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~ UNIVERSAL ROBOTS 1. Ansvar och avsedd anvandning

1. Ansvar och avsedd anvandning

1.1. Ansvarsfriskrivning

Beskrivning

Ingen information i den har bruksanvisningen ska tolkas som en att UR garanterar att
industriroboten inte kan orsaka personskada eller annan skada dven om
industriroboten foljer alla sakerhetsinstruktioner.

1.2. Avsedd anvandning

Beskrivning

LAS MANUAL
Om robotarmen inte anvands i enlighet med avsedd anvandning kan
det leda till farliga situationer.

* Las och folj de rekommendationer fér avsedd anvandning och
de specifikationer som finns i anvdndarmanualen.

Universal Robots robotar ar avsedda fér industriell anvandning, for att hantera
verktyg/andeffektorer och fixturer, eller for att bearbeta eller 6verféra komponenter
eller produkter. For detaljer om de forhallanden under vilka roboten ska fungera, se
deklarationer och certifikat och de tekniska specifikationerna.

Alla Universal Robots robotar ar utrustade med sékerhetsfunktioner som ar utformade
for att mojliggdra kollaborativa applikationer, dar robotapplikationen arbetar
tilsammans med en ménniska.

Samarbetsdrift ar endast avsedd for riskfria tillampningar, dar hela tilldmpningen,
inklusive verktyg, arbetsstycke, hinder och andra maskiner saknar signifikanta risker
enligt riskutvarderingen fér den specifika tillampningen.

UR16e
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1. Ansvar och avsedd anvandning UNIVERSAL ROBOTS

é VARNING
Anvandning av robotarmen utanfor de avsedda dndamalen kan leda
till skador.

* Anvand inte roboten for nagot av foljande:
* All anvandning pa farliga platser eller i explosiva miljoer.

* Medicinska tilldmpningar med kontakt eller narhet till
patienter.

* Alla tillampningar som kraver 6éverensstdmmelse med
specifika hygien- och/eller sanitetsstandarder, t.ex.
direktkontakt med livsmedel, drycker och/eller
farmaceutiska produkter.

* All anvéndning eller tilldmpning som avviker fran avsett
andamal ska betraktas som otillatet missbruk och kan
leda till dod, personskada och/eller skada pa egendom.

ALLA EVENTUELLA UTTRYCKLIGA ELLER UNDERFORSTADDA
GARANTIER AVSEENDE LAMPLIG ANVANDNING FORVERKAS
VID MISSBRUK.

é VARNING
Anvandning av robotarmen utanfor de avsedda dndamalen kan leda
till skador.

* Anvand inte roboten for nagot av féljande:
* All anvandning pa farliga platser eller i explosiva miljoer.

* Medicinska tillampningar med kontakt eller narhet till
patienter.

* Alla tillampningar som kraver 6éverensstdmmelse med
specifika hygien- och/eller sanitetsstandarder, t.ex.
direktkontakt med livsmedel, drycker och/eller
farmaceutiska produkter.

* All anvéndning eller tilldmpning som avviker fran avsett
andamal ska betraktas som otillatet missbruk och kan
leda till d6d, personskada och/eller skada pa egendom.

ALLA EVENTUELLA UTTRYCKLIGA ELLER UNDERFORSTADDA

GARANTIER AVSEENDE LAMPLIG ANVANDNING FORVERKAS
VID MISSBRUK.

é VARNING
Undvik att modifiera roboten. En &ndring kan skapa of6érutsedda
risker. All auktoriserad atermontering ska ske enligt den senaste
versionen av alla relevanta servicehandbdécker.

Anvandarhandbok 14 UR16e
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1. Ansvar och avsedd anvandning

A

VARNING

Underlatenhet att beakta de extra riskerna med langre rackvidd,
hdgre nyttolaster och stérre viidmoment och hastigheter som ar
forknippade med en stérre robot, kan leda till personskador eller
dodsfall.

* Din riskbeddmning ska omfatta de ytterligare riskerna for
rackvidd, nyttolast och hastighet.

UR16e
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2. Din robot

UNIVERSAL ROBOTS

2. Din robot

Inledning

I lddorna

Gratulerar till din nya Universal Robots-robot, som bestar av robotarm (manipulator),
manoverskap och mandverenhet.

Robotarmen, som ursprungligen utformades for att efterlikna rérelseomfanget hos en
mansklig arm, bestar av aluminiumrér som ar ledade med sex leder, vilket ger en hég
grad av flexibilitet i din automationsinstallation.

Universal Robots patenterade programmeringsgranssnitt, PolyScope, gor att du kan
skapa, ladda och koéra dina automationstillAmpningar.

* Robotarm

* Mandverskap

* Mandverenhet eller en 3PE -mandverenhet
* Fastbeslag for mandverskapet

* Fastbeslag fér 3PE-mandverenheten

* Nyckel till mandverskéapet

* Kabel fér anslutning av mandverskapet och kontrollboxen (flera alternativ
tillgangliga beroende pa robotstorlek)

* Stromsladd eller elkabel som fungerar i din region
* Rundsele eller lyftsele (beroende pa robotens storlek)
* Adapter for verktygskabel (beroende pa robotversion)

* Den har manualen

Anvandarhandbok
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2. Din robot

Om robotarmen

Lederna, basen och verktygsflansen ar huvudkomponenterna i robotarmen.
Mandverenheten koordinerar ledrérelser for att flytta robotarmen.

Att fasta en andeffektor (verktyg) till verktygsflansen i slutet av robotarmen gér det
mojligt for roboten att manipulera ett arbetsstycke. Vissa verktyg har ett specifikt syfte
utdver att manipulera en del, till exempel QC-inspektion, applicering av lim och

svetsning.
@
Q \é‘\
\ VY
Voo
.\ \Tool flange
\ \
\ \
\ \
\ \ Wrist 3 joint
| \wrist 2 joint
| Wrist 1 joint
\\
i
[
f
Base/
/ .
Base joint‘Jf [ .f

f .
Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: Robotarmens huvudkomponenter.

Bas: dar robotarmen monteras.
Skuldra och Armbage: gor storre rorelser.
Handled 1 och Handled 2: gér mindre rorelser.

Handled 3: dar verktyget ar fast i verktygsflansen.

Roboten &r en delvis fullbordad maskin, eftersom en sadan deklaration om
inkorporering tillhandahalls. En riskbedémning kravs for varje robottillampning.

UR16e
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2. Din robot UNIVERSAL ROBOTS

Sa laser man Den har manualen innehaller instruktioner som beskriver man installerar och
denna manual programmerar roboten. Manualen &r uppdelad i tva delar:

Maskinvaruinstallationshandbok
Mekanisk och elektrisk installation av roboten.

PolyScope Manual
Sa programmerar man roboten.

Den har manualen ar avsedd for robotens integrationstekniker, som maste ha
grundkunskaper i mekanik och elektronik samt grundladggande
programmeringskunskaper.

Produktgaranti Rikta dina garantiférfragningar till produktrelaterad information pa myUR

Ansvarsfriskrivning Universal Robots A/S hela tiden férbattrar driftsdkerheten och prestandan hos sina

géllande produkter har foretaget ratt att uppgradera produkter och produktdokumentation

instruktionsboken utan férvarning. Eftersom Universal Robots A/S vidtar alla rimliga atgarder for att
sdkerstalla att innehallet i instruktionsboken stammer. Daremot har féretaget inget
ansvar for eventuell felaktig information eller information som saknas.

myUR myUR ar en kundportal dar du kan registrera alla dina robotar, halla reda pa
servicearenden for robotar och allménna supportfrdgor. Ga till myur.universal-
robots.com och registrera dig for att f4 tillgang till portalen. Arenden hanteras antingen
av den distributdr du féredrar eller hénvisas till Universal Robots kundtjanst.
UtOver dessa funktioner ar det ocksa méjligt att prenumerera pa robotévervakning och
hantera ytterligare anvandarkonton i ditt féretag.

Ytterligare Supportwebbplatsen (www.universal-robots.com/support) innehaller foljande:
informationskallor .

Versioner av denna manual pa andra sprak
* Manual till PolyScope

* En servicehandbok med anvisningar géllande felsdkning, underhall och
reparation

 Skripthandboken for avancerade anvandare

Anvandarhandbok 18 UR16e
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UR+

UR:s forum

Academy

Developer suite

Onlinemanualer

UR+-webbplatsen ar en internetbaserad ar (www.universal-robots.com/plus)
utstallning som visar toppmoderna produkter och beskriver hur man kan anpassa sin
UR-robot. Har finns allt du behdver pa ett och samma stélle - frAn manipulatorer och
tillbehor till visionskameror och program. Alla produkter har testats och godkants sa att
de ar kompatibla med UR-robotar, vilket medfor enkel konfiguration, driftsékerhet,
enhetliga anvandarupplevelser och enkelt programmeringsférfarande. Det gar ocksa
att na UR+ partnerprogram via var nya programvaruplattform (plus.universal-
robots.com), dar det gar att designa mer anvandarvanliga produkter till UR-robotar.

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. Trots att UR:s forum grundades av UR+ och &ven om vara administratorer ar UR-
anstéllda skapas majoriteten av innehallet av er - UR:s forumanvéandare.

Pa webbplatsen UR Academy academy.universal-robots.com finns en mangd olika
utbildningsméjligheter.

UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite ar en samling av
alla verktyg som behdvs for att bygga en hel I6sning, inklusive utveckling av URCaps,
anpasshning av andeffektorer och integrering av hardvara.

Manualer, guider och handbdcker kan Iasas online. Vi har samlat ett stort antal
dokument pa https://www.universal-robots.com/manuals

* PolyScope programvaruhandbok med beskrivningar och instruktioner fér
programvaran

* Servicehandboken med instruktioner for felsdkning, underhall och reparation

* Skriptkatalogen med skript for djupgaende programmering

UR16e
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UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Tekniska specifikationer UR16e

Robottyp

Robot vikt
Maximal nyttolast
Réackvidd

Fogintervall

Hastighet

Frekvens for uppdatering av systemet
Kraftvridmomentsensor noggrannhet
Repeterbarhet for poser

Fotavtryck

Frihetsgrader

Mandverskapets storlek (B x H x D)

I/O-portar pa mandverskapet

I/O-portar for verktyget
Verktygskommunikation

Verktyg I/0 stromférsorjning & spanning
Stromforsorjning for mandverskap 1/0

Kommunikation
Programmering
Buller

IP-klassificering

Renrumsklassificering
(totalt for modell)

Stromfoérbrukning (genomsnitt)
Stromférbrukning
Kortslutningsstrommarkning (SCCR)

Samverkansdrift

Material

Omgivningstemperaturomrade

Mandverskapets stromkalla
TP-kabel: mandverenhet och mandverskap

UR16e

33,1kg/72,91b

16 kg/35.21b

900 mm /35,4 in

Obegransad rotation av verktygsflansen, + 360 ° fér alla
andra leder * 360 ° for alla leder

Bas- och skulderleder: max 120 °/s.
Alla andra leder: max 180 °/s .
Verktyg: Cirka 1 m/s / Cirka 39.4 in/s.

500 Hz

55N

£0.05mm/£0.0019in (1.9 mils)per ISO 9283

@190 mm/7,5in

6 roterande leder

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

16 digitala in, 16 digitala ut, 2 analoga in, 2 analoga ut
2 digitala ingangar, 2 digitala utgangar, 2 analoga ingangar
RS

12 V/24 V 2 A (dubbelstift) 1 A (enkelstift)

24V 2 Ai kontrollbox

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T Ethernet-
uttag, MODBUS TCP & EtherNet/IP-adapter, Profinet
PolyScope grafiskt anvandargranssnitt pa 12" pekskarm
Robotarm: Mindre an 65dB(A), Mandverskap: mindre &n
50dB(A)

IP54

Robotarm: ISO-klass 6, Mandverskap: ISO-klass 6

585 W
Cirka 350 W med ett typiskt program
200A

17 avancerade sékerhetsfunktioner. | enlighet med: EN
ISO 13849-1, PLd, Cat.3 och EN ISO 10218-1

Aluminium, PC/ASA-plast

Roboten kan arbeta i ett omgivningstemperaturomrade pa
0-50 °C0-50 °C0-50 °C0-50 °C0-50 °C0-50 °C0-50 °C Vid
hog kontinuerlig foghastighet reduceras den maximala
omgivningstemperaturspecifikationen.

100-240 VAC, 47-440 Hz

4,5m /177 tum

Anvandarhandbok
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Din robot

Robotkabel: Robotarm till kontrollbox (tillval)

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

2.2. Manoverenhet med 3-lages aktiveringsenhet

Beskrivning

Oversikt 6ver TP

Beroende pa robotgeneration kan mandverenheten vara med eller utan en 3-
positionsaktiveringsenhet (3PE).

UR20- och UR30-robotarna har en inbyggd 3PE som kallas 3-positionsaktiverande
mandverenhet (3PE TP). Mandverenhet utan 3PE kommer inte att fungera med UR20
och UR30.

The enabling buttons are on the underside of the Teach Pendant, as illustrated below.
Du kan anvénda den knapp du féredrar. Om mandverenheten ar frankopplad méaste en
extern 3PE-enhet anslutas och konfigureras. 3PE TP-funktionaliteten stracker sig till
PolyScope-granssnittet, dar det finns ytterligare funktioner i sidhuvudet.

@ OBSERVERA
3PE-mandverenheten ingar inte i kopet av OEM-styrenheten, sa
funktionaliteten for aktivering av enheten tillhandahalls inte. For att
anvanda en UR20 eller UR30 kravs en extern aktiveringsenhet eller
en 3PE-mandverenhet vid programmering eller undervisning inom
robotapplikationens rackvidd. Se ISO 10218-2.

1. Stromknapp

2. Nodstoppsknapp

3. USB-port (levereras med ett dammskydd)
4. 3PE-knappar

UR16e
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2. Din robot

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Frikérning

Under varje 3PE-knapp finns en symbol for frikdrning av robot, enligt illustrationen
nedan.

Anvandarhandbok
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2. Din robot

2.2.1. Knappfunktioner fér 3PE-mandverenhet

OBSERVERA
3PE-knapparna ar endast aktiva i manuellt Iage. | automatiskt lage

kraver robotrérelse inte 3PE-knappatgard.

Beskrivning

| tabellen nedan beskrivs funktionerna fér 3PE-knapparna.

Position Beskrivning Atgard
Inget tryck pa 3PE- Robotrérelsen stoppas i manuellt lage.
Slapp knappen. Den trycks | Strom tas inte bort fran robotarmen och
intein. bromsarna forblir slappta.
Latt . .
tryckning Lite tryck pa 3PE- Later ditt program spelas nar roboten ar
2| (greppa | KMappen.Dentrycks |y o olit lage
9 i till en mittenpunkt. ge-
16st)
Hard Fullt tryck pa 3PE- ) . .
tryckning Robotrdrelsen stoppas i manuellt Iage.
3 knappen. Den trycks -
(greppa . Robot &ri 3PE-stopp.
hart) hela vagen ner.

1

Knapp slapps

2

Knapp trycks

UR16e
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2.2.2. Anvandning av 3PE-knapparna

Anvandning av Spela ett program
3PE 1. On PolyScope, ensure the robot is set to Manual mode, or switch to Manual
mode.
Behall en latt tryckning pa 3PE-knappen.
3. On PolyScope, tap Play to run the program.

Programmet kdrs om robotarmen ar i programmets forsta position.
Om roboten inte ar i programmets forsta position visas skarmbilden Flytta
robot till position.

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

Pausa ett program
1. Slapp 3PE-knappen, eller tryck pa Paus i PolyScope.

For att fortsatta programkérningen, hall 3PE-knappen intryckt och tryck pa
Ateruppta i PolyScope.

Frikbrning med 3PE-knappar

Anvandning av Flytta robot till position

Beskrivning Flytta robot till position later robotarmen flytta sig till startpositionen efter att du har
slutfort ett program. Robotarmen maste vara i startposition innan du kan kora

programmet.
For mer information, se 1. Flytta roboten till position pa sidan 1.

Flytta till position Sa har anvander du 3PE-knapparna for att flytta robotarmen till position:
1. Nar programmet ar klart, tryck Spela.
2. Valj Spela fran bérjan.

| PolyScope visas skarmbilden Flytta robot till position och visar robotarmens
rorelser.

3. Tryck latt och hall ned 3PE-knappen.

4. P& PolyScope trycker du och haller ned Automove for att robotarmen ska réra
sig till startpositionen.

Skarmen Spela program visas.
5. Hall 3PE-knappen latt nedtryckt for att kora ditt program.
Slapp 3PE-knappen for att stoppa ditt program.
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2.3. PolyScope-oversikt

Description

Anvéand
pekskarmen

PolyScope éar det grafiska anvandargranssnittet (GUI) pa Teach Pendant som driver
robotarmen via en pekskarm. Du skapar, laddar och kér program for roboten i
PolyScope. PolyScope-granssnittet ar uppdelat enligt féljande illustration:

* A: Header med ikoner/flikar som gor interaktiva skarmar tillgangliga for dig.
* B: Sidfot med knappar som styr dina laddade program.

* C: Skdrm med falt och alternativ for att hantera och 6vervaka robotatgarder.

(A)

Tryckkansligheten ar designad for att undvika falska val pa PolyScope och for att hindra
ovantad robotroérelse.

Mandéverenhetens pekskarm ar optimerad for anvandning i industrimiljéer. Till skillnad
fran hemelektronik ar tryckkansligheten pa mandverenhetens pekskarm mer
motstandskraftig for miljofaktorer som:

* vattendroppar och/eller kylvatskedroppar
* radiovagsstralning
* annat oljud fran driftmiljon.
Anvand dina fingertoppar for att gora ett val pa skdrmen pa basta satt.

| den har handboken kallas det "tryck".
En kommersiellt tillganglig ljuspenna kan anvandas for att géra val pa skarmen.
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2.3.1. Ikoner/flikar i PolyScope

Description

Rubrikikoner/funktioner

Foljande avsnitt listar och definierar ikonerna/flikarna och knapparna i
PolyScope-granssnittet.

Kor ar ett enkelt satt att anvanda roboten genom att anvanda

forinstallda program.

il Program skapar och/eller modifierar robotprogram.

4

peeed Installation konfigurerar instéliningar for robotarmen och extern
utrustning som t.ex. montering och sakerhet.

Flytta kontrollerar och reglerar robotens rorelser.

il 1/O Gvervakar och anger in- och utgangssignaler till och fran robotens

mandverskap.

Logg anger robotens tillstand samt varningar eller felmeddelanden.

ABCDE D ﬁ E
Mytt..

default*

Oppna.. Spara... Prog ra m_ och
Installationshanteraren valjer och visar aktiva program och installation.
Program- och installationshanteraren innehaller: Filsékvag, Ny, Oppna och
Spara.

Nytt... skapar ett nytt program eller en ny installation.

E Oppna... dppnar tidigare skapade och sparade program eller
installationer.

Spara... sparar program, installationer eller bAda pa samma gang.

Driftslagen @
pree Automatisk indikerar att driftlaget for roboten ar installd pa Automatisk.
Tryck pa den for att vaxla till det manuella driftlaget.
m Manuell indikerar att driftlaget for roboten ar instélld pa Manuell. Tryck
pa den for att vaxla till det automatiska driftlaget.

Fjarrkontroll Ikonerna for lokalt I&ge och fjarrldge blir endast tillgdngliga om du aktiverar

firrkontrollen.
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Lﬁ Lokalt avser att roboten kan styras lokalt. Tryck pa den for att vaxla till
fiarrkontroll.

Fjarrlage avser att roboten kan styras fran avstand. Tryck pa den for att vaxla till
lokal kontroll.

cccc
Sékerhetskontrollsumma visar den aktiva sadkerhetskonfigurationen.

Sidfot ikoner /
funktioner

E Hamburger-meny kommer at Hjalp, Om och Instéallningar i PolyScope.

Initiera skéter robotens status. Vid ROD signal trycker du pa knappen for att ta
roboten i drift.

Hastighetsreglage visar i realtid den relativa hastigheten da
robotarmen flyttas, med hansyn till sakerhetsinstallningar.

Simulerings-knappen véxlar mellan
programkdrning i simuleringsldge och med den verkliga roboten. Nar den kérs i
simuleringslage ror sig inte robotarmen. Darfér kan roboten inte skada sig sjalv eller
narliggande utrustning i en kollision. Om du ar oséker pa vad robotarmen kommer att
g6ra, anvand simuleringslage for att testa program.

m Spela startar det 6ppna robotprogrammet.
E Steg gor det mojligt att kdra ett program ett steg i taget.

Stopp stoppar det 6ppna robotprogrammet.

Manuellt Manuellt héghastighetslage ar en hall-i-for-att-kdra-funktion som endast ar tillganglig
héghastighetslage i manuellt lage nar en aktiveringsanordning med tre lagen ar konfigurerad.

rElulnTER Manuellt héghastighetslégetillater att bade verktygshastigheten och

armbagshastigheten tillfalligt dverstiger 250 mm/s.
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3. Sakerhet

Description

Las igenom innehallet har for att forsta de viktigaste sakerhetsriktlinjerna, inklusive
viktiga sédkerhetsmeddelanden och ditt ansvar nar du arbetar med roboten. Observera
att systemdesign och installation inte behandlas har.

3.1. Allmant

Beskrivning

Det har kapitlet innehaller viktig sékerhetsinformation som maste ldsas och forstas av
den som integrerar Universal Robots e-Series-robotar innan roboten startas for férsta
gangen.

| detta kapitel ar de férsta underavsnitten allméanna. De senare underavsnitten
innehaller specifika ingenjorsdata som ar relevanta for att kunna konfigurera och
programmera roboten. Kapitel Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt beskriver
och definierar sékerhetsrelaterade funktioner som ar sarskilt relevanta for
kollaborativa tillampningar.

Instruktioner och vagledning i kapitel Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt
samt i avsnitt Riskbeddmning ar sarskilt viktiga.

Det ar viktigt att alltid observera och folja alla monteringsanvisningar och vagledning
fran andra kapitel och delar av den har bruksanvisningen.

Var speciellt observant gallande text som hdr till varningssymboler.

OBSERVERA
Universal Robots friskriver sig fran ansvar om roboten (armens

manoverskap och/eller mandverenhet) skadas, éndras eller
modifieras pa nagot satt. Universal Robots patar sig inget som helst
ansvar for skador som uppkommer pa roboten eller pa annan
utrustning pa grund av programmeringsfel eller felfunktioner hos
roboten.

UR16e
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3.2. Sakerhetsmeddelandetyper

Beskrivning

Sakerhetsmeddelanden anvands for att betona viktig information. Las alla
meddelanden for att garantera sakerheten och for att férhindra person- och
produktskador. De olika typerna av sdkerhetsmeddelanden definieras nedan.

> B B P

S & ©®

VARNING

Anger en farlig situation som, om den inte undviks, kan orsaka
dodsfall eller allvarlig personskada.

VARNING: ELEKTRICITET

Anger en farlig elektrisk situation som, om den inte undviks, kan
orsaka dodsfall eller allvarlig personskada.

VARNING: HET YTA

Anger en farlig het yta dar skador kan uppsta vid kontakt och
beréringsfri narhet.

FORSIKTIGHET

Anger en farlig situation som, om den inte undviks, kan leda till
personskador.

JORD
Anger jordning.

SKYDDSJORD
Anger skyddsjordning.

OBSERVERA

Anger risk for skada pa utrustning och/eller information som skall
noteras.

LAS MANUAL
Anger mer detaljerad information som bér [&sas i manualen.

Anvandarhandbok
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Sékerhet
3.3. Allmanna varningar
Beskrivning Féljande varningar, forsiktighetsatgarder och meddelanden kan upprepas, forklaras

eller beskrivas i olika delar av denna manual.

é VARNING
Underlatenhet att folja de allmé@nna sakerhetsatgarder som anges
nedan kan leda till personskador.

Se till att robotarmen och verktyget/andeffektorn ar ordentligt
fastmonterade.

Se till att robotarmen har gott om utrymme sa att den kan réra
sig fritt.

Kontrollera att personalen &r skyddad under installation,
driftsattning, programmering/ undervisning, drift och
anvandning.

Kontrollera att robotens sékerhetskonfigurationsparametrar ar
installda for att skydda personal, inklusive de som kan vara
inom rackhall fér robotapplikationen.

Undvik att anvanda roboten om den ar skadad.

Undvik att bara 16st sittande klader eller smycken nér du
arbetar med roboten. Knyt fast langt har.

Undvik att placera fingrar bakom mandéverskapets interna
kapa.

Informera anvandarna om alla farliga situationer och det
skydd som tillhandahalls, férklara eventuella begransningar
av skyddet och de kvarstaende riskerna.

Informera anvandarna om var nédstoppsknapparna finns och
hur de ska aktivera nddstoppet i handelse av en nédsituation
eller en onormal situation.

Varna manniskor att halla sina huvuden och ansikten utom
rackhall for roboten, inklusive nar roboten ar pa vag att borja
fungera.

Var medveten om robotens orientering for att forsta
rérelseriktningen nér du anvander Teach-hdngsmycket.

Q VARNING
Hantering av verktyg/andeffektorer med vassa kanter och/eller
klampunkter kan leda till skada.

Se till att verktyg/andeffektorer inte har nagra vassa kanter
eller klamstallen.

Skyddshandskar och/eller skyddsglaségon kan behodvas.

UR16e
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A\

A\

VARNING: HET YTA

Langvarig kontakt med vdrmen som genereras av robotarmen och
kontrollboxen under drift kan leda till obehag som resulterar i skada.

* Hantera eller vidror inte roboten nér den ar i drift eller
omedelbart efter drift.

* Kontrollera temperaturen pa loggskarmen innan du hanterar
eller vidrér roboten.

» Latroboten svalna genom att stdnga av den och vanta en
timme.

FORSIKTIGHET

Underlatenhet att utféra en riskbedémning fore drift kan 6ka risken for
skada.

* Utfér en riskbedémning och minska riskerna fore drift.

* Om riskbedémningen visar att sa ar fallet far du inte gd in i
robotens rorelseomrade eller rora roboten under drift.

* Las informationen som finns i Riskhantering.

FORSIKTIGHET

Att anvanda roboten med oprévade externa maskiner, eller i ett
oprovat system, kan oka risken fér personskador.

* Testa alla funktioner och robotprogrammet separat.

OBSERVERA
Mycket starka magnetfélt kan skada roboten.

* Utsatt inte roboten fér permanenta magnetfalt.

LAS MANUAL

Kontrollera att all mekanisk och elektrisk utrustning ar installerad
enligt de specifikationer och varningar som finns i Mekaniskt
granssnitt och i Elektriskt granssnitt.
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3.4. Integration och ansvar

Beskrivning

Informationen i den har handboken técker inte konstruktion, installation och drift av en
fullstéandig robottillampning, och inte heller all kringutrustning som kan paverka
sakerheten for det fullstandiga systemet. Det fullstdndiga systemet maste designas
och installeras enligt de sakerhetskrav som stalls upp i standarder och regler i det land
dar roboten installeras.

Den som integrerar UR-robotar ar ansvarig for att sékerstalla att tillampliga
sékerhetslagar och regler i aktuellt land efterlevs, och att alla realistiska faror i den
fullstdndiga robottilldmpningen elimineras. Detta innefattar, men ar inte begransat till,
féljande:

* Gora en riskbeddmning for hela robotsystemet

* Granssnitt till andra maskiner och ytterligare sakerhetsanordningar, om dessa
definieras av riskbedémningen

* Gora lampliga sékerhetsinstallningar i programvaran

* Setill att anvéndaren inte andrar nagra sakerhetsatgarder

* Validera att hela robotsystemet designats och installerats korrekt
* Framstalla anvandningsinstruktioner

* Maérka robotinstallationen med relevanta skyltar och integratérens
kontaktinformation

* Samla all dokumentation i en teknisk mapp, inklusive riskbedémningen och den
har bruksanvisningen

3.5. Stoppkategorier

Beskrivning

Beroende pa omstandigheterna kan roboten initiera tre typer av stoppkategorier,
definierade enligt IEC 60204-1. Dessa kategorier definieras i denna tabell.

Stoppkategorier  Beskrivning

0 Stoppa roboten genom att omedelbart ta bort strémmen.
Stoppa roboten pa ett ordnat och kontrollerat satt. Strommen

1
bryts nér roboten har stoppats.
*Stoppa roboten med driveffekten tillganglig for drivningen och
2 hall rérelsebanan intakt. Driveffekten bibehalls efter att roboten

har stoppats.

*Universal Robots-robotar enligt kategori 2 beskrivs aven som stopptyp SS1 eller SS2
enligt IEC 61800-5-2.
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4. Lyft och hantering

Description Robotarmarna finns i olika storlekar och vikter, sa det ar viktigt att anvanda lampliga
lyft- och hanteringstekniker for varje modell. Har hittar du information om hur du lyfter
och hanterar roboten pa ett sakert satt.

4.1. Control Box and Teach Pendant

Description Manoverskapet och mandverenheten kan baras av en person vardera.
Vid anvandning ska alla kablar rullas upp och hallas sa att de inte utgoér nagon
snubbelrisk.

4.2. Lutad

Description Robotarmen kan, beroende pa vikt, baras av en eller tva personer om inte lyftsele
tillhandahalls. Om lyftsele tillhandahalls kravs utrustning for lyft och transport.
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5. Montering

Description Installera och sla pa robotarmen och kontrollboxen for att borja anvanda PolyScope.

Montera roboten  Du maste montera robotarmen, mandéverskapet och manéverenheten innan du kan
fortsatta.

Packa upp robotarmen och mandverskapet.
2. Montera robotarmen pa en robust, vibrationsfri yta.

Kontrollera att ytan tal minst 10 ganger basledens fulla vridmoment och minst 5
ganger robotarmens vikt.

Placera mandverskapet pa den avsedda foten.
4. Anslut robotsladden mellan robotarmen och mandéverskapet.

5. Anslut elnatet, eller huvudstromkabeln, till mandverskapet.

Q VARNING
Underlatenhet att fasta robotarmen pa en stabil yta kan leda till skador
som orsakas av att roboten faller.

* Setill att robotarmen &r sdkrad pa en stabil yta
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5.1. Arbetsomrade och driftsomrade

Beskrivning Arbetsomradet ar den fullt utdragna robotarmens rackvidd, horisontellt och vertikalt.
Driftsomradet ar den plats dar roboten forvantas fungera.

OBSERVERA
Om man inte tar hansyn till robotens arbets- och driftsomrade kan

det leda till skador pa egendom.

* Ta hansyn till informationen nedan nar du véljer robotens
arbetsomrade.

OBSERVERA

Om verktyget flyttas nara den cylindriska volymen kan fogarna réra
sig for snabbt, vilket kan leda till funktionsférluster och materiella
skador.

* Forflytta inte verktyget néra den cylindriska volymen, aven om
verktyget ror sig langsamt.

Arbetsyta Den cylindriska volymen ligger bade direkt ovanfér och direkt under robotbasen.
Roboten stracker sig 900 mm fran basleden.

Roboten kan da inte arbeta effektivt och det blir svart att genomféra en

Fram riskbedémning.
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5.2. Dimensionering av stativet

Dimensionering Den struktur (stativ) som robotarmen ar monterad pa ar en viktig del av
av stativet robotinstallationen. Stativet méaste vara stadigt och fritt fran vibrationer fran externa
kallor.

Varje robotled ger upphov till ett viidmoment som flyttar och stoppar robotarmen. Under
normal oavbruten drift och vid stopproérelse dverfors ledmomenten till robotstativet pa
féljande satt:

* Mz: Vridmoment runt basens z-axel.
* Fz: Krafter ldngs basens z-axel.
* Mxy : Tippningsmoment i valfri riktning av bas xy-planet.

* Fxy: Kraft i valfri riktning i basens xy-plan.

Definition av kraft och moment vid basflansen.
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Dimensioneri
ng av stativet

Storleken pa belastningarna beror pa robotmodell, program och flera andra faktorer.
Dimensioneringen av stativet ska ta hansyn till de belastningar som robotarmen genererar
under normal oavbruten drift och under stopprérelse i kategori 0, 1 och 2.

Under stopprorelsen far lederna éverskrida det maximala nominella driftsmomentet.
Belastningen under stopprérelsen ar oberoende av typen av stoppkategori.

De varden som anges i féljande tabeller &r maximal nominell belastning i varsta ténkbara
rérelser multiplicerat med en sékerhetsfaktor pa 2,5. De faktiska belastningarna kommer
inte att dverstiga dessa varden.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR16e 990 1870 1320 1330
Maximala ledmoment vid stopp i kategori 0, 1 och 2.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR16e 830 1570 820 870
Maximala ledmoment under normal dritft.

De normala driftslasterna kan i allmanhet minskas genom att sénka
accelerationsgranserna for lederna. Den faktiska driftbelastningen beror pa tillampningen
och robotprogrammet. Du kan anvanda URSim for att utvardera de férvantade
belastningarna i din specifika tilldmpning.
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5. Montering

Dimensionering  Anvandare har méjlighet att inforliva extra sékerhetsmarginaler genom att ta hansyn till
av stativet féljande konstruktionsaspekter:

* Statisk styvhet: Ett stativ som inte ar tillrackligt styvt kommer att bojas av under
robotrérelsen, vilket leder till att robotarmen inte nar den avsedda vagpunkten
eller banan. Bristande statisk styvhet kan ocksa leda till en dalig upplevelse av
inlarning av frikdrning eller skyddsstopp.

* Dynamisk styvhet: Om stativets egenfrekvens matchar robotarmens
rorelsefrekvens kan hela systemet resonera, vilket ger intrycket av att
robotarmen vibrerar. Bristande dynamisk styvhet kan ocksa leda till
skyddsstopp. Stativet bér ha en minsta resonansfrekvens pa 45 Hz.

+ Slitage: Stativet skall vara dimensionerat for att motsvara den férvantade
livslangden och belastningscyklerna for hela systemet.

é FORSIKTIGHET
* Om roboten &r monterad pa en extern axel far

accelerationerna pa denna axel inte vara fér héga. Lat
robotens programvara kompensera for accelerationen hos
externa axlar genom att anvanda skriptkommandot set_base_
acceleration()

Hoga accelerationer kan leda till att roboten maste gora
sakerhetsstopp.

é VARNING
* Potentiell risk for valtning.

Robotarmens driftsbelastning kan fa rorliga plattformar, sdsom
bord eller mobila robotar, att vélta, vilket kan leda till olyckor.

Prioritera sékerheten genom att alltid vidta lampliga atgarder
for att forhindra tippning av rérliga plattformar.
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5.3. Monteringsbeskrivning

Description Monteras med fyra 8,8 mm bultar med 8,5 mm hallfasthet och
Robotarm (bas) . o)
fyra M8 monteringshal i basen.
Verkt Anvander fyra M6 ganghal for att fasta ett verktyg pa roboten.
(verktyg sfléins) M6-bultarna skall dras at med 8 Nm, hallfasthet 8.8. M6-
¥9 skruvarna ska dras at till 8 N m, hallfasthet 8.8.
Manéverskap Mandverskapet kan hangas upp pa en vagg eller placeras pa
marken.
Mandverenheten kan monteras pa en vagg eller placderas pa
. mandverskapet. Kontrollera att kabeln inte orsakar snubbelrisk.
Mandverenhet . i . .. .
Obs: det gar att kdpa extra fasten for montering av
mandverskapet och mandverenheten.
Varning: .
IP-klassning é FORSIKTIGHET
Montering och anvandning av roboten i miljéer som dverskrider den
rekommenderade IP-klassificeringen kan leda till skador.
* Instabil montering kan leda till olyckor. Montera roboten i en
miljé som uppfyller IP-kraven.
Varning:
Montering A VARNING
Kontrollera att robotarmen ar ordentligt fastmonterad och fastskruvad.

* AKontrollera alltid att robotdelarna ar korrekt och sakert
monterade och bultade pa plats.

5.3.1. Singularitetsprevention
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Description

En singularitet &r en position som begréansar robotens rérelse och
mdjlighet att positionera den.

Robotarmen kan sluta réra sig eller géra mycket plétsliga och
snabba rérelser om den narmar sig en singularitet. Nar robotarmen
narmar sig ett singularitetslage 6kar motstandet, vilket gor att det
kanns tungt att positionera den.

é VARNING
Singularitet kan orsaka skada pa en person som

befinner sig inom rackhall fér robotarmens,
effektorns och arbetsstyckets rorelse.

* Undvik att programmera rérelser som
resulterar i positioner som kan orsaka en
singularitet.

5.3.2. Fast och rorlig installation

Description

Oavsett om robotarmen &r fast (monterad pa ett stativ, en vagg
eller ett golv) eller i en rorlig installation (linjar axel, skjutvagn eller
mobil robotbas) maste den installeras sakert for att sdkerstalla
stabilitet genom alla rérelser.

UR16e
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5.4. Sakra robotarmen

Description

Sténga av
robotarmen

Séakra
robotarmen

2x 5 +1

Surface on which the robot is fitted

7]0.05]

il

4x P66

)

@110

5 FG8 0% X 8 V8.5 min.

10

@5 FG8 16006 V8.5 min.

Matt och halménster fér montering av roboten.

é VARNING
Ovéntad start och/eller rorelse kan leda till skada

* Stang av robotarmen for att férhindra ovéntad start under
montering och demontering.

Tryck pa strombrytaren pa mandverenheten for att stdnga av roboten.

Dra ut natkabeln/strémkabeln ur vagguttaget.

3. Vantai 30 sekunder for att ladda ur lagrad energi fran roboten.

Placera robotarmen pa den yta som den ska monteras pa.
Ytan maste vara jdmn och ren.

Dra at de fyra M8-bultarna med 8,8 mm hallfasthet med ett
atdragningsmoment pa 20 Nm.

(Momentvarden har uppdaterats i SW 5.18. Tidigare tryckt
version visar andra varden)

Om exakt atermontering av roboten kravs, anvand @8 mm.
hal och @8x13 mm. spar med motsvarande ISO 2338 @8 h6
positioneringsstift i monteringsplattan.
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5.5. Mandverskapets avstand

Beskrivning Flodet av varm luft i mandverskapet kan leda till fel pa utrustningen.
Manoverskapet kraver ett avstand pa minst 50 mm pa varje sida for att fa ett tillrackligt
kallt luftflode. Det rekommenderade avstandet till mandverskapet ar 200 mm.

I 200 mm

é VARNING
Ett vatt mandverskap kan vara livsfarligt och kan orsaka dodsfall.

* Se till att manoverskapet och kablarna inte kommer i kontakt
med vatskor.

* Montera mandverskapet (IP44) i en miljo som uppfyller IP-
kraven.
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5.6. Robotanslutningar: Basflanskabel

Beskrivning Detta underavsnitt beskriver anslutningen fér en robotarm som ar konfigurerad med en
basflanskabelkontakt. For information om anslutning av en robotarm konfigurerad med
en fast 6 meter lang robotkabel, se 5.6 Robotanslutningar: Basflanskabel ovanfor.

