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1. Ansvar och avsedd anvandning

1.1. Ansvarsfriskrivning

Beskrivning

All information i denna handbok ska inte tolkas som en garanti fran UR att
industriroboten inte kommer att orsaka skada, aven om industriroboten féljer alla
sakerhetsinstruktioner och all information fér anvandning.

1.2. Avsedd anvandning

Beskrivning

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

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

Universal Robots ar industrirobotar avsedda for att hantera verktyg/andeffektorer och
installationer, eller for att bearbeta eller forflytta komponenter eller produkter. For detaljer
om de forhallanden under vilka roboten bor arbeta.

Alla UR-robotar ar utrustade med sékerhetsfunktioner som ar utformade for att
mojliggdra kollaborativa applikationer, dar robotapplikationen arbetar tillsammans med
en manniska. Installningarna for sékerhetsfunktionen maste konfigureras till ampliga
varden enligt riskbeddmningen av robottillampningen.

Samarbetsdrift &r endast avsedd for riskfria tilldmpningar, dar hela tillampningen,
inklusive verktyg, arbetsstycke, hinder och andra maskiner har lag risk enligt
riskutvarderingen for den specifika tillampningen.

Anvandarhandbok
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VARNING

Om UR-robotar eller UR-produkter anvands pa annat satt an vad som ar avsett
kan det leda till personskador, dddsfall och/eller egendomsskador. Anvand inte
UR-roboten eller produkter fér nagon av nedanstaende oavsikiliga anvandningar
och tilldmpningar:

* Medicinsk anvandning, dvs. anvandning i samband med sjukdom, skada
eller funktionsnedsattning hos manniskor, inklusive féljande andamal:

Rehabilitering

Bedbmning

Kompensation eller lindring

Diagnostik

Behandling

Kirurgi

Sjukvard

Proteser och andra hjalpmedel for fysiskt funktionshindrade

All anvandning i nérheten av patient/er

* Hantering, lyft eller transport av personer

* Alla tillampningar som kraver att specifika hygien- och/eller
sanitetsstandarder uppfylls, t. ex. narhet till eller direktkontakt med
livsmedel, drycker, farmaceutiska och/eller kosmetiska produkter.

UR ledfett kan slappas ut i luften (anga) eller droppa.

* All anvandning eller alla tilldmpningar som avviker fran avsedd
anvandning, specifikationer och certifieringar for UR-robotar eller UR-
produkter.

* Felaktig anvandning ar forbjuden eftersom det kan leda till dodsfall,
personskada och/eller egendomsskada

ALLA EVENTUELLA UTTRYCKLIGA ELLER UNDERFORSTADDA
GARANTIER AVSEENDE LAMPLIG ANVANDNING.

VARNING

Andra inte roboten. Modifiera eller ndra inte &ndkaporna i e-Serien. En &ndring
kan skapa oférutsedda risker. All auktoriserad demontering och atermontering
ska goras pa ett UR-servicecenter, eller kan goras enligt den senaste versionen
av alla relevanta servicemanualer av yrkeskunniga personer.

UR10e PolyScope X
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é VARNING
Underlatenhet att beakta de extra risker som uppstar pa grund av rackvidd,
nyttolast, viidmoment och hastigheter i samband med robotanvandning, kan leda
till personskador eller dédsfall.

* Riskbeddmningen av din tillAmpning ska omfatta de risker som ar
forknippade med tilldmpningens rackvidd, rorelse, nyttolast och hastighet
for roboten, andeffektorn och arbetsstycket.

Anvandarhandbok 13 UR10e PolyScope X
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2. Dinrobot

Inledning Gratulerar till din nya Universal Robots-robot, som bestar av robotarm (manipulator),
mandverskap 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.

I lddorna * Robotarm
* Mandverskap
* Mandverenhet eller en 3PE -mandverenhet
* Fastbeslag for mandverskapet
* Fastbeslag for 3PE-mandverenheten
* Nyckel till mandverskapet

* Kabel fér anslutning av mandverskapet och kontrollboxen (flera alternativ tillgéngliga
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

UR10e PolyScope X 14 Anvandarhandbok
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Om Lederna, basen och verktygsflansen ar huvudkomponenterna i robotarmen.
robotarmen Mandverenheten koordinerar ledrorelser for att flytta robotarmen.

Att fasta en andeffektor (verktyg) till verktygsflansen i slutet av robotarmen goér det majligt

for roboten att manipulera ett arbetsstycke. Vissa verktyg har ett specifikt syfte utver att
manipulera en del, till exempel QC-inspektion, applicering av lim och svetsning.

/

(4
@
\ \4
Tool flange

Wrist 3 joint

\
\ \Wrist 2 joint

\Wrist 1 joint

[
Bﬂ/ /

Base joint

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 riskbedomning kravs for varje robottillampning.

Anvandarhandbok 15 UR10e PolyScope X
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Om
handboken

Denna handbok innehaller sakerhetsinformation, riktlinjer for sdker anvandning och
anvisningar fér montering av robotarmen, mandéverskapet och mandverenheten. Du kan
ocksa hitta instruktioner for hur du bérjar installera och hur du bérjar programmera
roboten.

Las och folj de avsedda anvandningsomradena. Utfor en riskbeddémning. Installera och
anvand i enlighet med de elektriska och mekaniska specifikationerna i denna handbok.

Riskbedomning kraver en forstaelse for faror, risker och riskreducerande atgarder for
robottillampningen. Robotintegration kan krava en grundldggande niva av mekanisk och
elektrisk utbildning.

