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1. Sorumluluk ve Kullanim Amaci

1.1. YUkumlalagun Sinirlandiriimasi

Aciklama

Guvenlikle ilgili olarak bu kilavuzda verilen tim bilgiler, endlstriyel manipulatér tim
glvenlik talimatlarina uydugunda bile yaralanmaya veya hasara neden olmayacagina
dair UR tarafindan verilmis bir garanti olarak goériimemelidir.

1.2. Kullanim Amaci

Aciklama

KILAVUZU OKUYUN
Robot kolunun kullanim amacina uygun kullaniimamasi, tehlikeli

durumlara neden olabilir.

* Kullanim amacina yo6nelik énerileri ve Kullanim Kilavuzunda
saglanan ozellikleri okuyun ve uygulayin.

Universal Robots robotlar, endustriyel kullanim, aletlerin/ug efektdrlerin ve
armatirlerin taginmasi, veya bilesenlerin veya urlnlerin islenmesi veya aktarilmasi igin
tasarlanmistir. Robotun ¢alismasi gereken kosullar hakkinda ayrintilar igcin Beyanlar ve
Sertifikalar ve teknik 6zellikler bélimlerine bakin.

Tdm Universal Robots robotlari, robot uygulamasinin bir insanla birlikte ¢alistigy, is
birlik¢i uygulamalan mimkun kilmak igin 6zel olarak tasarlanmis guivenlik islevleriyle
donatiimistir.

is birlik¢i uygulamalar, yalnizca u¢ ekipman/ug eleman, is parcasi, engeller ve diger
makineler dahil olmak tzere tim uygulamanin 6zel uygulamanin risk
degerlendirmesine gore 6nemli bir tehlike teskil etmedigdi, tehlikeli olmayan
uygulamalar igin tasarlanmustir.

UR5e
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1. Sorumluluk ve Kullanim Amaci UNIVERSAL ROBOTS

é UYARI
Robot kolunu amaglanan amaclarin disinda kullanmak yaralanmalara
neden olabilir.

* Robotu asagidakilerden herhangi biri i¢in kullanmayin:

* Tehlikeli yerlerde veya patlayici ortamlardaki herhangi
bir kullanim.

* Hastalarla temas veya hastalara yakinlik iceren tibbi
uygulamalar.

* QGida, icecek ve/veya farmasotik Griinlerle dogrudan
temas gibi belirli hijyen ve/veya sanitasyon
standartlarina uygunluk gerektiren herhangi bir
uygulama.

* Kullanim amaci, spesifikasyonlar ve sertifikalardan
sapan herhangi bir uygulama veya kullanim élime,
yaralanmaya ve/veya maddi hasara yol agabileceginden
yasaklanmistir.

UNIVERSAL ROBOTS, HERHANGI BiR YANLIS KULLANIM iGIN
UYGUNLUK KONUSUNDAKI AGIK VEYA ORTULU HER TURLU
GARANTIYi ACIKGCA REDDEDER.

é UYARI
Robot kolunu amaglanan amaclarin disinda kullanmak yaralanmalara
neden olabilir.

* Robotu asagidakilerden herhangi biri igin kullanmayin:

* Tehlikeli yerlerde veya patlayici ortamlardaki herhangi
bir kullanim.

* Hastalarla temas veya hastalara yakinlik i¢ceren tibbi
uygulamalar.

* QGida, icecek ve/veya farmasotik Urtinlerle dogrudan
temas gibi belirli hijyen ve/veya sanitasyon
standartlarina uygunluk gerektiren herhangi bir
uygulama.

* Kullanim amaci, spesifikasyonlar ve sertifikalardan
sapan herhangi bir uygulama veya kullanim élime,
yaralanmaya ve/veya maddi hasara yol agabileceginden
yasaklanmistir.

UNIVERSAL ROBOTS, HERHANGI BiR YANLIS KULLANIM iGIN

UYGUNLUK KONUSUNDAKI AGIK VEYA ORTULU HER TURLU
GARANTIYi AGIKGCA REDDEDER.

Kullanici Kilavuzu 14 UR5e
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UNIVERSAL ROBOTS

1. Sorumluluk ve Kullanim Amaci

A

A

UYARI

Robotu modifiye etmekten kaginin. Modifikasyonlar, 6ngérilemeyen
tehlikeler yaratabilir. Tim yetkili yeniden montaj, ilgili tim hizmet
kilavuzlarinin en yeni versiyonuna goére gerceklestiriimelidir.

UYARI

Daha buyik bir robotla iligkili daha uzun erisim, daha yiksek tasima
kapasiteleri ve daha yuksek ¢alisma torklari ve hizlari gibi ek risklerin
dikkate alinmamasi, yaralanmaya veya 6lime neden olabilir.

* Risk degerlendirmeniz ek erigim, yuk ve hiz risklerini
icerecektir.

UR5e
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2. Robotunuz

UNIVERSAL ROBOTS

2. Robotunuz

Girig

Kutularda

Robot kol (maniptilatér), Kontrol Kutusu ve El Unitesinden olusan yeni Universal
Robots robotunuzu satin aldiginiz igin tebrikler.

Baslangicta bir insan kolunun hareket araligini taklit etmek icin tasarlanan robot kol,
alti eklemle eklemlenen aliminyum borulardan olusur ve otomasyon kurulumunuzda
yiksek esneklik saglar.

Universal Robots patentli programlama arayiizii PolyScope, otomasyon
uygulamalarinizi olugturmanizi, yiklemenizi ve ¢alistirmanizi saglar.

* Robot kol

* Kontrol Kutusu

* El Unitesi veya 3PE El Unitesi

* Kontrol Kutusu igin braket montaji
+ 3PE El Unitesi icin montaj braketi
* Kontrol Kutusunu agma anahtari

* Robot kolu ve Kontrol Kutusunu baglamak icin kablo (robot boyutuna bagh
olarak birden fazla segenek mevcuttur)

* Bodlgenizle uyumlu sebeke kablosu veya gulgc kablosu
* Yuvarlak sapan veya kaldirma sapani (robot boyutuna bagh olarak)
* Uc ekipman kablosu adaptéri (robot versiyonuna bagli olarak)

* Bukilavuz

Kullanici Kilavuzu
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2. Robotunuz

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

Robot kol
hakkinda

Bu Kilavuzu
Okuma

Eklemler, Taban ve U¢ Ekipman Flansi robot kolunun ana bilesenleridir. Kontrol6r,
robot kolu hareket ettirmek igin eklem hareketini koordine eder.

Robot kolun ucundaki U¢ Ekipman Flansina bir ug elemanin (ug ekipman) takiimasi,
robotun bir is parcasini maniplle etmesini saglar. Bazi u¢ ekipmanlarin bir parcayi
manipule etmenin étesinde 6zel bir amaci vardir; érnegin, kalite kontrol denetimi,
yapistirici uygulama ve kaynak yapma gibi.

/ «
‘

Base joint |

Voo

\
\

\
\Wrist 1 joint

Shoulder joint/  Elbow joint|

* Omuz ve Dirsek: Da

1.1: Robot kolun ana bilesenleri.

Taban: Robot kolun monte edildigi yer.

ha buylk hareketler yapin.

* Bilek 1 ve Bilek 2: daha ince hareketler yapar.

* Bilek 3: aletin Ug Eki

pman Flansina takildigi yerdir.

\ Voo
\ | \Toolflange
\ " Wrist 3 joint

' Wrist 2 joint

Robot kismen tamamlanmis bir makinedir, bu nedenle bir Kurulus Beyani saglanir. Her
robot uygulamasi igin bir risk degerlendirmesi gereklidir.

Bu kilavuz, robotu kurma ve programlama talimatlari igerir. El kitabi, iki bolime

aynimigtir:

Donanim Kurulum Kilavuzu

Robotun mekanik ve elektrikli kurulumu.

PolyScope Kilavuzu
Robotu programlama.

Bu kilavuz, temel seviyede mekanik ve elektrik egitimi ve basit programlama
konseptlerine asina olmasi beklenen, robot entegrasyonunu yapan kisiye yoneliktir.

UR5e
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UNIVERSAL ROBOTS

Uriin Garantisi

Kullanim
Kilavuzu
Sorumluluk
Reddi

myUR

Daha fazla bilgi
alabileceginiz
yerler

UR+

UR Forumlari

Akademi

Garantiyle ilgili sorgularimizi myUR'deki Griinle ilgili bilgilere yonlendirin.

Universal Robots A/S Urlnlerinin guvenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam
etmektedir ve dolayisiyla, dnceden uyarida bulunmaksizin trlind ve Uriin belgelerini
yukseltme hakkini sakl tutar. Universal Robots A/S Kullanim Kilavuzunun/Kilavuzlarinin
iceriginin kesin ve dogru olmasini saglamak i¢in her tirli 6zeni gdsterir, ancak herhangi
bir hata veya eksik bilgi icin sorumluluk kabul etmez.

myUR, tim robotlarinizi kaydedebilmenizi, robotlariniz ve genel destek sorularyla ilgili
hizmet vakalarini takip edebilmenizi saglar. myur.universal-robots.com adresini ziyaret
edin ve portala erisim saglamak icin kaydolun. Vakalar tercih ettiginiz distriblitér
tarafindan islenir veya Universal Robots Miisteri Hizmetleri ekiplerine iletilir.

Bu 6zelliklere ek olarak, robot izlemeye abone olabilir ve sirketinizdeki ek kullanici
hesaplarini yonetebilirsiniz.

Destek web sitesi (www.universal-robots.com/support) sunlari igeriyor:

* Bu kilavuzun diger dil striimleri
* PolyScope Kilavuzu
* Hizmet Kilavuzu ile sorun giderme, bakim ve onarim talimatlar

* Geligmis kullanicilar icin Komut Dosyasi Kilavuzu

UR+ sitesi (www.universal-robots.com/plus/) UR robot uygulamanizi 6zellestirmek icin
son teknoloji tGrlinler sunan bir gevrimici sergi salonudur. U¢ elemanlardan ve
aksesuarlardan gorinti kameralarina ve yazilima kadar, ihtiyaciniz olan her seyi tek
yerde bulabilirsiniz. Tam trlnlerin UR robotlaryla entegre edilmesi test edilmis ve
onaylanmis olup, basit kurulum, guivenilir calisma, diizgtin kullanici deneyimi ve kolay
programlama saglanir. UR robotlar i¢in kullanimi kolay daha fazla rtin tasarlamanizi
saglayan yeni yaziim platformumuz (plus.universal-robots.com) yoluyla UR+ s Ortag
Programimiza da erisebilirsiniz.

The UR Forums site (forum.universal-robots.com) allows robot enthusiasts of all skill
levels to connect to UR and each other, to ask questions, and to exchange information
etc. UR Forumu UR+ tarafindan yaratilmis ve yoneticileri UR ¢alisanlari olsa da igerigin
buyuk bir bélimi siz UR Forumu kullanicilar tarafindan olusturulmustur.

UR Akademi sitesi academy.universal-robots.com gesitli egitim olanaklar sunar.

Kullanici Kilavuzu
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Robotunuz

Gelistirici paketi

UR Gelistirici Paketi universal-robots.com/products/ur-developer-suite, URCaps
gelistirmek, u¢ elemanlari uyarlamak ve donanimi entegre etmek déahil olmak tizere tam
bir ¢6ziim olusturmak igin gereken tiim aracglardan olusan bir koleksiyondur.

Cevrimigi Kilavuzlar, kilavuzlar ve el kitaplarn ¢evrimici olarak okunabilir. https://www.universal-
kilavuzlar robots.com/manuals adresinde ¢ok sayida belge topladik
* Yazilim icin aciklamalar ve talimatlar iceren PolyScope Yazilim El Kitabi
* Sorun giderme, bakim ve onarim talimatlarini iceren Servis El Kitabi
* Derinlemesine programlama igin komut dosyasi iceren Komut Dizini
UR5e 19 Kullanici Kilavuzu
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2. Robotunuz

UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Teknik Ozellikler UR5e

Robot tipi
Robot agirlig
Maksimum yuk
REACH

Derz araliklari

Hiz

Sistem glincelleme sikhg

Gug Torku sensor dogrulugu

Poz tekrarlanabilirligi

Ayak izi

Serbestlik derecesi

Kontrol Kutusu boyutu (G x Y % D)
Kontrol Kutusu G/C baglanti noktalar
U¢ Ekipman G/C baglanti noktalari
Arag iletigimi

Cihaz G/C gug kaynagi ve voltaj
Kontrol Kutusu G/C gii¢ kaynagi

iletisim

Programlama

Garalta

IP siniflandirmasi

Temiz oda siniflandirmasi
(model icin genel)

Q¢ tiketimi (ortalama)

Gug tiketimi

Kisa Devre Akim Degeri (SCCR)
isbirligi operasyonu

Malzemeler
Ortam sicakligi arahidi

Kontrol Kutusu gu¢ kaynagi

EU kablosu: El Unitesinden Kontrol Kutusuna

Robot Kablosu: Robot Kolu Kontrol Kutusuna

(segenekler)

UR5e

20,7kg/45,71b

5kg/111Ib (Mekanik Arayuz)
850 mm/33,5in

+ 360 ° tim derzler igin

Eklemler: Maks. 180 °/ s .
Uc Ekipman: Yaklasik 1 m/s / Yaklasik 39,4 in¢/s.

500 Hz

4N

+0,03 mm/£0,0011 ing (1,1 mils),ISO 9283'e gore
@149 mm/5,9in

6 déner mafsallar

460 mm x 449 mm x 254 mm/ 18,2 in¢g x 17,6 in¢g x 10 ing
16 dijital girig, 16 dijital ¢ikis, 2 analog giris, 2 analog ¢ikis
2 dijital giris, 2 dijital gikis, 2 analog giris

RS

12V/24V 1,5 A (Cift pim) 1 A (Tek pim)

Kontrol Kutusunda 24 V 2 A

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000Base - T Ethernet
soketi, MODBUS TCP & EtherNet/IP Adaptor, Profinet

12" dokunmatik ekranda PolyScope grafik kullanici araytizi

Robot Kol: 60 dB(A)'den az Kontrol Kutusu: 50 dB(A)'den
az
Robot Kol: 65 dB(A)'den az Kontrol Kutusu: 50 dB(A)'den
az

IP54
Robot Kol: ISO Sinifi 5, Kontrol Kutusu: 1ISO Sinifi 6

570 W

Tipik bir program kullanarak yaklasik 250 W

200A

17 geligmis glivenlik fonksiyonu. EN ISO 13849 -1, PLd,
Cat.3 ve ENISO 10218 -1 'e uygun olarak

Aliiminyum, PC/ASA plastik

Robot, 0-50 °C0-50 °C ortam sicakhg araliginda calisabilir.
Yuksek sirekli baglanti hizinda, maksimum ortam sicakhigi
spesifikasyonu dusaralir.

100-240 VAC, 47-440 Hz

45m/177ing

Standart (PVC) 6 m/236 in¢ x 13,4 mm

Standart (PVC) 12 m/472,4 ing x 13,4 mm

HiFlex (PUR) 6 m/236 in¢ x 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472.4 in¢ x 12,1 mm

Kullanici Kilavuzu
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2.2. 3-Konumlu Etkinlestirme Durdurmasiyla El
Kumandasi

Aciklama Robot jenerasyonuna bagli olarak, El Unitesi 3 Konumlu Etkinlestirme cihazi (3PE) ile
birlikte veya bu cihazsiz olabilir.
UR20 ve UR3O0 robotlari, 3 Pozisyonlu El Unitesi (3PE EU) ad verilen yerlesik 3PE'ye
sahiptir. 3PE'siz El Unitesi UR20 ve UR30 ile galismaz.
The enabling buttons are on the underside of the Teach Pendant, as illustrated below.
Tercihinize gére istediginiz diigmeyi kullanabilirsiniz. El Unitesinin baglantisi kesilirse
harici bir 3PE cihazi baglanmali ve yapilandirimalidir. 3PE EU islevselligi, Baslikta ek
islevlerin bulundugu PolyScope arayiiziine uzanir.

NOT

@ 3PE El Unitesi, OEM Kontrol Kutusunun satin alinmasina dahil
degildir, bu nedenle cihaz iglevselliginin etkinlestiriimesi
saglanmamaktadir. UR20 veya UR30 kullanmak, robot
uygulamasinin erisimi dahilinde programlama veya 6gretim yaparken
harici bir etkinlestirme cihazi veya 3PE El Unitesi gerektirir. Bkz. ISO

10218 -2.
EU'ye genel Giig digmesi
bakis Acil Durum Durdurma diigmesi

USB portu (toz kilifiyla gelir)

e

3PE digmeleri
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Elle Yoénlendir

Serbest stirlis robot simgesi, asagida gosterildigi gibi her bir 3PE digmesinin altinda
bulunur.

Kullanici Kilavuzu
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2.2.1. 3PE El Unitesi Diigmesi islevleri

Aciklama

NOT
@ 3PE digmeleri yalnizca Manuel modda aktiftir. Otomatik modda,
robot hareketi 3PE diigme eylemi gerektirmez.

Asagidaki tablo, 3PE diigmelerinin iglevlerini tanimlar.

Pozisyon Aciklama Eylem
3PE diigmesinde hic Robot harekejt_l Manuel modda
] Serbest basinc vok. Basin durdurulur. Gig, robot kolundan
Birak yok G yoK. s kaldinlmadi ve frenler serbest halde

duruyor.

Hafif Bas | 3PE digmesinde Robot, Manuel modda iken

2 (Hafif biraz basing var. Orta o .
Kavra) noktaya bastinimistir programinizin yiritilmesini saglar.
SikiBas | 3PE digmesinde tam | Robot hareketi Manuel modda

3 (Siki basing var. Asagiya durdurulur. Robot, 3PE Durdurma
Kavra) kadar bastiriimistir. durumdadir.

1 Dugmeyi birakma 2 Dugmeye basma

UR5e
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2.2.2. 3PE Dugmelerinin kullanimi

3PE'nin kullanimi  Programi oynatmak igin

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

2. 3PE diugmesine hafif basili kalin.
3. On PolyScope, tap Play to run the program.

Robot kolu programin ilk pozisyonundaysa program yuratalGr.
Robot, programin ilk pozisyonunda degilse, Robotu Pozisyona Getir ekrani
gOrundr.

Programi durdurmak igin

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

Programi duraklatmak icin
1. 3PE digmesini birakin ya da PolyScope'ta Duraklat diigmesine dokunun.

Programin yurutilmesine devam etmek igin 3PE digmesi isigina basil tutun ve
PolyScope'ta Siirdiir digmesine dokunun.

3PE Digmeleri ile Serbest Siirlis

Robotu Pozisyona Getir kullanimi

Acliklama Robotu Pozisyona Getir, programi tamamladiktan sonra robot kolunun ilgili baslangi¢
konumuna hareket etmesini saglar. Programi ¢alistirabilmeniz igin robot kolun
baslangi¢ konumunda olmasi gerekir.

Daha fazla bilgi icin sayfa 1'deki 1. Robotu Pozisyona Tasi bdlimune bakin.

Pozisyona tasi 3PE digmesini kullanip robot kolunu pozisyona getirmek icin:
1. Programiniz tamamlandiginda Yiriit digmesine basin.
2. Bastan yirit segenegini belirleyin.

PolyScope'ta, Robotu Pozisyona Getir ekrani gériinir ve robot kolu hareketini
gOsterir.

3. 3PE digmesine hafif basin ve basil tutun.

4. Simdi, PolyScope'ta, robot kolunun baslangic konumuna hareket etmesi igin
Otomatik Hareket Et segenegine basil tutun.

Programi Yrit ekrani belirir.
5. Programinizi calistirmak igin 3PE digmesine hafifce basin.

Programi durdurmak icin 3PE digmesini serbest birakin.

Kullanici Kilavuzu 24 UR5e
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2.3. PolyScope'a Genel Bakis

Description PolyScope , robot kolunu dokunmatik ekran tizerinden galistiran Teach Pendant
Uzerindeki Grafik Kullanici Arayltzidir (GUI). PolyScope'ta robot icin programlar
olusturur, yikler ve yuritirsiniz. PolyScope araylzi asagidaki sekilde gosterildigi
gibi boélinmustr:

* C: interaktif ekranlar kullanabilmenizi saglayan simgeler/sekmeler iceren
Baslik .

* YUklG programinizi/programlarinizi kontrol eden diigmelerle B: Altbilgi .

* C:Robot eylemlerini ydbnetmek ve izlemek igin alanlar ve segenekler iceren

Ekran .
Dokunmatik Dokunmatik hassasiyeti, PolyScope lzerinde yanlis secimleri dnlemek ve robotun

Ekrani Kullanma beklenmedik hareketini engellemek igin tasarlanmistir.

El Kumandasi dokunmatik ekrani endiistriyel ortamlarda kullanim igin optimize
edilmistir. TUketici elektroniginin aksine, EI Kumandasi dokunmatik ekran hassasiyeti,
tasarim geregi asagidakiler gibi cevresel faktorlere daha dayanikhdir:

* sudamlaciklari ve/veya makine sogutma suyu damlaciklari
* radyo dalgasi emisyonlari

* calisma ortamindan kaynakl olarak iletilen diger guriltiler

En iyi sonuglar i¢in ekranda bir se¢im yaparken parmaginizin ucunu kullanin.

Bu kilavuzda bu isleme "dokun" adi verilir.

istenirse ekranda secimler yapmak icin ticari olarak temin edilebilen bir dokunmatik
kalem kullanilabilir.
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2.3.1. PolyScope'ta Simgeler/Sekmeler

Description

Baslik Simgeleri /
islevler

Calisma modlan

Asagidaki boliim, PolyScope arayiiziindeki simgeleri/sekmeleri ve diigmeleri
listeler ve tanimlar.

Calistir, robotu 6nceden yazilmis programlari kullanarak ¢alistirmanin
kolay bir yoludur.

M Program, robot programlarini olusturur ve/veya degistirir.

=8 Kurulum, robot kolu ayarlarini ve érnegin montaj ve guvenlik gibi harici
ekipmanlari yapilandirr.

# Hareket Ettir, robot hareketini kontrol eder ve/veya diizenler.

rll G/C, robotun kontrol kutusuna giden ve oradan gelen canli Giris/Cikis
sinyallerini izler ve ayarlar.

E Giinllk, robotun sagligini her tirlii uyari veya hata mesaijlarini belirtir.
e 4 W N
G SSLSS Program ve Kurulum Yéneticisi, etkin
program ve kurulumu secer ve gorintiler. Program ve Kurulum Ydneticisi sunlari
icerir: Dosya Yolu, Yeni, A¢ ve Kaydet.

Yeni... yeni bir Program veya Kurulum olusturur.

EA(}... daha énce olugturulmus ve kaydedilmis bir Programi veya Kurulumu
acar.

Kaydet... bir Programi, Kurulumu veya her ikisini birden kaydeder.

(©,
e Otomatik robotun galistirma modunun Otomatik olarak ayarlandigini
gosterir. Manuel calisma moduna gegmek icin dokunun.

Manuel robotun ¢alistirma modunun Manuel olarak ayarlandigini gdsterir.
Otomatik ¢alisma moduna ge¢gmek igin dokunun.

Uzaktan Yerel mod ve Uzaktan Kumanda simgelerine yalnizca Uzaktan Kumandayi
Kumanda etkinlestirirseniz erigilebilir.
URS5e 27 Kullanici Kilavuzu
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Yerel robotun yerel olarak kontrol edilebilecegini gosterir. Uzaktan kumandaya

gecmek icin dokunun.
Ch

Uzak robotun uzaktan kontrol edilebilecegini gdsterir. Yerel kontrole gegmek icin
dokunun.

ccce
Giivenlik Kontrol Toplami, etkin gtivenlik yapilandirmasini gérintiiler.

E Hamburger Menii tGizerinden PolyScope Yardim, Hakkinda ve Ayarlar
secgeneklerine erisilebilir.

Alt Bilgi Simgeleri
/ iglevler

E Basglat robot durumunu yénetir. KIRMIZI oldugunda, robotu ¢alisir hale getirmek
i¢in ona basin.

Hiz Kaydiricisi gergek zamanli olarak, robot kolunun givenlik
ayarlarini da dikkate alarak hareket ettigi goreli hizi gosterir.

Simulation .
Similasyon diigmesi, Simiilasyon Modu ile

Gercgek Robot arasinda program yuriitmesi gegisi yapar. Simulasyon Modunda
calisirken Robot Kolu hareket etmez. Bu nedenle, robot bir gcarpismada kendisine veya
yakindaki ekipmana zarar veremez. Robot Kolunun ne yapacagindan emin degilseniz,
programlari test etmek igin Simulasyon Modunu kullanin.

E Oynat yiiklenen gegerli robot Programini baslatir.
EAdlm, bir Programin tek adimda galistinimasini saglar.
E Durdur yiklenen gegerli robot Programini durdurur.

Yiiksek Hizli Yiiksek Hizll Manuel Mod, yalnizca Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi
Manuel Mod yapilandirildiginda Manuel modda kullanilabilen bir ¢alistirma igin tutma islevidir.

s
rAllnlnlElsl Yiiksek Hizh Manuel Modhem takim hizinin hem de dirsek hizinin gegici
olarak 250 mm/sn'yi agmasini saglar.
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3. Guvenlik

Description

3.1. Genel

Aciklama

Robotla ¢alisirken énemli giivenlik mesaijlari ve sorumluluklariniz da dahil olmak lizere
temel glivenlik kurallanini anlamak igin buradaki igerigi inceleyin. Sistem tasarimi ve
kurulumunun burada ele alinmadigini unutmayin.

Bu boliim, robot ilk defa galistirimadan énce Universal Robots e-Series robotlarinin
entegrasyonunu yapan kisi tarafindan okunup anlasiimasi gereken 6nemli giivenlik
bilgileri icerir.
Bu bolimdeki ilk alt kisimlar geneldir. Daha sonraki alt béluimler, robotu kurmayi ve
programlamayi saglamayla ilgili 6zel mihendislik verileri igerir. bdlimu, 6zellikle is
birlik¢i uygulamalarla ilgili glivenlikle ilgili islevleri agiklar ve tanimlar.

bdliminde ve ayrica bdliminde saglanan talimatlar ve kilavuzlar 6zellikle dnemlidir.
Bu kilavuzun diger bolim ve kisimlarinda verilen tim montaj talimatlarina ve
kurallarina uyulmasi ve bunlarin izlenmesi dnemlidir.
Uyari simgeleriyle iligkili metne 6zellikle dikkat edilmelidir.

@ NOT
Universal Robots, robot (kolu kontrol kutusu ve/veya el kumandasi)
hasar gérdugu, degistirildigi veya herhangi bir sekilde
farkhlastinldiginda hicbir sorumluluk kabul etmez. Universal Robots,
programlama hatalarindan veya robotun arizalanmasindan dolayi
robot veya diger ekipman lizerindeki herhangi bir hasardan sorumiu
tutulamaz.

UR5e
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3.2. Guvenlik mesaji turleri

Aciklama

Guvenlik mesaijlari 6nemli bilgileri vurgulamak icin kullanilir. Giivenligin saglanmasina
yardimci olmak ve personelin yaralanmasini ve trlin hasarini dnlemek igin bitin
mesaijlan okuyun. Glivenlik mesaiji turleri agagida aciklanmaktadir.

UYARI

Kacginilmadigi takdirde 6lim veya ciddi yaralanmayla
sonugclanabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.

UYARI: ELEKTRIK

Kacinilmadigi takdirde 6lim veya ciddi yaralanmayla
sonuclanabilecek tehlikeli bir elektriksel durumu belirtir.

UYARI: SICAK YUZEY

Yaralanmanin temasli ve temassiz yakinliktan kaynaklanabilecegi
tehlikeli bir sicak ylizeyi belirtir.

UYARI

Kacinilmadigi takdirde yaralanmaya neden olabilecek tehlikeli bir
durumu belirtir.

> B B P

L ZEMIN

= Topraklamayi belirtir.

KORUYUCU ZEMIN

Koruyucu topraklamayi belirtir.

NOT

Ekipmana gelebilecek zarar riskini ve/veya dikkate alinmasi gereken
bilgileri belirtir.

KILAVUZU OKUYUN
Kilavuzda danisilmasi gereken daha ayrintil bilgileri belirtir.

S & ©®
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Guvenlik

3.3. Genel Uyari ve lkazlar

Aciklama Asagidaki uyarilar, ikazlar ve mesajlar bu kilavuzun farkh bolimlerinde tekrarlanabilir,
acliklanabilir veya detaylandinlabilir.

é UYARI
Asagida listelenen genel glvenlik uygulamalarina uyulmamasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Robot kolu ile ug ekipmanin/ug elemaninin diizgiin ve saglam
bir sekilde yerine vidalandigini dogrulayin.

* Robot kolunun serbestce ¢alismak icin yeterli alana sahip
oldugunu dogrulayin.

* Kurulum, devreye alma, programlama/ 6gretimi, calistirma ve
kullanim sirasinda personelin korundugunu dogrulayin.

* Robot glivenlik konfigtirasyon parametrelerinin, robot
uygulamasinin ulagabilecedi kisi de dahil olmak lzere
personeli koruyacak sekilde ayarlandigini dogrulayin.

* Hasar gérmisse robotu kullanmaktan kaginin.

* Robotla caligirken bol giysiler giymekten ve taki takmaktan
kacinin. Uzun saclar arkaya baglayin.

* Parmaklarinizi Kontrol Kutusunun i¢ kapaginin arkasina
koymaktan kacginin.

* Kaullanicilar herhangi bir tehlikeli durum ve saglanan koruma
hakkinda bilgilendirin, korumanin sinirlamasini ve artik riskleri
aciklayin.

* Kullanicilan acil durdurma diigmelerinin yeri hakkinda
bilgilendirin ve acil bir durumda veya anormal bir durumda acil
durdurmayi nasil etkinlestireceklerini anlatin.

* Insanlari, robotun ne zaman galismaya baslayacagi da dahil
olmak tizere, baslarini ve yuzlerini robotun ulagamayacagi bir
yerde tutmalari konusunda uyarin.

+ Ogretme Kolyesini kullanirken hareket yéniinii anlamak igin
robot yoniine dikkat edin .

é UYARI
Keskin kenarli ve/veya sikisma noktali aletlerin/ug efektorlerin
kullaniimasi yaralanmaya neden olabilir.

* Ug ekipmanlarin/u¢ elemanlarin keskin kenarlar veya sikisma
noktalari olmadigindan emin olun.

* Koruyucu eldiven ve/veya koruyucu goézlik gerekli olabilir.
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A\

UYARI: SICAK YUZEY

Calisma sirasinda robot kolu ve Kontrol Kutusu tarafindan retilen isi
ile uzun sureli temas, yaralanmaya neden olacak sekilde rahatsizliga
yol acabilir.

* Calisirken veya c¢alistiktan hemen sonra robotu tutmayin veya
ona dokunmayin.

* Robotu tutmadan veya ona dokunmadan énce gunlik
ekranindan sicakhgi kontrol edin.

* Robotu kapatip bir saat bekleyerek sogumasina izin verin.

UYARI

Operasyondan 6nce bir risk degerlendirmesi yapilmamasi yaralanma
riskini artirabilir.

* Operasyondan once risk degerlendirmesi yapin ve riskleri
azaltin.

* Risk degerlendirmesi ile belirlenirse galigma sirasinda robotun
hareket araligina girmeyin ve robota dokunmayin.

* Risk Yonetimi boliimiinde bulunan bilgileri okuyun.

UYARI

Robotu test edilmemis harici makinelerle veya test edilmemis bir
sistemde kullanmak, personelin yaralanma riskini artirabilir.

* Tdm iglevleri ve robot programini ayri ayr test edin.

NOT
Cok gliclii manyetik alanlar, robota zarar verebilir.

* Robotu sirekli manyetik alanlara maruz birakmayin.

KILAVUZU OKUYUN

TUm mekanik ve elektrikli ekipmanlarin Mekanik Araytz ve Elektrik
Arayuzu bélimlerinde bulunan 6zelliklere ve uyarilara gére
kuruldugunu dogrulayin.
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3.4. Entegrasyon ve Sorumluluk

Aciklama

Bu kilavuzdaki bilgiler, komple bir robot uygulamasini tasarlama, kurma ve calistirmayi
kapsamaz veya butin sistemin glvenligini etkileyebilecek tim ¢cevresel ekipmanlari
kapsamaz. Bitiin sistemin, robotun kuruldugu tlkenin standartlarinda ve
yonetmeliklerinde belirtilen glivenlik kosullarina uygun bir sekilde tasarlanmasi ve

kurulmasi gerekir.
S6z konusu Ulkedeki gecerli glivenlik yasa ve yonetmeliklerine uyulmasini ve biitiin

robot uygulamasindaki 6énemli tim tehlikelerin ortadan kaldinlmasini saglamaktan
Universal Robots e-serisi robotlarinin entegrasyonunu yapan kigiler sorumludur.
Bunlar, asagidakileri icerebilir, ancak bunlarla sinirl degildir:

* Butin robot sistemi icin bir risk degerlendirmesi gergeklestirme

* Risk degerlendirmesi tarafindan tanimlandiysa, diger makineler ve ek givenlik
cihazlariyla arabirim kurmak

* Yazihimda uygun glivenlik ayarlarini ayarlama

* Kullanicinin herhangi bir glivenlik 6nlemini degistirmemesini saglayin

* Toplam sistemin dlizgtin bir bicimde tasarlandigini ve kuruldugunu dogrulama
* Kullanim talimatlarini belirleme

* Robot kurulumunu uygun igaretlerle ve entegrasyonu yapan kisinin irtibat
bilgileriyle isaretleme

* Risk degerlendirmesi ve bu elkitabi da dahil, tiim belgeleri teknik bir dosyada
toplama

3.5. Durdurma Kategorileri

Aciklama

Robot, kosullara bagli olarak, IEC 60204-1'e gére tanimlanmis Gg¢ tip durdurma
kategorisini baslatabilir. Bu kategoriler, asagidaki tabloda tanimlanmistir.

Durdurma Agiklama

Kategorileri

0 Gucu derhal keserek robotu durdurun.

] Robotu diizgtin, kontrolll bir sekilde durdurun. Robot
durduruldugunda gui¢ kaldirilir.

9 *Gezingeyi korurken, robotu tahriklerin kullanilabilir giictyle
durdurun. Robot durdurulduktan sonra tahrik giicti korunur.

*Universal Robots robotlarinin Kategori 2 durdurmalarinin daha ayrintili agiklamasini
IEC 61800-5-2'ye gore SS1 veya SS2 tipi durdurmalar seklinde bulabilirsiniz.

UR5e
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4. Kaldirma ve Tasima

Description Robot kollar farkli boyutlarda ve agirliklarda gelir, bu nedenle her model igin uygun
kaldirma ve tasima tekniklerini kullanmak énemlidir. Burada robotun nasil giivenli bir
sekilde kaldinlacagi ve taginacagi hakkinda bilgi bulabilirsiniz.

4.1. Control Box and Teach Pendant

Description Kontrol Kutusu ve El Unitesinin her biri bir kisi tarafindan tasinabilir.
Kullanim sirasinda, takilma tehlikelerini dnlemek icin tiim kablolar sariimali ve
tutulmalidir.

4.2. Robot Kolu

Description Robot kol, agirhiga bagl olarak, aski saglanmadigi siirece bir veya iki kisi tarafindan
tasinabilir. Sapan saglanmigsa kaldirma ve tasima ekipmani gereklidir.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaj

5. Montaj

Description PolyScope'l kullanmaya baslamak igin robot kolunu ve Kontrol Kutusunu takin ve agin.
Robotu monte Devam edebilmek igin robot kolu, Kontrol Kutusunu ve El Unitesini monte etmeniz
edin gerekiyor.

Robot kolunu ve Kontrol Kutusunu ambalajindan ¢ikarin.
2. Robot kolunu saglam, titresimsiz bir ylizeye monte edin.

Ylzeyin, taban baglantisinin tam torkunun en az 10 katina ve robot kolunun
agirhginin en az 5 katina dayanabildigini dogrulayin.

Kontrol Kutusunu Ayagina yerlestirin.
Robot kablosunu robot koluna ve Kontrol Kutusuna baglayin.

Kontrol kutusunun sebekesini veya sebeke kablosunu takin.

é UYARI
Robot kolunun saglam bir ylizeye sabitlenmemesi, robotun
dismesinden kaynakl yaralanmalara neden olabilir.

* Robot kolunun saglam bir ylizeye sabitlendiginden emin olun
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5.1. Calisma Alani ve Faaliyet Alani

Agciklama Calisma alani, yatay ve dikey olarak tamamen uzatiimis robot kolunun menzilidir.
CGalisma alani, robotun islev gérmesinin beklendigi yerdir.

NOT
@ Robot galigma alani ve ¢calisma alaninin dikkate alinmamasi maddi
hasara yol acabilir.

* Robot igin ¢calisma alanini segerken asagidaki bilgileri g6z
oniinde bulundurun.

NOT

@ U¢ ekipmanin silindirik hacme yakin hareket ettirilmesi, baglantilarin
¢ok hizll hareket etmesine neden olarak islevsellik kaybina ve mala
zarar gelmesine neden olabilir.

* Uc ekipman yavas hareket ederken bile onu silindirik hacme
yaklagtirmayin.

Calisma alani Silindirik hacim, robot tabaninin hem dogrudan ustiinde hem de dogrudan altindadir.
Robot, taban ekleminden 850 mm uzanir.

On Egik
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5.2. Standin Boyutlandiriimasi

Standin Robot kolun lizerine monte edildigi yapi (stant), robot kurulumunun gok énemli bir
Boyutlandiriimasi parcasidir. Stant saglam olmali ve dis kaynaklardan gelen titregsimlerden arindiriimis
olmalidir.

Her robot eklemi, robot kolu hareket ettiren ve durduran bir tork Gretir. Normal
kesintisiz calisma ve durma hareketi sirasinda, eklem torklari robot standina su
sekilde transfer edilir:

* Mz: Taban z ekseni etrafinda tork.
* Fz: Taban z ekseni boyunca kuvvetler.
* Mxy: Taban xy diizleminin herhangi bir ydniinde egme torku.

* Fxy: Taban xy diizleminde herhangi bir yénde kuvvet.

Taban flansindaki kuvvet ve momentin tanimi.
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Standin
Boyutlandiriim
asl

Yuklerin bytkligi robot modeline, programa ve diger birgok faktére baghdir.
Standin boyutlandiriimasi, robot kolun normal kesintisiz ¢alisma sirasinda ve kategori 0, 1

ve 2 durma hareketi sirasinda olusturdugu yikleri hesaba katmalidir.

Durma hareketi sirasinda, eklemlerin maksimum nominal ¢calisma torkunu agmalarina izin
verilir. Durma hareketi sirasindaki yuk, durma kategorisi tirinden bagimsizdir.
Asagidaki tablolarda belirtilen degerler, en kéti durum hareketlerindeki maksimum

nominal ylklerin 2,5 glivenlik faktori ile carpilmis halidir. Gergek ytikler bu degerleri

asmaz.
Robot Modeli Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR5e 450 1090 750 910
Kategori 0, 1 ve 2 durmalan sirasinda maksimum eklem torklari.
Robot Modeli Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR5e 380 950 630 750

Normal ¢alisma sirasinda maksimum eklem torklari.

Normal ¢alisma yukleri, genellikle eklemlerin ivme limitleri disurilerek azaltilabilir. Asil
calisma y(ikleri uygulamaya ve robot programina baghdir. Ozel uygulamanizda beklenen

yiukleri degerlendirmek icin URSim'i kullanabilirsiniz.

Kullanici Kilavuzu
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Standin Kullanicilar, agagidaki tasarim hususlarini dikkate alarak ilave glvenlik marjlari
Boyutlandiriimasi  ekleme segenegine sahiptir:

+ Statik sertlik: Yeterince sert olmayan bir stant, robot hareketi sirasinda sapar
ve robot kolun amaclanan yol noktasina veya yola ulasmamasina neden olur.
Statik sertlik eksikligi de zayif bir serbest slrilis 6gretme deneyimine veya
koruyucu duruslara neden olabilir.

* Dinamik sertlik: Standin 6z frekansi robot kolunun hareket frekansiyla
eslesirse tiim sistem rezonansa girerek robot kolun titrestigi izlenimini
yaratabilir. Dinamik sertlik eksikligi de koruyucu duruslara neden olabilir. Stant
minimum 45 Hz rezonans frekansina sahip olmalidir.

* Yorgunluk: Stant, tim sistemin beklenen ¢alisma émriine ve yiik déngulerine
uyacak sekilde boyutlandiriimalidir.

é UYARI
* Robot harici bir eksen lizerine monte edilmisse bu eksenin
ivmeleri ¢cok yiiksek olmamalidir. Set_base_acceleration()
kod komutunu kullanarak robot yaziiminin harici eksenlerin
ivmesini telafi etmesine izin verebilirsiniz

* Yiksek ivmeler, robotun glivenlik duruslarn yapmasina neden
olabilir.

é UYARI
* Devrilme Tehlikesi potansiyeli.

* Robot kolun operasyonel yikleri, masalar veya mobil robotlar
gibi hareketli platformlarin devrilmesine neden olarak olasi
kazalara yol acabilir.

* Hareketli platformlarin devrilmesini 6nlemek icin her zaman
yeterli 6nlemler alarak givenlige 6ncelik verin.

95.3. Montaj Aciklamasi
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Description Robot kolu | 8.8 giiciinde, dért 8,5 mm civatasi ve tabandaki dért M8 montaj deligi
(Taban) ile takilir.
:Ei man Robota ug¢ ekipman takmak i¢in kullanilan dért M6 dis deligi bulunur.
U P M6 civatalarinin 8.8 gugc sinifinda olup, 8 Nm ile sikilmasi gerekir. Aleti
Ek(i; man dogru bir sekilde yeniden yerlestirmek igin, saglanan &6 delikte bir pim
P kullanin.
Flansi)
K I
ontro Kontrol Kutusu bir duvara asilabilir veya zemine yerlestirilebilir.
Kutusu
El Unitesi duvara monte edilir veya Kontrol Kutusuna yerlestirilir.
Ogretim El | Kablonun takiima tehlikesine sebep olmadigini dogrulayin. Kontrol
Unitesi Kutusunu ve El Kumandasini takmak igin ek braketler de satin
alabilirsiniz.
Uyar:
IP derecesi A UYARI
Robotun énerilen IP derecesini asan ortamlara monte edilmesi ve
calistirlmasi yaralanmalara neden olabilir.
* Robotu IP degerlendirmesi icin uygun bir ortamda kurun.
Robotun, robotun (IP54), El Kumandasinin (IP54) ve Kontrol
Kutusunun (IP44) IP degerlendirmelerine tekabil edenleri
asan ortamlarda ¢alistinlmamasi gerekir
Uyari:
Montaj {5 UYARI

Dengesiz montaj, kazalara neden olabilir.

* Her zaman robot parcgalarinin diizgln ve guvenli bir sekilde
monte edildiginden ve yerine civatalandigindan emin olun.

5.3.1. Tekillik Onleme

Kullanici Kilavuzu
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Description

Tekillik, robotun hareketini ve konumlandirma kabiliyetini kisitlayan
bir pozdur.

Robot kol bir tekillige yaklasirsa hareket etmeyi durdurabilir veya
cok ani ve hizli hareketler yapabilir. Robot kol, tekillik konumuna
yaklastik¢a direng artar ve konumlandiriimasi agirlasir.

é UYARI
Tekillik, robot kol, u¢ eleman ve is parcasinin

hareket alani icindeki bir kisinin yaralanmasina
neden olabilir.

* Tekillige neden olabilecek herhangi bir

pozla sonuglanan hareketleri
programlamaktan kacinin.

5.3.2. Sabit ve Hareketli Kurulum

Description Robot kol, ister sabit (bir standa, duvara veya zemine monte
edilmis) ister hareketli bir kurulumda (dogrusal eksen, itme arabasi
veya mobil robot tabani) olsun, tim hareketlerde stabiliteyi
saglamak icin guvenli bir sekilde monte edilmelidir.
UR5e 41 Kullanici Kilavuzu



5. Montaj

UNIVERSAL ROBOTS

5.4. Robot Kolunu Sikma

Description

Robot kolun
giiciini
kapatmak icin

Robot kolunu
sabitlemek igin

Surface on which the robot is fitted

[70.05]

®132

@8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

Robotu monte etmek icin boyutlar ve delik deseni.

é UYARI
Beklenmedik baslangic ve/veya hareket yaralanmaya yol acabilir

* Monte etme ve montaji sbkme sirasinda beklenmeyen
baslatmalan énlemek icin robot kolunun gliciinii kesin.

1. Robotu kapatmak icin El Kumandasindaki gti¢ digmesine basin.
2. Elektrik kablosunu/glc kablosunu duvar prizinden ¢ikarin.

3. Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi icin 30 saniye bekleyin.

. Robot kolunu monte edilecegi ylizeye yerlestirin. Ylizey diiz

ve temiz olmalidir.