Basflanskabelkontakt  Basfldnskabelkontakten uppréttar robotanslutningen genom att ansluta
robotarmen till mandverskapet. Robotkabeln ansluts till basflanskabeln i en ande
och till manoverskapets kontakt i andra anden.

Du kan lasa varje kontakt nar robotanslutningen har etablerats.

ﬁ FORSIKTIGHET
Den maximala robotanslutningen fran robotarmen till

mandverskapet ar 6 m. Felaktig robotanslutning kan leda till att
robotarmen inte far nagon strém.

* Forlang inte en 6 m robotkabel.

OBSERVERA
Om basflanskabeln ansluts direkt till ett mandverskap kan det

orsaka skador pa utrustning eller egendom.

* Anslut inte basflanskabeln direkt till mandverskapet.

9.7. Robotanslutningar: Robotkabel

Beskrivning Detta underavsnitt beskriver anslutningen fér en robotarm som ar konfigurerad med en
fast robotkabel pa 6 meter. For information om anslutning av en robotarm konfigurerad
med en basflanskabelkontakt, se 5.7 Robotanslutningar: Robotkabel ovanfor.
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Anslut arm och
mandverskap

Etablera robotanslutningen genom att ansluta robotarmen till man&verskapet med
robotkabeln.

Anslut och 1as kabeln fran roboten till kontakten nederst pa mandverskapet (se
illustrationen nedan). Vrid anslutningskontakten tva ganger och kontrollera att den ar
ordentligt last innan du aktiverar robotarmen.

Du kan vrida anslutningskontakten at héger sa att den lases lattare efter att kabeln har
anslutits.

é FORSIKTIGHET
Felaktig robotanslutning kan leda till att robotarmen inte far nagon
strom.

* Koppla inte ur robotkabeln nar robotarmen ar aktiverad.

* Originalrobotkabeln far inte forlangas eller andras.

UR16e
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5.8. Natspanningsanslutningar

Beskrivning Natkabeln fran mandverskapet har en IEC-kontakt av standardtyp i &nden. Anslut
en elkontakt eller elkabel for det aktuella landet till IEC-kontakten.

OBSERVERA
* IEC 61000-6-4:Kapitel 1 tillampningsomrade: "Denna del

av IEC 61000 for utslappskrav galler elektrisk och
elektronisk utrustning som &r avsedd att anvandas i
miljon pa befintliga industriella (se 3.1.12) platser.”

* IEC 61000-6-4: Kapitel 3.1.12 industriell placering:
"Platser som kannetecknas av ett separat elnat som
forsorjs fran en hog- eller mellanspanningstransformator
som ar avsedd for anlaggningens forsorjning”

Natspanningsanslutningar For att driva roboten ska mandverskapet anslutas till elnatet via den
medfdljande natsladden. IEC C13-anslutningen pa natsladden ansluts till
IEC C14-anslutningen langst ned pa mandverskapet.

OBSERVERA
Anvand alltid en natkabel med en landspecifik vaggkontakt

nar du ansluter till manéverskapet. Anvand inte en
adapter.

Som en del av den elektriska installationen, tillhandahall féljande:
* Anslutning till jord
* Huvudsakring
* Reststromsenhet
* Enlasbar (i ldget OFF ) omkopplare
En huvudstrombrytare ska installeras for att stdnga av all utrustning i

robotapplikationen som ett enkelt satt att Iasa. De elektriska
specifikationerna visas i tabellen nedan.
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Tabell Parameter Min Typ Max Enhet
Inspanning 90 - 264 VAC
Extern
huvudsékring (90- 185812 ;351 155 - 16 A
200V)
Extern
huvudsékring 8 - 16 A
(200-264 V)
Ingangsfrekvens 47 - 440 Hz
Vilolageseffekt - - <1,5 W
125150150150 250325325325
Nominell drifteffekt 90 250250250300 500500500750 w
300 750

Elektriska faror

I\

VARNING: ELEKTRICITET
Underlatenhet att félja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga

personskador eller dodsfall pa grund av elektriska risker.

Sakerstall att roboten ar korrekt jordad (elektrisk anslutning till
jord). Anvand de oanvénda bultarna med jordsymboler i
mandverskapet for att skapa gemensam jordning for all
utrustning i systemet. Jordledaren ska tala minst den starkaste
strdmmen i systemet.

Kontrollera att ingaende strém till manoverskapet skyddas med
en reststromsanordning (Residual Current Device, RCD) och
ratt sakring.

All strdm i hela robotinstallationen ska processbrytas vid
service.

Sakerstall att annan utrustning inte ger strém till robotens 1/0
nar roboten ar processbruten.

Séakerstall att alla kablar &r korrekt anslutna innan
mandverskapet stromsétts. Anvand alltid originalstrdmkabeln.

UR16e
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6. FOrsta uppstart

Description Den forsta uppstarten ar den inledande sekvensen av atgarder som du kan vidta med
roboten efter montering. Denna inledande sekvens kraver att du:

¢ Startar roboten
* Ange serienumret
* Initierar robotarmen

* Stanger av roboten

Nar robotarmen ar paslagen kan du anvanda Frikorning for att flytta roboten.

é FORSIKTIGHET
Underlatenhet att verifiera nyttolast och installation innan robotarmen
startas kan leda till personskador och/eller materiella skador.

* Verifiera alltid att bAde den aktiva nyttolasten och den aktiva
installationen ar korrekta innan du startar robotarmen.

é FORSIKTIGHET
Felaktiga nyttolast- och installationsinstéallningar férhindrar att

robotarmen och mandverskapet fungerar korrekt.

* Kontrollera alltid att nyttolasten och installationsinstallningarna
ar korrekta.

OBSERVERA
Se till att robotarmen har gott om utrymme sa att den kan rora sig fritt.

OBSERVERA
Att starta roboten i lagre temperaturer kan resultera i lagre prestanda,
eller stopp, pa grund av temperaturberoende olje- och fettviskositet.

* Att starta roboten i ldga temperaturer kan krava en
uppvarmningsfas.
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S4a héar startar du 1. Tryck PA-knappen med grén LED for att starta initieringsprocessen. LED-
roboten lampan vaxlar sedan till gult vilket betyder att strdmmen ar pa och i Vilolage.

Tryck pa START for att lossa bromsarna.

Tryck pa AV-knappen med rod LED for att stdnga av robotarmen.

* Nar PolyScope startar trycker du PA en gang fér att strémsétta robotarmen.
Status vaxlar sedan till gult vilket betyder att roboten &r pa och i vilolage.

* Nar robotarmen ar i Vilolage trycker du pa START-knappen for att starta
robotarmen. Vid denna tidpunkt kontrolleras sensordata mot den konfigurerade
monteringen av robotarmen.

Om de inte stdmmer Gverens (inom toleransen 30°) inaktiveras knappen och ett
felmeddelande visas under den.

*  Om monteringen verifierats kommer en tryckning pa Start att frikoppla alla
ledbromsar och robotarmen ar klar f6r normal drift.

Start av robotarmen tf6ljs av ljud och sma rorelser nar ledbromsarna slapps.

Ange Nar du installerar din robot for férsta gangen maste du konfigurera serienumret pa
serienummer manoverskapet sa att det stdmmer éverens med robotarmen.

under férsta Denna procedur kravs ocksa nar du installerar om programvaran pa mandverskapet,
uppstarten t.ex. nér du tar emot en programuppdatering.

Folj dessa steg nar du startar roboten for forsta gangen:
1. Valj ratt storlek pa robotarmen.
2. Valj ratt manoverskap.
3. Lagg till serienumret sa som det ar skrivet pa robotarmen.
4

Avsluta med OK-knappen.

RE2+QH T

am_Installation  Move ! Log

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
0

O NO CONTROLLER ‘ ° 0 o ‘-Z%iu'u,\\qti-zm-
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Satta pa och Mandverskapet innehaller huvudsakligen de fysiska elektriska in- och utgangar som
stanga av kopplar samman robotarmen, manéverenheten och all kringutrustning. Du maste starta
mandverskapet mandverskapet for att kunna starta robotarmen.

1. Paden hogra sidan av mandverenheten trycker du pa strombrytaren for att satta
pa manoverskapet.

2. Vanta tills texten fran operativsystemet, foljd av knappar, visas pa skarmen.

Skarmen Kom igang kan visas som uppmanar dig att bérja programmera
roboten.

Vad vill du gora forst?

(R 2 2

KOR ETT PROGRAM PROGRAMMERA ROBOTEN KONFIGURERA
ROBOTINSTALLATIONEN
[ Visa inte det har meddelandet igen
Sténga av
robotarmen A VARNING
Ovéntad start och/eller rorelse kan leda till skada

* Stang av robotarmen for att férhindra ovantad start under
montering och demontering.

1. Tryck pa strombrytaren pa mandverenheten for att stdnga av roboten.
2. Dra ut natkabeln/stromkabeln ur vagguttaget.

3. Vantai 30 sekunder for att ladda ur lagrad energi fran roboten.
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6.1. Frikdrning

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

Fogarna ger lite motstand eftersom bromsarna &r av. Nar robotarmen flyttas manuelit
ar den i frikdrning.

Nar robotarmen i Frikdrning narmar sig en fordefinierad gréns eller plan (se
programvaruséakerhetsrestriktioner) 6kar motstandet.

Det gor att det blir tyngre att flytta roboten pa plats.

é VARNING
Personskador kan uppsta pa grund av ovantade rorelser.

* Kontrollera att den konfigurerade nyttolasten ar den nyttolast
som anvands.

* Kontrollera att ratt nyttolast ar ordentligt fastsatt pa
verktygsflansen.

Aktivera Aktivera Frikdrning pa nagot av féljande satt:
frikdrning * Anvand 3PE-mandverenheten.
* Anvand frikérning pa roboten.

* Med I/O-atgarder.

OBSERVERA
Om du aktiverar Frikérning medan du flyttar robotarmen kan det leda
till att den driver och orsakar fel.

* Aktivera inte Frik6rning medan du skjuter eller vidrér roboten.

3PE- Att anvénda 3PE TP -knappen for att frikora robotarmen:

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

in this position.

Nu kan du dra robotarmen till 5nskad position medan du behaller en Iatt tryckning.
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Freedrive pa
robot

Backdrivning

Séa héar anvander du Frikérning pa roboten for att frikbra robotarmen:
1. Tryck och hall knappen pa omkopplaren konfigurerad fér Frikérning pa robot.

2. Nar panelen Frikérning visas i PolyScope véljer du 6nskad rérelsetyp for
robotarmens leder. Eller anvand listan med axlar for att anpassa rorelsetypen.

3. Vid behov kan du ange funktionstypen genom att vélja ett alternativ fran listrutan
Funktion.

Robotarmen kan sluta réra sig om den ndrmar sig ett singularitetsscenario. Tryck
pa Alla axlar &r fria i panelen Frikdrning for att aterta rorelse.

4. Flytta robotarmen till 6nskat lage.

Under robotarmens initiering kan mindre vibrationer observeras nar robotbromsarna
lossas. | vissa situationer, t.ex. nar roboten ar nara en kollision, &r dessa vibrationer inte
onskvarda. Anvand backdrivning for att tvinga sarskilda leder till 5nskad position utan
att alla bromsar i robotarmen slapps.
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6.1.1. Frikdrningspanel

Description Nar robotarmen ar i Frikbrning visas en panel pa PolyScope sdsom visas nedanfor.

Program Variabler

Namn - Virde ~ | Beskrivning 3
<ej namngiven> ~

Status

Stoppad

Begransad kontroll
Aktiv TCP: TCP

Funktion: Bas h 4

&b L o= X

Manéverenhet

Alla axlar ar fria

ol m Ce
=
O Visa enbart favoritvariabler E RZ @

O Strém av Simulering .
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LED Freedrive- LED-lampan i statusféltet i panelen Frikérning indikerar:

panel * Nar en eller flera leder narmar sig sina ledbegransningar.

* Nar robotarmens position narmar sig singularitet. Motstandet 6kar nar roboten
narmar sig singularitet vilket far den att kdnnas tung att flytta i position.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

a L o= X

All axes are free

Ikoner Du kan lasa en eller fler axlar vilket tillater TCP att flytta i en sarskild riktning. Detta
definieras i tabellen nedanfér.

.£ g- Rorelse tillats genom alla axlar.

Alla axlar ar fria

r"-‘)(::l Rorelse tillats bara genom X- och Y-axel.
Plan

-/L. Rorelse tillats genom alla axlar, utan

o rotation.
Foérskjutning
WY o o
/e Al Rorelse tillats genom alla axlar, i en sfarisk
roérelse, runt TCP.

Rotation

Q FORSIKTIGHET
Rorelse av robotarmen i vissa axlar nar verktyget ar anslutet kan

visa en klampunkt.

* Var forsiktig nar du flyttar robotarmen i nagon axel.
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6.2. Montering

Description

Att specificera monteringen av robotarmen tjanar tva syften:
1. Farobotarmen att visas korrekt pa skarmen.

2. Beratta for regulatorn om tyngdriktningen.

En avancerad dynamikmodell ger robotarmen mjuka och exakta rérelser, samt gor att
robotarmen kan halla sig i Freedrive-ldge. Av denna anledning ar det viktigt att
montera robotarmen korrekt.

ﬁ VARNING
Om robotarmens montering inte gors pa ratt satt kan detta orsaka
ofta aterkommande robotstopp och risken att robotarmen ror sig nar
knappen Frikérning trycks ned.

Om robotarmen ar monterad pa ett platt bord eller golv behévs ingen forandring pa
denna skarm.

Men om robotarmen ar takmonterad, vdggmonteradeller monterad i en vinkel, maste
detta justeras med hjalp av knapparna.

Knapparna pa hoger sida av skarmen ar for att stélla in vinkeln pa robotarmens
montering. De tre 6versta hogerknapparna stéller in vinkeln till tak (180), végg (90),
vaning (0). Knapparna Tilt stéller in en godtycklig vinkel.
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Knapparna pa den nedre delen av skdrmen anvands for att rotera monteringen av
robotarmen for att matcha den faktiska monteringen.

é VARNING
Anvand ratt installationsinstallningar. Spara och ladda

installationsfilerna med programmet.

Robotmontering och vinkel

<
! Nyttolast  ——
Montering ;ﬂ
1/0-installning i
Verktygets I/0 Lutning
Variabler # f
Start 45°
Jamn L)
overgéng ) 0,0°
Hem
Spér I-f'_) '
transportband a5
Skruvprocess L
L

Rotera robotbasens faste

ARG YT

UR16e
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/. Installation

Description Installation av roboten kan krava konfiguration och anvandning av in- och utsignaler
(I/0). Dessa olika typer av I/O och deras anvandningsomraden beskrivs i féljande
avsnitt.

7.1. Elektriska varningar och forsiktighetsatgarder

Varningar Beakta foljande varningar for alla gréanssnittsgrupper, aven nar du utformar och
installerar en applikation.

PLC

Q VARNING
Underlatenhet att folja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga
personskador eller dodsfall, eftersom sakerhetsfunktionerna kan
asidoséttas.

* Anslut aldrig sékerhetssignaler till en PLC som inte &ren
sakerhets-PLC med ratt sékerhetsniva. Det ar viktigt att halla
signaler for sakerhetsgranssnittet separerade fran de normala
I/O-granssnittssignalerna.

* Alla sékerhetsrelaterade signaler ska vara konstruerade med
redundans (tva oberoende kanaler).

* Hall de tva oberoende kanalerna separerade, sa att ett enda fel
inte kan leda till att sdkerhetsfunktionen gar férlorad.

Elektricitet
é VARNING: ELEKTRICITET

Underlatenhet att félja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga
personskador eller dodsfall pa grund av elektriska risker.

* Kontrollera att all utrustning som inte godkants for
vattenexponering halls torr. Om vatten har kommitin i
produkten maste all strdm processbrytas, lasas i avstangt lage
och varningsmarkas. Kontakta sedan Universal Robots service
for hjalp.

* Anvand endast originalkablarna medféljde roboten. Anvand
inte roboten for tillampningar dar kablarna utsatts for bojning.

* Var noggrann nar granssnittskablar installeras till robotens 1/0.
Metallplattan i botten ar avsedd for granssnittskablar och
anslutningar. Ta bort plattan innan du borrar hal. Kontrollera att
alla span avlagsnats innan du monterar tillbaka plattan. Kom
ihag att anvanda packningsringar av ratt storlek.
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EMC

Jord

Manualen

A\

FORSIKTIGHET

Stérande signaler av hdgre nivaer an de som definierats i den
specifika IEC-standarden kan orsaka att roboten upptrader pa
ovantade satt. Var medveten om féljande:

* Roboten har testats enligt internationell IEC-standard for
elektromagnetisk kompatibilitet (EMC, ElectroMagnetic
Compatibility). Mycket héga signalnivaer eller langvarig
exponering kan skada roboten permanent. EMC-problem
intréffar erfarenhetsmassigt oftast vid svetsningsprocesser,
och aviseras vanligen genom felmeddelanden i loggen.
Universal Robots patar sig inget ansvar for skador som
orsakas av EMC-problem.

* |/O-kablar som gar fran mandverskapet till annan
maskinutrustning och fabriksutrustning far inte vara langre an
30 m savida inte ytterligare tester utforts.

JORD

Negativa anslutningar betecknas som GND (jord), och ansluts till
robotens och mandverskapets skarmning. Alla nAmnda GND-
anslutningar ar endast avsedda for drift- och signalspanning. For
skyddsjord (PE, Protective Earth) anvander du M6-
skruvanslutningarna som ar markta med jordsymboler inuti
manoverskapet. Jordledaren ska tala minst den starkaste strommen i
systemet.

LAS MANUAL

Vissa in- och utgangar inuti mandverskapet kan konfigureras for
antingen normal eller sédkerhetsrelaterad in- och utsignal. Las och
forsta hela kapitlet om elektriska granssnitt.
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7.2. Manoverskapets anslutningsportar

Beskrivning

Faste

Pa undersidan av I/O-granssnittsgrupperna sitter ett fastbeslag med portar for

ytterligare anslutningar (visas nedanfér). Mandverskapet har en dvertackt 6ppning for

smidig anslutning (se Ethernet).

Mini Displayport stoder bildskarmar med Displayport och kraver en aktiv Mini Display

till DVI- eller HDMI-adapter for att ansluta bildsk&drmar med DVI/HDMI-granssnitt.
Passiva adaptrar fungerar inte med DVI/HDMI-portar.

Sakringen maste vara markt UL och vara av minibladtyp med hdgsta strommarkvarde:
10 A och lagsta spanningsmarkvarde: 32V

&)

OBSERVERA

Anslut eller koppla inte bort Mandverenheten nar mandverskapet ar
paslaget. Det kan orsaka skador pa mandverskapet.

OBSERVERA

Underlatenhet att ansluta den aktiva adaptern innan mandverskapet
slas pa kan paverka visningsresultatet.

* Anslut den aktiva adaptern till manéverskapet innan systemet
stromsatts.

* |vissa fall maste den externa skarmen vara paslagen fore
manoverskapet.

* Anvéand en aktiv adapter som stdder revision 1.2 eftersom inte
alla adaptrar fungerar direkt.
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7.3. Ethernet

Beskrivning Ethernet-granssnittet kan anvandas for:
* MODBUS, EtherNet/IP och PROFINET (se del Del || PolyScope Manual).

* Fjarratkomst och fjarrstyrning.

Anslut Ethernet-kabeln genom att dra den genom halet i mandverskapets botten och
koppla in den i Ethernet-porten pa konsolens undersida.

Byt ut locket i mandverskapets botten mot en lamplig kabelférskruvning for att ansluta
kabeln till Ethernet-porten.

De elektriska specifikationerna visas i tabellen nedan.

Parameter Min Max Enhet
Kommunikationshastighet 10 - 1000 Mb/s

7.4. Installation av 3PE-manodverenhet

7.4.1. Hardvaruinstallation
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For att ta bort en
manoéver enhet

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

fault on start-up.

* Valj alltid ratt konfiguration for typen av mandverenhet.

To remove the standard Teach Pendant:
1. Stang av manodverskapet och koppla ur huvudkabeln fran stromkallan.

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 | Klédmmor | 2 | Plastgenomféring
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| 1 | Buntband
Installera en 1. Place the Teach Pendant plug and cable in through the bottom of the control box
3PE- and fully close/tighten the plastic grommet.

manoéver enhet

n

Push the Teach Pendant plug into the Teach Pendant port to connect.
Use two new cable ties to mount the Teach Pendant cables.
4. Anslut huvudkabeln till stromkallan och sla pa manoverskapet.
Det finns alltid en kabellangd med mandverenheten som kan utgdra en snubbelrisk om
den inte forvaras pa ratt satt.

* Forvara alltid mandverenheten och kabeln pa ratt satt for att undvika
snubbelrisk.
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7.4.2. Ny programvaruinstallation

To configure the 1. P& PolyScope, i rubriken, trycker du pa Installation och véljer Sékerhet.
3PE TP software

<unnamed>
default*

Select available hardware

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

Tool Position
Tool
Direction

/o
Hardware

Three
Position

Safe Home

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

2. Tryck pa Maskinvara och Ias upp alternativen pa skarmen Valj tillgénglig
maskinvara.

Ett I6senord kravs for att Idsa upp den har skarmen.

<unnamed>
default*

Joint Limits | TeachPendant Standard -

e Injection molding machine interface No

Tool Position

Tool
Direction

Standard
3PE Enabled

o
Hardware

Three
Position

safety passwo Unlock
O Power off Speed Co— 100% o 0 o <\mu\nn0n.7

| rullgardinsmenyn Mandéverenhet véljer du 3PE aktiverat-.

Tryck pa Anvand for att starta om systemet. PolyScope fortsatter att koras.

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

6. Nar roboten startas om och initieras trycker du latt pa 3PE-knappen och klickar
Start pa PolyScope.
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7. Installation

7.5.1/0 for manoverenhet

Beskrivning Du kan anvanda I/O inuti mandverskapet for manga olika typer av utrustning inklusive
pneumatiska relan, PLC-enheter och nédstoppknappar.
lllustrationen nedan visar layouten fér de elektriska granssnittsgrupperna inuti
manoverskapet.
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|EIl OFF|H| | OV Cll1|H|(CI5|H| |[COl|/H||CO5/H| |DI1|(M|DI5(l| |DO1|/H|DO5 M <|AlL ]
§24V 24V|M|[24V(H| (OV (H|| OV |H| [24V|H||24V/H| |OV (H|| OV (H £|1AG |H
gSIO SClalal=]> Cl2|H||Cl6|H| |CO2|H||/cOo6/H| [DI2|H||Dic|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
Du kan anvanda det horisontella digitala ingangsblocken (DI8-DI11), som visas
nedan, for kvadraturkodad transportsparning (se Gemensamma specifikationer for
alla digitala in- och utgangar pa motsatta sidan) fér dessa typer av ingangar.
— O
o>
212158|5|%(3
oo N
C
Betydelsen hos de fargscheman som anges nedan maste efterfoljas och kontrolleras.
Gul med rdd text Reserverade sakerhetssignaler
Gul med svart text Kan konfigureras for sékerhet
Gra med svart text Allméan digital I/O
Gron med svart text Allman analog I/0
| granssnittet kan du stélla in konfigurerbar I/O som antingen sakerhetsrelaterad /0
eller allmén 1/O (se del Del || PolyScope Manual).
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Gemensamma
specifikationer
for alla digitala
in- och utgangar

Stromforsérjning

Det har avsnittet definierar elektriska specifikationer for féljande 24 V digital /O i
manoverskapet.

* Séakerhets-I/O.
* Konfigurerbar I/0.
* Allman /0.

OBSERVERA

Ordet konfigurerbar anvénds for 1/0 konfigurerad som antingen
sakerhetsrelaterad 1/O eller normal I/O. Detta ar de gula polerna med
svart text.

Installera roboten i enlighet med de elektrisk specifikationerna som &r desamma fér alla
tre ingangarna.

Det gar att driva de digitala in- och utgangarna fran en intern 24 V stromkalla eller en
extern stromkalla genom att konfigurera det polblock som kallas Strdm. Blocket bestéar
av fyra poler. De tva évre (PWR och GND) ar 24 V och jord fran den interna 24 V-kallan.
De tva nedre polerna (24 V och 0 V) i blocket ar den 24 V-ingang som forsdrjer in- och
utgangen. Standardkonfigurationen ar att anvanda den interna stromkallan. Se nedan.

Anslut en extern stromkalla enligt nedan om hogre strémstyrka kravs.

Power ’_( Power
PWR | @ PWR|
GND GND|H
24v | 24V| B
oV \ ov
Detta exempel illustrerar Detta exempel illustrerar
standardkonfigurationen med hjalp av standardkonfigurationen med en extern
den interna stromforsérjningen stromforsorjning fér mer strom.

De elektriska specifikationerna fér bade den interna stromkallan och en extern
strdmkalla visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Intern 24 V strémkélla

[PWR - GND] Spénning 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Strom 0 - 2% A
Extern 24 V inspdnning, krav

[24V - 0OV Spénning 20 24 29 \
[24V - 0V] Strom 0 - 6 A

* 3,5 Afér 500 ms eller 33 % pulslangd.
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Digitala 1/0 De digitala in- och utgangarna har konstruerats enligt IEC 61131-2. De elektriska

specifikationerna visas nedan.
Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Digitala utgangar
[COx / DOx] Nuvarande* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spéanningsfall 0 - 0,5 \Y,
[COx / DOx] Lackstrom 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Effekt - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitala ingangar
[EIx/SIx/CIx/DIx] Spanning -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIXx] OFF-omréade -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON-omrade 11 - 30 \Y,
[EIxX/SIx/CIx/DIX] Strém (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Effekt - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*FOor resistiva eller induktiva belastningar pa max. 1H.
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7.5.1. 1/0O granssnittskontroll

Description

Ker
Allm

1/O-grénssnittskontroll

I/O-granssnittskontrollen later dig vaxla mellan anvandarstyrning och URcap-styrning.

TCcP Vi hur Verltyget I/O-granssnitt kontrolleras. Om en URCap kentrollerar grénssnittet kommer anvéndardefinierade alternativ att

&sidoséttas.
1 Nyttolast
1/0-installning

Analega ingadngar - Kommunikationsgrénssnitt
Verktygets I/0

O Analoga ingdngar

O Strom av

Variabler
analog_in[2]
Start
analog_in[3]
Jamn
overgéng
@ Granssnitt fér kommunikation
Hem
Spér Granssnittet for verktygskommunikation mojliggér
transportband kommunikation med verktyget utan externt kablage
Skruvprocess Baudhastighet 115200 v
> Sékerhet Paritet Inget -
) Funktioner Stoppbitar Ett v
> Faltbuss RX Idle-tecken 1,5
TX Idle-tecken 3,5

Lage f8r digital utgang

Léget fér digital utgdng definieras utifrén det ansiutna verktyget

Verktygets utspénning 0 A

A ALt stélla in verktygsspanningen till 24V lkkan skada ansluten
* utrustning om den endast lkonfigurerats till 12V

O Dubbla strémstift

© Standardutgdng
Digital utgéng 0

Sjunkande (NPN) v
Sjunkande (NPN) v

Digital utgdng 1

110
granssnittskontroll

1. Tryck pa fliken Installation och under Allmant trycker du pa Verktyg 1/O.

2. Under I/O-granssnittskontroll valjer du Anvandare for atkomst till Verktygets
analoga ingangar och/eller instéallningar for digitalt utgangslage. Om du véljer
ett URCap tar du bort atkomst till installningarna for verktygets analoga

ingangar och digitalt utgangslage.

OBSERVERA

Om en URCap styr en end-effector, till exempel en gripare, kraver
URCap kontroll av verktygets |O-granssnitt. Valj URCap i listan for
att lata den styra verktygets 10-grénssnitt.
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7.5.2. Anvanda I/O-fliken

Description

Anvand fliken 1/O for att 6vervaka och stélla in 1/O-signalerna i realtid fran/till
styrskapet.

Skarmen visar aktuellt I/O-tillstdnd, &ven under programexekvering. Programmet
stannar om nagot andras under kdrningen. At program stop, all output signals retain
their states. Skarmen uppdateras med 10 Hz, sd en mycket snabb signal kanske inte
visas korrekt.

Konfigurerbara in- och utgangar kan reserveras for speciella sékerhetsinstallningar,
som definieras i avsnittet for konfiguration av sakerhets-1/0O fér installationen (se 1/0):
de som ar reserverade kommer att ha sakerhetsfunktionens namn istallet for
standardnamnet eller det anvandardefinierade namnet.

Konfigurerbara utgdngar som ar reserverade for sdkerhetsinstéllningar kan inte vaxlas
och visas endast som LED-lampor.

Konfigurerbar ingang Konfigurerbar utgéng Digital ingang Digital utgang

ettt S-Guard Reset 4 o4 0 4 o[JJ4
Extern
v rae ] 5 003 Talm s
2 6 26 Start-Prog 6 2008
3 7 337 Stop-Prog 7 3007
Analeg ingdng Verktyg digital ingéng Verktyg digital utgéng
analog_in[0] 600V 0 1 o[J[J1
ov 1ov
Strém
analog_in[1] 0,00 o
ov lov
Analog utgang Verktyg analog ingang
. analog_in[2] 0.00v Spéanning
4,00 mA
analog_in[3] 0.00v Spénning
ELEE . ov v
4,00 mA

O Normal b
Hastighet

Spénning Nar verktygsutgangen styrs av anvandaren kan du konfigurera Spanning. Om du valjer
en URCap tar du bort atkomst till Spanning.

Analoga De analoga I/O: erna kan stéllas in pa antingen strom [4-20mA] eller spanning [0-

domaninstéllningar  10V] utgang. Dessa installningar ar bestandiga vid omstart av robotstyrningen och
sparas i installationen.
Kontroll éver verktygets I/O:er kan tilldelas en URCap i Verktyg 1/0 pa fliken
Installation. Om en URCap valjs férlorar anvandaren kontrollen dver verktygets
analoga I/0O.
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Verktygskommunikationsgransshnitt

Dubbel stiftsstromférsérjning

Nar Tool Communication Interface TCI &r aktiverat blir verktygets
analoga ingang inte tillganglig. Pa I/ O-skarmen visas faltet
Verktygsinmatning enligt bilden.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

R Idle Chars 1.50

T Idle Chars 3.50

Nar Dubbel stiftsstromférsorjning har aktiverats maste verktygets
digitala utgdngar maste benamnas pa foljande satt:

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

Tool Digital Qutput
Power GND

Current

000 mA
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7.6. Sakerhets-1/0O

Sakerhets-1/0

Det héar avsnittet beskriver de dedikerade sakerhetsingangarna (gul pol med rod text)
och de konfigurerbara in- och utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa
konfigurerats som sékerhets-1/0. F6lj Gemensamma specifikationer for alla digital /O i
avsnitt 7.6 Sakerhets-1/0 ovanfor.

Sakerhetsanordningar och utrustning maste installeras enligt sdkerhetsanvisningarna
och riskbedémningen i kapitel Sakerhet.

Alla sékerhets-1/0O ar parade (redundanta), sa att ett enda fel inte orsakar forlust av
sdkerhetsfunktionen. Sakerhets-1/0 maste dock hallas som tva separata grenar.

De permanenta sakerhetsingangstyperna ar:
* Noédstopp fér robot endast for nédstoppsutrustning
* Skyddsstopp for skyddsanordningar
* 3PE Stopp for skyddsanordningar

Tabell Funktionsskillnaderna beskrivs nedan.
Nédstopp Skyddsstopp 3PE-stopp
Roboten slutar rora sig Ja Ja Ja
Programkdrning Pausas Pausas Pausas
Driveffekt Av Pa Pa
Aterstall Manuell Automatisk Automatisk
eller manuell eller manuell
. En gang per
Hur ofta den anvands Sallan En ge?ng Per cykel till
cykel till sallan .
séllan
Kraver ominitiering Endast . Nej Nej
bromslossning
Stoppkategori (IEC 60204-1) 1 2 2
Prestandaniva for
Overvakningsfunktionen PLd PLd PLd
(ISO 13849-1)
Forsiktighetsatgarder  Anvand konfigurerbar I/O for extra sékerhetsrelaterad /0, t.ex. nddstoppsutgang.

Konfigurering av en uppsattning konfigurerbara 1/O fér sdkerhetsfunktioner gors
via granssnittet, (se del Del Il PolyScope Manual).

A\

FORSIKTIGHET

Underlatenhet att verifiera och testa sakerhetsfunktionerna
regelbundet kan leda till farliga situationer.

* Séakerhetsfunktionerna ska verifieras innan roboten tas i
drift.

* Sakerhetsfunktionerna ska testas regelbundet.

UR16e
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OSSD-signaler Alla konfigurerade och permanenta sakerhetsingangar filtreras for att méjliggora
anvandning av OSSD-skyddsutrustning med pulslangder under 3 millisekunder.
Sakerhetsingangen samplas varje millisekund och ingangsstatusen faststalls som den
mest frekventa ingangssignalen som upptackts under de senaste 7 millisekunderna.
OSSD-pulser pa sakerhetsutgadngarna beskrivs ndrmare i del Del 1l PolyScope Manual.

Standardsékerhetskonfiguration Roboten levereras med en standardkonfiguration som mojliggér drift

utan ytterligare skyddsutrustning. (se illustrationen nedan).
Safety

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Ansluta Nastan alla tillAmpningar kréver anvandning av en eller flera extra
nédstoppsknappar  nddstoppsknappar. lllustrationen nedan visar hur en eller flera nédstoppsknappar
kan anslutas.

Dela nédstoppet  Du kan stélla in en delad nédstoppsfunktion mellan roboten och andra maskiner genom

med andra att konfigurera 1/O-funktioner via granssnittet. Robotens nédstoppsingang kan inte

maskiner anvandas for delade funktioner. Om fler an tva UR-robotar eller andra maskiner maste
anslutas maste en sékerhets-PCL anvandas for att styra nédstoppssignalerna.

* Konfigurerbart ingangspar: Externt nédstopp.

* Konfigurerbart utgangspar: Systemnddstopp.

lllustrationen nedan visar hur tva robotar fran UR delar nédstoppsfunktioner. | det har
exemplet anvands de konfigurerbara in- och utgangarna CI0-Cl1 och CO0-CO1.

/s

onfiyurable Outputs
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Skyddsstopp
med automatisk
aterstart

Den hér konfigurationen ar endast avsedd att anvandas om operatéren inte kan ga
igenom ddrren och stdnga den bakom sig. Konfigurerbar I/0O kan anvéndas for att stélla
in en aterstallningsknapp utanfor dorren for att ateraktivera robotrérelsen. Roboten
atertar sin rorelse automatiskt nar signalen aterupprattas.

é VARNING
Anvand inte den har konfigurationen om signalen kan aterupprattas

inifrén skyddsomradet.

Safety
24V
EIO
24V
El
24V
SI0

24V )z
si [m|

Emergency Stop

00c
I

Safeguard Stop

Sy
e iw // e [T
¢ [ew [m} [2av ]
§ o [m| [ov ]
HED

24v [
£loo e )
3 [24v
D \

Detta exempel illustrerar att en
dorrbrytare ar en grundlaggande
sékerhetsanordning dar roboten
stoppas nar dérren dppnas.

Detta exempel illustrerar att en sdkerhetsmatta
ar en sakerhetsanordning dar automatisk
aterupptagning ar lamplig. Detta exempel galler
aven for en sékerhetslaserskanner.

Skyddsstopp med
aterstallningsknapp

Om skyddsgranssnittet anvands for att mandvrera en ljusrida krévs en
aterstallningsanordning utanfér sékerhetsgrénsen. Aterstéliningsknappen maste
vara av tvakanalstyp. | det har exemplet ar I/O CI0-Cl1 konfigurerad for

aterstallning. Se nedan.

vvvvvv

planinn/nn

A

UR16e
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7.6.1. Sékerhets-1/0O

Description I/0O ar uppdelade i in- och utgangar, och satts ihop parvis sa att varje funktion har en
kategori 3 samt PLd I/O.

RBZ+QH

T config In0}, conflg il 1]

Ingédngssignal Foéljande sékerhetsfunktioner kan anvandas med ingangssignalerna:
er

Detta ar en nédstoppsknapp alternativ till den pa
Systemnddstopp mandverenheten och har samma funktion om enheten
Overensstammer med ISO 13850.

Alla sékerhetsgranser kan tillampas nar roboten anvander
en Normal konfiguration eller en Reducerad konfiguration
(se Sakerhetslagen for programvara). Nar
sakerhetssystemet ar konfigurerat dvergar det till den
reducerade konfigurationen om en lag signal skickas till
ingadngarna. Robotarmen saktar in for att uppfylla de
reducerade parametrarna.

Reducerat Sakerhetssystemet garanterar att roboten ar inom
begransningarna for reducerat lage i mindre &n 0,5 s efter
att ingangen utlostes. Om robotarmen fortsétter att bryta
mot nagon av de reducerade granserna utléses en
stoppkategori 0. Utldsande plan kan ocksa orsaka en
overgang till den reducerade konfigurationen.
Séakerhetssystemet 6vergar till normal konfiguration pa
samma satt.

| manuellt lAge maste en extern aktiveringsenhet med tre
lagen tryckas in och héllas i mittlaget for att flytta roboten.
Om du anvander en inbyggd aktiveringsenhet med tre
lagen maste knappen tryckas in och hallas i mittlaget for att
flytta roboten.

Du kan konfigurera Frikdrning-ingangen for att aktivera och
anvanda Frikorning utan att trycka pa Frikérning-knappen
pa en standard TP, eller utan att behdva trycka och halla
nagon av knapparna pa 3PE TP i laget for latt tryck.

3-lages
aktiverande enhet

Freedrive pa robot
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Ingangssignaler

Driftslage Nar den ar definierad kan denna inmatning anvandas for att
vaxla mellan Automatiskt lage och Manuellt lage.

Aterstall Om ett skyddsstopp ar konfigurerat, garanterar denna utgang
att statusen Skyddsstopp fortsatter tills en aterstallning

skyddsstopp B
utléses.

Automatiskt Nar den ar konfigurerad utfér ett automatiskt lage

lage skyddsstopp ett skyddsstopp nar ingangsstiften ar laga och

Skyddsstopp ENDAST nér roboten &r i automatiskt lage.

é VARNING
* Om du inaktiverar standardinmatningen for aterstéallning av
skydd, stoppas inte robotarmen langre sa snart ingangen ar
hég. Ett program som pausats endast av Safeguard Stop
aterupptas.

