UNIVERSAL ROBOTS

Uzivatelska prirucka
UR10e

? :

4,

Preklad puvodniho navodu (cs) PolyScope 5









UNIVERSAL ROBOTS

I

‘euazelyAn eaeid Buydas ‘S/y S109oy |esianiun Aq 1202-6002 ® WbuAdod

firucka

Uzivatelska p

UR10e



UNIVERSAL ROBOTS

Informace obsazené v tomto dokumentu jsou majetkem spolecnosti Universal Robots A/S a bez
pfedchoziho pisemného souhlasu Universal Robots A/S nesmi byt reprodukovény jako celek ani z&asti.
Zde obsazené informace podléhaji zmé&nam bez upozornéni a nelze je vykladat jako zavazek spole¢nosti
Universal Robots A/S. Tento dokument je pravidelné pfezkoumavan a revidovan.

Spole¢nost Universal Robots A/S nezodpovida za chyby a chybéjici informace v tomto dokumentu.
Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S.

The Universal Robots logo is a registered trademark of Universal Robots A/S.

Uzivatelska pfirucka UR10e

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



UNIVERSAL ROBOTS

I

‘euazelyAn eaeid Buydas ‘S/y S109oy |esianiun Aq 1202-6002 ® WbuAdod

firucka

Uzivatelska p

UR10e



UNIVERSAL ROBOTS

Obsah

1. Odpovédnost a zamySlené pouziti ... ... ... . . 13
1.1, 0mMezeni 0dpOVeANOSt ... ... 13

1.2, UCI POUZILT ... 13

2. VAST0DOY ...l 16
2.1. Technické specifikace URT0e ... .. . 20

2.2. Pfenosny ovladaci terminal s Tfipolohovym aktivacnim zafizenim .................................... 21

2.2.1. Funkce tlaCitek na 3PE ovladacimterminalu ...................................................... 23

2.2.2. Pouziti tla€iteKk SPE ... ... 24

2.3. Prehled rozhrani POlYSCOPE ... 26

2.3. 7. 1kony/karty Vv POIYSCOPE ... 27

3. BezZPECNOSt . 29
3.1 ObECNE 29

3.2. Typy bezpe€nostniho hldSeni ... 30

3.3. VSeobecna upozornéni a varoVani ... . 31

3.4. Integrace @ odpoVeANOSE ... 33

3.5. Kategorie zastaveni ... 33

4. Zvedani a manipulace ... ... 34
4.1. Control Boxand Teach Pendant ... 34
4.2.Ramenorobota ... ... 34

B MONtAZ 35
5.1. Pracovni a provozni prostOr .. ... . 36

5.2. Dimenzovani stojanu ... ... 37

5.3 POpIS MONAZE . . 40

5.3.1. Prevence singularity ... 40

5.3.2. Pevndamobilniinstalace ... 41

5.4. Zajisténiramene robota .. ... 42

5.5. Volny prostor kolem ovladaci jednotky ... ... 43

5.6. Pfipojeni robota: Kabel zakladni pfiruby ... . . 44

5.7. Pfipojenirobota: Kabel robota ... ... . . 44

5.8, S OVA PHIDO NI . 46

6. PIVNI SPUS NI . 48
6.1 VOINODEN ... 51

6.1.1. Panelvolnob&hu ... 53

6.2. MONTAZ .. 56
J.Installation ... 58

Uzivatelska pfirucka UR10e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

7.1. Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni ... 58
7.2. Pfipojovaci porty ovladaci jednotky ... . 61
7. 3 BNt 62
7.4. Instalace 3PE ovladacihotermindlu ... 62
7.4, Instalace hardwaru ... 62
7.4.2. Instalace nového softwaru ... 65
7.5.VIVrozhranioviadaCe ... 66
7.5.1. Ovladanirozhrani l/O ... .l 69
7.5.2. Pouzitikarty /O ... 70
7.6. BezZpelnostNi VN 72

761 MO SIGNALY ..o 76

7.6.2.Nastaveni /O ... 79

7.7. Tripolohové aktivani zaFizeni ... . 82
7.8. Univerzalni digitalni vstupy/vystupy ... . 83
7.8.1. Analogovy vstup: Komunikacnirozhrani ..................................................... 83