. Dort adet 8,8 glicli M8 civatayi 20 Nm torkla sikin.

(Tork degerleri giincellendi SW 5.18. Onceki basili siirim
farkli degerler géstermektedir)

. Robotun dogru bir sekilde yeniden monte edilmesi

gerekiyorsa montaj plakasinda karsilik gelen ISO 2338 &8 h6
konumlandirma pimlerine sahip @8 mm. delik ve @8x13 mm.
yuvayi kullanin.

Kullanici Kilavuzu

42

UR5e

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

It
UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaj

5.5. Kontrol Kutusu Acikhigi

Aciklama Kontrol Kutusundaki sicak hava akigi ekipmanin arizalanmasina neden olabilir.
Kontrol Kutusu, yeterli soguk hava akisi igin her iki tarafta minimum 50 mm agiklik
gerektirir. Onerilen Kontrol Kutusu agikligi 200 mm'dir.

I 200 mm

ﬁ UYARI
Islak bir Kontrol Kutusu élimctil yaralanmaya neden olabilir.

* Kontrol kutusunun ve kablolarin sivilara temas etmemesini
saglayin.

* Kontrol Kutusunu (IP44), IP degerlendirmesi icin uygun bir
ortama yerlestirin.
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5.6. Robot Baglantilan: Taban Flans Kablosu

Aciklama Bu alt bélim, Taban Flans Kablosu konektériyle yapilandirilan bir robot kablosu icin
baglantiyi gosteriyor. Sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandiriimis bir robot kolunu
baglamaya dair bilgiler i¢in bakin: 5.6 Robot Baglantilari: Taban Flans Kablosu above.

Taban Flang Taban Flans Kablosu konektdrii robot kolunu Kontrol Kutusuna baglayarak robot
Kablosu baglantisini kurar. Robot Kablosu bir ugta Taban Flans Kablosu konektériine ve diger
konektorii ucta Kontrol Kutusu konektériine baglanir.

Robot baglantisi kuruldugunda her bir konektor kilitleyebilirsiniz.

é UYARI
Robot kolundan Kontrol Kutusuna maksimum robot baglantisi 6 m'dir.
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolunda gui¢ kaybina neden olabilir.

* 6 m'lik bir Robot Kablosunu uzatmayin.

NOT
@ Taban Flans Kablosunu dogrudan herhangi bir Kontrol Kutusuna
baglamak, ekipmanda veya mallarda hasara neden olabilir.

* Taban Flans Kablosunu dogrudan Kontrol Kutusuna
baglamayin.

5.7. Robot Baglantilari: Robot Kablosu

Aciklama Bu alt bolim, sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandirilan bir robot kablosu igin
baglantiyi gosteriyor. Taban Flang Kablosu konektdriyle yapilandiriimis bir robot
kolunu baglamaya dair bilgiler i¢in bakin 5.7 Robot Baglantilari: Robot Kablosu above.
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Baglanti kolu ve
Kontrol kutusu

Robot kolunu Robot Kablosuyla Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini
gerceklestirin.

Robottan gelen kabloyu, Kontrol Kutusunun alt kismindaki baglanti elemanina takin
(asagidaki sekle bakin). Robot kolunu gevirmeden 6nce, dogru kilitlendiginden emin
olmak icin konektoru iki kez kivirin.

Kablo takildiktan sonra kilittemesini kolaylastirmak igin, ‘konekt('jrij saga cevirebilirsiniz.

é UYARI
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolunda gui¢ kaybina neden olabilir.
* Robot Kolu agikken robot kablosunun baglantisini kesmeyin.

* Orijinal Robot Kablosunu uzatmayin veya degistirmeyin.

UR5e
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5.8. Sebeke Baglantilar

Aciklama Kontrol Kutusundan gelen sebeke kablosunun ucunda standart bir IEC fis vardir.
IEC fisine Uilkeye 6zgl bir elektrik fisi veya kablosu baglayin.
NOT
* IEC 61000-6-4:Bolim 1 kapsami: “This part of IEC 61000
for emission requirement applies to electrical and
electronic equipment intended for use within the
environment of existing at industrial (see 3.1.12)
locations.”
* |EC 61000-6-4: Bolim 3.1.12 Endustriyel konum:
"Locations characterized by a separate power network,
supplied from a high- or medium-voltage transformer,
dedicated for the supply of the installation”
Sebeke Robota gli¢ saglamak icin Kontrol Kutusu verilen gui¢ kablosu araciligiyla sebekeye
baglantilar baglanir. Gii¢ kablosundaki IEC C13 konektéri, Kontrol Kutusunun altindaki IEC C14
cihaz girisine baglanir.
NOT
Kontrol Kutusuna baglarken, her zaman ulkeye 6zgu bir prize sahip
bir gti¢ kablosu kullanin. Adaptér kullanmayin.
Elektrik tesisatinin bir parcasi olarak, asagidakileri saglayin:
* Toprak baglantisi
* Ana sigorta
* Artik akim cihaz
* Kilitlenebilir (KAPALI konumda) bir salter
Kilitteme igin kolay bir aracg olarak robot uygulamasindaki tim ekipmani kapatmak igin
bir ana salter kurulur. Elektrik spesifikasyonlari asagidaki tabloda gosterilmistir.
Tablo Parametreler i i Maks  Birim
Girig voltaji 90 - 264 VAC
Harici sebeke sigortasi (90 -200 V) 88 - 16 A
Harici sebeke sigortasi (200 -264 V) 8 - 16 A
Giris frekansi 47 - 440 Hz
Bekleme guici - - <15 w
Nominal ¢calisma guci 90 150150 | 325325 w
Kullanici Kilavuzu 46 UR5e
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Elektrik

tehlikeleri A UYARI: ELEKTRIK
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, elektriksel tehlikeler

nedeniyle ciddi yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

* Robotun dogru topraklandigindan emin olun (toprakla elektrik
baglantisi). Sistemdeki tim ekipmanlarin ortak topraklamasini
olusturmak icin Kontrol Kutusunun igindeki topraklama
simgeleriyle iliskili kullaniimamis civatalari kullanin.
Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en yiksek akimin
akim degerine sahip olacaktir.

* Kontrol Kutusuna giden giris glictiniin bir Artik Akim Cihazi
(RCD) ve dogru bir sigortayla korunmasini saglayin.

* Servis sirasinda tim robot kurulumu igin tim gicd kilitleyin.

* Robot kilitlendiginde diger ekipmanin robot G/C'sine gli¢
saglamadiklarindan emin olun.

* Kontrol Kutusuna gli¢ verilmeden énce, tim kablolarin dogru
sekilde baglandigindan emin olun. Her zaman orijinal elektrik
kablosunu kullanin.
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6. llk Onyiikleme

Description ik &n yiikleme, montajdan sonra robotla yapabileceginiz ilk eylemler dizisidir. Bu
baslangi¢ dizisi sunlari yapmanizi gerektirir:

* Robotu ¢alistirin

* Seri numarasini girin

* Robot kolu baslatin

* Robotu kapatin

Robot kol agikken robotu hareket ettirmek icin Serbest Siirtist kullanabilirsiniz.

A\

&)

UYARI

Robot kolu galistirmadan énce tasima kapasitesinin ve kurulumun
dogrulanmamasi, personelin yaralanmasina ve/veya maddi hasara
yol acabilir.

* Robot kolunu baslatmadan énce her zaman gecerli tagima
kapasitesi ve kurulum dogru oldugunu dogrulayin.

UYARI

Yanlis tagsima kapasitesi ve kurulum ayarlari, robot kolun ve Kontrol
Kutusunun dogru ¢alismasini engeller.

* Her zaman tasima yukinin ve kurulum ayarinin dogru
oldugunu dogrulayin.

NOT

Robot kolun serbestce ¢alisabilmesi icin yeterli alana sahip oldugunu
dogrulayin.

NOT

Robotun daha dusuk sicakliklarda calistinimasi, sicakliga bagl yag ve
gres viskozitesi nedeniyle daha diisik performansa veya durmalara
neden olabilir.

* Robotun dustk sicakliklarda ¢alistirnimasi, 1Isinma agsamasi
gerektirebilir.

Kullanici Kilavuzu
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Robotu
caligstirmak igin

lIk 6nyiikleme
sirasinda seri
numarasini girin

1. Baslatma islemini baglatmak icin yesil LED'li ACIK diigmesine dokunun.
Ardindan, guiciin acik ve Bosta durumunda oldugunu géstermek icin LED sariya
doner.

2. Frenleri serbest birakmak icin BASLAT digmesine dokunun.

Robot kolu kapatmak icin kirmizi LED'li KAPALI digmesine dokunun.

* PolyScope basladiginda, robot kola gli¢ vermek icin ACIK diigmesine bir kez
dokunun. Ardindan, robotun agik ve bosta oldugunu belirtmek igin durum sariya
doner.

* Robot kol durumu Bosgta oldugunda, robot kolu baslatmak igin BASLAT
digmesine dokunun. Bu noktada, sensor verileri robot kolunun yapilandiriimig
montajina karsi kontrol edilir.

Bir uyumsuzluk bulunursa (30° toleransiyla), diigme devre disi birakilir ve altinda
bir hata mesaiji gosterilir.

* Montaj dogrulanirsa tim eklem frenlerini serbest birakmak igin Baslat
dugmesine dokunun; robot kol normal ¢alismaya hazirdir.

Robot kolun baslatiimasina, eklem frenleri serbest birakilirken ses ve hafif hareketler
eslik eder.

Robotunuzu ilk kez kurdugunuzda, kontrol kutusundaki seri numarasini robot koluyla
eslesecek sekilde yapilandirmaniz gerekir.
Bu prosediir, yazilim giincellemesi alirken oldugu gibi, yazimi kontrol kutusuna
yeniden yiiklediginizde de gereklidir.
Robotu ilk kez baglattiginizda, litfen asagidaki adimlar izleyin:

1. Dogru robot kol boyutunu segin.

2. Dogru kontrol kutusunu segin.

3. Seri numarasini robot kolun tizerinde yazdid gibi ekleyin.

4

. Tamam dugmesi ile sonlandirin.

- > l*‘ n <unnameds [
=3 /- E default ‘I‘:i ‘- E
1 inctaltion  Move = o on ave.

Choose robot type:

UR3 UR5 UR10 UR16 UR20 UR30

Choose control box type:

- OEM AC OEM DC

Enter serial number :

1 2 3
a 5 6
7 8 9
]

o NO CONTROLLER : ° 0 O %iw,\hti-m-
Spe 00%
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Kontrol kutusunun Kontrol Kutusu temel olarak robot kolu, El Unitesini ve tiim gevre birimlerini
aclimasi/kapatiimasi birbirine baglayan fiziksel elektrik Giris/Cikisini igerir. Robot kolu ¢alistirabilmek
icin Kontrol Kutusunu agmaniz gerekir.

1. El Unitenizde, kontrol kutusunu acmak icin gii¢ diigmesine basin.

2. Temel isletim sisteminden gelen metnin ve ardindan diigmelerin ekranda
goérinmesini bekleyin.

3. Robotu programlamaya baslamanizi isteyen bir Baslarken ekrani
gOruntllenebilir.

Once ne yapmak istersiniz?

R iE 2

BIR PROGRAM CALISTIR ROBOTU PROGRAMLA ROBOT KURULUMUNU
YAPILANDIR
O Bumesaji bir daha gésterme
Robot kolun
gucini {:E UYARI
kapatmak igin Beklenmedik baslangi¢ ve/veya hareket yaralanmaya yol acgabilir

* Monte etme ve montaji sbkme sirasinda beklenmeyen
baslatmalar énlemek icin robot kolunun glictinii kesin.

1. Robotu kapatmak igin EI Kumandasindaki gii¢ diigmesine basin.
2. Elektrik kablosunu/gli¢ kablosunu duvar prizinden cikarin.

3. Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi icin 30 saniye bekleyin.
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6.1. Elle Yonlendir

Description

Serbest Siriisgi
Etkinlegtirme

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

Frenler indirildigi icin eklemler, az direncle hareket eder. Robot kolu manuel olarak
hareket ettirilirken, Serbest Siristedir.

Serbest Siristeki robot kolu 6nceden tanimli bir sinir veya diizleme yaklastik¢a (bakin
Yazihm Guvenlik Kisitlamalari), direng artar.

Bu, robotu yerine gekmenin agir gelmesini saglar.

é UYARI
Beklenmedik hareket nedeniyle personel yaralanabilir.

* Yapilandirilan tasima kapasitesinin kullanilan tasima
kapasitesi oldugunu dogrulayin.

* Dogru tagima kapasitesinin ug ekipman flangina guvenli bir
sekilde baglandigini dogrulayin.

Serbest Sirisl asagidaki sekilde etkinlestirebilirsiniz:
* 3PE El Unitesini kullanin.
* Robotta Serbest Siirlist kullanin.

* G/C Eylemlerini kullanin.

NOT
Robot kolunu hareket ettirirken Serbest Suriisi etkinlestirmek,
arizalara yol agarak suriiklenmesine neden olabilir.

* Robotu iterken veya ona dokunurken Serbest Siriisu
etkinlestirmeyin.

3PE EI 3PE EU diigmesini kullanarak robot kolunu serbest siirmek igin:
Kumandasi 1. Rapidly light-press, release, light-press again and keep holding the 3PE button
in this position.
Artik hafif basmaya devam ederken robot kolunu istenen bir pozisyona gekebilirsiniz.
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Robot lizerinde

freedrive

Geri siris

Robot kolunu serbest siirmek Uizere robotta Serbest Siirlisli kullanmak igin:
1. Robotta Serbest Siiriis icin yapilandinimis anahtarin diigmesini basili tutun.

2. Serbest siirlis panosu PolyScope'ta goriindtiglinde, robot kolu eklemleri icin
istenen hareket turlint secin. Veya hareket turiinu 6zellestirmek igin eksen
listesini kullanin.

3. Sekil acgilan listesinden bir secenek secerek gerektiginde sekil tlrinu
tanimlayabilirsiniz.

Robot bir tekillik senaryosuna yaklasirsa, hareket etmeyi birakir. Hareketi
yeniden baslatmak igin Serbest siiriis panelinde Tim eksenler serbest
secenegine dokunun.

4. Robot kolunu istediginiz gibi hareket ettirin.

Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baslatma sirasinda ufak titresimler
g6zlemlenebilir. Robotun ¢arpismaya yakin olmasi gibi bazi durumlarda, bu titresimler
istenmeyen bir durumdur. Robot kolundaki tiim frenleri serbest birakmadan belirli
eklemleri istenen konuma zorlamak igin Geri Striisii kullanin.
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6.1.1. Serbest Surus Paneli

Description Robot kolu Serbest sirtisteyken, asagida gdsterilen sekilde bir panel PolyScope'ta
goranar.
(R
Program Degiskenler
Ad - Deger ~ | Aciklama 3
<isimsiz> ~

Durum

( Serbest suris
Durduruldu Bas ve Basil Tut

sinirlandiriimis Kontrol
Etkin TCP: TCP

Ozellik: Taban v

&b L o= X

Kontrol

Tim eksenler serbest

 Coflw Ce
nCe
O Yalnizca favori dedigkenleri gdster m 2 @

O Giic kapal
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LED Serbest
Siirts paneli

Simgeler

Serbest suris panelinin durum gubugundaki LED sunu gdsterir:
* Birveya daha fazla eklem, eklem sinirina yaklastiginda.

* Robot kolu pozisyonu tekillige yaklastiginda. Robot tekillige yaklasirken direng
artar, konumlandirma igin agir hissedilmeye baslanir.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

a L o= X

All axes are free

Asagidaki tabloda tanimlandigi gibi, TCP'nin belirli bir ydnde hareket etmesine izin
vermek igin bir veya daha fazla ekseni kilitleyebilirsiniz.

.-@- Tam eksenler boyunca harekete izin verilir.
Tim eksenler serbest
E'L‘;ic:fj Sadece X ekseni ve Y ekseni boyunca
. harekete izin verilir.
Duzlem
-/L. Déndlrme olmadan tiim eksenler boyunca
) harekete izin verilir.
Cevir
G 7 : . : )
o TCP ¢evresinde, kiiresel bir hareketle, tim
Loy R
eksenler boyunca harekete izin verilir.
Rotasyon

Q UYARI
Bir alet takiliyken robot kolunun bazi eksenlerde hareket etmesi
bir sikkma noktasi yaratabilir.

* Robot kolunu herhangi bir eksende hareket ettirirken
dikkatli olun.
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6.2. Montaj

Description

Robot kolunun montajinin belirtiimesi iki amaca hizmet eder:
1. Robot kolunun ekranda dogru gériinmesini saglamak.

2. Kontrolore yercekimi yoniini sdylemek.

Geligmis bir dinamik model, Robot koluna yumusak ve hassas hareketler vermenin
yani sira Robot kolunun kendisini Serbest Siirlis Modu'de tutmasini saglar. Bu
nedenle Robot kolunun dogru monte edilmesi 6nemlidir.

ﬁ UYARI
Robot kolunun montajinin yapilamamasi, sik robot durmalarina
neden olabilir ve/veya Robot kolu, Serbest Siirlig digmesine
basildiginda hareket eder.

Robot kolu diiz bir masaya veya zemine monte edilmisse, bu ekranda herhangi bir
degisiklige gerek yoktur.

Ancak Robot kolu tavana montajli, duvara montajli veya belirli bir aglyla montajli ise,
bunun digmeler kullanilarak ayarlanmasi gerekir.

Ekranin sag tarafindaki diigmeler Robot kolunun montaj agisini ayarlamak igindir. ilk
U¢ sag yan diigme, actyi tavan (180°), duvar (90°), zemin (0°) olarak ayarlar. E§im
digmeleri istege bagl bir aci belirler.
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Ekranin alt kismindaki digmeler, Robot kolunun montajini ger¢cek montaja uyacak
sekilde déndirmek icin kullanilir.

é UYARI
Dogru kurulum ayarlarini kullanin. Yikleme dosyalarini programla
kaydedin ve yikleyin.

Robot Montaji ve Acisi

TCP T
A Tasima —
* kapasitesi {\-ﬂ
Montaj T~ |
G/C Ayarlari i
Ug Ekipman Egiklik
G/C f
Degiskenler 45°
Baslangig f
Yumusak 0,0°
Gegis
Baslangig '
o 45°
Konveyor
Takibi i

Civatalama

> Gavenlik
> Ozeliikler

> Endustriyel Ha...
) URCaps Robot Taban Montajin Déndir

Q=

KISt AT 2

O Normal

UR5e
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/. Installation

Description Robotun kurulmasi, giris ve ¢ikis sinyallerinin (G/C'ler) yapilandinimasini ve
kullanilmasini gerektirebilir. Bu farkli G/C tirleri ve kullanimlan agsagidaki bélimlerde
aciklanmaktadir.

7.1. Elektrik Uyarilar ve ikazlar

Uyanlar Bir uygulama tasarlarken ve kurarken de dahil olmak tizere tim arayGz gruplari igin
asagidaki uyarilara uyun.

PLC

ﬁ UYARI
Asagdidakilerden herhangi birine uyulmamasi, givenlik islevleri
gecersiz kilinabileceginden ciddi yaralanmalara veya 6lime neden
olabilir.

* Asla gilivenlik sinyallerini dogru glivenlik seviyesindeki bir
glivenlik PLC'si olmayan bir PLC'ye baglamayin. Giivenlik
arabirimi sinyallerinin normal G/C arabirimi sinyallerinden ayri
tutulmasi 6nemlidir.

* Guvenlikle ilgili tim sinyaller artik seklinde yapilacaktir (iki
bagimsiz kanal).

* Tek bir anizanin glivenlik islevinin kaybina yol agmamasi igin iKi
bagimsiz kanali ayr tutun.

Elektrik

é UYARI: ELEKTRIK
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, elektriksel tehlikeler
nedeniyle ciddi yaralanmalara veya dlime neden olabilir.

* Suya maruz kalma icin degerlendiriimeyen tim ekipmanin kuru
kalmasini saglayin. Uriine su kagmasina izin verilirse, tiim giicii
kilitleyin-etiketleyin, sonra destek almak icin yerel Universal
Robots servis saglayicinizla irtibata gegin.

* Yalnizca robotla birlikte gelen orijinal kablolar kullanin. Robotu
kablolarin esnemeye maruz kalacaklari uygulamalar igin
kullanmayin.

* Arabirim kablolarini robot G/C'ye takarken dikkat edilmesi
gerekir. Alttaki metal plaka, arabirim kablolar ve konektorleri
icindir. Delikleri delmeden énce plakayi sékin. Plakayi tekrar
takmadan 6nce tim talaslar temizlendiginden emin olun.
Dogru kilif boyutlarini kullanmayi unutmayin.

Kullanici Kilavuzu 58 UR5e

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 7. Installation

EMC

é UYARI
Seviyeleri 6zel IEC standartlarinda tanimlananlardan daha yiiksek
olan rahatsiz edici sinyaller, robotun beklenmedik davraniglarina
neden olabilir. Asagidakilere dikkat edin:

* Robot, uluslararasi IEC standartlarina gére Elektromanyetik
Uyumluluk (EMC) acisindan test edilmistir. Cok yiiksek sinyal
seviyeleri veya asirn maruz kalma, robota kalici hasar verebilir.
EMC sorunlarinin genellikle kaynak islemlerinde géruldugi ve
normalde gunlikte hata mesajlariyla belirtildigi géralda.
Universal Robots, EMC sorunlarindan kaynaklanan herhangi
bir hasardan sorumlu tutulamaz.

* Ek testler uygulanmadigi siirece, Kontrol Kutusundan diger
makinelere ve fabrika ekipmanina giden G/C kablolarinin 30
m'den uzun olamayacagina dikkat edin.

Topraklama .

L ZEMIN

= Eksi baglantilar GND (toprak) olarak anilir ve robotun kalkanina ve
denetleyici kutusuna baglanir. S6zi gegen tiim GND baglantilari
yalnizca gli¢ saglamak ve sinyal géndermek igindir. PE (Koruyucu
Topraklama) igin, kontrol kutusu i¢inde bulunan toprak simgeli M6
boyutundaki vida baglantilarini kullanin. Topraklama iletkeni, en
azindan sistemdeki en yiiksek akimin akim degerine sahip olacaktir.

Kilavuz
KILAVUZU OKUYUN
Kontrol kutusunun igindeki bazi G/C'ler, normal veya guvenlikle ilgili

G/C icin yapilandirilabilir. Elektrik Araylzi béliminin tamamini
okuyun ve anlayin.
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7.2. Kontrol Kutusu Baglanti Noktalari

Aciklama

Braket

G/G arabirim gruplarinin altinda, (asagida gosterilen) ek baglantilari destekleyen
baglanti noktalariyla bir braket vardir. Kontrol Kutusunun tabaninin kolay baglanti igin
kapakl bir deligi bulunur (bkz. Ethernet).

Mini Displayport Displayport'lu ekranlar destekler ve ekranlari DVI/HDMI arabirimiyle
baglamak icin etkin bir Mini Ekrandan DVI'ye veya HDMI'ya donistirtictsu gerektirir.
Pasif donusturiculer, DVI/HDMI baglanti noktalariyla calismaz.

Sigortanin UL isaretli, maksimum akim degerlendirmesinde Mini Bigak tipinde olmasi
gerekir: 10A ve minimum voltaj degerlendirmesi: 32V

NOT

Kontrol Kutusu agikken El Unitesini baglamayin veya baglantisini
kesmeyin. Bu, Kontrol Kutusuna zarar verebilir.

&)

NOT
Kontrol Kutusunu agmaya galismadan énce aktif adaptériin
takilmamasi, ekran ¢ikisini engelleyebilir.

* Sistemi agmadan 6nce aktif adaptori Kontrol Kutusuna takin.

* Bazi durumlarda harici monitoriin Kontrol Kutusundan 6nce
acllmasi gerekir.

* Tum adaptérler kutudan ¢iktigi gibi caismadigindan, revizyon
1.2'yi destekleyen aktif bir adaptér kullanin.
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7.3. Ethernet

Aciklama Ethernet araytizii asagidakiler icin kullanilabilir:
* MODBUS, EtherNet/IP ve PROFINET (bkz. Boliim Il PolyScope Kilavuzu).

* Uzaktan erisim ve kontrol.

Ethernet kablosunu, Kontrol Kutusunun tabanindaki delikten gecirip, braketin alt
kismindaki Ethernet baglanti noktasina takarak baglamak igin.

Kabloyu Ethernet baglanti noktasina baglamak icin Kontrol Kutusunun tabanindaki
kapagdi uygun bir kablo kilifiyla degistirin.

Elektrik spesifikasyonlar asagidaki tabloda gosterilmistir.

Parametreler Min Tip Birim
iletisim hizi 10 - 1000 Mb/sn

7.4. 3PE El Unitesi Yiiklemesi

7.4.1. Donanim Kurulumu
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El Unitesini
kaldirmak igin

NOT
Replacing the Teach Pendant can result in the system reporting a
fault on start-up.

* El Kumandasi turt i¢in daima dogru yapilandirmayi segin.

To remove the standard Teach Pendant:

1. Kontrol kutusu gliciinii kesin ve ana gi¢ kablosunun baglantisini glic
kaynagindan kesin.

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

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

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

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

|1 Klips 2 [ Plastik rondela
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| 1 | Kablo baglari

3PE El Unitesi 1.

kurulumu igin

2.
3.
4.

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

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

Ana gug kablosunu giic kaynag@ina baglayin ve kontrol kutusunu calistirin.

El Unitesi ile her zaman uygun sekilde depolanmadig takdirde takilma tehlikesi
olusturabilecek bir kablo uzunlugu vardir.

* Takilma tehlikelerini 6nlemek icin her zaman EI Unitesini ve kablo aparatini

kaldirin.

UR5e
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7.4.2. Yeni Yazilim Yuklemesi

To configure the 1. PolyScope'ta, Ust Baslikta, Kurulum béliimiine dokunun ve Giivenlik bélimiini
3PE TP software segin.

<unnamed>
default*

Select available hardware

ey 1. For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits  TeachPendant Standard v/
— Injection molding machine interface None - ‘

Tool Position

Tool
Direction

/o
Hardware

Three
Position

Safe Home

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

2. Donanim bélimiine dokunun ve Kullanilabilir donanimi segin ekranindaki
seceneklerin kilidini agin.

Bu ekranin kilidini agmak igin parola gereklidir.

<unnamed> [ B8 |

default*

=
Select available hardware

N==tety 1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits | TeachPendant Standard -

Injection molding machine interface No
Standard
3PE Enabled

Planes
Tool Position

Tool
Direction

o
Hardware

Three
Position

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

El Kumandasi acilir listesinde, 3PE Etkin secenegini segin.

Sistemi yeniden baslatmak icin Uygula bolimine dokunun. PolyScope
calismaya devam ediyor.

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

6. Robotlar yeniden acilip baslatiinca, 3PE diigmesine hafifge basin ve
PolyScope'ta Baglat secenegine dokunun.
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7.5. Denetleyici G/C

Aciklama Kontrol Kutusunun icindeki G/G'yi, pndmatik réleler, PLC'ler ve acil durum durdurma
digmeleri de dahil, genis bir ekipman yelpazesi i¢in kullanabilirsiniz.
Asagidaki sekilde, Kontrol Kutusunun igindeki elektrik arabirim gruplarinin yerlesimi
gosterilmigtir.
Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |24v 12V|H| PWR|A| [24V|H||24V|(H| [OoV |H|| OV |H]| |24V(H|[24V|H| oV [H|[ oV |H| |£2]|AG|H
g [El0 GND|H | |GND cio|m|[cia[m]| [coo/m||coa|m]| [pio|m|[D14[m| [poo|m||{pos|m]| | =[al0[m
5|24V ON |H| |24V 24V(H|[24v|H| | OV |H|| OV [H| [24V|H|[24V|H| [OV |H|| OV |H §AGI
E[EN OFF|H| | OV Cll1|H|(CI5|H| |[COl|/H||CO5/H| |DI1|(M|DI5(l| |DO1|/H|DO5 M < |AIL ]
§24V 24V|M|[24V(H| (OV (H|| OV |H| [24V|H||24V/H| |OV (H|| OV (H £|1AG |H
gSIO SClalal=]> Cl2|H||Ci6|H| |cCO2(/H||cOo6|H| |DI2|H|(Di6|H| [DO2|H|{DO6|H gAOO.
s[2avim||B|5[2|5|3|3|[2av[m]|[24v]m| [ov [m|[ ov [m] [24v|m]|[2av[m] [ov [m|[ov[m| [g[AG W
H B mmmmm(m||{cs[m|[c7|m]| [cos|m|[co7[m| [oi3]m|[D17|m]| [Do3[m||po7[{m| |£[r01|m
Asagidaki sekilde gosterilen yatay Dijital Girigler blokunu (D18-DI11), Taslyici Takibi
(bkz. Tum dijital G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar on the facing page) bu tip girisler
icin timlev kodlama amaciyla kullanabilirsiniz.
— | O
HEEERE
oo N
HEEENEN
Asagidaki listede verilen renk semalarinin anlamina uyulmasi ve onun korunmasi
gerekir.
Kirmizi metinle san Atanmis guivenlik sinyalleri
Siyah metinle sar Givenlik icin yapilandirlabilir
Siyah metinle gri Genel amacl dijital G/C
Siyah metinle yesil Genel amach analog G/C
Grafik arayuzinde, yapilandirilabilir G/C'yi ya glivenlikle ilgili G/G ya da genel
amach G/G olarak ayarlayabilirsiniz (bkz. PolyScope Kilavuzu Il. Bolim).
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Tam dijital G/C'ler
icin ortak
spesifikasyonlar

Bu boélim, kontrol kutusunun asagidaki 24V dijital G/C'leri icin elektrikli
spesifikasyonlari tanimlar.

* Gilvenlik G/G.
* Yapilandirlabilir G/C.
* Genel amacgh G/C.

NOT

@ Yapilandirilabilir kelimesi, glivenlikle ilgili G/C veya normal G/C
olarak yapilandinlabilen G/C i¢in kullanilir. Bunlar, siyah metinli sari
uclardir.

Robotu, Ui¢ giris icin de ayni olan elektrik spesifikasyonlarina gére takin.

Gii¢ terminal blogunu yapilandirarak dijital G/C'yi 24V'luk dahili veya harici bir gii¢
kaynagiyla galistirmak miimkiindir. Bu blok, dért ugtan olusur. Ustteki ikisi (PWR ve
GND), 24V ve dahili 24V girisinden kara seklindedir. Blokta alttaki iki u¢ (24V ve 0V),
G/C'yi beslemek icin kullanilacak 24V girisidir. Varsayilan yapilandirma, dahili gli¢
kaynagini kullanmaktir; asagiya bakin.

Gi¢ kaynag

Daha fazla akim gerektiginde, harici bir gli¢ girisini asagida gosterildigi sekilde

baglayin.
Power ’_( Power
PWR|

PWR|
GND GND|m
24v [ 24V| B

oV \ ov|m

Bu dérnek, dahili gi¢ kaynagini
kullanan varsayilan yapilandirmayi
gOsterir

Bu 6rnek, daha fazla akim icin harici bir glic
kaynagi ile varsayilan yapilandirmayi gosterir.

Dahili ve harici gic kaynaginin elektrik spesifikasyonlar agagida gésterilmigtir.

Parametreler Min i Maks Birim
Dahili 24V gii¢ girisi
[PWR - GND] Voltaj 23 24 25 \Y
[PWR — GND] Akim 0 - 2* A
Harici 24V giris gereklilikleri
[24V - 0V] Voltaj 20 24 29 Y
[24V - 0V] Akim 0 - 6 A

*500msn veya %33 gorev dongusi icin 3,5A.
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Dijital G/G'ler

Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir. Elektrik spesifikasyonlar agsagida

gOsterilmigtir.

Uglar Parametreler Min Tip LG Birim
Dijital Cikiglar

[COx / DOx] Gegerli* 0 - 1 A

[COx / DOx] Voltaj dislisi 0 - 0,5 \Y,

[COx / DOx] Kagak akimi 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Etkisi - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tip
Dijital Girisler

[EIx/SIx/CIx/DIXx] Voltaj -3 - 30 \

[EIx/SIx/CIx/DIx] KAPAT bolgesi -3 - 5 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] AC bolgesi 11 - 30 Y

[EIxX/SIx/CIx/DIX] Akim (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Etkisi - PNP + - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tip

* Maksimum 1H direngli yukler veya enduktif yikler igin.

UR5e
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7.5.1. G/C Arayluz Kontroll

Description

G/C Arayiiz
Kontrolii

G/C Arabirim Kontroli, kullanici kontrolilyle URcap kontrolii arasinda gegis yapmanizi

saglar.

TCP

Tasima
kapasitesi

Montaj
G/C Ayarlar

Ug Ekipman
G/C

Degiskenler
Baslangig

Yumusak
Gegis

Baslangig

Konveyor
Takibi

Civatalama

> Gavenlik

> Ozellikier

> Endustriyel Ha...

> URCaps

O Gii¢ kapal

Ug Ekipman G/C araylztnUn nasil lkontrol edildiini secin. URCap arayUzd kontrol ediyorsa, kullanici taniml segenekler gegersiz kilinir.

Kullanici v

Kontrol eden

Analog Girisler - iletisim Araytizi

O Analog Girisler
analog_in[2]
analog_in[3]

@ lletisim Araytzd

Ug Ekipman lletisim Arabirimi, harici kablo bagdlantisi olmadan ug

eldprmania iletisim sadlar

Baud Hizi 115200 v
Parite Hicbiri v
Dur Biti Bir v
RX Bekleme Karalterleri 1,5

TX Bekleme Karalterleri 3,5

Dijital Gikis Modu

Ug Ekipman Dijital Cllas modu, talall ug elkkipmana bagh

olaralc tarimlarir

, UG ekipman voltajini 24V've ayarlamak, takill ekipman
* sadece 12V'a yapllandrimigsa ona zarar verebilir

Arag¢ Cllag Voltajl

QO Ik Pin Guct

@ Standart Cikis
Dijital Cilag 0 Sinking (NPN) v
Dijital Cilag 1 Sinldng (NPN) v

000 @

Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C digmesine dokunun

2. Alet Analog Girisleri ve/veya Dijital Cikis Modu ayarlarina erismek igin, G/C
Arabirim Kontrolii altindan Kullanici se¢genegini secin. Bir URCap secildiginde,
Cihaz Analog Giriglerine ve Dijital Cikis Modu ayarlarina erisim kaldirilir.

NOT

Bir URCap, tutucu gibi bir son efektori kontrol ediyorsa, URCap,
Takim G/C Arayuzunln kontrollinl gerektirir. Cihaz G/C Arayuzuni
kontrol etmesine izin vermek igin listeden URCap'l segin.

Kullanici Kilavuzu
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7.5.2. G/C Sekmesini Kullanma

Description

Voltaj

Analog Domain
Ayarlar

Kontrol Kutusundan/Kutusuna canl G/C sinyallerini izlemek ve ayarlamak icin G/C
Sekmesi ekranini kullanin.

Ekran, programin yuratildigi zaman dilimi de dahil olmak Gzere, G/C'nin gecerli
durumunu gérantdler. Yaritme sirasinda herhangi bir sey degistirilirse program durur.
At program stop, all output signals retain their states. Ekran 10 Hz'de glincellenir, bu
nedenle ¢ok hizli bir sinyal, diizglin gérintilenmeyebilir.

Yapilandirilabilir G/C'ler, kurulumun giivenlik G/C yapilandirma bdlimiinde
tanimlanmis 6zel givenlik ayarlar icin ayrilabilir (bakin G/C); ayrilanlar, varsayilan
veya kullanici tanimli ad yerine givenlik iglevi adina sahip olacaktir.

Guvenlik ayarlari icin ayrilan yapilandirilabilir ¢ikislar degistirilemez ve sadece LED'ler
olarak gorintdlenir.

Y apillandirlabilir Cikis

Dijital Giris Dijital Cikis

Robot s-Guard Reset 4 oOda 0 4 oJ 4
Harici
s-Guard Reset 5 1005 1 5 Prog-Running [ | (] 5
2 6 20 [s Start-Prog 6 20 0s
3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analog Giris Ug Ekipman Dijital Girisi Ug Ekipman Dijital Cikisi
analog_in[0] 0,00V Voltaj W 0 1 oJd1
ov 1ov
Alam
analog_in[1] 000V Voltaj ¥ 000 mA
oV 10V
Analog Cikis Ug Ekipman Analog Girisi
analog_in[2] 000V Voltaj
anaiog_out10) (@ ov 10v
4,00 mA
analog_in[3] 000V Voltaj
analog_out[1 m -
o.outt] @ pern v | ov o
4,00 mA

O Normal - ° 0 o Sw‘u‘wu\asyw:wm.
%

Uc¢ Ekipman Cikisi kullanici tarafindan kontrol edildiginde, Voltaji yapilandirabilirsiniz.
Bir URCap secildiginde Voltaja erisim kaldirilir.

Analog I/O'lar akim [4-20mA] veya voltaj [0-10V] ¢ikisina ayarlanabilir. Bu ayarlar, robot
kontroldriinlin yeniden baslatiimasi sirasinda kalicidir ve kuruluma kaydedilir. Ug
Ekipman G/C'leri Gzerindeki

kontrol, Kurulum sekmesinin U¢ Ekipman G/G'sindeki bir URCap'e atanabilir. Bir
URCap secmek, kullanicinin ug ekipmanin analog G/C'si Gizerindeki kontroltinu kaldirir.

UR5e
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Arag iletigim Arag iletisim Arayiizii TCI etkinlestirildiginde, arag analog girisi kullanilamaz hale gelir.
Arayiizii G/GC ekraninda, U¢ Ekipman Girisi alani gosterildigi gibi gortindr.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity Mone

Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

T¥ Idle Chars 3.50
Cift Pim guicii Cift Pim Giici etkinse aletin dijital cikislan asagidaki sekilde adlandinimalidir:

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

Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA

Kullanici Kilavuzu 70 UR5e
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7.6. Giivenlik G/C

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tum Haklari Saklidir.

Giivenlik G/G Bu bélimde, atanmis givenlik girisi (Kirmizi metinli san ug) ve guvenlik G/C'si olarak
yapllandirildiginda yapilandinlabilir G/C (Siyah metinli sari uglar) tarif edilmektedir.
Bolim7.6 Guvenlik G/C above altindaki tim dijital G/C'lerin ortak teknik 6zelliklerine
uyun.

Guvenlik cihazlarinin ve ekipmanlarin, bolim Guvenlik altindaki giivenlik talimatlarina
ve risk degerlendirmesine goére kurulmasi gerekir.
Tam emniyet G/C'leri eslestirilmistir (yedekli), bu nedenle tek bir hata emniyet islevinin
kaybina neden olmaz. Ancak giivenlik G/C'si iki ayri dal olarak tutulmahdir.
Surekli giivenlik girisi tarleri sunlardir:

* Robot Acil Durdurma sadece acil durum durdurma ekipmanlari igindir

* Koruma Durdurma koruyucu cihazlar igin

* 3PE Durdurma koruyucu cihazlarigin

Tablo islevsel fark, asagida gésterilmistir.

Acil Emniyetli 3PE
Durdurma Durdurma Durdurma
Robotun hareketi durur Evet Evet Evet
Program yiritme duraklatilir duraklatilir duraklatilir
Tahrik guicu Kapali Acik Acik
Sifirlama Manuel Otomatik veya Otomatik
elle veya elle
Kullanim siklig Seyrek Her devirila Her devirila
seyrek seyrek
Yeniden basglatma gerekir Yaln!;ca fren Hayir Hayir
¢bzme
Durdurma Kategorisi (IEC 60204-1) 1 2 2
izleme islevinin performans
seviyesi (ISO 13849-1) PLd PLd PLd

Givenlik ikazi

Ek giivenlik G/G islevlerini, 6rnegin Acil Durum Durdurma Cikigini ayarlamak igin

yapilandirlabilir G/C'yi kullanin. Guvenlik iglevleri icin yapilandirilabilir G/C'lerin bir
setini yapilandirma, GUI Gzerinden gercgeklestirilir (bkz. PolyScope Kilavuzu II. Bélim).

UYARI

A\

Givenlik islevlerinin diizenli olarak dogrulanmamasi ve test
edilmemesi tehlikeli durumlara yol agabilir.

* Giuvenlik iglevleri diizenli olarak test edilecektir.

* Robot calistinimadan énce glvenlik islevleri dogrulanacaktir.

UR5e 71
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OSSD Sinyalleri

Varsayilan
guvenlik
yapilandirmasi

Acil durum
durdurma
diigmelerini
baglama

Diger makinelere
acil durum
durdurmasini
paylagsma

Tum yapilandinimig ve sirekli gtivenlik girisleri, pals boylari 3ms altindaki OSSD
glivenlik ekipmaninin kullanimina olanak saglamak igin stizulir. Guvenlik girisi her
milisaniyede bir drneklenir ve girisin durumu son 7 milisaniye boyunca en sik goértilen
giris sinyali ile belirlenir. Givenlik ¢ikislarindaki OSSD palslari hakkinda ayrintili bilgi
PolyScope Kilavuzu Il. B6lim altinda saglanmaktadir.

Robot, herhangi bir ek glivenlik ekipmani olmadan ¢alismasini saglayan varsayilan bir

yapllandirmayla gonderilir (asagidaki sekle bakin).
Safety

24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
S

Emergency Stop

Safeguard Stop

Gogu uygulamada, bir veya daha fazla ek acil durum durdurma diigmesinin olmasi
gerekir. Asagidaki sekilde bir veya daha fazla acil durum durdurma diigmesinin nasil
baglanabilecegi gosterilmistir.

GUI Gzerinden asagidaki G/C iglevlerini yapilandirarak, robotla diger makinelerin
arasinda paylasiimis bir acil durum durdurma islevi ayarlayabilirsiniz. Robot Acil Durum
Durdurma Girisi, paylagma amaglari iin kullanilamaz. ikiden fazla UR robotunun veya
diger makinelerin baglanmasi gerektiginde, acil durum durdurma sinyallerini kontrol
etmek icin bir glivenlik PLC gerekir.

* Yapilandinlabilir giris ¢ifti: Harici acil durum durdurmasi.

* Yapilandinlabilir ¢ikis ¢ifti: Sistem acil durum durdurmasi.

Asagidaki sekilde, iki UR robotunun acil durum durdurma islevlerini nasil paylastigi
gOsterilmistir. Bu 6rnekte kullanilan yapilandinimis G/C'ler C10-CI1 ve CO0-CO1dir.

Lc

Configurable Oulputs ! Configurable Inputs, nilyurable Outputs

\

2av W] 240 [W| [ov [M[[ov [m : Vv o [m
cio % 14 |m| [coo| ] |cos|m| A : c cos|m
2av [ m)j2ev [ o—vi [ov [m| : ov o |m
W% [cis |m| [cot|m\cos|m| : cot|M|[cos|m
[2av |m]|[2av [m] ov! ov [m ov [m|[ov [m
[ciz |m|[cie [m] [coz[m\dps|m]| coz[m|[cos[m
[2av [m]|[2ev [m] [ov [m|\O ov [m|[ov

[ci3 |m|[c7 [m] [cos[m] %( cos|m][cor
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Otomatik devam  Bu yapilandirma sadece operatoriin kapidan gegip onu arkasindan kapatamayacagi

etmeli koruma uygulamalar igin tasarlanmistir. Yapilandirilabilir G/C, robot hareketini yeniden

amach durdurma etkinlestirmek icin, kapinin disindaki bir sifirlama diigmesini ayarlamak igin kullanilir.
Sinyal yeniden olusturuldugunda robot otomatik olarak harekete devam eder.

é UYARI
Sinyal givenlik ¢evresinin i¢inden yeniden olusturulamiyorsa, bu
yapilandirmayi kullanmayin.

Safety

_l2avm

3 [Eo[m NN |

g [24v |H [2+v [m| avd] [ov ]

HEIC, ¢ [ [ml H

wi—- 1=y ool 24v (W oV
24v | e [m)

a 2av [l

3 |SI0 [sio [ Dz

§ [2av J2 w@%‘ N )

3[sn [m] R

Bu 6rnek, kapi anahtarini kapi | Bu 6rnek giivenlik matini otomatik devam ettirmenin

acildiginda robotun uygun oldugu bir glivenlik cihazi olarak gosterir. Bu
durduruldugu temel bir koruma | érnek ayni zamanda bir glivenlik lazer tarayicisi igin
cihazi olarak gosterir. de gecerlidir.

Sifirlama digmeli Koruma amaglh arabirim, bir isik perdesiyle etkilesimde bulunmak icin kullanildiginda,
Koruma Amagcli guvenlik cevresi disinda bir sifirlama gerekir. Sifirlama digmesinin iki kanal tipinde
Durdurma olmasi gerekir. Bu drnekte sifirlama igin yapilandinimis G/C, Cl0-Cl1'dir (asagiya bakin).

sy |/ /[com % |

20V M 2av|[Maffav M| [av oviml N\, \ [ [7====="
HERD cio [ w|[ci [m
£ [2av [m] 24v (@ [2av |m # # """"

Elt | My [ci W |cis | M)

2¢v Wl 2av [m|fav]m| | LI 1| [======"

[s0 |y [crz [m|[cie [m]

287 [av|mipev @\ S [ LT
afsm (crs [m][cr [m]
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7.6.1. G/C Sinyalleri

Description G/G'ler, girislerle cikislar arasinda béliinmis ve her iglev bir Kategori 3 ve PLd G/C

saglayacak sekilde eslestirilmistir.