* | likhet med aterstallningen av skyddsatgard, om
standardinstallningen for aterstalining av skyddsatgard for
automatiskt Iage ar inaktiverad, stoppas inte langre robotarmen
nar ingangen for stopp av skyddsatgard fér automatiskt lage ar
hog. Ett program som endast pausas av Automatic Mode
Safeguard Stop aterupptas.
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Utgangssignale
r

Du kan anvanda féljande sakerhetsfunktioner for utsignaler. Alla signaler atergar till 1ag
nar tillstdndet som utléste den héga signalen har upphort:

Signalen ar /ag nar sakerhetssystemet har utlosts till ett
nodstoppat tillstand av robotens nddstoppingang eller

Systemnodstopp nddstoppsknappen. For att undvika lasningar om
tillstandet Nodstoppad har utlésts av ingangen
Systemnddstopp kommer 1ag signal inte att ges.
Roboten ari . i e R .
) Signalen ar /ag om roboten rér sig, annars hog.
rorelse

Roboten stoppar

Signalen ar hég nar roboten stoppas eller haller pa att
stoppas pa grund av ett nddstopp eller skyddsstopp. |

inte i . .
annat fall &r den logiskt lag.
Signalen ar Lag nar robotarmen anvander reducerade
arametrar eller om sakerhetsingadngen &r konfigurerad
Reducerat P gang g

med en reducerad ingang och signalen foér narvarande ar
Iag. Annars ar signalen hog.

Inte reducerade

Detta ar motsatsen till Reducerad, definierad ovan.

Tryggt hem

Signalen ar hég om robotarmen stoppas i den
konfigurerade sdkra hemmapositionen. Annars ar
signalen /ag.

@ OBSERVERA

Alla externa maskiner som far sitt nddstoppstillstand fran roboten via
systemets nddstoppsutgang maste dverensstamma med ISO 13850.
Detta ar sarskilt n6dvandigt i installationer dér robotens
nddstoppingang ar ansluten till en extern ndédstoppsenhet. | sddana fall
blir systemets nédstoppsutgang hég nar den externa
nddstoppsenheten slapps. Detta innebar att nddstoppstillstandet vid
den externa maskinen kommer att aterstallas utan manuell atgard fran
robotens operator. For att uppfylla sékerhetsstandarder maste darfor
den externa maskinen krava manuell atgard for att kunna aterupptas.
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7.6.2. 1/0O-installning

Description

Anvand I/O-installningsskarmen for att ange I/O-signaler och konfigurera atgarder

med flikkontrollen I/O. Typerna av I/O-signaler listas under ingang och utgang.

Du kan anvénda en faltbuss, till exempel Profinet och EtherNet/IP, fér att komma &t de
allmanna registren.
Om du aktiverar verktygskommunikationsgranssnittet (TCI) blir verktygets analoga
ingang inte tillganglig.

<&j namngiven>*

default*

= F
\/ Allmént

TCP

Nyttolast
Montering
1/0-instélining
Verktygets 1/0
Variabler
Start

Jamn
vergang

Hem

Spar
transportband

Skruvprocess

D sakerhet

> Funitioner

Normal

Visa

pigital

Ingang

Utgéng

DIfo]
DiL]
Di2]
DI3]
DI4]
DIfS]
DIf6]
DI7]

Tio)
et}

digitalin
digital in
digital in
digital in

(0]
]
2]
131

digtal_in[4]
digtal_in[s]

digital_i
digital_i

inl6]
in(7]

tool_in[o]
tool_infL]

Start-Prog
Stop-Prog

Do[0]
% DO[L]
Doz
Do[3]
Do[4]
Dojs]
Dol6]
Do(7]

To[0]
Ton)

digital_out[0]
digital_out[L]
digital_out[2]
digital_out[3]
digital_out(4]
digital_out[s]
digital_out[6]
digital_out(7]

tool_out[0]
tool_out[1]

Vald I/0

Byt namn

digital_out{1]

> Filtbuss X
Atgérd i programmet

> URCaps [Hog nar det kors - lag nér det stoppas

)
OBSERVERA
Nar program startas fran en 1/O- eller faltbussingang kan roboten

borja forflytta sig fran den position den har, och det kravs ingen
manuell férflyttning till den férsta végpunkten via PolyScope.

I/0-signaltyp

For att begransa antalet signaler som anges under Ingang och Utgdnganvander

rullgardinsmenyn Visa for att andra det visade innehallet baserat pa signaltyp.

Tilldela Du kan namnge in- och utgangssignalerna for att enkelt identifiera de som

anvandardefinierade anvands.
nhamn 1

Valj dnskad signal.

2. Tryck pa textfaltet for att skriva ett namn for signalen.

3. For att aterstalla namnet till standard trycker du pa Rensa.

Du maste ange ett anvandardefinierat namn for ett allmént andamalsregister for
att gora det tillgangligt i programmet (dvs. for ett Vanta-kommando eller ett
villkorligt uttryck av ett Om-kommando).
Kommandona Vénta och Om beskrivs i (Vanta) och (Om). Du kan hitta
namngivna allménna register i valjaren Input eller Output pa skarmen Expression

Editor .
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I/0-atgérder och
1/0-flikkontroll

1/0-flikkontroll

Du kan anvéanda fysiska och faltbuss digitala I/O: er for att utldsa atgarder eller reagera
pa statusen for ett program.

Anvand I/O-flikkontroll fér att ange om en utgang styrs via I/O-fliken (av programmerare
eller av bade operatérer och programmerare) eller om den styrs av robotprogrammen.

Tillgéngliga ”
ingangsatgarder Kommando Atgard
Startar eller aterupptar det aktuella programmet pa en
Start stigande kant (aktiveras endast i fjarrlage, se
Instéllningar)
Stopp Stoppar det aktuella programmet pa en stigande kant
Pausa Pausar det aktuella programmet pa en stigande kant
Nar ingangen ar hog gar roboten in i freedrive (liknande
o freedrive-knappen).
Frikoming Inmatningen ignoreras om andra férhallanden inte
tillater fri drivning.
A VARNING
Om roboten stoppas medan du anvéander inmatningsatgérden Start
flyttas roboten langsamt till programmets férsta vagpunkt innan
programmet koérs. Om roboten pausas medan du anvander
inmatningsatgarden Start, flyttas roboten langsamt till den position
dar den pausades innan programmet aterupptas.
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Tillgéngliga
utgangsatgarder Utmatningstillstand Programtillstand
Lag nar den inte kérs LAG Stoppad eller
pausad
Hoég nar den inte kors HOG Stoppad eller
pausad
Hoég nar den kérs, lag narden | LAG Kors,
W Stoppad eller
stoppas HOG
pausad
Programmet
Lag pa oplanerat stopp LAG avslutades
oplanerat
Programmet
Lagt oplanerat stopp, annars LAG avslutades
i -- oplanerat
hogt HOG i
Kors, stoppas eller
pausas
Kdrning (pausa
. . Véaxlar mellan hég och eller stoppa .
Kontinuerlig puls I programmet for att
g bibehalla
pulstillstandet)
Orsak till Ett oplanerat programavbrott kan intraffa av ndgon av de anledningar som anges
avslutande av nedan:
program

* Robotstopp
* Fel
« Overtradelse

* Kortidsundantag
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7.7. Aktiveringsenhet med tre lagen

Beskrivning Robotarmen ar utrustad med en aktiveringsenhet i form av 3PE-mandverenhet.
Styrenheten har stdd for féljande konfigurationer av aktiveringsenheter:

* 3PE-mandverenhet
* Extern tre-l&ges aktiveringsenhet

* Extern trepunktsenhet och 3PE-mandverenhet

lllustrationen nedan visar hur en 3-lages aktiveringsenhet ansluts. Mer information
finns i kapitlet Manéverenhet med 3-positioners aktiveringsanordning.

Conﬁlurabl Inputs

3-Position Switch
1

24V 24v W

ciof| mH<u [m ;

24v Nl |[2av) B ——
cH |[ENCI5l| |

24v |H|[2pv][ M "
Cl2 |H||¢e|l

24v (H |24V

ci3 (H|[C

Observera: De bada ingangskanalerna for 3-lagesaktiveringsenheten har en
avvikelsetolerans pa 1 sek.

OBSERVERA
Universal Robots eSeries sdkerhetssystem stdder inte flera externa
3-lages aktiveringsenheter.

DriftlAgesomkopplare For att kunna anvénda en trelédgesaktiveringsenhet kravs att man anvander en
omkopplare for driftlage.

lllustrationen nedan visar en drifttdgesomkopplare. Se Val av driftlage

Confil;urabl f0puts Operational mode Switch
24Vi(H||24v |H =
cio|[m)[ci [m :
24v|[m|[24v | — —
cij|/Hj|ci5 [l :

24v| | |24V |H —
Ci2f| Qs |l

24v N | |24v)

Cl3 |ENCI7 \E

[

Anvandarhandbok 80 UR16e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamrétt.


../../../../../../../../Content/prod-usr-man/hardware/arm_UR20/3petp_UR20/3petp-UR20-description.htm
../../../../../../../../Content/prod-usr-man/software/PolyScope/content/operational_modes_g5/operational_mode_selection_g5_en.htm

R
UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

7.8. Allman analog 1/O

Beskrivning Gréanssnittet fér analog I/O &@r den gréna polen. Den anvands for att stélla in eller mata
spanning (0-10 V) eller strém (4-20 mA) till och frAn annan utrustning.
Féljande anvisningar rekommenderas for att nd hégsta noggrannhet.

* Anvand AG-polen ndarmast in- och utgangen. Paret har gemensamt lagesfilter.

* Anvand samma jord (0 V) for utrustning och mandverskap. Analog I/O ar inte
galvaniskt isolerad fran mandverskapet.

* Anvand en skdrmad kabel eller tvinnade par. Anslut skdrmningen till polen
markt GND (jord) vid polen markt Power (strém).

* Anvand utrustning som fungerar i stromlage. Stromsignaler &r mindre
stérningskénsliga.

Elektriska | det grafiska anvandargranssnittet kan du valja ingangslagen (se del Del Il PolyScope

specifikationer Manual). De elektriska specifikationerna visas nedan.
Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Analog ingang i strémldge
[AIx - AG] Strém 4 - 20 mA
[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm
[AIx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog ingang i spdnningsldge
[AIx - AG] Spénning 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm
[AIx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgéng i strémlége
[AOx - AG] Strém 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spénning 0 - 24 \Y,
[AOx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgéng i spédnningslédge
[AOx - AG] Spéanning 0 - 10 \Y,
[AOx - AG] Strom -20 - 20 mA
[AOx - AG] Motstand - 1 - ohm
[AOx - AG] Uppldsning - 12 - bit
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Analog utgang och analog
ingang

[Analog Outputs | Analog Inputs
>
>[=[=
8|o :lm
EEEE
A

Det har exemplet visar mandévrering
av ett transportband med analog
ingang for hastighetsreglering.

Det har exemplet visar hur du
ansluter en analog sensor.

7.8.1. Analog ingang: Kommunikationsgranssnitt

Description Med granssnittet for verktygskommunikation (TCI) kan roboten kommunicera med ett
anslutet verktyg via robotverktygets analoga ingang. Detta eliminerar behovet av

extern kabeldragning.

Nar Granssnitt for verktygskommunikation &r aktiverat ar inga analoga ingangar

tillgangliga
Verktygskommunikationsgranssnitt 1.
2.
3.

Tryck pa fliken Installation och under Alimant trycker du pa
Verktyg I/0.

Vélj Kommunikationsgranssnitt for att redigera TCI-
installningar.

Nar TCI ar aktiverat ar verktygets analoga ingang inte
tillgangligt for 1/0-instéllningen for Installationen och visas
inte i ingangslistan. Verktygsanalog inmatning &r inte heller
tillganglig for program som Vénta pa alternativ och uttryck.

Vélj 6nskade véarden i rullgardinsmenyerna under
Kommunikationsgranssnitt.

Andrade varden skickas omedelbart till verktyget. Om nagra
installationsvérden skiljer sig fran vad verktyget anvander
visas en varning.
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7.9. Allman digital 1/0

Beskrivning

Allman digital 1/0

Kommunikation
med andra
maskiner eller
PLC-enheter

Startskdrmen innehaller installningar for att automatiskt ladda och starta ett
standardprogram samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.

Det har avsnittet beskriver de allménna 24 V in- och utgdngen (gra poler) och de
konfigurerbara in- och utgdngarna (gula poler med svart text) nar dessa inte
konfigurerats som sékerhets-1/0. De gemensamma specifikationerna i avsnitt 7.9
Allman digital /0 ovanfor maste foljas.

De allmanna in- och utgangarna kan anvandas for att driva utrustning som pneumatiska
relan direkt eller fdrkommunikation med andra PLC-system. Alla digitala utgangar kan
inaktiveras automatiskt nar programmet stoppas, se del Del || PolyScope Manual.

| detta lage &r utgangen alltid Iag nar inget program kors. Exempel visas i foljande
underavsnitt.

| dessa exempel anvands normala digitala utgangar, men det hade gatt lika bra med
valfria konfigurerbara utgangar sa léange de inte konfigurerats for att utféra en
sakerhetsfunktion.

Digital Inputs

Digital Outputs // 24V|H ||2aviA

ov [m[[ov]d B3 DIo| M ||DI4
POO|M| D04} @;} 2av|m||2av(d I

ov (H|| ov
DO1/H |[DO5|H e DI1/ M| DI5 R / """" ]
ov |m|/ov|m 24v|H |[2av|m)
DO2|H ||DO6|H DI2(H||Di6 |l \ y_l

ov | H||ov|H 24V|H ||2aV|H
DO3|H ||DO7|H pi3|m|[pi17|m
Detta exempel visar hur du ansluter en last | Det har exemplet visar hur en enkel
fran en digital utgang vid anslutning. knapp ar ansluten till en digital ingang.

Du kan anvéanda digital I/O fér att kommunicera med annan utrustning om en
gemensam jord (0 V) upprattats och om maskinen anvander PNP-teknik. Se nedan.

Digital Inputs utputs. / . igital Inputs \tal Outputs
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7.9.1. Digital utgang

Description

Strom med
dubbla stift

Verktygskommunikationsgranssnittet gor att tva digitala utgangar kan konfigureras
oberoende av varandra. | PolyScope har varje stift en rullgardinsmeny dar
utgangslaget kan stéllas in. Foéljande alternativ finns tillgangliga:

* Sinking: Detta gor att PIN-koden kan konfigureras i en NPN- eller Sinking-
konfiguration. Nar utgangen ar avstangd tillater stiftet att en strom flyter till
marken. Detta kan anvandas tillsammans med PWR-stiftet for att skapa en full
krets.

* Sourcing: Detta gor att PIN-koden kan konfigureras i en PNP- eller Sourcing-
konfiguration. Nar utgangen ar pa ger stiftet en positiv spanningskalla
(konfigurerbar i 10-fliken). Detta kan anvandas tillsammans med GND-stiftet for
att skapa en full krets.

* Push/Pull: Detta gor att stiftet kan konfigureras i en Push /Pull-konfiguration.
Nar utgangen ar pa ger stiftet en positiv spanningskalla (konfigurerbar i |O-
fliken). Detta kan anvéndas tillsammans med GND-stiftet for att skapa en full
krets Nar utgangen ar avstangd tillater stiftet en strom att fléda till marken.

Nar du har valt en ny utmatningskonfiguration tréder andringarna i kraft. Den for
narvarande laddade installationen &ndras for att aterspegla den nya konfigurationen.
Nar du har verifierat att verktygsutgangarna fungerar som avsett, se till att spara
installationen for att férhindra att &ndringar gar forlorade.

Dual Pin Power anvands som en kraftkalla fér verktyget. Aktivering av dubbel
stiftsstromférsorjning inaktiverar verktygets digitala utgangar som standard.
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7.10. Fjarromkopplare PA/AV

Beskrivning

Fjarrkontroll

Anvéand fiarromkopplaren PAJAV fér att sl& p& och stdnga av mandverskapet utan att
anvanda manoéverenheten . Den anvands normalt:

* Nar mandverenheten inte &r tillganglig.
* Nar ett PLC-system maste ha fullstéandig kontroll.

* Nar flera robotar maste sattas pa eller stdngas av samtidigt.

Fjarromkopplaren PA/AV ger en extra 12 V-spanning som fortfarande &r aktiv nar
mandverskapet stangs av. Ingangen PA anvénds endast under korttidsaktivering och
fungerar pa samma satt som strémbrytaren. Ingédngen AV kan héllas ned efter
onskemal. Anvand en programfunktion for att ladda och starta program automatiskt (se
avsnitt Part || PolyScope Manual).

De elektriska specifikationerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
[12 V - GND] Spanning 10 12 13 Vv
[12 V - GND] Strém - - 100 mA
[PA / AV] Inaktiv spanning 0 - 0,5 \Y;
[PA / AV] Aktiv spanning 5 - 12 \%
[PA / AV] Ingangsstrém - 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Remote l’ h_l Remote l’ h_l

12v|d I 12v|d I

GND|H / ------- } GND|H / ------- }
OoN|m ON |H

OFF| I\, P OFF P

Exemplet visar anslutning av en
fiarrmanoévrerad PA-knapp.

A\

Exemplet visar anslutning av en
fijarrmandévrerad AV-knapp.

FORSIKTIGHET

Genom att halla strombrytaren intryckt stdngs mandverskapet av utan
att spara.

* Tryckinte pa och hall in ON eller POWER utan att spara.

* Anvand ingangen AV for fjarrstyrning av avstangning sa att
manoverskapet kan spara oppna filer och stdngas av korrekt.
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7.11. Sluteffektorintegrering
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7.11.1. Maximal nyttolast

Description

Den nominella nyttolasten for robotarmen beror pa nyttolastens forskjutning av
tyngdpunkten (CoG), enligt nedan. Férskjutningen av tyngdpunkten definieras som
avstandet mellan mittpunkten for verktygets flans och nyttolastens tyngdpunkt.

Robotarmen kan hantera en lang tyngdpunktsforskjutning om nyttolasten placeras
under verktygsflansen. Nar du till exempel beraknar nyttolastens massa i en plock-
och placeringsapplikation maste du ta hansyn till bdde gripdonet och arbetsstycket.

Robotens accelerationsformaga kan minskas om nyttolastens tyngpunkt éverstiger
robotens rackvidd och nyttolast. Du kan kontrollera rackvidden och nyttolasten for din
robot i de tekniska specifikationerna.

Nyttolast [kg]

Tyngdpunktsférskjutning [mm]

Férhéllandet mellan forvantad nyttolast och tyngdpunktsforskjutning.
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Nyttolastens
tréghet

Du kan konfigurera nyttolaster med hdg tréghet, om nyttolasten &r korrekt instélld.
Mandverenhetens programvara justerar automatiskt accelerationen nar féljande
parametrar ar korrekt konfigurerade:

* Nyttolastens massa
* Masscentrum
* Troghet

Det gar att anvdnda URSim for att analysera robotrérelsens acceleration och cykeltid
vid sérskilda nyttolaster.

7.11.2. Sluteffektor

Description

Sluteffektorn kan ocksa kallas verktyg och arbetsstycke i den har manualen.

OBSERVERA
UR tillhandahaller dokumentation for att sluteffekten ska integreras
med robotarmen.

* Se dokumentationen som ar specifik for

sluteffektorn/verktyget/arbetsstycket fér montering och
anslutning.
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7.11.3. Sakra verktyget

Description Verktyget eller arbetsstycket monteras pa verktygsutgangsflansen
(ISO) i robotens spets.

/Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 T 6,20 0,20 [ T~Fse
/ ~ 6,50

4x P57V 8
M6-6HV 8

6,20

®31,50H7 |
SECTION A-A

@50 0,1

P63 h8

©90 0,1

Matt och halmdnster for verktygsflansen. Alla matt &r i millimeter.

Verktygsflans Verktygsutgangsflansen (ISO 9409-1) ar den plats dar verktyget monteras i robotens
spets. Vi rekommenderar anvandning av ett sparformat hal for positioneringstappen for
att undvika 6verbelastning samtidigt som positionen kan hallas exakt.

é FORSIKTIGHET
Mycket langa M8-bultar kan trycka mot verktygsflansens undersida
och kortsluta roboten.

* Anvéand inte bultar som sticker ut mer &n 10 mm vid montering
av verktyget.

é VARNING
Om bultarna inte dras at ordentligt kan det leda till personskador pa
grund av att adapterflansen och/eller andeffektorn lossnar.

* Mycket langa M6-skruvar kan trycka mot verktygsflansens
underdel och orsaka kortslutning.

* Kontrollera att verktyget ar korrekt och sékert fastskruvat.

7.11.4. Stall in nyttolast
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Description

Stéll in nyttolast

Anvénd
kommandot Stall
in nyttolast

Tips

Anvénd tips

Exempel: Stall in
nyttolast

Med kommandot Stall in nyttolast kan du konfigurera robotens nyttolast. Nyttolast ar
den sammanlagda vikten av allt som ar monterat pa robotens verktygsflans.
Den ska anvandas:

* Vid justering av nyttolastvikten for att férhindra att roboten utldser ett
robotstopp. En korrekt konfigurerad nyttolastvikt garanterar optimal
robotrorelse.

Genom att ange korrekt nyttolast optimeras rorelseprestandan och robotstopp
undviks.

* Nar du stéller in nyttolasten for anvandning i ett plock- och placeringsprogram
med hjélp av ett gripdon.

1. I robotprogrammet valjer du den plats eller nod dar du vill Idgga till ett Stall in-
kommando.

Under Grundlaggande, tryck pa Stall in nyttolast.
3. Anvand rullistan under Valj nyttolast.
a. Valj en av de nyttolaster som redan ar konfigurerade.

b. Alternativt gar det att anvanda rullistan for att konfigurera en ny nyttolast
genom att valja Egendefinierad nyttolast fylla i falten fér massa och
tyngdpunkt.

Stall in nyttolast

(7 1 X Instélining av variabler

Véagpunkt 2 |¥ Robotprogram

Riktning 3 = Stéll in nyttolast: Payload 0.05s Visa total nyttolast

Vinta [& v Payioad =
Stall in Nyttolast

Popup Massa
Tyngdpunkt
cx

] ¥ CY

Mapp cz

Stall in
nyttolast

® Kom ihdg att ange nyttolastens totala massa
> Avancerat
> Mallar “ s
Overgang
Justera 6vergéngstiden for att jgmna ut ndringen av nyttolasten

Stopp

Kommentar

2SO XKPRADE

Hastighet 100%

Det gar ocksa att anvanda knappen Ange nu for att anvanda vardena pa noderna som
aktiv nyttolast.

Kom ihag att alltid uppdatera din nyttolast nar du gér andringar i konfigurationen av
robotprogrammet.

| ett plocka och placera-program skulle du skapa en standardnyttolast i installationen.
Sedan lagger du till en Stall in nyttolast nar du plockar upp ett objekt. Du uppdaterar
nyttolasten efter att gripdonet stdngs, men innan det borjar rora sig.

Dessutom kan du anvanda Stéll in nyttolast efter att objektet har slappts.
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Overgangstid for
nyttolast

Detta ar den tid det tar for roboten att justera for en given nyttolast. Langst ner pa
skarmen kan du stalla in dvergangstiden mellan olika nyttolaster.

Du kan lagga till en 6vergangstid for nyttolasten i sekunder.

Om Overgangstiden ar storre an noll forhindras roboten fran att gora ett litet "hopp" nar
nyttolasten &ndras. Programmet fortsatter medan justeringen pagar.

Att anvanda 6vergangstiden for nyttolast rekommenderas nar

tunga féremal plockas upp eller slapps eller vakuumgripdon anvands.

UR16e
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Nyttolast
Description Du maste stélla in nyttolast, tyngdpunkt (CoG) och tréghet for att roboten ska fungera
optimalt.
Du kan definiera flera nyttolaster och vaxla mellan dem i ditt program. Detta ar
anvandbart i plock- och placeringstillmpningar, till exempel var roboten plockar upp
och slapper ett objekt.
<ej hamngivens
default* s Sop Spara
Nyttolast Visualisering av nyttolast
TCcP =
va EXN
! Nyttolast
Montering Nyttolast  Anoe oy
1/0-installning Massa \<g
Tyngdpunkt
Verktygets I/0 ox 0,00 mm P mat
Variabler oy 0,00 mm
et cz 0,00 mm
Jamn
Overgang 1 Kom ihdg att ange nyttolastens totala massa E‘
Hem
Spar Tréghet (kg m?)
transportband [J Anvénd anpassad troghetsmatris
Skruvprocess X Y z Verktygsflans
> Sidkerhet X 0,000000 0,000000 0,000000
) Funktioner Y 0,000000 0,000000 0,000000
z 0,000000 0,000000 0,000000
o Troghet anges med ursprung | tyngdpunkten (CoG) och axlarmna
forenade i verktygsflansens axlar.
O Normal 7 o 0 o Simulering .
Lagga till, byta Du kan borja konfigurera en ny nyttolast med f6ljande atgéarder:

namn, andra och * Tryck pa for att ange en ny nyttolast med ett unikt namn. Den nya

ta bort nyttolaster nyttolasten &r tillgénglig i rullgardinsmenyn.
* Tryck pal Z | for att byta namn pa en nyttolast.

* Tryck pa M for att flytta vald nyttolast. Du kan inte ta bort senaste nyttolasten.

Aktiv nyttolast lkonen i rullgardinsmenyn indikerar vilken nyttolast som ar aktiv [H~ Payesd ~ . Aktiv
nyttolast kan &ndras genom att anvdndal  ~ s=ttiow

Standardnyttolast  Standardnyttolasten stalls in som aktiv nyttolast innan ett program startar.

* Valj 6nskad nyttolast och tryck pa Stall in som standard for att stélla in
nyttolast som standard.

Den grona ikonen i den Oppna rullgardinsmenyn anger standardinstalld nyttolast

:\/ Payload v
Installning av Tryck pa falten cx, CY och Cz for att stélla in tyngdpunkt. Instéllningarna géller den
tyngdpunkt valda nyttolasten.

Anvandarhandbok 92 UR16e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

UNIVERSAL ROBOTS

Payload Funktionen hjalper roboten att stalla in korrekt nyttolast och tyngdpunkt (CoQG).
Estimation

Anvénda guiden Valj Nyttolast i fliken Installation under Allmant.
fér uppskattning

av nyttolast

Tryck pa Mat pa nyttolastskarmen.
Tryck pa Nasta i verktyget for uppskattning av nyttolast.

w2

Folj stegen i guiden Uppskattning av nyttolast for att stalla in de fyra
positionerna.

For att stélla in de fyra positionerna maste robotarmen flyttas till fyra olika
positioner. Nyttolastens last méats vid varje position.

5. Nar alla matningar ar slutférda kan du verifiera resultatet och trycka pa Sluta.

OBSERVERA
F&lj dessa riktlinjer for basta resultatberdkning av nyttolast:

* Setill att de fyra TCP-positionerna ar sa olika varandra som
majligt
* Utfér matningarna inom en kort tidsperiod

* Undvik att dra i verktyget och/eller ansluten nyttolast fére och
under uppskattningen

* Robotmontering och vinkel maste definieras korrekt i
installationen
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Stall in
tréghetsvéarden

Du kan vélja Anvand anpassad tréghetsmatris for att stélla in varden for troghet.

Tryck pa falten: Ixx, IYY, I2Z, IXY, IXZ och 1YZ for att stalla in trégheten for den
valda nyttolasten.

Troghet anges i ett koordinatsystem med ursprung i tyngdpunkten (CoG) i nyttolasten
och axlarna férenade i verktygsflansens axlar.

Standardtréghet berdknas som troghet i en sfar med den anvandarangivna massan och
en massdensitet pa 1g/cm3
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7.11.5. Installationsanvisningar for verktyg I/O

Beskrivning

De elektriska specifikationerna visas nedan. Ga till Verktyg /O pa fliken Installation (se
del Del Il PolyScope Manual) fér att stélla in den interna strémférsérjningen till 0V, 12V
eller 24V.

Parameter Min Typ Max Enhet
Matningsspéanning i 24 V-lage 23,5 24 24,8 \%
Matningsspanning i 12 V-lage 11,5 12 12,5 \Y
Matningsstrom (enkelt stift)* - 600 2000** mA
Matningsstrom (dubbelt stift)* - 600 2000** mA
Matningens kapacitiva belastning - - 8000*** uF

Det rekommenderas starkt att anvénda en skyddsdiod fér induktiva belastningar.

UR16e
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7.11.6. Stromforsorjning till verktyg

Beskrivning Ga till Verktyg 1/0 pa fliken Installation (se del Del Il PolyScope Manual) for att stélla in
den interna strémforsorjningen till OV, 12V eller 24V.

POWER

GND (RED) — JoI

Dubbel | laget for dubbel stiftsstromférsorjning kan utgangsstrommen 6kas enligt listan i
stiftsstromforsorjning  (7.11.6 Stromforsorjning till verktyg ovanfor tabell tva).

1. Isidhuvudet trycker du pa Installation.

2. Gatill listan till vanster och tryck pa Allmant.

3. Tryck pa Verktyg 10 och valj Dubbel stiftsstrémférsdrjning.
4.

Anslut kabelledarna Matning (gra) till TOO (bla) och Jord (rod) till TO1
(rosa).

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)

gl
GND RED) __J

OBSERVERA
Nar roboten gor ett nddstopp stalls spanningen in pa 0 V for

bada stromstiften (strdmmen ar avslagen).
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7.11.7. Verktygets digitala utgangar

Beskrivning

Anvénda
verktygets

digitala utgangar

Digitala utgangar stoder tre olika lagen:

Lage Aktiv Inaktivt
Sjunkande (NPN) LAG Oppna
Sourcing (PNP) HOG Oppna
Push/Pull HOG LAG

Anvand Verktyg I/0O pa fliken Installation (se del Part || PolyScope Manual) fér att
konfigurera utgangslaget for varje stift. De elektriska specifikationerna visas nedan:

Parameter Min Typ Max Enhet
Spanning vid avbrott -0,5 - 26 \Y/
Spénning vid sink-lage 1A - 0,08 0,09 \Y
Strém vid source-/sink-lage 0 600 1000 mA
Strém genom jord (GND) 0 1000 3000* mA

OBSERVERA

@

A\

FORSIKTIGHET

De digitala utgangarna pa verktyget ar inte strombegréansade.
Forcering av specificerade data kan orsaka permanenta skador.

Nar roboten gor ett nddstopp inaktiveras de digitala utgangarna (DOO
och DO1) (hég-2).

Det har exemplet illustrerar hur du slar till en last nar du anvander den interna

spanningsmatningen pa 12 V eller 24 V. Du maste definiera utgangsspanningen pa 1/O-
fliken. Det ligger en spanning mellan POWER-anslutningen och skarmen/jord, aven nar

lasten &r avstangd.

Vi rekommenderar anvandning av en skyddsdiod foér induktiva belastningar, enligt

nedanstaende exempel.

UR16e
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7.11.8. Verktygets digitala ingangar

Beskrivning Startskdrmen innehaller installningar for att automatiskt ladda och starta ett
standardprogram samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.

Tabell De digitala ingangarna ar konstruerade som PNP med svaga pull down-resistorer. Det
betyder att en flytande insignal alltid avlases som ett lagt varde. De elektriska
specifikationerna visas nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspénning -0,5 - 26 \Y
Logisk lag spénning - - 2,0 \Y
Logisk hdg spanning 55 - - \%
Ingangsresistans - 47 k - Q
Anvanda Det hér exemplet visar hur du ansluter en enkel knapp.
verktygets

digitala ingangar
POWER

7.11.9. Verktyg analoga ingangar

Beskrivning

Verktygets analoga ingang ar icke-differentiell och kan stéllas in pa antingen spanning

(0-10V) eller strom (4-20mA) pa fliken I/O (se del Del Il PolyScope Manual ). De
elektriska specifikationerna visas nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspénning i spanningslage -0,5 - 26 \Y
Ingangsresistans i omradet 0V till 10V - 10,7 - kQ
Uppl6sning - 12 - bit
Inspanning i stromlage -0,5 - 50 \%
Instréom i stromlage -2,5 - 25 mA
Ingéngsresistans i omradet 4 mA till 20 mA - 182 188 Q
Uppl6sning - 12 - bit

Tva exempel pa hur analoga ingangar anvands finns i féljande underavsnitt.

Anvandarhandbok
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Forsiktigt

Anvénda
verktygets
analoga
ingangar, icke-
differentiella

Anvénda
verktygets
analoga
ingangar,
differentiella

é FORSIKTIGHET
Analoga ingangar ar inte skyddade mot spanning i stromlaget. Om
gransvardet i den elektriska specifikationen overskrids kan ingadngen
skadas permanent.

Det har exemplet visar en analog sensoranslutning med en icke-differentiell utgang.
Sensorns utgang kan vara antingen strém eller spanning, sa lange ingangslaget for den
analoga ingangen ar installt pA samma pa I/O-fliken.

Obs: Du kan kontrollera att en sensor med spanningsutgang kan driva verktygets
interna motstand, eller matningen kan vara ogiltig.

POWER
M|
Al2 | «
=] «
(.
GND L]

Det har exemplet visar en analog sensoranslutning med en differentiell utgang. Nar
utgangens minusdel ansluts till jord (GND) (0 V) fungerar den pa samma satt som en
icke-differentiell sensor.

Al

-
11

7.11.10. I/O for verktygskommunikation

Beskrivning

* Signalbegédran RS485-signalerna anvander intern felsdker bias. Om den
anslutna enheten inte stoder den felsdkra anordningen maste signalbias
antingen goras i det bifogade verktyget, eller laggas till externt genom att lagga
till pull-up-resistorer till RS485+ och pull-down till RS485-.

* Foérdréjning (latency) Fordrojningen hos meddelanden som skickas via
verktygets anslutningskontakt varierar fran 2 ms till 4 ms, fran den tidpunkt da
meddelandet skrivs till datorn, till meddelandets start pa RS485. En buffert
sparar data som skickas till verktygets anslutningskontakt tills linjen gar till
vilolage. Nar 1 000 bytes av data har tagits emot skrivs meddelandet till
enheten.

Baudhastigheter 9,6k, 19,2k, 38,4k,57,6k, 1152k, 1TM,2M,5M
Stoppbitar 1,2
Paritet Ingen, udda, jamn
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8. Forsta anvandningstillfallet

Description | det har avsnittet beskrivs hur du kommer igdng med att anvanda roboten. Det handlar
bland annat om enkel uppstart, en éversikt dver Polyscopes anvandargranssnitt och
hur du stéller in ditt férsta program. Dessutom behandlas frikérningslage och
grundldggande anvandning.

8.1. Snabb systemkonfiguration

Snabb

systemstart OBLIGATORISK ATGARD

Innan du anvander PolyScope maste du kontrollera att robotarmen
och mandverskapet ar korrekt installerade.

Sa har startar du snabbt roboten.

1. PaTeach Pendanttrycker du pa nédstoppsknappen.

2. Pamanoverenheten trycker du pa strémbrytaren. Lat systemet starta och visa
text i PolyScope.

3. En popup visas pa pekskdrmen som indikerar att systemet ar klart och att
roboten maste initieras.

4. | popup-dialogrutan trycker du pa Ga till Initialisera skarm for att komma at
skarmen Initialisera.

5. Las upp nédstoppsknappen for att andra robotens tillstand fran Nédstoppad till
Strém av.

6. Las upp nodstoppsknappen for att &ndra robotens status fran Nodstoppad till
Avstangd.

7. Pa skarmen Initialisera robot trycker du pa knappen PA och later robotlaget
andras till tomgang.

8. |féltet Nyttolast , i Aktiv Nyttolast, verifiera nyttolastmassan. Du kan ockséa
kontrollera att monteringspositionen &r korrekt i faltet Robot .

9. Tryck pa knappen Start for att roboten ska slappa sitt bromssystem. Roboten
vibrerar och gor klickljud som indikerar att den ar redo att programmeras.

OBSERVERA
Lar dig att programmera din Universal Robots-robot pa

www.universal-robots.com/academy/
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8.2. Det forsta programmet

Description

Ett program ar en lista med kommandon som talar om fér roboten vad den ska gora.
Programmering av de flesta programmen skéts helt av PolyScope-programvaran. Med
PolyScope kan du lara robotarmen hur den ska réra sig med hjalp av en serie
vagpunkter for att skapa en bana som robotarmen ska félja.

Anvand fliken Flytta for att flytta robotarmen till 5nskad position eller lara in positionen
genom att dra in robotarmen pa plats samtidigt som knappen Frikrning halls in hogst
upp pa mandéverenheten.

Du kan skapa ett program som skickar I/O-signaler till andra maskiner vid vissa
punkter Iangs robotens rérelsebana, och utfér kommandon som om...sa och loop,
baserat pa variabler och I/O-signaler.

UR16e
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For att skapa ett
enkelt program

—

Pa PolyScope, i rubrik filsokvag, tryck pa Ny... och vélj Program.

Under Grundlaggande trycker du pa Vagpunkt for att Idgga till en vagpunkt i
programtradet. En standard MoveJ laggs ocksa till i programtradet.
Valj den nya vagpunkten och tryck pa vagpunktpa fliken Kommando.

Pa skarmen Flytta verktyg flyttar du robotarmen genom att trycka pa Flytta-
pilarna.

Du kan ocksa flytta robotarmen genom att halla ner Freedrive-knappen och dra
robotarmen till 5hskade positioner.

Nar robotarmen ar i Iage trycker du pa OK och den nya vagpunkten visas som
Waypoint_1.

Folj steg 2 till 5 for att skapa Waypoint_2.

7. Valj Waypoint_2 och tryck pa pilen Flytta upp tills den ar ovanfér Waypoint_1 for

att andra ordningen pa rérelserna.

Sta pa sakert avstand, hall i nédstoppsknappen och i sidfoten till PolyScope,
tryck in knappen Spela for att robotarmen ska flytta sig mellan Vagpunkt_1 och
Véagpunkt_2.

Grattis! Du har nu tagit fram ditt férsta robotprogram som flyttar robotarmen
mellan de tva givha waypoints.

OBSERVERA
1. Kor inte roboten in i sig sjalv eller nagot annat eftersom detta

kan orsaka skador pa roboten.

2. Detta ar bara en snabbstartguide for att visa hur |att det &r att
anvanda en UR-robot. Det forutséatter en ofarlig miljé och en
mycket forsiktig anvandare. Oka inte hastigheten eller
accelerationen dver standardvardena. Utfor alltid en
riskbedémning innan roboten sétts i drift.

é VARNING
Hall huvudet och 6verkroppen utom rackhall (arbetsytan) for roboten.

Placera inte fingrarna dar de kan fangas.
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8.2.1. Fliken Kor

Description

Program

For att ladda ett
nytt program

Variabler

Fliken Kor later dig gora enkla operationer och dvervaka robotens tillstand. Du kan
ladda, spela upp, pausa och stoppa ett program samt évervaka variabler. Fliken Kér &r
mest anvandbar nar programmet har skapats och roboten ar redo att anvandas.

2% QH e L

Nytt Sppna. Spara
gram _Installation __Flytta 10 Logg

Program Variabler

Namn ~ Vérde =~ Beskrivning ||>
ABCDE A

Status

Stoppad

Mandverenhet

[0 |visa enbart favoritvariabler]

O Normal Simulering .

Programfénstret visar det aktuella programmets namn och status.

1. Tryck pa Ladda program i fliken Program.
2. Valj 6nskat program fran listan.
3. Tryck pa Oppna for att ladda det nya programmet.