Ansvarsfriskrivning Universal Robots A/S fortsatter att forbattra tillforlitigheten och prestandan hos sina

for innehall

myUR

Support

UR+

produkter och férbehaller sig ratten att uppgradera produkter och
produktdokumentation utan foregaende varning. Universal Robots A/S vidtar alla
rimliga atgarder for att sékerstalla att innehallet i instruktionsboken stdmmer, men
tar inget ansvar for eventuella fel eller saknad information.

Denna handbok innehaller ingen garantiinformation.

I myUR-portalen kan du registrera alla dina robotar, halla reda pa servicedrenden och svara
pa allmanna supportfragor.

Logga in pa myur.universal-robots.com for att fa tillgang till portalen.

I myUR-portalen hanteras dina drenden antingen av din féredragna distributdr eller eskaleras
till Universal Robots kundtjanstteam.

Du kan ocksa prenumerera pa robotdvervakning och hantera ytterligare anvandarkonton i ditt
foretag.

Supportwebbplatsen www.universal-robots.com/support innehaller andra sprakversioner av
den har bruksanvisningen

Online-showroomet UR+www.universal-robots.com/plus tillhandahaller avancerade produkter
for att anpassa din UR-robotapplikation. Du kan hitta allt du behdver pa ett och samma stélle —
fran verktyg och tillbehor till programvara.

UR+ -produkter ansluts till och arbetar med UR -robotar for att sékerstélla enkel installation och
en dvergripande smidig anvandarupplevelse. Alla UR+ s produkter ar testade av UR.

Du kan ocksé fa tillgang till UR+ Partner Program via var programvaruplattform plus.universal-
robots.com for att utforma mer anvandarvanliga produkter for UR-robotar.

UR10e PolyScope X 16 Anvandarhandbok
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UR:s forum P3a UR:sforum forum.universal-robots.com kan robotentusiaster pa alla olika nivaer komma i
kontakt bade med UR och varandra for att stalla fragor, utbyta information. Trots att UR:s
forum grundades av UR+ och &ven om vara administratorer &r UR-anstéllda skapas
maijoriteten av innehallet av er, UR:s forumanvéandare.

Academy Pa webbplatsen UR Academy academy.universal-robots.com finns en méngd olika
utbildningsmaijligheter.

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

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

* PolyScope programvaruhandbok med beskrivningar och instruktioner for
programvaran

* Servicehandboken med instruktioner for felsékning, underhall och reparation

* Skriptkatalogen med skript for djupgaende programmering

Anvandarhandbok 17 UR10e PolyScope X
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2. Din robot

2.1. Tekniska specifikationer UR10e

Robottyp UR10e

Maximal nyttolast 10kg/221beller12,5kg/27,51b
Rackvidd 1300 mm/51,2in

Frihetsgrader 6 roterande leder

Programmering

PolyScope grafiskt anvandargranssnitt pa 12" pekskarm

Stromfoérbrukning (genomsnitt)

615W

Max genomshnittlig stromforbrukning

Cirka 350 W med ett typiskt program

Omgivningstemperaturomrade

0-50 °C. Vid omgivningstemperaturer éver 35 °C kan
roboten arbeta med lagre hastighet och prestanda.

Sakerhetsfunktioner

17 sofistikerade sékerhetsfunktioner. PLd-kategori 3 i
enlighet med: EN ISO 13849-1.

IP-klassificering

P54

Renrumsklassificering

Robotarm: ISO-klass 6, Man&verskap: ISO-klass 6

Buller

Robotarm: Mindre &n 65dB(A) Kontrollbox: Mindre &n 50dB

(A)

I/O-portar for verktyget

2 digitala ingangar, 2 digitala utgangar, 2 analoga ingangar

Verktyg I/0 stromférsorjning & spanning

2 A (dubbelt stift) 1 A (enkelt stift) & 12 V/24 V

Kraftvridmomentsensor noggrannhet

55N

Hastighet

Bas- och skulderleder: max 120 °/s.
Alla andra leder: max 180 °/s .
Verktyg: Ca 1 m/s/ca 39,4 tum/s.

Repeterbarhet for poser

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

Obegransad rotation av verktygsflansen, + 360 ° for alla

Fogintervall andra leder £ 360 ° for alla leder
Fotavtryck @190 mm/7,5in

Material Aluminium, PC/ASA-plast
Robot vikt 33,3kg/73,51b

Frekvens for uppdatering av systemet

500 Hz

Mandverskapets storlek (B x H x D)

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

I/O-portar pa manoéverskapet

16 digitala in, 16 digitala ut, 2 analoga in, 2 analoga ut

Strémférsorjning for mandverskap 1/0

24V 2 Ai kontrollbox

Kommunikation

MODBUS TCP & Ethernet/IP adapter, PROFINET, USB
2.0,USB 3.0

Verktygskommunikation RS
Mandverskapets stromkalla 100-240 VAC, 47-440 Hz
Kortslutningsstrommarkning (SCCR) 200A

TP-kabel: mandverenhet och mandverskap

4,5m /177 tum

Robotkabel: Robotarm till kontrollbox (tillval)

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

UR10e PolyScope X

18 Anvandarhandbok




2. Din robot

R
UNIVERSAL ROBOTS

2.2. Mandverenhet med 3-1ages aktiveringsenhet

Beskrivning

Oversikt
over TP

Beroende pa robotgenerationen kan din mandverenhet ha en inbyggd 3PE-enhet. Detta
kallas for en 3-lages aktiverande mandverenhet (3PE TP).
Robotar med hdgre nyttolast kan endast anvanda 3PE TP.