7.9. Univerzalni analogovy VStUP/VYSTUD ... ... 85
7.9.1.DIgitaINi VYSTUD ... 86

7.10. Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti ... 87
7.11. Integrace koncového efektoru ... 88
7.11.1. Maximalni uzite€né zatizeni ... . 89
7.11.2. Koncovy efektor . . 90
7.11.3. Zabezpeleni Nastroje ... ... . 91
7114 Nastavit n@klad ... 92
7.11.5. Specifikace instalace vstupU/vystupt nastroje ... 97
7.11.6. Zdroj napajeni Nastroje ... ...l 98
7.11.7. Digitalni vystupy n@stroje ... . 99
7.11.8. Digitalni vstupy nastroje ... ... 100
7.11.9. Analogove vstupy Nastroje ...l 100
7.11.10. Komunikace NAStrofe VIV ... 101

8. PIVNI POUZI T .l 102
8.1. Rychlé spuSteni SYStemMU ... 102
8L PV PrOGIaM 103
8. 2. 1. Karta SPUSHI .. 105

8.2.2. Pfesunout robota do polohy. ... . 109

8.2.3. Pouziti Karty Program ... ... 110

8.2.4. Sada nastrojl Programovy Strom ... 113

8.2.5. Pouziti vybranych uzll programu ... 114

8.2.6. Pouziti zakladnich uzld programu ... 115

8.2.7. Zakladni uzly programu: Pfesunout ... . 115

8.2.8. Zakladni uzly programu: Body trasy ... . 118

UR10e

Uzivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

8.2.9. Pouziti Karty POy ... 120

8.2.10. Editor POIONY ... 122

8.3. Bezpelnostni prvky a rozhrani ... ... 125

8.3.1. Konfigurovatelné bezpecnostni funkce ... 127

8.3.2. Bezpelnostni fuNKCe ... ... ... 131

8.3.3. Sada bezpecnostnich parametrll ... 133

8.4. Bezpec€nostni konfigurace softwaru ... . 135

8.4.1. Nastaveni bezpec¢nostniho hesla softwaru ... 137

8.4.2. Zména bezpec&nostni konfigurace softwaru ... 138

8.4.3. Pouziti nové konfigurace zabezpecenisoftwaru ... 139

8.4.4. Bezpecnostni konfigurace bez pfenosného ovladacihopanelu ........................... 140

8.4.5. Bezpecnostnirezimy softwaru ... 141

8.4.6. Bezpecnostni limity softwaru ... 141

8.4.7. Bezpec€ny navrat do zakladni polohy (Safe Home) ........................................... 146

8.5. Bezpe€nostni omezeni SOftWaru ... 148

8.5.1. 0Omezeni SMErU NASIIOJE ... .. 154

8.5.2. Omezeni polohy NASIIOJe ... ... 156

9. Posouzeni kybernetickych hrozeb ... ... .. . . 160
9.1. Obecna kyberneticka bezpeCnost ... 160

9.2. Pozadavky na kybernetickou bezpeCnost .................. 160

9.3. Pokyny pro posileni kybernetické bezpeCnosti ..................... 162

0.4, HeSIa 163

9.5. Nastavenihesla ... 163

0.6. HESIO SPIrAVCE ... oo 164

9.7. Heslo provozninO reZIMU ... .o 165

10. Komunika@ni Sit€ ... 166
10.1.Sb8INICE ... 166

10.2. MODBUS .. o 167

10.3. EtherNetIP ... 171

10.4. PROFINET e 171

10.5. PROFISAIE ... oo 172

10.6. URCONNECE ... 176

11. Nouzové udalosti ... 177
11.1.NoUZOVEé ZastaVveni ... 177

11.2. Pohyb bez napajeni pOhONU ... ... 178

113 REZIMY L 179
T1.3.1. REZIM ODNOVY ..o 181

11.3.2. ZPEINE FIZENT ... 181

T, PO P AV o 186

Uzivatelska pfirucka UR10e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

12.1. Ulozeni pfenosného ovladacihotermindlu ... 187

13, UdrZDA @ OPFAVY ..o 188
13.1. Testovani UCinnostizastaveni ... 189

13.2. Cisténi a kontrola ramene robota ... 189

13.3. Karta Protokol ... 193

13.4. Spravce programU @ instalaci ... 196

13.5. PHstup K datlm robota ... 198

14. Likvidace a Zivotni prostredi ... 200
15. Posouzeni fziK ... 201
15.1. Nebezpeli prskiipnUL ... 203

15.2. Brzdnadobaabrzdnadraha ... 203
15.2.1. Scénafrobota 1: 10 Kg. ... 204

15.2.2. Scénarrobota 2: 12,5 Kg. .. ..o 208

15.3. UVEdeni dO PrOVOZU ... e 213

16. Prohlaseni a certifikaty (origindl EN) ... ... . 214
17. ProhlaSeni a certifiKaty ... 216
18, Certifi KAty 218
10, CertifikAty . 220
20. Tabulka s bezpe€nostnimi funkcemi ... ... 226
20.1. Tabulka 1a ... 235

20.2. TabulKa 2 .. 236

21 INdeX 242

UR10e

Uzivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

IR

"euazelyAa eaeld BUYDSA 'S/ S10qoY [eslaniun Aq #202-6002 ® WbBuAdoo

UR10e

12

firucka

Uzivatelska p



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

I

~ UNIVERSAL ROBOTS 1. Odpovédnost a zamyslené pouZiti

1. Odpovednost a zamyslené pouziti

1.1. Omezeni odpovédnosti

Popis

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

1.2. Ug&el pouziti

Popis

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

vést k nebezpe¢nym situacim.

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

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

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

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

UR10e
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1. Odpovédnost a zamyslené pouZiti UNIVERSAL ROBOTS