RBZ+QH

PROFIsafe
Gilvenli
Baslangic

oooo

1
3]
1
Ug Konumlu )
> ozl

/am etmes| icin glicanin ACILMASI gerekir.
"

@ fomsrn dev
I O S sesn simesine boon

Girig Asagidaki Giivenlik Fonksiyonlangiris sinyalleri ile kullanilabilir:
Sinyalleri
Sistem Acil Bu, El Kumandasindaki alternatif olan bir acil durum durdurma
Durum diigmesi olup, cihaz, ISO 13850'ye uygunsa ayni ilevselligi sunar
Durdurmasi 9 . ’ yeuyg ynis 9 '
Robot bir Normal yapilandirma ya da Azaltilmig yapilandirma
kullanirken tim guvenlik limitleri uygulanabilir (bkz. Yazilim
Guvenlik Modlar). Bu yapilandirildiginda, girislere gdnderilen bir
dusuk sinyal, givenlik sisteminin azaltilmis yapilandirmaya
gecmesine neden olur. Azaltilmis parametreleri saglamak igin robot
Azaltilmi kol yavaslar.
¥ Guvenlik sistemi, robotun giris tetiklendikten sonra 0,5 sn'den kisa
bir slirede azaltilmis sinirlarda olmasini garanti eder. Robot kol
azaltilmig limitlerden herhangi birini ihlal etmeye devam ederse bir
Durdurma Kategorisi 0 tetiklenir. Tetikleyici duzlemleri, azaltilmig
yapilandirmaya gecise de neden olabilir. Givenlik sistemi ayni
sekilde normal yapilandirmaya gecer.
3 Konumiu Manuel Modda, robotu hareket ettirmek igin harici bir 3 Konumlu
. . Etkinlestirme Cihazina basiimali ve merkezde tutulmalidir. Dahili bir
Etkinlestirme . . .
Cihaz, 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi kullaniyorsaniz, robotu hareket
ettirmek icin digmeye basilimali ve orta konumda tutulmalidir.
Robot Serbest siiriis girisini standart bir EU'de Serbest siiriis diigmesine
. basmadan ya da hafif basili konumda 3PE EU'deki herhangi bir
Uzerinde s L .
. digmeye basili kalmadan Serbest siiriisu etkinlestirmek veya
freedrive . .
kullanmak icin yapilandirabilirsiniz.
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Giri
Sinjalleri Calisma Tanimlandiginda bu giris, Otomatik Mod ile Manuel Mod arasinda
Modu gecis yapmak icin kullanilabilir.
. Bir Koruma Amacli Durdurma olustugunda bu ¢ikis, Koruma Amacl
Emniyet . .
Durdurma durumunun bir sifirlama tetiklenene kadar devam
Sifirlama L
etmesini saglar.
Otomatik . .
Mod Yapilandinldiktan sonra, Otomatik Mod Koruma Durdurmasi , giris
Koruma pinleri dislik oldugunda ve YALNIZCA robot Otomatik moddayken
Durdurma Koruma Durdurmasi gerceklestirir.
A UYARI
* Varsayilan Koruma Sifirlama girigini devre disi birakirsaniz, Robot
Kolu giris ylksek olur olmaz Koruma Durdurmasi durdurulmaz.
Yalnizca Safeguard duragi tarafindan duraklatilan bir program
devam eder.
* Koruma Sifirlama'ya benzer sekilde, varsayilan Otomatik Mod
Koruma Sifirlama devre disi birakilirsa, Otomatik Mod Koruma
Durdurma girisi yuksek oldugunda Robot Kolu artik Koruma
Durdurma durdurulmaz. Yalnizca Otomatik Mod Koruma
Durdurmasi tarafindan duraklatilan bir program devam eder.
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Cikis cikis sinyalleri icin agsagidaki Guvenlik fonksiyonlarini uygulayabilirsiniz. Yiksek sinyali
Sinyalleri  tetikleyen durum sona erdiginde tim sinyaller diisik degerine doner:

Giivenlik sistemi Robot Acil Durdurma girisi veya Acil Durdurma

Sistem Acil Dugmesi ile Acil Durdurma durumuna tetiklendiginde sinyal Diigtik
Durum 'dir. Kilittlemelerden kaginmak icin, Sistem Acil Durum Durdurma
Durdurmasi girisi tarafindan Acil Durum Durduruldu durumu tetiklendiginde

dusuk sinyal verilmez.

Robot Hareket . . . . . " .

Edoi?/?)r arexe Robot hareket ediyorsa sinyal Diiglik , aksi takdirde ylksektir.
Robot durduruldugunda veya acil durdurma veya koruma durdurma

Robot . .. . ., " . .
nedeniyle durma slrecindeyken sinyal Yiksek 'dir. Aksi takdirde

Durmuyor

mantik disuk olur.

Robot kolu azaltilimis parametreleri kullandiginda veya guvenlik
Azaltiimis girigi bir azaltlmig girisle yapilandirnldidinda ve sinyal o sirada
diistik oldugunda sinyal Diistiktiir. Aksi takdirde sinyal ylksektir.
Azaltimamis Bu, yukarida tanimlanan Azaltilmis'in tersidir.

Robot Kolu yapilandirlmig Givenli Ana Konumda durdurulursa
sinyal Yiksek 'dir. Aksi halde, sinyal Ddgikttir.

Guvenli Ev

NOT

@ Sistem Acil Durdurma ¢ikisi araciligiyla robottan Acil Durdurma durumunu
alan herhangi bir harici makine ISO 13850 'ye uygun olmalidir. Bu, ézellikle
Robot Acil Durdurma girisinin harici bir Acil Durdurma cihazina baglandigi
kurulumlarda gereklidir. Bu gibi durumlarda, harici Acil Durdurma cihazi
serbest birakildiginda Sistem Acil Durdurma ¢ikisi yuksek olur. Bu, harici
makinedeki acil durdurma durumunun, robotun operatériinden herhangi bir
manuel eyleme gerek kalmadan sifirlanacagi anlamina gelir. Bu nedenle,
glvenlik standartlarina uymak icin, harici makinenin devam etmesi icin
manuel islem gerektirmesi gerekir.
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7.6.2. G/C Ayarlar

Description

G/C Sinyal Tiri

Kullanici Tanimli
Adlar Atama

G/C sinyallerini tanimlamak ve eylemleri G/C sekmesi kontroliiyle yapilandirmak igin
G/G Ayar ekranini kullanin. G/G sinyallerinin tirleri Girig ve Gikigaltinda listelenmistir.
Genel amacl kayitlara erismek icin Profinet ve EtherNet/IPgibi bir fieldbus
kullanabilirsiniz.

Arag iletisim Arayiiziinii (TCI) etkinlestirirseniz, arag analog girisi kullanilamaz hale
gelir.

Goranum

e pita -

, Tasima

! kapasitesi Giris cikis

Montaj oIfo)

digital_in[o] ~ Dol digital_out[0] ~
G/C Ayarlari oIfL) digital_infL] Dol digtal_out(1] Prog-RunNing

E oIf2) digital_in(2] Start-Prog o[zl digital_out(2)

Ug Ekipman

DIf3) digital in[3] Stop-Pro Do (3] digital_out[3]
G/Ic igital i p-Prog gital ¢

DI[4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
Degiskenler DIfs] digital in(s] o[s] digital_out[5]
DI[6] digital_in[6] Do[8] digital_out[8]
DIf7] digital_in[7] Do[7] digital_out[7]

Baslangig
Yumusak
Gegis o) tool_in[0] To(0] tool_out[o]
i tool_infL] Tony tool_out[l]

Baslangic

Konveydr Secili G/C: digital_out[1]
Takibi

Yeniden Adlandir
Civatalama

> Guvenlik

> Ozellikler
Programda Eylerm
> Endustriyel Ha...

[catisirken yuksek - durduruldugunda alal v

> URCaps

Normal ’ ° 0 o Sw‘nu\asyw:wn.

)
NOT
Programlan bir G/C veya veri yolu girisinden baslatirken, robot sahip
oldugu konumdan harekete baslayabilir, gerekli PolyScope
araciligiyla ilk yol noktasina herhangi bir manuel hareket olmaz.

Girig ve Gikigaltinda listelenen sinyal sayisini sinirlamak igin , goriintllenen igerigi
sinyal tiriine gore degistirmek icin Gérilinliim acilir menisini kullanin.

Kullanilanlari kolayca tanimlamak icin Giris ve Cikis sinyallerini adlandirabilirsiniz.

1. istediginiz sinyali secin.

2. Sinyalin adini yazmak i¢in metin alanina dokunun.

3. Adivarsayilana sifirlamak icin Temizlesegenegine dokunun.
programinda kullanilabilir hale getirmek icin genel amagli bir kayit icin kullanici tanimh
bir ad saglamalisiniz (yani, Wait komutu veya If komutunun kosullu ifadesi igin).
Bekle ve Eger komutlan (Bekle) ve (Eger) bolimlerinde agiklanmistir. Adlandirimis

genel amagli kayitlari Ifade Diizenleyicisi ekranindaki Girig veya Cikis segicisinde
bulabilirsiniz.

UR5e
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G/C Eylemlerive  Eylemleri tetiklemek veya bir programin durumuna tepki vermek igin Fiziksel ve

G/C Sekmesi Fieldbus dijital G/C'leri kullanabilirsiniz.

Kontrolii

G/C Sekmesi Bir ¢ciktinin G/C sekmesinde (programcilar veya hem operatérler hem de programcilar
Kontrolii tarafindan) kontrol edilip edilmedigini veya robot programlari tarafindan kontrol edilip

edilmedigini belirlemek i¢in G/C Sekme Kontroliini kullanin.

Kullanilabilir Girig
Eylemleri Komut Eylem

Yikselen bir kenarda gecerli programi baslatir veya

Baslat devam eder (bu islev yalnizca Uzaktan Kontrolden
etkinlestirilir, bkz. Ayarlar)

Durdur Mevcut programi yiikselen bir kenarda durdurur

Duraklat Mevcut programi yikselen bir kenarda duraklatir

Girig yuksek oldugunda, robot serbest siirlise gecer
(serbest siiriis diigmesine benzer).

Diger kosullar serbest surise izin vermiyorsa girdi g6z
ard edilir.

Elle Yonlendir

é UYARI
Robot, Baslat giris eylemi kullanilirken durdurulursa, robot o programi
calistirmadan dnce programin ilk ara noktasina yavasca hareket eder.
Robot, Baslat giris eylemi kullanilirken duraklatilirsa, robot o programa
devam etmeden 6nce yavas yavas duraklatildigi konuma hareket
eder.
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Kullanilabilir
Cikis Eylemleri

Eylem Cikis durumu Program durumu

Calismiyorken disuk

Algak

Durduruldu veya

duraklatildi
. . Durduruldu veya
Calismiyorken yliksek Yiksek duraklatidh
Alcak Calisiyor,
Calisirken yiiksek, durdugunda distk Yitksek Durduruldu veya
duraklatildi
Program
Planlanmamis durakta dusuk Algak zamanlanmamis
olarak sonlandirildi
Program
Planlanmamis durakta diisik, aksi Algak sza;lanrlnarglsld
takdirde Yiiksek Yiiksek olarak soniandiricl
Kosma, durma veya
duraklatma
Yiiksek ve Calisiyor (nabiz
diisiik durumunu korumak
Surekli Nabiz ¥ icin programi
arasinda
ecis vapar duraklatin veya
gecisyap durdurun)

Program
Sonlandirma
Nedeni

* Robot durdurma
* Hata
* ihlal

* Calisma zamani istisnasi

Programin planlanmamis bir sekilde sonlandiriimasi, asagida listelenen sebeplerden
herhangi biri nedeniyle gerceklesebilir:

UR5e
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7.7. Ug Pozisyon Etkinlestirme Cihazi

Aciklama

Calisma Modu
Digmesi

Robot kol, 3PE El Unitesi seklinde bir etkinlestirme cihazi ile donatiimistir.
Kontrol Kutusu, asagidaki etkinlestirme cihazi yapilandirmalarini destekler:

¢ 3PE El Kumandasi

* Harici Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi

* Harici Ug Pozisyonlu cihaz ve 3PE El Unitesi

Asagidaki sekil, Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazinin nasil baglandigini gésterir.
Daha fazla bilgi igin 3 Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi EI Unitesi béliimiine bakin.

Conﬁlurabl Inputs
24V, 24v (W
Clof| Qi (W
24v N | [24v) W
cH |ECI5 |l
24v |H|[2pv][ M
Cl2 |H||¢e|l
24v (H |24V
ci3 |H||c

3-Position Switch
1

Not: Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi girisi igin iki giris kanali, 1 saniyelik
anlasmazlik toleransina sahiptir.

Konumu Etkinlestirme Cihazini desteklemez.

NOT
| @ Universal Robots e-Series giivenlik sistemi, birden fazla harici Ug

Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi kullanmak, Operasyonel Mod anahtarinin

kullanilmasini gerektirir.

Asagidaki sekil, bir Calisma Modu anahtarini géstermektedir. Bkz. Calisma Modu

Segimi

Confil;urabl Inputs

24vi|H||24v |H
Cloj|Hj|jci4 |l
24v||H||24v (A
cij|mj|cis ([l
24v|| |24V |
Ci2f| Bqs |l
24v Nl ||24av)
Cl3 | ECl7 \i

Operational mode Switch
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7.8. Genel Amacli Analog G/C

Aciklama Analog G/C arabirimi, yesil uctur. Voltaj (0-10V) veya akimi (4-20mA) diger
ekipmandan veya diger ekipmana ayarlamak veya 6élgmek icin kullanilabilir.

En yiksek dogruluga ulagsmak icin asagidaki yonlendirmeler tavsiye edilir.
* G/C'ye en yakin olan AG ucunu kullanin. Cift, ortak bir mod filtresini paylasir.

* Ekipmanla Kontrol Kutusu i¢in aynit GND (0 V) kullanin. Analog G/G, Kontrol
Kutusundan galvanize olarak yalitiimamistir.

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

* Yahtilmig bir kablo veya bikimlu ¢ift kullanin. Kalkani Giig adl terminaldeki
GND terminaline baglayin.

* Gegerli modda calisan ekipmani kullanin. Gegerli sinyaller, cakismalara karsi

daha az hassastir.

Elektriksel Teknik GUI'de giris modlarini segebilirsiniz ( PolyScope Kilavuzu II. Bélim'e bakin). Elektrik

Ozellikler spesifikasyonlar asagida gosterilmistir.

Uglar Parametreler Min Tip Maks Birim
Akim modunda Analog Giris

[AIx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AIx - AG] Direng - 20 - ohm
[AIx - AG] Gozunirluk - 12 - bit

Voltaj modunda Analog Giris

[AIx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y

[AIx - AG] Direng - 10 - Kohm
[AIx - AG] Gozunirluk - 12 - bit

Akim modunda Analog Cikis

[AOx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltaj 0 - 24 \Y,

[AOx - AG] Gozunirluk - 12 - bit

Voltaj modunda Analog Cikis

[AOx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y,

[AOx - AG] Akim -20 - 20 mA
[AOx - AG] Direng - 1 - ohm
[AOx - AG] Cozunurlak - 12 - bit

URS5e 81 Kullanici Kilavuzu



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

It
UNIVERSAL ROBOTS

Analog Cikis ve Analog

Giris

[Analog Outputs | Analog Inputs.
>
>[=[=
glm Elm

Bu 6rnekte bir taslyici bandini analog
hiz kontrol girisiyle kontrol etme
gosterilmigtir.

Bu drnekte analog bir sensoru
baglama gdsterilmigtir.

7.8.1. Analog Giris: Iletisim Arayiiz{

Description

Arag iletigim
Arayiizii

Alet iletisim Arabirimi (TCI), robotun bagl bir aletle, robot aletinin analog girisi
Uzerinden iletisim kurmasini saglar. Bu, harici kablolama ihtiyacini ortadan kaldirir.
Ug Ekipman iletisim Arayiizii etkinlestirildiginde, ug ekipmanin tiim analog girigleri

kullanilamaz durumdadir

1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C diigmesine basin.

2. TCl ayarlanini diizenlemek igin iletisim Arabirimi segenegini segin.
TCI etkinlestirildiginde, Kurulumun G/ Ayari i¢in ug ekipmanin analog girisi
kullanilamaz ve giris listesinde goériinmez. Cihaz analog girisi, Bekleme
secenekleri ve ifadeleri gibi programlar icin de kullanilamaz.

3. lletisim Arabirimi altindaki agilan meniilerde gerekli degerleri secin.
Degerlerdeki herhangi bir degisim hemen ug ekipmana gonderilir. Herhangi bir
kurulum degeri aletin kullandigindan farklysa, bir uyan gériintilenir.

Kullanici Kilavuzu
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7.9. Genel Amacli Dijital G/C

Aciklama Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yikleme ve baglatma ile
baslatma sirasinda Robot kolunu otomatik olarak baglatma ayarlarini icerir.

Genel amagh Bu bélimde, genel amagl 24V G/C'ler (Gri uclar) ve giivenlik G/C'leri olarak
dijital G/C yapllandirimadiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sar uglar) tarif edilmistir. 7.9
Genel Amacl Dijital G/C above boélimundeki ortak 6zellikler gdzetilmelidir.

Genel amach G/C'ler, pnématik roleleri gibi ekipmanlari dogrudan tahrik etmek veya
diger PLC sistemleriyle iletisim kurmak icin kullanilabilir. Program yiritmesi
durduruldugunda Tum Dijital Cikiglar otomatik olarak devre digi birakilabilir, diger
bilgiler icin PolyScope Kilavuzu Il. Bélim'e bakin.

Bu modda, program ¢alismadigi zamanlarda ¢ikis her zaman disuk olur. Asagidaki alt
boélimlerde érnekler gosterilmistir.

Bu 6rnekler normal Dijital Cikiglari kullanir, ancak bir giivenlik islevini gergeklestirmeye
ayarlanmadiginda yapilandirilabilir tim c¢ikiglar da kullanilabilir.

Digital Inputs

Digital Outputs // \_‘ 24V|H |(24aVv|R

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

ov [m|| ov
DO1/H ||po5|H T DI1|M||DI5| R B ]
ovimllovim 24v|m|[2av/m\
DO2|H ||[po6|H DI2|H||DI6|H

ov M| ovm 24V|H||24v|H
DO3(H ||DO7|H pI3|H| D17 | W

Bu drnekte, bir yiikiin bagliyken Dijital
Cikislardan nasil kontrol edildigi
gosterilmigtir.

Bu 6rnek, basit bir diigmenin bir Dijital
Girise naslil baglandigini gésterir.

Diger makineler  Dijital G/C, bir ortak GND (0V) belirlendigi ve makine, PNP teknolojisi kullandiginda
ve PLC'lerle diger ekipmanlarla iletisim kurmak igin kullanilabilir; asagiya bakin.

iletisim ‘

Digital Inputs

\tal Outputs

7.9.1. Dijital Cikis
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Description

Cift Pimli Guig

Takim iletisim arayizd, iki dijital ¢ikisin bagimsiz olarak yapilandiriimasini saglar.
PolyScope'ta her bir pimin, ¢ikis modunun ayarlanmasina izin veren bir acilir menusi
vardir. Asagidaki secenekler mevcuttur:

* Batma: Bu, PIN'in bir NPN veya Batma konfiglirasyonunda yapilandiriimasina
izin verir. Cikis kapaliyken, pim bir akimin zemine akmasina izin verir. Bu, tam
devre olusturmak igin PWR pimi ile birlikte kullanilabilir.

* Kaynak Kullanimi: Bu, PIN'in bir PNP veya Kaynak Kullanimi yapilandirmasinda
yapllandiriimasina izin verir. Cikis agikken, pim pozitif bir voltaj kaynagi saglar
(IO Sekmesinde yapilandirilabilir). Bu, tam devre olusturmak icin GND PIN ile
birlikte kullanilabilir.

* itme/ GCekme: Bu, pimin itme / Cekme yapilandirmasinda yapilandirimasini
saglar. Cikis agikken, pim pozitif bir voltaj kaynagi saglar (IO Sekmesinde
yapilandirilabilir). Bu, tam bir devre olusturmak icin GND pimi ile birlikte
kullanilabilir. Cikis kapaliyken, pim bir akimin topraga akmasina izin verir.

Yeni bir ¢ikti yapilandirmasi segcildikten sonra degisiklikler yurirlige girer. Su anda
yiklenen kurulum, yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde degistirildi. Takim ¢iktilarinin
amaclandigi gibi calistigini dogruladiktan sonra, degisiklikleri kaybetmemek igin
kurulumu kaydettiginizden emin olun.

Alet icin gui¢ kaynagi olarak Cift Pimli Gui¢ kullanilir. Cift Pim Giclni Etkinlestirme,
varsayilan u¢ ekipmanin dijital ¢ikislanni devre disi birakir.

Kullanici Kilavuzu
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7.10. Uzaktan AC/KAPAT kontrolu

Aciklama

Uzaktan
Kumanda

El Unitesini kullanmadan Kontrol Kutusunu acip kapatmak igin uzaktan AG/KAPAT
kontroliind kullanin. Genellikle kullanildigi alan:

* El Kumandasina erigilemediginde.

* Bir PLC sisteminin tam kontrole sahip olmasi gerektiginde.

* Ayni anda birden fazla robotun acilip kapanmasi gerektiginde.

Uzaktan AGMA/KAPATMA kontroll, Kontrol Kutusu kapandiginda aktif kalan bir
yardimci 12V girisi saglar. AG girisi ancak kisa sureli bir etkinlestirmek igin
tasarlanmistir ve GUG diigmesiyle ayni sekilde calisir. KAPALI girisini istediginiz
sekilde basil tutabilirsiniz. Programlari otomatik olarak ylklemek ve baslatmak icin bir
yazihm 6zelligi kullanin ( PolyScope Kilavuzu Il. Bélim'e bakin).

Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Parametreler i i Maks Birim
[12V - GND] Voltaj 10 12 13 Y
[12V - GND] Akim - - 100 mA
[ACIK / KAPALT] Etkin olmayan voltaj 0 - 0,5 \
[ACIK / KAPALI] Etkin voltaj 5 - 12 \Y
[ACIK / KAPALI] Girig akimi - 1 - mA
[ACIK] Etkinlestirme saati 200 - 600 ms

Remotelf h_l Remotelf h_l

12v|H I 12v|d I

GND|H / ------- } GND|H / ------- }
ON|W ON |H

OFF| I\, P OFF P

Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA
digmesini baglama gosterilmistir. digmesini baglama gosterilmistir.

Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA

A\

UYARI

Gii¢ digmesine basili tutmak, Kontrol Kutusunu kaydetmeden
KAPATIR.

+ Kaydetmeden ACIK girisini veya GUGC diigmesini basili
tutmayin.
* Kontrol Kutusunun agik dosyalari kaydetmesine ve dogru

sekilde kapatmasina izin vermek Uzere uzaktan kapatma
kontrolii icin KAPALI girisini kullanin.

UR5e
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7.11. Uc Eleman Entegrasyonu
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7.11.1. Maksimum Tasima Kapasitesi

Description

Tasima
kapasitesi
eylemsizligi

Nominal robot kolu yiikii, asagida gosterildigi gibi yikiin agirik merkezine (CoG)
baghdir. CoG ofseti, u¢ ekipman flansinin merkezinden takili tagima kapasitesinin
agirhk merkezine kadar olan mesafe olarak tanimlanir.

Yk, ug ekipman flansinin altina yerlestirilirse robot kol, uzun bir agirlik merkezi ofsetini
barindirabilir. Ornegin, bir toplama ve yerlestirme uygulamasinda yiik kiitlesini
hesaplarken, hem tutucuyu hem de is pargasini géz éniinde bulundurun.

Yik CoG'si robotun erisimini ve yiikiini asarsa robotun hizlanma kapasitesi
azaltilabilir. Robotunuzun erisimini ve tasima kapasitesini Teknik Spesifikasyonlarda
dogrulayabilirsiniz.

Yiik [kg]

6

P L P P I P L L L P P I P A
0 100 200 300 400 500 600

Agirlik merkezi ofseti [mm]

Nominal tagima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iligki.

Tasima kapasitesi dogru ayarlanmissa yiksek eylemsizlikli tagima kapasitelerini
yapilandirabilirsiniz.

Kontrolér yazilimi, agagidaki parametreler dogru yapilandirildiginda ivmeleri otomatik
olarak ayarlar:

* Tasima kapasitesi kiitlesi
* Agirlik merkezi
* Eylemsizlik

URSIim'i, belirli bir tagima kapasitesi ile robot hareketlerinin hizlanmalarini ve gevrim
surelerini degerlendirmek icin kullanabilirsiniz.

UR5e
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7.11.2. U¢ Eleman

Description

Uc eleman, bu kilavuzda u¢ ekipman ve is par¢asi olarak da
adlandirilabilir.

@

NOT
UR, ug elemanin robot kol ile entegre edilmesi
icin dokimantasyon saglar.

* Montaj ve baglanti igin u¢ elemana/ug
ekipmanalis parcgasina 6zgl belgelere
bakin.
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7.11.3. Sabitleme Aleti

Description

Ug ekipman
flang

Uc ekipman veya is parc¢asi, robotun ucundaki u¢ ekipman ¢ikis
flansina (ISO) monte edilir.
Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 T 6,20 +0,20 _—1 /T 50
/ - 6,50

4x P57V 8
M6-6HV 8

6,20

©31,50H7 |
SECTION A-A

$50+0,1

P63 h8

$90+0,1

Ug ekipman flansinin boyutlari ve delik diizeni. Buttn élguler
milimetre cinsindendir.

Uc ekipmanin ¢ikis flangi (ISO 9409-1), u¢ ekipmanin robotun ucuna takildigi yerdir. Net
konumu korurken fazla sikmaktan kagcinmak amaciyla pozisyonlama pimi igin radyal
yuvali bir delik kullaniimasi 6énerilir.

é UYARI
Cok uzun M8 civatalari, ug ekipman flansinin altina ve robotun kisa
devresine dogru bastirilabilir.

* Ug ekipmani takmak icin 10 mm’yi asan civatalar kullanmayin.

ﬁ UYARI
Civatalann uygun sekilde sikimamasi, adaptor flansinin ve/veya ug
elemanin kaybi nedeniyle yaralanmaya neden olur.

* Aletin diizgiin ve saglam bir bigcimde yerine vidalanmasini
saglayin.

* Aletin, beklenmedik bigcimde bir parcayi dusurerek tehlikeli bir
durum olusturamayacak sekilde yerlestirildiginden emin.

7.11.4. Tasima kapasitesi ayarla

UR5e
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Description

Ayarlanan Tasima Kapasitesi komutu, robot i¢in tagima kapasitesini
yaplilandirabilmenizi saglar. Tasima kapasitesi, robot u¢ ekipman flangina ekli her
seyin toplam agirh@idir.
Ne zaman kullanihr:

* Robotun bir robot durmasini tetiklemesini 6nlemek igin tasima kapasitesi
agirhgini ayarlarken. Dogru bir sekilde yapilandirilan tasima kapasitesi agirligi,
optimal robot hareketi saglar.

Tasima kapasitesinin dogru sekilde ayarlanmasi, optimum hareket performansi
saglar ve robot durmalarini 6nler.

* Tut ve yerlestir programinda makas kullanarak, kullanilacak tagima kapasitesini

ayarlarken.

Tagima kapasitesi
ayarla

Ayarlanan Tagima
Kapasitesini kullan
komutu

ipucu

Kullanim ipucu

1. Robot programinizda Ayarlanan komut eklemek istediginiz yeri veya digimu

segin.

Temel altinda, Ayarlanan Tagima Kapasitesi secenegini belirleyin.

Tasima Kapasitesini segin altindaki aciir mentyi kullanin.

a. Halihazirda yapilandiriimis tasima kapasitelerinden birini secin.

b. Yada Ozel Tagima Kapasitesi secenegini belirleyip kiitle ve CoG
alanlarnni doldurarak yeni bir tagima kapasitesi yapilandirmak i¢in acilir
meniyd kullanin.

2

Hareket Ettir
Gegis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur

Yorum

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

O Normal

+ 2 H

ot Ettir

Q - Grafik Degiskenler

1 Degiskenler Kurulumu
2 Robot Program
3 = Tagima kapasitesi ayarla: Payload 0.05¢

<
SO KIBET

Tasima kapasitesi ayarla

Toplam tasima kapasitesini ayarla
J Payload v ‘

Tasima kapasitesi
Ktle

Agirik Merkezi
CcX

cy

cz

1 Toplam tasima kapasitesi kitlesini ayarlamay! unutmayin

Gecis

Tasima kapasitesi degiskiigini dizeltmek igin gegis stresini ayarlayin

+ Simdi Ayarla

Dugumdeki deg@erleri aktif tagima kapasitesi olarak ayarlamak icin Hemen Ayarla
digmesini de kullanabilirsiniz.

Robot programinin yapilandirmasina degisiklik yaptiginizda tasima kapasitenizi her
zaman guncellemeyi unutmayin.
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Ornek: Ayarlanan
Tasima Kapasitesi

Tagima Kapasitesi

Tut ve yerlestir programinda varsayilan bir tagima ylkinl yiklemede olusturursunuz.
Ardindan bir nesne kaldirirken Ayarlanan Tasima Kapasitesi eklersiniz. Makas
kapandiktan sonra, ancak hareket etmeye basladiktan énce tagima kapasitesini
guncellersiniz.

Ek olarak, nesne birakildiktan sonra Ayarlanan Tagima Kapasitesini kullanirsiniz.

Bu, robotun belirli bir tasima kapasitesine uyum saglamasi icin gecen siiredir. Ekranin

Gegis Siiresi alt kisminda, farkl tasima kapasiteleri arasindaki gegis suresini ayarlayabilirsiniz.
Saniye cinsinden tasima kapasitesi gegis suresi ekleyebilirsiniz.
Sifirdan buyuk bir gecis slresi ayarlamak, tagima kapasitesi degistiginde robotun
kicik bir "sigrama" yapmasini dnler. Ayarlama yapilirken program devam eder.
Su durumlarda Tasima Kapasitesi Gegis Suresinin kullaniimasi énerilir:
agir nesneleri kaldirmak veya birakmak ya da vakum tutucu kullanmak.
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Tasima kapasitesi

Description

Tasima
Kapasitelerini
Ekleme, Yeniden
Adlandirma,
Degistirme ve
Kaldirma

Etkin Tagima
Kapasitesi

Varsayilan
Tagima
Kapasitesi

Robotun optimal olarak ¢alismasi i¢in Tagima Kapasitesini, CoG'yi ve eylemsizligi
ayarlamaniz gerekir.

Birden fazla Tasima Kapasitesi tanimlayabilir ve bunlar arasinda gecis yapabilirsiniz.
Bu 6zellikle Tut ve Yerlestir uygulamalarinda, 6érnegin robotun bir nesneyi tutup
biraktigi durumlarda, faydalidir.

Tasima Kapasitesi Gortntllemesi

i
A Tasima
* kapasitesi Tasima kapasitesi + Simdi Ayarla

Montaj Kitle 0,000 kg

G/C Ayarlar Agirlik Merkezi

Ug Ekipman CX 0,00 mm | 2 Slcumana Yap
s cy 0,00 mm
Degiskenler oz 0,00/ rm
Baslangig
Yumusak ! Toplam tasima kapasitesi kitlesini ayarlamayl unutmayin E‘
Gegis
Baslangic Eylemsizlik (kg m?)
Konveysr O Ozel Bylernsiz Matrisi kullan
Ul ! z Ug Ekipman Flansi
Civatalama X 0,000000 0,000000 0,000000 v v
Y 0,000000 0,000000 0,000000
> Ozeliikler z 0,000000 0,000000 0,000000 . ,

CoG'de orijin ile verilen eylemsizlik ve talam flans eksenleri ile
> URCaps hizalanan eksenler.
O Normal b o o O Simulasyon .
Hiz 100%

Asagidaki eylemlerle yeni bir Tagima Kapasitesi yapilandirmaya baslayabilirsiniz:

* Benzersiz isimli yeni bir Tasima Kapasitesi tanimlamak icin[_* | digmesine
dokunun. Yeni tasima kapasitesi agilan mentde mevcut olacaktir.

* Tasima Kapasitesini yeniden adlandirmak igin[ 2 | digmesine dokunun.

* Secilen Tasima Kapasitesini kaldirmak icin I | diigmesine dokunun. Son
Tasima Kapasitesini kaldiramazsiniz.

Acllan menudeki onay isareti hangi tasima kapasitesinin aktif oldugunu gosterir
B Payioad ¥|. Etkin Tasima Kapasitesi,  ~ ==t"ew | kullanilarak degistirilebilir.

Varsayilan Tagima Kapasitesi, program baslamadan dnce aktif Tagima Kapasitesi
olarak ayarlanir.

* Bir Tagima Kapasitesini varsayilan olarak ayarlamak icin, istediginiz Tasima
Kapasitesini segin ve Varsayilan olarak ayarla digmesine dokunun.

Acllan menudeki yesil simge, varsayilan yapilandinimis Tagima Kapasitesini
B Payload | gbsterir.

Kullanici Kilavuzu

92 URbe

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

Adirhk Merkezini

Agirlik merkezini ayarlamak igin CX, CY ve Cz alanlarina dokunun. Ayarlar, segilen

Ayarlama Tasima Kapasitesi icin gegerlidir.
Payload Bu sekil, robotun dogru Tasima Kapasitesinin ve Agirlik Merkezinin (Center of Gravity,
Estimation CoQ) ayarlanmasina yardimci olmasini saglar.
Tasima 1. Kurulum Sekmesinde, Genel altinda, Tagima Kapasitesi'ni secin.
Kapasitesi 2. Tasima Kapasitesi ekraninda, Olglim segenegine dokunun.
ngarTmm 3. Tasima Kapasitesi Tahmin Sihirbazinda ileri tusuna dokunun.
Sihirbazini
Kullanma 4. Dort konumu ayarlamak igin Tagima Kapasitesi Sihirbazindaki adimlari izleyin.
Dort konumu ayarlamak igin, robot kolunun doért farkli konuma hareket ettirilmesi
gerekir. Tagima kapasitesi yukl her pozisyonda o6l¢lir.
5. Tum élgiimler tamamlandiktan sonra, sonucu dogrulayabilir ve Bitig digmesine
dokunabilirsiniz.
NOT
En iyi Tasima Kapasitesi Tahmini sonugclarini almak i¢in bu talimatlara
uyun:
* TCP konumlarinin da birbirinden olabildigince farkli
oldugundan emin olun
+ Olgiimleri kisa bir zaman araliginda gerceklestirin
* Tahminden dnce ve tahmin sirasinda aleti ve/veya bagl tasima
kapasitesini cekmekten kaginin
* Robotun montaj ve agisinin kurulumda dogru tanimlanmasi
gerekir
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Eylemsizlik
Degerlerini
Ayarlama

Eylemsizlik degerlerini ayarlamak icin Ozel Eylemsizlik Matrisi secenegini
secebilirsiniz.

Su alanlara dokunun: IXX, IYY, 177, IXY, IXZ ve 1YZ ve secgilen Tagima Kapasitesi
icin eylemsizligi ayarlayin.

Eylemsizlik, orijin tagima kapasitesinin Yergekimi Merkezinde (Center of Gravity, CoG)
ve eksenler alet flansi eksenleriyle hizall olarak bir koordinat sisteminde belirtilir.
Varsayilan eylemsizlik, kullanicinin tanimladigi kiitleye ve 1g/cm?3 kiitle yogunluguna
gbre bir kiirenin eylemsizligi olarak hesaplanir

Kullanici Kilavuzu
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7.11.5. U¢ Ekipman G/C Yikleme Ozellikleri

Aciklama

Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir. Dahili giic kaynagini 0V, 12 V veya 24
V olarak ayarlamak i¢in Kurulum Sekmesi Gzerinden U¢ Ekipman G/C’ye erigin

( PolyScope Kilavuzu Il. Bélum'e bakin).

Parametreler Min Tip Maks Birim
24V modunda kaynak voltaji 23,5 24 24,8 \%
12V modunda kaynak voltaiji 11,5 12 12,5 \%
Kaynak akim (tek pim)* - 600 2000** mA
Kaynak akim (cift pim)* - 600 2000** mA
Kaynak kapasitif yik - - 8000*** uF

Enduktif yiikler icin koruyucu bir diyot kullaniimasi 6zellikle 6nerilir.

UR5e
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7.11.6. Alet Guc Kaynagi

Aciklama Dahili giig kaynagini 0 V, 12 V veya 24 V olarak ayarlamak igin Kurulum Sekmesi
Uzerinden U¢ Ekipman G/C’ye erigin ( PolyScope Kilavuzu II. Bélim'e bakin).

POWER

GND (RED) — JI

Cift Pim Gig Cift Pim Guici modunda ¢ikis akimi, (7.11.6 Alet Gu¢ Kaynagi above tablo iki) altinda
Kaynagi siralandigi sekilde artirilabilir.

1. Baslkta Kurulum'e dokunun.

2. Soldaki listede, Genel secenegine dokunun.

3. Alet G/C secenegine dokunun ve Cift Pin Giicli secenegini segin.
4

. Gug (gri) tellerini TOO (mavi) ve Topraklama (kirmizi) tellerini de TO1 (pembe) ile
baglayin.

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

3
2

NOT
@ Robot Acil Durum Durdurmasi gercgeklestirdiginde, her iki Gig Pimi
icin voltaj OV olarak ayarlanir (gug kapali).
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7.11.7. Arac Dijital Cikiglar

Aciklama Dijital Cikislar ti¢ farkli modu destekler:
Mod Etkin Devre disl
Batma (NPN) Algak Ac
Kaynak olusturma (PNP) Yiksek Ac
itme / Cekme Yiiksek Algak

Her pimin ¢ikis modunu yapilandirmak igin Kurulum Sekmesi tizerinden U¢ Ekipman
G/C’ye erigin ( PolyScope Kilavuzu II. Bolium'e bakin). Elektrik spesifikasyonlari
asagida gosterilmistir:

Parametreler Min Tip Maks Birim
Acik durumda voltaj -0,5 - 26 \%
Batma durumunda voltaj 1 A - 0,08 0,09 \%
Kaynak olusturma/batma durumunda akim 0 600 1000 mA
GND'den gegen akim 0 1000 3000* mA

NOT
@ Robot Acil Durum Durdurmasi gergeklestirdiginde, Dijital Cikiglar
(DOO0 ve DO1) devre disi birakilir (Yiksek Z).

é UYARI
Aletteki Dijital Cikiglarin akimi sinirl degildir. Belirtilen verileri baypas
etmek, kalici hasara neden olabilir.

Arac Dijital Bu 6rnekte, dahili 12 V veya 24 V glc¢ kaynagini kullanarak yiki agma gosterilmistir.
Cikiglarini G/G sekmesindeki ¢ikis voltaji tanimlanmalidir. Yiik kapali oldugunda bile, GUG
Kullanma baglantisi ile kalkan/toprak arasinda voltaj vardir.

POWER

Enduktif ylkler icin, agagida gosterildigi gibi koruyucu bir diyot kullaniimasi énerilir.
POWER
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7.11.8. Arac Dijital Girigleri

Aciklama

Tablo

Aracin Dijital
Girislerini
Kullanma

Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yiikleme ve baglatma ile
baslatma sirasinda Robot kolunu otomatik olarak baglatma ayarlarnni icerir.

Dijital Girisler, zayif cekmeli direnglerle PNP olarak uygulanir. Bu da, dalgali bir girisin
her zaman disiik okunmasi anlamina gelir. Elektrik spesifikasyonlarn asagida
gOsterilmigtir.

Parametreler Min Tip Maks Birim
Giris voltaj -0,5 - 26 \Y
Mantiksal diisuk voltaj - - 2,0 \%
Mantiksal yiksek voltaj 55 - - \
Girig direnci - 47k - Q

Bu drnekte basit bir digmeyi baglama gosterilmistir.

POWER

7.11.9. U¢ Ekipman Analog Girisleri

Aciklama

Uc¢ Ekipman Analog Girisi diferansiyel degildir ve G/C sekmesinde voltaj (0 -10 V) veya
akim (4-20 mA) olarak ayarlanabilir (bkz. Bolum Il PolyScope Kilavuzu ). Elektrik
spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Parametreler Min Tip Maks Birim
Voltaj modunda giris voltaji -0,5 - 26 \Y
0 Vila 10V araliginda giris direnci - 10,7 - kQ
Cozinurlak - 12 - bit
Akim modunda giris voltaj -0,5 - 5,0 \%
Akim modunda giris akimi -2,5 - 25 mA
4mA ila 20mA araliginda giris direnci - 182 188 Q
Cozinurlak - 12 - bit

Asagidaki alt bolimlerde, Analog Girisi kullanmanin iki 6rnegdi gosterilmistir.
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Dikkat
é UYARI
Gecgerli modda analog girigler, asiri voltaja kargi korunmamistir.
Elektrik spesifikasyonundaki sinirt asmak, giriste kalici hasara neden
olabilir.
Ug¢ Ekipman Bu drnekte, diferansiyel olmayan gikigli bir analog sensér baglantisi gosterilmektedir.
Analog Giriglerini Sensor cikisi, Analog Girisin giris modu G/C sekmesinde ayni sekilde ayarlandig
Kullanma, surece akim veya voltaj olabilir.

Diferansiyel Degil Not: Voltaj ¢ikisi olan bir sensériin cihazin dahili direncini artirabilecegini veya 6lgimiin
gecersiz olabilecegini kontrol edebilirsiniz.

POWER
Tl
Al2 ] <
GND 57
Ug Ekipman Bu drnekte, diferansiyel ¢ikisl bir analog sensér baglantisi gésterilmistir. Negatif ¢ikis

Analog Giriglerini parcasini GND'ye (0 V) bagladiginizda, diferansiyel olmayan bir sensor ile ayni bigcimde
kullanma, calisir.

diferansiyel POWER
)
A2 | N
S [c
GND (‘ d ©
(=]
7.11.10. Alet lletisim G/C
Aciklama * Sinyal talepleri RS485 sinyalleri dahili fail-safe (guivenli) 6n beslemesi kullanir.

Bagli cihaz bu fail-safe'i desteklemiyorsa, sinyal 6n beslemesinin ya bagl alette
yapllmasi, ya da RS485+'ya yukan gekmeli, RS485-'ye ise asagi cekmeli
rezistorler ekleyerek disaridan eklenmesi gerekir.

* Gecikme Alet konektdrinden génderilen mesajlarin, mesajin PC'de yazildig
andan, mesajin RS485'te basladigi ana kadarki gecikme araligi 2msn ile 4msn
arasidir. Bir arabellek, hat bosa ¢ikana kadar alet konektériine génderilen
verileri saklar. 1000 bayt veri alindiktan sonra, mesaj cihaza yazilir.

Baud Oranlari 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Durdurma Bitleri 1,2
Parite Yok, Tek, Cift
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8. llk Kullanim

Description

Bu boliimde robotu kullanmaya nasil baslayacaginiz agiklanmaktadir. Diger seylerin
yani sira, kolay baglatma, Polyscope kullanici arayiiziine genel bir bakis ve ilk
programinizi nasil kuracaginizi kapsar. Ek olarak, serbest sirlis modunu ve temel
calismayi kapsar.

8.1. Hizli Sistem Baslangici

Hizl Sistem

Baglatma

ZORUNLU EYLEM

PolyScope'u kullanmadan énce, robot kolunun ve Kontrol Kutusunun
dogru yuklendigini dogrulayin.

Robotu bu sekilde hizl bir sekilde baslatabilirsiniz.

El Kumandasindaki acil durum durdurma diigmesine basin.

. Ogretme Kolyesinde, gii¢ diigmesine basin ve PolyScopeiizerinde metin

gOruntlleyerek sistemin baslamasina izin verin.

Dokunmatik ekranda sistemin hazir oldugunu ve robotun baslatiimasi
gerektigini belirten bir acilir pencere belirir.

Baslat ekranina erismek igin, agilan iletisim kutusundan Baglat Ekranina Git
tzerine dokunun.

Robotun durumunu Acil Durduruldu 'den ' ye degistirmek icin acil durdurma
digmesinin kilidini agin Gii¢ kapali.

Robotun ulastigi yerin (calisma alaninin) disina cikin.

Robot 'i Baslat ekraninda, a¢ik digmesine dokunun ve robotun durumunun
Bostaolarak degismesine izin verin.

. Veri Yiikil alaninda, Aktif Veri Yik{alaninda veri yiku kitlesini dogrulayin.