Variablerna, om de finns, visas nar du spelar upp programmet.

Fonstret Variabler visar listan éver variabler som anvands av program for att
lagra och uppdatera varden under kérning.

* Programvariabler tillhdr program.

* Installationsvariabler tillhér installationer som kan delas mellan olika
program. Samma installation kan anvandas med flera program.

Alla programvariabler och installationsvariabler i ditt program visas i fonstret
Variabler som en lista med namn, varde och beskrivning av variabeln.
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Variabelbeskrivningar Du kan lagga till information till dina variabler genom att lagga till

Favoritvariabler

variabelbeskrivningar i kolumnen Beskrivning. Du kan anvanda
variabelbeskrivningarna for att férmedla syftet med variabeln och/eller
inneborden av dess varde till operatérer som anvander fliken Kér-bildskarmen
och/eller andra programmerare.

Variabelbeskrivningar (om de anvands) kan vara upp till 120 tecken och visas i
kolumnen Beskrivning i variabellistan pa fliken Kor och fliken Variabler.

Du kan visa valda variabler genom att anvanda alternativet Visa endast

favoritvariabler.
For att visa favoritvariabler

1. Under Variabler markerar du rutan Visa endast favoritvariabler.

2. Markera Visa endast favoritvariabler igen for att visa alla variabler.

Du kan inte ange favoritvariabler pa fliken Kor, du kan bara visa dem. Att utse
favoritvariabler beror pa variabeltypen.

Att utse favoritprogramvariabler 1. | sidhuvudet trycker du pa Program.

Att utse

Variablerna listas under Variabelinstéllning.
2. VAlj 6nskade variabler.
Markera rutan Favoritvariabel.

4. Tryck pa Kér for att aterga till variabeldisplayen.

| rubriken trycker du pa Installation.

favoritinstallationsvariabler 2. Under Allmant véljer du Variabler.

Minska/utbka
kolumnen
Beskrivning

Variablerna anges under Installationsvariabler.
3. Valj 6nskade variabler.

Markera rutan Favoritvariabel.
5. Tryck pa Kor for att aterga till variabeldisplayen.

En beskrivning av en variabel stracker sig 6ver flera rader for att vid behov passa
bredden pa kolumnen Beskrivning. Du kan ocksa minska och expandera kolumnen
Beskrivning med hjalp av knapparna nedan.

For att minska/expandera kolumnen Beskrivning
1. Tryck pa 1‘” for att minska kolumnen Beskrivning.

2. Tryckpa "'II for att expandera kolumnen Beskrivning.

har
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Forminskad
Beskrivning-
Program Variables
kolumn
Name + Value - 4
myProgram2 avCycleTime 5.451 ~
counter 1 3
counter_2 0
_ cycleTime 210,125
discardedParts 3
_— errorDetectedl True
errorDetected? False
Stopped lastError “Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosition p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
Control preparedParts2 43
produced|tems 12
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 5]
~
O Show only favorite variables

O Normal Simulation .

Utskad WE 24K

Beskrivning- am _irstalation__ove
Program Variables
kolumn
Name -~ Value ~ Description 3
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item (min) A
counter_1 3
counter_2 0
_ cycleTime 210.125 E/\Seei:;‘ures time to produce the current ftem
discardedParts 3 Total number discarded items
LS errorDetected] True Machine 1 has an error
Running errorDetected? False Machine 2 has an error
lastError "Device jam" Type of latest encountered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing one Item (min)
preparedParts1 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Control produced|tems 12 Total number of produced items
subCount1 4
subCount2 13
totalParts 75 Total number of prepared parts
v
O Show only favorite variables

O Running Simulation .
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Kontroll

Kontrollpanelen later dig styra det program som kérs. Du kan spela upp och stoppa eller

pausa och ateruppta ett program med hjalp av knapparna i tabellen nedan:

* Uppspelningsknappen, Pausknappen och Ateruppta-knappen ar kombinerade.

* Uppspelningsknappen andras till Paus nar programmet pagar.

* Knappen Paus andras till Ateruppta.

Knapp

Play

Effekt

Spela ett program

1. Under Kontroll trycker du pa Spela
upp for att borja koéra ett program fran
borjan.

Ateruppta

For att ateruppta ett pausat program

1. Tryck pa Ateruppta for att fortsatta
kéra det pausade programmet.

Stopp

Stoppa ett program

1. Tryck pa Stopp for att stoppa
programmet som kors

Du kan inte ateruppta ett stoppat
program.

Du kan trycka pa Spela for att starta
om programmet.

Pausa

000V

Pausa ett program

1. Tryck pa Paus for att pausa ett
program vid en viss punkt.

Du kan ateruppta ett pausat program.
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8.2.2. Flytta robot till position

Description Ga till skarmbilden Flytta robot till position nar robotarmen maste flyttas till en sarskild
startposition innan programmet kors, eller nar robotarmen flyttas till en vagpunkt nar
ett program modifieras.

| de fall daér skarmen Flytta roboten till position inte kan flytta robotarmen till
programmets startposition flyttas den till den férsta vagpunkten i programtradet.
Robotarmen kan flyttas till en felaktig position om:

* TCP, funktionsposition eller waypointposition for den forsta rérelsen andras
under programkoérning innan det forsta draget utfors.

* Den forsta vagpunkten ar inuti en Om- eller Véxla programtrad-nod.

Atkomst till 1. Tryck pa fliken Kor i rubriken.

skarmen Flytta 2. |sidfoten trycker du pa Spela upp for att komma at skarmen Flytta roboten till
roboten till position .

position 3. Foljinstruktionerna pa skdrmen for att interagera med animeringen och den

fysiska roboten.

Flytta robot till Hall nere Flytta roboten till: for att flytta robotarmen till en startposition. Den animerade
robotarmen som visas pa skarmen visar den 6nskade rorelsen som ska utforas.

OBSERVERA
Kollision kan skada roboten eller annan utrustning. Jamfér

animationen med positionen for den riktiga robotarmen for att
sdkerstalla att robotarmen sékert kan utféra rérelsen utan att kollidera
med nagra hinder.

Manuell Tryck pa Manuell for att komma at skédrmen Flytta dar robotarmen kan flyttas med hjalp
av pilarna for Flytta verktyg och/eller konfigurera koordinaterna fér verktygsposition och
ledposition.
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8.2.3. Anvanda Program-fliken

Description

Pa fliken Program skapar och redigerar du robotprogram. Det finns tva
huvudomraden:

* Den vénstra sidan innehaller programnoderna som du kan lagga till i ditt
robotprogram.

Du kan anvanda rullgardinsmenyerna Basic, Advanced och Template langst till
vanster.

* Den hégra sidan innehaller konfigurationen av de programnoder som du kan
l&gga till i ditt program.

Du kan anvanda alternativen Kommando, Grafik och Variabler.

Flytta
1 R .

va n X Instélining av variabler Program

agpun 2 ¥ Robotprogram Hér kan du programmera roboten att Utféra uppaifter.
Riktning 3 =l <tom .

Fér att programmera din robot, vél noderna frén Nodlistan och de kommer att visas |
Vanta Programtréadet.
Stall in Nodlista Programtrad
Popup Q
Stopp =
Kommentar
L] I

Mapp
Stéll in
nyttolast

b

> 48 o xXxERARZ
Mallar

[ Lagg till fére startselkvens

[ Programmet befinner sig i en o&ndlig loop

'S EReE'd Bl ¥
O Normal ? ° 0 o S\yw,ﬂel'w'w;.
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Programtrad

Lagga till
programnoder

Programtradet byggs upp allteftersom du lagger till programnoder i ditt program.
Du kan anvéanda fliken Kommando for att konfigurera funktionaliteten for de tillagda
programnoderna.

Flytt:
ytla 1 X Instélining av variabler Véigpunkt
Vagpunkt 2 ¥ Robotprogram
Riktning 3 @ Fittaled D
4 @® Start
Still in 6 @8 N
p 7 ec ]
opup
8 @D | Redigera pose |
Stopp 9 @E
Ko t
mmentar / b Flytta hit
Mapp
Stéll in
nyttolast @ Stoppa vid den har punkten @ Anvénd delade parametrar
O Férbigdng med radie O Ledhastighet 60
) Mallar 0 Ledacceleration 80

Qi 2,0

=)

|+ | Lagg tin tins
28 - -xmpEz

m 0 o :.m.ue.m.

* Du kan inte kora ett tomt programtrad eller ett program som innehaller felaktigt
konfigurerade programnoder.

* Felaktigt konfigurerade programnoder &r markerade med gult.

* Korrekt konfigurerade programnoder &r markerade med vitt.

UR16e
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Markering av
programkoérning

Sékknapp

Robotprogrammen blir ofta ganska langa, sa for att kunna se flodet i robotprogrammet
kan du titta pa vilken programnod som ar aktiv.

K &r tta o -
v Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Flytta

1 X Instalining av variabler V.-Z-igpunkt
Vagpunkt 2 v Robotprogram
Riktning 3 @ < Fiyttaled D
4 @ Start
stallin 6 @B
p 7 ©c
opup
8 @p | Redigera pose |
Stopp 9 @c
Kol i
mmentar A b Flytta hit
Mapp
Stallin
nyttolast @ Stoppa vid den hér punkten @ Anvénd delade parametrar
O Férbigdng med radie O Ledhastighet 60
) Mallar 0 Ledacceleration 80

OTd 2,0

- L&gg till tills
sy - cxmpEzZ

o 0 o 1]\'\|L,H.@|’H'p__\.

N&r programmet kérs kommer den exekverade programnoden att visas med en liten
ikon bredvid noden.
Exekveringsbanan &r markerad med bla pil B.

Genom att trycka péQ-ikonen i hérnet av programmet kan det spara kommandot
som exekveras

Du kan ocksa soka efter en specifik kommando-/programnod. Detta ar anvandbart nar
du har ett langt program med manga olika programnoder.
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8.2.4. Programtradets verktygsfalt

Description Du kan arbeta med de programnoder som har lagts till i programtraddet genom att
anvanda ikonerna langst ner i programtradet.

Ikoner i Anvand verktygsfaltet nederst pa programtradet for att &ndra programtradet.

verktygsfaltet
Programtradet

Angra och
aterstall

angra och gora om andringar i kommandon.

Flytta upp och

andrar positionen fér en nod.

&
&
Flytta ner ‘
kapar en nod sa att den kan anvandas for
Klipp ut K andra atgarder (tex. klistra in den nagon
annanstans pa programtradet).
kopierar en nod sa att den kan anvandas for
Kopiera E andra atgarder (tex. klistra in den nagon
annanstans pa programtradet).
Klistra in kllst'rar in en nod som tidigare klippts ut eller
kopierats.
- -
Radera m tar bort en nod fran programtradet.
—_— undertrycker specifika noder fran
Undertryck - R
] programtradet.
Sokknapp Q s6k i Programtrad. Tryck pa ikonen

for att avsluta sdkningen.
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8.2.5. Anvanda valda programnoder

Description

Spela fran

Du kan starta ditt robotprogram fran vilken programnod som helst i programtradet.
Detta ar anvandbart nar du testar ditt program.

Nar roboten ar i manuellt Iage (se Driftlagen) kan du tillata att ett program startar fran
en vald nod eller sa kan du starta hela programmet fran borjan.

Spela-knappen i sidfoten erbjuder alternativ for hur programmet ska startas.

markering | bilden nedan ar knappen Spela markerad och Spela fran val visas.
;jﬁnammgﬂwen:ﬁ D ﬁ
q _ Grafik Variabler
via 1 X Instalining av variabler Flytta
REsRinkd 2 ¥/ Robotprogram Ange hur roboten ska rora sig mellan vagpunkterna.
Riktning 3 ¢« Fiytaled } o i .
4 ® Vagpunkt 1 Vérdena nedan géller fér alla underordnade végpunkter och beror p& den valda
Vénta - rorelsetypen.
stall in Ange TCP Lednastighet
Popup ‘Anvand alctiv TCP v‘ ‘ 60,0‘ °ls
S Funition Ledacceleration
Kommentar )  Bas v] I 80,0/ /s
Mapp
Stall in
ettt O Anvand ledvinklar
Spela frén bérjan
Robotprogram
Spela frén markering
f ' b c x ! m - 3! FlyttaLed
O Strom av P———— ° 0 o Sw‘ﬂu\eriru;l.
* Du kan bara starta ett program fran en nod i robotens programtrad. Spela fran
val stoppar om ett program inte kan koras fran en vald nod.
Programmet stannar ocksa och visar ett felmeddelande om en icke tilldelad
variabel patraffas under uppspelning av ett program fran vald nod.
* Du kan anvénda Spela fran val i ett underprogram. Programmet slutar kora nar
underprogrammet tar slut.
* Du kan inte anvanda Spela fran val med en trad eftersom tradar alltid borjar fran
borjan.
Spela ett 1. Valjen nod i programtradet.
program fran en 2. |sidfoten trycker du pa Spela.
vald nod . . i R . : .
Valj Spela fran val for att kora ett program fran en nod i programtradet.
Exempel Du kan starta ett stoppat program igen fran en viss nod.
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8.2.6. Anvanda grundladggande programnoder

Description

Grundlaggande programnoder anvands for att skapa enkla robotprogram. Vissa
grundlaggande programnoder anvands ocksa for att organisera ditt robotprogram och
skapa kommentarer i robotprogrammet. Detta kan vara mycket anvandbart om det &r
ett stort robotprogram.

8.2.7. Grundlaggande programnoder: Flytta

Description

FlyttaLed

Med kommandot Flytta kan roboten forflytta sig fran punkt A till punkt B.
Hur roboten ror sig ar viktigt for den uppgift som roboten utfér.

<e&j namngiven=* -
= ';\arz”arr? ngiven D ﬁ GEEE
iUl A ccece =—

2 ¥ Robotprogram ~ Flytta FlyttalLed v

WV Mallar 3 ¢ b Flyttaled Ange hur roboten ska réra sig mellan vagpunkterna,

® Végpunkt_1

Sok

4
5 - Stallin Vardena nedan géller for alla underordnade vagpunkter och beror pa den valda
i rorelsetypen
e 6 B van P
Pallprocess 7 @ Popup Ange TCP Ledhastighet
2 8 St
Spar O stopp ‘Anvand aktiv TCP v ‘ ‘ 60,0‘ °fs
transportband ¢ ® Kormmentar
10 ¢ m Mg
Skruvprocess I p‘rj Funktion Ledacceleration
412 ¢ 2 Loop  Bas v ‘ 80,0] <2

13 - <tom

14 L. Anropa

15 a= varx_1:=2 * force() O Anvénd ledvinklar
16 ¢ b Om...

17 =| <tom

18 & Skript

19 * Switch ...
20 O timer 1 Aterstall

21 ¢ El Avstapla
22 © StartPos_1

O —a Diletrine

28 xmpmz

O Normal : o 0 o Sw‘rw.,ﬂerw’wg.
Hastig

Nar du lagger till ett Flytta-kommando i programtradet visas fonstret Flytta till hoger pa
skarmen.

Flytta-kommandot styr robotens rorelse via vagpunkter.

Vagpunkter laggs automatiskt till nar du lagger till Flytta-kommandon i ett program.
L&s mer om vagpunkter.

Du kan ocksa anvanda Flytta for att stélla in acceleration och hastighet for
robotarmens rérelse mellan waypoints.

Roboten rdr sig med hjélp av fyra Flytta-kommandon. Se kommandotyperna for Flytta
nedan:

Kommandot FlyttaJ skapar en rérelse fran punkt A till punkt B som &r optimal for
roboten.

Rorelsen kanske inte ar en direkt linje mellan A och B, men den ar optimal for ledernas
start- och slutposition.
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Lagg till ett
Flyttad-
kommando

Detalj

FlyttaLinjar

Lagg till ett
Flyttal -
kommando

Detalj

FlyttaP

Lagg till ett
FlyttaP-
kommando

Detalj

1. Irobotprogrammet véljer du den plats dar du vill 14gga till Flytta.

2. Under Grundlaggande trycker du pa Flytta for att Iagga till en vagpunkt i
robotprogrammet tillsammans med en flyttnod.

3. Valjflytta-noden.
4. Valj Flyttad i rullgardinsmenyn.

FlyttaJ gor rorelser som beraknas i robotarmens ledutrymme. Lederna styrs for att
slutféra sina rérelser samtidigt. Denna typ av rorelse ger verktyget en bdjd bana att
folja. De gemensamma parametrar som galler for denna forflyttningstyp ar maximal
ledhastighet och ledacceleration, specificerade i deg/s respektive deg/sz. Om det ar
Onskvart att robotarmen ror sig snabbt mellan waypoints, bortsett fran verktygets vag
mellan dessa waypoints, ar denna rorelsetyp det basta valet.

Kommandot Flyttal skapar en rorelse som ar en direkt linje fran punkt A till punkt B.

| robotprogrammet véljer du den plats dar du vill I1&gga till Flytta.

2. Under Grundlaggande trycker du pa Flytta for att Iagga till en vagpunkt i
robotprogrammet tillsammans med en flyttnod.

3. Vil flytta-noden.
4. Valj FlyttaL i rullgardinsmenyn.

FlyttaL flyttar verktyget linjart mellan vagpunkterna. Detta innebar att varje led utfér en
mer komplicerad rorelse for att halla verktyget pa en rak linje. De gemensamma
parametrarna som kan stéllas in fér denna forflyttningstyp ar énskad verktygshastighet
och verktygsacceleration som anges i mm/s respektive mm/s2, och dven en funktion.

Kommandot FlyttaP skapar en rérelse med konstant hastighet mellan vagpunkterna.
Forbigang mellan waypoints ar aktiverad for att sakerstélla en konstant hastighet. (Se
Forbigang).

1. Irobotprogrammet véljer du den plats dar du vill 14gga till Flytta.

2. Under Grundlaggande trycker du péa Flytta for att Iagga till en vagpunkt i
robotprogrammet tillsammans med flyttnoden.

3. Valjflytta-noden.
4. Valj FlyttaP i rullgardinsmenyn.

FlyttaP flyttar verktyget linjart med konstant hastighet med cirkuldra blandningar och &r
avsett for vissa processoperationer, som limning och dispensering. Storleken pa
blandningsradien &r som standard ett delat varde mellan alla vagpunkter. Ett mindre
varde gor att banan blir skarpare medan ett hdgre varde gér banan jamnare. Medan
robotarmen rdr sig genom vagpunkterna med konstant hastighet kan
robotkontrollboxen inte vénta pa vare sig en |/O-operation eller en operatérsatgard. Om
du gor det kan det stoppa robotarmens rorelse eller orsaka ett robotstopp.
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FlyttaCirkel

Du kan enbart lagga till CirkelFlytt via FlyttaP-kommandot.

Lagg till ett

CirkelFlytt- 2
kommando
3.
4.
5.
6.
Detalj

| robotprogrammet véljer du den plats dar du vill I1&gga till Flytta.

Under Grundlaggande, tryck pa Flytta.

Kommandot CirkelFlytt skapar en cirkular rérelse genom att skapa en halvcirkel.

En vagpunkt 1aggs till i robotprogrammet tillsammans med Flytta-noden.

Valj flytta-noden.
Valj FlyttaP i rullgardinsmenyn.
Tryck pa Lagg till cirkelrérelse

Valj orienteringslage.

Roboten startar den cirkulara rorelsen fran dess nuvarande position eller startpunkt,

och gar igenom en ViaPoint specificerad pa den cirkulara bagen, samt en EndPoint
som slutfér den cirkuléra rérelsen.
Ett ldge anvands for att berdkna verktygsorienteringen genom den cirkuldra bagen.
Laget kan vara:

* Fast: endast startpunkten anvands for att definiera verktygsorienteringen.

* Obegréansat: startpunkten évergar i EndPoint for att definiera

verktygsorienteringen.

:

Sok

Pétvinga
Pallprocess

Spér

transportband

Skruvprocess B

O Normal

Q m Grafik Variabler
2 [¥) Robotprogram ~ CirkelFlytta
3 9 < FlyttaP
4 ® Vagpunkt 1
En cirkelrérelse gors med anvéndning av
5 @ v CirkefFlyta tre véigpunkter: den végpunkt som féregar
5 @ VizPoint_1 CircleMove-noden, végpunkt (1), ViaPoint
7 @ Endpoint 1 (2) och EndPoint (3)
8 = stlin | fixerat lage:
o B Vinta Orienteringen av den har rorelsen
definieras av robotens startpunkt s§ att
i den bibendler orienteringen relativt cirkeln
11 O stopp genom rérelsens start- och slutpunkt.
12 » | mentar »
13 ¢ m Mapp
14 -
15 ¢ & Loop
16 -

17t Anropa

18 2= varx_1=2 * force()
19 ¢ » Om

20 - <tor

21 8 skript

22 *» Switch ..
v

EREY 11 =

Vi ldge for orienteringen relativt cirkeln

@ rFast

QO Obegransad

000 @
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8.2.8. Grundlaggande programnoder: Vagpunkter

Description

Lagag till
vagpunkter

Lagg till en
vagpunkt i ett
robotprogram

Vagpunkter ar en av de mest centrala delarna i ett robotprogram och talar om for
robotarmen vart den ska g4, en rorelse i taget.

En waypoint folijer med en Flytta, sa det kravs att du lagger till en Flytta for den forsta
vagpunkten.

1. Irobotprogrammet véljer du den plats dar du vill I1agga till Flytta.
2. Under Grundlaggande, tryck pa Flytta.

En vagpunkt I&ggs till i robotprogrammet tillsammans med Flytta-noden.

Universal Robots Graphical Programming Environment

( ’ <unnameds>*
I*' N E defall: F
Move 1o

New.

(2]

Program

Set Payload

O Use joint angles

t R A -Ee g N:R g=
O Normal ‘:u o 0 O Sir‘wlathgr..

Move
1 v Rovet program Move
el 2 ¢ b Move] Specify how the robot will move between waypoints.
Di g 3 @ Waypoint_1
irection - . .
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup |Use active TCP - ‘ ‘ 60.0| °fs
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
4 It |Base - | ‘ 80.0| *fs?
Folder
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Lagg till
ytterligare
vagpunkter till en
Flytta eller
vagpunkt

Detalj

1. Valj en Flytta-nod eller vagpunktsnod i ditt robotprogram.
2. Under Grundlaggande, tryck pa Vagpunkt.

Den ytterligare vagpunkten laggs till i noden Flytta. Denna vagpunkt &r en del av
kommandot Flytta.

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 : ° 0 o ‘Sir‘ﬂ\.l\atiw:wr'l.
Sp

Den extra vagpunkten 1&ggs till under den vagpunkt som du valde i robotprogrammet.

Att anvdnda en vagpunkt innebar att du tillampar det inlarda forhallandet mellan
funktionen och TCP:en fran kommandot Flytta. Relationen mellan funktionen och TCP,
applicerad pa den valda funktionen, ger 6nskat TCP-lage (verktygets centrumpunkt).
Roboten berdknar hur armen ska placeras for att den aktiva TCP:n ska na den 6nskade
TCP-positionen.
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8.2.9. Anvanda Flytta-fliken

Description

For att anvanda
Flytta verktyg-
pilarna

Robot

Anvand fliken Flytta for att flytta (jogga) robotarmen direkt, antingen genom att
translatera/rotera robotverktyget eller genom att flytta robotlederna individuellt.

=g namngiven>* D
=+

default*
Ny,

Robot Verktygets position

TCP-position
Funlktion Aktiv TCP
Visa ~ | TcP x| -143,60mm Rx|  0,002]rad

v| -504,51mm RY| -3,161]rad

[+]

z| -185,97|mm Rz| -0.046/rad
Ledposition
7 2 Bas -91,38 °
[ ] [ N ]
TCP-orientering
, Skuldra -105,50 °
l_; [ N ]
1 Armbage -115,16 °
[ N ]
[

- Handled 1 -51,03 °
[ N ]
Handlled 2 91,09 °
[ N ]
Handled 3 -1,46 °
ﬂ? Hem "\ Justera ri' Frikérning I ]

ONormaI :n ° 0 o Simulering

Hall ned nagon av knapparna Flytta verktyg for att flytta robotarmen i den motsvarande
riktningen.

+ Qverséttningspilar (6verst) flyttar verktygsflansen i riktningen som anges.

* Rotationspilarna (nederst) andrar verktygets orientering i den riktning som
visas. Rotationspunkten ar verktygets centrumpunkt eller Tool Center Point
(TCP), d.v.s.den punkt i anden av robotarmen som ger en karakteristisk punkt pa
verktyget. TCP visas som en liten bla boll.

Om TCP:s aktuella position narmar sig ett sdkerhetsplan, ett utldésningsplan eller om
robotverktygets orientering ligger néra verktygsorienteringens gransvarde, visas en 3D-
representation av den narliggande gransvérdet. Visualiseringen av gransvardena ar
inaktiverad under programkdérningen.

Sékerhetsplan visas i gult och svart med en pil som indikerar vilken sida av planet
roboten TCP far placeras.

Utlésarplan visas i blatt och gréont med en pil som anger den sida av planet dar
grénserna for Normal-laget &r aktiva.

Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil
som anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar
verktygsorienteringens tillatna yta (vektor).

Nar roboten TCP inte ldngre &r i narheten av gransen férsvinner 3D-representationen.
Om TCP bryter mot eller &r mycket néra att bryta mot en gransgrans blir visualiseringen
av gransen rod.
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Funktion

Aktiv TCP

Hem

Frikdrning

Justera

Verktygsposition

Gemensam
position

Under Funktion kan du definiera hur du ska styra robotarmen jamfért med funktionerna
Visa, Bas eller Verktyg. For den bésta kanslan for att styra robotarmen kan du vélja
funktionen Visa och sedan anvanda Rotera pilar for att &ndra visningsvinkeln for 3D-
bilden for att matcha din vy av den verkliga robotarmen.

| faltet Robot, under Aktiv TCP, visas namnet pa den aktiva Tool Center Point (TCP),
dvs verktygets centrumpunkt.

Med knappen Hem kan du na skarmbilden Flytta roboten till sin position, dar du kan
halla knappen Auto nedtryckt for att flytta roboten till den plats som definierats under
Installation. Hem-knappens standardinstallning gor att gor att robotarmen atergar till

uppratt I1age.

Skarmknappen Frikérning gor det méjligt att dra robotarmen till 5nskade
positioner/lagen.

Med knappen Justera kan du justera Z-axeln for aktiv TCP mot en vald funktion.

Textrutorna visar de fullstandiga koordinatvardena for TCP i forhallande till den valda
funktionen. Du kan konfigurera flera namngivna TCP (se ). Du kan ocksa klicka pa
Redigera pose for att komma till skdrmen Poseredigeraren.

Faltet Ledposition gor att du direkt kan styra enskilda leder. Varje fog ror sig langs ett
standardgransomrade for fogar fran — 3607 till + 3607, definierat av en horisontell
stang. Nar gransen har uppnatts kan du inte flytta en fog langre. Du kan konfigurera
leder med ett positionsintervall som skiljer sig fran standardintervallet, detta nya
intervall anges med réd zon inuti den horisontella axeln.
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Anvénda Knappen Frikérning ska endast anvandas i tilldampningar om det tillats enligt
Frikdrning i riskbedémningen.
Flytta-fliken

é VARNING
Underlatenhet att korrekt konfigurera monteringsinstallningen kan
leda till o6nskad robotarmsrérelse nar knappen Frikérning anvands.

* Korrekta nyttolastinstallningar och
robotmonteringsinstéallningar ska stallas korrekt fore
anvandning av Frikdrning.

* All personal ska befinna sig utanfér robotarmens rackvidd nar
Frikdrning anvands.

é VARNING
Underlatenhet att korrekt konfigurera installationsinstéllningarna kan
Oka risken for att robotarmen faller under Frikdrning, pa grund av fel i
nyttolasten.

* Kontrollera att installationsinstéllningarna ar korrekta (t.ex.
robotens monteringsvinkel, nyttolastmassa och nyttolastens
tyngdpunktsavvikelse). Spara och ladda installationsfilerna
tilsammans med programmet.

* Spara och ladda installationsfilerna tillsammans med
programmet.
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8.2.10. Placeringsredigerare

Description

Robot

Nar du kommer at skdrmen Pose Editor kan du exakt konfigurera en malfogposition
eller en malposition (position och orientering) for TCP. Obs: Denna skarm &r offline
och styr inte robotarmen direkt.

v e qivens*
' I 'i' ( ‘ <ej namngivens
u 2 7 E default*
or Program _instaltion | Logg

Robot Funktion
‘V\sa

4

TCP

[+] x -143,60mm [ +][—]
Y -504,51 mm + || -
z -185,97| mm j i
Rotationsvektor [rad] v
e RX 0,002|rad i ;
RY -3,161 rad i |~
RZ -0,046 rad | +][—|
Ledpositioner
Bas 91,38 [+][—]
E Skuldra -105,50/ ° j ?
Armbége -115,16/° + || =
Handled 1 -51,03|° T =
o 0 Handled 2 91,09 ° j ?
o Avbryt Handled 3 148> [+][—]

ONormal b o 0 o Simulering
Hastighet 100%

3D-bilden visar den aktuella robotarmens position. Skuggan visar robotarmens
malposition som styrs av de specificerade vardena pa skarmbilden. Tryck pa
forstoringsglasikonen for att zooma in/ut eller dra ett finger éver den for att &ndra vy.
Om den angivna malpositionen for roboten TCP ligger nara ett sdkerhets- eller
utlésarplan, eller om robotverktygets orientering ligger néra gransvardet for verktygets
orientering, visas en 3D-bild av det narliggande gransvéardet. Sdkerhetsplan
visualiseras i gult och svart med en liten pil som representerar planet normalt, vilket
indikerar den sida av planet dar roboten TCP far placeras. Utlésarplan visas i blatt och
gront med en liten pil som pekar pa planets sida, dar begransningarna i Normalt 1age ar
aktiva. Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sférisk kon tillsammans med
en pil som anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar
verktygsorienteringens tillatna yta (vektor). Nar malroboten TCP inte langre ar i
narheten av gransen forsvinner 3D-representationen. Om mal-TCP bryter mot eller ar
mycket néra att bryta mot en grdnsgrans blir visualiseringen av gréansen rod.
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Funktion och
verktygsposition

Gemensamma
positioner

OK-knapp

Avbryt-knapp

De aktiva TCP- och koordinatvardena fér den valda funktionen visas. Koordinaterna X,
Y, Z anger verktygets position. RX-,, RY-, och RZ--koordinaterna anger orientering.
Anvand rullgardinsmenyn ovanfér RX-,, RY-, och RZ-rutorna for att valja
orienteringsrepresentationstyp:

* Rotationsvektor [rad] Orienteringen anges som en rotationsvektor. Axelns
Iangd &r den vinkel som ska roteras i radianer, och vektorn sjalv ger den axel
runt vilken rotationen ska goras. Detta ar standardinstéliningen.

* Rotationsvektor [°] Riktningen anges som en rotationsvektor, dar vektorns
Iangd &r den vinkel som ska roteras i grader.

* RPY [rad] Roll, pitch och yaw (gir) (RPY) vinklar, dar vinklarna anges i
radianer. RPY-rotationsmatrisen (X, Y’, Z" rotation) ges av:

Rron(y, B, ) = Rz(a) - RY(B) - Rx(y)
* RPY [?]Rulle, stigning och gir (RPY) vinklar, dar vinklarna ar i grader.

Du kan trycka pa vardena for att redigera koordinaterna. Du kan ocksa klicka pa
knapparna + eller - till héger om en ruta och l&gga till eller dra bort ett belopp till/fran
det aktuella vardet. Eller s kan du halla ner en knapp for att direkt 6ka/minska vardet.

Enskilda ledpositioner specificeras direkt. Varje ledposition kan ha ett ledgransintervall
fran — 3607 till + 360~. Du kan konfigurera gemensamma positioner enligt féljande:
* Tryck pa ledpositionen for att redigera vardena.

* Tryck pa knapparna + eller - till hdger om en ruta for att addera eller subtrahera
ett belopp till/fran det aktuella vardet.

* Hall ned en knapp for att direkt 6ka/minska vardet.

Om du aktiverar den har skdarmen fran skarmen Flytta (se ) trycker du pa knappen OK
for att aterga till skdrmen Flytta . Robotarmen flyttas till det angivna malet. Om det
senast angivna vardet var en verktygskoordinat flyttas robotarmen till malpositionen
med rorelsetypen FlyttaL, eller rérelsetypen Flyttad om en ledposition specificerades
senast.

Knappen Avbryt lamnar skdrmen och kasserar alla andringar.
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8.3. Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt

Beskrivning

Ytterligare
information

Universal Robots robotar ar utrustade med en rad inbyggda sakerhetsfunktioner samt
sakerhets-1/0, digitala och analoga styrsignaler till eller fran det elektriska granssnittet,
for anslutning till andra maskiner och ytterligare skyddsanordningar. Varje
sakerhetsfunktion och I/O &r konstruerad enligt EN ISO13849-1 (se Certifieringar) med
prestandaniva d (PLd) med en kategori 3-arkitektur.

Se Konfiguration av programvarusakerhet i Part Il PolyScope Manual, for
konfiguration av sakerhetsfunktioner, in- och utgangar i anvandargrénssnittet. Se 1/0
for beskrivningar om hur du ska ansluta sékerhetsanordningar till 1/0.

Q VARNING
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.

* Settill att verktyg och gripdon &r korrekt anslutna for att
undvika risker pa grund av strémavbrott.

é VARNING: ELEKTRICITET
Programmerings- och/eller kabelfel kan orsaka att spanningen

andras fran 12V till 24V, vilket kan leda till brandskador pa
utrustningen.

* Kontrollera anvandningen av 12V och fortsatt med
forsiktighet.

OBSERVERA
* Anvéandning och konfigurering av sékerhetsfunktioner och

granssnitt maste folja riskutvarderingsrutinerna for varje
robottillampning. (se kapitel Sékerhet avsnitt
Sékerhetsrelaterade funktioner och granssnitt)

* Stopptiden ska beaktas som en del av tillampningens
riskbedémning

* Om roboten upptacker ett fel eller en dvertradelse i
sakerhetssystemet (t.ex. om en av kablarna i
nddstoppskretsen har kapats eller ett gransvarde fér en
sakerhetsfunktion har éverskridits) initieras ett stopp enligt
kategori 0.

OBSERVERA
Andeffektorn skyddas inte av UR-sékerhetssystemet. Funktionen hos
andeffektorn och/eller anslutningskabeln dvervakas inte
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8.3.1. Konfigurerbara sakerhetsfunktioner

Beskrivning Universal Robots robots sakerhetsfunktioner, som anges i tabellen nedan, finns i
roboten men ar avsedda att styra robotsystemet, dvs. roboten med dess anslutna
verktyg/andeffektor. Robotens sékerhetsfunktioner &r avsedda att minska
robotsystemets risker enligt riskbedémningen. Lagen och hastigheter anges i
forhallande till robotens bas.

Sakerhetsfunktion Beskrivning

Staller in 6vre och nedre gransvarden for tillatna

Ledpositionens grans -
P 9 ledpositioner.

Ledhastighetens

gréns Staller in en 6vre grans for ledhastighet.

Definierar de plan, i rummet, som begransar
robotpositionen. Sékerhetsplan begrénsar antingen
verktyget/andeffektorn eller bade verktyget/andeffektorn
och armbagen.

Verktygets orientering | Definierar tillatna orienteringsgranser for verktyget.
Begrénsar robotens maximala hastighet. Hastigheten
begransas vid armbagen, vid verktygets/andeffektorns
flans, och i mitten av verktygets/andeffektorns definierade
positioner.

Begréansar den maximala kraften som
robotverktyget/andeffektorn och armbagen ger vid
Kraftgrans fastspanningar. Kraften begransas vid
verktyget/dandeffektorn, armbagen och i mitten av
verktygets/andeffektorns definierade positioner.
Momentgrans Begransar robotens maximala rérelsemangd.

Effektgrans Begransar mekaniskt arbete som utférs av roboten.
Begransar den maximala tid som roboten anvander for att
stoppa efter att ett robotstopp har initierats. !

Begransar den maximala stracka som roboten forflyttar sig
efter att ett robotstopp har initierats.

Sakerhetsplaner

Hastighetsgrans

Stopptidsgrans

Stoppavstandsgrans

Sidkerhetsfunktion  Vid riskbeddomning maste du beakta robotens rérelse efter att ett stopp har initierats.
Fo6r att underlatta den har processen kan du anvanda sakerhetsfunktionerna
Stopptidsgréns och Stoppavstandsgréns.
Dessa sakerhetsfunktioner sénker robotrorelsens hastighet sa att den alltid kan
stoppas inom gransvardena. Granserna for ledposition, sdkerhetsplanen och
orienteringsgranserna for verktyg/andeffektor tar hansyn till den férvantade
stoppstrackan, dvs. robotens rorelse kommer att sakta ner innan gransen nas.
Funktionssakerheten kan sammanfattas sa har:

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" for Universal Robots robotar.
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Varningar

Prestandaniva (Performance

Séakerhetsfunktion Exakthet Level, PL) Kategori
Nodstopp - d 3
Skyddsstopp - d 3
Ledpositionens grans | 5° d 3
Ig_;e;:sastlghetens 1.15°/s d 3
Sakerhetsplan 40 mm d 3
Verktygsinriktning 3° d 3
Hastighetsgréns 50 mm/s d 3
Kraftgrans 25N d 3
Momentgrans 3 kg m/s d 3
Effektgrans 10w d 3
Stopptidsgrans 50 ms d 3
Stoppavstandsgrans 40 mm d 3
Tryggt hem 1.7° d 3
FORSIKTIGHET

A\

Underlatenhet att konfigurera den hdgsta tillatna hastigheten kan leda
till farliga situationer.

* Om roboten anvands i manuella handledstillampningar med
linjara rorelser, maste den sammanlagda hastighetsgransen
stallas in till maximalt 250 mm/s for verktyget/andeffektorn och
armbagen savida inte riskbedomningen har visat att hogre
hastigheter ar acceptabla. Detta férhindrar snabba
armbagsrorelser hos roboten nara singulariteter.

OBSERVERA

Det finns tva undantag till kraftbegransningsfunktionen som ar viktiga
att lagga marke till nar robotens arbetscell utformas. (1.1 pa sidan 1)
Nar roboten stracker ut sig kan knaledseffekten ge hdga krafter i
radiell riktning (utat fran basen) vid Idga hastigheter. Pa liknande satt
kan den korta hdavarmen, nar verktyget/andeffektorn ar nara basen
och ror sig runtom basen, orsaka starka krafter, aven vid laga
hastigheter. Kldamrisk kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa
omraden, placera roboten annorlunda eller anvdnda en kombination
av sakerhetsplan och ledbegransningar for att eliminera faran sa att
roboten inte kan réra sig in i den héar delen av arbetsomradet.
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Arbetsyta

Fram Roboten kan da inte arbeta effektivt och det blir svart att genomféra en
riskbedémning.