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

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

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

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

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

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

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

* Robot neni uréen pro:

* Jakékoli pouziti v nebezpecnych mistech nebo ve
vybuSném prostiedi.

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

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

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

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

Uzivatelska pfirucka 14 UR10e
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UNIVERSAL ROBOTS

1. Odpovédnost a zamyslené pouziti

A

A

VAROVANI

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

VAROVANI

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

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

UR10e
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2.Vas robot

UNIVERSAL ROBOTS

2. \Vas robot

Uvod

Baleni obsahuje

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

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

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

* Rameno robota

* Ovladaci jednotka

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

* Montazni drzak pro 3PE ovladaci terminal

* KiIi€ k otevfeni ovladaci jednotky

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

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

* Tento navod

Uzivatelska pfirucka
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R
UNIVERSAL ROBOTS 2. Vs robot

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

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

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

'
\Tool flange

\
" Wrist 3 joint

\Wrist 2 joint

| Wrist 1 joint

| | 'I

Base joint ;

Shoulder jointj."‘ Elbow joint,."l

1.1: Hlavni soucasti robotického ramene.

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

* Rameno a Loket: k provadéni velkych pohybu.

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

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

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

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

Navod k instalaci hardwaru
Mechanicka a elektricka instalace robota.

Prirucka PolyScope
Programovani robota.

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

UR10e 17 Uzivatelska prirucka



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

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

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

Vyhledani dalSich
informaci

UR+

Fora UR

Academy

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

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

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

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

* Skriptovaci manudl pro pokrocilé uzivatele

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

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

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

Uzivatelska pfirucka
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(R
UNIVERSAL ROBOTS 2. Vs robot

Sada pro Sada UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite je soubor
vyvojare vSech nastrojli potfebnych k vytvofeni kompletniho feseni, véetné vyvoje URCaps,
pfizplisobeni koncovych efektor( a integrace hardwaru.
Internetové PFirucky, navody a manualy si muzete precist online. Velké mnozstvi dokumentt jsme
pfirucky shromazdili na adrese htips://www.universal-robots.com/manuals
* Pfrirucka k softwaru PolyScope s popisy a pokyny pro software
* Servisni pfirucka s pokyny pro odstrafovani problémda, adrzbu a opravy
* Adresér pro skriptovani s ohledem na hloubkové programovani
UR10e 19 Uzivatelska prirucka
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2.Vas robot

UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Technickeé specifikace UR10e

Typ robota

Hmotnost robota

Maximalni uzite¢né zatizeni
Dosah

Rozsahy kloubl

Rychlost

Frekvence aktualizace systému
Pfesnost senzoru momentu
Opakovatelnost pozice

Stopa

Stupné volnosti

Velikost ovladaci jednotky (8 x v x h)

V/V porty ovladaci jednotky

V/V porty nastroje
Komunikace s nastroji
Napajeni a napéti V/V nastroje

Napajeni pres V/V ovladaci jednotky
Komunikace

Programovani
Hluk

Klasifikace IP

Klasifikace Cistirny
(celkové pro model)