Om du anvander en 3PE TP sitter knapparna pa undersidan av manoéverenheten, enligt
bilden nedan. Du kan anvanda den knapp du féredrar.

Om mandverenheten ar frankopplad maste du ansluta och konfigurera en extern 3PE-
enhet. 3PE TP-funktionaliteten stracker sig till PolyScope-granssnittet, dar det finns
ytterligare funktioner i sidhuvudet.

OBSERVERA
* Om du har kdpt en UR20- eller UR30-robot kommer en

mandverenhet utan 3PE-enheten inte att fungera.

* 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.

* 3PE-mandverenheten ingar inte i kopet av OEM-styrenheten, sa
funktionaliteten for aktivering av enheten tillhandahalls inte.

Stromknapp
Noédstoppsknapp
USB-port (levereras med ett dammskydd)

A e

3PE-knappar

Anvandarhandbok
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Frikérning

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

UR10e PolyScope X 20 Anvandarhandbok
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2.2.1. Knappfunktioner for 3PE-mandverenhet

Beskrivning SR
@ 3PE-knapparna ar endast aktiva i manuellt Iage. | automatiskt lage

kraver robotrorelse inte 3PE-knappatgard.

| tabellen nedan beskrivs funktionerna fér 3PE-knapparna.

Position Beskrivning Atgard
Inget tryck pa 3PE- Robotrorelsen stoppas i manuellt lage.
1 Slapp knappen. Den trycks | Strém tas inte bort frin robotarmen och
inte in. bromsarna forblir slappta.
Latt . .
tryckning Lite tryck pa SPE- Later ditt program spelas nar roboten &r i
2 (greppa knappen. Den trycks Manuellt lage
9 PR till en mittenpunkt. ge-
I6st)
Hard Fullt tryck pa 3PE- ) . )
tryckning Robotrdrelsen stoppas i manuellt Iage.
3 knappen. Den trycks -
(greppa . Robot &ri 3PE-stopp.
. hela vagen ner.
hart)
1 Knapp slapps 2 Knapp trycks

Anvandarhandbok 21 UR10e PolyScope X
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2. Din robot

2.3. Polyscope X-dversikt

PolyScope X ar det grafiska anvéndargranssnittet (GUI) installerat pA mandverenheten som mandvrerar
robotarmen via en pekskarmen. Med granssnittet PolyScope X kan du skapa, ladda och kéra program.

Skarmens layout

Granssnittet ar indelat enligt vad som visas pa foljande bild:

* Sidhuvud - med knapp for att ladda eller skapa program och komma at programmoduler.

* Vaénster sidhuvud - med ikoner/flikar for att valja en huvudskarm.
* Hoéger sidhuvud - med ikoner/flikar for att valja en flerfunktionsskarm.

* Sidfot - med knappar for att styra robotens stromférsérjning och ditt laddade program.

_ E’ Program name
= Default
oo
oo
Application
TCP Offset
(il Name: Taol_flange
Program [
¥:0.0mm
@ Z:00mm
el RX:0.00 *
RY: 0.00°
,Q RZ: 0.00*
Oposscor Payload
0.000 kg
Center of
Gravity
X:0.0mm
¥: 0.0 mm
Z:0.0mm
Robot State

Figur 1.2: Huvudskarm

Skarmkombinationer

Huvudskarmen och flerfunktionsskdrmen utgoér driftskdrmkombinationen for roboten.

ez
oG CC
oc cc
Preview
n )
Relative To ©?
Name: base Move
Position
X:-189.6 mm —
¥:-609.7 mm =
Z:261.0mm Program
structure
Orientation
RX: -0.07 *
RY: 178.55° {x}
RZ:2.23" Global
Varlables
Base
9171
Shoulder
-98.96 "
Elbow
-126.22 "
Wrist1
-46.29
Wrist 2
91.39"
Wrist 3
78"
Speed
— 100% T

Flervalsskskarmen ar oberoende av huvudskarmen, sa att du kan utféra separata uppgifter. Du kan t.ex.
konfigurera ett program pa huvudskarmen samtidigt som du flyttar robotarmen pa flerfunktionsskarmen. Du

kan ocksa ddlja flerfunktionsskarmen om den inte behdvs.
* Huvudskéarm - med falt och alternativ for att hantera och dvervaka robotatgarder.

* Flerfunktionssk&rm - med félt och alternativ som ofta ar relaterade till huvudskarmen.

UR10e PolyScope X 22
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Program name 4 ta
= B Default T | s Q
@ Move Joints TCP Smart Skills
ccce
ccce
oo
oo Preview Move
Appication + Relative To Active TCP
Relative To “ base Tool_flange e
0 TCP Offset IRl Move
Name: Tool_flange Positi
Program fen Translate Rotate
% 0.0 mm X:-189.6 mm S
¥:-609.7 mm -
¥: 0.0 mm
63 z:261.0mm Program
Z:0.0mm struture —
& I Orientation // \ // \
RX: 0.00 RX: 0.07 X | ]| |
RY:0.00° RY: 178.55° {x} \ / \\ /
,O\ T . RZ:223° Global
p N Variabh
Operator ;:Ioa d B B
Y |( N
Z | ) | w
Wrist 3
178"

Robot State

Off

Fér att visa/ddlja flerfunktionsskdrmen

Figur 1.3: Huvudskédrm och flerfunktionsskérm

1. Tryck pa valfri ikon i den hogra sidhuvudet for att visa flerfunktionsskarmen.

Den hogra sidhuvudet expanderar till mitten av skarmen for att rymma flerfunktionsskarmen.