Var uppmarksam pa att klamrisk kan finnas pa vissa arbetsomraden pa grund av
robotarmens fysiska egenskaper. Ett omrade (vanster) har definierats for radiella
rorelser, nar handled 1 &r pa ett avstand av minst 450 mm fran robotens bas. Det andra
omradet (hoger) ligger inom 200 mm fran robotens bas, nar den ror sig tangiellt.

Klamrisk kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa omraden genom att placera
roboten annorlunda eller anvdnda en kombination av sékerhetsplan och
ledbegransningar for att eliminera faran sa att roboten inte kan rora sig in i den har
delen av arbetsomradet.
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Sakerhetsingangar

Roboten har ocksé foljande sakerhetsingangar:

Sakerhetsingang

Beskrivning

Utfér ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) och
informerar andra maskiner som anvander utgangen

Nodstoppsknapp Systemnddstopp om denna utgang har definierats. Ett
stopp initieras om nagot ar anslutet till utgangen.
Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) via
i .. mandverskapet och informerar andra maskiner som
Nodstopp for robot

anvander utgadngen Systemnddstopp om denna utgang
har definierats.

Systemets nddstopp

Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) endast pa
roboten, i alla I&gen och har foretrade dver alla andra
kommandon.

Skyddsstopp

Utfor ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) i alla
l&gen, férutom vid anvandning av trelédges
aktiveringsenhet och en lagesvaljare. Sedan i manuellt
lage kan systemnddstopp stéllas in for att bara fungera i
automatiskt lage.

Automatiskt lage
Skyddsstopp

Utfor ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) ENDAST i
Automatiskt lage. Automatiskt skyddsstopp gar endast att
vélja nar en 3-lages aktiveringsenhet konfigurerats och
installerats.

Skyddsaterstallning

Atergar fran laget Skyddsstopp, nér en kant tas emot pa
ingangen for aterstallning av skyddsstopp.

Reducerat lage

Séakerhetssystemet vaxlar till grdnsvardena fér
Reducerat lage.

Aktiveringsenhet med
tre positioner

Initierar ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) nér den
aktiverande enheten ar helt komprimerad eller helt
frikopplad, endast i manuellt Iage. 3-lages
aktiveringsenhetsstopp utldses nar en ingang blir for lag.
Den paverkas ej av Aterstéll skyddsstopp.

Freedrive pa robot

Aktiverar frikbrning nér roboten inte ar i automatiskt lage.

Véxlar mellan Driftldgen. Roboten kommer att vara i

Driftslage Automatiskt Iage nér ingangen ar lag och i manuellt Idge
nar den ar hog.

Automatisk Atergar fran laget Automatiskt skyddsstopp nar en kant

aterstallning av tas emot pa ingangen for Automatisk aterstallning av

skyddslage skyddsstopp.
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Sakerhetsutgdngar  Vid granssnitt mot andra maskiner har roboten foljande sakerhetsutgangar:

Sakerhetsutgang Beskrivning

Systemets
nddstopp

Medan den har signalen &r logiskt Iag aringangen
Robotnédstopp ocksa logiskt 1ag eller sa har
nddstoppknappen tryckts in.

Robotforflyttning

Aven om denna signal &r logiskt hdg, rér sig ingen enskild
led pa roboten mer @n 0,1 rad/s.

Roboten stoppar
inte

Logiskt hog nar roboten har stannat eller haller pa att
stanna efter nédstopp eller skyddsstopp. | annat fall &r den
logiskt 1ag.

Reducerat

Logiskt lag nar sékerhetssystemet ar i Reducerat lage.

Inte reducerade

Logiskt Iag nar sakerhetssystemet inte &r i Reducerat lage.

Tryggt hem

Logiskt hog néar roboten &r i konfigurerat sakert
utgangslage.

Alla sdkerhets-I/O har dubbla kanaler, vilket betyder att de ar sakra i l1agt lage (t.ex.
nodstoppet ar aktivt nar signalerna ar laga).

8.3.2. Sakerhetsfunktioner

Beskrivning Sakerhetssystemet fungerar genom att évervaka om nagon av sakerhetsgranserna
Overskrids eller om ett nédstopp eller ett skyddsstopp initieras.
Sakerhetssystemets reaktioner ar:

Utlosare Reaktion

Noédstopp Stoppkategori 1
Skyddsstopp Stoppkategori 2
3PE Stop (om en 3-lages aktiveringsenhet ar ansluten) Stoppkategori 2

Gransovertradelse

Stoppkategori 0

Feldetektering

Stoppkategori 0

OBSERVERA
Om sdkerhetssystemet kdnner av ett fel eller obehorig atkomst
aterstalls alla séakerhetsutgangar till Iag.
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8.3.3. Sakerhetsparameter

Beskrivning

Normal och
Reducerat

Sakerhetssystemet har féljande uppsattning konfigurerbara sakerhetsparametrar:
* Normal

* Reducerat

Du kan stalla in sdkerhetsgrénserna for varje uppsattning sédkerhetsparametrar, skapa
distinkta konfigurationer for normala eller hdgre instéllningar och reduceras. Den
reducerade konfigurationen ar aktiv nar verktyget/andverktyget ar placerat pa den
reducerade sidan av ett utlést reducerat plan, eller nar den reducerade konfigurationen
utléses externt av en sdkerhetsinmatning.

Anvénda ett plan for att utldsa reducerad konfiguration: Nar robotarmen rér sig fran
den sida av utlésningsplanet som konfigurerats med reducerade sakerhetsparametrar,
till den sida som ar konfigurerad med normala sakerhetsparametrar, finns det ett
omrade pa 20 mm runt utldsningsplanet dar bade normala och reducerade granser ar
tillatna. Detta omrade runt avtryckarplanet forhindrar oldgenheter nér roboten ar exakt
vid grénsen.

Anvanda en ingang for att utlésa den reducerade konfigurationen: Nar en
sakerhetsinmatning startar eller stoppar den reducerade konfigurationen kan upp till
500 ms forflyta innan de nya gransvardena blir aktiva. Detta kan hdnda under nagon av
féljande omstandigheter:

* Byte fran den reducerade konfigurationen till normal

* Byte fran normal konfiguration till reducerad

Robotarmen anpassar sig till de nya sakerhetsgranserna inom 500 ms.
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Aterstilining

Nar en sakerhetsgrans éverskrids maste sékerhetssystemet startas om. Om t.ex. en
ledpositionsgrans ligger utanfor en sékerhetsgrans aktiveras aterhamtning vid uppstart.
Du kan inte kéra program for roboten nar aterhamtningen ar aktiverad, men robotarmen
kan manuellt flyttas tillbaka inom granserna med Freedrive, eller genom att anvanda

fliken Flytta i PolyScope. (se Del Il PolyScope Manual)
Séakerhetsgranserna for aterhamtning ar:

Séakerhetsfunktion Grans

Ledhastighetens grans 30 °/s
Hastighetsgréns 250 mm/s
Kraftgrans 100N
Momentgrans 10 kg m/s
Effektgrans 80w

Sakerhetssystemet utfardar ett stopp i kategori 0 vid brott mot dessa granser.

é VARNING
Underlatenhet att vara forsiktig nar du flyttar robotarmen i
aterhdmtning kan leda till farliga situationer.

* Var forsiktig nar du flyttar robotarmen tillbaka inom gréanserna,
eftersom granserna for ledpositionerna, sékerhetsplanen och
verktygets/andeffektorns orientering alla &r inaktiverade vid

aterhdmtning.
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8.4. Programvarusakerhetskonfiguration

Description

Detta avsnitt beskriver hur du kommer at robotens sakerhetsinstallningar. Den bestar
av objekt som hjalper dig att stalla in robotens s@kerhetskonfiguration.

A

VARNING

Innan du konfigurerar robotens sakerhetsinstallningar, maste
integratéren utfora en riskbeddémning for att garantera personalens
och utrustningens sékerhet i robotens omgivning. En riskbedémning
ar en utvardering av alla arbetsprocedurer under robotens livslangd
som utférs for att tilldmpa ratt installningar for
sakerhetskonfiguration. Du méaste stélla in f6ljande i enlighet med
integratorens riskbedémning.

1. Integratéren maste forhindra att obehoriga personer andrar
sakerhetskonfigurationen, t.ex. installerar I6senordsskydd.

2. Anvandning och konfiguration av sakerhetsrelaterade
funktioner och granssnitt fér en specifik robot.

3. Sékerhetskonfigurationsinstéallningar for installation och
undervisning innan robotarmen slas pa for forsta gangen.

4. Alla sakerhetskonfigurationsinstallningar som ar tillgangliga
pa denna skarm och underflikar.

5. Integratéren maste se till att alla andringar av
sakerhetskonfigurationsinstéllningarna dverensstdmmer med
riskbedémningen. Se Hardvaruinstallationsmanual.
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Atkomst ill
programvarusakerhetsinstallningarna

Sékerhetsinstallningar ar l6senordsskyddade och kan endast
konfigureras om ett I6senord har stéllts in och anvands.
Atkomst till programvarusékerhetsinstéllningarna

1.
2.

Tryck pa ikonen Installation i PolyScope-rubriken.

| sidomenyn till vanster pa skarmen trycker du pa
Sékerhet.

Observera att skarmen Robotgranser visas, men att
installningarna ar otillgangliga.

Om ett sékerhetsldésenord har stéllts in tidigare, anger du
I6senordet och trycker pa Las upp for att kunna komma at
installningarna. OBS: Nar sékerhetsinstallningar lases
upp innebér det att alla instéllningar ar aktiva.

Tryck pa Lock tab eller navigera bort fran
sakerhetsmenyn for att Idsa alla sékerhetsinstallningar
igen.

> Almént 1 FARA

NgSdsine Om andra parametrar anvénds under Sakerhetskonfiauration &n de som har definierats vid riskbedgmningen kanske befintiga faror inte
Robotbegrd,., €imineras eler reduceras tiréckiot.
Ledbegrns... ®
Fabriksinstalningar
Plan . : . ‘
Verktygets Mest begrénsat Minst begrénsar
! position
Verktygets
i) O Anpassad
o i
Grins Normal Reducerat
Maskinvara e - B .
HROR e Rorelsemoment 5 0. (S
Siikert Hem Stopptid 40
3-position Stoppavsténd ) 300
> Funktioner Verktygets hastighet 50 75 .
> Faitbuss Verktygets kraft 15¢ 20.0
Armbagens hastighet 50
> URCaps
Armbagens kraft 15¢
Lés upF Lés Anvénd
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8.4.1. Ange ett |6senord fér programvarusakerhet

Description Du maste konfigurera ett I6senord for att lasa upp alla sékerhetsinstéllningar som
utgor sékerhetskonfigurationen. Om inget sékerhetsldésenord anvands, uppmanas du
till att konfigurera det.

For att ange ett
I6senord fér
programvarusdkerhet

Du kan trycka pa fliken Las for att lasa alla sdkerhetsinstallningar igen eller ga till
en skarm utanfér menyn Sakerhet.

1. I'héger horn i rubriken i PolyScope trycker du pA menyn Hamburger och
véljer Instéllningar.

2. Till vanster pa skdrmen, i den blda menyn, trycker du pa Lésenord och
véljer Sakerhet.

| Nytt I6senord anger du ett I6senord.

. | Bekrafta nytt I6senord anger du samma lésenord och trycker pa
Verkstall.

5. Nere till vanster i den blda menyn trycker du pa Ldmna for att ga tillbaka till
foregéende skarm.
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8.4.2. Andra sakerhetskonfiguration fér programvara

Description Andringar i instéllningarna fér sékerhetskonfiguration maste éverensstdmma med den
riskbeddémning som integrationsteknikern utférde.

Rekommenderat  Andra sakerhetskonfigurationen

forfarande for 1
integratorn:
2.
3.
4.

Kontrollera att &ndringarna 6verensstdmmer med den riskbedémning som
utfors av integratoren.

Justera sakerhetsinstallningarna till lAmplig niva som definieras av den
riskbeddmning som utférs av integratéren.

Kontrollera att instéllningarna tilldmpas.

Placera foljande text i anvandarhandbéckerna:

Se till att sdkerhetskonfigurationen &r enligt férvantan innan du arbetar i narheten av
roboten. Detta kan kontrolleras t.ex.genom att kontrollera om Sakerhetskontrollsumma
langst upp till hdger i PolyScope har andrats. (Se Sakerhetskontrollsumma).
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8.4.3. Tilldampa en Ny sakerhetskonfiguration for programvara

Description

Roboten stédngs av medan du gor é&ndringar i konfigurationen.

Andringarna tillampas endast om du trycker pa knappen Verkstall.

Roboten kan inte slas pa igen forrén du véljer Verkstall och starta om for att visuellt
inspektera robotens sakerhetskonfiguration som av sékerhetsskal visas i Sl-enheter i
ett popup-fénster.

Du kan vélja Angra &ndringar for att aterga till den tidigare konfigurationen. N&r du &r
klar med den visuella inspektionen kan du vélja Bekréfta sdkerhetskonfiguration och
andringarna sparas automatiskt som en del av den aktuella robotinstallationen.

Séakerhetskontrollsumma

Description

Ikonen Sékerhetskontrollsumma visar din tilldmpade robotsakerhetskonfiguration.
cccce
CCccC

Det kan vara fyra eller atta siffror.

En fyrsiffrig kontrollsumma ska lasas uppifran och ned och fran vanster till hoger,
medan en attasiffrig kontrollsumma ska lasas fran vanster till héger med den éversta
raden forst. Olika text och/eller farger indikerar &ndringar i den tilldmpade
sakerhetskonfigurationen.

Sékerhetskontrollsumman andras om du andrar installningarna for
sakerhetsfunktioner eftersom sékerhetskontrollsumman endast skapas av
sékerhetsinstéllningarna.

Du maste verkstalla andringar i sdkerhetskonfigurationen for att
sakerhetskontrollsumman ska avspegla dndringarna.
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8.4.4. Sakerhetskonfiguration utan mandverenhet

Description Du kan anvanda roboten utan att montera mandverenheten. Om du tar bort
manoverenheten, maste du definiera en annan nédstoppskalla. Du maste ange om
mandverenheten ar monterad for att forhindra att ett sdkerhetsbrott utldses.

ﬁ FORSIKTIGHET
Om mandverenheten kopplats loss fran roboten ar

noédstoppsknappen inte langre aktiv. Du maste ta bort
mandverenheten fran robotens omgivningar.

Flytta Roboten kan anvéandas utan PolyScope som programmeringsgranssnitt.
manéverenheten Konfigurera roboten utan en mandverenhet

sakert 1.

2.
3.
4. Avmarkera Manéverenhet for att anvanda roboten utan PolyScope-

| sidhuvudet trycker du pé Installation.
| sidomenyn till vanster trycker du pa Sékerhet och véljer Hardvara.

Ange sakerhetslésenord och Las upp pa skarmen.

granssnittet.

Tryck pa Spara och starta om for att genomféra éndringar.
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8.4.5. Programsakerhetslagen

Description Under normala omstandigheter, dvs. ndr inget robotstopp &r i kraft, ar
sakerhetssystemet i sékerhetsldge med en tillhérande uppsattning sakerhetsgranser
1.
* Normalt lage &r det sékerhetslage som &r aktivt som standard

* Reducerat ldge ar aktivt nar roboten Verktygscentrumpunkt (TCP) &r placerad
bortom ett plan foér utlésningsreducerat lage (se Sékerhetsbegransningar for
programvara), eller nar den utléses med en konfigurerbar ingang.

+ Aterstéllningsldge aktiveras nar sakerhetsgransen fran den aktiva
begransningssatsen éverskrids, robotarmen utfor ett kategori 0-stopp. Om en
aktiv sdkerhetsgrans, sdsom en grans for ledposition eller en sdkerhetsgrans,
Overtrads redan nar robotarmen slas pa, startar den i lage Recovery . Pa sa satt
kan robotarmen flyttas tillbaka innanfér sékerhetsgranserna. |
aterstallningslage begransas robotarmens rorelse av en fast grans som du inte
kan anpassa.

é VARNING
Granser for ledposition, verktygsposition och verktygsorientering
ar inaktiverade i laget Aterstéllning, sa var forsiktig nar robotarmen
flyttas tillbaka innanfér granserna.

Menyn pa skarmen Sakerhetskonfiguration gér det mojligt fér anvandaren att definiera
separata uppsattningar sakerhetsgranser foér normalt och reducerat lage. For verktyget
och lederna maste reducerade lagesgranser for hastighet och rérelsemangd vara mer
restriktiva &n deras motsvarigheter i normallage.

8.4.6. Programvarusakerhetsgranser

Description | S&kerhetskonfiguration anges sakerhetssystemets grénser. Sékerhetssystem tar
emot vardena fran inmatningsfalten och upptacker eventuella évertradelser om dessa
varden 6verskrids. Robotstyrenheten férsdker forhindra eventuella dvertradelser
genom att gbra ett robotstopp eller genom att minska hastigheten.

Robotbegransningar

Description Robotbegransningar begransar allménna robotrérelser. Skdrmen Robotgranser har
tva konfigurationsalternativ: fabriksinstéllningar och anpassade.

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" for Universal Robots-robotar.
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Fabriksinstallningar | Fabriksinstéallningar kan du anvanda skjutreglaget for att valja en fordefinierad
sdkerhetsinstallning. Vardena i tabellen uppdateras for att aterspegla de
forinstallda vardena fran mest begransade till minst begrénsade

OBSERVERA
Slidervarden ar bara forslag och ersatter inte en korrekt

riskbedémning.

givensx [
<] namngiven>
e L @@ |

default_1*

> Almant 1 FARA

7 EERGG Om andra parametrar anvénds under Sékerhetskonfiguration &n de som har definier ats vid riskbedémningen kanske befintliga faror inte
elimineras eller reduiceras il dckigr

Robotbegré...
Ledbegrans...
olan @ Fabriksinstaliningar ‘ ‘ . )
N Mest begransat Minst begransat
! position
\,’iek;hti‘nfgets QO Anpassad
L Grans Normal Reducerat
ki Effekt 300 200
PROFlsafe Rérelsemoment 25,0 10,0 Sl )
Sakert Hem Stopptid 400 300

3-position Stoppavstand 500 300

Verktygets hastighet 1500 750 ‘
> Faitbuss Verktygets kraft 150,0 120,0
Armbégens hastighet 1500) 750
> URCaps
Armbégens kraft 150,0 120,0

dkerhetsisenord Lisupp || Las
O Strom av simutering (]

Hastighet 100%
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Anpassad | Anpassat kan du stélla in begransningar fér hur roboten fungerar och évervaka tillhérande
tolerans.
Begransar maximalt mekaniskt arbete som roboten utfor i
Effekt miljén. Denna begransning rdknar nyttolasten som en del av
roboten, inte miljén.
Rérelsemoment Begransar robotens maximala rérelsemoment.
Stopptid Begransar den langsta tid det tar roboten att stoppa, t.ex. nar
PP ett nddstopp aktiveras.
Begransar det maximala avstand som robotverktyget och
armbagen kan rora sig nér de stoppas.
OBSERVERA
. Att begrénsa stopptiden och avstandet
Stoppavstand paverkar robotens évergripande hastighet.
Om stopptiden ar till exempel installd till 300
ms, kommer robotens maximala hastighet
vara begransad och tillata roboten att stoppa
inom 300 ms.
Verktygets . . .
. Begransar robotverktygets maximala hastighet.
hastighet g ¥g g
Begransar den maximala kraft som robotverktyget utdvar pa
Verktygets kraft g. ) N _ . . .yg P
omgivningen for att forhindra klamningssituationer.
Armbéagens . . . :
. g Begrénsar robotarmbagens maximala hastighet.
hastighet
. Begransar den maximala kraft som armbagen utbvar pa
Armbagens kraft g. . N . . . g . P
omgivningen for att férhindra kldmningssituationer.
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Verktygets hastighet och kraft ar begréansade vid verktygsflansen och mitten av de tva
anvandardefinierade verktygspositionerna (se Verktygspositionsbegransning).

¥

<ej namngiven>*

default_1*

e

H

> Almant + FARA
_ SEkerhet Om andra parametrar anvands under Sakerhetskonfiguration &n de som har definierats vid riskbedmningen kanske befitliga faror inte
Robotbegrs,. €imineras eler recuceras tilrackigt.
Ledbegréns...
QO Fabriksinstéliningar ®
Plan

, Verktygets

! position
Verktygets
riktning

1/0
Maskinvara
PROFIsafe
Sakert Hem

3-position

O Strom av

Mest begrénsat
@ Anpassad

Grans Normal Reducerat

Effekt 300| W 200
Rérelsemoment 25,0 kam/s 10,0
Stopptid 400 ms 300
Stoppavstand 500/ mm 300
Verktygets hastighet 1500| mm/s 750
Verktygets kraft 150,0/ N 120,0
Armbé&gens hastighet 1500 mm/s 750
Armbé&gens kraft 150,0 N 120,0

Slerhetslsenord Las upp Las

W

kgm/s

Minst begrénsat

- @

° 0 O ‘?”"”r”;‘iru.

OBSERVERA

Du kan vaxla tillbaka till fabriksinstallningar for alla robotgranser for
att aterstélla deras standardinstallningar.

Ledbegransning

Description

Ledbegransningar gor att du kan begréansa enskilda robotledsrérelser i ledrymden,
dvs. ledens rotationsposition och ledens rotationshastighet. Ledbegrénsning kan

ocksa kallas mjukvarubaserad axelbegransning. Ledbegransningsalternativen ar:
Maximal hastighet och Positionsintervall.

et
> Almaént
Vv sakerhet

Robotbegra...
Ledbegréns. ..
Plan

, Verktygets

! position
Verktygets
riktning

1/0
Maskinvara
PROFlsafe
Sékert Hem

3-position

Positionsintervall

<ej namngiven>*

default_

Normalt lage

e

Maximal

363
363
363
363
363
363

Normalt lage

Leder Intervall
Minimurm
Bas -363 — 363 ° -363
Skuldra -363 — 363 ° -363
Armbage -363 — 363 ° -363
Handled 1 -363 — 363 ° -363
Handled 2 -363 — 363 ° -363
Handled 3 -363 — 363 ° -363
Hogsta hastighet

Leder Maximal
Bas max: 191 °/s 191
Skuldra max: 191 °/s 191
Armbage max: 191 °/s 191
Handled 1 max: 191 °/s 191
Handled 2 max: 191 °/s 191
Handled 3 max: 191 °/s 191

dlerhetslésenord

Reducerat lage

Minimum

-363
-363
-363
-363
-363
-363

Maximal

Reducerat lage

191
191
191
191

Las upp

363
363
363
363
363
363

-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s

Las

)

250mm/s

+2°
+2°
+2°
+2°
+2°
+2°

1-2°
1-2°
1-2°
1-2°
1-2°
1-2°

O strom av
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8.4.7. Saker Hemma

Description

Synkronisering
frAn Hemma

Utgangen Saker
Hemma

Definiera
utgangen Séaker
Hemma

Saker Hemma-position &r en returposition definierad via den anvandardefinierade
Hemma-positionen.

Sakra Hemma-1/O ar aktiva nar robotarmen ar i det sdkra Hemma-laget och en séker
Hemma-1/O definieras.

Robotarmen ar i Sdker Hemma-position om ledernas positioner star i specificerade
ledvinklar eller en multipel av 360 grader darav.

Saker Hemma-sakerhetsutgangen ar aktiv nar roboten star still i Sdker Hemma-
position.

N -
> Almaént Robot Sakert Hem

V Sékerhet

Robotbegra...

() Synckronisera hemifran

Ledbegrans...
Ta bort

Plan

, Verktygets Om den sakra Hem-positionen tas
* position bort tas éven tildelningen till alla

i ];:I sélra Hem-utgéngar bort.

Verktygets
riktning

/0
Maskinvara

Ledposition (0-360°)
PROFlsafe

L —

Sakert Hem Bas 90,00°
3-position skuldra 270,00°
= Handled 1 270,00°

D Filtbuss
Handled 2 90,00°

> URCaps
Handled 3 0,00°

O Strém av

Synkronisera hemifran

1.
2.

| rubriken trycker du pa Installation.

| sidomenyn till vanster pa skarmen trycker du pa Sékerhet och véljer Sédker
Hemma.

Valj Synka fran Hemma under Séker Hemma.

Tryck pa Anvénd och i dialogrutan som visas valjer du Anvéand och starta om.

Saker Hemma-positionen maste definieras fére Sdker Hemma-utgangen (se 1/0).

Definiera Saker hemma-utgang

1.
2.
3.

| rubriken trycker du pa Installation.
| sidomenyn till vanster pa skdrmen under Sékerhet valjer du I/0.

Pa 1/0-skarmbilden under Utsignal, under Funktionstilldelning, i listrutan, valjer
du Séker Hemma.

Tryck pa Anvénd och i dialogrutan som visas valjer du Anvéand och starta om.
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Redigera Saker
Hemma

Redigera Séker Hemma

Redigering av Hemma modifierar inte automatiskt en tidigare definierad Séker Hemma-
position. Medan dessa varden ar osynkroniserade ar programnoden Hemma
odefinierad.

1.

2.
3.
4

| rubriken trycker du pa Installation.
| sidomenyn till vanster pa skarmen under Allmént valjer du Hemma.
Tryck pa Redigera position och ange robotarmens nya position och tryck pa OK.

| sidomenyn under Sékerhet véljer du Sdker Hemma. Du behdver ett
sakerhetslosenord for att Lasa upp sékerhetsinstéllningarna (se Stall in ett
sakerhetslosenord for programvara).

Valj Synka fran Hemma under Sdker Hemma
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8.5. Programsakerhetsrestriktioner

Description

OBSERVERA

Konfigurering av plan baseras helt pa funktioner. Vi rekommenderar
att du skapar och namnger alla funktioner innan du redigerar
sakerhetskonfigurationen, eftersom roboten stangs av nar
sakerhetsfliken har lasts upp och det blir omdjligt att flytta roboten.

Sakerhetsplan begransar robotarbetsytan. Du kan definiera upp till atta sdkerhetsplan
som begransar robotverktyget och armbagen. Du kan ocksa begrénsa
armbagsrorelsen for varje sakerhetsplan och inaktivera genom att avmarkera
kryssrutan. Innan du konfigurerar sakerhetsplan maste du definiera en funktion i
robotinstallationen. Funktionen kan sedan kopieras till sékerhetsplanskdrmen och
konfigureras.

é VARNING
Definition av sdkerhetsplan begransar bara verktygets sfarer och
armbagen, inte den 6vergripande gransen for robotarmen. Detta
innebar att specificering av ett sdkerhetsplan inte garanterar att
andra delar av robotarmen kommer att félja denna begransning.

Anvandarhandbok

146 UR16e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

UNIVERSAL ROBOTS

Sékerhetsplan
lagen

Konfigurera
sdkerhetsfonster

Du kan konfigurera varje plan med begransande Lagen med ikonerna i listan nedan.

Ao D =

Inaktiverad

Normal

Reducerat

Normal &
reducerad

Utlésarreducerat
lage

Visa

Radera

Byt namn

Sakerhetsplanet ar aldrig aktivt i detta tillstand.
N&r sdkerhetssystemet &r i normallage &r ett
normalt plan aktivt och det fungerar som en strikt
grans for positionen.

N&r sdkerhetssystemet ar i reducerat 1age ar ett
plan med reducerat Iage aktivt och det fungerar
som en strikt grans for positionen.

N&r sdkerhetssystemet &r antingen i normalt eller
reducerat lage ar ett normalt och reducerat
lageplan aktivt och fungerar som en strikt grans fér
positionen.

Sékerhetsplanet gor att sdkerhetssystemet vaxlar
till reducerat lage om robotverktyget eller
armbagen ar placerad utanfor det.

Genom att trycka pa den har ikonen déljs eller
visas sadkerhetsplanet i grafikfonstret.

Tar bort det skapade sakerhetsplanet. Det finns
ingen angra/gora om-atgard. Om ett plan raderas
av misstag maste det géras om.

Genom att trycka pa den har ikonen kan du byta
namn pa planet.

Tryck pa Installation i rubriken i PolyScope.

| sidomenyn till vanster pa skarmen trycker du pa Sékerhet och valjer Plan.

Tryck pa Lagag till planuppe till hbger pa skarmen i faltet Plan.

Langst ner till héger pa skarmen, i faltet Egenskaper , staller du in Namn,
Kopieringsfunktion och Begransningar.
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Kopiera funktion | Kopieringsfunktion ar endast Odefinierad och Bas tillgéngliga. Du kan aterstélla ett
konfigurerat sakerhetsplan genom att valja Odefinierad
Om den kopierade funktionen &ndras pa skarmen Funktioner visas en varningsikon till
héger om texten Kopiera funktion. Detta indikerar att funktionen inte ar synkroniserad,
dvs. informationen i egenskapskortet uppdateras inte for att aterspegla de andringar
som kan ha gjorts i funktionen.

Robot Plen 3.1 8
_ erhe Plan 1 0 e
. notegré... Plan 2 g @ o
Plan 3 @ M
Ledbegrans... E + Légag til plan
Plan
, Verktygets
*  position -
"’ii::tizzes ([) ® Egenskaper
PROFlsafe rL Kopiera funktion ¢
Sékert Hem l : [+ tooBoundary v
3-position £\\\ \\Ylnmu Begransningar
= =
Fors\qutmnrgl .
gmaegm rmbige
[ Begransa flins
skerhetslsenord Las upp Las
O Strém av ’ S
Fargkoder - - - -
Gra Planet &r konfigurerat men avaktiverat (A)
Gul & Svart Normalplan (B)
Bla & Grén Utlésarplan (C)
Svart pil Den sida av planet som verktyget och/eller armbagen far
p vara pa (for normala plan)
Grén pil Den sida av planet som verktyget och/eller armbagen far
vara pa (for avtryckarplan)
Gré pil Den sida av planet som verktyget och/eller armbéagen far

vara pa (for funktionshindrade plan)

<ejnamngivens*
default_1*

Plan (3 of 8)

Do
Plan 2 @
Robotbegré... H -
E‘ Plan 3 He m
Ledbegréns... + Lagg til plan
Plan
, Verktygets
* position
Verktygets
riktning Egenskaper
!
Plan 3
Maskinvara
PROFlsafe Kopiera funiction O
Sakert Hem ‘ + toolBoundary v ‘
3-position Begransningar
Sl —
T
Féltbuss
[ Begrinsa fléns
— Lieer |[ 1

———— s
O strom av — 25‘0£:n’s o o O Sw‘rw,ﬂeriru;l.
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Armbagesrestriktion

Du kan aktivera Begrdnsa armbage for att forhindra att robotens armbagsled

passerar genom nagot av dina definierade plan. Avaktivera Begransa armbage for
att armbagen ska kunna passera genom planen.
Diametern pa den kula som begransar armbagen ar olika for olika robotstorlekar.

UR3e 0.1m

UR5e 0.13m
UR10e/UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

Informationen om den specifika radien finns i filen urcontrol.conf pa roboten under
avsnittet [Armbage].

Properties

L ]
/| Plane 1

Copy Feature (W]

Restrictions
=l

Displacement

E

Verktygsflansbegransning

Genom att begransa verktygsflansen férhindras att verktygsflansen och det
monterade verktyget korsar ett sdkerhetsplan. Nar du begransar
verktygsflansen ar det obegransade omradet det omrade innanfor
sékerhetsplanet, dar verktygsflansen kan fungera normalt.

Verktygsflansen far inte korsa det begransade omradet utanfor
sdkerhetsplanet.

Genom att ta bort begransningen kan verktygsflansen ga utanfor
sakerhetsplanet, till det begransade omradet, medan det monterade
verktyget forblirinom sdkerhetsplanet.

Du kan ta bort verktygsflansens begransning nar du arbetar med en stor
verktygsforskjutning. Detta ger extra avstand for verktyget att rora sig.

For att begransa verktygsflansen maste en planfunktion skapas.
Planfunktionen anvands for att stalla in ett sikerhetsplan senare i
sékerhetsinstéliningarna.

UR16e
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Exempel pa
tilldgg av
planfunktion

Forskjutning forskjuter planet i antingen positiv eller negativ riktning langs planets
normal (Z-axeln for planfunktionen).

Avmarkera kryssrutan for Armbage och Verktygsflans sa att de inte utloser
sakerhetsplanet. Armbagen kan forbli kontrollerad enligt behoven i din applikation.

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
£7 A Copy Feature []
Safa Heme 4 - & Plae_l -
» estrictions

0 -1mm
O Restrict Eloowl

O Restrict Flange

Lock | Apply ]

Den obegransade verktygsflansen kan korsa ett sékerhetsplan, dven nér inget verktyg
ar definierat.

Om inget verktyg har lagts till visas en varning pa knappen Verktygsposition och du
uppmanas att definiera verktyget pa ratt satt.

Nar man arbetar med en obegransad verktygsflans och ett definierat verktyg sakerstélls
det att verktygets farliga del inte kan ga 6ver och/eller utanfor ett visst omrade. Den
obegransade verktygsflansen kan anvandas for alla tilldmpningar dér det behdvs
sakerhetsplan, t.ex. svetsning eller montering.
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Exempel pa
begransning av
verktygsfléans

| det hdr exemplet skapas ett X-Y-plan med en férskjutning pa 300 mm léngs den

positiva Z-axeln med referens till basfunktionen.

Planets Z-axel kan ses som "pekande" mot det begransade omradet.

Om sdkerhetsplanet behovs pa t.ex. ett bord roterar du planet 3,142 rad eller 180° runt
antingen X- eller Y-axeln sa att det begransade omradet ligger under bordet.

(TIPS: Andra visningen av rotation fran "Rotationsvektor [rad]" till "RPY []")

RS QM

Robot

Feature
Sase -

Tool Position

X 0.00/mm [+ =]

0.00/mm |+ |

z 300.00/mm |+ =]

Rotation Vector [rad] -

Ax 0.000rac [+ =

0.000/ 00 |+ —

AZ 0.000/rad | + || —
0=¢aue s out of reach

Vid behov &r det mdjligt att férskjuta planet i antingen positiv eller negativ Z-riktning

senare i sédkerhetsinstéliningarna.

Nar du ar n6jd med planets position trycker du pa OK.

UR16e
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8.5.1. Begransning av verktygsriktning

Verktygsriktning

Skarmen Verktygsriktning kan anvandas for att begransa vinkeln i vilken verktyget pekar. Gransen definieras
av en kon som har en fast orientering i férhallande till robotarmens bas. Nar robotarmen rér sig begransas
verktygsriktningen sa att den forblirinom den definierade konen. Standardriktningen for verktyget
sammanfaller med Z-axeln for verktygets utgangsflans. Den kan anpassas genom att ange lutnings- och
panoreringsvinklar.

Innan du konfigurerar gransen maste du definiera en punkt eller ett plan i robotinstallationen (se ). Funktionen
kan sedan kopieras och dess Z-axel anvands som centrum for konen som definierar gransen.

OBSERVERA

Konfigurering av verktygsriktningen baseras pa funktioner. Vi rekommenderar att du skapar
Onskade funktioner innan du redigerar sékerhetskonfigurationen, eftersom robotarmen
stangs av nar sakerhetsfliken har lasts upp, vilket gor det oméjligt att definiera nya
funktioner.

<ej namngiven=*
default_1*

Begransningsegenskaper

N Sékerhet Kopiera funiction (.‘)

Robotbegré... ‘ « toolBoundary v‘
Ledbegrans... + Begrénsningar
Plan ‘lﬂ Béda h ‘
, Verktygets Awvilelse
* position ljl 5—181,-30°"
Verktygets
riktning
1/0 [ ]
Maskinvara
PROFIsafe
Verktygets egenskaper
Sakert Hem
3-position Kopiera TCP [w]
Redigera riltning
> Faltbuss
Lutning 0-°
) URCaps
Panorering 0|°

O Strém av ° 0 o Sir‘ﬂu\erirwg.
stighe

Begransa egenskaper

Gransen for verktygsriktning har tre konfigurerbara egenskaper:

1. Koncentrum: Du kan valja en punkt- eller planfunktion fran rullgardinsmenyn for att definiera
koncentrum. Z-axeln for den valda funktionen anvands som riktningen runt vilken konen ar centrerad.

2. Konvinkel: Du kan definiera hur manga grader roboten far avvika fran centrum.

Inaktiverad verktygsriktningsgrdns
ar aldrig aktiv

Normal verktygsriktningsgréns
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ar endast aktiv nar sakerhetssystemet ar i Normalt lage.

Reducerad verktygsriktningsgréns
ar endast aktiv nar sdkerhetssystemet ar i Reducerat lage.

Normal & reducerad verktygsriktningsgréns
ar aktiv nar sdkerhetssystemet ar i Normalt lage samt nar det &r i Reducerat lage.

Du kan aterstalla vardena till standard eller angra konfigurationen av verktygsriktningen genom att stélla in
kopieringsfunktionen tillbaka till "Odefinierad".

Verktygsegenskaper

Som standard pekar verktyget i samma riktning som Z-axeln for verktygets utgangsflans. Detta kan andras
genom att ange tva vinklar:

Lutningsvinkel: Hur mycket ska utmatningsflansens Z-axel lutas mot utmatningsflansens X-axel
Panningsvinkel: Hur mycket att rotera den lutande Z-axeln runt den ursprungliga utgangsflansen Z-axeln.

Alternativt kan Z-axeln for en befintlig TCP kopieras genom att vélja den TCP fran rullgardinsmenyn.
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8.5.2. Begransning av verktygsposition

Description

Verktygets position mgjliggér mer kontrollerad begrénsning av verktyg och/eller
tillbeh6r som ar placerade i slutet av robotarmen.

* Robot ar dér du kan visualisera dina andringar.
* Verktyg ar dar du kan definiera och konfigurera ett verktyg upp till tva verktyg.

* Tool_1 ar standardverktyget definierat med varden x=0,0, y= 0,0, z=0,0 och
radie=0,0. Dessa varden representerar robotverktygets flans.

Under Kopiera TCP kan du ocksa valja Verktygsflans och fa verktygsvardena att ga
tillbaka till 0.
En standardsfar definieras vid verktygsflansen.

£ 2 + Q M

> Almaént Robot Verktyg (1 of 3)

V Sékerhet Verktygsflans
Robotbegré =+ Léagg til verktyg
Ledbegréns... +
Plan
, Verktygets
! position
Kom ih&g att specificera
:i{ﬁzzﬁs * ett verktyg
1/0 ® 2] verkygsfians
Maskinvara Radie (max: 300mm)
PROFlIsafe 0.0
Sakert Hem
3-position Koplera TCP &)
=]
Redigera position
Faéltb
x| o0
> URCaps Y o0
z 0,0

cerhetsiosenord Lasupp || Las
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Anvandardefinierade  For de anvandardefinierade verktygen kan anvandaren &ndra:

verktyg * Radie for att andra verktygssfarens radie. Radien beaktas vid anvandning

av sakerhetsplan. Nar en punkt i sfaren passerar ett utlésningsplan foér
reducerat lage vaxlar roboten till reduceratlage. Sakerhetssystemet
forhindrar att ndgon punkt pa sfaren passerar ett sakerhetsplan (se
Begransningar for programvarusakerhet).