Spotfeba (primérna)

Spotfeba energie

Jmenovity zkratovy proud (SCCR)
Operace spoluprace

Materialy
Rozmezi okolni teploty

Zdroj napajeci ovladaci jednotky

Kabel OP: ovladaci panel - ovladaci jednotka

UR10e

33,3kg/73,51b

10 kg /22 Ib nebo 12,5kg /27,5 Ib (Mechanické rozhrani)
1300 mm/ 51,2 palce

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

Zakladna a ramenni kloub: max. 120 °/s.

VSechny ostatni klouby: max 180 °/s.
Nastroj: cca 1 m/s / cca 39,4 palcu/s.

500 Hz

55N

+ 0,05 mm/+0,0019in (1,9 mils)podle ISO 9283

@190 mm /7,5 palce

6 rotacnich spojl

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

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

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

12 V/24 V 2 A (dvoupinoveé napajeni) 1 A (jednopinové
napajeni)

24 V 2 A v ovladaci skfini

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

Grafické uzivatelské rozhrani PolyScope na 12" dotykové
obrazovce

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

IP54

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

615W
Priblizné 350 W pfi pouziti typického programu
200 A

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

Hlinik, PC/ASA plast

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

50 °C0-50 °C0-50 °C0-50 °C0-50 °C0-50 °C Pfi vysoké
nepretrzité rychlosti spoje je specifikace maximalni okolni
teploty snizena.

100-240 VAC, 47-440 Hz

4,5m /177 palcu

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Vs robot

Kabel robota: Robotické rameno do ovlddaci  Standard (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm

skfiné (volitelné)

Standard (PVC) 12 m/472.4in x 13,4 mm
HiFlex (PUR) 6 m/236 in x 12,1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472.4 in x 12,1 mm

2.2. Prenosny ovladaci terminal s Tripolohovym
aktivacnim zarizenim

Popis

V zavislosti na generaci robota muize byt pfenosny ovladaci terminal opatfen
tfipolohovym aktivaénim zafizenim (3PE), pfipadné muize byt bez néj.

Roboti UR20 a UR30 maji vestavéné zafizeni zvané pfenosny ovladaci terminal s
tfipolohovym aktivacnim zafizenim (3PE TP). Pfenosny ovladaci terminal bez 3PE
nebude fungovat s modely UR20 a UR30.

The enabling buttons are on the underside of the Teach Pendant, as illustrated below.
Muzete pouzit libovolné tlac¢itko podle svych preferenci. Pokud je ovladaci terminal
odpojen, musi byt pfipojeno a nakonfigurovano externi zafizeni 3PE. Funkce 3PE TP
se roz8ifuji na rozhrani PolyScope, kde jsou v zdhlavi uvedeny dal3i funkce.

@ POZNAMKA
Pfenosny ovladaci terminal s tfipolohovym aktivaénim zafizenim neni
soucasti zakoupené ovladaci jednotky OEM Control Box, proto neni
funkce aktivaéniho zafizeni poskytovana. Pouziti UR20 nebo UR30
vyzaduje pfi programovani nebo uceni externi aktivacni zafizeni
nebo prfenosny ovladaci terminal s tfipolohovym aktivaénim
zafizenim v dosahu aplikace robota. Viz ISO 10218-2.

UR10e
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2.Vas robot
Prehled TP 1. Tlacitko napajeni
2. Tlacitko nouzového zastaveni
3. USB port (je dodavan s protiprachovym krytem)
4. Tlacitka 3PE
Volnobéh Symbol volnobézného rezimu robota je umistén pod kazdym tlacitkem 3PE, jak je

znazornéno nize.