2. Tryck pa den aktuella ikonen i den hogra sidhuvudet for att dolja flerfunktionsskarmen.

2.3.1. Pekskarm

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

* Vattendroppar och/eller kylvatskedroppar

* Radiovagsstralning

* Annat oljud fran driftmiljon

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

robotrorelse.

Anvand pekskdrmen

Anvand dina fingertoppar for att gora ett val pa skarmen pa basta satt. | den har handboken kallas det "tryck".
En kommersiellt tillgénglig ljuspenna kan anvandas for att géra val pa skarmen. Foljande avsnitt listar och

definierar ikonerna/flikarna och knapparna i PolyScope X-granssnittet.

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

Anvandarhandbok
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2. Din robot

2.3.2. lkoner

Ikoner for vanster sidhuvud

Ikon

C © ©

cccc
ccccC

Titel

Operator

Tilldmpning

Program

3D

Mer

Om

Instéllningar

Effekt

Séakerhetskontrollsumma

Beskrivning

Ett enkelt satt att anvanda roboten genom att anvanda

forinstallda program.

For att konfigurera robotarmens installningar och extern

utrustning, t.ex. montering och TCP:er.

Andrar det aktuella robotprogrammet.

Kontrollerar och reglerar robotens rérelser.

Atkomst till Om-information och Instéliningar.

Visar information om roboten.

For att konfigurera instéllningar om programvaran, t.ex. sprak och

enheter.

For att starta eller stanga av roboten.

Visar sakerhetskontrollsumman for aktiv sdkerhet och

detaljerade parametrar samt andrar driftlage.

UR10e PolyScope X
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Sidfotsknappar

lkon Titel Beskrivning

Hanterar robotstatus. N&r den &r ROD trycker du pa
den for att roboten ska fungera.

* Svart, avstangd. Robotarmen ar i stoppat
tillstand.

* Orange, vilolage. Robotarmen ar pa men inte
redo fér normal drift.

Initiera * Orange, last. Robotarmen &r Iast.

* Gron, Normal. Robotarmen &r pa och redo for
normal drift.

* ROGd, Fel. Roboten ar i ett feltillstand, sdsom e-
stopp.

« BIl&, Overgang. Roboten &ndrar tillstand, t.ex.
broms lossas.

000006660

Play Startar det aktuella laddade programmet.
Steg Later ett program att kOras ett steg i taget.
Stopp Haltar det aktuella laddade programmet.
. Hanterar robotstatus. N&r den &r ROD trycker du pa
Hastighetsreglage

den for att roboten ska fungera.

Anvandarhandbok 25 UR10e PolyScope X
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3. Sakerhet

3.1. Allmant

Beskrivning

Las den allmanna sakerhetsinformationen och de instruktioner och anvisningar som
galler riskbeddmning och avsedd anvandning. | de féljande avsnitten beskrivs och
definieras sédkerhetsrelaterade funktioner som ar sarskilt relevanta fér samverkande
tilldmpningar.

Q VARNING
En riskbeddémning av applikationen maste utféras for att garantera
sakerheten for personal och utrustning.

Las och forsta de specifika tekniska data som ar relevanta fér montering och installation,
for att forsta integreringen av UR-robotar innan roboten slas pa for forsta gangen.

Det &r viktigt att observera och félja alla monteringsanvisningar i de féljande avsnitten i
den héar bruksanvisningen.

OBSERVERA
Universal Robots friskriver sig fran ansvar om roboten (armens

mandoverskap med eller utan manéverenhet) skadas, andras eller
modifieras pa nagot satt. Universal Robots kan inte hallas ansvarigt for
skador som orsakas pa roboten eller annan utrustning pa grund av
programmeringsfel, obehorig atkomst till UR-roboten och dess innehall
eller funktionsfel hos roboten.

UR10e PolyScope X
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3.2. S3kerhetsmeddelandetyper

Beskrivning

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

- B> b P P

S & ®

VARNING

Anger en farlig situation som, om den inte undviks, kan orsaka dddsfall
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 dér 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 bor I&sas i manualen.

Anvandarhandbok
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3. Sakerhet

3.3. Allmanna varningar

Beskrivning Foljande varningsmeddelanden kan upprepas, forklaras eller detaljeras i efterféljande

avsnitt.

ﬁ VARNING
Underlatenhet att folja de allméanna sakerhetsatgarder som anges nedan kan
leda till personskador eller dod.

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

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

Kontrollera att personalen &r skyddad under robottillampningens livstid,
inklusive transport, installation, idrifttagning, programmering/
programmering/undervisning, drift och anvandning, demontering och
kassering.

Kontrollera att konfigurationsparametrarna for robotsékerhet ar installda
for att skydda personalen, inklusive de personer som kan befinna sig
inom robotapplikationens rackvidd.

Undvik att anvanda roboten om den ar skadad.

Undvik att bara I6st sittande klader eller smycken nar du arbetar med
roboten. Knyt tillbaka langt har.

Undvik att placera fingrar bakom mandverskapets interna kapa.

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

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

Varna manniskor att halla sig utanfor robotens rackvidd, &ven nar
robotapplikationen ska startas.

Var medveten om robotens orientering for att forsta rorelseriktningen nar
du anvander mandverenheten.

Folj kraven och riktlinjerna i ISO 10218-2.

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

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

Skyddshandskar och/eller skyddsglaségon kan behdvas.

UR10e PolyScope X
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f} VARNING: HET YTA
Langvarig kontakt med den varme som genereras av robotarmen och
manoverskapet under drift kan leda till obehag som kan leda till skada.