Ayrica Robot alaninda montaj konumunun dogru oldugunu dogrulayabilirsiniz.

Robotun fren sistemini serbest birakmasi icin Baglat digmesine dokunun.
Robot titresir ve programlanmaya hazir oldugunu gosteren tiklama sesleri
cikarr.

NOT
Universal Robots robotunuzu www.universal-robots.com/academy/

adresinden programlamayi 6grenin
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8.2. llk Program

Description

Program, robota ne yapmasi gerektigini sdyleyen komutlarin bir listesidir. Cogu gérev
icin programlama, tamamen PolyScope yazilimi kullanilarak yapilir. PolyScope, robot
kolunun izleyecegi bir yol belirlemek i¢in bir dizi gecis noktasi kullanarak robot koluna
nasil hareket edecegini 6gretmenizi saglar.

Robot Kolunu istediginiz bir konuma getirmek icin Hareket Ettir sekmesini kullanin
veya El Kumandasinin Ustlindeki Serbest stirlis digmesini basili tutarak, Robot Kolunu
yerine ¢ekerek, konumu ayarlayin.

Robotun izledigi yol Gizerindeki belirli noktalarda diger makinelere G/C sinyalleri
gondermek igin bir program olusturabilir ve degiskenlere ve G/C sinyallerine bagli
olarak if...then ve loop gibi komutlar uygulayabilirsiniz.

UR5e
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Basit bir program
olusturmak igin

N —

PolyScope'ta, Baslik Dosya Yolu'de Yeni... ' e dokunun ve Program'i secin.

Temel altinda, program agacina bir ara nokta eklemek icin Ara Nokta 'e
dokunun. Program agacina varsayilan bir Moved de eklenir.

Yeni ara noktayi secin ve Komut sekmesinde Ara Nokta'e dokunun.

4. Aleti Tasl ekraninda, hareket oklarina basarak robot kolunu hareket ettirin.

Serbest Tahrik diigmesini basil tutarak ve Robot Kolunu istenen konumlara
cekerek robot kolunu da hareket ettirebilirsiniz.

Robot kolu yerine oturduktan sonra, OK tusuna basin ve yeni ara nokta
Waypoint_1 olarak gérintdlenir.

6. Ara Nokta_2 olusturmak icin 2 'den 5' e kadar olan adimlari izleyin.

7. Ara Nokta_2'yi segin ve hareketlerin sirasini degistirmek icin Ara Nokta_1'in

Uzerine gelene kadar Yukari Tasi okuna basin.

Uzak durun, acil durdurma diigmesine basil tutun ve PolyScope Alt Bilgisinde,
Robot Kolunun Ara Nokta_1 ve Ara Nokta_2 arasinda hareket etmesi icin Oynat
digmesine basin.

Tebrikler! Robot Kolunu verilen iki ara nokta arasinda hareket ettiren ilk robot
programinizi Urettiniz.

NOT
@ 1. Robota zarar verebileceginden robotu kendi igine veya baska

bir seye slirmeyin.

2. Bu, bir UR robotunu kullanmanin ne kadar kolay oldugunu
goOstermek icin yalnizca hizl bir baglangig kilavuzudur. Zararsiz
bir ortam ve ¢ok dikkatli bir kullanici oldugunu varsayar. Hiz
veya ivmeyi varsayllan degerlerin Gzerine ¢ikarmayin. Robotu
calistirmadan énce her zaman bir risk degerlendirmesi yapin.

é UYARI
Basinizi ve gbévdenizi robotun ulagamayacagi (¢alisma alani) bir yerde

tutun. Parmaklarinizi yakalanabilecekleri yerlere koymayin.
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8.2.1. Calistir Sekmesi

Description Calistir sekmesi, basit islemler yapmaniza ve robotunuzun durumunu izlemenize
olanak tanir. Program yukleyebilir, programi oynatabilir, duraklatabilir ve durdurabilir
ve degiskenleri izleyebilirsiniz. Calistir Sekmesinden program olusturuldugunda ve
robot operasyona hazir oldugunda en iyi sekilde faydalanabilirsiniz.

ABCDE D E E
ver. Ac.  Kaydet

default*

Degiskenler

Ad ~ Deger ~  Agiklama ||>

Durum

Durduruldu

Kontrol

00 v

O [falnizca favori dediskenleri géster]

O Normal Simulasyon .
100%

Program Program bdélmesi, gegerli programin adini ve durumunu goérintdler.
Yeni bir program 1. Program bdélmesinde Program Yikle'ye dokunun.
ylklemek igin 2. Listeden istediginiz programi segin.

3. Yeni programi yiklemek icin Ag'a dokunun.

Mevcutsa degiskenler programi oynattiginizda gosterilir.

Degiskenler Degiskenler bélmesi, calisma zamani sirasinda degerleri depolamak ve glincellemek
icin programlar tarafindan kullanilan degiskenlerin listesini gérintiler.

* Program degiskenleri programlara aittir.

* Kurulum degiskenleri, farkli programlar arasinda paylasilabilen kurulumlara
aittir. Ayni kurulum birden fazla programla kullanilabilir.

Programinizdaki tim program degiskenleri ve kurulum degiskenleri Degiskenler
bdlmesinde degiskenin Adi, Degeri ve Agiklamasini gésteren bir liste olarak
gOruntilenir.
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Degisken
aciklamalari

Favori
degiskenler

Favori program
degiskenlerini
belirlemek

Favori kurulum
degigkenlerini
belirlemeKk igin

Aciklama siitununu
daraltin/genisletin

Aclklama sitununa degisken aciklamalari ekleyerek degiskenlerinize bilgi
ekleyebilirsiniz. Degisken aciklamalarini, Calistir sekmesi ekrani ve/veya diger
programcilar kullanarak degiskenin amacini ve/veya degerinin anlamini operatérlere
iletmek icin kullanabilirsiniz.

Degisken aciklamalan (kullanilirsa) en fazla 120 karakter olabilir ve Calistir sekmesi
ekrani ve Degiskenler sekmesi ekranindaki degiskenler listesinin Agiklamalar
stitununda gdsterilir.

Ayrica Yalnizca favori degigkenleri géster secenegini kullanarak secili degiskenleri
gOsterebilirsiniz.
Favori degiskenleri géstermek igin

1. Degiskenler altinda, Sadece favori degiskenleri géster kutusunu isaretleyin.
2. Tum degiskenleri gbstermek icin Yalnizca favori degigkenleri géster'i tekrar
isaretleyin.

Calistir Sekmesine favori degiskenleri atayamaz, onlari yalnizca gosterebilirsiniz.
Favori degiskenlerin belirlenmesi degisken turliine baghdir.

1. Baslikta Program'e dokunun.
Degiskenler Degisken Kurulumualtinda listelenmistir.
istediginiz degiskenleri secin.

3. Favori dedisken kutucugunu isaretleyin.

Degisken ekraniniza donmek icin Galigtir'a dokunun.

1. Baslkta Kurulum segenegine basin.
2. Genel altinda Degigkenler'i secin.
Degiskenler Kurulum Degiskenleri altinda listelenmektedir.
3. lstediginiz degiskenleri segin.
4. Favori degisken kutucugunu isaretleyin.

Degisken ekraniniza donmek icin Galistir'a dokunun.

Degisken aciklamasi, gerekli olmasi durumunda Agiklama sttununun genisligine
sigacak sekilde birden fazla satira yayilir. Ayrica asagida gésterilen dugmeleri
kullanarak da Agiklama sttununu daraltabilir ve genisletebilirsiniz.

Aciklama sutununu daraltmak/genigletmek igin

q

1. Aciklama sltununu daraltmak icin secenegine dokunun.

2. Aciklama sltununu genisletmek ig;in"'I segenegine dokunun.

buradan
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Daraltiimig
Acliklama siitunu

Genigletilmis
Aclklama siitunu

Program

Control

O Normal

Program

Control

O Running

myProgram2

Status

Stopped

myProgram

Status

Running

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2
totalParts

O Show only favorite variables

Variables

Name
avCycleTime
counter_1

counter_2
cycleTime

discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedPartsl
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2
totalParts

O Show only favorite variables

- Value - 4

- Value ~ Description 3
5.451 Average time for producing one item (min) A
3
0
210.125 ?gzasures time to praduce the current item
3 Total number discarded ltems
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
i) Total number of produced items

4

13

75 Total number of prepared parts

5.451 ~
3]

0

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 .

Simulation .
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Kontrol Kontrol bélmesi, ¢alisan programi kontrol etmenizi saglar. Asagidaki tabloda listelenen
diagmeleri kullanarak bir programi oynatabilir ve durdurabilir ya da duraklatabilir ve

devam ettirebilirsiniz:

* Oynat digmesi, Duraklat digmesi ve Devam Ettir Digmesi birlestirilmistir.

* Opynat diigmesi program calisirken Duraklat olarak degisir.

* Duraklat digmesi Devam Ettir olarak degisir.

Etkisi

Digme

Play

Programi oynatmak igin

1. Kontrol altinda, bir programi en bastan
calistirmaya baslamak icin Oynat 'e
dokunun.

Devam
ettir

Duraklatiimis bir programa devam etmek icin

1. Duraklatilan programi calistirmaya
devam etmek icin Ozgegmis 'e
dokunun.

Durdur

Programi durdurmak igin

1. Calisan programi durdurmak igin
Durdur 'e dokunun

Durdurulan bir programa devam
edemezsiniz.

Programi yeniden baslatmak igin Play
‘e dokunabilirsiniz.

Duraklat

Programi duraklatmak igin

1. Bir programi belirli bir noktada
duraklatmak icin Duraklat se¢enegine
dokunun.

Duraklatiimis bir programa devam
edebilirsiniz.
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8.2.2. Robotu Pozisyona Getir

Description Robot Kolunun bir programi galigstirmadan 6nce belli bir baslangi¢ konumuna gitmesi
gerektiginde veya Robot Kolu bir programi degistirirken bir gecis noktasina gittiginde
Robotu Pozisyona Getir ekranina erisin.

Robotu Pozisyona Getir ekraninin Robot Kolunu programi baslatma konumuna
getiremedigi durumlarda, program agacindaki ilk gecgis noktasina gider.
:Robot Kolu yanlis bir poza gidebilir, eger:

* ilk hareketin TCP, 6zellik pozu veya ara nokta pozu, ilk hareket
gerceklestiriimeden 6nce program yuritme sirasinda degistirilir.

* Ik ara nokta, bir If veya Switch program agaci diigiimiiniin igindedir.

Robotu Pozisyon 1. Basliktaki Calistir sekmesine dokunun.
Ekranina Tagima 2. Altbilgi'de, Robotu Konum ' ye Tasi ekranina erigsmek igin Oynat 'e dokunun.
3. Animasyon veya gercek robotla etkilesime girmek icin ekrandaki talimatlan
izleyin.
Robotu suraya Robot kolunu baslangi¢ konumuna getirmek icin Robotu hareket ettir: Robotu hareket
tasi: ettir segenegini basili tutun. Ekranda gortntilenen animasyonlu Robot Kolu,

gerceklestiriimek Uzere olan istenen hareketi gésterir.

NOT

@ Carpisma robota veya diger ekipmanlara zarar verebilir. Robot Kolun
herhangi bir engelle carpismadan hareketi gtivenli bir sekilde
gercgeklestirebilmesini saglamak icin animasyonu gergek Robot Kolun
konumu ile karsilastirin.

Manuel Tasima Aleti oklarini kullanarak ve/veya Alet Pozisyonu ve Eklem Pozisyonu
koordinatlarini yapilandirarak Robot Kolunun hareket ettirilebilecegi Hareket ekranina
erismek icin Manuel 'e dokunun.
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8.2.3. Program Sekmesini Kullanma

Description

Program sekmesi, robot programlarini olusturup diizenlediginiz yerdir. iki ana alan
vardir:

* Sol taraf, robot programiniza ekleyebileceginiz program dugimlerini i¢erir.
En soldaki Temel, Geligsmis ve $ablon acilir listelerini kullanabilirsiniz.

* Sag taraf, programiniza ekleyebileceginiz program digumlerinin
yapllandirmasini igerir.

Komut, Grafik ve Degiskenler seceneklerini kullanabilirsiniz.

Q - Grafik Degiskenler

Gelismit
1 X Degiskenler Kurulumu

v Sablonlar Proqram
o
2 [v) HorosEReouam Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programiayabilirsiniz.
3 - <bos=
A bos
fama Robotunuzu programlamalc igcin DUgum Listesindeki dugtmileri sectiginizde,

Kuvvet Program Agacinda gorincirler,

Paletleme Dagum Listesi Program Agaci

Konveyar v Q

Takibi .

Civatalama

{l I

+8 oo xXxEpEZ

O Baslamadan Once Dizisi Ekle

[ Sonsuz Program Dénguisti

O Normal
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Program Agaci

Program
diagiamleri
ekleme

Programiniza program digumleri eklediginizde, program agaci olusturulur.
Eklenen program dagumlerinin islevselligini yapilandirmak igin Komut sekmesini
kullanabilirsiniz.

Move

Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt
Comment
Folder

Set Payload

1 X Variables Setup
2 ¥ Robot Program
3 @ b Move|

® start

© 0N ;b

»® A
@B
®c
®D
®@E

49 o XBBREZ

I

Q _ Graphics Variables

Waypoint
Fau

Edit pose |

@ Stop at this point
O Blend with radius
0

Add Until

Move here

@ Use shared parameters

O Joint Speed 60
Joint Acceleration 80
O Time 2.0

000 @

O Running

* Bos bir program agacini veya yanlis yapilandiriimig program digumleri igceren

bir programi ¢alistiramazsiniz.

* Yanls yapilandirilmis program digumleri sari renkle vurgulanir.

* Dogru yapilandinimig program digimleri beyaz renkle vurgulanir.

UR5e
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Program
Yiritmesi
Gostergesi

Ara Digmesi

Robot programlari genellikle olduk¢a uzun olur, bu nedenle robot programinin akisini
g6rebilmek icin hangi program digimuinin aktif olduguna bakabilirsiniz.

Q _ Graphics Variables

Move

: 1 X|Veriables Setup Waypoint
Waypoint 2 v Robot Program
Direction 3 9 b Move) b
4 @® Start
Wait 5 2@ A
Set 6 (O]
Popup 7 ®c 1
8 @D | Edit pose |
Halt g ®E
2 B ove here
Folder
Set Payload
> T — @ Stop at this point @ Use shared parameters
Blend with radius oint Speed 60
> Templates O OJ P
0 Joint Acceleration 80

Time 2.0
O

®

Add Until

ORunning ‘ o 0 o simuiation (i}

Program calisirken o sirada yurutlilen program digiumu, digumiin yanindaki kiiguk bir
simgeyle gosterilir.
Yiiriitme yolu mavi okla vurgulanir B,

Programin kdésesindeki 0 simgeye dokunmak, yiritilen komutu izlemesini saglar

Belirli bir komut/program diigiimii de arayabilirsiniz. Bu, bir¢ok farkli program
digidmiine sahip uzun bir programiniz oldugunda kullanighdir.
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8.2.4. Program Agaci Arac Cubugu

Description Program agacinin alt kisminda yer alan simgeleri kullanarak program agacina
eklenmis olan program dugumleri ile galigabilirsiniz.

Program Agaci Program Agacini degistirmek i¢in, Program Agacinin tabanindaki ara¢ gubugunu
arag kullanin.
cubugundaki
simgeler |
Geri Al ve & komutlardaki degisiklikleri geri alin ve
Yinele | yineleyin.
Yukari ve '
Asagi & bir digimiin konumunu degistirir.
Hareket Et ‘
bir diigimi keser ve onun farkli eylemler (6r.
Kes K onu Program Agacindaki farkl bir yere
yapistirma) icin kullanilmasina izin verir.
bir digiimu kopyalar ve onun farkl eylemler
Kopyala E (6r. onu Program Agacindaki farkl bir yere
yapistirma) icin kullanilmasina izin verir.
. daha énceden kesilen veya kopyalanan bir
Yapistr dagima yapistinr.
-
Sil m Program Agacindan bir digumu kaldirir.
Baskila ___l Program Agacindaki belirli diglmleri bastirir.
[
Program Agacinda arama yapar. Aramadan
Ara Digmesi Q x
clkmak igin simgesine dokunun.

UR5e 111 Kullanici Kilavuzu



R
UNIVERSAL ROBOTS

8.2.5. Secilen Program Dugumlerini Kullanma

Description

Secimden Yiriit

Segili bir
digimden
program
yiliritmek igin

Ornek

Robot programinizi program agacindaki herhangi bir program digimunden
baslatabilirsiniz. Bu, programinizi test ederken kullanighdir.

Robot, Manuel Moddayken (bakin: Calisma Modlari) programin segilen bir digimden
baslatilmasina izin verebilir veya bitiin programi basindan baslatabilirsiniz.

Alt Bilgideki Yurit digmesi, programi baslama konusunda se¢enekler sunar.
Asagidaki resimde Yriit digmesi segilidir ve Segimden Yiiriit gésterilmektedir.

el ket ook
Hareket Ettir .
: 1 X Degiskenler Kurulumu Hareket Ettir Eksenel Hareket | -
Gegignoktast 2 v Robot Program Robotun gegis noktalar arasinda nasil hareket edecedini belirtin
Yon 3 @ < Eksenel Hareket )
4 ® Gegis noktas: Asaddaki dederler, tim akt gecis noktalar icin geceridi ve secilihareket tirtine gére
Bekle dedgisir.
Ayarla TCP'i ayarlayin Eldern Hizi
Popup [itif TCPi keulan v] I 60,0] °/sn
Durdur
Ozelilc Eklemn Ivmesi
Yorum
]  [Taban v I 80,0] °/sn2
Klasor
Tasima
kapasitesi a... O Eklem agilarni kullan
> Gelismis
> sablonlar

Baslangictan yUriit
Robot Program

Secimden yurit
3! Eksenel Hareket |

O Gilg kapall

* Bir programi yalnizca robot Program agacindaki bir digumden baslatabilirsiniz.
Bir program belli bir digiimden galistinlamiyorsa Segimden Yriit durur.

Segili digimden bir program yuritilirken atanmayan bir degiskenle
karsilasilirsa da program durur ve bir hata mesaiji gosterir.

* Sec¢imden Yirit bir alt programda kullanilabilir. Alt program sona erdiginde,
programi yuritme durur.

* Is pargaciklar her zaman baslangictan basladigi igin Segimden Y Urit'ii bir is
parcacigiyla kullanamazsiniz.

1. Program agacinda bir digiim segin.
Alt Bilgide Yrit'e dokunun.

Program agacindaki bir diigiimden bir program ¢alistirmak icin Segimden
Yiirit' secin.

Durdurulmus bir programi, belirli bir digumden tekrar baglatabilirsiniz.
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8.2.6. Temel Program Dagumlerini Kullanma

Description

Basit robot uygulamalari olusturmak i¢in temel program digumleri kullanilir. Robot
programinizi organize etmek ve robot programinizda yorumlar olusturmak i¢in de bazi
temel program digiamleri kullanilir. Biiylk bir robot programiysa bu, oldukga faydali
olabilir.

8.2.7. Temel Program Dugumleri: Tasi

Description

Hareket komutu, robotun A noktasindan B noktasina hareket edebilmesini saglar.
Robotun nasil hareket ettigi, robotun gergeklestirdigi gorev icin dnemlidir.
@ -] E ccce =—

EEEE ——

<isimsiz>*
default*

) Gelismis 2 ~
o ¥ Robot Program Hareket Ettir Flcsenel Harelet | -
3 @ b Eksenel Hareket) Robotun gegis noktalar! arasinda nasil hareket edecedini belirtin.
Arama 4 ® Gegis_noktasi_1
5 - Ayarla Asadidald degerler, tUm alt gecis noktalar icin gegerlidir ve secili hareket tlrine gore
degisir
et 6 [ Bekle e
Paletleme 7 @ Popup TCP'yi ayarlayin Eldem Hizi
m 8 Durd
Konvey&r © Durdur ‘Akt\f TCP'yi kullan v ‘ ‘ 50.0‘ °fsn
Takibi 9 ® Yorum

10 ¢ m Klasor . i
Civatalama T - Ozelile Ellem lvmesi
i 4 Taban M \ 80,0 °/sn?
15 5= var_2:=2 *farce() O Eklem agilarini kullan
16 & b Fger ..
17 =| <bos>
18 & Skript

19 & Suic ...
20 ® zamanlayic_1 Sifirla

21 ¢ | [stiften Al

22 © Bagl._Poz.
v

O Normal —— o 0 O simuasyon ()

Program agaciniza bir Hareket eklediginizde, ekranin sag tarafinda Hareket béimesi
belirir.

Hareketkomutu, gecis noktalari araciligiyla robotun hareketini kontrol eder.

Gegis noktalari, bir programa Hareket komudu eklediginizde otomatik olarak eklenir.
Gecis noktalari hakkinda daha fazla bilgi alin.

Ayrica gecis noktalar arasindaki robot kolu hareketinin ivmesini ve hizini belirlemek
icin Hareketleri de kullanabilirsiniz.

Hareketi kullanmakla ilgili asagidaki bolimleri inceleyin:
* Hareket Ettir J on the facing page
* Hareket Ettir L on the facing page
* Proses Hareket P on page115
* DaireHareketi on page116

Robot, dért Hareket komutunu kullanarak hareket eder. Asagidan Hareket komutu
tarlerini inceleyin:

UR5e
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Hareket
Ettir J

HareketJ
komutu
ekleyin

Ayrinti

Hareket
Ettir L

HareketL
komutu
ekleyin

HareketJ komutu, A noktasindan B noktasina, robot i¢in optimal olarak bir hareket olusturur.
Hareket, A noktasindan B noktasina dogrudan bir ¢izgi olmayabilir, ancak eklemlerin baslangic
pozisyonu ve eklemlerin bitis pozisyonu i¢in optimaldir.

Robot programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri secin.

2. Temel altinda, robot programina bir Hareket digimuyle birlikte bir gegis noktasi
eklemek icin Hareket secenegine dokunun.

3. Hareket digimuni segin.

4. Asagi acilir menuden HareketJ'yi secin.

HareketJ, robot kol eklem alaninda hesaplanan hareketler yapar. Hareketlerini ayni anda
tamamlamak icin, eklemler kontrol edilir. Bu hareket tir(i, aracin takip edecegi kavisli yolla
sonuglanir. Bu hareket turd icin gecerli olan paylasilan parametreler, sirasiyla derece/saniye ve
derece/saniyez'te belirtilen maksimum derz hizi ve derz ivmesidir. Robot kolun ara noktalar
arasinda hizl bir sekilde hareket etmesi isteniyorsa, bu ara noktalar arasindaki takimin yolu g6z
ardi edilerek, bu hareket turi tercih edilir.

HareketL komutu, A noktasindan B noktasina dogrudan bir gizgi olan bir hareket olusturur.

1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri segin.

2. Temel altinda, robot programina bir Hareket digumuyle birlikte bir gecgis noktasi
eklemek icin Hareket secenegine dokunun.

Hareket dugimuni segin.

4. Asagi acilir menitiden Hareketl'yi segin.
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Ayrinti Hareket Ettir L, Alet Merkez Noktasinin (TCP) gegis noktalari arasinda dogrusal hareket
etmesini saglar. Bu, her bir eklemin takimi diiz bir ¢izgi yolu tizerinde tutmak i¢in daha
karmasik bir hareket gergeklestirdigi anlamina gelir. Bu hareket tiiri icin ayarlanabilen
paylasilan parametreler sirasiyla mm/sve mmis?'te belirtilen istenen takim hizi ve takim
ivmesidir ve ayrica bir 6zelliktir.

r .

Proses HareketP komutu, gecis noktalarn arasinda sabit hizda bir hareket olusturur.
Hareket P  Gegis noktalarn arasinda gegistir, sabit hizi saglamak icin etkinlestirilir. (Bkz. Harmanlama).

HareketP 1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri segin.
komutu 2. Temel altinda, robot programina Hareket diigimiyle birlikte bir gegis noktasi eklemek
ekleyin icin Hareket secenegine dokunun.

3. Hareket digumiini segin.

4. Asagi aciir meniden HareketP'yi secin.
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Ayrinti Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gegismelerle aleti dogrusal olarak hareket ettirir ve
yapistirma veya dagitma gibi bazi proses ¢alismalarina ydneliktir. Karisim yarigapinin boyutu
varsayilan olarak tiim ara noktalar arasinda paylasilan bir dederdir. Daha kiguk bir deger yolu
daha keskin hale getirirken, daha yiksek bir deger yolu daha puriizstiz hale getirecektir. Robot
kolu ara noktalarda sabit hizla hareket ederken, robot kontrol kutusu bir G/C islemi veya bir
operatoér eylemi icin bekleyemez. Bunu yapmak robot kolunun hareketini durdurabilir veya
robotun durmasina neden olabilir.

DaireHareketi DaireHareketi komutu, yarim daire olusturarak dairesel bir hareket olusturur.
DaireHareketini yalnizca HareketP komutuyla olusturabilirsiniz.

DaireHareketi 1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri segin.
komutu 2. Temel altinda, Hareket segenegine dokunun.
ekleyin

Robot programina Hareket dugumiuyle birlikte bir gecis noktasi eklenir.
Hareket diigiimiini segin.
Asagi acilir menliden HareketP'yi segin.

Dairesel hareket ekle secenegine dokunun

o g A~ W

Oryantasyon modunu segin.
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Ayrinti

Robot, dairesel hareketi gecerli konumundan veya baslangi¢ noktasindan baslatir, dairesel
yayda belirtilen bir Ara Nokta ve dairesel hareketi tamamlayan bir Bitis Noktasi Gizerinden

gegcer.

Aletin yoninu dairesel yayla hesaplamak icin bir mod kullanilir.

Mod su sekilde olabilir:

* Sabit: Ug ekipmanin yénunl tanimlamak icin sadece baslangig noktasi kullanilir.

* Sinirlandinimamis: baslangig noktasi, tanimlamak igin alet yoniini tanimlamak icin

Bitis Noktasina donusr.

et Etti

2 v Robot Program

3 9 «b Proses Hareket P
4 ® Gegis_noktasi_1
5 @ v Daire Hareketi
6
7

Arama
[arRre @ Ara_Nokta_1
Paletleme @ Bitis_Noktasi_1
Konveydr = Ayarla

Takibi 9 B Bekie

Civatalama | 0 @ Poow

11 © Durdur
412 ® Yorum
13 ¢ wm Klasor

14 =l <bos
15 ¢ & Dongu

16 =l <bos

17 Y Cagrr

18 (2= var_2:=2 * force()
19 ¢ b Eger

20 =l <bos
21\ Skript

O Normal

~

Degiskenler

Daire Hareketi

Daire hareketi U gegls noktasiyla
olusturulur: Dalre Hareketi dugtmunden
énceki gecls noktasi, Gegls Noktasi (1), Ara
Nokta (2) ve Bitis Noktas! (3)

Sabit moddayken:

Bu hareketin yénelme agisi, robotun
baslangic noktas tarafindan belirlenir,
dolayistyla robot, yonelme agisini hareketin
gegis ve bitls noktalarindan gegen daireye
gére tutacaktr

Daireye g8re y8nelme agi modunu secin

@ sabit

Q sinrrlandrimarnis
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8.2.8. Temel Program Dagumleri: Yol Noktalar

Description

Gegcis Noktalan
ekle

Robot programa
bir gecis noktasi
ekleyin

Gegis noktalan, bir robot programinin en merkezi pargalarindan biridir ve robot koluna
her seferinde bir hareketle nereye gidecegini sdyler.

Gegis noktasini kullanmakla ilgili asagidaki bolimleri inceleyin:

* Sabit Gegis Noktasi

* Goreli Gegis Noktasi

* Degisken Gegis Noktasi

* Gegis Noktasi Yapilandirma

* Gegcis Noktasini Hareket Ettirme
* Harmanlama

* Kadar Ekle

Bir gecis noktasi bir Hareket Et'e eslik eder, bu nedenle ilk gecgis noktasi igin bir Hareket
Et eklemek gerekir.

1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri segin.
2. Temel altinda, Hareket secenegine dokunun.

Robot programina Hareket diigiimiyle birlikte bir gecis noktasi eklenir.

Universal Robots Graphical Program! g Environment

Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot program Move
D TEEinE 2 @ o Move Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 (°] Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup |Use active TCP - ‘ ‘ 60.0| °fs
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
g s |Eiase - | ‘ 80.0| °fs?
Folder
Set Payload
) Advanced O Use joint angles

> Templates

VS XBREZ
O normel ::Hnu o o o Sir‘rw,ilati-:wn.
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Bir Hareket Et
veya Gegis
Noktasina ek
gegis noktalan
ekleyin

Ayrinti

1. Robot Programinizda bir Hareket Et digumu veya Gegis Noktasi dugimu segin.
2. Temel altinda Gegis Noktasi'na dokunun.

Hareket Et digimune ek gecis noktasi eklenir. Bu gegis noktasi, Hareket Et
komutunun bir parcasidir.

Universal Robots Graphical Programming Environment

L & |
New.
Q _ Graphics Variables
Move 1
: Y Robot Program Waypoint
Waypoint 2 ¢ < Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_3
4 @ Waypoint_2
i 5 ®@ Waypoint_3
Set ?
H
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment
I I Move here
Folder
Set Payload
) Advanced @ Stop 4t this point @ Use shared parameters
Blend with radius oint Speed 60
) Templates O OJ P
0 Joint Acceleration 80
QO Time 2.0
Add Until
= —
2SS KIBHTZ=

O Normal 7 ) ° 0 O ‘;?irw.natiw:wr'u.—

Ek gegcis noktasi, robot programda segtiginiz gecis noktasi altina eklenir.

Bir gecis noktasi kullanmak, 6zellik ile TCP arasindaki Hareket Et komutundan 6gretilen
iliskiyi uygulamak anlamina gelir. O sirada segili sekle uygulanmis olan, sekille TCP
arasindaki iligki, istediginiz TCP konumunu saglar. Robot, mevcut aktif TCP'nin istenen
TCP konumuna ulagsmasini saglamak icin kolu nasil konumlandiracagini hesaplar.
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8.2.9. Hareket Et Sekmesini Kullanma

Description

Hareket Et Ug

Ekipmani oklarini

kullanmak igin

Robot

Robot u¢ ekipmanini ¢evirerek/déndurerek veya robot eklemlerini ayri ayr hareket
ettirerek robot kolunu dogrudan hareket ettirmek (jog) icin Hareket Et Sekmesi ekranini
kullanin.

default*
Kaydt.

CalgtrFrog

TCP Pozisyonu Robot

Ug Ekipman Pozisyonu
Ozelic Aktif TCP
Gortnum - TP x| -14378mm Rx| 0,002]rad

v| -487,22/mm RY| -3,162|rad

[+]

z| -188,68mm Rz|[ -0,044|rad
Eksen Pozisyonu
/ Taban -91,47 °
[ ] [ N ]
TCP Y&nelme Agisi
X Omuz -103,83 °
I_; [ N ]
] Dirselc -117,98 -
[ o ]
&

E Bilek 1 -49,82
[ N ]
Bilek 2 91,17 °
[ N ]
Bilek 3 -1,54 °

ﬂ? Ana konhum

)\ Hizala

"7 Serbest saras I 1 ]

O Normal

Robot kolunu belli bir ydnde hareket ettirmek icin, Hareket Et Ug Ekipmani oklarinin
herhangi birine basil tutun.

* Cevir oklari (lst) ug ekipman flansini belirtilen yonde hareket ettirir.

* Doéndiirme oklan (alt), ug ekipmanin yénuni belirtilen yénde degistirir.
Doéndirme noktasi, Ug Ekipman Merkez Noktasi (TCP), yani robot ug
ekipmaninin tzerinde karakteristik bir nokta saglayan, robot kolunun ucundaki
noktadir. TCP kug¢uk mavi bir top olarak gdsterilir.

TCP'nin mevcut konumu bir giivenlik diizlemine yaklasirsa bir tetikleme diizlemi veya
robot ug ekipmaninin yénii ug ekipman yénlendirme sinir sinirina yakinsa (bkz. Givenlik
Duzlemleri), yakin sinir sinirinin 3B temsili gdsterilir. Sinir limitlerinin gorsellestiriimesi,
programin yuritilmesi sirasinda devre disi birakilir.

Guvenlik dizlemleri, diizlemin hangi tarafinda TCP robotunun konumlandiriimasina izin
verildigini gésteren bir okla sari ve siyah renkte géruntilenir.

Tetikleme dizlemleri, Normal mod sinirlarinin aktif oldugu dizlemin yan tarafini
gOsteren bir ok ile mavi ve yesil renkte gosterilir.

Arac oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu
belirten bir vektorle gdsterilir. Koninin igi, takim oryantasyonu (vektori) igin izin verilen
alani temsil eder.

Robot TCP artik sinira yakin olmadiginda, 3D gosterimi kaybolur. TCP bir sinir sinirini
ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yakinsa, sinirin gorsellestiriimesi kirmiziya déner.
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Ozellik

Etkin TCP

Girig

Elle Yoénlendir

Hizala

Alet Konumu

Eklem Pozisyonu

Sekil altinda, robot kolunu Goriiniim, Taban veya Alet 6zelliklerine géreceli olarak nasil
kontrol edeceginizi tanimlayabilirsiniz. Robot kolunu en iyi sekilde kontrol etmek igin
Goriiniim 6zelligini secebilir, ardindan 3B goriintiiniin gériintileme agisini gergek robot
kolunun goériinimiine uyacak sekilde degistirmek icin D6nme oklari 'U kullanabilirsiniz.

Robot alaninda, Aktif TCP altinda, gecerli Alet Merkez Noktasi (TCP) gosterilir.

Baglangi¢ diigmesi robotu Kurulum altinda daha énce tanimlanmis olan konuma geri
dondiirmek igin Otomatik diigmesine basili tutabileceginiz Robotu Pozisyona Getir
ekranina erisim saglar. Baslangi¢ diigmesinin varsayilan yapilandirmasi, Robot Kolunu
dik bir konuma geri déndurr.

Ekrandaki Serbest siiriis digmesi, Robot Kolunun istediginiz konumlara/pozlara
cekilmesine izin verir.

Hizalama diigmesi, etkin TCP’nin Z ekseninin secilmis olan bir 6zellige gore
hizalanmasini saglar.

Metin kutulan, secilen 6zellige gére TCP'nin tam koordinat degerlerini gérintiler.
Birkag adlandinimis TCP'yi yapilandirabilirsiniz (bkz. ). Ayrica Poz Diizenleyicisi
ekranina erismek icin Pozu diizenle secenegini de secebilirsiniz.

Mafsal Pozisyonu alani, minferit mafsallar dogrudan kontrol etmenizi saglar. Her bir
mafsal, yatay bir gubukla tanimlanan - 360° ila + 360°arasinda varsayilan bir mafsal
sinirt boyunca hareket etmektedir. Limite ulasildiginda, bir eklemi daha fazla hareket
ettiremezsiniz. Eklemleri, varsayilandan farkl bir konum araliginda yapilandirabilirsiniz,
bu yeni aralik, yatay cubugun igindeki kirmizi bolgeyle belirtilir.
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Hareket Et
sekmesinde
Serbest Siiriigii
kullanma

Serbest Siiriis diigmesi sadece risk degerlendirmesinin izin verdigi durumlarda
uygulamalarda kullanilir.

A

UYARI

Montaj ayarinin dogru yapilandirnimamasi, Serbest Siiriis diigmesini
kullandiginizda istenmeyen robot kolu hareketine neden olabilir.

* Tasima kapasitesi ayarlari ve robot montaj ayarlari Serbest
Siris kullanilmadan énce dogru sekilde ayarlanmalidir.

* Tum personel, Serbest Siirlig kullanimdayken robot kolunun
ulagsamayacag! bir yerde kalmaldir.

UYARI

Kurulum ayarlarinin dogru yapilandirimamasi, tasima kapasitesi
hatalar nedeniyle robot kolunun Serbest Siirlig sirasinda diisme
riskini artirabilir.
* Kurulum ayarlarinin dogru oldugunu dogrulayin (6r. Robot
montaj a¢isl, tasima kapasitesi kitlesi ve tagima kapasitesi

agirlik merkezi ofseti). Yikleme dosyalarini programla birlikte
kaydedin ve yukleyin.

* Yukleme dosyalarini programla birlikte kaydedin ve yikleyin.

8.2.10. Poz Dizenleyici

Description

Poz Diizenleyici ekranina eristikten sonra, TCP icin bir hedef eklem pozisyonunu veya

bir hedef pozu (pozisyon ve yén) tam olarak yapilandirabilirsiniz. Not: Bu ekran
cevrimdigl ve Robot Kolunu dogrudan kontrol etmiyor.

R 2 28 [ e [

Robot

O Normal

Ozellik

‘Gorunum

4

TCP

4

[+] x -143,78 mm [ +]

-487,22 mm +

z -188,68/mm j

Rotasyon Velktord [rad]

6 R 0,002|rad i

-3,182]rad | +|

RZ -0,044 rad | +]
Eklem Pozisyonlari
Taban -91,47|°
E Omuz -103,83/ °
Dirselc -117,98|°
Bilek 1 -49,82| °
0 o Bilel 2 91,17 °
Tamam - iptal Bilek 3 -1,54°
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Robot

Ozellik ve Arag
Konumu

Misterek
Pozisyonlar

3D gorinti mevcut Robot Kol konumunu gdsterir. gélgesi , ekranda belirtilen degerlerle
kontrol edilen Robot Kol hedef konumunu gdsterir. Blyliteg simgelerine basarak
yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmagi surikleyerek gérinimi
degistirebilirsiniz.

TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yakinsa veya robot ug
ekipmaninin yond, ug ekipman yoni alan sinirina yakinsa yakin alan sinirinin bir 3B
gorinim gosterilir. Glvenlik dizlemleri , robot TCP'nin konumlandiriimasina izin
verilen dizlem tarafini gésteren normal dizlemi temsil eden kiguk bir ok ile sari ve
siyah renkte gorsellestirilir. Tetikleyici dizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu
sinirlarinin etkin oldugu, diizlemin yanina déniik olan kiguk bir okla gorintilenir. Arag
oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gecerli oryantasyonunu
belirten bir vektorle gdsterilir. Koninin ici, takim oryantasyonu (vektori) icin izin verilen
alani temsil eder. Hedef robot TCP artik sinira yakin olmadiginda, 3D gosterimi
kaybolur. Hedef TCP bir sinir sinirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yakinsa, sinirin
gorsellestiriimesi kirmiziya déner.

Segilen 6zelligin aktif TCP ve koordinat degerleri gértnttlenir. X, Y, Z koordinatlari
takim konumunu belirtir. RX, RY, RZ koordinatlari yéni belirtir.

Yo6n gdsterim tirini segmek icin RX, RY ve RZ kutularinin Gzerindeki agilir menuiyu
kullanin:

* Rotasyon Vektérli [rad] Yonlendirme rotasyon vektériiolarak verilir. Eksenin
uzunlugu radyan cinsinden dénilecek acgidir ve vektdriin kendisi de déniilecek
ekseni belirler. Bu varsayilan ayardir.

* Rotasyon Vekt6ri [°] YOnelim, vektoriin uzunlugunun derece cinsinden
déndurtlecek aci oldugu bir rotasyon vektériiolarak verilir.

* Agllarin radyan cinsinden oldugu RPY [rad] Rulo, adim ve sapma (RPY) acilari.
RPY rotasyon matrisi (X, Y', Z” rotasyonu) su sekilde verilir:

Rroyy, B, @) = Rz(a) - RY(B) - RX(y)
* RPY [°]Rulo, adimve sapma (RPY) acilan, burada aclilar derece cinsindendir.
Koordinatlar diizenlemek icin degerlere dokunabilirsiniz. Mevcut degere bir miktar

eklemek/cikarmak igin bir kutunun sagindaki + veya - diigmelerine de dokunabilirsiniz.
Veya degeri dogrudan artirmak/azaltmak igin bir digmeyi basili tutabilirsiniz.

Bireysel eklem pozisyonlar dogrudan belirtilir. Her bir eklem pozisyonu, - 360° ila +
360° arasinda bir eklem sinir araligina sahip olabilmektedir. Ortak Pozisyonlan
asagidaki gibi yapilandirabilirsiniz:

* Degerleri diizenlemek icin eklem konumuna dokunun.

* Mevcut degere bir miktar eklemek veya ¢ikarmak igin bir kutunun sagindaki +
veya - diigmelerine dokunun.

* Degeri dogrudan artirmak/azaltmak igin bir digmeyi basil tutun.
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Tamam Digmesi

Iptal Digmesi

Bu ekrani Move ekranindan etkinlestirirseniz (bkz. ), Move ekranina donmek igin OK
diigmesine dokunun. Robot Kolu belirtilen hedefe hareket eder. Belirtilen son deger bir
uc ekipman koordinatiysa Robot Kolu HareketEtL hareket tipini kullanarak hedef
konuma gider veya en son bir eklem konumu belirtildiyse HareketEtJ hareket tipini
kullanir.

Iptal digmesi, tiim degisiklikleri g6z ardi ederek ekrandan gikar.
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8.3. Guivenlikle llgili Islevler ve Arabirimler

Aciklama Universal Robots robotlar, diger makinelere ve ek koruyucu cihazlara baglanmak igin
bir dizi timlesik guivenlik iglevinin yaninda, glivenlik G/C'leriyle ve elektrik arayiiziine
giden veya ondan gelen dijital ve analog kontrol sinyalleriyle de donatilmistir. Her bir
glvenlik islevi ve G/C, kategori 3 mimarisi kullanilarak Performans Seviyesi d (PLd) ile
EN I1ISO13849-1'e (bkz. Sertifikalar) gore olusturulmustur.

Kullanici arayizindeki givenlik iglevlerinin, giriglerin ve gikiglarin yapilandiriimasi igin
Bolim I, PolyScope Kilavuzu'ndaki Yazilim Guvenligi Yapilandirmasi bélimune bakin.
Guvenlik cihazlarnni G/C'ye baglamayla ilgili agiklamalar i¢in G/C bdlimine bakin.

Q UYARI
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.

* Gucun kesilmesinden kaynaklanan tehlikeleri 6nlemek icin ug
ekipman ve makaslarin dogru baglandigindan emin olun.

é UYARI: ELEKTRIK
Programlayici ve/veya kablolama hatalari, ekipmanin yangin

hasarina yol acarak voltajin 12 V'den 24 V'ye degismesine neden
olabilir.

* 12V kullanimini dogrulayin ve dikkatli bir sekilde ilerleyin.

Ek Bilgiler

NOT
* Giuvenlik iglevlerinin ve arabirimlerinin kullanim ve

yapilandirmasinin, her robot uygulamasinin risk
degerlendirmesi proseddrlerine uymasi gerekir. (bkz.
bélim Giivenlik bélim Giivenlikle ilgili Iglevler ve Arayiizler)

* Uygulama risk degerlendirmesinin bir parcasi olarak, durma
suresinin dikkate alinmasi gerekir

* Robot, giivenlik sisteminde bir ariza veya ihlal tespit ederse (6r.
Acil Durum Durdurma devresindeki tellerden biri kesilmigse
veya bir guivenlik siniri asiimigsa) bir Durdurma Kategorisi 0
baslatilir.

NOT
Uc elemani, UR giivenlik sistemi tarafindan korunmaz. Ug elemaninin
ve/veya baglanti kablosunun ¢aligsmasi izlenmiyor
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8.3.1. Guvenlik islevlerini Yapilandirma

Aciklama Universal Robots robot giivenlik fonksiyonlari, asagidaki tabloda listelendigi gibi
robotta bulunur, ancak robot sistemini, yani takil alet/u¢ efektéru ile robotu kontrol
etmek igindir. Robotun glivenlik islevleri, robotun risk degerlendirmesiyle belirlenen
sistem risklerini azaltmak icin kullanilir. Konumlar ve hizlar, robotun tabanina gére

degisir.

ivenli
Sh .n"k Aciklama
islevi
Eklem
Konumu izin verilen eklem konumlarinin (st ve alt sinirlarini belirler.
Sinin
EklemH

em izl Eklem hizi igin bir Gst sinir ayarlar.

Sinin

. . Alandaki robot konumunu sinirlayan diizlemleri tanimlar. Giivenlik
Guvenlik . . . :

. , dizlemleri ya tek basina aleti/ug elemani, ya da hem aleti/ug
Duzlemleri

elemani hem de dirsegi sinirlar.

TakimYond | Takim igin izin verilen oryantasyon sinirlarini tanimlar.
Maksimum robot hizini sinirlar. Hiz, dirsekte, alette/ug elemani
Hiz Siniri flansinda ve kullanici tanimli alet/ug elemani konumunun
merkezinde sinirlanir.