* Position for att &ndra verktygets position med hansyn till robotens
verktygsflans. Positionen beaktas for sdkerhetsfunktionerna for
verktygshastighet, verktygskraft, stoppstracka och sakerhetsplan.

Du kan anvanda en befintlig verktygscentrumpunkt som bas for att definiera nya
verktygspositioner. En kopia av den befintliga TCP, férdefinierad i menyn Allmant,
pa TCP-skarmen, kan nas i menyn Verktygsposition, i rullgardinsmenyn Kopiera
TCP.

Nar du redigerar eller justerar vardena i inmatningsfalten Redigera position
andras namnet pa den TCP som visas i rullgardinsmenyn till anpassade, vilket
indikerar att det finns en skillnad mellan den kopierade TCP: n och den faktiska
gransinmatningen. Den ursprungliga TCP ar fortfarande tillganglig i
rullgardinsmenyn och kan valjas igen for att andra vardena tillbaka till den
ursprungliga positionen. Valet i den nedrullningsbara menyn Kopiera TCP
paverkar inte verktygsnamnet.

Nar du val har tilldmpat skdrmen Verktygsposition &ndras, om du férséker andra
den kopierade TCP: n pa TCP-konfigurationsskarmen, visas en varningsikon till
héger om Kopiera TCP-texten. Detta indikerar att TCP inte ar synkroniserad, dvs.
informationen i egenskapsfaltet uppdateras inte for att aterspegla dndringar som
kan ha gjorts i TCP. TCP kan synkroniseras genom att trycka pa ikonen
Synkronisera (se ).

TCP behdver inte synkroniseras for att definiera och anvanda ett verktyg
framgangsrikt.

Du kan byta namn pa verktyget genom att trycka pa pennfliken bredvid det visade
verktygsnamnet. Du kan ocksa bestamma radien med ett tillatet intervall pa 0-300
mm. Gransen visas i grafikfénstret som antingen en punkt eller en sfar beroende
pa radiestorlek.

Installstion| _Fiits____o____Logg it . para
> Almant Robot Verktyg (1 of 3)
v Sékerhet Verktygsflins

+ Lagg til verktyg

Robotbegré...
Ledbegréns... E

Plan

, Verktygets
! position

, Kom ihdg att specificera
Verktygets b ett verktyg

riktning
o ® 7| Verktygsflans
Maskil
askinvara Radie (max: 300mm)
PROFlsafe

Sakert Hem

3-position Kopiera TCP (&}

B
Redigera posttion
> Faltbuss

X C
> URCaps Y

000 -@&

Hastighet 100%
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Verktygspositionsvarning

Du maste stélla in en verktygsposition inom sékerhetsinstallningarna for att
sakerhetsplanet ska utldsas korrekt nar verktygets TCP narmar sig
sakerhetsplanet.

Varningen kvarstar i verktygspositionen om:

* Du misslyckas med att 1agga till ett nytt verktyg under verktygsflans.

Konfiguration av verktygsposition
1. I sidhuvudet trycker du pa Installation.

2. Tryck pa Verktygsposition pa den vanstra sidan av skarmen under
Sakerhet.

3. Valj Lagg till verktyg pa skarmens hogra sida.
* Det nytillkomna verktyget har ett standardnamn: Tool_x.

4. Tryck pa redigeringsknappen for att byta namn pa Tool_x till ndgot
mer identifierbart.

5. Redigera Radie och Position for att matcha det verktyg du anvander
for narvarande eller anvand rullgardinsmenyn Kopiera TCP och vélj en
TCP fran installningarna for Allmant>TCP om en sadan har
definierats.
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Exempel pa
verktygspositionsvarning

| det har exemplet stalls en radie pa 0,8 mm in och TCP-positionen till XYZ
[20, 0, 400] i millimeter. Du kan aven valja att "Kopiera TCP" genom att
anvanda rullgardinsmenyn om en sadan redan har stéllts in i ->Allmant/TCP-
installningar. Nar du har tryckt pa Verktstall i det nedre hogra hornet av
skarmen ar du klar.

Varningen pa knappen Verktygsposition indikerar att ett verktyg inte har lagts
till under Verktygsflans.

R 28 ¢ QM

> General Tool {1 of 3)
Tool Flange
4+ Add Toal

Robot Limits
Joint Limits [+]

Planes
Tool Position

1. Remember to define a todl
+ &7 | Tool Flange

Radius (max: 300mm}

Copy TCP

=
Edit Position

[ Loek | .N’W.

Knappen Verktygsposition utan varning indikerar att ett verktyg (annat &én
Verktygsflans) har lagts till.

Tool (2 of 3)

Tool Flange

. Tool 1 | ]
fisbet Limita |+ addTenl
Jaint Limits [+

o 1 [ﬁ‘ Toel_1

Radus (max: 300rmm)

[ Loek | [“appry |
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9. Hotbedbmning av cybersakerhet

Description | det har avsnittet finns information som hjalper dig att starka roboten mot potentiella
cybersakerhetshot. Den beskriver kraven for att hantera hot mot cybersakerheten och
ger riktlinjer fér sdkerhetshardning.

9.1. Allman cybersakerhet

Description Att ansluta en Universal Robots-robot till ett natverk kan medféra
cybersékerhetsrisker.
Dessa risker kan minskas genom att anvanda kvalificerad personal och implementera
specifika
atgarder for att skydda robotens cybersakerhet.
For att kunna genomfora cybersakerhetsatgarder kravs att en hotbildsbedémning av
cybersakerheten genomfors.
Syftet ar att:

* ldentifiera hot
* Definiera fértroendezoner och ledningar

* Ange kraven for varje komponent i applikationen

é VARNING
Underlatenhet att genomfdra en riskbeddmning av cybersakerheten
kan utsatta roboten for risker.

* Integreraren eller kompetent, kvalificerad personal ska
genomfora en riskbeddomning av cybersakerheten.

OBSERVERA
Endast kompetent och kvalificerad personal ska ansvara for att

faststélla behovet av specifika cybersakerhetsatgarder och for att
tillhandahalla de cybersékerhetsatgarder som kravs.

9.2. Cybersakerhetskrav

Description For att konfigurera ditt natverk och sékra din robot kravs att du implementerar
hotatgarderna for cybersakerhet.
Félj alla krav innan du bérjar konfigurera ditt natverk och verifiera sedan att
robotinstallationen ar séker.
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9. Hotbedémning av cybersakerhet

Cybersékerhet

Krav pa
nétverkskonfiguration

Sakerhetskrav for
robotinstallation

* Driftspersonalen maste ha en grundlig forstaelse fér allménna principer for
cybersdkerhet och avancerad teknik som anvands i UR-roboten.

* Fysiska sakerhetsatgarder maste vidtas sa att endast behorig personal far
fysisk tillgang till roboten.

* Det maste finnas tillrécklig kontroll av alla atkomstpunkter. Till exempel: las pa
dorrar, passersystem, fysisk atkomstkontroll i allmanhet.

A

VARNING

Om roboten ansluts till ett natverk som inte ar ordentligt sékrat kan
det medfora sakerhetsrisker.

* Anslut endast din robot till ett betrott och korrekt sakrat
natverk.

Endast betrodda enheter far anslutas till det lokala natverket.

Det far inte finnas nagra inkommande anslutningar fran angransande
natverk till roboten.

Utgaende anslutningar fran roboten ska begransas till att tillata den
minsta relevanta uppsattningen av specifika portar, protokoll och
adresser.

Endast URCaps och magiska skript fran betrodda partners kan
anvandas, och endast efter att deras akthet och integritet har verifierats

* Andra standardlésenordet till ett nytt, starkt lésenord.

* Inaktivera "Magiska filer" nar de inte anvands aktivt (PolyScope 5).

* Inaktivera SSH-atkomst nar den inte behévs. Foéredra nyckelbaserad
autentisering framfor [dsenordsbaserad autentisering

* Stall in robotens brandvagg pa de mest restriktiva anvandbara instéllningarna
och inaktivera alla oanvanda granssnitt och tjanster, stdng portar och begrénsa
IP-adresser

UR16e
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9.3. Riktlinjer for hardning av cybersakerhet

Description

PolyScope inkluderar flera funktioner for att skydda natverksanslutningen, men du kan
hérda sakerheten genom att folja dessa riktlinjer:

* Innan du ansluter din robot till ndgot natverk, &ndra alltid standardlésenordet till

ett starkt [6senord.

OBSERVERA

Du kan inte hamta eller aterstalla ett glomt eller férlorat
I6senord.

* Lagra alla I6senord sékert.

Anvand inbyggda installningar for att begransa natverksatkomsten till roboten i
stérsta mojliga utstrackning.

Vissa kommunikationsgranssnitt har ingen metod for autentisering och
kryptering av kommunikation. Detta ar en sédkerhetsrisk. Overvag lampliga
begransande atgarder, baserat pa din hotbeddmning av cybersékerheten.

SSH-tunnling (lokal portvidarebefordran) maste anvandas for att komma at
robotgranssnitt fran andra enheter om anslutningen korsar gréansen for
fértroendezonen.

Ta bort kénsliga data fran roboten innan den inaktiveras. Var uppmarksam pa
URCaps och data i programmappen.

* For att sékerstalla saker borttagning av mycket kansliga data ska SD-
kortet raderas eller forstéras pa ett sakert satt.

Information om hur du staller in ett administratorslosenord och vidarebefordran av
lokala portar finns i Hamburgermenyn.
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9.4. Losenord

Description Du kan skapa och hantera olika typer av I6senord i PolyScope. Ett initialt I6senord
maste stéllas in for att fa tillgang till de fullstdndiga sakerhetsinstallningarna. Foljande
I6senordstyper beskrivs nedan:

*  Administrator
* Drift

9.5. Losenordsinstallningar

Konfigurera ett Du maste konfigurera ett Idsenord for att lasa upp alla sékerhetsinstallningar som
I6senord sa hér utgor sékerhetskonfigurationen. Om inget sakerhetsldsenord anvands, uppmanas du
till att konfigurera det.

1. 1 hdger horn i rubriken i PolyScope trycker du pa menyn Hamburger och valjer
Instéllningar.

2. Till vanster pa skarmen, i den blda menyn, trycker du pa Lésenord och valjer
Sékerhet.

3. | Nyttlésenord anger du ett I6senord.
| Bekréfta nytt I6senord anger du samma I6senord och trycker pa Verkstall.

Nere till vanster i den blda menyn trycker du pa Ladmna for att ga tillbaka till
foregaende skarm.

Du kan trycka pa fliken Las for att |asa alla sékerhetsinstallningar igen eller ga till en
skarm utanfér menyn Sakerhet.

Las
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9.6. Administratorslosenord

Description Anvand Administratér (Admin)-lésenordet for att &ndra systemets
sakerhetskonfiguration, inklusive natverksatkomst.
Administratorsldsenordet &r samma som I6senordet som anvands for
rotanvandarkontot pa Linux-systemet som kors pa roboten, vilket kan behdvas fér
vissa natverksanvandningar som SSH eller SFTP.

Q VARNING
Du kan inte aterstalla ett borttappat administratorslésenord.

* Vidta lampliga atgarder for att inte tappa bort ditt
administratorslésenord.

RE2+¢QH Zoree O B

) Instaliningar Administratérsidsenord
s |

e on Administratorsiosenordet gor det majligt att &ndra systemets sakerhetsinstaliningar

L2 Aktuelt losenord

Sakerhet

> System Nytt I6senord

D s |

Bekréfta det nya I3senordet

Losenordet méste vara minst 8 tecken Iangt!

1 Kom ih&g ditt lésenord. Du kan inte &terstélla ett borttappat administratérsiosenord!

_ o Vil behorigheter for systemsidor i Sékerhet > Behorigheter

@ e — 000 @

Stalla in | rubriken, tryck pa hamburgermenyn och valj Instéllningar.

administratérslésenordet Under Lésenord, valj Admin.

Under Nuvarande I6senord anger du standardlésenordet: easybot.

A

Under Nytt I6senord skapar du ett nytt I6senord.

Skapa ett starkt och hemligt I6senord for att skydda ditt system pa
bésta satt.

Under Bekrafta nytt I6senord upprepar du ditt nya I6senord.
Tryck pa Verkstall for att bekréfta &ndringen av ditt I6senord.

Sédkerhet Sakerhetslésenordet skyddar mot obehdériga andringar i Sdkerhetsinstéllningar.
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9.7. Driftlosenord

Description

Stélla in
lageslésenordet

Losenordet for driftlage, eller lageslosenordet, skapar tva olika anvandarroller pa
PolyScope:

* Manuell
* Automatiskt
Nar lageslésenordet ar installt kan program och installationer endast skapas och

redigeras i manuellt Iage. | det automatiska laget kan operatéren endast ladda fardiga
program. Nar ett I6senord har stéllts in visas en ny lagesikon i sidhuvudet.

Om driftlaget andras, fran manuellt till automatiskt och fran automatiskt till manuellt,
kommer PolyScope att fraga efter det nya I6senordet.

RE 2 4¢QAH

) Instaliningar Lésenord fér driftldge
Lésenord for driftldge kan anvandas vid véxiing mellan automatikiage och manuelt lige

Administratdr | automaticliget & anvéndarna begrénsade till flikarna Kér, Inltiera, flytta, /0 och Logg
L= Aktuelt losenord
Sakerhet

> Sakerhet

Bekréfta det nya I3senordet

[—- o o o smutering (]

Hastighet 100%

1. Irubriken, tryck pd hamburgermenyn och valj Instéllningar.

N

Under Lésenord, valj Lage.

Under Nytt I6senord skapar du ett nytt Idsenord.

Skapa ett starkt och hemligt I6senord for att skydda ditt system péa basta satt.
Under Bekrafta nytt I6senord upprepar du ditt nya I6senord.

Tryck pa Verkstall for att bekrafta andringen av ditt I6senord.
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10. Kommunikationsnatverk

10.1. Faltbuss

Description Du kan anvénda Fieldbus-alternativen for att definiera och konfigurera den familj av
industriella datanatverksprotokoll som anvands for distribuerad styrning i realtid och
som accepteras av PolyScope:

* MODBUS

* EtherNet/IP
* PROFINET
* PROFlIsafe
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10.2. MODBUS

Description

Uppdatera

Lagg till enhet

Radera enhet

Stéll in enhetens
IP

Sekvenslage

Lagg till signal

Har stalls MODBUS-klientens (huvudenhetens) signaler in. Anslutningar till MODBUS-
SERVRAR (eller slavar) pa angivna IP-adresser kan skapas med ingangs-
/utgangssignaler (register eller digitala). Varje signal har ett unikt namn sa att den kan
anvandas i program.

Tryck pa den har knappen for att uppdatera alla MODBUS-ANSLUTNINGAR.
Uppfriskning kopplar bort alla modbus-enheter och ansluter dem igen. All statistik
rensas.

Tryck pa den har knappen for att Idgga till EN ny Modbus-enhet.

Tryck pa den har knappen for att radera Modbus-enheten och alla signaler pa den
enheten.

Har visas IP-adressen fér Modbus-enheten. Tryck pa knappen for att &ndra den.

Tillgdnglig endast nér Visa avancerade alternativ &r markerat. Om du markerar den héar
kryssrutan tvingas modbusklienten att vanta pa ett svar innan nasta begaran skickas.
Detta lage kravs av vissa faltbussenheter. Att aktivera det har alternativet kan hjalpa
nar det finns flera signaler, och 6kande begarandefrekvens resulterar i att signalen
kopplas bort.

Den faktiska signalfrekvensen kan vara lagre an begard néar flera signaler definieras i
sekventiellt lage. Den faktiska signalfrekvensen kan observeras i signalstatistiken.
Signalindikatorn blir gul om den faktiska signalfrekvensen ar mindre &n héalften av det
varde som valts fran rullgardinsmenyn Frekvens .

Tryck pa denna knapp for att lagga till en signal till MOTSVARANDE Modbus-enhet.

UR16e
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Radera signal

Stéll in signaltyp

Stéll in
signaladress

Stéll in
signalnamn

Signalvarde

Tryck pa denna knapp for att ta bort en Modbus-signal fran motsvarande Modbus-
enhet.

Anvéand denna rullgardinsmeny for att valja signaltyp.
Tillgéngliga typer ar:

En digital ingang (spole) ar en en-bitars kvantitet som lases

Digital frdn Modbus-enheten pa spolen som anges i signalens
ingdng adressfalt. Funktionskod 0x02 (Las diskreta ingangar)
anvands.

En digital utgang (spole) &r en en-bitars kvantitet som kan
stallas in pa antingen hog eller 1ag. Innan vardet for denna
utgang har stallts in av anvandaren, lases vardet fran
FJARRMODBUSSENHETEN. Detta innebér att funktionskod
0x01 (Read Coils) anvands. Nar utgangen har stéllts in av ett
robotprogram eller genom att trycka pa knappen set signal
value anvéands funktionskoden 0x05 (Write Single Coil)
framat.

En registerinmatning ar en 16-bitars kvantitet som lases fran
Registrera den adress som anges i adressfaltet. Funktionskoden 0x04
inmatning (L&s inmatningsregister) anvands.

En registerutgang ar en 16-bitars kvantitet som kan stallas in
av anvandaren. Innan registrets varde har stéllts in 1dses
véardet av det fran FJARRMODBUSSENHETEN. Detta innebar
Registrera att funktionskod 0x03 (Read Holding Registers) anvands. Nar
utdata utgangen har stallts in av ett robotprogram eller genom att
ange ett signalvarde i faltet instéllt signalvarde anvands
funktionskod 0x06 (Skriv enda register) for att stalla in vardet
pa fjarrmodbussenheten.

Digital
utgang

Detta falt visar adressen pa fjarr MODBUS-SERVERN. Anvand knappsatsen pa
skarmen for att valja en annan adress. Giltiga adresser beror pa tillverkaren och
konfigurationen av den FJARRSTYRDA Modbus-enheten.

Med hjalp av skarmtangentbordet kan anvandaren ge signalen ett namn. Detta namn
anvands nér signalen anvands i program.

Har visas signalens aktuella varde. For registersignaler uttrycks vardet som ett
osignerat heltal. For utsignaler kan dnskat signalvarde stallas in med knappen.
Aterigen, for en registerutgdng méste vardet som ska skrivas till enheten anges som ett
osignerat heltal.
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Signalanslutningsstatus ~ Denna ikon visar om signalen kan lasas/skrivas korrekt (gron), eller om
enheten svarar ovantat eller inte kan nas (gra). Om ett MODBUS
undantagssvar tas emot visas svarskoden. MODBUS-TCP undantagssvar ar:

OGILTIG FUNKTION (0x01) Funktionskoden som tas
E1 emot i fragan ar inte en tillaten atgard for servern (eller
slaven).

OGILTIG DATAADRESS (0x02) Funktionskoden som
mottas i fragan ar inte en tillaten atgard for servern (eller
E2 slaven), kontrollera att den angivna signaladressen
motsvarar instéliningen av FJARR Modbus-servern.
OGILTIGT DATAVARDE (0x03) Ett varde som finns i
fragans datafélt &r inte ett tillatet varde for servern (eller
slavenheten). Kontrollera att det signalvarde som angavs
ar giltigt for den angivna adressen pa MODBUS-
firrservern.

SLAVENHETSFEL (0x04) Ett oaterkalleligt fel intraffade
E4 nar servern (eller slaven) forsokte utfora den begarda
atgarden.

BEKRAFTA (0x05) Specialiserad anvandning i samband
E5 med programmeringskommandon som skickas till
fjarrmodbussenheten.

Slavenhet UPPTAGEN (0x06) Specialiserad anvandning
i samband med programmeringskommandon som
skickas TILL fjdrrmodbussenheten, slaven (servern) kan
inte svara nu.

E3

E6

Visa avancerade Denna kryssruta visar/doljer de avancerade alternativen for varje signal.
alternativ
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Avancerad - = -
e alternativ Denna meny kan anvandas for att andra

uppdateringsfrekvensen for signalen. Detta innebar den
frekvens med vilken forfragningar skickas till
FJARRMODBUSSENHETEN fér antingen lasning eller
skrivning av signalvardet. Nar frekvensen ar installd pa 0
initieras modbusforfragningar pa begéaran med
skriptfunktionerna modbus_get signal_status, modbus_
set _output_registeroch modbus_set_output_signal .
Detta textfalt kan anvandas for att stalla in en specifik
slavadress fér de begdranden som motsvarar en specifik
signal. Vardet maste ligga i intervallet 0-255, bada
Slavadress inkluderade, och standardvardet ar 255. Om du &ndrar
detta varde rekommenderas att du konsulterar manualen
for den fjarrstyrda Modbus-enheten FOR att verifiera
dess funktionalitet nar du andrar slavadress.

Antal ganger TCP-anslutningen stdngdes och ansléts

Uppdateringsfrekvens

Ateranslut antal .
igen.
Anslutningsstatus TCP-anslutningsstatus.
Svarstid [ms] Tid mellan skickad modbusférfragan och mottaget svar -
detta uppdateras endast nar kommunikationen ar aktiv.
Antal mottagna paket som innehdll fel (dvs. ogiltig 1angd,
Modbus-paketfel
odbus-paketie saknade data, TCP-uttagsfel).
. Antal modbusférfragningar som inte fick svar.
Timeouts

Antal paket som inte kunde skickas pa grund av ogiltig
Begéran misslyckades | uttagsstatus.

Den genomsnittliga frekvensen for klient (master)
signalstatusuppdateringar. Detta varde berdknas om
varje gang signalen far ett svar fran servern (eller
slaven).

Faktiska frekv.

Alla réknare raknas upp till 65535 och lindas sedan tillbaka till 0.

Anvandarhandbok 168 UR16e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



R
UNIVERSAL ROBOTS 10. Kommunikationsnatverk

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

10.3. EtherNet/IP

Description EtherNet/IP &r ett natverksprotokoll som méjliggdr anslutning av roboten till en
industriell EtherNet/IP-skannerenhet.
Om anslutningen ar aktiverad kan du vélja den atgard som intraffar nar ett program
forlorar EtherNet/IP Scanner Device-anslutningen.
Dessa atgarder ar:

PolyScope ignorerar forlusten av EtherNet/IP-anslutning och
programmet fortsatter att koras.

PolyScope pausar det aktuella programmet. Programmet
Pausa aterupptas dar det slutade.

Ingen

Stopp PolyScope stoppar det aktuella programmet.

10.4. PROFINET

Description
Natverksprotokollet PROFINET aktiverar eller inaktiverar robotens anslutning till en
industriell PROFINET IO-styrenhet.
Om anslutningen ar aktiverad kan du vélja den atgard som intraffar nar ett program
forlorar PROFINET 10-Controller-anslutningen.
Dessa atgarder ar:

PolyScope ignorerar forlust av PROFINET-anslutning och
programmet fortsatter koras.

PolyScope pausar det aktuella programmet. Programmet
Pausa aterupptas dar det slutade.

Ingen

PolyScope stoppar det aktuella programmet.

Stopp

Om PROFINET-teknikverktyget (t.ex. TIA-portalen) skickar en DCP Flash-signal till
robotens PROFINET- eller PROFIsafe-enhet visas ett popup-fonster i PolyScope.
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10.5. PROFlsafe

Description

Avancerade
alternativ

Natverksprotokollet PROFIsafe (implementerat fran version 2.6.1) gor att roboten kan
kommunicera med ett programmerbart séakerhetsstyrsystem enligt ISO 13849, Cat 3
PLd-kraven. Roboten fér ver sdkerhetsinformation till ett programmerbart
sakerhetsstyrsystem och tar sedan emot information for att utlésa sakerhetsfunktioner
som "nddstopp" eller "aktivera reducerat lage".

PROFIsafe-granssnittet ger ett sakert, natverksbaserat alternativ till att ansluta kablar
till sékerhets-10-stiften pa robotkontrollboxen.

PROFIsafe ar endast tillgénglig pa robotar som har en aktiverande licens, som du kan
skaffa genom att kontakta din lokala séljrepresentant och nar den skaffats kan
licensen laddas ner pa myUR.

Se Robotregistrering och URCap-licensfiler fér information om robotregistrering och
licensaktivering.

Ett kontrollmeddelande som tas emot fran sdkerhets-PLC: n innehaller informationen i
tabellen nedan.

Signal Description

E-
Stop av Havdar systemets e-stop.
system
Skyddsstopp Havdar skyddsstoppet.
Aterstall Aterstaller skyddsstopplage (vid 1ag till hég 6vergang i

skyddsstopp automatiskt lage) om skyddsstoppingangen rensas i forvag.

Héavdar skyddsstopp om roboten arbetar i automatiskt lage.
Skyddsstopp auto ska endast anvandas nar en 3-lages

:lljtyoddsstopp aktiverande (3PE) enhet ar konfigurerad. Om ingen 3PE-
enhet ar konfigurerad fungerar skyddsstoppautomatiken
som en normal skyddsstoppingang.

Aterstall Aterstéller det automatiska laget fér skyddsstopp (vid 14g till

skyddsstopp hég 6vergang i automatiskt Iage) om de automatiska

automatiskt ingangarna for skyddsstopp rensas i forvag.

Eziucerat Aktiverar sdkerhetsgranserna for reducerat lage.

Aktiverar antingen manuellt eller automatiskt driftlage. Om
I sakerhetskonfigurationen "Val av driftlage via PROFIsafe"
Driftsléage

ar inaktiverad ska detta falt utelamnas fran PROFIsafe-
kontrollmeddelandet.
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Avancerade Ett statusmeddelande som skickas till sdkerhets-PLC: n innehéller informationen i
alternativ tabellen nedan.

Signal Description

Roboten utfor, eller har slutfort, ett sdkerhetsstopp av
Stanna, katt. 0 | kategori O; Ett hart stopp genom omedelbar borttagning av
strom till armen och motorerna.

Roboten utfor, eller har slutfort, ett sdkerhetsstopp av
Stanna, katt. 1 | kategori 1; Ett kontrollerat stopp varefter motorerna [damnas i
avstangt tillstand med bromsar inkopplade.

Roboten utfor, eller har slutfort, ett sdkerhetsstopp av
Stanna, katt. 2 | kategori 2; Ett kontrollerat stopp varefter motorerna ldamnas i
ett stromtillstand.

Roboten stoppas eftersom sakerhetssystemet inte foljde de
nuvarande sakerhetsgranserna.

Roboten stoppas pa grund av ett ovantat exceptionellt fel i
sakerhetssystemet.

Roboten stoppas pa grund av ett av féljande villkor:

Overtradelse

Fel

* en sakerhets-PLC ansluten via PROFIsafe har havdat
systemniva e-stop.

E-stop by * en IMMI-MODUL ansluten till kontrollboxen har

system havdat ett e-stop pa systemniva.

* en enhet ansluten till systemets e-stop konfigurerbara
sakerhetsingang pa kontrollboxen har havdat
systemniva e-stop.

Roboten stoppas pa grund av ett av féljande villkor:

E-stop med * Undervisningshangsmyckets e-stop-knapp trycks in.

robot * En nddstoppsknapp trycks ner som ar ansluten till
robotens icke-konfigurerbara sékerhetsingang for
nddstopp pa mandverskapet.

Roboten stoppas pa grund av ett av féljande tillstand:

* En sakerhets-PLC ansluten via PROFIsafe har hdvdat
skyddsstoppet.

* Enenhet som &r ansluten till kontrollboxens icke-
konfigurerbara ingang for skyddsstopp har havdat
skyddsstoppet.

* En enhet ansluten till kontrollboxens skyddsstopp
konfigurerbara sakerhetsingang har havdat
skyddsstoppet.

Skyddsstopp

Signalen foljer aterstallningssemantiken for skydd. En
konfigurerad aterstallningsfunktion for skyddsstopp ska
anvandas for att aterstalla denna signal.

PROFIsafe innebar anvandning av aterstallningsfunktionen
for skydd.
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Avancerade

alternativ Signal Description

Roboten stoppas eftersom den arbetar i automatiskt Idge och
pa grund av ett av féljande villkor:

* En sakerhets-PLC ansluten via PROFIsafe har havdat

skyddsstopp auto.
* Enenhet som ar ansluten till en sékerhetsstopp auto
Skyddsstopp konfigurerbar sékerhetsingang pa kontrollboxen har
auto havdat skyddsstopp auto.

Signalen foljer aterstallningssemantiken fér skydd. En
konfigurerad aterstallningsfunktion for skyddsstopp ska
anvandas for att aterstalla denna signal

PROFIsafe innebar anvandning av aterstallningsfunktionen
for skydd

Roboten stoppas eftersom den arbetar i manuellt Idge och pa
grund av ett av féljande villkor:

* Du anvander en 3PE TP och ingen av knapparna ar i
3PE stopp mittlaget.

* En 3-lages aktiverande enhet ansluten till en
konfigurerbar sékerhetsingang pa kontrollboxen har
havdat 3PE-stoppet.

Indikation av robotens nuvarande driftslage.
Driftslage Detta I&ge kan vara: Inaktiverad (0), Automatisk (1) eller
Manuell (2).

Reducerade sékerhetsgranser for lage ar for narvarande

Reducerat lage

aktiva.
. .. Den aktiva uppsattningen sdkerhetsgranser.
ﬁléttlg./"%rans Detta kan vara: Normal (0), Reducerad (1) eller

Aterhdmtning (2).

Roboten ror sig. Roboten anses befinna sig i rorelse om
nagon led ror sig med en hastighet pa 0,02 rad/s eller hogre.
Sakert Roboten &r i vila (roboten ror sig inte) och i den position som
hemlage definieras som saker hemposition.

Robot i rorelse
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Konfigurera
PROFIsafe

Aktivera
PROFIsafe

Konfigurering av PROFIsafe avser programmering av sakerhets-PLC, men kraver
minimal robotinstallning.

1. Anslut roboten till ett betrott natverk som har atkomst till en sakerhetskompatibel
PLC.

2. PaPolyScope, i sidhuvudet, tryck pa Installation.

Tryck pa Sakerhet, valj PROFIsafe och konfigurera efter behov.

<e&j namngiven>* I:j i E ﬁ igzi E

default_1+

Gr allation
> Allmant PROFIsafe
Sakerhet
() Altivera PROF|safe|

Robotbegra...
Ledbegréns... Konfiguration b
Plan Kaladress 0
, Verktygets Maladress 0
° position
Verktygets Kentraldriftidge C’
riktning

1/0
Maskinvara
PROFlsafe

Sékert Hem

3-position

dkerhetsldsen

Las upp Las Anvénd
[ 71
Sto | n ° 0 o Simulering .
O Strém av etghet 100% 250mm/s imulering

1. Ange robotens sakerhetsldsenord och tryck pa Las upp.
2. Anvand omkopplarknappen for att aktivera PROFIsafe.
3. Ange en kélladress och destinationsadress i motsvarande rutor.

Dessa adresser ar godtyckliga nummer som anvands av roboten och sékerhets-
PLC: n for att identifiera varandra.

4. Du kan vaxla Control Operational Mode till ON-laget om du vill att PROFlIsafe
ska styra robotens driftslage.

Endast en kalla kan styra robotens driftsldge. Darfor inaktiveras andra kallor for
lagesval nar driftlagesval via PROFIsafe ar aktiverat.

Roboten &r nu instélld fér att kommunicera med en sékerhets-PLC.
Du kan inte slappa robotens bromsar om PLC: n inte svarar eller om den ar
felkonfigurerad.

10.6. UR Connect

UR16e
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Description

Installera UR
Connect

Aktivera UR
Connect

UR Connect
URCap-
uppdatering

URCap UR Connect levereras forinstallerad med programvaran 5.19 PolyScope 5.
For att sakerstalla korrekt drift finns det nagra ytterligare forutsattningar som maste
installeras.

Se URCap-dokumentationen for ytterligare information.

Installations- och anvandarhandbok for UR Connect

Ga hit for mer information om produkten: https://www.universal-
robots.com/optimization-services/ur-connect/

For att installera UR Connect, f6lj stegen nedan:
1. Gatill fliken Installation.
2. Tryck pa fliken URCaps i vanstra delen av skarmen.
3. Tryck pa Installera for att starta installationen av forutsattningarna.
4,

Folj stegen pa skarmen.

UR Connect URCap maste parkopplas med myUR for att skicka data till MyUR.
Se MyUR-dokumentationen pa UR Connect for ytterligare information.

Du hittar URCaps pa installationsfliken.
1. Gatill fliken Installation.
2. Tryck pa fliken URCaps i vanstra delen av skarmen.
3. Klicka pa knappen Sok efter uppdateringar i det nedre hégra hoérnet.
4. Nu kan du ladda ner, avvisa eller fordrdja uppdateringen.

a. Om du fordrojer eller avfardar uppdateringen kommer den bara att
uppdateras nér det finns en ny version.

Folj uppdateringsstegen.

6. Starta om PolyScope néar uppdateringen ar klar.

OBSERVERA
Du kan fortfarande uppdatera UR Connect dven om den INTE ar

installerad.
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11. Nodsituationer

Description Félj instruktionerna har for att hantera nddsituationer, t.ex. att aktivera nédstoppet med
den roda tryckknappen. | det har avsnittet beskrivs ocksa hur du manuellt flyttar
systemet utan strom.

11.1. NOdstopp

Beskrivning Nodstoppet eller E-stoppet &r den roda tryckknappen pa mandverenheten. Tryck pa
nddstoppsknappen for att stoppa all robotrorelse. Aktivering av nddstoppsknappen
orsakar en stoppkategori ett (IEC 60204-1).

Nodstopp ar inte skyddsatgarder (ISO 12100). Nodstopp ar kompletterande
skyddsatgarder som inte ar avsedda att forhindra personskador. Riskbedémningen av
robotapplikationen avgdr om ytterligare nédstoppsknappar kravs.
Nodstoppsfunktionen och manéverdonet maste uppfylla ISO 13850.

Nar ett nddstopp har aktiverats lases tryckknappen i den instéllningen. Varje gang ett
nddstopp aktiveras maste det aterstallas manuellt vid tryckknappen som startade
stoppet.

Innan nddstoppsknappen aterstalls maste du visuellt identifiera och bedéma orsaken
till att nddstoppet forst aktiverades. Visuell bedémning av all utrustning i applikationen
kravs. Nar problemet ar 16st, aterstall nédstoppsknappen.

For att aterstalla nédstoppknappen

1. Hallin tryckknappen och vrid medurs tills sparren kopplas ur.

Du bor kédnna nar sparren ar urkopplad, vilket indikerar att tryckknappen ar
aterstalld.

2. Efter aterstallning av nédstoppet, aterstall strommen till roboten och ateruppta
driften.
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11.2. Rorelse utan motorkraft

Beskrivning

| en osannolik nddsituation, nar det antingen ar oméjligt eller odnskat att stromférsorja
roboten, kan du anvanda forcerad bakatkorning for att flytta robotarmen.

For att genomfdra forcerad bakatdrift maste man trycka eller dra robotarmen hart for
att flytta leden. Varje ledbroms har en friktionskoppling som gor rérelse méjlig vid hogt
forcerat vridmoment.

Att utféra forcerad backkérning kraver hog kraft och kan inte utféras av en person
ensam. | klamsituationer kravs det att tva eller flera personer utfor den forcerade
backkorningen. | vissa situationer kravs det att tva eller flera personer demonterar
robotarmen.

Se servicehandboken for information om hur man demonterar roboten.

Q VARNING: ELEKTRICITET
Elektriska faror och risker kan orsaka personskador eller dédsfall pa

grund av att robotarmen utan stoéd gar sonder eller faller isar.

* Bryt strdmmen och stétta robotarmen fére demontering.

OBSERVERA
Att flytta robotarmen manuellt &r endast avsett fér akuta néd- och

servicedndamal. Om robotarmen flyttas i on6dan kan det leda till
materiella skador.

* Roérinte leden mer an 160 grader, for att sdkerstalla att
roboten kan hitta sin ursprungliga fysiska position.

* Flytta inte leden mer &n nédvandigt.
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11.3. Lagen

Description

Vaxling av laget

Du kommer at och aktiverar de olika ldagena med hjalp av mandverenhet eller
kontrollpanelens server. Om en extern lagesvaljare ar integrerad styr den ldgena - inte
PolyScope eller kontrollpanelens server.

Automatiskt Idge Nar roboten har aktiverats kan den bara utfora ett program med
fordefinierade uppgifter. Du kan inte andra eller spara program och installationer.
Manuellt lage Nar det ar aktiverat kan du programmera roboten. Du kan @ndra och
spara program och installationer.

Manuellt hdghastighetslage kan anvandas. Det gor att bade verktygshastigheten och
armbagshastigheten tillfalligt kan 6verstiga 250 mm/s, samtidigt som en "hold-to-run"
anvands.

Hold-to-run sker genom kontinuerlig kontakt med hastighetsreglaget.

Roboten utfér ett Safeguard Stop i manuellt IAge om en aktiveringsenhet for tre [agen
ar konfigurerad och antingen frigjord (ej tryckt) eller helt komprimerad.

Vaxling mellan automatiskt Iage till manuellt I1dge kraver att aktiveringsenheten med tre
lagen slapps helt och trycks in igen for att roboten ska kunna réra sig.

Vid anvandning av manuellt hdghastighetsldge ska sékerhetsledgranser (se
Ledgranser) eller sékerhetsplan (se Sékerhetsplan) anvéandas for att begransa
robotens rorelseutrymme.

Frikdrning X *

Flytta roboten med pilarna pa fliken Flytta X *

Redigera & spara program & installation X

Kor program Mins-kad *
hastighet**

Starta program fran vald nod X

*Endast nar ingen 3-ldgesenhet ar konfigurerad.
** Om en aktiveringsenhet med tre lagen ar konfigurerad kérs roboten med manuell
reducerad hastighet om inte manuellt héghastighetslage ar aktiverat.

UR16e
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Meddelande nar
du véxlar lage @ OBSERVERA
* Vissa UR -robotstorlekar kanske inte ar utrustade med en
aktiveringsenhet med tre lagen. Om riskbeddémningen kraver
en aktiveringsanordning maste en 3PE mandverenhet
anvandas.

é VARNING
* Eventuella avstangda skyddsatgarder maste aterstallas till full
funktionalitet innan du valjer Automatiskt lage.

* Nar det &r mdjligt ska manuellt I4ge endast anvandas med alla
personer som befinner sig utanfér det skyddade utrymmet.

* Om en extern lagesvaljare anvands maste den placeras
utanfor det skyddade utrymmet.

* Ingenfargaini eller befinna sig i det skyddade utrymmet i
automatiskt lage, savida inte skydd anvands eller
samarbetsapplikationen ar validerad for kraft- och
effektbegransning (PFL).

For att vaxla 1. Isidhuvudet valjer du profilikonen.
léagen: PolyScope * Automatisk indikerar att driftldget fér roboten &r instélld pa Automatisk.

* Manuell indikerar att driftiaget for roboten ar installd pa Manuell.