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

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

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

é FORSIKTIGHET
Underlatenhet att utfora en riskbedémning fore integrering och drift kan 6ka
risken for personskador.

* Utfér en riskbedémning och minska riskerna fore drift.

* Om riskbedémningen visar det, far du inte ga in i robotens rérelseomrade
eller vidréra robottillampningen under drift. Installera skydd.

* Lé&s informationen om riskbedémning.

ﬁ FORSIKTIGHET
Om roboten anvands med otestade externa maskiner eller i en otestad
tillampning kan det 6ka risken for personskador.

* Testa alla funktioner och robotprogrammet separat.

* Las driftsattningsinformationen.

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 relevanta
specifikationer och varningar.
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3.4. Integration och ansvar

Beskrivning

Informationen i den har handboken tacker inte konstruktion, installation, integration och
drift av en robottillampning, och inte heller all kringutrustning som kan paverka
sakerheten for robottillampningen. Robottillampningen maste designas och installeras
enligt de sakerhetskrav som stalls upp i de relevanta standarder och regler i det land dar
roboten installeras.

Den eller de personer som integrerar UR-roboten ansvarar for att sakerstalla att
tildmpliga bestdmmelser i det berérda landet foljs och att eventuella risker i
robotapplikationen minskas pa lampligt satt. Detta innefattar, men ar inte begransat till,
féljande:

* Gora en riskbeddmning for hela robotsystemet

* Granssnitt till andra maskiner och ytterligare skydd om sa kravs enligt
riskbedémningen

* Instéllning av korrekta sakerhetsinstallningar i programvaran

* Sakerstalla att sdkerhetsatgarderna inte andras

* Validering av att robotapplikationen ar konstruerad, installerad och integrerad
* Framstalla anvandningsinstruktioner

* Marka robotinstallationen med relevanta skyltar och integratérens
kontaktinformation

* Bevara all dokumentation, inklusive riskbedémningen for applikationen, denna
manual och annan relevant dokumentation.

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 bryta strdommen.
Stoppa roboten pa ett ordnat och kontrollerat satt. Strommen

y
bryts nar roboten har stoppats.
*Stoppa roboten med driveffekten tillganglig fér 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.

UR10e PolyScope X
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4. LyTt och hantering

Beskrivning 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 sékert satt.

4. Control Box and Teach Pendant

Beskrivning 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.

4.7. Lutad

Beskrivning 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. Sammansattning och montering

Beskrivning Installera och sla pa robotarmen och kontrollboxen for att borja anvanda PolyScope.
Montera Du maste montera robotarmen, manéverskapet och mandverenheten innan du kan fortséatta.
roboten

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

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

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

5. Anslut elnatet, eller huvudstromkabeln, till mandverskapet.

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

* Setill att robotarmen &r sakrad pa en stabil yta
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5.1. Sakrarobotarmen

Beskrivning T Surface on which the robot is fitted
[Tp}
& 1005
i i
| |
|
4x P 8.4
&
o
~
A iS!
" N_ D8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.
- 8 FG8 100 x 13 V8.5 min.
|
Matt och halménster for montering av roboten.
Stédnga av
robotarmen A VARNING
Ovantad 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.
Anvandarhandbok 33 UR10e PolyScope X
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5. Sammansattning och montering

Sakra robotarmen

1.

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.

UR10e PolyScope X
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5.2. Dimensionering av stativet

Beskrivning Den struktur (stativ) som robotarmen &r monterad pa ar en viktig del av robotinstallationen.
Stativet maste vara stadigt och fritt fran vibrationer fran externa kallor.

Varje robotled ger upphov till ett vridmoment som flyttar och stoppar robotarmen. Under
normal oavbruten drift och vid stopproérelse 6verférs ledmomenten till robotstativet pa
foljande satt:

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

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

Kraft och moment vid basflansens definition.
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Dimensioneri  Storleken pa belastningarna beror pa robotmodell, program och flera andra faktorer.
ng av stativet 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 téankbara
rorelser multiplicerat med en séakerhetsfaktor pa 2,5. De faktiska belastningarna kommer
inte att dverstiga dessa varden.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 990 1700 1460 1160
Maximala ledmoment vid stopp i kategori 0, 1 och 2.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 830 1450 860 860
Maximala ledmoment under normal drift.

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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Saker Du kan inforliva extra sékerhetsmarginaler genom att ta hansyn till féljande konstruktionsaspekter:
hetsm

arginal « Statisk styvhet: Ett stativ som inte &r tillrackligt styvt kommer att bojas av under

er robotrorelsen, vilket leder till att robotarmen inte nar den avsedda véagpunkten 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 rérelsefrekvens 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 forvantade 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 fér valtning.

* Robotarmens driftsbelastning kan fa rorliga plattformar, sasom bord eller
mobila robotar, att valta, vilket kan leda till olyckor.

* Prioritera sédkerheten genom att alltid vidta lampliga atgarder for att
forhindra tippning av rorliga plattformar.
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5.3. Monteringsbeskrivning

Beskrivning Monteras med fyra bultar med hallfasthetsklass 8.8, 8,5 mm och
Robotarm (bas) . oy
fyra M8 monteringshal vid basen.
Anvander fyra M6 ganghal for att fasta ett verktyg pa
Tool Flange verktygsflansen. M6 hallfasthetsklass 8.8-bultar ska dras med
8 Nm. M6-skruvarna ska dras at till 8 N m, hallfasthet 8.8.
Manoverskapet kan hdngas upp pa en vagg eller placeras pa

Manoverskap
marken.
Mandverenheten kan monteras pa en vagg eller placderas pa
N mandverskapet. Kontrollera att kabeln inte orsakar snubbelrisk.
Mandverenhet

Obs: det gar att kdpa extra fasten for montering av mandverskapet
och mandéverenheten.