Uzivatelska prirucka
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UNIVERSAL ROBOTS

2. Vas robot

2.2.1. Funkce tlacitek na 3PE ovladacim terminalu

Popis
POZNAMKA
Tlacitka 3PE jsou aktivni pouze v manuélnim rezimu. V
automatickém rezimu nevyzaduje pohyb robota Zadnou interakci s
3PE.
V nasleduijici tabulce jsou popsany funkce tlacitek na 3PE.
Poloha Popis Akce/kon
Na tla&itko na 3PE Povlflyb robotaije ?astaven v ruénim
. o i rezimu. Napajeni ramene robota
1 Uvolnéni nepusobi zadny tlak. , )
. neni vypnuto a rameno je
Neni stisknuto. .
odbrzdéné.
Lehky tlak | @ tlacitko na 3PE e .
9 (lehké pusobi urcity tlak. Je Umozniuje pfehrat vas program, kdyz
, stisknuto do stredni je robot v manualnim rezimu.
uchopeni) .
pozice.
Pevny tlak | Na tlacitk PE
evny’t @ ? t a(,:lt © n’a S Pohyb robota je zastaven v ru¢nim
3 (pevné pusobi uplny tlak. Je .. .
, . v 41 rezimu. Robot je ve stavu 3PE Stop.
uchopeni) stisknuto az dol(.
1 Pusténi tlacitka Stisk tlacitka
UR10e 23 Uzivatelska pfirucka
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2.2.2. Pouziti tlacCitek 3PE

Pouziti 3PE Prehrani programu

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

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

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

Zastaveni programu

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

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

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

Volnobéh s tlacitky 3PE

Pouziti funkce Pfesunuti robota na pozici

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

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

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

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

3. Lehce stisknéte a podrzte tlacitko na 3PE.

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

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

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

Uzivatelska pfirucka 24 UR10e
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UNIVERSAL ROBOTS

I

‘euazelyAn eaeid Buydas ‘S/y S109oy |esianiun Aq 1202-6002 ® WbuAdod

firucka

Uzivatelska p

25

UR10e



UNIVERSAL ROBOTS

2.3. Prehled rozhrani PolyScope

Description

Pouziti dotykové
obrazovky

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

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

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

Citlivost na dotyk je navrzena tak, aby se zabranilo nespravnému vybéru na PolyScope
a aby se zabranilo neoCekavanému pohybu robota.

Dotykovy displej pfenosného ovladaciho terminalu je optimalizovan pro pouziti v
priamyslovém prostiedi. Na rozdil od spotfebni elektroniky je citlivost dotykové
obrazovky prenosného ovladaciho terminalu konstrukéné odolné;jsi vici faktoriim
okolniho prostfedi, jako jsou:

* kapky vody a/nebo kapky chladiciho média stroje
* emise radiovych vin
* jiny Sum vydavany v provoznim prostiedi.
Nejlepsich vysledk(l dosahnete vybérem polozek na obrazovce Spi¢kou prstu.

V této pfirucce se tomu fika ,klepnuti®.
V pfipadé potreby Ize k vybéru na obrazovce pouzit komeréné vyrabény stylus.

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS

2.3.1. lkony/karty v PolyScope

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

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

M Program vytvari a/nebo upravuje programy robota.

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

Pohyb ovlada a/nebo upravuje pohyby robota.

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

=

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

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

Novy... vytvori novy program nebo instalaci.

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

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

Provozni rezimy

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

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

Dalkové ovladani Ikony mistniho rezimu a vzdaleného rezimu budou pfistupné pouze tehdy, pokud
povolite dalkové ovladani.
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Ikony/funkce v
zapati

Vysokorychlostni
manualni rezim

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

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

ccce
Pfehled zabezpec&eni zobrazi aktivni bezpecnostni konfigurace.

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

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

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

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

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

E Zastavit zastavi aktualné nacteny program robota.

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

-y
il Vysokorychlostni manudlni reZim umoziiuje nastroji i kloubu doasné

prekrocit rychlost 250 mm/s.

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpecnost

3. Bezpecnost

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

3.1. Obecné

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

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

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

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

Zvlasteé je tfeba vénovat pozornost textlim s vystraznymi symboly.

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

3.2. Typy bezpecnostniho hlaseni

Popis

r

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

VAROVANI

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

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

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

VAROVANI: HORKY POVRCH

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

UPOZORNENI

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

UZEMNENI

Oznacuje uzemnéni.

OCHRANNE UZEMNENI

Oznacuje ochranné uzemnéni.

POZNAMKA

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

PRECTETE SI MANUAL

prirucce.
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpecnost

3.3. VSeobecna upozornéni a varovani

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

ﬁ VAROVANI
Nedodrzeni nize uvedenych obecnych bezpec¢nostnich postupl
muze mit za nasledek zranéni.
* Zkontrolujte, zda jsou rameno a nastroj/koncovy efektor
robota spravneé a bezpecné pfiSroubovany.
* Zkontrolujte, zda ma rameno robota dostatek prostoru a miize
volné pracovat.