Anvénda 1. Anslut till Dashboard-servern.
instrumentpanelsservern 2. Anvand kommandona Set Operational Mode .
+ Stall in driftldge automatiskt
+ Stéll in driftthgesmanual

* Rensa driftslage

Aktiveringsenhet Nar en aktiveringsenhet med tre ldgen anvénds och roboten ar i manuellt 1age, kraver
med tre positioner rorelse att aktiveringsenhet med tre Iagen trycks till mittlaget. Treldgesenheten
paverkar ingenting i automatiskt lage.

En 3PE mandéverenhet rekommenderas for programmering. Om ytterligare en person
kan befinna sig i det skyddade utrymmet i manuellt Iage, kan en extra enhet
integreras och konfigureras fér den extra personens anvandning.
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11.3.1. Aterstallningslage

Beskrivning

Nar en sdkerhetsgrans overskrids maste sdkerhetssystemet startas om. Om t.ex. en
ledpositionsgrans ligger utanfér en sakerhetsgrans aktiveras aterhdmtning vid
uppstart.

Du kan inte kdra program fér roboten nar aterhamtningen ar aktiverad, men
robotarmen kan manuellt flyttas tillbaka inom grénserna med Freedrive, eller genom
att anvanda fliken Flytta i PolyScope. (se Del Il PolyScope Manual)

Sékerhetsgranser
for
aterstallningslage

Sakerhetsfunktion Grans

Ledhastighetens grans 30 °/s
Hastighetsgréns 250 mm/s
Kraftgrans 100N
Momentgrans 10 kg m/s
Effektgrans 80w

Sakerhetssystemet utfardar ett stopp i kategori 0 vid brott mot dessa granser.

é VARNING
Underlatenhet att vara forsiktig nar du flyttar robotarmen i
aterhdmtning kan leda till farliga situationer.

* Var forsiktig nar du flyttar robotarmen tillbaka inom
granserna, eftersom granserna for ledpositionerna,
sakerhetsplanen och verktygets/andeffektorns orientering
alla ar inaktiverade vid aterhamtning.

11.3.2. Backdrivning

Description

Backdrivning ar ett manuellt IAge som anvénds for att tvinga séarskilda leder till 6nskad
position utan att alla bromsar i robotarmen slépps.

Det har &r ibland nédvandigt om robotarmen ar néra att kollidera och vibrationerna
som medféljer en full omstart inte ar 6nskade.

Robotens leder k&nns tunga att réra nar backdrivning anvands.

Du kan anvanda nagon av féljande sekvenser for att aktivera backdrivning:
* 3PE-mandverenhet
* 3PE-enhet/omkopplare

* Freedrive pa robot

UR16e
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3PE-mandverenhet Sa har anvander du 3PE TP-knappen for att backdriva robotarmen.
1. Painitieringsskarmbilden klickar du p& PA fér att paborja startsekvensen.

2. Narrobotens tillstand ar Teach Pendant 3PE Stop, tryck latt pa och hall
sedan 3PE TP-knappen latt intryckt.
Robotens tillstand &ndras till Backdriving.

3. Nukan du applicera ett betydande tryck fér att sldppa bromsen i en énskad
led for att flytta robotarmen.
Sa lange som latt tryck bibehalls pa 3PE-knappen ar backdrivning aktiverad,
vilket gor att armen kan rora sig.

3PE- Anvanda en 3PE-enhet/omkopplare for att backdriva robotarmen.

enhet/omkopplare 1. Pa initieringsskarmbilden klickar du pa PA for att pabérja startsekvensen.

2. Nar robotens tillstand &r Teach Pendant 3PE Stop, tryck Iatt pa och hall
sedan 3PE TP-knappen latt intryckt.
Robotens tillstand &ndras till System 3PE Stop.

3. Tryck och hall ned 3PE-enheten/omkopplaren.
Robotlaget andras till Backdrivning.

4. Nu kan du trycka hart for att lossa bromsen i en 6nskad led och réra
robotarmen.
Sa lange du haller kvar bade 3PE-enheten/brytaren och 3PE TP-knappen &r
Backdrivning aktiverat, vilket gor att armen kan réra sig.

Freedrive padrobot  Sa har anvander du frikdrning pa roboten for att backdriva robotarmen.
1. Painitieringsskarmbilden klickar du pa& PA fér att paborja startsekvensen.

2. Nar robotens tillstand ar Lar ut Pendant 3PE Stop, tryck och hall ned
Frikérning pa robot.
Robotens tillstand andras till Backdrivning.

3. Nukan du trycka hart for att lossa bromsen i 6nskad led sa att robotarmen kan
réra sig.
Sa lange du haller i Frikdrning pa roboten &r Backdrivning aktiverat, vilket gor
att armen kan rora sig.
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Inspektion av backdrivning

Description Om roboten haller pa att kollidera med nagot kan du anvanda backdrivning for att flytta
robotarmen till en saker position innan initiering.

3PE-mandverenhet
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Aktivera 1. Tryck pa PA for att sla pa strém. Status andras till Roboten &r aktiv
backdrivning

@ 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 is used to temporarily ovenwrite the Installation Payload.
P
Active Payload Installation Payload r
0.00 kg

e

2. Tryck och hall ned Frikdrning. Status andras till Backdrivning

BACKDRIVE

1 Active Payload is used to temporarily ovemwrite the installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

[ ok 0.00 kg

3. Flytta roboten som i frikbrningslage. Ledens bromsar slapps vid behov nar
knappen Frikérning aktiveras.

OBSERVERA
| laget Backdrivning ar roboten "tung" att flytta runt.

OBLIGATORISK ATGARD
Du maste testa backdrivning pa alla leder.

Sakerhetsinstéllningar  Verifiera att robotens sakerhetsinstaliningar foljer robotinstallationens
riskutvardering.

Extra

sdkerhetsingdngar  Kontrollera vilka sékerhetsingangar och sékerhetsutgangar som ar aktiva och att de
och kan aktiveras via PolyScope eller externa enheter.

sékerhetsutgangar

fungerar fortfarande
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12. Transport

UNIVERSAL ROBOTS

12. Transport

Beskrivning

Varning:

Lyft

Friskrivning

Transportera alltid roboten i originalférpackningen. Férvara férpackningsmaterialet
torrt - du kan behova flytta roboten senare.

Hall samtidigt i robotarmens bada ror nar du flyttar roboten fran férpackningen till
installationsplatsen. Hall roboten pa plats tills alla monteringsbultar vid robotens bas

har dragits at ordentligt.
Lyft manoverskapet i dess handtag.

Q VARNING
Felaktig lyftteknik eller anvandning av felaktig lyftutrustning kan leda
till personskador.

* Undvik att 6verbelasta ryggen eller andra kroppsdelar nar
utrustningen lyfts.

* Anvéand lamplig lyftutrustning.
* Alla regionala och nationella riktlinjer for lyft ska foljas.

* Montera roboten noggrant enligt monteringsinstruktionerna i
Mekaniskt gréanssnitt.

OBSERVERA
Om roboten ar ansluten till tredje parts applikation / installation under
transport, se foljande:

* Om roboten transporteras utan originalférpackning upphér alla
garantier fran Universal Robots A/S att galla.

* Om roboten transporteras ansluten till en
applikation/installation fran tredje part, folj
rekommendationerna for transport av roboten utan den
ursprungliga transportférpackningen.

Universal Robots patar sig inget ansvar for skador som orsakas av att utrustningen
transporteras.

Du kan se rekommendationerna for transport utan férpackning pa: myur.universal-
robots.com/manuals
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12. Transport

Beskrivning

Transport

Universal Robots rekommenderar alltid att roboten transporteras i sin

originalférpackning.

Dessa rekommendationer ar skrivna for att minska oonskade vibrationer i leder och

bromssystem och minska ledrotation.

Om roboten transporteras utan sin originalférpackning, se foljande riktlinjer:

* Vik ihop roboten sa mycket som mdjligt - transportera inte roboten i

singularitetslaget.
* Flytta tyngdpunkten i roboten sa nara basen som mojligt.
* Fast varje rori ett fast underlag pa tva olika stallen pa roret.

* Sakra alla monterade andeffektorer ordentligti 3 axlar.

Vik roboten s& mycket som mojligt. ﬁ

Far inte transporteras utstrackt. Qg
(singularitetsposition) @(é %%

Fast réren pa ett fast underlag. (D
Sékra bifogad andeffektor i 3 axlar. A=

12.1. Forvaring av manoverenhet

Description

Operatéren maste ha en tydlig forstaelse for vad e-Stop pa
manoverenheten paverkar nar den trycks in. Det kan t.ex. uppsta
foérvirring i samband med en installation med flera robotar. Det bor
klargéras om e-Stop pa mandverenheten stoppar hela
installationen eller endast den anslutna roboten.

Om det finns risk for missforstand ska mandverenheten férvaras
sa att e-Stop-knappen inte ar synlig eller anvandbar.

UR16e
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13. Underhall och reparationer

Beskrivning

Sakerhet for
underhall

Varning

Utfor alla visuella eller funktionella inspektioner i enlighet med alla
sékerhetsinstruktioner i denna handbok.

Utfor allt underhalls-, inspektions-, kalibrerings- och reparationsarbete i enlighet med
den senaste versionen av servicehandboken pa webbplatsen http://www.universal-
robots.com/support.

Reparationsarbete far endast utféras av Universal Robots eller auktoriserade
systemintegratorer. Klientens utsedda och utbildade personal kan ocksa utgéra
reparationsarbete under férutsattning att de foljer inspektionsplanen som beskrivs i
servicehandboken. Se servicehandboken: Kapitel 5 fér en fullstdndig inspektionsplan
for utbildade personer

Alla delar som returneras till Universal Robots maste returneras enligt villkoren i
servicemanualen.

Efter underhalls- och reparationsarbete maste kontroller utféras for att sdkerstalla att
ratt sakerhetsniva uppnas. Kontrollerna maste uppfylla géllande nationella eller
regionala sékerhetsregelverk. Det maste aven testas att alla séakerhetsfunktioner
fungerar korrekt.

Syftet med underhalls- och reparationsarbete ar att garantera att systemet ar i
funktionsdugligt skick eller, om en defekt uppstatt, att aterstalla systemet i
funktionsdugligt skick. Reparationsarbete innefattar, férutom sjalva reparationen, éven
felsdkning.

Vid arbete pa robotarmen eller mandverskapet maste nedanstaende varningar och
procedure foljas.

é VARNING
Underlatenhet att félja nagon av de sakerhetsatgarder som anges
nedan kan leda till personskador.

* Dra ut huvudstromkabeln fran mandverskapets undersida for
att sakerstalla att den ar helt strémlds. Sténg av alla andra
energikallor som ar anslutna till robotarmen eller
manoverskapet. Vidta de forsiktighetsatgarder som kravs for
att forhindra andra att stromsatta systemet under reparationen.

* Kontrollera jordningen innan systemet stromsatts igen.

* laktta ESD-reglerna nar delar av robotarmen eller
manoverskapet monteras isar.

* Se till att vatten och damm inte kan komma in i robotarmen och
manoverskapet.
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Underhall och reparationer

Varning:
Elektricitet

é VARNING: ELEKTRICITET
Om mandverskapets spanningsférsorjning demonteras for snabbt

efter frankoppling kan det leda till personskador pa grund av elektriska
risker.

* Undvik att demontera nataggregatet inuti mandverskapet,
eftersom hdga spanningar (upp till 600 V) kan finnas i dessa
nataggregat under flera timmar efter det att manéverskapet har
sténgts av.

13.1. Test av stopprestanda

Beskrivning

Testa stoppfunktionen med jamna mellanrum for att avgéra om nagon férsamring
skett.
Okade stopptider kan innebéra att skyddsanordningarna méste modifieras.

Om sédkerhetsfunktionerna stopptid och/eller stoppavstand anvands och utgor
grunden for integrationsstrategin kravs ingen dvervakning eller testning.

13.2. Rengoring och inspektion av robotarm

Description

Rengoring varje
dag

Ytterligare
rengoring

Som en del av det regelbundna underhallet kan robotarmen
rengdras i enlighet med rekommendationerna i den har handboken
och lokala bestdmmelser.

Du kan torka bort smuts/lort fran robotarmen med en trasa och ett av féljande
rengdringsmedel: vatten, isopropylalkohol, 10 % etanol eller 10 % nafta. | sallsynta fall
kan lite smorjmedel vara synligt fran leden. Detta paverkar inte ledernas funktionalitet,
anvandning eller livstid.

Pa grund av det extra fokuset pa rengdring av din robot rekommenderar UR rengéring
med 70% isopropylalkohol (gnidningsalkohol).

1. Torka av roboten med en hard vriden mikrofiberduk och 70% isopropylalkohol
(gnidningsalkohol).

2. Lat70% isopropylalkohol stanna pa roboten i 5 minuter och rengér sedan
roboten med standardrengdringsproceduren.

DO NOT ANVAND BLEKMEDEL. Anvénd inte blekmedel i nagon utspadd
rengdringslosning.
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Inspektionsplan Tabellen innehaller en checklista fér de inspektionstyper som Universal Robots

for robotarm rekommenderar. Genomfor inspektioner regelbundet enligt anvisningarna i tabellen.
Alla refererade delar som befinns vara i ett oacceptabelt skick maste atgardas eller
bytas ut.
Typ av inspektionsatgard Tidsintervall
Varje : Varj
5 J Halvarsvis 1
manad
1 Kontrollera platta ringar \Y X
2 Kontrollera robotkabel \ X
3 Kontrollera robotanslutning \Y X
4 Kontrollera robotarmens F X
monteringsbultar *
5 Kontrollera verktygets F X
monteringsbultar *
6 Rundslinga F X
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13. Underhall och reparationer

Inspektionsplan
for robotarm @

OBSERVERA

Om du anvander tryckluft for att rengéra robotarmen kan robotarmens
delar skadas.

* Anvand aldrig tryckluft for att rengéra robotarmen.

Eijﬂégggéi;>ms:asi1Nm

\\<$§T:::>M6:1511Nm

M6:7.5x1 Nm
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Inspektionsplan Flytta robotarmen till nollaget om majligt.

for robotarm Stang av och koppla fran stromkabeln fran manéverskapet.
Kontrollera om kabeln mellan mandverskap och robotarm ar skadad.
Kontrollera att basfastets bultar ar tillrackligt atdragna.

Kontrollera att verktygets flansbultar &r ordentligt atdragna.

@ a ks~ wbh -

Kontrollera om de platta ringarna ar utslitna eller skadade.

* Ersatt de platta ringarna om de ar utslitna eller skadade.

OBSERVERA
Kontakta den distributér som roboten koptes fran vid skada som tacks
av garantin.

Inspektion 1. Montera bort verktyg eller tillbehor eller stall in TCP/nyttolast/CoG enligt
verktygsspecifikationerna.

2. Sa har flyttar du robotarmen i frikbrning:

* Pa 3PE-mandverenheten gor du en snabb och latt tryckning. Tryck sedan och
hall ned 3PE-knappen latt.

Strémknapp 3PE-knapp

3. Draltryck roboten till en horisontell aviang position och slapp.

Q) O @)

4. Kontrollera att robotarmen kan bibehalla positionen utan stdd och utan att aktivera
Frikdrning.
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13.3. Fliken Logg

Description

Avlasningar och
ledbelastning

Datumlogg

Fliken Log visar information om robotarmen och kontrollboxen.

Avlasningar Ladda led
Mandverenhetens temp 24.0°C 0 Bas oK —s 0.0V 1 A
Huvudspanning 48,0V 1) Skuldra oK —rr 0,0V 0 . 3
Genomsnittlig roboteffekt ow 2) Armbége oK —rere 0,0V
Strém 0.0A 3) Handled 1 oK —— oov 2z |
1/0-strém 00A 4) Handled 2 oK = 0,0V
Verktygets strém 0 mA 5) Handled 3 oK —nc 0.0V 1 1 ()
Datumlogg
s 0] [1] B 8 ey
A 2024-12-18 23:33:35.592 PolyScope CoAQ ~

V&l en héndelse frén Datumloggen fér mer
information.

O Normal ‘ ° 0 o Sir‘w‘n,ﬂerirug.

Avlasningsfonstret visar kontrollboxinformation. Fogbelastningsfonstret visar
information for varje robotarmfog.
Varje led visar:

* Temperatur
* Ladda

¢ Status

* Spéanning

Den forsta kolumnen visar loggposter, kategoriserade efter svarighetsgrad. Den andra
kolumnen visar ett gem om det finns en felrapport associerad med loggposten. De
foljande tva kolumnerna visar meddelandets ankomsttid och meddelandets kalla. Den
sista kolumnen visar en kort beskrivning av sjalva meddelandet.

Vissa loggmeddelanden &r utformade for att ge mer information som visas pa héger
sida, efter att du har valt loggposten.
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Meddelandets
allvarlighetsgrad

Spara
felrapporter

Du kan filtrera meddelanden genom att vélja vaxlingsknapparna som motsvarar
loggpostens allvarlighetsgrad eller efter om en bilaga finns. Féljande tabell beskriver
meddelandets allvarlighetsgrad.

Ger allman information, till exempel status for ett program,

o andringar av styrenheten och styrenhetens version.

0 Problem som kan ha uppstatt men systemet kunde aterhamta
sig.

al En 6vertradelse intréffar om sdkerhetsgransen dverskrids. Detta

gor att roboten utfor ett sdkerhetsklassat stopp.

) Ett fel uppstar om det finns ett oaterkalleligt fel i systemet. Detta
gor att roboten utfor ett sékerhetsklassat stopp.

Nar du valjer en loggpost visas ytterligare information till hoger pa skarmen. Om du
valjer filtret for bilagor visas antingen inmatningsbilagor uteslutande eller visar alla
inmatningar.

En detaljerad statusrapport ar tillgénglig nar en gemikon visas pa logglinjen.

OBSERVERA
Den aldsta rapporten raderas nar en ny genereras. Endast de fem

senaste rapporterna lagras.

1. Valj en loggrad och tryck pa knappen Spara rapport for att spara rapporten pa en
USB-enhet.

Du kan spara rapporten medan ett program kors.

Du kan spara och exportera féljande lista med fel:
* Nodstopp
* Fel
* Interna PolyScope-undantag
+ TRobotstopp
* Ohanterat undantag i URCap
+ Overtradelse

Den exporterade rapporten innehaller: ett anvandarprogram, en historiklogg, en
installation och en lista 6ver korda tjanster.

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" for Universal Robots-robotar.
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Teknisk supportfil

Rapportfilen innehaller information som ar anvandbar for att diagnostisera och
reproducera problem. Filen innehaller register 6ver tidigare robotfel, samt aktuella
robotkonfigurationer, program och installationer. Rapportfilen kan sparas pa extern
USB-enhet. Pa loggskarmen trycker du pa Supportfil och foljer anvisningarna pa
skarmen for att ppna funktionen.

OBSERVERA
Exportprocessen kan ta upp till 10 minuter beroende pa USB-

enhetens hastighet och storleken pa filer som samlas in fran
roboffilsystemet. Rapporten sparas som en vanlig zip-fil, som inte ar
I6senordsskyddad, och kan redigeras innan den skickas till teknisk
support.
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13.4. Program- och installationshanteraren

Description Program- och installationshanteraren bestar av tre ikoner som gor att du kan skapa,
Oppna och konfigurera program och installationer:

* Ny... Later dig skapa ett nytt program och/eller installation.
+ Oppna... Gér det mojligt att ladda ett program och/eller en installation.

* Spara... Erbjuder sparalternativ for ett program och/eller en installation.
Filsokvég visar ditt aktuella laddade programnamn och typen av installation.
Filsdkvagen andras nar du skapar eller laddar ett nytt program eller installation.

Du kan ha flera installationsfiler fér en robot. Program skapade belastning och
anvander den aktiva installationen automatiskt.

default*

ABCDE I:':'] ﬁ
=+
Mytt...

Oppna...

Fér att ladda ett 1. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Oppna... och véljer
program Program.
2. Paskarmen Ladda program valjer du ett befintligt program och trycker pa
Oppna.

3. Kontrollera att 6nskat programnamn visas i filsbkvagen.

24 H o B

Nytt..

RE

gram _Installstion __Flytta 1o Loag

Program Variabler Prgram
Namn rzmstallatinn = ivhi I
ABCDE A

Status

Stoppad

Mandverenhet

O Visa enbart favoritvariabler

O Normal Simulering .
l Yo
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Fér att ladda en 1. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Oppna... och véljer
installation Installation.
2. Valj en befintlig installation pa skarmen Ladda robotinstallation och tryck pa
Oppna.

3. Irutan Sakerhetskonfiguration véaljer du Tillampa och startar om for att uppmana
roboten att starta om.

Valj Stall in installation for att stalla in installationen for det aktuella programmet.

Kontrollera att 6nskat installationsnamn visas i filsbkvagen.

—

For att skapa ett | Program- och installationshanteraren trycker du pa Ny... och véaljer Program.
nytt program 2. Pa programskarmen konfigurerar du ditt nya program efter 6nskemal.

| Program- och installationshanteraren trycker du pa Spara... och véljer Spara
alla eller Spara program som...

Pa skarmen Spara program som tilldelar du ett filnamn och trycker pa Spara.

Kontrollera att det nya programnamnet visas i filsokvagen.

weE 2 ¢

m Instalation Flytta

@ E ABCDE N@ B E

defaultx . A
Cprm. e

Program Variabler Program

Namn (Z‘Insmllmin ~ | Beskrivning I»

tatus

Stoppad

Mandverenhet

O visa enbart favoritvariabler

O Normal Simulering .
astig 0

For att skapaen  Spara din installation for anvandning efter att ha sténgt av roboten.
ny installation 1. I Program- och installationshanteraren trycker du pa Ny... och véljer Installation.
2. Tryck pa Bekrafta sakerhetskonfiguration.

3. Painstallationsskarmen konfigurerar du din nya installation efter 5nskemal.

4

| Program- och installationshanteraren trycker du pa Spara... och véljer Spara
installation som...

o

Pa skarmen Spara robotinstallation tilldelar du ett filnamn och trycker pa Spara.
Valj Stall in installation for att stélla in installationen for det aktuella programmet.

Kontrollera att det nya installationsnamnet visas i Filsbkvag.
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Foér att anvanda Spara...Beroende pa vilket program/installation du laddar - skapa kan du:

alternativen for * Spara alla for att spara det aktuella programmet och installationen omedelbart,

att spara utan att systemet ber om att spara till en annan plats eller ett annat namn. Om
inga andringar gors i programmet eller installationen visas knappen Spara alla...
som avaktiverad.

* Spara program som... for att &ndra det nya programnamnet och platsen. Den
aktuella installationen sparas ocksa, med befintligt namn och plats.

* Spara installation som... for att andra det nya installationsnamnet och platsen.
Det aktuella programmet sparas, med befintligt namn och plats.

L &=

Nytt.. pra... | Spara.

Variabler ESPBFB a

Namn - Varde Spara program som... ||>

2 s ~

tatus

Stoppad

Mandverenhet

O Visa enbart favoritvariabler

O Normal Simulering .
astig

13.5. Atkomst till robotdata

Description Anvéand alternativet Om for att komma at och visa olika typer av data om roboten.
Du kan visa féljande typer av robotdata:

* Allmant
* Version

* Juridisk information
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Visa data om
roboten

| rubriken trycker du pa Hamburger-menyn.

2. Valjom.

3. Tryck pa Allméant for att komma &t robotens programvaruversion,

natverksinstéliningar och serienummer.
Fo6r de andra datatyperna kan du:

* Tryck pa Version for att visa mer detaljerade uppgifter om robotens
programvaruversion.

* Trycka pa Juridiskt for att visa mer detaljerade uppgifter om robotens
programvarulicens(er).

. Trycka pa Sténg for att aterga till din skarm.

UR16e

197 Anvandarhandbok



14. Kassering och milj6é

R
UNIVERSAL ROBOTS

14. Kassering och miljo

Beskrivning

Universal Robots e-Series robotar maste kasseras enligt tillampliga nationella lagar,
foreskrifter och standarder.

Universal Robots e-Series robotar tillverkas med begréansad anvandning av farliga
amnen for att skydda miljon, enligt definitionen i EU-direktivet RoHS 2011/65/EU.
Dessa amnen innefattar kvicksilver, kadmium, bly, fyrvart krom, polybromerade
bifenyler och polybromerade difenyletrar.

Avgifter for kassering och hantering av elektroniskt avfall fran Universal Robots e-
Series robotar som séljs pa den danska marknaden ar férbetald till DPA-systemet av
Universal Robots A/S. Importérer i lander som tdcks av WEEE-direktivet 2012/19/EU
maste sjalva registrera sig i det lokala WEEE-registret. Avgiften &r normalt mindre &n
1€/robot. En lista med register i olika lander finns har: https://www.ewrn.org/national-

registers.

Anvandarhandbok

198 UR16e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamrétt.


https://www.ewrn.org/national-registers
https://www.ewrn.org/national-registers

UNIVERSAL ROBOTS 15. Riskbedémning

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

15. Riskbedomning

Beskrivning Riskbedémningen &r ett lagkrav som ska utféras av en tredjepartsintegrator, eller av
anvandaren av UR-roboten i rollen som integrator.
Sjélva roboten ar en delvis fullbordad maskin eftersom robotinstallationens sdkerhet
beror pa hur roboten integreras (t.ex. verktyg/sluteffektor, hinder och andra maskiner).
Det rekommenderas att den part som utfor integrationen anvander ISO 12100 och ISO
10218-2 for att genomfdra riskbeddmningen. Integration kan anvanda den tekniska
specifikationen ISO/TS 15066 som ytterligare vagledning. Riskbeddmningen ska
omfatta alla arbetsuppgifter under robottilldmpningens hela livstid, inklusive men inte
begransat till

* Robotinlarning nar robotinstallationen konfigureras och utvecklas
* Felsokning och underhall

* Normal drift av robotinstallationen

En riskbeddmning maste utféras innan robotarmen startas for forsta gangen. | den
riskbedémning som utférs av integrationsteknikern ingar att identifiera ratt installningar
under sakerhetskonfigurationen. Integrationsteknikern ska dven bedéma behovet av
extra stoppknappar och/eller andra skyddsatgarder som kravs av den specifika
robottillampningen.

Risk @ Robot Det ar extra viktigt att identifiera ratt installningar for sékerhetskonfigurationen vid
utveckling av samverkande robottillampningar. Se kapitel Sakerhetsrelaterade
funktioner och granssnitt och del Part || PolyScope Manual fér detaljerad information.
Vissa sédkerhetsfunktioner har tagits fram sarskilt for samverkande robottillampningar.
Dessa funktioner gar att konfigurera via sékerhetsinstallningarna och ar extra viktiga
vid hantering av risker i den utvardering som utfors av integrationsteknikern:

* Kraft- och effektbegréansning: Anvands for att reducera klamkrafter och tryck
som roboten utdvar i rérelseriktningen vid kollisioner mellan roboten och
operatoren.

* Momentbegrénsning: Anvands for att reducera hég évergadende energi och
stotkrafter vid kollisioner mellan roboten och operatéren genom att reducera
robotens hastighet.

* Positionsbegransning fér led, armbage och verktyg/sluteffektor:: Anvands
framfor allt for att reducera risker gallande vissa kroppsdelar. T.ex. for att
undvika rorelse mot huvudet och nacken.

* Begransning av verktygets/sluteffektorns position: Anvands framfor allt for att
reducera risker knutna till vissa omraden och funktioner hos
verktyg/sluteffektorn samt arbetsstycke. T.ex. fér att undvika att vassa kanter
riktas mot operatdren.

* Hastighetsgrans: Anvands framfor allt for att sékerstélla lag hastighet hos
robotarmen.
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Varning

Potentiella faror

Obehorig atkomst till sékerhetskonfigurationen maste forhindras genom att aktivera
och stélla in I6senordsskydd under integrationen.

é VARNING
Underlatenhet att genomféra en kollaborativ

applikationsriskbedémning kan dka riskerna.

* @Gor alltid en riskbedomning av samarbetsapplikationer for
avsiktliga kollisioner och/eller kollisioner pa grund av rimligen
forutsebar felaktig anvandning.

* Den kollaborativa tillampningen ska adressera:
* Allvarlighetsgraden hos enskilda potentiella kollisioner.
* Sannolikheten att enskilda kollisioner intraffar.

* Modjligheten att undvika enskilda kollisioner.

Om roboten installeras i tillampningar utan samverkan mellan robotar déar riskerna inte
kan elimineras eller minskas pa rimligt satt via de inbyggda sakerhetsfunktionerna
(t.ex. vid anvandning av farliga verktyg/andeffektor) maste integrationsteknikerns
riskbeddémning fastsla att ytterligare skyddsutrustning (t.ex. en aktiveringsenhet som
skyddar anvandaren under uppsattning och programmering) behdvs.

Universal Robots har identifierat nedanstaende risker som sarskilt viktiga, varfor
integrationsteknikern maste ta hansyn till dem. Det aven kan forekomma andra
betydande risker i en viss robotinstallation.

1. Skarskador pa grund av vassa kanter och punkter pa verktygets/sluteffektorns
anslutning.

2. Skarskador pa grund av vassa kanter och punkter pa féremal néra robotens
rérelsebana.

Risk for blaméarken pa grund av kontakt med roboten.
4. Vrickning eller benfrakturer pa grund av slag mellan tung nyttolast och hard yta.

. Skador som kan orsakas av l0sa skruvar som ska halla fast robotens arm eller
verktyg/sluteffektor.

6. Foremal faller ut ur verktyget/sluteffektorn, t.ex. beroende pa daligt grepp eller
strémavbrott.

Misstag som beror pa olika nédstoppsknappar for olika maskiner.

Misstag orsakade av obehdriga andringar av parametrar i
sakerhetskonfigurationen.

Information om stopptider och stoppstrackor finns i kapitel Sakerhetsrelaterade
funktioner och granssnitt och bilaga Stopptid och stoppstracka.
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15.1. Klamrisk

Description Klamrisker kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa omraden, genom att placera
roboten annorlunda eller genom att anvanda en kombination av sékerhetsplan och
ledbegransningar for att eliminera farorna genom att férhindra att roboten ror sig in i
detta omrade av arbetsytan.
Klamrisk kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa omraden genom att placera
roboten annorlunda eller anvanda en kombination av sékerhetsplan och
ledbegransningar for att eliminera faran sa att roboten inte kan réra sig in i den har
delen av arbetsomradet.

Var uppmérksam pa att kldmrisk kan finnas pa vissa arbetsomraden pa grund av

robotarmens fysiska egenskaper. Ett omrade (vénster) har definierats for radiella

rérelser, ndr handled 1 &r pa ett avstand av minst 800 mm fran robotens bas. Det
andra omradet (héger) ligger inom 300 mm fran robotens bas, ndr den rér sig tangiellt.

15.2. Stopptid och stoppstracka
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Description

Led 0 (BAS)

Stoppstracka i
meter fér 33 % av
16 kg

Stoppstracka i
meter fér 66 % av
16 kg

OBSERVERA
Du kan stélla in en egen sakerhetsklassad maximal stopptid och

stoppstracka.

Om egna anvandardefinierade installningar anvédnds kommer
programhastigheten att justeras dynamiskt och alltid halla sig inom
de valda gransvéardena.

De grafiska data som tillhandahalls fér Led 0 (bas), Led 1 (axel) och Led 2 (armbége)
géller for stoppstracka och stopptid:

* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2

Test av Led 0 utférdes med en vagrat rérelse, dar rotationsaxeln var vinkelrat mot
marken. For testerna av Led 1 och Led 2 f6ljde roboten en vertikal bana, dvs.
rotationsaxlarna var parallella med marken, och stoppet gjordes medan roboten rérde
sig nedat.

Y-axeln motsvarar avstandet mellan den punkt dar stoppet paboérjades och
slutpositionen.

Nyttolastens tyngdpunkt finns vid verktygsflansen.

o
=
o

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

Distance [m]
°© o o o
o o o o
N N o <

0.00

w

3

o
-
=
1<)
o

Speed [%]

0.12 { —&— 100% extension
—8— 66% extension
0.10 | =@ 33% extension

E 0.08
Y 0.06
c

8
2 0.04
[a)

N

0.02

0.00

w

3

o
-
=
1)
o

Speed [%]
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Stoppstracka i
meter for maximal 0.150
nyttolast pa 16 kg 0.125

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

_0.100
20.075
2
5
7 0.050
2
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Led 0 (BAS)
0.10 1 —@— 100% extension
H H -8~ 66% ext i
Stopptid i e~ 33% extension
sekunder for 33 % 0.08
av 16 kg =
v 0.06
£
E
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]
Stopptid i
sekunder for 66 % 1| = 100% extenson
. —8— 66% extension
aV 16 kg —@— 33% extension
0.10
7 0.08
(]
Eo.06
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]
Stopptid i
Seku nder for —8— 100% extension
maximal nyttolast 014 g So e
pa 16 kg 0.12
_.0.10
0
go.08
F 0.06
0.02
33 66 100
Speed [%]
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Led 1
(SKULDRA)

Stoppstracka i
meter for 33 % av
16 kg

Stoppstracka i
meter for 66 % av
16 kg

Stoppstracka i
meter fér maximal
nyttolast pa 16 kg

Led 1
(SKULDRA)

Stopptid i
sekunder for 33 %
av 16 kg

0.125

0.100

0.075

o
o
i
o

viswance [mj

0.025

0.000

0.20

0.15

o
-
)

Distance [m]

o
o
a

e o ©°
=N
u o wu

o
-
o

Distance [m]

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

,_/’_’é

33 100

66
Speed [%]

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

.44

33 100

66
Speed [%]

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

E
F 0.06
0.04

0.02

—8— 100% extension
—@— 66% extension
—8— 33% extension

66
Speed [%]
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Stopptid i
sekunder for 66 % 0.20
av 16 kg

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

0.15
)
0 0.10
£
s
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stopptid i
Sekunder for —8— 100% extension
maximal nyttolast 0 g o eenron
pa 16 kg 0.20
©0.15
(]
£
Fo0.10
0.00
33 66 100
Speed [%]
Led 2
(ARMBAGE) -~ 100% extension
0.08
Stoppstracka i
meter for 33 % av  E 0.06
[V}
3k e
9 5 0.04
n
2
0.02
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stoppstracka i
meter for 66 % av 0.150 1 o1 00% extension
3kg 0.125
-0.100
£0.075
3
£ 0.050
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
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Stoppstracka i
meter for maX|ma| —— 100% extension
nyttolast pa 3 kg 0.20

£0.15

]

C
$0.10
kY]

[a)
0.05
0.00

66 100
Speed [%]

Led 2 (ARMBAGE)

0.12{ —e~ 100% extension

Stopptid i sekunder fér 33 % av 3 kg
0.10
©0.08
£
g
0.06
0.04

66
Speed [%]

Stopptid i sekunder fér 66 % av 3 kg

—@— 100% extension

0.18

0.16
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o
2 0.12
£
F 0.10
0.08
0.06

0.04

66
Speed [%]

Stopptid i
Seku I’Idel' for 0.30 —8— 100% extension

maximal nyttolast
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£
T o015
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Speed [%]
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15.3. Driftsattning

Beskrivning Féljande tester maste utféras innan man anvander roboten for férsta gangen och efter
alla eventuella modifieringar. Kontrollera att alla sékerhetsingangar- och utgangar ar
korrekt och ordentligt anslutna. Kontrollera att alla anslutna sakerhetsingangar- och
utgangar, inklusive enheter som delas av flera maskiner eller robotar, fungerar.
Saledes maste man:

* Kontrollera att nddstoppsknapparna- och ingangen stoppar roboten och
aktiverar bromsarna.

* Kontrollera att skyddsingangen stoppar robotrérelsen. Om aterstallning av
sakerhetsanordning har konfigurerats, kontrollera att den behdver aktiveras
innan rorelsen kan fortsatta.

* Las vad som star pa initieringsskarmbilden for att kontrollera att reducerat lage
kan véaxla sékerhetslage till reducerat lage.

* Kontrollera att drifttdgesknapparna vaxlar driftlage, se ikonen i
anvandargranssnittets 6vre hdgra horn.

* Kontrollera att aktiveringsenheten med 3 lagen maste tryckas in for att aktivera
rorelse i manuellt ldge och att roboten kan mandévreras med reducerad
hastighet.

* Kontrollera att systemets nddstoppsutgangar klarar av att ta hela systemet till
ett sakert tillstand.

* Kontrollera att det system som &r anslutet till robotens rérelseutgang, utgang for
ej stoppande robot, reducerat lIage eller ej reducerat lage kdnner av
utgangsandringar
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16. Deklarationer och certifikat (original
EN)

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) original EN

Universal Robots A/S

Manufacturer Energivej 51,
DK-5260 Odense S Denmark
Person in the Community David Brandt
Authorized to Compile the Technology Officer, R&D
Technical File Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s)

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control box &
with or without teach pendant Function is determined by the completed
machine (robot application or cell with end-effector, intended use and
application program).

UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (e-Series): Below cited certifications and
this declaration include:

Product and Function:

Model: * Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) &
' standard Teach Pendants (TP).

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum
payload.

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the UR OEM Controller is used.

Starting 20235000000 and higher
Serial Number: year ¢_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),

6=UR16e sequential numbering, restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16e) shall only
be put into service upon being integrated into a final complete machine
(robot application or cell), which conforms with the provisions of the
Machinery Directive and other applicable Directives.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below: When this incomplete

Incorporation:

machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for determining that completed machine
fulfils all applicable Directives and providing the Declaration of Conformity.

The following essential requirements have been fulfilled:

I. Machinery Directive 1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,
2006/42/EC 1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3 Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been
Il. Low-voltage Directive compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery
2014/35/EU Directive.

I1l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.
Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and
Article 6 of the EMC Directive:
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() EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord (1) (1) EN 60204-1:2018 as
- _ (1) EN 60664-1:2007 (l1l) EN 61000-3-3:
Certificate # 44 708 14097607 (1) EN ISO applicable (II) EN
) 2013 (Ill) EN 61000-6-1:2019 UR3e &
13732-1:2008 as applicable (I) EN ISO 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
. = UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-2:2019 (lll)
13849-1:2015 TUV Nord Certificate # 44 207 | EN 60947-5-5:1997+A1:2005
EN 61000-6-3:2007+A1: 2011 UR3e &
14097610 (I) EN ISO 13849-2:2012 (1) EN +A11:2013+A2:2017 () EN 60947-5-
UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-4:2019
ISO 13850:2015 8:2020 (1) EN 61000-3-2:2019
Reference to other technical standards and technical specifications used:
(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (1) (1) EN 60320-1:2021 (I1l) EN 60068- | (Il) EN 61784-3:2010 [SIL2] (Ill) EN
ISO/TS 15066:2016 as applicable (Ill) EN 2-27:2008 (Ill) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations SIL
60068-2-1: 2007 (IIl) EN 60068-2-2:2007 64:2008+A1:2019 2]
The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly
completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities. Approval of full quality
assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate #DK015892.