é VARNING
Montering och anvéandning av roboten i miljéer som dverskrider den
rekommenderade IP-klassificeringen kan leda till skador.

* Instabil montering kan leda till olyckor. Roboten far inte anvandas i miljoer
dar IP-vardena 6verskrids for roboten (IP54), mandverenheten (IP54) och
mandverskapet (IP44)

é VARNING
Instabilt montage kan leda till personskada.

¢ AKontrollera alltid att robotdelarna ar korrekt och sakert monterade och
bultade pa plats.
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5.4. 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.

Det &r viktigt att ta hansyn till den cylindriska volymen direkt ovanfor och direkt under
robotbasen nar du valjer plats fér montering av roboten. Du bér undvika att flytta
verktyget nara den cylindriska volymen eftersom det gor att fogarna ror sig snabbt aven
nar verktyget ror sig langsamt. Detta kan leda till att roboten arbetar ineffektivt och kan
gOra det svart att genomfora en riskbedémning.

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

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

Den cylindriska volymen ligger bade direkt ovanfor och direkt under robotbasen. Roboten stracker
sig 1300 mm fran basleden.

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

Fram riskbedémning.

Anvandarhandbok 39 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

R
UNIVERSAL ROBOTS 5. Sammansattning och montering

5.4.1. Singularitet

Beskrivning

Yttre
arbetsytegrans

En singularitet &r en position som begransar robotens rérelse och méjlighet att
positionera den.

Robotarmen kan sluta réra sig eller géra mycket plétsliga och snabba rérelser nér den
narmar sig och ldmnar en singularitet.

Q VARNING
Se till att robotrorelser nara en singularitet inte skapar faror for nagon
inom rackhall for robotarmen, sluteffektorn och arbetsstycket.

* Satt sdkerhetsgranser for armbagsledens hastighet och
acceleration.

Foljande orsakar singularitet i robotarmen:
* Yttre arbetsytegrans
* Inre arbetsytegrans

* Handledsriktning

Singulariteten uppstar eftersom roboten inte kan na tillrackligt Iangt eller nar utanfor det
maximala arbetsomradet.

For att undvika: Placera utrustningen runt roboten for att undvika att den nar utanfér det
rekommenderade arbetsomradet.

UR10e PolyScope X
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Inre
arbetsytegrans

Handledsriktning

Singulariteten uppstar eftersom rérelserna ar direkt ovanfor eller direkt under
robotbasen. Detta gor att manga positioner/orienteringar inte gar att na.

For att undvika: Programmera robotuppgiften pa ett sddant satt att det inte ar
nddvéandigt att arbeta i eller nara den centrala cylindern. Du kan ocksa Overvaga att
montera robotbasen pa en horisontell yta for att vrida den centrala cylindern fran vertikal
till horisontell orientering, vilket kan flytta den bort fran de kritiska omradena i uppgiften.

Denna singularitet uppstar eftersom handledsleden 2 roterar i samma plan som axel-,
armbags- och handledsleden 1. Detta begransar robotarmens rérelseomrade, oavsett
arbetsyta.

For att undvika: Utforma robotens uppgift pa ett sadant satt att det inte ar nodvandigt
att rikta in robotens handledsleder pa detta satt. Du kan ocksa forskjuta verktygets
riktning, sa att verktyget kan peka horisontellt utan den problematiska
handledsinstéllningen.

5.4.2. Fast och rorliginstallation

Beskrivning

Oavsett om robotarmen ar fast (monterad pa ett stativ, en vagg eller ett golv) elleri en
rorlig installation (linjar axel, skjutvagn eller mobil robotbas) maste den installeras sékert
for att sdkerstalla stabilitet genom alla rorelser.

Fastets konstruktion maste garantera stabilitet vid rorelser av:
* robotarmen
* robotbasen

* bade robotarm och robotbas
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5.5. Mandverskapets avstand

Beskrivning Flodet av varm luft i mandverskapet kan leda till fel pa utrustningen. Det
rekommenderade avstandet for mandverskapet ar 200 mm pa varje sida for tillrackligt
kallt luftflode.

1 200 mm

Q VARNING
Ett vatt manoverskap kan vara livsfarligt och kan orsaka dodsfall.

* Se till att mandverskapet 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.

Basflanskabelkontakt Basflanskabeln upprattar robotanslutningen till robotarmen till mandverskapet.
Robotkabeln ansluts till basflanskabeln i en &nde och till mandverskapets kontakt
i andra éanden.
Du kan lasa varje kontakt nar robotanslutningen har etablerats.

Q FORSIKTIGHET
Felaktig robotanslutning kan leda till att robotarmen inte far

nagon strom.

* Forlang inte en 6 m robotkabel.

OBSERVERA
Om basflanskabeln ansluts direkt till ett manoverskap kan det

orsaka skador pa utrustning eller egendom.

* Anslut inte basflanskabeln direkt till mandverskapet.
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5.7. Robotanslutningar: Robotkabel

Beskrivning Detta underavsnitt beskriver anslutningen fér en robotarm som ar konfigurerad med en
fast robotkabel pa 6 meter.

For att ansluta Du kan vrida anslutningskontakten at hdger sa att den lases lattare efter att kabeln har
arm och anslutits.

mandverskap * Etablera robotanslutningen genom att ansluta robotarmen till mandverskapet med

robotkabeln.