* Ovéfte, zda je persondl chrdnén béhem instalace, uvedeni do
provozu, programovani/ vyuky, provozu a pouzivani.

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

* Pokud je robot poSkozeny, nepouzivejte ho.

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

* Nepokladejte prsty za vnitini kryt ovladaci jednotky.

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

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

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

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

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

* Zbavte nastroje/koncové efektory ostrych hran nebo odstrante
riziko skfipnuti.

* Mohou byt vyzadovany ochranné rukavice a/nebo ochranné
bryle.
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UNIVERSAL ROBOTS

A\

VAROVANI: HORKY POVRCH

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

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

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

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

UPOZORNENI

Neprovedeni hodnoceni rizik pfed provozem muze zvysit riziko
zranéni.

* Pred zahajenim provozu provedte posouzeni rizik a snizte
rizika.

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

* Predtéte si informace v ¢asti Rizeni rizik.

UPOZORNENI

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

* Otestujte vSechny funkce a program robota zvlast.

POZNAMKA
Velmi silnd magneticka pole jej mohou poskodit.

* Robot nevystavuijte stalym magnetickym polim.

PRECTETE S| MANUAL

Zkontrolujte, zda jsou vSechna mechanicka a elektricka zafizeni
instalovana v souladu se specifikacemi a upozornénimi v kapitolach
Mechanické rozhrani a Elektrické rozhrani.

Uzivatelska pfirucka

32 UR10e

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


../../../../../../../../Content/prod-usr-man/hardware/arm_e-Series/UR10e/H_g5_sections/mechanical_interface_g5/mounting_instructions_en_g5.htm#chap:mechanicalInterface
../../../../../../../../Content/prod-usr-man/hardware/CB_e-series/electricalInterface_en_g5.htm#chap:electricalInterface

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

R
UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpecnost

3.4. Integrace a odpovednost

Popis

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

* Provedeni posouzeni rizik pro cely roboticky systém

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

vysledkd posouzeni rizik

* Konfigurace spravného bezpecnostniho nastaveni v softwaru

* Zajistit, aby uzivatelé neupravovali bezpecnostni opatfeni

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

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

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

3.5. Kategorie zastaveni

Popis Podle okolnosti mize robot iniciovat tfi typy kategorii zastaveni, definované podle IEC
60204-1. Tyto kategorie jsou definovany v nasledujici tabulce.
Kategorie Popls
zastaveni
0 Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni.
] Zastavujte robota fadnym fizenym zplsobem. Po zastaveni robota se
odstrani napajeni.
9 *Zastaveni robota s napajenim dostupnym pro pohony pfi zachovani
trajektorie. Po zastaveni robota je napajeni pohonu zachovano.
*Zastavovani robotd Universal Robots v kategorii 2 je dale popsano jako zastaveni
typu SS1 nebo 2 podle normy IEC 61800-5-2.
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4. Zvedani a manipulace

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

4.1. Control Box and Teach Pendant

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

4.2. Rameno robota

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

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

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

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

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

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

Zapoijte sitovy nebo hlavni napdjeci kabel ovladaci jednotky.

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

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

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

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

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

POZNAMKA

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

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

Valcovy prostor se nachazi pfimo nad a pfimo pod zakladnou robota. Robot dosahuje
do vzdalenosti az 1300 mm od z&kladniho kloubu.

Predni sténa Se sklonem
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5.2. Dimenzovani stojanu

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

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

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

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

Definice sily a momentu na pfirubé zakladny.
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5. Montaz
Dimenzova Velikost zatizeni zavisi na modelu robotu, programu a mnoha dalSich faktorech.
ni stojanu Dimenzovani stojanu musi zohlednit zatiZzeni, které rameno robotu vytvafi pfi béZném

neprerusovaném provozu a pfi zastaveni kategorie 0, 1 a 2.

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

Model robotu Mz [Nm] Fz[N] Mxy [Nm] Fxy [N]

UR10e 990 1700 1460 1160
Max. toc¢ivé momenty kloubu pfi zastaveni kategorie 0, 1a 2.