Robot aletinin/ug elemaninin ve dirsegin sikma durumlarinda
uyguladigi maksimum gucu sinirlar. Gig, alette/ug elemaninda,

Guag Sinir :
¢ dirsek flansinda ve kullanici tanimli alet/ug elemani konumunun
merkezinde sinirlanir.
Momentum .
Sinin Robotun maksimum momentumunu sinirlar.
Gu¢ Limiti Robot tarafindan gergeklestirilen mekanik isleri sinirlar.
Durma Robot durma baslatildiktan sonra robotun durmak igin kullandigi
Siiresi Sinin | maksimum siireyi sinirlar. !
Durma N .
. Robot durma baslatildiktan sonra robotun gittigi maksimum
Mesafesi .
mesafeyi sinirlar.
Sinir
Giivenlik iglevi Uygulamanin risk degerlendirmesini gerceklestirirken, robotun bir durdurma

baslatildiktan sonraki hareketinin de dikkate alinmasi gerekir. Bu islemi kolaylastirmak
icin, Durma Stiresi Sinirive Durma Mesafesi Siniri guvenlik islevleri kullanilabilir.

Bu guvenlik iglevleri, robot hareketinin hizini dinamik bir sekilde azaltarak, her zaman
sinirlar dahilinde durdurulabilmesini saglar. Eklem pozisyon limitleri, glivenlik
dizlemleri ve alet/ug efektor oryantasyon limitleri, beklenen durma mesafesi hareketini
hesaba katar, yani robot hareketi, limite ulagilmadan énce yavasglayacaktir.

Galisma glvenligi asagidaki sekilde 6zetlenebilir:

TRobot durmasi daha 6nceden Universal Robots robotlar icin "Koruyucu durdurma" olarak biliniyordu.
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Giivenlik Islevi Performans Seviyesi Kategori

Acil Durdurma - d 3
Koruma Durdurma - d 3
Eklem Konumu Siniri 5° d 3
Eklem Hizi Siniri 1.15°/s d 3
Guvenlik Ugaklar 40 mm d 3
Arag Oryantasyonu 3° d 3
Hiz Limiti 50 mm/sn d 3
Kuvvet Limiti 25N d 3
Momentum Siniri 3 kg m/sn d 3
Gig Limiti mnow d 3
Durdurma Zaman Limiti 50 ms d 3
Durma Mesafe Limiti 40 mm d 3
Guvenli Ev 1.7° d 3
Uyanlar
é UYARI
Maksimum hiz sinirinin yapilandiriimamasi, tehlikeli durumlara neden
olabilir.

* Robot, dogrusal hareketlerle el kullanilan manuel
uygulamalarda kullanildiginda, bir risk degerlendirmesi, daha
yuksek hizlarin kabul edilebilecegini gostermedigi strece hiz
sinirinin alet/ug elemani ve dirsek igin maksimum 250 mm/sn
olarak ayarlanmasi gerekir. Bu, robot dirseginin tekilliklerin
yakinindaki hizli hareketlerini dnler.

NOT

@ Kuvvet sinirlandirma iglevinin, bir uygulama tasarlanirken énemli olan
iki istisnasi vardir. ()
Robot uzatildiginda, diz eklemi etkisi radyal ydonde (tabandan uzaga)
distk hizlarda yiiksek glicler saglayabilir. Benzer sekilde, alet/ug
elemani tabana yakinsa ve tabanin etrafinda hareket ediyorsa, kisa
kaldira¢ kolu dusuk hizlarda yiksek guiclere neden olabilir. Robotun
calisma alanindaki bu bélgeye gitmesi 6nlenerek, bu alanlardaki
engeller giderilerek, robot farkh yerlestirilerek veya tehlikeyi gidermek
icin guvenlik dizlemleriyle ve eklem sinirlarinin bir kombinasyonunu
kullanarak sikistirma tehlikeleri 6nlenebilir.
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Calisma alani

On Egik

Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolayi, bazi calisma alanlarina sikistirma
tehlikeleriyle ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani arasinda
en az 450 mm oldugunda, radyal hareketler i¢in bir alan (sol) tanimlanir. Diger (sagdaki)

alan, teget hareket ederken robotun tabaninin 200 mm yakinindadir.

Sikisma tehlikeleri, bu alanlardaki engelleri kaldirarak, robotu farkl bir sekilde
yerlestirerek veya robotun ¢alisma alaninin bu bélgesine girmesini énleyerek tehlikeleri
ortadan kaldirmak igin glivenlik ugaklar ve ortak sinirlarin kombinasyonunu kullanarak
Onlenebilir .
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Givenlik girigleri

Robotun ayrica asagidaki guvenlik girigleri de vardir:

Guvenlik

Girigi

Acil Durdurma

Aciklama

O cikis tanimliysa, Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikisini kullanarak
diger makinelere haber vererek bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC

Dugmesi 60204-1) gergeklestirir. Cikisa baglanan her tiirlii seyde bir
durdurma baglatilir.
. O cikis tanimliysa, Sistem Acil Durum Durdurma gikisini kullanarak
Robot Acil . . L .
Durdurma diger makinelere haber vererek, Kontrol Kutusu girisinden bir
Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-1) gergeklestirir.
Sistem Acil Her modda, sadece robotta bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-
Durdurma 1) gerceklestirir ve tim diger komutlarin 6niine geger.
Tam modlarda Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1) gerceklestirir;
Koruma bunun tek istisnasi 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi ve mod segici
Durdurma kullanilan durumdur. Bu durumda, Manuel Modda, Koruma Amagli
Durdurma sadece Otomatik Modda calisacak sekilde ayarlanabilir.
. YALNIZCA Otomatik modda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-
Otomatik Mod - .
Koruma 1) gergekleslt‘lrlr. Otomatik Modu Koruma Amagli Durdurma,
yalnizca bir Ug Konum Etkinlestirme Cihazi yapilandinimis ve
Durdurma . o —
ylklenmis ise secilebilir.
Koruma Koruma Amagli Sifirlama girisinde ylikselen bir kenar olusursa,
Sifirlama Koruma Amacli Durdurma durumundan geri doner.
:\r/:gggenm@ Guvenlik sistemini Azaltilmis mod sinirlarini kullanmaya gegirir.
(¢ Konumlu Etkinlestiren cihaz yalnizca manuel modda tam basildigi veya tam
. . birakildigi zaman bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1) baslatir.
Etkinlestirme o o e - : . .
Cihazi Bir giris asagi indiginde U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazini
Durdurma tetiklenir. Bir Koruma Amagli Sifiramadan etkilenmez.
Robot
Uzerinde Robot, Otomatik Modda olmadiginda serbest siiriist etkinlestirir.
freedrive
Galisma modlari arasina gegis yapar. Giris diisiikse robot Otomatik
Galisma Modu moddadir, yiksekse Manuel moddadir.
Otomatik Mod | Otomatik Modu Koruma Amacl Sifirlama girisinde ylkselen bir
Koruma kenar olusursa, Otomatik Modu Koruma Amacl Durdurma
Sifirlama durumundan geri déner.
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Giivenlik gikiglan  Robot, diger makinelerle arabirim olusturmak igin asagidaki glivenlik gikiglaryla

donatiimistir;

Givenlik
Cikisi

Sistem Acil
Durdurma

Aciklama

Bu sinyal icin mantik distikse, Robotun Acil Durum Durdurma
girisinde mantik duisuk veya Acil Durum Durdurma digmesine
basilmistir.

Robot Hareket
Ediyor

Bu sinyal mantiksal olarak yiiksek olsa da, robotun higbir baglantisi
0,1 rad/s'den fazla hareket etmez.

Robot
Durmuyor

Robot durduruldugunda veya bir Acil Durum Durdurmasi veya
Koruma Amagli Durdurma nedeniyle durmak (izere oldugunda
mantik yuksektir. Aksi takdirde mantik diigik olur.

Azaltilmis

Guvenlik sistemi Azaltilmig Moddayken mantik disaktir.

Azaltilmamig

Sistem Azaltilmis Modda degilken mantik diisiktdr.

Givenli Ev

Robot, Givenli Baslangic Konumunda yapilandinidiginda mantik
yuksektir.

Tudm guvenlik G/C

'leri ¢ift kanallidir, yani bunlar diisik oldugunda guvenlidir (6r.

sinyaller disiik oldugunda, Acil Durum Durdurmasi etkindir).

8.3.2. Giivenlik islevleri

Aciklama Giuvenlik sistemi,

guvenlik sinirlarindan herhangi birinin asilip asilmadigini veya Acil

Durdurma veya Koruma Durdurma baslatilip baslatiimadigini izleyerek hareket eder.
Guivenlik sisteminin tepkileri sunlardir:

Tetik Reaksiyon

Acil Durdurma

Durdurma Kategorisi 1

Emniyetli Durdurma Durdurma Kategorisi 2

3PE Durdurma (

3 Konumlu Etkinlestirme cihazi baglysa) | Durdurma Kategorisi 2

Sinir ihlali

Durdurma Kategorisi 0

Arizayi Algilama

Durdurma Kategorisi 0

NOT
Givenlik sistemi herhangi bir hata veya ihlal algiladiginda, tim
glvenlik ¢ikislarn yeniden diisiik olarak ayarlanir.
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8.3.3. Guvenlik Parametresi Seti

Aciklama Guvenlik sistemi asagidaki yapilandirilabilir glivenlik parametreleri setine sahiptir:

* Normal

* Azaltimig
Normal ve Her bir glivenlik parametresi seti igin glvenlik sinirlarini belirleyebilir, normal veya daha
Azaltiimis yuksek ayarlar igin farkli yapilandirmalar olusturabilir ve azaltabilirsiniz. U¢ ekipman/ug

eleman, Tetikleyici Azaltilmis Dizlemi'nin azaltilmis tarafina konumlandirildiginda veya
azaltilmis yapilandirma bir glvenlik girisi tarafindan harici olarak tetiklendiginde
azaltilmis yapilandirma aktiftir.

Azaltilmig yapilandirmayi tetiklemek igin bir dizlem kullanma: Robot kolu, azaltiimig
glvenlik parametreleriyle yapilandiriimis tetikleme diizleminin yanindan normal
glvenlik parametreleriyle yapilandiriimis yana hareket ettiginde, tetikleme diizleminin
cevresinde hem normal hem de azaltiimig limitlere izin verilen 20 mm alan vardir.
Tetikleme dizleminin etrafindaki bu alan, robot tam olarak sinirda oldugunda rahatsiz
edici guvenlik duraklamalarini énler.

Bir giris kullanarak Azaltiimig yapilandirmayi tetikleme: Bir gtivenlik girisi azaltilmis
yapilandirmayi baslattiginda veya durdurdugunda, yeni limit degerleri aktif olana kadar
500 ms kadar stire ge¢gmelidir. Bu, asagidaki durumlardan herhangi birinde
gerceklesebilir:

* Azaltilmis konfiglirasyondan normale gegis

* Normal konfiglirasyondan indirgenmis konfiglirasyona gecis

Robot kolu, 500 ms iginde yeni giivenlik sinirlarina uyum saglar.
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Kurtarma

Bir glivenlik sinir asildiginda, giivenlik sisteminin yeniden baslatiimasi gerekir. Ornegin,

bir eklem konumu
etkinlestirilir.

siniri bir givenlik sinirinin disindaysa baslatma sirasinda Kurtarma

Kurtarma etkinlestirildiginde robot igin programlari galistiramazsiniz, ancak robot kolu
Serbest Sirtskullanilarak veya PolyScope'taki Hareket sekmesi kullanilarak sinirlar
icinde manuel olarak geri tasinabilir. (bkz. Bolim Il PolyScope Kilavuzu)

Kurtarma igin giivenlik sinirlari sunlardir:

Giivenlik Islevi Sinir

Eklem Hizi Sinin 30°/s
Hiz Limiti 250 mm/s
Kuvvet Limiti 100N
Momentum Sinir 10 kg m/s
Gug Limiti 80W

Bu sinirlarin bir ihlali gérildigiinde glivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0

gerceklestirir.

é UYARI
Kurtarma sirasinda robot kolunu hareket ettirirken dikkatli olunmamasi

tehli

keli durumlara yol acabilir.

* Robot kolunu limitler dahilinde geri hareket ettirirken dikkatli
olun, ¢linkt eklem pozisyonlari, glivenlik dizlemleri ve alet/ug
efektodr oryantasyonu limitlerinin tiimi geri kazanimda devre
disi birakilir.
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8.4. Yazihm Guvenlik Yapilandirmasi

Description

Bu boliim, robot glivenlik ayarlarina nasil erisilecegini kapsar. Robot Giivenlik
Yapilandirmasi'l ayarlamaniza yardimci olan 6gelerden olusur.

A

UYARI

Robotunuzun givenlik ayarlarini yapilandirmadan énce,
entegrasyonu yapan kisinizin robotun etrafindaki personel ve

ekipmanlarin glivenligini garanti etmek icin bir risk degerlendirmesini
gerceklestirmesi gerekir. Bir risk degerlendirmesi, dogru glvenlik
yapilandirma ayarlarini uygulamak amaciyla, robotun batiin kullanim
Omri boyunca yapilan tim is prosedurlerinin bir degerlendirmesidir.

Entegratoriin risk degerlendirmesine uygun olarak asagidakileri
ayarlamaniz gerekir.

1.

Entegratdr, yetkisiz kigilerin glivenlik yapilandirmasini
degistirmesini, érnegin sifre korumasini kurmasini
engellemelidir.

Guvenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin 6zel bir robot
uygulamasi icin kullanim ve yapilandirmasi.

Robot kolu ilk kez agilmadan 6nce kurulum ve 6gretim icin
guvenlik yapilandirma ayarlari.

TUm givenlik yapilandirma ayarlarina bu ekrandan ve alt
sekmelerden erigilebilir.

Entegrator, givenlik konfiglirasyonu ayarlarindaki tim
degisikliklerin risk degerlendirmesine uygun olmasini
saglamalidir. Donanim Yikleme Kilavuzu'na bakin.
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Yazilim Givenlik  Glvenlik Ayarlari, parola korumalidir ve ancak bir parola ayarlandijinda ve ardindan

Ayarlarina erigme kullanildiginda yapilandinlabilir.
Yazilim giivenlik ayarlarina erismek icin

1.
2.

PolyScope bashginizda, Kurulum simgesine dokunun.
Ekranin solundaki Yan Meni'de Giivenlik'e dokunun.

Robot Limiti ekraninin gérintilendigini, ancak ayarlara erisilemedigini

g6zlemleyin.

4. Daha 6nce bir Giivenlik sifresi ayarlanmissa, sifreyi girin ve ayarlari erisilebilir
hale getirmek i¢in Kilidi Ag 'e basin. Not: Guivenlik ayarlarinin kilidi agildiktan

sonra, artik tum ayarlar etkindir.

5. Tum Guvenlik 6gesi ayarlarini tekrar kilitlemek icin Kilit sekmesine basin veya

Givenlik menustnden uzaklasin.

W Gavenlik
" Risk degerlendirmesiyle tanimlananlardan farkii givenlic parametrelerinin kullanimasi, tehlielere veya risklere neden olabilr
Robot
Limitleri
Eklem i
Fabrika Ayarlari
Limitleri ® v o
Diizlemler En Cok Kisith En Az Kisttl
, Ug Ekipman
* Pozisyonu
L O Qzel
Ug Ekipman
Yonii
Limit Normal Azaltilmis
G/ .
ue
L — e
CREFR Durma Stresi
Glivenli Durma Mesafes!
Baslangi¢ .
P Ug Ekipman Hizi
Ug Konumlu
= Ug Ekipman Kuwveti
> Ozeliikier
Nirsale Hizi I
o Robotun devam etmesi igin glclnun ACILMASI gerekir.
I Acgmak icin Baslat dudgmesine basin,
e | o

000 @

O Giic kapali

Hiz 100%
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8.4.1. Yazihm Guvenlik Sifresi belirleme

Description Guvenlik Yapilandirmanizi olusturan tim glivenlik ayarlannin Kilidini agmak igin bir
parola ayarlamaniz gerekir. Higbir glivenlik parolasi uygulanmadiginda, onu
ayarlamaniz istenir.

Yazilim Givenlik
Sifresi belirlemek
icin

Tdm Guvenlik ayarlanni tekrar kilittemek veya dogrudan Guvenlik menisinin disindaki
bir ekrana gitmek icin, Kilit sekmesine dokunabilirsiniz.

1. PolyScope bashginin sag kdsesinde, Hamburger menistine tiklayin ve Ayarlar
secenegini segin.

2. Ekranin solundaki mavi meniide Parola secenegine dokunun ve Giivenlik
secenegini segin.

3. Yeni parola boliimiine parolanizi yazin.

4. Simdi, Yeni parolayi dogrula boliimiine ayn parolayi yazin ve Uygula
secenegine tiklayin.

5. Bir 6nceki ekrana dénmek icin, mavi meninin sol altinda Cikig tusuna dokunun.

Kilitle
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8.4.2. Yazihm Guvenlik Yapilandirmasini degistirme

Description Guvenlik Yapilandirmasi ayarlarindaki degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi
tarafindan yapilan risk degerlendirmesine uygun olmasi gerekir.

Entegre eden kigi Guvenlik yapilandirmasini degistirmek igin
igin bnﬁrilen 1. Degisikliklerin entegratér tarafindan yapilan risk degerlendirmesine uygun
prosedr: oldugunu dogrulayin.

2. Guvenlik ayarlarini, entegrator tarafindan yapilan risk degerlendirmesinde
tanimlanan uygun seviyeye ayarlayin.

3. Ayarlarin uygulandigini dogrulayin.

4. Operator kilavuzlarina asagidaki metni yerlestirin:
Robotun yakininda galigmadan 6nce, glvenlik yapilandirmasinin beklendigi gibi
olmasini saglayin. Bu, érneg@in herhangi bir degisiklik i¢in PolyScope'un sag tst
késesindeki Glivenlik Kontrol Toplami incelenerek dogrulanabilir. (Bkz. Guvenlik
Saglama Toplami).
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8.4.3. Yeni Yazihm Guvenlik Yapilandirmasi uygulama

Description

Siz yapilandirmada degisiklik yaparken robot kapatilir.

Degisiklikleriniz ancak Uygula diigmesine dokunmanizdan sonra devreye girer.
Robotunuza, glivenlik nedenlerinden 6tlrt bir agilir pencerede Sl Birimlerinde
gorintilenen robot Guvenlik Yapilandirmasini gézle denetlemek icin Uygula ve
Yeniden Baglat secenegini belirleyene kadar tekrar giig verilemez.

Onceki yapilandirmaya doénmek igin Degigikleri Geri Al segenegini belirleyebilirsiniz.
Gozle denetiminiz tamamlandiginda, Giivenlik Yapilandirmasini Onayla segenegini
belirleyebilirsiniz ve degisiklikler otomatik olarak gecerli robot kurulumunun bir pargasi
olarak kaydedilir.

Giivenlik Kontrol Toplami

Description

Giivenlik Saglama Toplami simgesi, uygulanan robot gtivenlik yapilandirmanizi
gérintiler.

cccc
cccc

Dort veya sekiz basamakli olabilir.

Dort basamakl bir Saglama Toplaminin yukaridan asagiya ve soldan saga okunmasi
gerekir ve sekiz basamakli bir Saglama Toplami 6nce soldan saga, 6nce (st satirdan
okunur. Farkl metin ve/veya renkler, uygulanan givenlik yapilandirmasindaki
degisiklikleri gosterir.

Giivenlik Saglama Toplami , Giivenlik islevi ayarini degistirirseniz degisir, glinkii
Giivenlik Saglama Toplami yalnizca giivenlik ayarlan tarafindan olusturulur.
Degisikliklerinizi yansitmak icin Giivenlik Saglama Toplami icin degisikliklerinizi
Giivenlik Yapilandirmasi 'e uygulamaniz gerekir.
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8.4.4. El Unitesi olmadan Giivenlik Yapilandirmasi

Description

El Unitesini
guvenli bir
sekilde kaldirmak
icin

Robotu, El Kumandasini takmadan kullanabilirsiniz. EI Kumandasini kaldirmak, baska
bir Acil Durum Durdurma kaynaginin tanimlanmasini gerektirir. EIl Kumandasinin, bir
guvenlik ihlalini tetiklemeyi 6nlemek icin takilip takilmadigini belirtmeniz gerekir.

ﬁ UYARI
El Unitesi robottan cikartildigi veya sokiildiigii takdirde, Acil Durum

Durdurma diigmesi artik etkin olmaz. El Unitesini robotun yakin
cevresinden uzaklastirmaniz gerekir.

Robot, programlama araytizii olarak PolyScope olmadan kullanilabilir.
Robotu El Unitesi olmadan yapilandirmak igin

1.

Baslikta Kurulum'e dokunun.

2. Soldaki Yan Meniide Giivenlik 'e dokunun ve Donanim' i segin.
3.
4

. PolyScope arayiizii olmadan robotu kullanmak icin Kolye Ogretin segimini

Givenlik parolasini girin ve Ekrani agin .

kaldinn.

Degisiklikleri uygulamak icin Kaydet ve yeniden baglat secenegine basin.
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8.4.5. Yazilm Guvenlik Modlari

Description

Normal kosullar altinda, yani robot durdurma devrede olmadiginda, gtivenlik sistemi
bir dizi giivenlik limitiyle iliskili bir Giivenlik Modunda galisir 1:

* Normal mod varsayilan olarak etkin olan glivenlik modudur

* Azaltimigs mod Robot Ug Ekipman Merkez Noktasi (TCP) bir Tetikleyici
Azaltilmis modu diizleminin 6tesine yerlestirildiginde (bkz. Yazihm Givenlik
Kisitlamalari) veya bir glivenlik girigiyle tetiklendiginde etkindir.

* Etkin sinir ayarinin bir gtivenlik siniri ihlal edildiginde Kurtarma modu
etkinlestirilir, robot kolu bir Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir. Robot kolu
acildiginda eklem pozisyon limiti veya guivenlik siniri gibi aktif bir gtivenlik limiti
zaten ihlal edilmigse, Kurtarma modunda baslatilir. Bu, robot kolunu giivenlik
sinirlan dahilinde geri kaydirma imkani verir. Kurtarma modundayken, robot
kolunun hareketi 6zellestiremeyeceginiz sabit bir sinirla kisitlanir.

é UYARI
Eklem konumu, alet konumu ve alet yonu sinirlan Kurtarma
modunda devre disidir, dolayisiyla robot kolunu sinirlar dahilinde geri
kaydirnrken dikkat edin.

Guvenlik Konfigirasyonu ekraninin menisdu, kullanicinin Normal ve Azaltilmis mod igin
ayn giavenlik limitleri setleri tanimlamasini saglar. Alet ve mafsallar icin, hiz ve
momentum i¢in azaltilmis mod sinirlarinin Normal mod muadillerinden daha kisitlayici
olmasi gerekir.

8.4.6. Sifre Guvenlik Limitleri

Description

Robot Limitleri

Description

Guvenlik Yapilandirmasinda, giivenlik sistem sinirlar belirtiimistir. Givenlik Sistemi ,
giris alanlarindan degerleri alir ve bu degerlerin asilmasi durumunda herhangi bir ihlali
tespit eder. Robot kumandasi, robotu durdurarak veya hizi azaltarak herhangi bir ihlali
Onlemeye calisir.

Robot Sinirlari, genel robot hareketlerini sinirlar. Robot Limitleri ekraninda iki
yapilandirma secenegi vardir: Fabrika On Ayari ve Ozel.

TRobot durmasi daha énceden Universal Robots robotlari igin "Koruyucu Durma" olarak biliniyordu.
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Fabrika Ayarlari

Fabrika On Ayarlarindan énceden tanimli bir glivenlik ayarini segmek igin kaydiriciyi
kullanabilirsiniz. Tablodaki degerler, En Kisitl ila En Az Kisitharasinda degisen
onceden ayarlanmis degerleri yansitacak sekilde giincellenir

NOT

Kaydirici de@erleri yalnizca 6nerilerdir ve uygun bir risk
degerlendirmesinin yerine gegmez.

| ®

WV Guvenlik
Risk dederlendirmesiyle tanimlananlardan farkl glivenlik parametrelerinin kullanimasi, tehlikelere veya risklere neden olabilir

Robot
Limitleri

Eklem "
Fabrika Ayarlari
Limitleri ©) 4

|
En Cok Kisith

'
En Az Kisith

Diizlemler
, UcE kipman
* Pozisyonu
=Y Q 0zel
Ug¢ Ekipman
Yonii
Limit Normal Azaltilmis
G/C
Gl¢ 300 200| .
Denanim Momentum 25,0 10,0 ®
PROFlsafe Durma Stresi 400 300
@bl Durma Mesafesi 500 300
Baslangig .
= Ug Ekipman Hizi 1500 750
¢ Konumlu
. Ug Ekipman Kuwveti 150,0 120,0
> Ozelikier Nirsale Hiz! 1500 750
150,0) 120,0) .

o Robotun devam etmesi igin giiciniin ACILMAS| gerekir.
I Agmak icin Baslat d(igmesine basin

O Giig kapali

Kilidi Ac

000 -r@
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Ozel

Ozel ile, robotun galismasiyla ilgili Sinirlar ayarlayabilir ve iliskili Toleransi izleyebilirsiniz.

Robotun ortamda olusturdugu maksimum mekanik isi sinirlar. Bu

Gic sinir, tagima kapasitesinin robotun bir parcasi olup, ortamin
parcasi olmadigini disunur.
Momentum Maksimum robot momentumunu sinirlar.
Durma Robotun, érnegin bir acil durum durdurmasi etkinlestirildiginde
Siresi durmasi igin gegen maksimum sureyi sinirlar.
Robot ug ekipmaninin veya dirsegin dururken hareket
edebilecegi maksimum mesafeyi sinirlar.
NOT
Durma Durdurma stresini ve mesafeyi sinirlama,
Mesafesi genel robot hizini etkiler. Ornegin durdurma
suresi 300 ms olarak ayarlandiginda,
maksimum robot hizi sinirlandirilarak, robotun
300 ms i¢inde durmasini saglar.
ﬂI(;Z:Eklpman Maksimum robot u¢ ekipmani hizini sinirlar.
Ug Ekipman | Sikma durumlarini énlemek igin robot ug ekipmaninin ortama
Kuvveti uyguladigi maksimum kuvveti sinirlar.
Dirsek Hiz Maksimum robot dirsek hizini sinirlar.
Dirsek Giicii Sikma durumlarini 6nlemek igin dirsegin ortama uyguladig

maksimum kuvveti sinirlar.

U¢ ekipmanin hizi ve glicl, ug ekipman flanginda ve kullanici tanimli iki ug¢ ekipman
konumunun merkezinde sinirlanir (bkz. U¢ Ekipman Pozisyon Kisitlamasi).

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug¢ Ekipman
Pozisyonu

Ug¢ Ekipman
Yonii

G/C
Donanim
PROFlsafe

Givenli
Baslangic

Ui Konumlu

> Ozeliikier

I o Robotun devam etmesi igin giiciniin ACILMAS| gerekir.

;

WV Guvenlik
Risk dederlendirmesiyle tanimlananlardan farkl glivenlik parametrelerinin kullanimasi, tehlikelere veya risklere neden olabilir

O Fabrika Ayariar

® Ozel

Limit

Glic

Momentum

Durma Stresi
Durma Mesafesi

Ug Ekipman Hizi

Ug Ekipman Kuwvetl

Nircale Hizi

Agmak icin Baslat d(igmesine basin

O Giig kapali

En En Az Kisith
Normal Azaltilmis
300| W 200/ W
25,0 kg m/c 10,0| kg m/s * .
400/ msn 300 msn
500 mm 300 mm
1500 mm/sr 750 mmysr .
150,0/ N 120,0/ N
1500| mm/sr 750 mm/sr
150,0/N 120,0/N .
Kilidi Ac Uyaula

NOT

Tdm robot limitlerinin varsayilan ayarlarina sifilanmasi icin Fabrika
On Ayari 'e geri donebilirsiniz.

UR5e
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Eklem Limitleri

Description Eklem limitleri, eklem boslugundaki bireysel robot eklem hareketlerini, yani eklem
dénme pozisyonunu ve eklem donme hizini kisittamaniza izin verir. Eklem limitleme,
yazilim tabanli eksen limitleme olarak da adlandirilabilir. Eklem limiti segenekleri
sunlardir: Maksimum hiz ve Pozisyon araligi.

2
v Guvenlik Eklemler Aralik Normal Mod Azaltimis modu

Robot Minimum Maksimum Minimum Maksimum
Limitleri
o Taban -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Eklem
Limitleri omuz 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Diizlemler Dirselc 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/2°
. Ug Ekipman Bilel< 1 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
* Pozisyonu Bilelc 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Ug Ekipman gjelc 3 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Yonii
G/C
Maksimum hiz
Donanim
PROFlsafe Eklemler Maksimum Normal Mod Azaltimis modu
Giivenli Taban maks: 191 °/sn 191 191 -11°/sn
Baslangic Omuz maks: 191 °/sn 191 191 -11 °/sn
UgKonumlu Dirsek maks: 191 %/sn 191 191 -11 %/sn
Bilelc 1 maks: 191 %/sn 191 191 11 %%n
{ 191 -11°/sn
Robotun devam etmesi icin gicinan ACILMASI gerekir. 191 -11 °/sn
I Acmalc icin Baslat digmesine basin.

Kilidi Ac Uygula
c 7
- 000
O e fapal 00% 250mm/sn
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8.4.7. Guvenli Baslangic Konumu

Description Guvenli Baslangig, kullanici tanimli Baslangi¢ Konumu kullanilarak tanimlanan bir
donis konumudur.
Robot Kolu Givenli Baslangic Konumunda oldugu ve bir Guivenli Baglangi¢ G/C'si
tanimlandiginda, Gavenli Baslangi¢ G/C'leri etkindir.
Eklem konumlari belirtilen eklem acilarinda veya onun 360 derecelik bir katindaysa
Robot Kolu, Giivenli Baslangic Konumundadir.
Guvenli Baslangig Guvenlik Cikisi, robot Glvenli Baslangic Konumunda hareketsiz
olarak durdugu zaman etkindir.

d veni. A Kaydet.
Robot Guivenli Baslangic

V' Guavenlik

Robot
Limitleri

| () Baslangictan senkroniz... |

Eklem | Sil |
Limitleri

Diizlemler Glivenli Baslangic Pozisyonunu
Ki sildiginizde herhangi bir Glvenli
Ug Ekipman Baslangig ¢ikisinin atamas!
Pozisyonu

i‘ ] kaldirilacaktir.
Ug Ekipman l
Yonii
3

G/C

Donanim Eksen Pozisyonu (0-360°)

PROFlsafe Taban 90,00°
Giivenli omuz 270,00°
?65'6"9'9 L Dirselc 270,00°
canui Bilek 1 270,00°

Bllek 2 90,00°

Biek 3 0,00°

Baslangigtan Baslangigtan senkronize etmek igin

Senkronize Etme 1. Baslikta Kurulum secenegine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Meniide Giivenlik secenegine dokunun ve Giivenli
Baslangig secenegini belirleyin.

3. Givenli Baglangig altinda, Baglangigtan Senkronize Et secenegine dokunun.

Uygula diigmesine basin ve goriinen iletisim kutusunda Uygula ve yeniden
baglat secenegini belirleyin.

Guvenli " ; ; " ; .

Baslangic Gikis! Guvenli Ev Pozisyonu, Guvenli Baslangi¢ Cikisindan énce tanimlanmalidir (bkz. G/C).
Giivenli Guvenli Baslangi¢ Cikisi tanimlamak igin

Baglangi¢ Gikigini 1. Baslikta Kurulum secenegine basin.

Tanimlama

2. Ekranin solundaki Yan Mentide Giivenlik altinda G/G secenegini belirleyin.

3. Acilan meniideki islev Atamasi altindaki Cikis Sinyalindeki G/C ekraninda,
Giivenli Baglangig secenegini belirleyin.

4. Uygula digmesine basin ve goriinen iletisim kutusunda Uygula ve yeniden
baglat secenegini belirleyin.
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Giivenli Guvenli Baslangici diizenlemek icin
Baslangici Baslangici dizenleme, énceden tanimlanan bir Glvenli Baslangigc konumunu otomatik
Diizenleme olarak degistirmez. Bu degerlerin senkronizasyonu bozulmussa Baslangi¢ programi
dugimdi tanimlanmamistir.
1. Baslikta Kurulum secenegine basin.
Ekranin solundaki Yan Menuide Genel altinda Baglangi¢ secenegini belirleyin.
Konumu Diizenle diigmesine dokunun ve yeni robot kolu konumunu ayarlayip,
Tamam diigmesine dokunun.
4. Yan Menude Giivenlik altinda, Giivenli Baglangi¢ secenegini belirleyin.
Givenlik Ayarlarninin Kilidini Agcmak igin bir Glvenlik sifresine ihtiyaciniz var
(Bkz. Yazilim Guvenlik Sifresi belirleme).
5. Givenli Baglangi¢ altinda, Baglangi¢tan Senkronize Et se¢genegine dokunun
UR5e 147 Kullanici Kilavuzu
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8.5. Yazilim Guvenlik Kisitlamalari

Description

@

NOT

Duzlemleri yapilandirmak tamamen 6zelliklere dayanmaktadir.
Guvenlik sekmesinin kilidi agildiktan sonra robot kapatildigindan ve
robotu hareket ettirmek imkansiz olacagindan, givenlik
yapilandirmasini diizenlemeden dnce tim &zellikleri olusturmanizi ve
adlandirmanizi 6neririz.

Guvenlik ugaklari robot galisma alanini kisitlar. Robot aletini ve dirsegini kisitlayarak
sekiz adede kadar guvenlik duzlemi tanimlayabilirsiniz. Ayrica her bir glivenlik dizlemi
icin dirsek hareketini kisitlayabilir ve onay kutusunun isaretini kaldirarak devre disi
birakabilirsiniz. Givenlik diizlemlerini yapilandirmadan énce, robot kurulumunda bir
sekil tanimlamaniz gerekir. Ozellik daha sonra giivenlik diizlemi ekranina
kopyalanabilir ve yapilandirilabilir.

A

UYARI

Guvenlik dizlemleri tanimlamak sadece Alet kurelerini ve dirsegi
tanimlayip, robot kolunun genel sinirlarini tanimlamaz. Bu, bir
glvenlik diizlemi belirtmenin, robot kolunun diger pargalarinin bu
kisittamaya uyacagini garanti etmedigi anlamina gelir.

Kullanici Kilavuzu

148 UR5e

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS

Givenlik Dizlemi Asagida siralanan simgeleri kullanarak, her diizlemi kisitlayici Modlarla
Modlari yapilandirabilirsiniz.

Devre digi Guvenlik ugagi bu durumda asla aktif degildir.
Guvenlik sistemi Normal moddayken, normal bir
L8 Normal ) . ) ] NP
diizlem aktiftir ve pozisyonda kati bir sinir gérevi gorur.
Givenlik sistemi Azaltilmis moddayken, azaltiimis mod
i Azaltilimig diizlemi aktiftir ve pozisyonda kati bir sinir gérevi gorr.

Givenlik sistemi Normal veya Azaltiimis moddayken,

Normal & . o .
o normal ve azaltilmis mod dizlemi aktiftir ve pozisyonda

Azaltimig kati bir sinir gérevi gorr.
Tetik Givenlik diizlemi, robot Aleti veya Dirsegi bunun
K Azaltiimis dtesine yerlestirilirse giivenlik sisteminin indirgenmis
Mod moda ge¢gmesine neden olur.
® Géster B'Llj smgeye ba.S|Id|g|ndf1 gra.fl.k bdlmesinde glvenlik
dizlemi gizlenir veya gosterilir.
Olusturulan givenlik ugagini siler. Geri alma/yineleme
m Sil eylemi yok. Bir ugak yanliglikla silinirse, yeniden
yapilmaldir.
P Yeniden Bu simgeye basmak, ugagi yeniden adlandirmanizi
adlandir saglar.
Giivenlik 1. PolyScope basliginizda Kurulum'e dokunun.
dizlemlerini 2. Ekranin solundaki Yan Menii'de Giivenlik'e dokunun ve Diizlem'i segin.
yapilandirma e e - .
3. Ekranin sag ust kosesindeki Diizlemler alaninda, Diizlem ekle tusuna basin.
4. Ekranin sag alt késesinde, Ozellikler alaninda Ad, Kopyalama Ozelligi ve

Kisitlamalari ayarlayin.
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Ozelligi
Kopyalayin

Renk Kodlarn

Kopyalama Ozelligi'de sadece Undefined ve Base kullanilabilir. Tanimsiz'i segerek
yapilandirilmis bir glivenlik diizlemini sifirlayabilirsiniz
Kopyalanan 6zellik Ozellikler ekraninda degistirilirse, Ozellik Kopyala metninin saginda
bir uyari simgesi goruinur. Bu, 6zelligin senkronize olmadigini, yani 6zellikler kartindaki
bilgilerin Ozellik izerinde yapilmis olabilecek degisiklikleri yansitacak sekilde

glincellenmedigini gOsterir.

Duzlemler (3 of 8)

Duizlem 1 0o
o Diizlem 2 E o .
Limitleri ] Duzlem 3 De m
Eklem + Duizlem ekle
Limitleri
Diizlemler

A Uc_Ekipman

* Pozisyonu
gg"Eukipman P Ozellikler
e Diizlem 3
Donanim Ozeligi Kopyala 1
PROFlsafe — [+ tooBoundary v
Giivenli Kisttlamalar
Baslangic Mo — _lm Her ildsi v
U¢ Konumlu D Kaydirma

[ Dirsegi Snirla
[ @ S o gimesten gocanin AguaS! grsar. @ ey

Kilidi Ac

s

250mm/sn

000:

O (& Pzl

Gri Duzlem yapilandinimig, ancak devre disi (A)
San & Siyah Normal Diizlem (B)

Mavi & Yesil Tetikleyici Dizlemi (C)

Aletin ve/veya dirsegin diizlemin lzerinde olmasina izin

(Engelli Ugaklar igin)

Siyah Ok verilen taraf (Normal Diizlemler igin)

Yesil Ok AIe'tln ve/veya d|.rseg"|n duzlerr?lr'\ Uizerinde olmasina izin
verilen taraf (Tetik Dlzlemleri igin)

Gri Ok Aletin ve/veya dirsegin Gzerinde oldugu diizlemin kenari

Diizlemler (3 of 8)

v Gvenlik Duzlem 1 Oe
Diizlem 2
Robot - H o -
Limitleri ,_—_‘+ Diizlem 3 He m
Eklem + Duzlem ekle
Limitleri
Diizlemler
, Ug Ekipman
* Pozisyonu
Ug Ekipman P Ozellikler
Yonii
G/c Diizlem 3
Donanim Ozeligi Kopyala (o]
PROFIsafe ‘ « toolBoundary v‘
Glivenli Kistlamalar
Baslangi¢ — W Her ikisi v
eeny Kaydirma
> Ozeliikler Dl Lmm
[d Dirsegi Sinirla
Robotun devam etmesi igin glictinin AGILMAS| gerekir. .
I o Agmak icin Baslat dugmesine basin. & Flani Sinria
Kilidi Ac Uygula

O Giic kapali

)}

Hiz 100% 2SomEag

00O
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Dirsek
Kisitlamasi

U¢ Ekipman
Flangi Kisitlamasi

Robot dirsek ekleminin tanimli diizlemlerinizden herhangi birinden gegmesini 6nlemek
icin Kisith Dirsek 'yi etkinlestirebilirsiniz. Dirsegin dliizlemlerden ge¢gmesi igin, Dirsegi
Sinirla segenegini devre disi birakin.

Dirsegi kisitlayan topun ¢api, her robot boyutu igin farkhdir.

UR3e 0.1m

URb5e 0.13m
UR10e /UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

Belirli yancap hakkindaki bilgiler, [Dirsek] bélimuinin altindaki robot Gizerine
urcontrol.conf dosyasinda bulunabilir.

Properties

L ]
| Plane 1

Copy Feature (,')

Restrictions
=

Displacerment

Uc ekipman flansinin kisittamasi, ug ekipman flansinin ve takil ug ekipmanin bir
glvenlik dizlemini gegmesini dnler. Ug ekipman flangini kisitladiginizda, kisitlanmamig
alan, ug ekipman flansinin normal sekilde galisabilecegdi giivenlik duzleminin igindeki
alandir.

Uc ekipman flansi, glivenlik diizleminin disinda, kisith alandan gegemez.

Kisittamanin kaldiriimasi, ug ekipman flansinin gtivenlik diizleminin 6tesine, kisittanmis
alana gecmesine izin verirken, takili ug ekipman, giivenlik dizleminin i¢inde kalir.

Buyik bir ug ekipman ofsetiyle ¢alisirken ug ekipman flansi kisitlamasini
kaldirabilirsiniz. Bu, u¢ ekipmanin hareket etmesi icin ekstra mesafe saglar.

Uc ekipman flansinin kisittanmasi, bir diizlem 6zelliginin olusturulmasini gerektirir.
Duzlem 6zelligi, daha sonra guvenlik ayarlarinda bir gtivenlik diizlemi kurmak icin
kullanilir.

UR5e
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Diizlem 6zelligi Yer degistirme, dizlemi dizlem normali (dizlem 6zelliginin Z ekseni) boyunca pozitif
ekleme érnegi veya negatif ydonde ofset yapar.
Guvenlik dizlemini tetiklememeleri igin Dirsek ve U¢ Ekipman Flansi igin kutucuktaki
secimi kaldirin. Dirsek, uygulamanizin gerektirdigi sekilde isaretlenmis kalabilir.

REBEs+ QH

> General Robot Planes (1 of 8)
o om
L + Add plang
Jeint Limits E
Planes
1 Tool Position
Tool
Direction
1o @ Properties

Hardware i 2| Plane 1
PROFIsafe IR R 3
Safa Heme - id R4
4 -
> estrictia

O Restrict Eloowl

O Restrict Flange

Lock | Apply ]

Kisittanmamis ug ekipman flansi, herhangi bir u¢ ekipman tanimlanmadiginda bile
glvenlik dizlemini gegebilir.

Herhangi bir u¢ ekipman tanimlanmamigsa Ug Ekipman Pozisyonu diigmesindeki bir
uyarl, u¢ ekipmani dogru bir sekilde tanimlamanizi ister.

Sinirlandirnimamis bir ug ekipman flansi ve tanimlanmis bir ug ekipmanla c¢alisirken, ug
ekipmanin tehlikeli kisminin belirli bir alanin tGzerine ve/veya 6tesine gecememesi
saglanir. Sinirlandinimamis ug ekipman flansi, Kaynak veya Montaj gibi glivenlik
diizlemlerinin gerekli oldugu her tirlii uygulama igin kullanilabilir.
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Ug ekipman Bu 6rnekte, temel 6zellik referans alinarak pozitif Z ekseni boyunca 300 mm'lik bir ofset

flangi kisitlamasi ile bir X-Y dizlemi olusturulur.
ornegi Diizlemin Z ekseninin kisitl alana dogru "isaret ettigi"

dusundlebilir,

Ornegin bir masanin yiizeyinde giivenlik diizlemine ihtiyag varsa diizlemi kisitlanan
alan masa altinda kalacak sekilde 3,142 rad veya 180° cevirin.
(IPUCU: Déndiirme géstergesini "Déndiirme Vektori [rad]" yerine "RPY [°]" olarak

degistirin)

R EEe Q2

Robot

Feature
Hase -

Tool Pesition

X 0.00/mm [+ =]

0.00mm |+ | =]

z | 30000mm |+ =]

Rotation Vector [rad] -

AX 0.000/rad | +|[—]

0.000 a0 | +] —

AZ 0.000rad |+ —
0 Feature is out of reach

Gerekmesi durumunda diizlemi daha sonradan glivenlik ayarlarindan pozitif veya

negatif Z yoniinde ofsetlemek mimkiindr.

Duzlemin pozisyonundan tatmin olduysaniz Tamam diigmesine dokunun.
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8.5.1. Arag YOnu Kisitlamasi
Arag YOnu

Takim Yodni ekrani, takimin isaret ettigi agiyi kisitlamak icin kullanilabilir. Limit, robot kolu tabanina gore sabit
bir ydnelime sahip bir koni ile tanimlanir. Robot kolu hareket ettikce, alet yonu kisitlanir, bdylece tanimlanan
koni icinde kalir. Takimin varsayilan yond, takim cikis flansinin Z ekseni ile cakismaktadir. E§im ve kaydirma
acllari belirtilerek dzellestirilebilir.

Limiti yapilandirmadan énce, robot kurulumunda bir nokta veya diiziem tanimlamaniz gerekir (bkz. ). Ozellik
daha sonra kopyalanabilir ve Z ekseni siniri tanimlayan koninin merkezi olarak kullanilabilir.

NOT

@ Takim yéniinin yapilandinimasi detaylara dayanmaktadir. Givenlik yapilandirmasini
dizenlemeden once istediginiz 6zellikleri olusturmanizi 6neririz, ¢linkii Givenlik Sekmesinin
kilidi acildiktan sonra robot kolu kapanir ve yeni 6zelliklerin tanimlanmasini imkansiz hale
getirir.