/ . 2
e f” L N N,
Odense Denmark, 10 January 2024 WHHTR /7 Z TR Do

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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UNIVERSAL ROBOTS

17. Deklaration och certifieringar

Overséttning av de ursprungliga instruktionerna

Tillverkare

Person i gemenskapen som ar
behdrig att sammanstalla den
tekniska filen

Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK-5260 Odense S Danmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Danmark

Beskrivning och identifiering av delvis monterade maskiner

Produkt och funktion:

Modell :

Serienummer:

Inbyggnad:

Industrirobot, flerfunktionell fleraxlig manipulator med mandverskap &
med eller utan manéverenhetsfunktion bestdms av den kompletta
maskinen (robotapplikation eller cell med andeffektor, avsedd
anvandning och applikationsprogram).

UR3e, URSe, UR10e, UR16e (e-serien): Nedan angivna certifieringar
och denna deklaration inkluderar:

* Galler oktober 2020: Mandverenheter med 3-Position aktivering
(3PE TP) & standardmandverenheter (TP).

* Galler maj 2021: UR10e-specifikationen férbattras till 12,5 kg
maximal nyttolast.

Obs: Denna forsakran om inférlivande ar INTE tillamplig nar UR OEM -kontrollenheten
anvands.

Start 20235000000 och hogre

&r ¢_Serien 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12,5),
6=UR16e I6pande numrering, borjar om pa 0 varje ar

Universal Robots e-Serien (UR3e, UR5e, UR10e och UR16e) far
endast tas i bruk efter att ha integrerats i en slutlig komplett maskin
(robotapplikation eller cell), som 6verensstammer med
bestdmmelserna i maskindirektivet och andra tillampliga direktiv.

Det intygas att ovanstaende produkter uppfyller, for vad som levereras, foljande direktiv som beskrivs nedan.
Nar denna ofullstandiga maskin integreras och blir en komplett maskin &r integratéren ansvarig for att
faststalla att den fardiga maskinen uppfyller alla tillampliga direktiv och tillhandahaller férsédkran om

oOverensstammelse.
|. Maskindirektiv 2006/42/EC

Il. LAgspanningsdirektivet
2014/35/EU
[ll. EMC-direktivet 2014/30/EU

Foljande vasentliga krav har uppfylits: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3,
1.25,1.26,13.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,15.2,1.55, 1.5.6, 1.5.10,
1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, Bilaga VI. Det forsakras att den
relevanta tekniska dokumentationen har sammanstallts i enlighet med
del B i bilaga VI till maskindirektivet.

Hanvisning till LVD och de harmoniserade standarder som anvants
nedan.

Hanvisning till EMC-direktivet och de harmoniserade standarder som
anvants nedanfor.

Anvandarhandbok
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Hanvisning till de harmoniserade standarder som anvands enligt artikel 7.2 i MD- och LV-direktiven och
artikel 6 i EMC-direktivet:

() EN 1SO 10218-1:2011 TUV (1) (Il) EN 60204-1:2018 som (Il) EN 60664-1:2007 (1ll) EN 61000-3-3:
Nord Certificate # 44 708 tillampligt (11) EN 2013 (IIl) EN 61000-6-1:2019 ENDAST
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) UR3e & UR5e (lIl) EN 61000-6-2:2019
() EN ISO 13732-1:2008 som  EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (Ill) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011

tillampligt (1) EN ISO 13849-  +A11:2013+A2:2017 (1) EN 60947- ENDAST UR3e & UR5e (l11) EN 61000-
1:2015 TUV Nord Certificate # 5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019  6-4:2019

44 207 14097610 (1) EN ISO

13849-2:2012 (1) EN ISO

13850:2015

Hanvisning till andra tekniska standarder och tekniska specifikationer som anvénts:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Typ 50-  (ll) EN 60320-1:2021 (lll) EN (I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (lIl) EN
4-M6] (1) ISO/TS 15066:2016 60068-2-27:2008 (111) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations
som tillampligt (II1) EN 60068- 64:2008+A1:2019 SIL 2]

2-1:2007 (1ll) EN 60068-2-

2:2007

Tillverkaren eller dennes representant skall pa motiverad begéaran av de nationella myndigheterna
6verlamna relevant information om den delvis fullbordade maskinen. Godkannande av ett fullstédndigt
kvalitetssakringssystem (ISO 9001), av det anmalda organet Bureau Veritas, intyg #DK015892.
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18. Certifieringar

Beskrivning Certifiering fran tredje part ar frivillig. Men for att ge basta mojliga service till
robotintegratérer har Universal Robots valt att certifiera sina robotar vid erkénda
testinstitut som anges nedanfor.

Du hittar kopior av alla certifieringar i kapitlet: Certifieringar.

Certifiering Certifikat av TUV Rheinland enligt EN
=\ ENISO 102181 ISO 10218-1 och EN ISO 13849-1.
ENI3Q12631 TUV Rheinland star for sékerhet och
TUV Rheinland | kvalitet inom praktiskt taget alla afférs-
e och livsomraden. Foretaget grundades

1D 0007000000

for 150 ar sedan och &r en av varldens
ledande leverantdrer av testtjanster.

| Kanada kraver den kanadensiska

) TUV Rheinland | elsékerhetslagen, CSA 22.1, artikel 2-
A TUVRheinland® of North 024 att utrustning ska vara certifierad
America av ett testorgan som godkénts av
Standards Council of Canada.
Universal Robots e-Series robotar
Overensstdmmer med CHINA RoHS
CHINA RoHS | metoder for féroreningshantering
avseende elektroniska
informationsprodukter.

Universal Robots e-Series har bedémts
KCC-sakerhet | och uppfyller KCC:s
sakerhetsstandarder.

Universal Robots eSeries har

D)
[E )
utvérderats for bedémning av
: . Overensstdmmelse fér anvandning i en
KCR
C Registration arbetsmiljo. Det finns darfér en risk for
f %
-‘-
X1
]

radiostdrningar vid anvandning i
bostadsmiljoer.

Universal Robots e-Series-robotarna

Delta har prestandatestats av DELTA.

Leverantorscertifieringar
fran tredje part

Sasom tillhandahalls av vara leverantorer
uppfyller Universal Robots e-Series robotar som
Miljo | fraktar pallari enlighet med ISMPM-15 danska
krav for tillverkning av tréférpackningsmaterial
och ar mérkta i enlighet med med detta system.
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18. Certifieringar

Tillverkarens
testcertifiering

Deklarationer
enligt EU-direktiv

Universal
Robots

Universal Robots e-Series robotar genomgar
kontinuerlig intern testning och slutlig
leveranstestning.

UR:s testprocedurer granskas och férbattras
kontinuerligt.

Aven om EU -direktiven &r relevanta fér Europa erkanner och/eller kréver vissa lander
utanfér Europa EU-deklarationer. Direktiven finns pa EU:s officiella webbplats:

http://eur-lex.europa.eu.

Enligt maskindirektivet ar Universal Robots robotar delvis sammansatta maskiner och

har ddrmed inte nagon CE-méarkning.

Du hittar deklarationen om inférlivande (DOI) enligt maskindirektivet i kapitlet:

Deklarationer och certifikat.

UR16e
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19. Certifieringar

TUV Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no.

T 72404326 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

526@ Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Report Number: 31875333 ee4

EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Certification acc. to:

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

Model Designation:

Technical Data: Rated Veoltage:

Rated Current:
Protection Class:

The robot is only a component in a final robot application,

application/installationmust comply with EN ISO 18218-2

UR3, URS, UR1@, UR3e, URSe,
UR1Be, UR16e, UR20,

UR38

AC 1@@-200V, 50/60Hz or
AC 2@8-240V, 58/60Hz
15A or 8A

I

Remarks: Solely assessed per standards listed above.
collaborative or non-collaborative. The final
accordingly.

Replaces Certificate T72190266.

Appendix: 1, 1-68

EN ISO 102181
EN ISO 13849-1

www tuv.com
1D 0007000000

2024-02-27

Date of issue: B on/day)

=
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (378) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland®
Anvéandarhandbok 214 UR16e
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TUV Rheinland North Page 1
Americe Certificate

Certificate no.

} CA 72405127 0001 }

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5268 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: CAN/CSA-2434-14 + GI1 (R2019)

Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URSe, UR1@e, UR16e, UR28, UR3®

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel+1 (578) 266 9500, Fax +1 (578) 266-9932

WWwW.tuv.com A TUVRhemIand@
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China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
FTREMEFERRER

RIARHREYE

Product/Part
Name

=2/ 25 AEEEPEIATE
% & A SREE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

BR_FE

# Mercury | Cadmium Hexava_lent Polybrominated Pglybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
UR Robots
HBA  EXRG
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:
THHERRFERBAMENNARFRS G UEETER RSN L5 B #E RN E):

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.

Anvandarhandbok 216 UR16e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

R
UNIVERSAL ROBOTS 19. Certifieringar

KC-sékerhet

S

A=k a0l MO SHM

AL A Al s

Universal Robots A/S 2016E110079
D—l"“ = E_ _____________________________________________;,______,,,,,,_____,,,,,,,,_...,___‘_,___________________________
dmel (MENSEEE gigeii0079  HEMEE s vestergaard
A Energivej25, 5260 Odense S Denmark
Atg eI Z A 7[A - 717 e R
od A PEHE=E=
dA(74) UR16e sd(Ea) 6 axis
e sene 19-AB2EQ-01080
=X "
Hl=RF Universal Robots A/S
ESFy PN

Energivej25, 5260 Qdense S Denmark

FAtob Bz, M36EH 18 22 ¥ A8 3 He1=xx 3ol wat
A-gotmgtol M NEYAME wFshct.

20194 108 18

dad
SR AR OH X H 2 2k 0| AME @5@5@

SR
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KC Registration

7B76-CFA2-5057-8 AOF

HEFAZIAASY AdEF 25
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

A5 w2 A9
Trade Name or Registrant

71 A A A AEFEA)
Equipment Name

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

HEER T
Basic Model Number

UR16e

SRR
Series Model Number

=, -
TEHE
Registration No.

R-R-URK-UR16e

Az A A 2(E= )= 7F Universal Robots A/S / W9} =2
Manufacturer/Country of Origin
54

Date of Registration

!
Others
ANNAAE TR Alssxe)2 Azl wel 5559055 FHEh
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2019-09-26

Month) 26 (Day)

Director General of National Radio Research Agency

% AFES PEEA AL oA A FAFFEA " 2 pasto] fEskolo o

Pk shel & A 35Sl 7|4 4 gt
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Milj®

Climatic and mechanical assessment

A PART OF

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Force Technology project no.
117-32120

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

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
1EC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

grms, 3x 1%2h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

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

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

Hgrsholm, 25 August 2017

Date Assessor

Az B

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

UR16e
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20. Tabell over sakerhetsfunktioner

Description

SF# och
sdkerhetsfunktion

SF1 Ndodstopp
(enligt ISO
13850)

Se fotnoter

Universal Robots sdkerhetsfunktioner och sdkerhets-1/O ar PLd ,
kategori 3 (ISO 13849-1), dar varje sakerhetsfunktion har ett
PFHp-vérde pa mindre én 1,8E-07. PFHp-vardena har
uppdaterats for att inkludera storre konstruktionsflexibilitet for att
Oka elasticiteten i leveranskedjan.

For beskrivningar av sakerhetsfunktioner (SF) se:
Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt. For sékerhets-1/0
bestdms den resulterande sékerhetsfunktionen inklusive den
externa enheten eller utrustningen av den évergripande
arkitekturen och summan av alla PFHp-vérden, inklusive UR-
robotens sakerhetsfunktion PFHp,.

OBSERVERA
Tabellerna over sakerhetsfunktioner som

presenteras i detta kapitel ar férenklade. Du
hittar de omfattande versionerna av dem har:
https://www.universal-robots.com/support

o Vad Tolerans
Beskrivning hander? och PFHp Effekt

Tryck pa Estop PB pa
mandverpanelen eller den externa
Estop (om Estop Safety Input anvands)
for att stoppa Cat 1 3 med stromavbrott
fran robotens stalldon och verktygets
I/0. Beordra ! alla leder att stanna och
nar alla leder kommer till ett dvervakat
stillastaende tillstand kopplas
strdmmen bort.

Fo6r den integrerade funktionella
sakerhetsklassningen med ett externt
sékerhetsrelaterat styrsystem eller en
extern nédstoppsanordning som &r
ansluten till ingangen fér nédstopp,
lagg till PFHp fér denna
sakerhetsrelaterade ingang till PFHp
for denna sékerhetsfunktions PFHp
varde (mindre &n 1,8E-07).

Kategori1- | Tol: -- Robot med
stopp (IEC | PFHp: robotverktyg
60204-1) | 1.8E-07 I/0

Anvandarhandbok
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SF2 Safeguard
Stop 4 Beskrivning Vad hénder? Ig:‘e::n: Effekt
. D
I(éog(:tg;%? 1(;nllgt Denna sakerhetsfunktion initieras av en
extern skyddsanordning med hjélp av
sdkerhetsingangar som initierar ett Cat 2-
stopp3. Verktyget I/0 paverkas inte av Kategori 2-
skyddsstoppet. Olika konfigurationer stopp (IEC
erbjuds. Om en aktiveringsenhet ar ansluten 60204-1) Tol-
ar det maijligt att konfigurera skyddsstoppet SS2-stopp PFH . Robot
sa att det fungerar ENDAST i automatiskt (enligt ] 8EI?67
lage. Se Sakerhetsfunktioner for stopptid och | beskrivningi |
stoppavstand?. For den funktionella IEC 61800-5-
sakerheten for den kompletta integrerade 2)
sakerhetsfunktionen, lagg till PFHd fér den
externa skyddsanordningen till PFHd for
skyddsstoppet.
SF3 - . Tolerans
Ledpositionsgrans Beskrivning Vad hander? och PFHp, Effekt
(mjuk . . Stéller in évre och nedre
axelbegransning) . . s
gransvarden for tillatna e
i, . Tillater inte att
ledpositioner. Stopptid och .. N .
. . rorelsen dverskrider
avstand beaktas inte eftersom .
. . nagon
gransvardena inte kommer att rnsinstalinin
Overskridas. Varje led kan ha 9 . g
. . i Hastigheten kan
sina egna granser. Begransar N .
. N Lo sdnkas sa att Tol: 5°
direkt mangden tilldtna . . . Led
. rorelsen inte PFHp:
ledpositioner som lederna kan N . . (vardera)
. e Overskrider nagon | 1.8E-07
rora sig inom. Den stélls in i N
R grans. Ett
sékerhetsdelen av
i R . R robotstopp kommer
anvandargranssnittet. Det &r ett - .
. att initieras for att
medel fér sdkerhetsklassad .
. . forhindra att en
mjuk axelbegransning och . .
. . grans overskrids.
utrymmesbegransning, enligt
ISO 10218-1:2011, 5.12.3.
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SF4
Ledhastighetsgrdns

Gemensam
ledmomentgréns

Beskrivning

Staller in en 6vre grans for
ledhastigheten. Varje led kan
ha sin egen gréns. Denna
sékerhetsfunktion har storst
inflytande pa
energidverforingen vid
kontakt (klAmning eller
transient). Begransar direkt
den uppsattning tillatna
ledhastigheter som lederna
far utfora. Den stalls in i
sakerhetsinstallningen i
anvandargranssnittet.
Anvands for att begransa
snabba ledrorelser, t.ex.
risker i samband med
singulariteter.

Vad hander?

Tillater inte att
rérelsen dverskrider
nagon
gransinstallining.
Hastigheten kan
sdnkas sa att
rérelsen inte
Overskrider nagon
grans. Ett robotstopp
kommer att initieras
for att férhindra att
en grans 6verskrids.

Tolerans

och PFHp CTeKt
Tol: 1.15

°ls Led
PFHp: (vardera)
1.8E-07

Overskridande av grénsen for viidmomentet for den inre leden (varje led) resulterar i
ett stopp av Cat 03. Denna instéllning &r inte tillganglig for anvandaren, utan &ren
fabriksinstéllning. Det visas INTE som en sakerhetsfunktion for e-Series eftersom det
inte finns nagra anvandarinstallningar och inga anvandarkonfigurationer.
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SF5 Kallas olika
namn:
Poseringsgrans,
Verktygsgréns,
Orienteringsgréns,
Séakerhetsplan,
Sédkerhetsgranser

Beskrivning

Vad hander?

Tolerans

Effekt

Overvakar TCP Pose (position
och orientering) och férhindrar
att ett sékerhetsplan eller
TCP-posegransen dverskrids.
Flera poseringsgranser ar
mdjliga (verktygsflans,
armbage och upp till 2
konfigurerbara
verktygsforskjutningspunkter
med en radie) Orienteringen
begransas av avvikelsen fran
funktionens Z-riktning for
verktygsflansen ELLER
TCP:n. Denna
sakerhetsfunktion bestar av
tva delar. En ar
sakerhetsplanerna for
begransning av méjliga TCP-
positioner. Den andra ar TCP-
orienteringsgransen, som
anges som en tillaten riktning
och en tolerans. Detta ger
TCP- och handledszoner for
inkludering/exkludering pa
grund av sdkerhetsplanerna.

Tillater inte att
rérelsen
Overskrider nadgon
gransinstallning.
Hastigheten eller
vridmoment kan
sankas sa att
rérelsen inte
overskrider nagon
grans. Ett
robotstopp
kommer att
initieras for att
forhindra att en
grans overskrids.
Tillater inte att
rérelsen
overskrider nagon
gransinstallining.

och PFHp

Tol: 3°40
mm
PFHp:
1.8E-07

TCP
Verktygsflans
Armbage

f,:ﬁghetsgréns Beskrivning Vad hander? I;I‘ell;aFn:D Effekt
TCP & Armbage Tillater inte att rorelsen Overskrider
nagon gransinstallning.
Hastigheten eller vridmoment kan
Overvakar TCP- och sankas sa att rorelsen inte
. . i . . R Tol: 50
armbagshastigheten Overskrider ndgon grans. Ett /
for att forhindra att robotstopp kommer att initieras for r;l;an. TCP
hastighetsgransen att férhindra att en grans 1.8EI?67
Overskrids. Overskrids. Tillater inte att rorelsen
Overskrider ndgon gransinstallning.
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SF7 Kraftgréns
(TCP)

SF8
Momentumgrans

SF9 Kraftgréns

Beskrivning

Kraftgransen ar den kraft som
roboten utévar vid TCP (verktygets
mittpunkt) och "armbéagen"”.
Sakerhetsfunktionen beraknar
kontinuerligt de vridmoment som
tillats for varje led for att halla sig
inom den definierade kraftgransen
for bAde TCPamp och armbage.
Lederna styr sitt viidmoment for att
halla sig inom det tillatna
vridmomentomradet. Detta innebar
att krafterna vid TCP eller armbagen
kommer att halla sig inom den
definierade kraftgransen. Nar ett
Overvakat stopp initieras av
kraftgrans SF kommer roboten att
stanna och sedan "backa" till en
position dar kraftgréansen inte
Overskreds. Den kommer da att
stoppa igen.

Vad hander?

Tillater inte att
rorelsen dverskrider
nagon
gransinstalining.
Hastigheten eller
vridmoment kan
sdnkas sa att rorelsen
inte dverskrider
nagon grans. Ett
robotstopp kommer
att initieras for att
forhindra att en grans
overskrids. Tillater
inte att rérelsen
Overskrider nagon
gransinstalining.

Tolerans
och PFHp

Tol: 25N
PFHp:
1.8E-07

Effekt

TCP

Beskrivning

Momentumgransen
ar mycket anvandbar
for att begransa
overgaende stotar.
Momentgransen
paverkar hela
roboten.

Vad hander?

Tillater inte att rérelsen Overskrider
nagon gransinstallning.
Hastigheten eller vridmoment kan
sankas sa att rorelsen inte
Overskrider nagon grans. Ett
robotstopp kommer att initieras for
att forhindra att en grans
Overskrids. Tillater inte att rorelsen
Overskrider nagon gransinstallning.

Tolerans
och PFHp

Tol: 3kg
m/s
PFHp:
1.8E-07

Effekt

Robot

Beskrivning

Den har funktionen dvervakar det
mekaniska arbetet (summan av
ledmoment ganger ledens

Vad hander?

Tolerans
och PFHp

Effekt

vinkelhastigheter) som utfors av roboten, Dynamisk Tol: 10W
vilket ocksa paverkar strommen till begransning av | PFHp Robot
robotarmen och robotens hastighet. strom/moment | :1.8E-07
Denna sakerhetsfunktion begransar
dynamiskt strommen/vridmomentet men
bibehaller hastigheten.
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SF10 URRobot |-t ) Vad hander PFHp  Effekt
Estop-utgang Nar de dubbla utgangarna ar
konfigurerade for en Robot <Estop>
utgang och det sker ett robotstopp, ar de
LAGA. Om ingen Robot <Estop> Stopp
initieras ar dubbla utgangar hoga. Pulser
anvands inte men tolereras.
Dessa dubbla utgangar éndrar tillstand
for alla externa E-stopp som ar anslutna
till konfigurerbara sakerhetsingangar dar
denna ingang ar konfigurerad som en
nodstoppsingang.
For den integrerade funktionella Dubbla utgangar
sakerhetsklassningen med ett externt gar lagti Extern
sakerhetsrelaterat styrsystem, 1agg till handelse av ett 1 8E- anslutning
PFHD for denna sékerhetsrelaterade E-stopp om 0'7 till logik
utgang till PFHD for det externa konfigurerbara och/eller
sakerhetsrelaterade styrsystemet. utgangar ar utrustning
For E-stopputgangen utfors valideringen | installda
vid den externa utrustningen, eftersom
UR-utgangen &r en ingang till denna
externa E-stoppséakerhetsfunktion fér
extern utrustning.
OBS: Om IMMI (Injection Moulding
Machine Interface) anvands, ar UR
Robot E-stopputgangen INTE ansluten
till IMMI. Det finns ingen E-stopputsignal
som skickas fran UR-roboten till IMMI.
Detta ar en funktion for att férhindra ett
oaterkalleligt stopptillstand.
SF11UR Robot RSV Vad hander PFHp  Effekt
Flytta: Digital Om konfigurerbara
utgang utas "
gangar ar
Nér roboten ror sig (rorelse pagar) &r | jnstallda:
de dubbla digitala utgdngarna LAGA. )
Utgangarna ar HOGA néringen * Narroboten
R ) ror sig
rorelse sker. Funktionell (rérelse Extern
sékerhetsklassificering ar fér vad pagar)arde | 1 gg. anslutning
som finns inom UR-roboten. Den dubbla 0'7 till logik
integrerade funktionella digitala och/eller
sakerhetsprestandan kraver att utgadngarna utrustning
denna PFHd Iaggs till PFHd for den LAGA.
externa logiken (om nagon) och dess + Utgangarna
komponenter. ar HOGA nar
ingen rorelse
sker.
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SF12 UR Robot
Stoppar inte:
Digital utgang

SF13 UR Robot
Reducerat lage:
Digital utgang

SF14 UR-robot
inte reducerat
lage: digital
utgang

Beskrivning PFHp Effekt
Nar roboten STOPPAR (haller pa att stanna eller star stilla)
&r de dubbla digitala utgdngarna HOGA. Nér utgéngarna &ar Extern
LAGA &r roboten INTE i process att stoppa och INTE i ett anslutnin
stillastdende tillstand. Funktionell sékerhetsklassificering ar | 1.8E- . ) 9
i , . . till logik
for vad som finns inom UR-roboten. Den integrerade 07 och/eller
funktionella sdkerhetsprestandan kraver att denna PFHd utrustnin
laggs till PFHd for den externa logiken (om nagon) och dess 9
komponenter.
Beskrivning PFHp  Effekt
Nar roboten ar i reducerat lage (eller nar reducerat lage har Extern
inletts), &r de dubbla digitala utgadngarna LAGA. Se nedan. .

; R . ) . anslutning
Funktionell sakerhetsklassificering ar for vad som finns inom | 1.8E- fill logik
UR-roboten. Den integrerade funktionella 07 och/gller
sakerhetsprestandan kraver att denna PFHd laggs till PFHd .

.. . . utrustning
for den externa logiken (om nagon) och dess komponenter.

Beskrivning PFHp Effekt
Nar roboten INTE ar i reducerat lage (eller nar det Extern
reducerade laget inte har inletts) ar de dubbla digitala anslutnin
utgdngarna LAGA. Funktionell sékerhetsklassificering &r for i . 9

) . . 1.8E- till logik

vad som finns inom UR-roboten. Den integrerade 07 heller
funktionella sakerhetsprestandan kréver att denna PFHd :jtcrusetn?n
laggs till PFHd for den externa logiken (om nagon) och dess 9
komponenter.
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= Beskrivning Vad hénder? Effekt
for stopp och PFHp:
Realtidsévervakning av férhallandena
sa att stopptidsgransen inte overskrids.
Robotens hastighet begransas for att
sakerstalla att stopptidsgransen inte
Overskrids. Tillater inte att
Robotens stoppférmaga i de givna den faktiska
rérelserna 6vervakas kontinuerligt for stopptiden
att férhindra rérelser som skulle 6verskrider den
Overskrida stoppgréansen. Om den tid installda
som behdvs for att stoppa roboten gransen. TOL: 50 ms
riskerar att dverskrida tidsgrénsen Orsakar en PFHp: 1.8E- | Robot
minskas rorelsehastigheten for att sankning av 07
sékerstélla att grénsen inte 6verskrids. | hastigheten eller
Ett robotstopp kommer att initieras for ett robotstopp for
att foérhindra att gransen dverskrids. att INTE
Sakerhetsfunktionen utfér samma Overskrida
berakning av stopptiden for den/de grénsen
givna rérelsen/rérelserna och initierar
ett Cat 0-stopp om stopptidsgransen
kommer att dverskridas eller
Overskridas.
SF16 Toleranser
2 Beskrivning Vad hander? Effekt
%\:ssttéondsgrans och PFHp:
PP Realtidsévervakning av férhallandena
sa att avstandsgransen inte 6verskrids.
Robotens hastighet begransas for att
s:akers:[[a.l.lakatt g.;r:anfen fokr y Tillater inte att
stoppstrackan inte O\Cers. rids. den faktiska
Robotens stoppférmaga i de givna .
.. .. . e stopptiden
rérelserna 6vervakas kontinuerligt for . .
. R overskrider den
att forhindra rorelser som skulle A
! . R . installda
Overskrida stoppgransen. Om den tid N
v em gransen. TOL: 40 mm
som behdvs for att stoppa roboten
. . o i Orsakar en PFHp: 1.8E- | Robot
riskerar att Gverskrida tidsgransen .
. N . . sankning av 07
minskas rorelsehastigheten for att .
. . ) s . hastigheten eller
sakerstalla att gréansen inte dverskrids. i
- i ett robotstopp for
Ett robotstopp kommer att initieras foér
- i . ) att INTE
att forhindra att gransen 6verskrids. Sverskrida
Sakerhetsfunktionen utfér samma i
s i R grénsen
berékning av stoppstrackan for de
givna rorelserna och initierar ett Cat O-
stopp om stopptidsgransen kommer att
Overskridas eller dverskrids.
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SF17 Saker
hemposition
"6vervakad
position"

Tabell 1 fotnoter

Beskrivning

Sakerhetsfunktion som
Overvakar en sékerhetsklassad
utgang, sa att den sdkerstaller
att utgangen endast kan
aktiveras néar roboten &riden
konfigurerade och 6vervakade
"sakra hempositionen".

Ett Cat O-stopp initieras om
utgangen aktiveras nar roboten
inte befinner sig i den
konfigurerade positionen.

. Toleranser
Vad hander? och PFHp;:
"Safe home-
utgangen" kan
anroboen | TOL17°
; o PFHp: 1.8E-
befinner sig i den 07
konfigurerade
"Safe home-
positionen"”

Effekt

Extern
anslutning
till logik
och/eller
utrustning

TKommunikationen mellan mandverenheten, styrenheten och inom roboten (mellan
lederna) &r SIL 2 fér sdkerhetsdata enligt IEC 61784-3.
2Estop-validering: den héngande Estop-knappen utvarderas i enheten och
kommuniceras® sedan till sdkerhetsstyrenheten via SIL2-kommunikation. For att
validera Estop-funktionen for enheten trycker du pa knappen Pendant Estop och
kontrollerar att en Estop uppstar. Detta bekraftar att nddstoppet ar anslutet till enheten,
att nddstoppet fungerar som avsett och att enheten ar ansluten till styrenheten.
3Stoppkategorier enligt IEC 60204-1 (NFPA79). For Estop ar endast stoppkategorierna

0 och 1 tillatna enligt IEC 60204-1.

* Stoppkategori 0 och 1 resulterar i att drivkraften tas bort, dar stoppkategori 0 ar
omedelbart och stoppkategori 1 ar ett kontrollerat stopp (t.ex. bromsa till stopp
och ta bort drivkraften). Med UR-robotar ar stoppkategori 1 ett kontrollerat stopp
dar strommen tas bort nar ett 6vervakat stillestand upptacks.

* Stoppkategori 2 ar ett stopp dar drivkraften INTE tas bort. Stoppkategori 2
definieras i IEC 60204-1. Beskrivningar av STO, SS1 och SS2 finns i IEC 61800-
5-2. Med UR-robotar uppratthaller ett stopp av kategori 2 banan och behaller
sedan kraften till drivenheterna efter stoppet.

4Det rekommenderas att anvanda UR:s sakerhetsfunktioner for stopptid och
stoppavstand. Dessa granser bor anvandas for din tillampning for

stopptid/sakerhetsavstand.

SRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" férUniversal Robots-robotar.
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20.1. Tabell 1a

Andring av SF- Beskrivning PFHp  Effekt
parameterinstéliningar i

. Reducerat Iage kan initieras av ett sédkerhetsplan/grans
reducerat lage

(startar vid 2 cm fran planet och instéllningarna for
reducerat lage uppnas inom 2 cm fran planet) eller
genom anvandning av en ingang for att initiera
(kommer att uppna reducerade instéllningar inom 500
ms). Nar de externa anslutningarna ar laga initieras
reducerat lage. Reducerat lage innebar att ALLA
granser for reducerat lage ar AKTIVA.

Reducerat lage ar inte en sékerhetsfunktion utan . indre
N oo . an 1,8E- | Robot
sharare en tillstandsférandring som paverkar 07

installningarna for féljande granser foér
sakerhetsfunktionen: ledposition, ledhastighet, TCP-
positionsgréans, TCP-hastighet, TCP-kraft, momentum,
kraft, stopptid och stoppstracka. Reducerat lage &r ett
satt att parameterisera sékerhetsfunktioner i enlighet
med ISO 13849-1. Alla parametervarden maste
verifieras och valideras for att se om de ar lampliga for
robotapplikationen.

Aterstall Beskrivning
skyddsstopp .
. . . ) . - Mindre
Nar sakerhetsfunktionen ar konfigurerad for aterstallning och 4n 1 8E
de externa anslutningarna 6vergar fran lag till hog aterstalls ’
N . N e . 07 Robot
sakerhetsfunktionen. S&kerhetsingdng for att initiera en .
. - N . N Ingang
aterstallning av sadkerhetsfunktionen for skyddsstopp. till SE2
Aktiveringsenhet  [ETLTGHTE T PFHp  Effekt
Ir:l(zi;;jeagen N&r den externa aktiveringsenhetens anslutningar ar laga
initieras ett skyddsstopp (SF2). Rekommendation: Anvand
med en lagesomkopplare som sédkerhetsingang. Om en
lagesomkopplare inte anvands och inte ansluten till Mindre
sakerhetsingangarna, kommer robotlaget att bestdmmas av an 1,8E-
anvandargranssnittet. Om anvandargranssnittet ar i: 07 Robot
+ "korlage", aktiveringsenheten kommer inte att vara Ingang
aktiv. till SF2
* "programmeringslage", aktiveringsenheten kommer att
vara aktiv. Det &r mgjligt att anvénda l6senordsskydd
for att &ndra laget via anvandargranssnittet.
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Lagesbrytare
INGANG

Freedrive-ingang

Beskrivning PFHp Effekt
Nar de externa anslutningarna ar laga galler driftlage
(kérning/automatisk drift i automatiskt lage). Vid hog ar laget
programmering/larande. Rekommendation: Anvand med en
aktiveringsanordning, t.ex. en UR e-serie mandverenhet Mindre
med en integrerad aktiveringsanordning fér 3 lagen. an 1,8E-
Vid inlarning/program kommer initialt bade TCP-hastighet 07 Robot
och armbagshastighet att begransas till 250 mm/s. Ingang
Hastigheten kan 6kas manuellt med hjalp av till SF2
mandverenhetens anvandargranssnitt "speed-slider", men
vid aktivering av aktiveringsenheten aterstalls
hastighetsbegransningen till 250 mm/s.
Beskrivning PFHp Effekt
Rekommendation: Anvand med 3PE TP och/eller 3-
positionsaktiverande enhetsingang. Nar Frikérning INPUT ar Mindre
Hog kommer roboten endast att ga in i Frikdrning om féljande an 1,8E-
villkor &r uppfylida: 07 Robot
* 3PE TP-knappen &r inte intryckt Ingang
till SF2

+ 3-positions aktiveringsenhet INGANG antingen inte
konfigurerad eller inte intryckt INGANG Lag)

20.2. Tabell 2

Beskrivning

Collaborative
Operation 2011
utgava, avsnitt
5.10.2

UR e-Series-robotar uppfyller kraven i ISO 10218-1:2011 och tillampliga delar av
ISO/TS 15066. Det ar viktigt att notera att de flesta delar av ISO/TS 15066 riktar sig till

integratdren och inte till robottillverkaren. | ISO 10218-1:2011, avsnitt 5.10 om

samverkande drift beskrivs 4 tekniker fér samverkande drift enligt nedan. Det ar
mycket viktigt att forsta att samverkande drift &r av APPLIKATIONEN nér den &r i

AUTOMATISKT lage.

Teknik Forklaring

ar tilldtet for automatisk

och ISO/TS 15066 som

UR e-Series

Stoppa tillstand dar laget halls UR-robotarnas
stillastdende och 6vervakas som en | skyddsstopp &r ett
sakerhetsfunktion. Kategori 2-stopp | sékerhetsklassat
Overvakat stopp, se SF2
Sakerhetsklassat | aterstallning. Vid aterstallning och pa sidan 1. Det ar troligt
Overvakat stopp omstart efter ett sékerhetsklassat att "sakerhetsklassat
Overvakat stopp, se ISO 10218-2 Overvakat stopp" i
framtiden inte kommer

aterupptagande far inte orsaka att kallas en form av
farliga forhallanden. samarbetsoperation.
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Collaborative
Operation 2011
utgava, avsnitt
5.10.3

Teknik

Handstyrning

Forklaring

Detta ar i huvudsak individuell
och direkt personlig kontroll
medan roboten &r i
automatiskt lage.
Handledningsutrustningen
ska vara placerad nara
andeffektorn och ska ha:

* en nddstoppsknapp

* en
aktiveringsanordning
med tre lagen

* en sakerhetsklassad
overvakad
stoppfunktion

* eninstallbar
sakerhetsklassad
overvakad
hastighetsfunktion

UR e-Series

UR-robotar ger inte handstyrning
for samverkande drift. Handstyrd
installning (fri kdrning)
tilhandahalls med UR-robotar,
men detta ar for programmering i
manuellt lage och inte for
samarbete i automatiskt lage.

UR16e
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Collaborative
Operation

2011 utgava,
avsnitt 5.10.4

Férklaring

UR e-Series

Sakerhetsfunktioner for
hastighets- och
separationsdvervakning
(SSM)

SSM ar roboten som
uppratthaller ett
separationsavstand fran nagon
operatér (mansklig). Detta gors
genom Overvakning av
avstandet mellan
robotsystemet och intrang for
att sakerstalla att det MINSTA
SKYDDSAVSTANDET
sakerstalls. Vanligtvis uppnas
detta med hjalp av kanslig
skyddsutrustning (SPE), dar
vanligtvis en
sakerhetslaserscanner
upptacker intrdng mot
robotsystemet.

Detta SPE orsakar:

1. dynamisk andring av
parametrarna for de
begransande
sakerhetsfunktionerna;
eller

2. ett sdkerhetsklassat
Overvakat stopptillstand.

Vid detektering av intrang som
[&mnar skyddsanordningens
detekteringszon ar roboten
tillaten att:

1. ateruppta de "hogre”
normala gréansvéardena
for sdkerhetsfunktioner
vid 1) éver

2. ateruppta driften vid 2)
ovan

Nar det galler 2) 2),
aterupptagen drift efter ett
sakerhetsklassat 6vervakat
stopp, se ISO 10218-2 och
ISO/TS 15066 for krav.

For att underlatta SSM
har UR-robotar méjlighet
att vaxla mellan tva
uppséattningar
parametrar for
sakerhetsfunktioner med
konfigurerbara granser
(normala och
reducerade). Se
Reducerat lage pa sidan
4. Normal drift kan
aterupptas nar inget
intrdng upptécks. Det
kan ocksa orsakas av
sékerhetsplan/
sakerhetsgranser. Flera
sékerhetszoner kan
enkelt anvandas med
UR-robotar. Till exempel
kan en sdkerhetszon
anvéandas for
"reducerade
instaliningar" och en
annan zongrans anvands
som en
sakerhetsstoppsingang
till UR-roboten.
Reducerade granser kan
ocksa inkludera en
reducerad instéllning for
stopptid och
stoppavstandsgranser -
for att minska arbetsytan
och golvytan.
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Collaborative
Operation

2011 utgava,
avsnitt 5.10.5

Teknik

Forklaring

UR e-Series

Kraft- och
kraftbegransande
(PFL) genom
inbyggd design
eller kontroll

Hur man uppnar PFL Iamnas till
robottillverkaren.
Robotkonstruktionen och/eller
sakerhetsfunktionerna kommer
att begransa energidverféringen
fran roboten till en person. Om
nagon parametergrans
overskrids intraffar ett
robotstopp. PFL-applikationer
kraver att man dvervager
ROBOTAPPLIKATIONEN
(inklusive andeffektorn och
arbetsstycket/arbetsstyckena),
sa att eventuell kontakt inte
orsakar skada. Den utférda
studien utvarderade trycket till
ONSET av smarta, inte skada.
Se bilaga A. Se ISO/TR 20218-1
Andeffektorer.

UR-robotar ar
kraftbegransande robotar som
ar sarskilt utformade for att
mojliggdra
samarbetstillampningar dar
roboten kan komma i kontakt
med en person utan att orsaka
skada. UR-robotar har
sakerhetsfunktioner som kan
anvandas for att begrénsa
robotens rdrelse, hastighet,
momentum, kraft, effekt med
mera. Dessa
sakerhetsfunktioner anvands i
robotapplikationen for att
darigenom minska tryck och
krafter som orsakas av
andeffektorn och
arbetsstycket/arbetsstyckena.

UR16e

233

Anvandarhandbok
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