Model robotu Mz [Nm] Fz [N] Mxy [Nm] Fxy [N]

UR10e 830 1450 860 860

Max. tocivé momenty kloubt béhem béZného provozu.

Bézné provozni zatiZzeni Ize obecné omezit snizenim meznich hodnot zrychleni kloub.
Skute¢né provozni zatizeni zavisi na aplikaci a programu robotu. O¢ekavané zatizeni ve vasi
konkrétni aplikaci muzete vyhodnotit pomoci programu URSim.
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Dimenzovani Uzivatelé maji moznost zahrnout dodate¢né bezpecnostni rezervy a zohlednit
stojanu nasledujici konstrukéni aspekty:

+ Staticka tuhost: Stojan, ktery neni dostatecné tuhy, se pfi pohybu robotu vychyli,
coz ma za nasledek, ze rameno robotu nedosahne zamysleného bodu trasy
nebo drahy. Nedostatecna staticka tuhost mize mit za nasledek také $patnou
zku$enost s vyukou volnobéhu nebo ochranné zastaveni.

* Dynamicka tuhost: Pokud se vlastni frekvence stojanu shoduje s frekvenci
pohybu ramene robotu, mize se cely systém dostat do rezonance, coz navenek
pusobi, jako by vibrovalo celé rameno robotu. Nedostatek dynamické tuhosti
muze vést i k ochrannému zastaveni. Stojan by mél mit minimalni rezonanéni
frekvenci 45 Hz.

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

é UPOZORNENI
* Pokud je robot namontovan na vnéjsi ose, nesmi byt zrychleni
této osy prilis vysoké. Software robotu miizete nechat
kompenzovat zrychleni vnéjsich os pomoci skriptového pfikazu
set_base_acceleration()

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

é VAROVANI
* Moznost nebezpeci pfevraceni.

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

* Dejte prioritu bezpecnosti zavedenim odpovidajicich opatfeni,
ktera za vSech okolnosti zabrani pfevraceni pohyblivych ploSin.
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5.3. Popis montaze

Description Rameno robota | Upevnéni pomoci &tyF Sroubli 8,5 mm o pevnosti 8,8 do &tyf
(zakladna) montaznich otvort M8 na zakladné.

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

Nastroj (pfiruba

nastroje o e . v x

ie) Pro pfesné polohovani nastroje pouzijte ¢ep v otvoru J6.
Ovladaci C . .
. Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem.
jednotka

. . Ovladaci terminal se montuje na sténu nebo se umistuje na

Pfenosny C . . :
ovladaci ovladaci jednotku. Zkontrolujte, zda kabel nepfedstavuje

nebezpedi zakopnuti. Pro montaz ovladaci jednotky a

terminal/panel N ) o o - .
P prenosného ovlddaciho termindlu Ize zakoupit drzaky navic.

Upozornéni:
Hodnoceni IP {AE UPOZORNENI

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

* Namontuje robota v prostfedi vhodném pro stuperi IP. Robot se
nesmi pouzivat v prostfedich prekracujicich hodnoty
odpovidajici stupnici IP pro robota (IP54), pfenosny ovladaci
panel (IP54) a ovladaci jednotku (1P44)

Upozornéni:
Monta3 Q VAROVANI
Nestabilni montaz muize vést k nehodam.

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

5.3.1. Prevence singularity
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaz

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

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

* Vyhnéte se programovani pohybl vedoucim k jakymkoli
poloham, které mohou zpUsobit singularitu.

5.3.2. Pevna a mobilni instalace

Description At uz je rameno robota pevné (pfipevnéné ke stojanu, sténé nebo podlaze), nebo
v mobilni instalaci (lineérni osa, tlaény vozik nebo mobilni zdkladna robota), musi byt
instalovano bezpec¢né, aby byla pfi kazdém pohybu zajisténa stabilita.
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5.4. Zajisténi ramene robota

Description
Rozméry a rozmisténi otvord pro montaz robota.
Vypnuti
robotického A VAROVANI
ramene Neocekavané spusténi a/nebo pohyb mohou vést ke zranéni.
* Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neo¢ekdvanému
spusténi béhem montaze a demontaze.

1. Stisknutim vypinace na Pfenosném ovladacim terminalu robota vypnete.

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

3. Nechte robota 30 sekund vybit veSkerou ulozenou energii.
Zajist&ni ramene robota 1. Umistéte rameno robot