2 P

gram | Kurulm |Hareket £t Gic

C i * eni Ac. aydet.
Robot Limit Ozellikleri
v Glvenlik Ozeligi Kopyala O

Robot ‘ « toolBoundary V‘

Limitleri
+ Kisitlamalar

Eklem
Limitleri ‘Iﬂ Her iiisi - ‘

Diizlemler Sapma

, U¢ Ekipman ljl 5—181,-30°"

Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C

Donanim

PROFIsafe Uc Ekipman Ozellikleri

Giivenli TCP'i Kopyala (@]
Baslang:
B2l —_ ‘Uz; Elipman Flansi v

U¢ Konumlu —
Yénu Duzenle

> Ozellikler Egme ol

Yatay IKaydirma Q-

o Robotun devam etmesi igin glcundn ACILMASI gerekir.
I Agmal icin Baslat digmesine basin.

O Glig kapal

Limit Ozellikleri

Takim Yoéni sinin Gg yapilandirlabilir 6zellige sahiptir:

1. Koni merkezi: Koninin merkezini tanimlamak igin acilir meniiden bir nokta veya dizlem dézelligi
secebilirsiniz. Secilen detayin Z ekseni koninin merkezlendigi yon olarak kullanilir.

2. Koni agisi: Robotun merkezden kag derece sapmasina izin verildigini tanimlayabilirsiniz.

Devre disi Takim yénU siniri
asla aktif degil

Normal Takim yénd siniri
sadece glivenlik sistemi Normal moddaoldugunda aktiftir.
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Azaltilmig Takim yénu siniri
yalnizca giivenlik sistemi Azaltilmig moddaoldugunda etkindir.

Normal & Azaltilmis Takim yéndi siniri
glivenlik sistemi Normal mod 'de ve Azaltilmig mod' te oldugunda aktiftir.

Kopyalama 6zelligini tekrar "Tanimsiz" olarak ayarlayarak degerleri varsayilana sifirlayabilir veya Takim Yon
yapilandirmasini geri alabilirsiniz.

Arac Ozellikleri

Varsayilan olarak, takim, takim ¢ikis flansinin Z ekseni ile ayni yonde isaret eder. Bu, iki agi belirterek
degistirilebilir:

Egim agisi: Cikis flansinin Z ekseninin gikis flansinin X eksenine dogru ne kadar egilecegi

Pan agisi: Egik Z ekseninin orijinal ¢ikis flangi Z ekseni etrafinda ne kadar dondurilecegi.

Alternatif olarak, mevcut bir TCP'nin Z ekseni, acilir mentden o TCP segilerek kopyalanabilir.
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8.5.2. Aracg Pozisyonu Kisitlamasi

Description

Alet Konumu ekrani, robot kolunun ucuna yerlestirilen alet ve/veya aksesuarlarin daha

kontrollu bir sekilde sinirlanmasini saglar.

* Robot béliminde degisikliklerinizi gorebilirsiniz.

* Ug Ekipman, bir alu¢ ekipmani, maksimum iki u¢ ekipmani
tanimlayabileceginiz ve yapilandirabileceginiz yerdir.

* Tool_1,x=0.0,y=0.0,z=0.0 ve yaricap=0.0 degerleriyle tanimlanan
varsayilan aractir. Bu deg@erler robot takim flansini temsil eder.

TCP'yi Kopyala altinda, Arag Flansi 'i de secebilir ve arag degerlerinin 0' a geri

dénmesine neden olabilirsiniz.

Takim flansinda varsayilan bir kiire tanimlanmistir.

\/ Guvenlik

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C
Donanim
PROFlsafe

Giivenli
Baslangic

U¢ Konumlu

> Ozellikier

O Robotun devam etmesi icin giictinin AGILMAS| gerekir.
I Acmak [cin Baslat dtigmesine basin

Ug Ekipman (1 of 3)
Ug Ekipman Flans!
+ Ug Ekipman Ekle

N Arag tanimlamay!
* unutmayin

*® /| Ug Ekipman Flangi

Yarigap (maks: 300mm)

0,0

TCP'yi Kopyala [&]
D Pozisyonu Diizenle
X 0,0
Y 0,0
z 0,0
Kilidi Ac || Kilitle Uygula

O Giig kapali
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Kullanici tanimli

araglar

Kullanici tanimli araglar igin kullanici sunlar degistirebilir:

* Yarigap Yari¢cap, alet kiiresinin yancapini degistirir. Gtvenlik ugaklari
kullanilirken yaricap dikkate alinir. Kiiredeki bir nokta azaltiimis mod tetikleme
dizlemini gegtiginde, robot Azaltilmis mod'ye gecer. Glvenlik sistemi, kiiredeki
herhangi bir noktanin bir gtivenlik diizleminden ge¢mesini 6nler (bkz. Yazilim
Guvenlik Kisitlamalan).

* Konum, ug ekipmanin konumunu robotun ug ekipman flansina gére degistirir.
Takim hizi, takim kuvveti, durma mesafesi ve glivenlik diizlemleri icin glivenlik
fonksiyonlari i¢in konum dikkate alinir.

Mevcut bir Takim Merkez Noktasi ' yeni takim konumlarini tanimlamak igin bir temel
olarak kullanabilirsiniz. TCP ekranindaki Genel meniide 6nceden tanimlanmis mevcut
TCP'nin bir kopyasina, TCP'yi Kopyala acllir listesindeki Arag Konumu mentisiinden
erigilebilir.

Konumu Duizenle giris alanlarindaki dederleri dizenlediginizde veya ayarladiginizda,
acilir menude goriinen TCP'nin adi ézelolarak degisir, bu da kopyalanan TCP ile gergek
limit girisi arasinda bir fark oldugunu gdsterir. Orijinal TCP agcilir listede hala mevcuttur
ve degerleri orijinal konumuna geri dondurmek igin tekrar secilebilir. TCP kopyala acilir
menisiindeki se¢im, arag adini etkilemez.

Ara¢ Konumu ekran degisikliklerinizi uyguladiktan sonra, TCP yapilandirma ekraninda
kopyalanan TCP'yi degistirmeye calisirsaniz, TCP Kopyala metninin saginda bir uyari
simgesi goérindr. Bu, TCP'nin senkronize olmadigini, yani 6zellikler alanindaki bilgilerin
TCP'de yapilmis olabilecek degisiklikleri yansitacak sekilde giincellenmedigini gosterir.
TCP, senkronizasyon simgesine basilarak senkronize edilebilir (bkz. ).

Bir araci basariyla tanimlamak ve kullanmak igin TCP'nin senkronize edilmesi
gerekmez.

Goérintilenen arag adinin yanindaki kalem sekmesine basarak araci yeniden
adlandirabilirsiniz. Yarigapi izin verilen 0 -300 mm araliginda da belirleyebilirsiniz. Sinir,
grafik bélmesinde yaricap boyutuna bagh olarak bir nokta veya kiire olarak gorundr.

Ug Ekipman (1 of 3)

W/ Guvenlik Ug Ekipman Flang!

+ Ug Ekiprnan EKle

Robot

Limitleri +
Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman

2 Arag tanimlamay!

Ug Ekipman
Yonii

G/C

Pozisyonu  inuimayin

[ ] 2| Ug Exipman Flanst

Yarigap (maks: 300mm)

Donanim

PROFIsafe

Giivenli TCP'yi Kopyala (&}
Baslangi¢

U¢ Konumlu Pozisyonu Duizenle

> Ozeliikier X

I " Robotun devam etmesi igin glctniun ACILMASI gerekir. z
O (& el —_— ° 0 O Simciasyon .
z 100%

Agralk icin Baslat dugmesine basin
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Alet Pozisyonu
Uyarisi

Arag TCP'si glvenlik dizlemine yaklastiginda guivenlik diizleminin dogru bir sekilde
tetiklenebilmesi igin glivenlik ayarlar dahilinde bir Ara¢ Pozisyonu belirlemelisiniz.
Uyari su durumlarda Arag Pozisyonunda kalir:

* Ucg Ekipman Flangi altina yeni bir arag eklemede basarisiz oldunuz.

Arag pozisyonunu yapilandirmak igin
1. Baglkta Kurulum'e dokunun.
2. Ekranin sol tarafindaki Giivenlik altinda Arag Pozisyonu secenegine dokunun.
3. Ekranin sag tarafindan Arag Ekle segenegini belirleyin.
* Yeni eklenen aracin varsayilan adi olur: Arag_x.
4. Arac_x'i daha tanimlanabilir bir isim vermek igin diizenle diigmesine dokunun.

5. Suanda kullandiginiz aracla eslesen Yarigapi ve Pozisyonu diizenleyin veya
TCP acilir pencereyi kopyalayip tanimlanmis olmasi durumunda Genel>TCP
ayarlarindan bir TCP segin.
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Alet Pozisyonu
Uyarisi érnegi

Bu 6rnekte, 0,8 mm'lik bir Yarigap belirlenmis ve TCP pozisyonu sirasiyla milimetre
cinsinden XYZ [20, 0, 400] olarak ayarlanmistir. istege bagl olarak, >Genel/TCP

ayarlar béliminde ayarlanmis bir tane bulunuyorsa asagi acilir mendyi kullanarak
"TCP'yi kopyala" segenegini belirleyebilirsiniz. Ekranin sag alt kdsesindeki Uygula
diigmesine dokunuldugunda isleminiz BITER.

Arag Pozisyonu digmesi Gzerindeki uyari, U¢ Ekipman Flansi altinda bir arag ekli
olmadigini gosterir.

RS+ QHE

Tool (1 of 3)
Toal Flange
+ Add Tool

=
8
o
@
1 8
=
o
3

+ &' | Tod Flange

Lock

1. Remember to define a tool

Fusdius {rmax: 300rmm}

Uyari bulunmayan Arag Pozisyonu diigmesi, aracin (Ug Ekipman Flansi disinda) dogru
bir sekilde eklendigini gosterir.

R B8+ QH

Tool (2 of 3
Tool Flarge
Tool 1

+ Add Tool

+ M Tool 1

0.8 rrem
Copy TCP

ICustom

Edit Poskion

x 20.0|mm
A 0.0|mrm
. Z | 400.0 mm

| Lock |

Raius (mas: 300mm}
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9. Siber Guvenlik Tehdit Degerlendirmesi

Description Bu bdliim, robotu potansiyel siber givenlik tehditlerine karsi gliclendirmenize yardimci
olacak bilgiler saglar. Siber giivenlik tehditlerini ele almak icin gereklilikleri ana
hatlariyla belirtir ve glivenlik saglamlastirma ydnergeleri saglar.

9.1. Genel Siber Guvenlik

Description Universal Robots robotunu bir aga baglamak siber givenlik risklerini beraberinde
getirebilir.
Bu riskler, nitelikli personel kullanilarak ve robotun siber guivenligini korumaya ydnelik
belirli

Onlemleri uygulayarak giderilebilir.

Siber glivenlik 6nlemlerinin uygulanmasi, siber givenlik tehdit degerlendirmesi
gerceklestirilmesini gerektirir.

Amag:

* Kimlik tehditleri
* Giuvenli bolgeleri ve davraniglan tanimlayin

* Uygulamadaki her bilesenin gerekliliklerini belirtin

Q UYARI
Siber glivenlik risk degerlendirmesinin yapiimamasi robotu riske
atabilir.

* Entegre eden kisi veya yetkin ve kalifiye personel, siber
guvenlik risk degerlendirmesi gerceklestirir.

NOT

Spesifik siber glivenlik dnlemlerine olan ihtiyacin belirlenmesinden
ve gerekli siber guivenlik dnlemlerinin saglanmasindan sadece yetkin
ve kalifiye personel sorumlu olacaktir.

9.2. Siber Guvenlik Gereklilikleri

Description Aginizi yapilandirmak ve robotunuzu giivence altina almak, siber giivenlik igin tehdit
Onlemlerini uygulamanizi gerektirir.
Aginizi yapilandirmaya baslamadan énce tum gerekliliklerinize uyun, ardindan robot
kurulumunun givenli oldugunu dogrulayin.
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UNIVERSAL ROBOTS 9. Siber Giivenlik Tehdit Degerlendirmesi

Siber Giivenlik * isletme personeli, UR robotunda kullanilan genel siber giivenlik ilkeleri ve ileri
teknolojiler hakkinda kapsamli bir anlayisa sahip olmalidir.

* Robota sadece yetkili personelin fiziksel erisimine izin vermek igin fiziksel
guvenlik dnlemleri uygulanmalidir.

« Tum erisim noktalarinin yeterli kontrolii olmalidir. Ornegin: kapi kilitleri, rozet
sistemleri, genel olarak fiziksel erisim kontrol(.

Q UYARI
Robotu uygun sekilde giivenli olmayan bir aga baglamak, giivenlik
ve emniyet riskleri teskil edebilir.

* Robotunuzu yalnizca givenilir ve uygun sekilde giivenli hale
getirilmis bir aga baglayin.

Ag yapilandirma * Yerel aga yalnizca guvenilir cihazlar baglanmalidir.
gereklilikleri * Bitisik aglardan robota gelen baglanti olmamalidir.

* Robottan giden baglantilar, ilgili en kii¢iik belirli baglanti noktasi, protokol ve
adres kiimesine izin verecek sekilde sinirlandinimalidir.

* Yalnizca glivenilir is ortaklarinin URCaps ve sihirli komut dosyalari kullanilabilir
ve yalnizca bunlarin gergekligi ve butiinligu dogrulandiktan sonra kullanilabilir

Robot kurulumu * Varsayilan sifreyi yeni ve glclu bir sifreyle degistirin.
guvenlik » Aktif olarak kullaniimadiginda "Sihirli Dosyalar"i devre digi birakin (PolyScope
gereklilikleri 5).

* Gerekmediginde SSH erisimini devre disi birakin. Sifre tabanli kimlik dogrulama
yerine anahtar tabanl kimlik dogrulamayi tercih edin

* Robot guivenlik duvarini en kisitlayici kullanilabilir ayarlara ayarlayin ve
kullanilmayan tim arayuzleri ve hizmetleri devre digi birakin, baglanti
noktalarini kapatin ve IP adreslerini kisitlayin
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9.3. Siber Guvenlik Sertlestirme Kilavuzu

Description

PolyScope, ag baglantisini glivende tutmak igin bircok 6zellik icerse de asagidaki
ybnergelere uyarak guivenligi artirabilirsiniz:

Robotunuzu herhangi bir aga baglamadan énce, varsayilan sifreyi her zaman
guclu bir sifreyle degistirin.

NOT
Unutulan bir sifreyi alamaz veya sifirlayamazsiniz.

* Tum sifreleri glivenli bir sekilde saklayin.

Robota ag erisimini olabildigince kisittamak igin yerlesik ayarlari kullanin.

Bazi iletisim aray(zleri, iletisimi dogrulamak ve sifrelemek icin hicbir ydnteme
sahip degildir. Bu bir guivenlik riskidir. Siber guivenlik tehdit degerlendirmenize
dayanarak uygun hafifletici dnlemleri g6z dniinde bulundurun.

Baglanti guiven bolgesi limitini gecerse diger cihazlardan robot aray(zlerine
erismek icin SSH tinellemesi (Yerel baglanti noktasi yonlendirme)
kullanilmalidir.

Devre digl birakilmadan énce hassas verileri robottan kaldirin. URCap'lere ve
program klasériindeki verilere ézellikle dikkat edin.

* Son derece hassas verilerin givenli bir sekilde kaldinimasini saglamak
icin SD karti glivenli bir sekilde silin veya imha edin.

Yonetici sifresi ayarlama ve yerel baglanti noktasi iletme hakkinda bilgi icin Hamburger
Menliye bakin.
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9.4. Sifreler

Description PolyScope'ta farkl sifre tirleri olusturabilir ve yonetebilirsiniz. Tim glvenlik ayarlarina
erismek icin bir baslangig sifresi ayarlanmalidir. Asagidaki sifre tiirleri agagida
aciklanmaktadir:

* YoOnetici

* Operasyonel

9.5. Sifre Ayarlar

Sifre belilemek  Gilvenlik Yapilandirmanizi olusturan tiim gavenlik ayarlarinin Kilidini agmak igin bir
igin parola ayarlamaniz gerekir. Hi¢bir guivenlik parolasi uygulanmadiginda, onu
ayarlamaniz istenir.

1. PolyScope bashginin sag kdsesinde, Hamburger mendstine tiklayin ve Ayarlar
secenegini secin.

2. Ekranin solundaki mavi meniide Parola secenegine dokunun ve Giivenlik
secenegini secin.

3. Yeni parola bélimiine parolanizi yazin.

4. Simdi, Yeni parolayl dogrula béliimiine ayri parolayi yazin ve Uygula
secenegine tiklayin.

5. Bir 6nceki ekrana dénmek icin, mavi mendiniin sol altinda Cikis tusuna
dokunun.

Tam Giivenlik ayarlarini tekrar kilittemek veya dogrudan Giivenlik mendsinin
disindaki bir ekrana gitmek icin, Kilit sekmesine basabilirsiniz.

Kilitle
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9.6. YOnetici Sifresi

Description Ag erisimi dahil, sistemin glivenlik yapilandirmasini degistirmek igin Yénetici (Admin)
Sifresini kullanin.
Yonetici sifresi, SSH veya SFTP gibi bazi ag kullanim durumlarinda gerekli olabilecek,
robot Gizerinde ¢alisan Linux sistemindeki kdk kullanici hesabi igin kullanilan sifreye
esittir.

é UYARI
Kayip bir Yonetici parolasini kurtaramazsiniz.

* Yonetici parolanizin kaybolmamasini saglamak igin uygun
Onlemleri alin.

RE 2 ¢QH

> Tercihler Admin Parolasi

Yonetici Admin parolas sistem gtvenlik ayarlarini dedistirmeyi etkinlestirir

Mod Meveut sifre

Giivenlik

> Gavenlik

Yeni parolayi dogrula

Sifrenin uzunlugu en az 8 karalkter olmalidir!

' Kayip bir yonetici parclasini kurtarmanin bir yolu clmadidindan parolanizi kesinlikle unutmayin!

_ o Guvenlilk > zinler adinnindan sistem sayfalari izinlerini secin

O Normal

Yonetici Sifresi Baslikta, Hamburger menusi simgesine dokunun ve Ayarlar segenegini secin.

belirlemek igin Sifre boliimii altindaki Yonetici segenegine dokunun.

Gegerli parola altinda, varsayilan parolanizi girin: easybot.

A

Yeni parola altinda, yeni bir parola olusturun.

Gauglu, gizli bir parola olusturmak, sisteminiz i¢in en iyi gtvenligi saglar.

o

Yeni parolayi onayla bdlimunde, yeni parolayi tekrar yazin.

Parola degisikligini onaylamak i¢cin Uygula segcenegine dokunun.

Giivenlik Guvenlik sifresi, Glvenlik ayarlarinin yetkisiz olarak degistirilmesini dnler.
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9.7. Operasyonel Sifre

Description Calisma Modu Sifresiveya mod sifresi, PolyScope'ta iki farkli kullanici roli olusturur:
* Manuel
* Otomatik
Mod sifresi ayarlandiginda, programlar ve kurulumlar yalnizca Manuel modda
olusturulabilir ve diizenlenebilir. Otomatik mod yalnizca operatdriin dnceden

hazirlanmis programlari yliklemesine izin verir. Sifre belirlendikten sonra, Baslikta yeni
bir Mod simgesi gérunur.

Calisma modlarin Manuelden Otomatige ve Otomatikten Manuele gegirilmesi,
PolyScope'un yeni sifreyi istemesine neden olur.

RE 24 QAH

) Tercihler Calisma Modu Parolasi

V Parola

Galisma Modu Parolasi, otomatik modla manuel mod arasinda gegis yaparken parola soruimasini saglar
Yonetici Otomatik Modda kullaniclar, Galistir, Baslat, Hareket Ettir, G/C ve GUnilik sekmeleriyle sniridir

Mod Meveut sifre
Giivenlik
> sistem Yeni parola

> Guvenlik

Yeni parolayi dogrula

Mod Sifresi 1. Baslikta, Hamburger menusi simgesine dokunun ve Ayarlar segenegini secin.
belirlemek igin 2. Sifre bolimu altindaki Mod segenegine dokunun.

Yeni parola altinda, yeni bir parola olusturun.

Giglu, gizli bir parola olusturmak, sisteminiz icin en iyi gtivenligi saglar.

Yeni parolayi onayla bolimiinde, yeni parolayi tekrar yazin.

Parola degisikligini onaylamak icin Uygula segenegine dokunun.
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10. lletisim Aglar

10.1. Alan veri yolu

Description PolyScope tarafindan kabul edilen ger¢ek zamanli dagitilmig kontrol i¢in kullanilan
endustriyel bilgisayar ag protokolleri ailesini tanimlamak ve yapilandirmak igin
Fieldbus sec¢eneklerini kullanabilirsiniz:

* MODBUS

* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlIsafe
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10.2. MODBUS

Description

Yenile

Birim ekle

Uniteyi sil

Unite IP'sini ayar

Sirali mod

Sinyal ekle

Sinyali sil

Burada MODBUS istemci (master) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerindeki
MODBUS sunucularina (veya bagli birimlerine) baglantilar, giris/cikis sinyalleri
(kayitlar veya dijital) ile olusturulabilir. Her sinyalin benzersiz bir adi vardir, bu nedenle
programlarda kullanilabilir.

Tam MODBUS baglantilarini yenilemek icin bu diigmeye basin. Yenileme, tim modbus
Unitelerinin baglantisini keser ve tekrar baglar. Tim istatistikler temizlenir.

Yeni bir MODBUS Unitesi eklemek igin bu digmeye basin.

MODBUS (nitesini ve o Unitedeki tim sinyalleri silmek igin bu diigmeye basin.

Burada MODBUS (unitesinin IP adresi gdsterilir. Degistirmek igin digmesine basin.

Sadece Gelismis Secenekleri Goster secildiginde kullanilabilir. Bu onay kutusu
secildiginde, modbus istemcisi bir sonraki istegi gdndermeden énce bir yaniti
beklemeye zorlanir. Bu mod bazi fieldbus tniteleri i¢in gereklidir. Bu segenegin
aclimasi, birden fazla sinyal oldugunda ve talep frekansinin artirimasi sinyal
baglantilarinin kesilmesine neden oldugunda yardimci olabilir.

Gergek sinyal frekansi, sirali modda birden fazla sinyal tanimlandiginda talep edilenden
daha distik olabilmektedir. Gegerli sinyal frekansi, sinyal istatistiklerinde
go6zlemlenebilir. Gergek sinyal frekansi Frekans acilir listesinden secilen degerin
yarisindan azsa sinyal gostergesi sariya doner.

ilgili MODBUS (initesine bir sinyal eklemek igin bu diigmeye basin.

ilgili Modbus tinitesinden bir MODBUS sinyalini silmek igin bu digmeye basin.
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Sinyal tiri
ayarlama

Sinyal adresini
ayarla

Sinyal adini
ayarla

Sinyal degeri

Sinyal turind se¢mek icin bu acilir mentyu kullanin.
Mevcut tiirler sunlardir:

Dijital giris

Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin
Gzerindeki MODBUS (nitesinden okunan bir bitlik bir
miktardir. 0x02 (Read Discrete Inputs) fonksiyon kodu
kullanilir.

Dijital ¢ikis

Dijital ¢ikis (bobin), yiiksek veya diisik olarak ayarlanabilen
tek bitlik bir miktardir. Bu ¢ikisin degeri kullanici tarafindan
ayarlanmadan dnce, deger uzak MODBUS (initesinden
okunur. Bu, 0x01 fonksiyon kodunun (Okuma Bobinleri)
kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot programi tarafindan
veya ayar sinyali degeri digmesine basilarak ayarlandiginda,
0x05 (Tek Bobin Yazma) fonksiyon kodu kullanilir.

Yazarkasa
girisi

Kayit girisi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik
bir miktardir. 0x04 (Read Input Registers) fonksiyon kodu
kullanilir.

Ciktiyr kaydet

Kayit ciktisi, kullanici tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir
miktardir. Kayit degeri ayarlanmadan dnce, degeri uzak
MODBUS unitesinden okunur. Bu, 0x03 (Tutma Kayitlarini
Oku) islev kodunun kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot
programi tarafindan ayarlandiginda veya ayar sinyali degeri
alaninda bir sinyal degeri belirtildiginde, uzak MODBUS
Unitesindeki deg@eri ayarlamak icin 0x06 (Tekli Yazmag) islev
kodu kullanilir.

Bu alan, uzak MODBUS sunucusundaki adresi gosterir. Farkl bir adres segcmek igin
ekrandaki tus takimini kullanin. Gegerli adresler, uzak MODBUS (initesinin Ureticisine
ve yapllandirmasina baghdir.

Ekran klavyesini kullanarak, kullanici sinyale bir isim verebilir. Bu isim, sinyal
programlarda kullanildiginda kullanilir.

Burada sinyalin mevcut degeri gdsterilir. Register sinyalleri icin deger, isaretsiz bir
tamsayi olarak ifade edilir. Cikis sinyalleri icin butonu kullanilarak istenilen sinyal degeri
ayarlanabilir. Yine, bir register ¢iktisi i¢in, Uniteye yazilacak deger isaretsiz bir tamsayi

olarak saglanmaldir.
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Sinyal baglanti Bu simge, sinyalin diizgln bir sekilde okunabildigini/yazilabildigini (yesil) veya Unitenin

durumu beklenmedik bir sekilde yanit verip vermedigini veya ulasilamadigini (gri) gosterir. Bir
MODBUS istisna yaniti alinirsa, yanit kodu gériintiilenir. Modbus - TCP istisna yanitlari
sunlardir:

GECERSIZ ISLEV (0x01) Sorguda alinan islev kodu, sunucu
(veya bagl birim) i¢in izin verilen bir eylem degildir.
GECERSIZ VERI ADRESI (0x02) Sorguda alinan islev kodu
sunucu (veya bagiml) icin izin verilen bir eylem degildir, girilen
E2 sinyal adresinin uzak MODBUS sunucusunun kurulumuna
karsilik gelip gelmedigini kontrol edin.

YASAK VERI DEGERI (0x03) Sorgu veri alaninda bulunan bir
deger, sunucu (veya bagimli birim) i¢in izin verilebilir bir deger
E3 degildir, girilen sinyal degerinin uzak MODBUS sunucusundaki
belirtilen adres icin gecerli olup olmadigini kontrol edin.
BAGIMLI CIHAZ HATASI (0x04) Sunucu (veya bagl) istenen
eylemi gergeklestirmeye ¢alisirken kurtarilamaz bir hata olustu.
ONAY (0x05) Uzak MODBUS (nitesine gonderilen programlama
komutlariyla birlikte 6zel kullanim.

BAGIMLI CIHAZ MESGUL (0x06) Uzak MODBUS initesine
E6 gonderilen programlama komutlariyla birlikte 6zel kullanim,
bagimli cihaz (sunucu) simdi yanit veremez.

E1

E4

E5

Geligmis
Secenekleri
Gdéster

Bu onay kutusu, her sinyal icin gelismis secenekleri gésterir/gizler.
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Gelismis
Secgenekler

Bu mendj, sinyalin giincelleme sikligini degistirmek igin
kullanilabilir. Bu, sinyal degerinin okunmasi veya yazilmasi i¢in
uzak MODBUS unitesine isteklerin gdnderilme sikligi anlamina

g:(;;le/leme gelir. Frekans 0 olarak ayarlandiginda, modbus talepleri talep
Uzerine modbus_get _signal_status, modbus_set output
registerve modbus_set_output_signal komut dosyasi fonksiyonlari
kullanilarak baglatiimaktadir.
Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik gelen talepler igin belirli bir
bagimh adres ayarlamak igin kullanilabilir. Deg@er, her ikisi de dahil

. olan 0 -255 araliginda olmalidir ve varsayilan deger 255 'tir. Bu

Bagimli Adres e . o C e . e
degeri degistirirseniz, bagimli adresi degistirirken islevselligini
dogrulamak igin uzak MODBUS cihazinin kilavuzuna bagvurmaniz
Onerilir.

Yeniden

baglanma TCP baglantisinin kapatiima ve tekrar baglanma sayisi.

sayisi

Baglant TCP baglanti durumu.

durumu

Yanit sliresi Gonderilen modbus istegi ile alinan yanit arasindaki sire - bu

[ms] yalnizca iletisim aktif oldugunda gtincellenir.

Modbus paket | Hatalar iceren alinan paketlerin sayisi (yani gegersiz uzunluk,

hatalari eksik veri, TCP soket hatasi).

Zaman Yanit alamayan modbus isteklerinin sayisi.

asimlar

Istekler Gegcersiz soket durumu nedeniyle génderilemeyen paket sayisi.

basarisiz oldu
istemci (ana) sinyal durum giincellemelerinin ortalama frekansi.

Gercek frek. Bu deger, sinyal sunucudan (veya bagli birimden) her yanit

aldiginda yeniden hesaplanir.

Tam sayaclar 65535 'e kadar sayar ve ardindan Q' a geri sarar.
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10.3. EtherNet/IP

Description EtherNet/IP , robotun endustriyel bir EtherNet/IP Tarayici Cihazina baglanmasini
saglayan bir ag protokoluddr.
Baglanti etkinse, bir program EtherNet/IP Tarayici Cihazi baglantisini kaybettiginde
gerceklesen eylemi secebilirsiniz.
Bu eylemler sunlardir:

PolyScope , EtherNet/IP baglantisinin kaybini g6z ardi eder ve
program ¢alismaya devam eder.

PolyScope mevcut programi duraklatir. Program durdugu
Duraklat yerden devam eder.

Yok

PolyScope mevcut programi durdurur.

Durdur

10.4. PROFINET

Description
PROFINET robotun endustriyel bir PROFINET GC-Denetleyicisine baglantisini
etkinlestiren veya devre digi birakan bir ag protokoltdir.
Baglanti etkinse, bir program PROFINET IO - Controller baglantisini kaybettiginde
gerceklesen eylemi secebilirsiniz.
Bu eylemler sunlardir:

PolyScope PROFINET baglantisinin kaybini g6z ardi eder ve
program ¢alismaya devam eder.

PolyScope mevcut programi duraklatir. Program durdugu
Duraklat yerden devam eder.

Yok

Durdur PolyScope mevcut programi durdurur.

PROFINET mihendislik araci (6r. TIA portal) robotun PROFINET'ine veya
PROFISAFE cihazina DCP Flas sinyali yayar, PolyScope'ta bir acilir pencere gorindr.
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10.5. PROFlsafe

Description PROFIsafe ag protokoli (sirim 2.6.1 olarak uygulanir) robotun ISO 13849, Kat 3 PLd
gerekliliklerine gore bir glivenlik PLC'siyle iletisim kurmasini saglar. Robot, giivenlik
durumu bilgilerini bir glivenlik PLC'sine iletir, ardindan acil durdurma veya azaltiimis
moduna girme gibi givenlikle ilgili islevleri tetiklemek igin bilgileri alir.

PROFIsafe arayuzu, kablolari robot kontrol kutusunun givenlik G/C pinlerine
baglamak igin glivenli, ag tabanl bir alternatif sunar.

PROFIsafe, yalnizca yerel satis temsilcinizle iletisime gecerek edinebileceginiz
etkinlestirme lisansina sahip robotlarda mevcuttur; bu etkinlestirme lisansi alindiktan
sonra ilgili lisans myUR'de indirilebilir.

Robot kaydi ve lisans aktivasyonu ile ilgili bilgi icin Iitfen Robot Kaydi ve URCap
Lisans dosyalari 'e bakin.

Gelismis Guvenlik PLC'sinden alinan bir kontrol mesaji asagidaki tablodaki bilgileri icerir.
Secenekler
Sisteme gore Sistemin e - stop'unu onaylar.
Acil Durdurma
Koruma Koruma durusunu onaylar.
durdurma
Koruma Koruma durdurma girisi d6nceden temizlenirse koruma
durdurmasini durdurma durumunu sifirlar (otomatik modda disikten
sifirla ylksege gegiste).
Robot Otomatik modda ¢alisiyorsa koruma durdurmasini
onaylar.
Koruma Koruma durdurma otomatik yalnizca 3 Konumlu
durdurma Etkinlestirme (3PE) Cihazi yapilandirildiginda kullanilacaktir.
otomatik Hicbir 3PE Cihazi yapilandirimamigsa, koruma durdurma
otomatik islevi normal bir koruma durdurma girisi olarak islev
gOrdr.
Koruma Koruma durdurma otomatik girisleri énceden temizlenirse,
durdurma . .
e koruma durdurma otomatik durumunu sifirlar (otomatik
otomatigini . ol .
moddayken disulkten yliksege geciste).
sifirla
Azaltimig Azaltilmis mod givenlik sinirlarini etkinlestirir.
Modu
Manuel veya otomatik calisma modunu etkinlestirir.
Operasyonel "PROFIsafe lizerinden ¢alisma modu secimi" glivenlik
mod yapilandirmasi devre disi birakilirsa, bu alan PROFIsafe
kontrol mesajindan ¢ikarilacaktir.
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Guvenlik PLC'sine gdnderilen bir durum mesaji asagidaki tablodaki bilgileri igerir.

Sinyal Description

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

- Robot, kategori 0 'da bir gtivenlik durdurmasi gerceklestiriyor
Dur kedicik. . .
0 veya tamamladi; Kola ve motorlara giden giclin derhal
kaldirnimasiyla sert bir durdurma.
- Robot, kategori 1 'de bir glivenlik durdurmasi gerceklestiriyor
Dur kedicik. .
1 veya tamamladi; Motorlarin frenler takili olarak gii¢ kapali
durumda birakildigi kontroll bir durdurma.
- Robot, kategori 2 'de bir glivenlik durdurmasi gerceklestiriyor
Dur kedicik. o N
5 veya tamamladi; Motorlarin agik durumda birakildigi kontroll
bir durdurma.
ihlal Givenlik sistemi su anda tanimlanan givenlik sinirlarina
uymadigi i¢in robot durdurulmustur.
Robot, glivenlik sistemindeki beklenmedik istisnai bir hata
Hata .
nedeniyle durduruldu.
Robot asagidaki durumlardan biri nedeniyle durdurulur:
* pROFIsafe araciligiyla baglanan bir gtivenlik PLC'si,
Sisteme sistem duzeyinde e - stop gergeklestirmistir.
gore acil * kontrol kutusuna baglh bir IMMI modiild, sistem
durdurma seviyesinde bir acil durdurma gerceklestirmistir.

* kontrol kutusunun sistem acil durdurma yapilandirlabilir
guvenlik girisine bagh bir tnite, sistem seviyesi acil
durdurmayi onaylamistir.

Robot Robot asagidaki durumlardan biri nedeniyle durdurulur:
obo .
tarafindan * Ogretme kolyesinin e - stop diigmesine basilir.
acil * Kontrol kutusunun robot acil durdurma yapilandirlamaz
durdurma guvenlik girigine bagh bir acil durdurma digmesine
basildi.
Robot asagidaki durumlardan biri nedeniyle durdurulur:

* PROFIsafe araciligiyla baglanan bir giivenlik PLC'si
koruma durdurmasini onaylamistir.

* Kontrol kutusunun glivenlik durdurma
yapilandinlamayan girisine bagl bir Ginite, gtivenlik
durdurma islemini gerceklestirmistir.

Koruma -
durdurma * Kontrol kutusunun koruma durdurma yapilandirilabilir
glvenlik girisine bagh bir Uinite, koruma durdurma
islemini gerceklestirmigtir.
Sinyal, koruma sifirlama semantigini takip eder. Bu sinyali
sifirlamak icin yapilandiriimis bir koruma durdurma sifirlama
islevi kullanilacaktir.
PROFlsafe, koruma sifirlama islevinin kullanimini ima eder.

UR5e
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Sinyal Description

Robot, Otomatik modda ¢alistigi ve asagidaki kosullardan biri
nedeniyle durdurulur:

* PROFIsafe tzerinden baglanan bir guvenlik PLC'si,
otomatik durdurma korumasini onaylamistir.

Koruma * Kontrol kutusunun bir koruma durdurma otomatik

durdurma yapilandirilabilir giivenlik girisine bagli bir tnite,

otomatik koruma durdurma otomatik oldugunu varsaymistir.
Sinyal, koruma sifirlama semantigini takip eder. Bu sinyali
sifirlamak i¢in yapilandirilmis bir koruma durdurma sifirlama
islevi kullanilacaktir
PROFIsafe, koruma sifirlama islevinin kullanimini ima eder
Robot, Manuel modda calistigi ve asagidaki durumlardan biri
nedeniyle durdurulmustur;

* 3PE TP kullaniyorsunuz ve diigmelerin higbiri orta

3PE durdurma konumda degil.

* Kontrol kutusunun yapilandirilabilir bir glivenlik
girisine bagl 3 konumlu bir etkinlestirme cihazi, 3PE
durdurmasini saglamistir.

Operasvonel Robotun mevcut ¢alisma modunun goésterilmesi.
P y Bu mod su sekilde olabilir: Devre Disi (0), Otomatik (1) veya
mod
Manuel (2).
Azaltilmig . . .
Modu Azaltilmis mod glvenlik sinirlarn su anda etkin.
Aktif sinir Aktif glivenlik limitleri seti.
ayarlandi Bu: Normal (0), Azaltilmis (1) veya Kurtarma (2) olabilir.
Robot hareket ediyor. Herhangi bir eklem 0,02 rad/sn veya
R harek
qbot areket Ustu bir hizda hareket ederse robotun hareket ettigi
ediyor e
dasunaldr.
ivenli
Gavenli Robot hareketsizdir (robot hareket etmiyor) ve Glivenli Ana
baslangi¢
konumu Konum olarak tanimlanan konumdadir.

Kullanici Kilavuzu

174

URbe

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



R
UNIVERSAL ROBOTS 10. iletisim Aglan

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

PROFIsafe'i
Yapilandirma

PROFIsafe'i
etkinlestirme

PROFIsafe'in yapilandiriimasi, gtivenlik PLC'sinin programlanmasiyla ilgilidir, ancak
minimum robot kurulumu gerektirir.

1. Robotu, glivenlik uyumlu bir PLC'ye erisen givenilir bir aga baglayin.
2. PolyScope'ta, Baslikta, Kurulum'e dokunun.

3. Givenlik bélimiine dokunun, PROFIsafe segenegini secin ve gerekli sekilde
yapilandirin.

Glvenlik
() PROFIsafe' etkinlestir]

Robot
Limitleri

Konfiglrasyon v

Eklem

Lipmiit=rd Kaynak Adres o

ity Hedef Adres o
, Vg Ekipman
* Pozisyonu Caligma Modunu Kontrol Edin

Ug Ekipman

Yonii

G/C

Donanim

PROFIsafe

Glivenli

Baslangig

Ug Konumlu
> Ozellikler

o Robotun devam etmesi icin glcinin ACILMASI gerekir.
I Acmalk icin Baslat dUdmesine basin.

Kilitle Uygula
[ 71
Siclkaps) omm ° 0 o BT .
O iic kapali o 250mm/sn imulasyon

Robot givenlik sifresini girin ve Kilidi agsecenegine dokunun.
PROFIsafe'i etkinlestirmek icin anahtar digmesini kullanin.
ilgili kutulara bir kaynak adresi ve hedef adresi girin.

Bu adresler, robot ve glivenlik PLC'si tarafindan birbirlerini tanimlamak igin
kullanilan keyfi sayilardir.

4. PROFIsafe'in robot ¢alisma modunu kontrol etmesini istiyorsaniz, Kontrol
Galisma Modunu agik konuma getirebilirsiniz.

Robotun ¢alisma modunu sadece bir kaynak kontrol edebilir. Bu nedenle,
PROFIsafe araciligiyla galisma modu secimi etkinlestirildiginde diger mod segimi
kaynaklar devre disi birakilir.

Robot artik bir glivenlik PLC'si ile iletisim kuracak sekilde ayarlanmistir.
PLC yanit vermiyorsa veya yanlis yapilandiriimigsa robotun frenlerini birakamazsiniz.

10.6. UR Connect

UR5e
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Description

UR Connect'i
yiikleyin

UR Connect'i
etkinlegtirin

UR Connect
URCap
Gilncellemesi

URCap UR Connect, 5.19 PolyScope 5 yazilimi ile 6énceden yliklenmis olarak gelir.
Dogru ¢alismayi saglamak icin kurulmasi gereken bazi ek 6n kosullar vardir.

Ek bilgi icin litfen URCap belgelerine bakin.

UR Connect Kurulum ve Kullanim Kilavuzu

Uriin hakkinda daha fazla bilgi igin su adrese gidin: https://www.universal-
robots.com/optimization-services/ur-connect/

UR Connect'i yliklemek icin liitfen asagidaki adimlar izleyin:

1
2.
3.
4

Kurulum sekmesine gidin.
Ekranin sol tarafindaki URCaps sekmesine basin.
On kosullarin kurulumuna baslamak igin Kur segenegine basin.

Ekrandaki adimlari izleyin.

myUR'a veri géndermek icin UR Connect URCap'in myUR ile eslestiriimesi gerekir.
Daha fazla bilgi icin litfen UR Connect'teki MyUR belgelerine bakin.

URCaps'i Kurulum Sekmesinde bulabilirsiniz.

1.
2.
3.
4. Artik glincellemeyi indirebilir, kapatabilir veya erteleyebilirsiniz.

Kurulum sekmesine gidin.
Ekranin sol tarafindaki URCaps sekmesine basin.

Sag alt kdésedeki Gluncellemeleri Kontrol Et diigmesine basin.

a. Geciktirir veya reddederseniz glincelleme yalnizca yeni bir stiriim
oldugunda yenilenir.

5. Gincelleme adimlarini izleyin.

6. Guncelleme tamamlandiginda PolyScope'u yeniden baslatin.

NOT
YUkl olmasa bile UR Connect'i giincelleyebilirsiniz.
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11. Acil Durumlar

Description Kirmizi digmeyi kullanarak acil durum durdurmasini etkinlestirmek gibi acil durumlarla
basa ¢ikmak icin buradaki talimatlari izleyin. Bu bélimde ayrica sistemin gli¢ olmadan
manuel olarak nasil hareket ettirilecegi de agiklanmaktadir.

11.1. Acil Durdurma

Aciklama Acil Durdurma veya E-stop, El Unitesi (izerinde bulunan kirmizi basma diigmesidir.
Tam robot hareketini durdurmak igin acil durdurma basma digmesine basin. Acil
durdurma dagmesinin etkinlestiriimesi, birinci kategoride bir durdurmaya neden olur
(IEC 60204-1).

Acil durum durdurmalan koruma degildir (ISO 12100). Acil durdurmalar, yaralanmayi
Onlemeye yonelik olmayan tamamlayici koruyucu énlemlerdir. Robot uygulamasinin
risk degerlendirmesi ek acil durdurma basma digmelerinin gerekli olup olmadigini
belirler. Acil durdurma islevi ve ¢alistirma cihazi ISO 13850 ile uyumlu olmalidir.

Acil durdurma etkinlestirildikten sonra, basma digmesi bu ayarda kilitlenir. Bu
nedenle, bir acil durdurma her etkinlestirildiginde, durdurmayi baslatan basma
digmesinden manuel olarak sifilanmalidir.

Acil durdurma basma diigmesini sifilamadan dnce, Acil durdurmanin ilk kez
etkinlestiriime nedenini gorsel olarak belirlemeli ve degerlendirmelisiniz.
Uygulamadaki tiim ekipmanlarin gérsel olarak degerlendirilmesi gerekir. Sorun
¢6zildiginde, acil durdurma basma digmesini sifirlayin.

Acil durum durdurma diigmesini sifirlamak igin

1. Basma digmesine basil tutun ve mandal ayrilana kadar saat yoniinde gevirin.

Mandallamanin devre disi kaldigini hissettiginizde, basmali digme sifirland
demektir.

2. Acil durdurmayi sifirladiktan sonra, robota glicli geri verin ve galismayi
surdurun.
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11.2. Tahrik Gucu Olmayan Hareket

Aciklama

Beklenmedik bir acil durumda, robota gii¢ vermek imkansiz veya istenmeyen bir

durum oldugunda, robot kolu hareket ettirmek icin zorla geri siirmeyi kullanabilirsiniz.
Zorunlu geri surls gerceklestirirken eklemi hareket ettirmek icin robot kolunu sert bir

sekilde gcekmeniz veya itmeniz gerekir. Her eklem freninin, yiksek kuvvetli tork
sirasinda hareketi saglayan bir stirtinme kavramasi vardir.

Zorla geri suriistin gerceklestiriimesi yiiksek gtic gerektirir ve tek bir kisi tarafindan
gerceklestirilemez. Sikistirma durumlarinda, zorla geri slirlis yapmak igin iki veya
daha fazla kisi gereklidir. Bazi durumlarda, robot kolunu sékmek igin iki veya daha
fazla kisi gerekir.

Robotun nasil demonte edilecegiyle ilgili bilgi icin Servis Kilavuzuna bakin.

Q UYARI: ELEKTRIK
Desteklenmeyen robot kolunun kirilmasi veya pargcalanmasi

nedeniyle elektriksel tehlikeler ve riskler, yaralanmalara veya 6lime
neden olabilir.