* Anslut och Ias kabeln fran roboten till kontakten nederst pa mandéverskapet enligt
nedan.

* Vrid anslutningskontakten tva ganger och kontrollera att den ar ordentligt last
innan du aktiverar robotarmen.

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.
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5.8. Natspanningsanslutningar

Beskrivning Natkabeln till mandverskapet har en IEC-kontakt av standardtyp i anden.

OBSERVERA
* |EC 61000-6-4:Kapitel 1 tillampningsomrade: "Denna del av

IEC 61000 for utslappskrav galler elektrisk och elektronisk
utrustning som ar avsedd att anvandas i miljon pa befintliga
industriella (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 elnétet via den
medfoljande 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
* Huvudséakring
* Reststromsenhet
* Enlasbar (i laget OFF ) omkopplare
En huvudstrémbrytare ska installeras for att stdnga av all utrustning i

robotapplikationen som ett enkelt satt att Iasa. De elektriska
specifikationerna visas i tabellen nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspanning 90 - 264 VAC
Extern huvudsakring (90-200 | 88151515

- 16 A
V) 15
Extern huvudsékring (200-
264 V) 8 - 16 A
Ingéngsfrekvens 47 - 440 Hz
Vilolageseffekt - - <1,5 W
Nominell drifteffekt 90 150150;28250300 325325328500750 "
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é 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 oanvanda bultarna med jordsymboler i mandverskapet for att
skapa gemensam jordning for all utrustning i systemet. Jordledaren ska
tala minst den starkaste strommen i systemet.

* Kontrollera att ingaende strom till mandverskapet 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 stréom till robotens I/O nar roboten
ar processbruten.

* Sakerstall att alla kablar ar korrekt anslutna innan mandéverskapet
stromsatts. Anvand alltid originalstromkabeln.
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6. Tillampningstlik

Med fliken Tillampning kan du gora installningar som paverkar robotens évergripande prestanda och

PolyScope X.
Program name
= =] Default ol
ccce
oo Application coce
oo
Application
‘-:-)
@] [e] 1
Va0 Move
) T<, bAoA ’
e [ P P | 4
Program é LI (') i )
Prograim
@ Mounting Frames Grids End Effectors Communication structure
30 Rotation, Tilt Position, references Layouts TCP, Position, Orientation, Digital, Analog, I1O0s.
Payload, Center of Gravity
{
Q Glabal

Operator

Variables

Safety Smart Skills System Info
Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup Log Messages, Joint
limits Temperatures

Robot State

Off

Figur 1.1: Tilldmpningsskdrm som visar tilldmpningsknappar.

Anvand fliken Tillampning fér att komma till féljande konfigurationsskérmar:

0.1

Montering
Ramar
Matriser
Sluteffektorer
Kommunikation
Sakerhet
Smart Skills

Systeminfo

Kommunikation

Kommunikationsskarmen later dig évervaka och stélla in 1/0O-signaler fran/till robotens mandverskap i realtid.
Skarmen visar det aktuella laget for I/O, inklusive under programkdérning. Om nagot &ndras under
programexekveringen kommer programmet att stoppas. Vid programstopp bibehaller alla utsignaler sina
tillstand.
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Kommunikationsskarmen uppdateras med 10 Hz, sa en mycket snabb signal kanske inte visas korrekt. Du
kan reservera konfigurerbara 1/O:er for sérskilda sakerhetsinstallningar som definieras i 7.6.1 1/0-
sakerhetssignaler pa sidan 63. De som ar reserverade kommer att ha namnet pa sakerhetsfunktionen i stallet
for standardnamnet eller det anvéndardefinierade namnet. Konfigurerbara utgangar som ar reserverade for
sakerhetsinstallningar kan inte véljas, de visas endast som LED-lampor.

Program name

= & Default a2
cccoe
oo &« Communication o ce
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input “r
] ~  Robot L
Clo Lo cl4 Lo CO0 Lo Cc0o4 Lo DIO Lo Dl 4 Lo
Program Wired 10 _——
Safeguard Reset -—
cis Lo €Ol 1 CO5 Lo D1 1 DI5 1o .
® Tool 10 a1 B
30 Lo Lo Lo Lo Lo
o Modbus L co2 cos DI2 DI
{xr
g -+ Add Source clz2 Lo cl7 Lo o3 L co7 L DI3 Lo D17 Lo Glabal

Variables
Operator

Ci3 Lo

Robot State Speed

Off — 0% T+

Figur 1.2: Kommunikationsskdrm som visar I/O.
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/. Installation

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

7.1. Elektriska varningar och forsiktighetsatgarder

Varningar Beakta foljande varningar for alla granssnittsgrupper, &ven nar du utformar och installerar
en applikation.

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

* Anslut aldrig sékerhetssignaler till en PLC som inte &r en sdkerhets-PLC
med ratt sdkerhetsniva. Det ar viktigt att halla signaler for
sakerhetsgranssnittet separerade fran de normala 1/0-
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 sékerhetsfunktionen gar forlorad.

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

personskador eller dédsfall pa grund av elektriska risker.