* Sokmeden 6nce glicu kesin ve robot kolunu destekleyin.

NOT

Robot kolunun manuel olarak hareket ettiriimesi yalnizca acil durum
ve servis amaclarina yoneliktir. Robot kolunun gereksiz yere hareket
ettirilmesi maddi zarara yol agabilir.

* Robotun orijinal fiziksel konumunu bulabilmesini saglamak
icin eklemi 160 dereceden fazla hareket ettirmeyin.

* Eklemi gereginden fazla hareket ettirmeyin.
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11.3. Modlar

Description El Unitesi veya Pano Sunucusunu kullanarak farkl modlara erigebilir ve
etkinlestirebilirsiniz. Harici bir mod segici entegre edilmisse modlari (PolyScope veya
Pano Sunucusu degil) kontrol eder.

Otomatik Mod Etkinlestirildikten sonra robot sadece dnceden tanimli gérevleri
gerceklestirebilir. Programlan ve kurulumlari degistiremez veya kaydedemezsiniz.
Manuel Mod Etkinlestirildikten sonra robotu programlayabilirsiniz. Programlari ve
kurulumlar degistirebilir ve kaydedebilirsiniz.

Yuksek Hizl Manuel Mod kullanilabilir. Hem ug ekipman hizinin hem de dirsek hizinin
gegici olarak 250 mm/sn'yi agsmasina izin verirken, tut-calistir kullanilr.
Tut-calistir, Hiz Kaydiricisi ile sirekli temas ile gergeklestirilir.

Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa ve serbest birakiimissa
(basilmamigsa) veya tamamen sikistirnimissa robot Manuel modda bir Koruma
Durdurmasi gerceklestirir.

Otomatik moddan Manuel moda gecmek icin U¢ Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazinin
tamamen serbest birakilmasi ve robotun hareket etmesine izin vermek igin tekrar
basilmasi gerekir.

Yuksek Hizl Manuel Mod kullanirken, robotun hareket alanini kisitlamak igin gtivenlik
eklem limitlerini (bkz. Eklem Limitleri) veya glivenlik dizlemlerini (bkz. Giivenlik
Diizlemleri) kullanin.

Mod degistirme
Elle Yonlendir X *
Robotu Tasi Sekmesinde oklarla tasi X *
Program & kurulumunu diizenle & kaydet X
Programlan Yrat Azaltilmis hiz** *
Programi secilen digimden baslat X

*Yalnizca Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimadiginda.
** Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandiriimissa Yiiksek Hizll Manuel Mod
etkinlestiriimedikce robot Manuel Disurilmis Hizda ¢alisir.
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Mod degistirirken
bildiri NOT )
* Bazi UR robotu boyutlarinda Ug Pozisyonlu Etkinlestirme

Cihazi bulunmayabilir. Risk degerlendirmesi etkinlestirme
cihazi gerektiriyorsa 3PE El Unitesi kullaniimaldir.

é UYARI
* Askiya alinan givenlik 6nlemleri, Otomatik Mod segilmeden
once tam islevsellige dondurilmelidir.

* MUmkun olan her yerde, Manuel Mod yalnizca korunan alanin
disinda bulunan tim kisilerle birlikte kullanilr.

* Harici bir mod segici kullaniliyorsa korunan alanin digina
yerlestirilmelidir.

* Koruma kullaniilmadikga veya ortak uygulama gug ve kuvvet
sinirlamasi (PFL) icin dogrulanmadikga, hi¢ kimse Otomatik
Modda korunan alana giremez veya icinde olamaz.

Modlar 1. Baslikta profil simgesini segin.
degigtirmek * Otomatik robotun galistirma modunun Otomatik olarak ayarlandigini
igin: PolyScope gosterir.

* Manuel robotun galistirma modunun Manuel olarak ayarlandigini gésterir.

Kontrol Paneli 1. Kontrol Paneli sunucusuna baglanin.
Sunucusunu Kullanma 2. Calisma Modunu Ayarla komutlarini kullanin.
* Calisma Modunu Otomatik Olarak Ayarla
* isletim Modunu Manuel Olarak Ayarla

* Operasyonel Modu Temizle

Uc¢ Konumlu Ucg Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi kullanildiginda ve robot Manuel Moddayken,
Etkinlegtirme hareket igin Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazinin merkeze dogru bastiriimasi gerekir.
Cihazi Ug Konumu Etkinlestirme Cihazinin Otomatik Mod iizerinde higbir etkisi yoktur.

Programlama igin 3PE El Unitesi 6nerilir. Manuel Modda korunan alanda baska bir kisi
bulunabiliyorsa ek kisinin kullanimi icin ek bir cihaz entegre edilebilir ve
yapilandirilabilir.
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11.3.1. Kurtarma Modu

Aciklama

Kurtarma
Modunun
glivenlik limitleri

Bir glivenlik sinin asildiginda, gtivenlik sisteminin yeniden baslatiimasi gerekir.
Ornegin, bir eklem konumu sinir bir giivenlik sininnin disindaysa baslatma sirasinda
Kurtarma etkinlestirilir.

Kurtarma etkinlestirildiginde robot icin programlari ¢calistiramazsiniz, ancak robot kolu
Serbest Sirius>kullanilarak veya PolyScope'taki Hareket sekmesi kullanilarak sinirlar
icinde manuel olarak geri taginabilir. (bkz. Bolim Il PolyScope Kilavuzu)

Giivenlik Islevi Sinir

Eklem Hizi Sinin 30°/s
Hiz Limiti 250 mm/s
Kuvvet Limiti 100N
Momentum Sinir 10 kg m/s
Glg Limiti 80w

Bu sinirlarin bir ihlali goérildiigiinde givenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0
gerceklestirir.

é UYARI
Kurtarma sirasinda robot kolunu hareket ettirirken dikkatli olunmamasi
tehlikeli durumlara yol agabilir.

* Robot kolunu limitler dahilinde geri hareket ettirirken dikkatli
olun, ¢linkii eklem pozisyonlari, glivenlik dizlemleri ve alet/ug
efektdr oryantasyonu limitlerinin timi geri kazanimda devre
disi birakilir.

11.3.2. Geri surus

Description

Geri Sirus, robot koldaki tim frenleri serbest birakmadan belirli baglantilari istenen bir
konuma zorlamak icin kullanilan bir Manuel Moddur.

Bu durum, robot kolu ¢arpigsmaya yakinsa ve tam yeniden baslatmaya eslik eden
titregimler istenmiyorsa bazen gereklidir.

Geri Surus kullanimdayken robot eklemlerini hareket ettirmek agir gelebilir.

Geri Surisu etkinlestirmek icin asagidaki dizilerden herhangi birini kullanabilirsiniz:
* 3PE El Kumandasi

* 3PE cihazi/anahtari

* Robot lizerinde freedrive

UR5e
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3PE EI
Kumandasi

3PE
cihazi/anahtari

Robot lizerinde
freedrive

Robot kolunu geriye dogru siirmek iizere 3PE EU diigmesini kullanmak igin.

1.
2.

3.

Gilic agma sirasini baglatmak icin, Baslat ekraninda, ACIK diigmesine dokunun.

Robot durumu El Unitesi 3PE Durdurmaoldugunda, 3PE EU diigmesine énce
hafif basin, ardindan hafif basili tutun.
Robot durumu Geri Siirlis moduna degisir.

Artik robot kolunu hareket ettirmek icin freni istenen bir eklemde serbest
birakmak icin buyuk miktarda basing uygulayabilirsiniz.

3PE dugmesine hafif basmaya devam edildigi strece, Geri Suris
etkinlestirilerek kolun hareket etmesine izin verilir.

Robot kolunu geriye dogru hareket ettirmek tizere bir 3PE cihazi/anahtan kullanmak

icin.

1.
2.

Gilic agma sirasini baglatmak icin, Baslat ekraninda, ACIK diigmesine dokunun.

Robot durumu El Unitesi 3PE Durdurmaoldugunda, 3PE EU diigmesine énce
hafif basin, ardindan hafif basili tutun.
Robot durumu Sistem 3PE Durdurma moduna degisir.

3PE cihazini/anahtarini basili tutun.
Robot durumu Geri Siirlis moduna degisecektir.

Now you can apply significant pressure to release the brake in a desired joint to
move the robot arm.

Hem 3PE cihazinda/anahtarinda hem de 3PE EU diigmesinde tutma korundugu
suirece, Geri Suris etkinlestirilerek kolun hareket etmesine izin verilir.

Robot kolunu geri siirmek tizere robot lizerinde Serbest Siirlisli kullanmak igin.

1.
2.

3.

Gii¢c agma sirasini baglatmak icin, Baslat ekraninda, ACIK diigmesine dokunun.

Robot durumu El Unitesi 3PE Durdurma oldugunda, Robotta Serbest Siiriis
secenegine basil kalin.
Robot durumu Geri Siirlis moduna degisecektir.

Artik robot kolunu hareket ettirmek igin freni istenen bir eklemde serbest
birakmak icin buylk miktarda basing uygulayabilirsiniz.

Robottaki Serbest Siirliste basili tutma korundugu siirece, Geri Suris
etkinlestirilir ve kolun hareket etmesine izin verilir.
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Geri Siirlis Denetimi

Description Robot bir seyle ¢carpismaya yakinsa baslatmadan énce robot kolunu glivenli bir
konuma getirmek icin Geri Surisu kullanabilirsiniz.

3PE El Kumandasi
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Geri Strasi 1. Gucd etkinlestirmek igin A¢ diigmesine dokunun. Durum Robot Etkin olarak
etkinlestirin degisir

@ o0 O

Power Booting Robot Brake Robot
on Complete Active Release Operational

| @ START

® OFF |

? Warning! Stand clear of the robot when starting it!

1 Active Payload & used to temporarily ovenwrite the Instaliation Payload,

P
Active Payload Installation Payload r
0.00 kg

e

2. Serbest siiriis digmesine basin ve basili tutun. Durum Geri Stirtis olarak degisir

BACKDRIVE

1 Active Payload is used to temporarily ovemwrite the installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

0.00 kg

e

3. Robotu Serbest siiriis modundaki gibi hareket ettirin. Serbest siiriis digmesi
etkinlestirildiginde eklem frenleri istendiginde serbest birakilir.

NOT
Geri Siiriis Modunda, robotun ¢cevrede hareketi "agirdir".

ZORUNLU EYLEM
Tidm eklemlerde Geri siirlis modunu test etmelisiniz.

Giivenlik ayarlari  Robot glivenlik ayarlarinin robot kurulumu risk degerlendirmesiyle uyumlu oldugundan
emin olun.

Ek giivenlik
girigleri ve
cikiglar hala
caligiyor

Hangi glivenlik girigleri ve ¢ikislarinin aktif oldugunu ve Polyscope ya da harici cihazlar
yoluyla tetiklenip tetiklenmediklerini kontrol edin.

Kullanici Kilavuzu 184 UR5e

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



UNIVERSAL ROBOTS

I

“lIpIjes LepieH wn | “S/V S10q0Y [esIsAlUN ‘FZ02-6002 @ PMeY JlIe L

Kullanici Kilavuzu

185

UR5e



12. Tasima

UNIVERSAL ROBOTS

12. Tasima

Aciklama

Uyar:
Kaldirma

Sorumluluk
Reddi

Robotu yalnizca orijinal ambalajinda tasiyin. Robotu daha sonra tagimak istiyorsaniz
ambalaj malzemesini kuru bir yerde saklayin.

Robotu ambalajindan kurulum alanina tasirken, ayni anda robot kolun iki hortumunu
da tutun. Tim montaj civatalar robotun tabaninda iyice sikilana kadar robotu yerinde
tutun.

Kontrol Kutusunu kolundan kaldirin.

é UYARI
Yanlis kaldirma teknikleri veya yanlis kaldirma ekipmani kullanmak,
yaralanmalara neden olabilir.

* Ekipmani kaldirirken sirtiniza veya diger viicut pargalarina agiri
yuk bindirmekten kaginin.

* Uygun kaldirma ekipmani kullanin.
* Tum bolgesel ve ulusal kaldirma talimatlarina uyulmalhdir.

* Robotu Mekanik Araytz bélimundeki montaj talimatlarina gore
taktiginizdan emin olun.

NOT
@ Robot nakliye sirasinda 3. taraf uygulamasina/ytiklemesine bagliysa
litfen asa@idakilere bakin:

* Robotun orijinal ambalaji olmadan tasinmasi,
Universal Robots A/S tarafindan tiim garantileri gecersiz kilar.

* Robot bir 3. taraf uygulamasina / yiiklemesine bagl olarak
tasinirsa litfen robotun orijinal tagima ambalaji olmadan
tasinmasina iliskin tavsiyelere uyun.

Universal Robots, ekipmani tagimaktan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu
tutulamaz.

myur.universal-robots.com/manuals adresinden ambalajsiz tagima énerilerini
gorebilirsiniz
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UNIVERSAL ROBOTS 12. Tasima

Aciklama Universal Robots her zaman robotu orijinal ambalajinda tagimayi tavsiye eder.
Bu tavsiyeler, eklemlerde ve fren sistemlerinde istenmeyen titresimleri azaltmak ve
eklem donisini azaltmak icin yazilmigtir.
Robot orijinal ambalaji olmadan tasiniyorsa, litfen asagidaki kilavuzlara bakin:

* Robotu miimkiin oldugunca fazla kez katlayin; robotu tekillik pozisyonunda
tasimayin.

* Robottaki agirlik merkezini tabana mimkiin oldugunca yakina getirin.
* Hertlpd, tipdn iki farkli noktasinda saglam bir ylizeye sabitleyin.

* Takili ug elemanlari 3 eksende saglam bir sekilde sabitleyin.

Tagima

\
Robotu mimkin oldugunca ¢ok kez katlayin. f;ﬁ / \

Uzatiimis sekilde tagimayin. @Lj
(tekillik pozisyonu) N

Tapleri saglam bir ylizeye sabitleyin. W C -
Takil ug elemanini 3 eksende sabitleyin. qﬂ* ] L*}FD

12.1. El Unitesinin Saklanmasi

Description Operatériin, El Unitesi tizerindeki e-Stop diigmesine basildiginda
nelerin etkilendigini net bir sekilde anlamasi gerekir. Ornegin, cok
robotlu bir kurulumda karisiklik olabilir. El Unitesi tizerindeki e-
Stop'un tiim kurulumu mu yoksa sadece bagh robotu mu
durdurdugu acikca belirtiimelidir.
Kanisiklik olabilirse El Unitesini e-Stop diigmesi gériinmeyecek
veya kullanilamayacak sekilde saklayin.
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13. Bakim ve Onarim

Aciklama

Bakim Giivenligi

Uyan

Uyar:
Elektrik

Gozle kontrolii veya her tiirlii galisma durumu incelemesini bu kilavuzdaki tim
glvenlik talimatlarina uygun bir sekilde gerceklestirin.

Bakim, denetim, kalibrasyon ve onarim galigmalarini http://www.universal-
robots.com/support destek web sitesindeki Servis Kilavuzunun son siriimiine gére
gergeklestirmeniz gerekir.

Onarim iglerini sadece yetkili sistem entegrasyonu yapan kisiler veya Universal
Robots gergeklestirmelidir. Miisterinin atadigi, egitimli bireyler de Servis Kilavuzunda
belirtilen denetim planini takip ederek onarim isi yapabilirler. Egitim almis bireyler icin
tam denetim planini Servis Kilavuzu: Bélim 5'te gdrebilirsiniz

Universal Robots'a iade edilen tiim parcgalar, Servis Kilavuzuna goére iade edilmelidir.

Bakim ve onarnm isinden sonra, gerekli guivenlik seviyesini saglamak icin kontroller
gercgeklestiriimelidir. Kontrollerin, gecerli ulusal veya bdlgesel is glivenligi
ybnetmeliklerine uygun olmasi gerekir. Tim glvenlik iglevlerinin dogru caligip
calismadidi da test edilecektir.

Bakim ve onarim iginin amaci, sistemin galisir vaziyette tutulmasi veya bir ariza
durumunda, sistemi ¢alisir vaziyete geri getirme seklindedir. Onarim isi, asil onarimin
kendisine ek olarak sorun gidermeyi de kapsar.

Robot kolu veya kontrol kutusu tizerinde ¢aligirken, asagidaki prosedurlere ve uyarilara
uymaniz gerekir.

é UYARI
Asagida listelenen glivenlik uygulamalarindan herhangi birine
uyulmamasi yaralanmalara neden olabilir.

* Gucunin tamamen kesildiginden emin olmak icin ana gii¢
kablosunu Kontrol Kutusunun altindan ¢ikarin. Robot koluna
veya Kontrol Kutusuna bagli diger herhangi bir eneriji
kaynaginin giiciinii kesin. Onarim siiresi boyunca diger kisilerin
sisteme gli¢ vermesini dnlemek icin gerekli dnlemleri alin.

* Sisteme yeniden gli¢ vermeden énce toprak baglantisini
kontrol edin.

* Robot kolunun veya Kontrol Kutusunun pargalari
sokuldiginde ESD diizenlemelerine uyun.

* Robot koluna veya Kontrol Kutusuna su ve toz girmesini
onleyin.

é UYARI: ELEKTRIK
Kontrol Kutusu gu¢ kaynaginin kapatildiktan hemen sonra sékilmesi,
elektriksel tehlikeler nedeniyle yaralanmalara neden olabilir.

* Kontrol Kutusu kapatildiktan sonra birkag saat boyunca bu gii¢
kaynaklarinin icinde yiiksek voltajlar (maksimum 600 V)
bulunabileceginden, Kontrol Kutusunun igindeki gii¢c kaynagini
sokmekten kaginin.
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Bakim ve Onarim

13.1. Durdurma Performansinin Test Edilmesi

Aciklama Herhangi bir bozulma olup olmadigini belirlemek i¢in durdurma performansini diizenli
araliklarla test edin.
Artan durma sureleri, koruma kurulumlarinin degistirilmesi gerektigi anlamina gelebilir.

Durma siiresi ve/veya durma mesafesi glivenlik islevleri kullaniliyorsa ve entegrasyon
stratejisinin temeliyse herhangi bir izleme veya teste gerek yoktur.

13.2. Robot Kolunun Temizligi ve Denetimi

Description Duizenli bakimin bir parcasi olarak robot kol, bu kilavuzdaki 6nerilere ve yerel
gerekliliklere uygun olarak temizlenebilir.

Giinlik temizlik Robot kolunda gézlenen tozu/kiri/lyagi bir bez ve asagidaki temizlik maddelerinden
birini kullanarak silebilirsiniz: Su, izopropil alkol, %10 Etanol alkol veya %10 Nafta.
Nadir durumlarda, eklemlerden c¢ikan ¢ok az miktarda yag goriinebilir. Bu yag, eklemin
calismasini, kullanimini veya yagsam émrina etkilemez.

Ek temizlik Robotunuzu temizlemeye daha fazla odaklaniimasi nedeniyle, UR % 70 izopropil alkol
(surtiinme alkoli) ile temizlemeyi 6nerir.

1. Robotu sert biikiilmis bir mikro fiber bez ve % 70 izopropil alkol (stirtiinme
alkold) ile silin.

2. % 70 izopropil alkoliin robot lizerinde 5 dakika durmasina izin verin ve ardindan
standart temizleme prosedurini kullanarak robotu temizleyin.

DO NOT USE BLEACH. Agarticiy seyreltilmis herhangi bir temizlik sollisyonunda
kullanmayin.
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Robot Kolu
Denetim Plani

Asagidaki tablo Universal Robot tarafindan tavsiye edilen denetim tiirlerinin kontrol
listesidir. Denetimleri tabloda dnerildigi sekilde dizenli olarak gergeklestirin. Kabul
edilemez durumda oldugu kesfedilen referans edilen pargalar diizeltiimeli veya
degistiriimelidir.

Denetim eylemi turd Zaman Cergevesi
iki
Ayhk Yillik Yillik

1 Diz halkalan kontrol edin \Y X
2 Robot kablosunu kontrol edin \Y X
3 Robot kablo baglantisi kontrolii \Y X
4 Robot Kolu montaj civatalarini kontrol edin | F X

*
5 Uc¢ Ekipman montaj civatalarini kontrol F X

edin*
6 Yuvarlak Sapan F X
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Robot Kolu

Denetim Plani NOT
Robot kolunu temizlemek icin sikistinimis hava kullanimi robot

kolunun bilesenlerine zarar verebilir.

* Robot kolunu temizlemek igin asla sikistirlmis hava
kullanmayin.

Eijﬂégggéi;>ms:asi1Nm

\\<$§T:::>M6:1511Nm

M6:7.5x1 Nm
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Robot Kolu
Denetim Plani

Mumkiinse, Robot Kolunu SIFIR konumuna getirin.

Kapatin ve gi¢ kablosunun Kontrol Kutusuyla baglantisini kesin.

Kontrol Kutusu ile Robot Kolu arasindaki kabloyu hasara karsi inceleyin.
Tabandaki montaj civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

Tabandaki u¢ ekipman flans civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

o g~ w2

Asinma ve hasara karsi duz halkalari kontrol edin.

* Asinmis veya hasarli haldelerse diiz halkalar degistirin.

NOT
@ Garanti suresi iginde bir robotta herhangi bir hasar gorilirse, robotun
satin alindigi distribtorle iletisime gegin.

Denetim 1. Herhangi bir u¢ ekipmani/ug ekipmanlar veya ekleri sékiin veya TCP/Tasima
Kapasitesi/Yer Cekimi Merkezini ug ekipmanin teknik 6zelliklerine gore ayarlayin.

2. Robot kolunu Serbest siiriiste hareket ettirmek igin:

+ 3PE El Unitesinde, hizlica hafif basin, daha sonra 3PE diigmesine hafif basili
tutun.

\
N

—

E—

Gui¢ digmesi 3PE digmesi

3. Robotu yatay olarak uzatiimis bir pozisyona itin/Cekin ve birakin.

s g

4. Robot kolun pozisyonu destek olmadan ve Serbest Siirlisi etkinlestirmeden
koruyabildigini dogrulayin.
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13.3. Gunluk Sekmesi

Description

Okumalar ve
Eklem Yuki

Tarih Kaydi

Giinliik sekmesi, robot kolu ve Kontrol Kutusu hakkindaki bilgileri gértntuler.

Okunan Degerler Eklem YOk
Kontrolér Sicaldid 24.0 °C o Taban TAMAM = 0,0V .
Ana Voltaj 48,0 ) oMUz TAMAM —r 00V 4 e
Ort. Rabot Guic 0w 2) Dirselc TAMAM —_— s 0,0V
Gecerl 0,0 A 3)Bllek 1 TAMAM — oov 2 [
GIC Alami 0,04 4)Bllek 2 TAMAM = 0,0V
Ug Ekipman Aldmi 0 mA 5 Blek 3 TAMAM e 00V I o
Tarih Kattga
e 0] [1] [ I8 ErTTe—
A 2024-12-18 23:33:07.737 PolyScope CoAQ ~
Daha ayrintil bilgilerini gérmek icin, Tarih
KUtagtinden bir olayl segin.
N

o Normal — o 0 O Sir‘ﬂl‘j\asyw:wn.

Okumalar bélmesinde Kontrol Kutusu bilgileri gérintilenir. Ortak Yik bolmesi, her
robot kolu baglantisi icin bilgileri gérintiler.
Her bir baglanti sunlar gésterir:

* Sicaklk
* Yikle
* Durum
* Voltaj

ilk stitun, 6nem derecesine gére kategorize edilmis giinliik giriglerini goriintiler. ikinci
sutun, gunlik girisi ile iliskili bir Hata Raporu varsa bir atag gosterir. Sonraki iki siitun,
mesaijlarn varig zamanini ve mesajin kaynagini gosterir. Son situn, mesajin kendisinin
kisa bir agiklamasini gésterir.

Bazi guinlik mesajlari, gunlik girigini segtikten sonra sag tarafta gériintilenen daha
fazla bilgi saglamak igin tasarlanmistir.

UR5e
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Mesaj Onem
Derecesi

Hata Raporlarini
Kaydetme

Gunlik girisinin 6nem derecesine karsilik gelen gegis diigmelerini secerek veya bir ekin
mevcut olup olmadigina gére mesaijlari filtreleyebilirsiniz. Asagidaki tabloda mesajin
6nem derecesi aciklanmaktadir.

@] Bir programin durumu, denetleyicinin degisiklikleri ve denetleyici
surimi gibi genel bilgiler saglar.

(2] Olusmus olabilecek ancak sistem kurtarilabilen sorunlar.

al Giuvenlik sinir asilirsa bir ihlal meydana gelir. Bu, robotun giivenlik

dereceli bir durdurma gergeklestirmesine neden olur.

Sistemde kurtarilamayan bir hata varsa bir hata olusur. Bu,

o robotun glivenlik dereceli bir durdurma gerceklestirmesine neden
olur.

Bir glinliik girisi sectiginizde, ekranin sag tarafinda ek bilgiler gériinar. Ekler filtresinin
secilmesi, yalnizca giris eklerini gorintiler veya tim girisleri gérintiler.

Gunluk satinnda bir atas simgesi gériindugtinde ayrintili bir durum raporu mevcuttur.

NOT
@ Yeni bir rapor olusturuldugunda en eski rapor silinir. Sadece en son
bes rapor saklanir.

1. Bir gunlik satin segin ve raporu bir USB sirlictisiine kaydetmek icin Raporu
Kaydet diigmesine dokunun.

Bir program galigirken raporu kaydedebilirsiniz.

Asagidaki hata listesini izleyebilir ve disa aktarabilirsiniz:
* Acil durdurma
* Hata
* Dahili PolyScope istisnalari
+ 1Robot Durdurma
* URCap'ta islenmemis istisna
* ihlal

Disa aktarilan rapor sunlari igerir: bir kullanici programi, bir ge¢mis gtinliga, bir kurulum
ve ¢alisan hizmetlerin bir listesi.

TRobot durmasi daha énceden Universal Robots robotlari igin "Koruyucu Durma" olarak biliniyordu.
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Teknik Destek Rapor dosyasi, sorunlari teshis etmeye ve yeniden Uretmeye yardimci olan bilgiler
Dosyasi icerir. Dosya, dnceki robot arizalarinin kayitlarinin yani sira mevcut robot
yapilandirmalarini, programlarini ve kurulumlarini igcerir. Rapor dosyasi harici USB
surticiisiine kaydedilebilir. Glinliik ekraninda, Destek dosyasi 'e dokunun ve
fonksiyona erismek igin ekrandaki talimatlar izleyin.
NOT
Disa aktarma islemi, USB sirticu hizina ve robot dosya sisteminden
toplanan dosyalarin boyutuna bagh olarak 10 dakikaya kadar siirebilir.
Rapor, sifre korumali olmayan normal bir zip dosyasi olarak kaydedilir
ve teknik destege génderilmeden énce dlzenlenebilir.
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13.4. Program ve Kurulum Yoneticisi

Description Program ve Kurulum Ydéneticisi, Program ve Kurulumlar olusturmanizi, yiklemenizi ve
yapilandirmanizi saglayan u¢ simgeye isaret eder:

* Yeni... Yenibir Program ve/veya Kurulum olusturmanizi saglar.

* Open... bir Program ve/veya Kurulum yiiklemenizi saglar.

* Kaydet... Bir Program ve/veya Kurulum igin kaydetme segenekleri sunar.
Dosya Yolu , mevcut yikli Program adinizi ve Kurulum tirtind géruntiler.
Yeni bir Program veya Kurulumolusturdugunuzda veya yuklediginizde Dosya Yolu
degisir.
Bir robot icin birkag kurulum dosyaniz olabilir. Olusturulan programlar etkin ylklemeyi
otomatik olarak yukler ve kullanir.

ABCDE @ i

default*

Tyenl...

Program 1. Program ve Kurulum Yéneticisi'nde, Ag... 6gesine dokunun ve Program'i segin.
ylklemek icin 2. Program Yikle ekraninda, mevcut bir programi segin ve Ag segenegine
dokunun.

3. Dosya Yolunda, istenen program adinin gérintilendigini dogrulayin.

ABCDE
default*

Degiskenler

Ad BllY 2 curulum

Durum

Durduruldu

Kontrol

00 v

O Yalnizca favori degiskenleri gdster

O Normal
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Kurulum 1. Program ve Kurulum Yoneticisi'nde, Ag... 6gesine dokunun ve Kurulum'u segin.
yuklemek igin 2. Yik Robotu Kurulumu ekraninda, mevcut bir kurulumu segin ve Ac'a dokunun.

3. Giuvenlik Yapilandirmasi kutusunda, robotun yeniden baslatiimasini istemek icin
Uygula ve yeniden baslat' segin.

4. Gegerli Programin kurulumunu ayarlamak igin Kurulum Ayarla'yi segin.

Dosya Yolunda, istediginiz kurulum adinin gérintilendigini dogrulayin.

Yeni bir program 1. Program ve Kurulum Ydéneticisi'nde Yeni... 'e dokunun ve Program'i segin.
olusturmak igin

n

Program ekraninda, yeni programinizi istediginiz gibi yapilandirin.

Program ve Kurulum Yoneticisi'nde, Kaydet... 'e dokunun ve Tuimini Kaydet
veya Programi Farkli Kaydet..."i segin.

4. Programi Farkli Kaydet ekraninda, bir dosya adi atayin ve Kaydet lizerine
dokunun.

5. Dosya Yolunda, yeni program adinin goriintilendigini dogrulayin.

RE 2+ QH

Gelistie | Frog arcket Ettir

Program Degiskenler Program

Ad 2_ Kurulum ~  Agiklama 13
ABCDE ~

Durum

Durduruldu

Kontrol

00 v

O valnizca favori degiskenleri gdster

Normal SimUlasyon .
z 100%

Yeni bir kurulum  Robotu kapattiktan sonra kurulumunuzu kullanmak tGzere kaydedin.
olusturmak icin 1. Program ve Kurulum Yéneticisi'nde Yeni... égesine dokunun ve Kurulum'u
segin.
2. Guvenlik Yapilandirmasini Onayla'ya dokunun.

Kurulum ekraninda, yeni kurulumunuzu istediginiz gibi yapilandirin.

Program ve Kurulum Yoneticisi'nde, Kaydet... 'e dokunun ve Kurulumu Farkli
Kaydet..."i segin.

Robot Kurulumunu Kaydet ekraninda, bir dosya adi atayin ve Kaydet'e dokunun.
6. Gecerli Programin kurulumunu ayarlamak igin Kurulum Ayarla'yi secin.

Dosya Yolunda, yeni kurulum adinin gérintilendigini dogrulayin.
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Kaydetme Kaydet...YUklediginiz programa/kuruluma dayali olarak asagidakileri yapabilirsiniz:

segeneklerini * Mevcut Programi ve Kurulumu, sistem farkli bir konuma veya farkli bir ada

kullanmak icin kaydetmenizi istemeden hemen kaydetmek igin Tlimiinii Kaydet 'i kaydedin.
Programda veya Kurulumda herhangi bir degisiklik yapilmazsa, Timunu
Kaydet... digmesi devre disi birakilir.

* Yeni Program adini ve konumunu degistirmek i¢in Programi Farkli Kaydet... .
Mevcut Kurulum da mevcut ad ve konumla birlikte kaydedilir.

* Yeni Kurulum adini ve konumunu degistirmek i¢in Kurulumu Farkli Kaydet... .
Mevcut Program, mevcut adi ve konumu ile kaydedilir.

E

R e

Calgtie | Program

Kurulum _Harskst Ettir G/

Program Degiskenler

Ad - Deger [I»

2 Kurulumu Farkh Kaydet...

Durduruldu

Kontrol

00 v

O Yalnizca favori degiskenleri géster

O Normal - simulasyon .

13.5. Robot Verilerine Erisim

Description Robot hakkinda farkli veri tiirlerine erismek ve bunlar géstermek icin Hakkinda
secenegini kullanin.
Asagidaki robot veri tirlerini goruntileyebilirsiniz:

* Genel
e Sirdim

* Yasal
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—

Robot hakkinda

verileri 2. Hakkinda'yi segin.
gostermek igin

Baslikta, Hamburger meniye dokunun.

Robotun yazilim strimiine, ag ayarlarina ve seri numarasina erismek igin
Genel'e dokunun.

Diger veri turleri icin sunlar yapabilirsiniz:

* Robotun yazilim srimi hakkinda daha detayl veri gostermek igin
Siiriim'e dokunun.

* Robotun yazihm lisanslar hakkindaki verileri gdstermek icin Yasal'a
dokunun.

4. Ekraniniza donmek igin Kapat'a dokunun.

UR5e 199 Kullanici Kilavuzu



14. Bertaraf ve Cevre

R
- UNIVERSAL ROBOTS

14. Bertaraf ve Cevre

Aciklama

Universal Robots e-Series robotlarinin gecgerli ulusal yasa, yénetmelik ve standartlara
uygun bir sekilde bertaraf edilmesi gerekir.

Universal Robots e-Series robotlari, 2011/65/AB sayili Avrupa RoHS direktifinde
belirtildigi gibi, cevreyi korumak icin tehlikeli maddelerin kullanimi kisitlanarak
Uretilmistir. Bu maddeler civa, kadmiyum, kursun, krom VI, polibromine bifenil ve
polibromine difenil eterler igerir.

Danimarka piyasasinda satilan Universal Robots e-Series robotlarinin elektronik
atiklarinin bertaraf ve islem Ucreti, DPA sistemine Universal Robots A/S tarafindan
onceden 6denmistir. Avrupa WEEE Direktifi 2012/19/EU kapsamindaki tilkelerdeki
ithalatgilarin, Glkelerinin ulusal WEEE kaydina kendi kayitlarini yaptirmasi gerekir.
Ucret genellikle en fazla 1€/robot seklindedir. Ulusal kayitlarin bir listesini burada
bulabilirsiniz: https://www.ewrn.org/national-registers.
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15. Risk degerlendirmesi

Aciklama

Risk @ Robot

Risk degerlendirmesi, 3. taraf bir entegrator veya entegratér roliindeki UR robotu
kullanicisi tarafindan gergeklestirilecek yasal bir gerekliliktir.

Robot kurulumunun guivenligi, robotun nasil entegre edildigine bagh oldugundan
(6rnegin alet/ug elemani, engeller ve diger makineler), robotun kendisi kismen
tamamlanmis bir makinedir. Entegrasyonu gergeklestiren tarafin risk
degerlendirmesini gergeklestirmek igin ISO 12100 ve ISO 10218 -2'yi kullanmasi
Onerilir. Entegrasyon, ek kilavuz olarak Teknik Spesifikasyon ISO/TS 15066'yi
uygulayabilir. Risk degerlendirmesi, asagidakiler dahil, ancak bunlarla sinirli olmamak
Uzere, robot uygulamasinin dmri boyunca tim ig gorevlerini dikkate alacaktir:

* Robotu kurulum sirasinda programlama ve robot kurulumunu gelistirme
* Sorun giderme ve bakim

* Robot kurulumunun normal ¢aligmasi

Robot kolu ilk defa ¢alistinimadan énce bir risk degerlendirmesi gerceklestiriimelidir.
Entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesinin bir
kisminin amaci, uygun guvenlik yapilandirmasi ayarlarini, 6zel robot uygulamasi igin
gereken ek acil durum durdurma digmelerine ve/veya diger koruyucu énlemlere
ihtiyaci tanimlamaktir.

Dogru glvenlik yapilandirmasi ayarlarini tanimlama, igbirlikci robot uygulamalari
gelistirmenin 6zellikle Gnemli bir kismidir. Ayrintili bilgi icin blim ve bélim 'na bakin.
Guvenlik fonksiyonlarinin bazilan 6zellikle isbirlikgi robot uygulamalari igin
tasarlanmistir. Bu dzellikler, glivenlik yapilandirmasi ayarlariyla yapilandirilabilir ve
Ozellikle entegre eden kisi tarafindan yuritilen risk degerlendirmesindeki belirli riskleri
ele alirken dnemlidir:

* Kuvvet ve gii¢ sinirlama: Robotla operatdr arasindaki ¢garpisma durumlarinda
robot tGzerinde hareket yonlinde uygulanan sikma giiclerini ve basinglar
azaltmak icin kullanilir.

* Momentum sinirlama: Robotun hizini azaltarak, robotla operatér arasindaki
carpisma durumlarinda yiiksek gecici enerjiyi ve etki glclerini azaltmak igin
kullanilir.

* Eklem, dirsek ve alet/u¢ elemani konumu 5|n|rland|rn__1a5|:: Ozellikle belli
vicut kisimlariyla iliskili riskleri azaltmak icin kullanilir. Ornegin bas ve enseye
dogru hareketi 6nlemek igin.

* Alet/ug elemani yénii sinirlandirmasi:: Ozellikle alet/ug elemani ve is
parcasinin belli alan ve 6zellikleriyle iliskili riskleri azaltmak icin kullanilir.
Ornegin keskin kenarlarin operatére dogrultulmasini énlemek igin.

* Hiz sinirlamasi: Ozellikle robot kolun diisiik hizda kalmasini saglamak igin
kullanilir.
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Uyari Entegrasyon sirasinda sifre korumasi etkinlestirilerek ve ayarlanarak, giivenlik
yapllandirmasina yetkisiz erisim dnlenmelidir.

é UYARI
is birlikci uygulama risk degerlendirmesinin yapilmamasi tehlikeleri
artirabilir.

* Makul 6ngérlebilir yanhs kullanim nedeniyle kasitl
carpismalar ve/veya garpismalar icin her zaman is birlikgi
uygulama risk degerlendirmesi yapin.

* |s birlik¢i uygulama sunlar ele alacaktir:
* Bireysel potansiyel carpigmalarin derecesi.
* Bireysel potansiyel ¢carpismalarn olugma ihtimali.

* Bireysel potansiyel ¢carpismalar dnleme ihtimali.

Robot, (6rnegin tehlikeli bir alet/u¢ elemani kullanilirken) giivenlikle ilgili timlesik
islevler kullanilarak tehlikelerin makul bir sekilde giderilemedigi veya risklerin yeterince
azaltilamadi, igbirlik¢i olmayan bir robot uygulamasina kuruldugunda, entegrasyonu
yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesinin, ek koruyucu dnlemler
(6rnegin kurulum ve programlama sirasinda entegrasyonu yapan kisiyi korumak icin
bir etkinlestirme cihazi) gerektigini gbstermesi gerekir.

Olasi Tehlikeler Universal Robots, asagida listesi verilen olasi énemli riskleri, entegrasyonu yapan kigi
tarafindan g6z éniinde bulundurulmasi gereken riskler olarak tanimlar. Belirli bir robot
kurulumunda baska énemli tehlikeler olabilir.

1. Alet/ug elemani veya alet/u¢ elemani baglanti elemani Ustiindeki keskin
kenarlarin ve keskin uglarin cilde girmesi.

2. Robotun izledigi yolun yakininda bulunan engellerin tistiindeki keskin kenarlarin
ve keskin uglarin cilde girmesi.

Robota temastan kaynaklanan morarma.

4. Agrr bir tagima kapasitesi ile sert bir ylizey arasinda darbe almaya bagl incinme
veya kemik kingu.

5. Robot kolunu veya aleti/u¢ elemani tutan gevsek civatalardan kaynaklanan
sonuclar.

6. Ornegin diizgiin kavrayamamasindan veya elektrik kesintisinden dolayi
aletten/ug elemanindan asagi diisen 6geler.

7. Farkli makineler icin farkl acil durum durdurma diigmeleri kullanilmasindan
kaynaklanan yanilgilar.

8. Giuvenlik yapilandirma parametreleri (izerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden
kaynaklanan hatalar.

Durma sureleri ve durma mesafeleri ile ilgili bilgiler bolim ve ek 'nde bulunmaktadir.
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15.1. Sikisma Tehlikesi

Description Bu alanlardaki engelleri kaldirarak, robotu farkli yerlestirerek veya robotun calisma
alaninin bu alanina girmesini énleyerek tehlikeleri ortadan kaldirmak igin givenlik
dizlemleri ve eklem limitlerinin bir kombinasyonunu kullanarak sikisma tehlikelerini
Onleyebilirsiniz.

Sikisma tehlikeleri, bu alanlardaki engelleri kaldirarak, robotu farkl bir sekilde
yerlestirerek veya robotun ¢alisma alaninin bu bélgesine girmesini énleyerek
tehlikeleri ortadan kaldirmak igin gtivenlik ugaklar ve ortak sinirlarin kombinasyonunu
kullanarak énlenebilir .

Robot kolunun fiziksel ézelliklerinden dolayi, bazi ¢calisma alanlarina sikistirma
tehlikeleriyle ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani
arasinda en az 750 mm oldugunda, radyal hareketler icin bir alan (sol) tanimlanir.
Diger (sagdaki) alan, teget hareket ederken robotun tabaninin 200 mm yakinindadir.

15.2. Durma Suresi ve Durma Mesafesi
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Description

Eklem 0 (TABAN)

5kg'nin %33'U icin
metre cinsinden
durma mesafesi

5 kg'nin %66's
icin metre
cinsinden durma
mesafesi

@ NOT
Kullanici tanimli guivenlik degerlendirmeli maksimum durma suresi
ve mesafesi ayarlayamazsiniz.
Kullanici tanimli ayarlar kullanildiginda, program hizi dinamik olarak
her zaman segilen sinirlara uymaya ayarlanir.

Eklem O (taban), Eklem 1 (omuz) ve Eklem 2 (dirsek) icin saglanan grafik veriler,
durma mesafesi ve durma suresi i¢in gegerlidir:

* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2

Eklem O testi, ddnme ekseninin zemine dik oldugu yatay bir hareket kullanilarak
gerceklestiriimistir. EKlem 1 ve Eklem 2 testleri icin robot, déndiirme eksenlerinin
karaya paralel oldugu ve durdurmanin, robot asagi dogru hareket ederken
gerceklestirildigi bir dikey gezingeyi izledi.

Y ekseni, durdurmanin baslatildigi yerden son konuma kadar olan mesafedir.
Tasima kapasitesi yergekimi merkezi, alet flansidir.

—8— 100% extension
—8— 66% extension
0.15 =&~ 33% extension

Distance [m]
o o
o =
a o

w

3

o
-
=
1)
o

Speed [%]

—8— 100% extension
0.20 1 g~ 66% extension
—8— 33% extension

Distance [m]
o o 4
o = =
a o v

0.00

w

3

o
o

100
Speed [%]
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15. Risk degerlendirmesi

5 kg'lik maksimum

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

N

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

tasima kapasitesi 0.25
icin metre
o 0.20
cinsinden durma
mesafesi £0.15
E 0.10
.'é‘
0.05
0.00
Eklem 0 (TABAN)

5 kg'nin %33'U igin 0.12
saniye cinsinden 0.10

durma stiresi =
2£.0.08
(]

£
= 0.06
0.04

0.02

5 kg'nin %66's|
icin sani
9 _sa ye 0.150
cinsinden durma
suresi 0.125
~0.100
v
£0.075
0.050
0.025
5 kg'lik maksimum
tasima kapasitesi
o . 0.175
icin saniye
9 . y 0.150
cinsinden durma
.. 0.125
siresi 7
2 0.100
Z0.075
0.050
0.025
0.000

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

I\

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

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

Y

w

3

=
1)
o

66
Speed [%]

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

N

w

3

=
o
o

66
Speed [%]
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Eklem 1 (OMUZ)

5kg'nin %33'icin - %%

metre cinsinden 0.20

durma mesafesi Eo1s
£0.10
1]
[a]
0.05
0.00
5 kg'nin %66'sI
icin metre
cinsinden durma 0.3
mesafesi
£0.2
8
f=
i)
201
0.0
5 kg'lik maksimum
tasima kapasitesi
icin metre 04
cinsinden durma 03
mesafesi

Distance [m]
o
N

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

.

33 100

66
Speed [%]

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

33 100

66
Speed [%]

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

33 100

66
Speed [%]

Eklem 1 (OMUZ)

5kg'nin %33'Gicin %17
saniye cinsinden
durma suresi

0.150
0.125
0.100

nme sy

0.075
0.050
0.025
0.000

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

33 100

66
Speed [%]
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5 kg'nin %66's
I(}In San'ye —— 100% extension
cinsinden durma 0,201 o= 337 extoncion
suresi
_0.15
2,
(]
Eo1o
0.05 %
0.00
33 66 100
Speed [%]
5 kg'lik maksimum
tasima kapasitesi —o 100% extension
.. . 0.30 % nsion
icin saniye e 52k extaneion
cinsinden durma 0.25
suresi 7 020
£0.15
£
0.10
0.05 é:;
0.00
33 66 100
Speed [%]
Eklem 2
(DIRSEK) 0.06 —8— 100% extension
0.05
5 kg'nin %33'U igin
. 3 —0.04
metre cinsinden E
. (]
durma mesafesi £ 0.03
30.02
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
5 kg'nin %66's
|g|n metre 0.08 —8— 100% extension
cinsinden durma :
mesafesi 0.06

Distance [m]
o
o
=

66
Speed [%]
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5 kg'lik maksimum

ta§lma kapaS|teS| 0.14 —— 100% extension
icin metre 0.12
cinsinden durma 0.10
mesafesi %0,08
o
£0.06
kY]
©0.04
0.02
0.00
33 66 100
Speed [%]
Eklem 2 L
. stopping time
(DIRSEK) —8— 100% extension
0.07
5kg'nin %33'U icin 0.06
saniye cinsinden 0.05
durma sliresi g
= 0.04
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
5 kg'nin %66's|
I(}II’] Sanlye -~ 100% extension
cinsinden durma 0.10
suresi
_.0.08
o
S
F 0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
5 kg'lik maksimum
tasima kapasitesi 0.181 g~ 100% extension
icin saniye 0.16
cinsinden durma 0.14
siresi %0.12
(]
£0.10
[
0.08
0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
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15.3. Devreye Alma

Aciklama Asagidaki testler, robot ilk kez kullanilmadan 6nce veya herhangi bir degisiklik
yapildiktan sonra yapilmalidir. Tim gavenlik giris ve ¢ikislari uygun oldugunu ve dogru
baglandigini dogrulayin. Birden fazla makine veya robotun ortak cihazlar da dahil,
bagli tim gavenlik giris ve cikislarin ¢alisip calismadigini test edin. Bu baglamda
asagidakileri yapmaniz gerekir:

* Acil durum durdurma digmelerinin ve girisinin robotu durdurup durdurmadigini
ve frenleri galistirip calistirmadigini test edin.

* Koruma amagli girisin, robotun hareketini durdurup durdurmadigini test edin.
Koruma amagli sifirlama yapilandiriimissa, harekete devam etmeden 6nce
etkinlestiriimesi gerekip gerekmedigini kontrol edin.

* Azaltilmis modun giivenlik modunu azaltiimis moda gegcirebildigini test etmek
icin, baglatma ekranini inceleyin.

* Calisma modunun ¢alisma modunu agip agmadigini test edin; kullanici
arabiriminin sag Ust kdsesindeki simgeye bakin.

* Manuel modda hareketi etkinlestirmek icin 3 konumu etkinlestirme cihazina
basiimasi gerekip gerekmedigini ve robotun azaltilmis hiz kontroli altinda olup
olmadigini test edin.

* Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikislarinin gercekten de bitin sistemi guvenli bir
duruma getirebilecek kapasitede olup olmadidini test edin.

* Robot Hareket Ediyor ¢ikisina, Robot Durmuyor ¢ikisina, Azaltilmis Mod ¢ikisina
veya Azaltilmamis Mod ¢ikisina bagl sistemin, ¢ikis degisikliklerini gergekten de
algilayip algilayamadigini test edin
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16. Beyanlar ve Sertifikalar (orijinal
Ingilizce)

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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UNIVERSAL ROBOTS 16. Beyanlar ve Sertifikalar (orijinal ingilizce)

() 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. Beyanlar ve Sertifikalar

Orijinal talimatlarin gevirisi

Uretici Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK -5260 Odense S Danimarka
Toplulukta Teknik Dosyayi David Brandt
Derlemeye Yetkili Kisi Teknoloji Yetkilisi, AR-GE

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

Kismen Tamamlanmis Makinelerin Aciklamasi ve Kimligi

Uriin ve islev: El tinitesi Islevi olan veya olmayan kontrol kutusuna sahip endiistriyel
robot cok amacli cok eksenli manipulatér, tamamlanan makineyle
belirlenir (robot uygulamasi veya ug eleman, kullanim amaci ve uygulama
programi).

Model : UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (e-Series): Asagida belirtilen sertifikalar ve
bu beyan sunlari igerir:

* Gegerlilik, Ekim 2020: 3 Konumlu Etkinlestirme ile El Uniteleri (3PE
EU) ve standart El Uniteleri (EU).

* Gegerlilik Mayis 2021: 12,5 kg maksimum tasima kapasitesi
konusunda UR10e teknik 6zelliklerinde iyilestirme.
Not: Bu Kurulus Beyani, UR OEM Kontrol Cihazi kullanildiginda gegerli DEGILDIR.

Seri Numarasi: Aralik: 20235000000 veya daha ylksek
yIl e-series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10 kg), 2=UR10e(12,5),
6=URT16e gyral, numaralandirma, her yil 0'da yeniden baslatma

Birlestirme: Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e ve UR16€e) ancak
Makine Ydénetmeliginin ve gecerli diger Yénetmeliklerin hukimlerine
uygun olan son komple makineye (robot uygulamasi veya hiicresi)
entegre edildikten sonra devreye sokulmalidir.

Yukaridaki trlinlerin saglanan seyler icin asagida ayrintilari verildigi sekilde direktiflere uydugu beyan edilir:

Bu tamamlanmamis makine entegre edildiginde ve tam bir makine haline geldiginde, entegrator

tamamlanmis makinenin gecerli tim Direktifleri karsiladigini belirlemekten ve Uygunluk Beyanini

saglamaktan sorumludur.

I. Makine Direktifi 2006/42/EC Su temel gereklilikler karsilaniyor: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3, 1.2.5,
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, Ek VL. ilgili teknik belgelerin, Makine Direktifi Ek
VII, Bélim B'ye gére derlendigi beyan edilmistir.

II. Disik Voltaj Direktifi LCD Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastiriimis standartlara

2014/35/EU basvurun.

[ll. EMC Direktifi 2014/30/EU EMC Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastiriimis standartlara
basvurun.

MD ve LV Yoénetmeliklerinin 7(2). Maddesi ile EMC Yoénetmeliginin 6. Maddesinde gegen sekilde kullanilan
uygun hale getirilmis standartlara referans:
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UNIVERSAL ROBOTS 17. Beyanlar ve Sertifikalar

() ENISO 10218-1:2011 TUV (1) (1) Gegerli oldugu sekilde EN (1) EN 60664-1:2007 (lll) EN 61000-3-

Nord Sertifikasi # 44 708 60204-1:2018 (Il) EN 3:2013 (llI1) EN 61000-6-1:2019
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) YALNIZCA UR3e ve URSe (lIl) EN

(1) Gegerli oldugu sekilde EN  EN 60947-5-5:1997+A1:2005 61000-6-2:2019 (l11) EN 61000-6-

ISO 13732-1:2008 (I) EN ISO  +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- 3:2007+A1:2011 YALNIZCA UR3e ve
13849-1:2015 TUV Nord 5-8:2020 (I11) EN 61000-3-2:2019  URS5e (Ill) EN 61000-6-4:2019

Sertifikasi # 44 207 14097610
(I) EN I1SO 13849-2:2012 (1)
EN ISO 13850:2015

Kullanilan diger teknik standartlara ve teknik spesifikasyonlara basvurun:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Tiir 50-4- (1) EN 60320-1:2021 (IIl) EN (Il) EN 61784-3:2010 [SIL2] (Ill) EN
M6] (1) Gegerli oldugu sekilde  60068-2-27:2008 (I1l) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Endiistriyel konumlar
ISO/TS 15066:2016 () EN  64:2008+A1:2019 SIL 2]

60068-2-1: 2007 (Ill) EN

60068-2-2:2007

Uretici veya yetkili temsilcisi, ulusal makamlarin gerekgeli bir talebine yanit olarak kismen tamamlanmis
makineler hakkinda ilgili bilgileri iletecektir. Onaylanmis kurulus Bureau Veritas tarafindan tam kalite glivence
sistemi (ISO 9001) onay, sertifika #DK015892.
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edilmigtir.

Tedarikgi Uglincii
Kisi
Belgelendirmesi

Ortam

Tedarikgilerimiz tarafindan saglandigi gibi, Universal
Robots e-Series robotlarinin sevkiyat paletleri,
Danimarka'nin ahsap paketleme malzemesi tretmeyle

Aciklama Uciincti kisi belgelendirmesi istege baghdir. Ancak Universal Robots, robot
entegrasyonu yapan kigilere en iyi hizmeti sunabilmek i¢in robotlarini asagidaki
taninmig test kurumlarindan belgelendirmeyi secer.

Sertifikalar bélimunde tim sertifikalann birer kopyasini bulabilirsiniz.
Sertifika TUV Rheinland EN ISO 10218-1 ve EN
VT ISO 13849-1 sertifikalari. TUV
ENI3Q12631 TOV Rheinland, neredeyse tiim is ve yasam
. alanlarinda guivenlik ve kaliteyi temsil
Rheinland . :
ot com eder. 150 yil 6nce kurulan sirket,
dinyanin énde gelen test hizmeti
saglayicilarindan biridir.
TOV Kanada'da, Kanada Elektrik Yasasi,
) _ Rheinland CSA 22.1, Madde 2 -024, ekipmanin
A TUVRheinland® Kuzey Kanada Standartlar Konseyi tarafindan
. onaylanmis bir test kurulusu tarafindan
Amerika . .
sertifikalandinimasini gerektirir.
Universal Robots e-Series robotlari,
n ; elektronik bilgi trunleriyle kirliligi kontrol
@ GINRoHS etme konusundaki CIN RoHS yénetim
yéntemlerine uygundur.
Universal Robots e-Series robotlari KCC
. ... | isareti guivenlik standartlari icin
[E S KCC Gavenligi degerlendirilmis ve uyumlu bulunmustur.
Universal Robots e-Series robotlari is
ortaminda kullanim igin uyumluluk
degerlendirmesinden ge¢migtir.
[@ KC Kayd Dolayisiyla bir yerel ortamda
kullanildiginda radyo ¢akismasi riski
vardir.
Universal Robots e-Series robotlarinin
. Delta performansi DELTA tarafindan test
-‘-
2
]

ilgili ISMPM-15 kosullarina uygundur ve bu semaya
uygun bir sekilde isaretlenmigtir.
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Uretici Testi Universal Robots e-Series robotlari stirekli dahili
Sertifikasi . testlerden ve seri sonu test prosediirlerinden
Universal gecer
obots UR test islemleri sirekli inceleme ve
gelistirmeye tabidir.

AB direktiflerine  AB yonergeleri Avrupa igin gecerli olsa da Avrupa disindaki bazi lilkeler de AB

gobre beyanlar deklarasyonlarini kabul eder ve/veya bunlari gerektirir. Avrupa direktifleri resmi ana
sayfalarindan bulunabilir: http://eur-lex.europa.eu.
Makine Direktifine gére, Universal Robots robotlar kismen tamamlanmis robotlardir, bu
nedenle CE isareti takilmaz.
Makine Direktifine gore Birlestirme Beyanini, Beyanlar ve Sertifikalar béliminde
bulabilirsiniz.
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TUV Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no.

T 72404326 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

526@ Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Report Number: 31875333 ee4

EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Certification acc. to:

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

Model Designation:

Technical Data: Rated Veoltage:

Rated Current:
Protection Class:

The robot is only a component in a final robot application,

application/installationmust comply with EN ISO 18218-2

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

UR38

AC 1@@-200V, 50/60Hz or
AC 2@8-240V, 58/60Hz
15A or 8A

I

Remarks: Solely assessed per standards listed above.
collaborative or non-collaborative. The final
accordingly.

Replaces Certificate T72190266.

Appendix: 1, 1-68

EN ISO 102181
EN ISO 13849-1

www tuv.com
1D 0007000000

2024-02-27

Date of issue: B on/day)

s

L
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (378) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

. . ®
www.tuv.com A TUVRheinland
Kullanici Kilavuzu 216 URb5e
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19. Sertifikalar

TUV Rheinland Kuzey
Amerika

Certificate

Certificate no. | CA 72405127 0001 |

Page 1

License Holder:
Universal Robots A/S

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5268 Odense S 5268 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2019)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3e, UR5e, UR1Be, UR16e, UR28, UR38

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®

UR5e
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Cin RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

RIARHREYE

Product/Part
Name

Toxic and Hazardous Substances and Elements

AFSAEVEATE

M| gy | SRSEE
Hexavalent : Polybrominated
Polybrominated

X ]

Mercury | Cadmium

it}
Lead (Pb)

(Hg) (cd) Ch('cc’rTé‘)‘m biphenyls (PBB) d'ph?:g;;hers
UR Robots
NBA - EARS
UR3/UR5/UR10/

UR3e/URSe/ X 0] X 0 X X

UR10e UR16e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RINZAHAEWREZE GBI R P A= EI97ES)/T 11363-2006 N EHIREERIUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFBEEWREVEZEHHE IR PR Z BB HS)/T 11363-2006 1 EHIREEXK -
(AW EITERER - RIESEFRE RN _ERPHT X BB AR REBITEH — SR - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THIMERREREAMENNARFESD IR TEARSMN LI W ERNE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BT IXEER, B, B IR, B, 4048, MoRAT, B0
Refer to product manual for detailed conditions of use.
A RE BRI R

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots &% i [B] e B8 PR K1 AP B H9EE TS5 2.7 M, {B Universal Robots RAFEMIFTEH NS

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless fram
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-uni |-robats/social ibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KC Giivenligi

NEES: NEESE
EEE Universal Robots AfS MEFERIME  h6e110079
_ g S S
agel [(MEASEHE T Lo EHMF - S ———
A _ L. Ao
LR A Energwm 25 526{3 Ddense S, Denmark
II-E b "i |‘§_EH‘E|':"|71|'7[:|'L?§ AFMREE
— lHo .
B A 2 ET =1
HX(74) p— (5D —
AgoHESANE 5 18-AB2EQ-01603
HZEX L :
J Universal Robots A/S
SN

Energive] 25, 5260 Odense'S; Denmark

redelEE Y, RIBSZA 18 % T W Aldn A He1 zHal 2y
Rg o atel A BN s wE et
20184 118 06¢
[TEs J St oM EH BT MEX|Y 2
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KC Kaydi

6C8D-81FA-93C2-784A

FEFANAANTE AGSS BF

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AF3 = A |
e ET AN Universal Robots A/S

Trade Name or Registrant
1 AA G AEFEA)

, UR e-Series robot
Equipment Name

72
Basic Model Number

URSe

w4 2.0
Series Model Number

T5E

K ; R-R-URK-URS5e
Registration No.

Zﬂix}/ﬂ]i(i‘_ﬂ)a‘ﬂ Universal Robots A/S / Sl u}=
Manufacturer/Country of Origin
599

Date of Registration

71e}

Others

| 2018-10-23

AN AAE TR ) Alsgzo]2 A3gel v} 555 35 S5 gk
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

1 (Month) 23% (Day)

Director General of National Radio Research Agency

557 A ) A G AR LEA S v abslo) f5sfolof gy

kA Fhel & AR R FEe) Had Ay
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Ortam

. . . 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. Guvenlik Islevleri Tablosu

Description

Gi# ve Glivenlik
islevi

SF1 Acil
Durdurma (1ISO
13850'ye gore)

Dipnotlara bakin

Universal Robots glvenlik islevleri ve giivenlik G/C'si PLd Kategori
3'tur (ISO 13849-1), burada her glivenlik islevi 1.8E-07'den daha
dusik bir PFHp degerine sahiptir. PFHp degerleri tedarik zinciri
mukavemeti icin daha bliyiik tasarim esnekligi dahil edilecek
sekilde glincellendi.

Giivenlik islevi (Gi) Agiklamalari igin bkz.: Giivenlikle ilgili islevler
ve Arayuzler. Guvenlik G/C'si igin harici cihaz veya ekipman dahil
olmak Uizere ortaya ¢ikan guvenlik iglevi, genel mimari ve UR robot
guvenlik islevi PFHp dahil olmak tizere tim PFHp'lerin toplami
tarafindan belirlenir.

NOT
Bu béliimde sunulan Glivenlik Fonksiyonlari

tablolari basitlestirilmistir. Bunlarin kapsamli
versiyonlarini burada bulabilirsiniz:
https://www.universal-robots.com/support

Tolerans,

PFHp Etkiler

Aciklama Ne oluyor?

El tinitesi "'deki Estop PB'ye veya Harici
Estop'a (Estop Guvenlik Girisi kullaniliyorsa)
basiimasi, robot aktliatorlerinden ve takim
G/C'sinden giic kesilerek Kat. 1 Durdurma 3
ile sonugclanir. Komut! tiim eklemleri durdurur
ve tim eklemler izlenen bir durma durumuna Kategori 1
geldiginde guic kesilir. durdurma
Guvenlikle ilgili harici bir kontrol sistemi veya (IEC
Acil Durdurma girisine bagl harici bir acil 60204-1)
durdurma cihazi ile entegre islevsel guvenlik
derecelendirmesi icin glivenlikle ilgili bu
girisin PFHp degerini bu glvenlik iglevinin
PFHp degerinin PFHp'sine ekleyin (1.8E-
07'den az).

Robot
Tol: -- arag
PFHp: G/C'si
1.8E-07 dahil
robot
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SF2 Koruma
Durdurma 4 (ISO
10218-1'e gore
Robot Durdurma)

SF3Eklem
Pozisyonu Limiti
(yumusak eksen
sinirlamasi)

SF4 Eklem Hizi
Limiti

Aciklama Ne oluyor?

Tolerans,

Etkiler

Bu giivenlik islevi, Kategori 2 durdurma3

baslatan givenlik girislerini kullanan harici

bir koruyucu cihaz tarafindan baslatilir. Arag Kategori 2
G/C'si emniyetli durmadan etkilenmez. durdurma
Cesitli yapilandirmalar saglanmaktadir. (IEC 60204-
Etkinlestiren bir cihaz baglanirsa YALNIZCA 1) SS2
otomatik modda c¢alisacak sekilde givenlik durdurma
durdurmasini yapilandirmak mimkindir. (IEC 61800-
Durma Siresi ve Durma Mesafesi Giivenlik 5-2'de
islevleri 4'e bakin. Tam entegre guvenlik tanimlanan
islevinin islevsel glivenligi i¢in harici sekilde)
koruyucu cihazin PFHd'sini Koruyucu

Durdurmanin PFHd'sine ekleyin.

PFHp

Tol: --
PFHp:
1.8E-07

Robot

Aciklama Ne oluyor?
Hareketin limit
izin verilen eklem konumlarinin tist ve alt ayarlarini
sinirlarini belirler. Durma siiresi ve gecmesine izin
mesafesi, sinir(lar) ihlal edilmeyecegi igin verilmez.
dikkate alinmaz. Her bir eklemin kendi Hareketin
limitleri olabilir. Eklemlerin aralarinda herhangi bir
hareket edebilecegi izin verilen eklem limiti agmamasi
pozisyonlari setini dogrudan sinirlar. icin hiz
Kullanici Arayuzinin gavenlik dagarulebilir.
bélimunden belirlenir. Bu, ISO 10218- Limitlerin
1:2011, 5.12.3'e gore glvenlik dereceli aslimasini
yumusak eksen sinirlama ve alan onlemek igin bir
sinirflama aracidir. robot durmasi
baslatilir.

Tolerans,
PFHp

Tol: 5°
PFHp:
1.8E-07

Etkiler

Eklem
(her biri)

Ne oluyor?

Aciklama

Tolerans,

Etkiler

Hareketin limit
S . ayarlarni
Eklem hizi i¢gin bir Gst limit belirler. Her o r)1[1esine in
bir eklemin kendi limiti olabilir. Bu ge¢ .

N o . . verilmez.
guvenlik islevinin en fazla etkisi, Hareketin
temastan sonra enerji transferi (sikkma s

e . herhangi bir
veya gegici) Uizerinedir. Eklemlerin .
. . limiti asmamasi
calismasina izin verilen eklem hizlar ..

. L icin hiz
kiimesini dogrudan sinirlar. Kullanici e

e . dusurilebilir.
Araylzinun givenlik kurulumu Limitlerin
béliminden belirlenir. Hizli eklem

. L asllmasini
hareketlerini sinirlamak icin kullanilr, . S
ani tekilliklerle ilgili riskler onlemek igin bir
y 9 ’ robot durmasi
baslatilir.

PFHp

Tol: 1.15
°/sn
PFHp:
1.8E-07

Eklem
(her biri)

UR5e
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Eklem Tork Limiti  Dahili eklem tork limitini asmak (her bir eklem), Kat. 03 ile sonuglanir. Bu, kullanici igin
erisilebilir degildir; bu bir fabrika ayandir. Kullanici ayarlari ve kullanici yapilandirmalari
olmadigindan e-Series giivenlik islevi olarak GOSTERILMEZ.

SF5 Cesitli Tolerans :

isimlerle anilir: Acliklama Ne oluyor? PFH, Etkiler

PO.Z leltl'.U?. TCP Pozunu (pozisyon ve L

Ekipman Limiti, ) - . Hareketin limit

Orvantasvon oryantasyon) izler ve bir giivenlik avarlanni

.ry. . “y . diizleminin veya TCP Pozu limitinin y L

Limiti, Gavenlik aslimasini 6nler. Birden fazla poz gegmesine 1zin

Diizlemleri, .$ e ) P verilmez.

Giivenlik Siirlan limiti mimkuandur (ug ekipman flansi, Hareketin

dirsek ve yancapli 2 adede kadar .
o ) herhangi bir limiti
yapilandirlabilir u¢ ekipman ofset _
. asmamasi igin hiz
noktasi) Oryantasyon, u¢ ekipman veva torklar Tol: 3° 40 TCP
flanginin VEYA TCP'sinin 6zellik Z dii )E]rulebilir m?n. Ucg
yéninden sapmasi ile I_$imitlerin ' PEH-~: ekipman
sinirlandinlmigtir. Bu glvenlik islevi asiimasini 1 8EI?67 flansi
iki bélimden olusur. Bunlardan biri, . s o ' Dirsek
Onlemek icin bir
olasi TCP konumlarini sinirlamak
S A e robot durmasi
icin guvenlik dizlemleridir. Ikincisi, baslatiir
izin verilen bir yon ve tolerans olarak $ o
- . . o Hareketin limit
girilen TCP ydnlendirme limitidir. Bu, avarlanni
glvenlik diizlemleri nedeniyle TCP o r);lesine in
ve bilek dahil etme/ hari¢ birakma 9 \Q/erilmez
bolgelerini sadlar. '
SF6 Hiz Limiti Tol
TCP & Dirsek Agliklama Ne oluyor? P(I)::rans, Etkiler
]
Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin
Hiz limitinin verilmez. Hareketin herhangi bir limiti Tol- 50
asllimasini asmamasi icin hiz veya torklar mm'/sn
Onlemek igin dasardlebilir. Limitlerin agilmasini énlemek PEH~- TCP
TCP ve dirsek | igin bir robot durmasi baslatilir. Hareketin y 8E?67
hiziniizler. limit ayarlarini gegmesine izin verilmez. ’
Kullanici Kilavuzu 224 UR5e
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SF7 Kuvvet Limiti
(TCP)

SF8 lvme Limiti

SF9 Gii¢ Limiti

Tolerans, :
Aciklama Ne oluyor? PFHp Etkiler
Hareketin limit
ayarlarini
Gig Limiti, robot tarafindan TCP (u¢ gecmesine izin
ekipman merkez noktasi) ve "dirsek"te verilmez.
uygulanan gigtiir. Hem TCP hem de Hareketin
dirsek icin tanimlanan gig¢ limiti dahilinde herhangi bir
kalmak icin guvenlik islevi strekli olarak | limiti asmamasi
her bir eklem igin izin verilen torklari icin hiz veya
hesaplar. Eklemler, izin verilen tork torklar Tol: 25N
araliginda kalmak icin tork ¢ikislarini dusurulebilir. PFHp: TCP
kontrol eder. Bu, TCP veya dirsekteki Limitlerin 1.8E-07
kuvvetlerin tanimlanan kuvvet siniri aslimasini
icinde kalacagi anlamina gelir. Gii¢ Limiti | dnlemek igin bir
SF tarafindan izlenen bir durma robot durmasi
baslatildiginda robot durur, ardindan gui¢ baslatilir.
limitinin asilmadigi bir pozisyona Hareketin limit
"geriler." Ardindan tekrar durur. ayarlarini
gecmesine izin
verilmez.
Aclklama Ne oluyor? Tolerans, Etkiler
PFHp
Momentum Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin
siniri, gegici verilmez. Hareketin herhangi bir limiti
etkileri asmamasi igin hiz veya torklar Tol: 3kg
sinirlamak igin dasardlebilir. Limitlerin agiimasini m/sn Robot
cok kullaniglidir. | &nlemek igin bir robot durmasi baslatilir. | PFHp:
Momentum Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin | 1.8E-07
Limiti buttin verilmez.
robotu etkiler.
Aciklama Ne oluyor? Tolerans, Etkiler
PFHp
Bu islev, robot tarafindan gergeklestirilen
mekanik isi (eklem tgrklan toplami ¢arpi Akimintorkun | Tol: 10 W
eklem acisal hizlar) izler, bu da robot . . .
koluna giden akimi ve robot hizini etkiler. dinamik PPHp:1.8E- | Robot
sinirlandirmasi | 07

Bu glivenlik islevi, akimi/ torku dinamik
olarak sinirlar, ancak hizi korur.

UR5e
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SF10 UR Robot  XSTET P Ne Oluyor? PFHp  Etkiler
Acil Durdur Gikis: Robot <Estop> cikisl igin
yapilandinldiginda ve bir robot
durdurmasi oldugunda, ikili ¢ikiglar
DUSUK olur. Robot <Estop> Stop
baslatimamissa ikili gikislar yiiksektir.
Palslar kullanilmaz, ancak tolere
edilirler.
Bu ikili ¢ikislar, bu girisin bir Acil
Durdurma girisi olarak yapilandirildigi
yapilandinlabilir giivenlik girislerine bagh
herhangi bir harici Estop i¢in durumu
degistirir. .
Guvenlikle ilgili harici bir kontrol Yip':a"d'”'ab'"r Mantik
sistemine sahip entegre islevsel g' frlz:]m sabir | 18E ve/veya
guvenlik derecelendirmesi igin E);top durjmunda 0'7 ekipmana
guvenlikle ilgili bu ¢ikisin PFHD'sini . . harici
glvenlikle ilgili harici kontrol sisteminin gl.ﬂ Glkig disuk baglanti
PFHD'sine ekleyin. gider
Estop Cikisi icin dogrulama, harici
ekipmanda gerceklestirilir, zira UR ¢ikisl,
harici ekipman icin bu harici Acil
Durdurma giris iglevine bir giristir.
NOT: IMMI (Enjeksiyon Kaliplama
Makinesi Arayiizi) kullaniliyorsa UR
Robot Estop ¢ikisi IMMI'ye
BAGLANMAZ. UR robotundan IMMI'ye
gonderilen Estop ¢ikis sinyali yoktur. Bu,
kurtarilamaz bir durdurma durumunu
Onlemek igin bir 6zelliktir.
SF11UR Robot  ANIRET P Ne Oluyor? PFHp  Etkiler
g;;‘rg;:lyor' Yapilandirilabilir
Robot hareket ettiginde (hareket cikislar belirlenmigse:
devam ederken), ikili dijital gikiglar * Robot hareket
DUSUKTUR. Hareket olmadiginda halindeyken
cikislar YUKSEKTIR. islevsel (hareket Mantik
giivenlik derecesi, UR robotun devam | qgp_ vi(veya
icinde bulunanlar igindir. Entegre zﬁi?arll(z:()l’slglrll 07 (;alr[i):ana
islevsel guvenlik performansi, bu DUSUKTUR. baglant
PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve
bilesenlerinin PFHd'sine * Hareket
eklenmesini gerektirir. olmadiginda
cikiglar
YUKSEKTIR.
Kullanici Kilavuzu 226 UR5e
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SF12UR Robot
Durmuyor: Dijital
Cikis

SF13UR Robot
Azaltilmis Mod:
Dijital Gikig

SF14 UR Robot
Azaltimamis
Mod: Dijital Gikis

Aciklama PFHp  Etkiler
Robot DURURKEN (durma siirecinde veya hareketsiz durma

durumunda) ikili dijital gikislar YUKSEKTIR. Cikiglar DUSUK Mantik
oldugunda, robot islemdtva'DE.GiL.DiR veya durmaz ve 1 8E. velveya
hareketsiz durumda DEGILDIR. Islevsel glivenlik derecesi, 0'7 ekipmana
UR robotun iginde bulunanlar igindir. Entegre islevsel harici
glvenlik performansi, bu PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve baglanti
bilesenlerinin PFHd'sine eklenmesini gerektirir.
Aciklama PFHp  Etkiler
Robot azaltilmis moddayken (veya lgqutllm!s mod Mantik
baslatildiginda) cift dijital cikislar DUSUKTUR. Asagiya bakin.

islevsel giivenlik derecesi, UR robotun iginde bulunanlar 1.8E- ve{veya
Lo . N . . ekipmana
icindir. Entegre islevsel giivenlik performansi, bu PFHd'nin 07 harici
harici mantigin (varsa) ve bilesenlerinin PFHd'sine .

. . baglanti

eklenmesini gerektirir.

Aciklama PFHp Etkiler
Robot azaltiimis modda DEGILKEN (veya azaltilmis mod Mantik
baslatimadiginda) cift dijital cikislar DUSUKTUR. islevsel velveya
guvenlik derecesi, UR robotun iginde bulunanlar icindir. 1.8E-  ekipmana
Entegre islevsel glivenlik performansi, bu PFHd'nin harici 07 harici
mantigin (varsa) ve bilesenlerinin PFHd'sine eklenmesini baglanti
gerektirir.
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gz:esle Lul:::: Aciklama Ne oluyor? I:I;Ir:a:;!ar Etkiler
Durma siresi limitinin agiimadig
durumlar ger¢ek zamanli olarak
izleme. Robot hizi, durma suresi
limitinin asilmamasini saglamak igin
sinirlandirilir. Asul durma
Robotun verilen hareket(ler)deki siiresinin limit
durma kabiliyeti, durma sinirini asacak ayarini
hareketleri 6nlemek igin strekli izlenir. asmasina izin
Robotu durdurmak igin gereken siire, vermez. Limiti TOL: 50 ms
sure limitini agma riski altindaysa ASMAMAK icin PFHp: 1.8E- | Robot
limitin agilmamasini saglamak icin hizda azalmaya 07
hareket hizi diistralir. Limitin veya robotun
aslimasini énlemek icin bir robot durmasina
durmasi baslatilir.
Guvenlik islevi, verilen hareket(ler) igin neden olur
durma suresinin ayni hesaplamasini
yapar ve durma siresi siniri agilacaksa
veya asilirsa bir kat. 0 durdurma
baslatir.

f/lilgfl::i"i:raniti Acliklama Ne oluyor? Igls;a;;!ar Etkiler
Durma mesafesi limitinin agiimadigi
durumlar gergek zamanli olarak
izleme. Robot hizi, durma mesafesi
limitinin agilmamasini saglamak igin
sinirlandirilir. Asul durma
Robotun verilen hareket(ler)deki siiresinin limit
durma kabiliyeti, durma sinirini asacak ayarini
hareketleri 6nlemek icin strekli izlenir. agmasina izin
Robotu durdurmak igin gereken stre, vermez. Limiti TOL: 40 mm
sure limitini agsma riski altindaysa A$MAMAK icin PFHp: 1.8E- | Robot
limitin agilmamasini saglamak igin hizda azalmaya 07
hareket hizi dusardlur. Limitin veya robotun
asllmasini 6nlemek icin bir robot durmasina
durmasi baslatilir.
Guvenlik islevi, verilen hareket(ler) igin neden olur
durma mesafesinin ayni
hesaplamasini yapar ve durma siresi
siniri asilacaksa veya asilirsa bir kat. 0
durdurma baglatir.
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SF17 Givenli
Basglangi¢
Pozisyonu
"izlenen
pozisyon"

1. Tablo
dipnotlan

Aciklama Ne oluyor? Toleranslar &y iier

ve PFHp:
Givenlik dereceli bir ¢ikisi
izleyen guvenlik iglevi, ¢ikisin
yalnizca robot yapilandiriimis ve

"Guvenli ev ¢ikigl

: "o . R yalnizca robot Mantik
izlenen "glvenli ev konumunda R

N . S . yapilandiriimig TOL: 1,7 ve/veya
oldugunda etkinlestirilebilmesini "o . . .

1 glvenliev PFHp: 1.8E- | ekipmana
sagiar. . konumunda" 07 harici
Robot yapilandirilan pozisyonda N .
olmadiginda cikis oldugunda baglanti

etkinlestirilirse bir durma etkinlestirilebilir

kategorisi 0 baslatilir.

TEl Kumandasi, kontrol cihazi ve robot (eklemler arasinda) arasindaki iletisim IEC
61784-3'e gore guvenlik verileri igin SIL 2'dir.

2Acil Durdur dogrulamasi: El Kumandasi Acil Durdur basma diigmesi, el kumandasi
dahilinde degerlendirilir ve ardindan SIL2 iletisimleriyle glivenlik kontrol cihazina iletilir'.
El kumandasi Acil Durdur iglevini dogrulamak igin EI Kumandasi Acil Durdur basma
digmesine basin ve Acil Durdur'un sonug verdigini dogrulayin. Bu, Acil Durdur'un el
kumandasi dahilinde bagli oldugunu, Acil Durdur'un uygun sekilde galistigini ve el
kumandasinin kontrol cihazina bagh oldugunu dogrular.

3|EC 60204-1'e (NFPA79) goére Durma Kategorileri. Acil Durdur icin IEC 60204-1'e gore
yalnizca durma kategorisi 0 ve 1'e izin verilir.

* Durma Kategorisi 0 ve 1, siris giclinidn kaldiriimasiyla sonuglanir; durma kat 0
ANINDA ve durma kat 1 kontrolll bir durma (6r. yavaslayarak durma, ardindan
surls gucunin kaldirnimasi) anlamina gelir. UR robotlarda bir durma kategorisi 1,
izlenen bir hareketsizlik tespit edildiginde giciin kesildigi kontrolli bir durmadir.

* Durma Kategorisi 2, siiriis gliciiniin KESILMEDIGI bir durmadir. Durma
kategorisi 2, IEC 60204-1'de agiklanmaktadir. STO, SS1 ve SS2 acgiklamalari
IEC 61800-5-2'dedir. UR robotlarda bir durma kategorisi 2, yoriingeyi korur,
ardindan durma sonrasinda stirliglere gtict korur.

4UR Durma Siiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik islevlerinin kullaniimasi tavsiye edilir.
Bu limitler uygulamanizin durma siiresi / glivenlik mesafesi degerleri icin kullaniimaldir.
SRobot durma daha énce Universal Robots robotlar iin "Koruyucu durma" olarak
biliniyordu.

UR5e
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20.1. Tablo 1a

Azaltilmis Mod
SF parametre
ayarlari
degisikligi

Aciklama

Azaltlmis Mod, bir giivenlik diizlemi/siniriyla (diizlemin 2
cm'sinde baslar ve azaltilmis mod ayarlari diizlemin 2
cm'sinde elde edilir) veya baslatmak igin bir giris kullanilarak
(500 ms iginde azaltiimis ayarlar elde edilir) baslatilabilir.
Harici baglantilar Disik oldugunda, Azaltiimis Mod baslatilir.
Azaltilmis Mod, TUM azaltilmis mod sinirlarinin AKTIF oldugu
anlamina gelir.

Azaltilmis mod bir giivenlik islevi degildir; daha ziyade
asagidaki guvenlik iglevi sinirlarinin ayarlarini etkileyen bir
durum degisikligidir: eklem pozisyonu, eklem hizi, TCP poz
limiti, TCP hizi, TCP kuvveti, momentum, gi¢, durma siiresi
ve durma mesafesi. Azaltilmis mod, ISO 13849 -1'e gore
glvenlik islevlerinin parametrelestiriimesi i¢in bir aractir. TUm
parametre de@erlerinin robot uygulamasina uygun olup
olmadidi dogrulanmali ve onaylanmalidir.

PFHp

1.8E-
07'den
az

Etkiler

Robot

Koruma Amagli Agiklama Etkiler
Sifirlama 1 8E-
Koruma Sifirlama igin yapilandirildiginda ve harici 0-7'den
baglantilar disiikten yiiksege gectiginde, koruma g Robot
durdurma SIFIRLANIR. Koruma durdurma giivenlik ST:Z' o
islevinin sifirlanmasini baslatmak igin giivenlik girisi. giris y
3 Konumu Agiklama PFHp  Etkiler
(E::Eglzlfset:;?;l Harici Etkinlestirme Cihazi baglantilan Disiik oldugunda,
Koruma Durdurmasi (SF2) baslatilir. Oneri: Giivenlik girisi
olarak bir mod anahtariyla kullanin. Bir mod anahtari 1.8E-
kullanilmaz ve glivenlik girislerine baglanirsa robot modu 07'den
Kullanici Aray(izu tarafindan belirlenir. Kullanici Arayuizi: az Robot
« “calisma modundaysa” etkinlestirme cihazi aktif olmaz. | SF2'ye
* “programlama modundaysa” etkinlestirme cihazi aktif ans
olur. Kullanici Arayizii ile modu degistirmek igin sifre
korumasi kullanilabilir.
Kullanici Kilavuzu 230 URbe
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Mod anahtari
GiRisSi

Serbest Siiriis
GIRISI

Aciklama PFHp Etkiler
Harici baglantilar Disiik oldugunda, Calisma Modu (otomatik
modda galisma/otomatik ¢alisma) etkindir. Yiiksek
oldugunda, mod programlamadir/égretmedir. Oneri:
. AT N 1.8E-
Etkinlestirici bir cihazla kullanin, 6érnegin entegre 3 konumlu ,
. oo . L 07'den
etkinlestirici cihaza sahip bir UR e-Series El Unitesi.
. az Robot
Ogretmedeyken/programdayken, baslangigta TCP hizi ve SF2've
dirsek hizi 250 mm/sn ile sinirli olur. Hiz, askil kullanici i y
araylzi "hiz kaydirici" kullanilarak manuel olarak artinlabilir, giris
ancak etkinlestirme cihazinin etkinlestiriimesi tizerine hiz
sinirlamasi 250 mm/sn'ye sifirlanir.
Aciklama PFHp Etkiler
Oneri: 3PE EU ve/veya 3 Pozisyon Etkinlestirme Cihazi
GiRiSi ile kullanin. Serbest Siiriis GIRISI Yiiksek
. = ; ; 1.8E-
oldugunda, robot yalnizca asagidaki kosullar yerine '
getirilirse Serbest Siriise girer: 07'den
e s . az Robot
* 3PE EU digmesine basiimamis SF2'ye
* 3 Pozisyon Etkinlestirme Cihazi GIRISI giris
yapilandinimamis veya GIRISE basilmamis (GIRIS
DiisUk)

20.2. Tablo 2

Acliklama

Ortak Calistirma
2011 edisyonu,
madde 5.10.2

UR e-Series robotlar ISO 10218-1:2011 ve ISO/TS 15066'nin uygulanabilir kisimlarina
uygundur. ISO/TS 15066'nin gogunun robot Ureticisine degil entegratorlere yonelik
oldugunu unutmamak 6nemlidir. ISO 10218-1:2011, madde 5.10 ortak galisma,
asagida aciklandigi gibi 4 ortak calisma teknigini detaylandinr. OTOMATIK moddayken
isbirlikgi operasyonun UYGULAMAYA ait oldugunu anlamak ¢ok 6nemlidir.

Teknik Aciklama

Pozisyonun durdugu ve bir giivenlik iglevi
olarak izlendigi durma durumu. 2. Kategori
durdurmanin otomatik olarak

Gilvenlik . e . durdurmadir, 1. Sayfadaki
. sifirlanmasina izin verilir. Glvenlik \

dereceli L SF2'ye bakin. Gelecekte,

. dereceli bir izlenen durdurmadan sonra e . .

izlenen sifirlama ve yeniden baslatma operasyonu guvenlik dereceli izlenen

durma y $ P y durdurma”nin bir ortak

durumunda ISO 10218-2 ve ISO/TS
15066'ya bakin, zira yeniden baslatma,
tehlikeli kosullara neden olmaz.

UR robotlarinin koruma
durdurmasi, guvenlik
dereceli bir izlenen

¢alistirma bigimi olarak
adlandiriimamasi
muhtemeldir.

UR e-Series

UR5e
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R
UNIVERSAL ROBOTS

Ortak Calistirma
2011 edisyonu,
madde 5.10.3

Teknik

Elle
yonlendirme

Aciklama

Bu, esasen robot otomatik
moddayken bireysel ve
dogrudan kisisel kontroldur.
Elle ydnlendirme ekipmani,
ug efektdriin yakinina
yerlestirilir ve asagidakilere
sahiptir:

* Acil Durum

Durdurma basma
digmesi

* 3 konumu
etkinlestirme cihaz

* guvenlik dereceli bir
izlenen durma iglevi

* ayarlanabilir
guvenlik dereceli bir
izlenen hiz iglevi

UR e-Series

UR robotlar ortak calistirma icin elle
yonlendirme saglamaz. UR robotlari
ile elle ydnlendirmeyle 6gretme
(serbest sliriis) saglanir, ancak bu,
otomatik modda ortak ¢alistirma igin
degil, manuel modda programlama
icindir.

Kullanici Kilavuzu
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2011 edisyonu,
madde 5.10.4

Hiz ve
ayirma
izleme
(SSM)
guvenlik
islevleri

SSM, herhangi bir
operatdrden (insan)
aylirma mesafesini
koruyan robottur. Bu,
MINIMUM KORUYUCU
MESAFENIN
saglandigindan emin
olmak igin robot sistemi
ile izinsiz girisler
arasindaki mesafenin
izlenmesiyle yapilir. Bu,
genellikle Hassas
Koruyucu Ekipman
(SPE) kullanilarak
gerceklestirilir ve burada
tipik olarak bir giivenlik
lazer tarayicisi robot
sistemine yonelik izinsiz
girigleri tespit eder.

Bu SPE sunlara neden
olur:

1. sinirlayici
guvenlik iglevleri
icin
parametrelerin
dinamik olarak
degistiriimesi;
veya

2. guvenlik dereceli
bir izlenen durma
kosulu.

Koruyucu cihazin
algilama bolgesinden
¢ikan izinsiz girigin tespit
edilmesi Gzerine,
robotun sunlar
yapmasina izin verilir:

1. yukandaki 1)
durumunda "daha
yuksek" normal
guvenlik iglevi
sinirlarini devam
ettirmek

2. yukandaki 2)
durumunda
calismaya devam
eder

2) 2) durumunda,
glvenlik dereceli izlenen
bir durdurmadan sonra
calismayi yeniden

SSM'yi kolaylastirmak icin UR robotlari,
yapilandirilabilir limitlerle (normal ve
azaltilmig) glivenlik islevleri icin iki parametre
seti arasinda gecis yapma 6zelligine sahiptir.
4'incl sayfadaki Azaltiimis Modu bélimiine
bakin. Normal ¢alisma, izinsiz giris tespit
edilmediginde surdurdlebilir. Ayrica emniyet
duzlemleri/emniyet sinirlarindan da
kaynaklanabilir. UR robotlari ile coklu
glvenlik bélgeleri kolaylikla kullanilabilir.
Ornegin, bir glivenlik bolgesi "azaltilmis
ayarlar" icin kullanilabilir ve bagka bir bdlge
sinirt UR robotuna koruma durdurma girisi
olarak kullanilir. Azaltilmis limitler, ¢calisma
alanini ve zemin alanini azaltmak i¢in durma
suresi ve durma mesafesi limitleri igin
azaltilmis bir ayar da icerebilir.

UR5e

baslatma; gereksigitnler
icin ISO 10218 -2 ve
ISO/TS 15066'ya bakin.
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Ortak Galigtirma Teknik Agiklama UR e-Series
2011 edisyonu,

madde 5.10.5 PFL'nin nasil gerceklestirilecegi
robot Ureticisine birakilmigtir. Robot
tasarimi ve/veya guvenlik islevleri,
robottan insana enerji aktarimini

UR robotlari, robotun bir kisiye
temas edebilecegi ve
yaralanmaya neden olmayacagi
isbirlik¢i uygulamalar mimkin
kilmak igin 6zel olarak

Dogal sinirlar. Herhangi bir parametre ..
tasarlanmis gi¢ ve kuvvet
tasarim asllirsa robot durmasi meydana
. . sinirlayici robotlardir. UR
veya gelir. PFL uygulamalari, herhangi -
. . robotlari, robotun hareketini,
kontrolile | bir temasin yaralanmaya neden -
. L hizini, momentumunu, kuvvetini,
gug ve olmamasi igin ROBOT Uclni ve daha fazlasini
kuvvet UYGULAMASININ (ug efektor ve is 9 . .
. sinirlamak igin kullanilabilecek
sinirlama parcalar dahil) dikkate alinmasini iivenlik islevierine sahiotir. Bu
(PFL) gerektirir. Yapilan ¢alisma, 9 ¥ P

glvenlik islevleri robot
uygulamasinda son efektor ve is
parcalarinin neden oldugu
basing ve kuvvetleri azaltmak
icin kullanihr.

yaralanmaya degil, agrinin
BASLANGICINA yonelik basinglari
degerlendirmistir. Bkz. Ek A. Bkz.
ISO/TR 20218-1 Ug efektorler.
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