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

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

* Var noggrann nar granssnittskablar installeras till robotens /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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é 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 hoga signalnivaer eller langvarig exponering kan skada roboten
permanent. EMC-problem intraffar erfarenhetsméassigt 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
manoverskapets skarmning. Alla nAmnda GND-anslutningar ar endast avsedda
for drift- och signalspanning. For skyddsjord (PE, Protective Earth) anvénder du
M6-skruvanslutningarna som ar markta med jordsymboler inuti mandverskapet.
Jordledaren ska tala minst den starkaste strdommen i systemet.

|||—

LAS MANUAL

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

Beskrivning

Externa
anslutningsportar

Undersidan av I/0O-granssnittsgrupperna ar forsedda med externa anslutningsportar, se
bilden nedan. Det finns tackta 6ppningar i botten av mandverskapet for att dra externa
anslutningskablar for att komma &t portarna.

Mini Displayport stéder bildskdrmar som anvander Displayport. Detta kraver en aktiv
Mini Display till DVI- eller HDMI-omvandlare. Passiva adaptrar fungerar inte med
DVI/HDMI-portar.

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

OBSERVERA

Om du ansluter eller kopplar bort en mandéverenhet medan
manoverskopet ar paslaget kan det orsaka skador.

* Anslut inte en mandverenhet nar mandverskapet ar paslaget.

* Stdng av mandverskapet innan du ansluter en
mandverenhet.
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.

* Koppla in den aktiva adaptern innan mandverskapet slas pa.

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

* Anvand en aktiv adapter som stoder revision 1.2 eftersom
inte alla adaptrar fungerar direkt.
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/.3. Ethernet

Beskrivning Ethernet-grénssnittet kan anvandas for:
* MODBUS, EtherNet/IP och PROFINET.

* Fjarratkomst och fjarrstyrning.

Anslut Ethernet-kabeln genom att dra den genom halet i mandéverskapets botten och kopplain den i
Ethernet-porten pa konsolens undersida.

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

De elektriska specifikationerna visas i tabellen nedan.

Parameter Min Typ Enhet
Kommunikationshastighet 10 - 1000 Mb/s
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/.4 Installation av 3PE-mandverenhet

7.4.1. Hardvaruinstallation

For att ta bort en
manoéver enhet

OBSERVERA
Utbyte av mandverenheten kan resultera i att systemet rapporterar ett
fel vid uppstart.

* Valj alltid ratt konfiguration for typen av mandverenhet.

For att ta bort standardmandverenheten:
1. Stang av mandverskapet och koppla ur huvudkabeln fran stromkallan.

2. Tabort och kassera de tva buntbanden som anvands for montering av
mandverenhetens kablar.

3. Tryckin kldmmorna péa bada sidor av mandverenheten s kontakt enligt
illustrationen och dra ned for att koppla fran den frdn mandverenhetens port.

4. Oppnallossa plastgenomféringen léangst ned p4 manéverenheten s kontakt och
ta bort manéverenhetens kontakt och kabel.

5. Ta forsiktigt bort manéverenhetens kabel och manéverenheten.

| 1 | Kldmmor | 2 | Plastgenomféring
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| 1 | Buntband
Installera en 1. F&rin mandver enhetens kontakt och kabel genom mandéverenhetens botten och
3PE- stang helt/dra at plastgenomfdringen.

manoéver enhet

n

Tryck in mandver enhetens kontakt i mandverenhetens port for att ansluta.

3. Anvand tva nya buntband for att montera mandver enhetens kablar.

4. Anslut huvudkabeln till stromkallan och sla pa mandverskapet.
Det finns alltid en kabellangd med mandverenheten som kan utgéra 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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/.4.2. Ny programvaruinstallation

Sa hér
konfigurerar du
3PE TP-
programvaran

1. PaPolyScope, i rubriken, trycker du pa Installation och valjer Sdkerhet.

‘ , <unnamed>
* 7 E default*
-

Run Instalation._ wove

Select available hardware

N 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

e — Injection molding machine interface [None v

Tool Position

Tool
Direction

o
Hardware
Three
Position
Safe Home

Q roveron Speed e 100% 000 simutaton (]

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

Ett I6senord kravs for att lasa upp den har skarmen.

REAEZ+ QM o

program _installationl _vove I

Select available hardware

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

Injection molding machine interface No
Standard
I3PE Enabled

Planes
Tool Position

Tool
Direction

o
Hardware

Three
Position
Safe Home

Safety password Unlock
O Power off Speed o—) 100% ° 0 O S\muh\[\on.
3. lrullgardinsmenyn Manéverenhet véljer du 3PE aktiverat-.
Tryck pa Anvand for att starta om systemet. PolyScope fortsatter att kras.

Tryck pa Bekréfta sdkerhetskonfiguration for att slutféra installationen av 3PE -
mandver enhetens programvara.

6. Nar roboten startas om och initieras trycker du latt pa 3PE-knappen och klickar
Start pa PolyScope.
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/.5.1/O tor mandverenhet

Beskrivning Du kan anvanda I/O inuti mandverskapet for manga olika typer av utrustning inklusive
pneumatiska reldan, PLC-enheter och nédstoppknappar.
lllustrationen nedan visar layouten for de elektriska granssnittsgrupperna inuti

manoverskapet.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
2 |24v 12V|H| PWR|@| [24V|H||24V(H| | OV [H||{ OV |H| [24V|H]||24V(H| |oV [H|| oV [H| |£]|AG |H
;; EIO GND|H| |GND cio|m|[ci4|m| [coo/m||cos|m| [Dio|m]|[D14|m| [poo|m|[pos/m]| | = [ai0|m
& |24V oN [m| [2av|®) [2av|m|[2av[m| [ ov [m|[ ov [m]| [2av|m|[2av|m]| [ov [m]|[ ov|m if AG (H
.% Ell OFF|H| | OV ci1|m||ci5 (M| |coi/m||cos|m| [Di1|m||Di5 (M| [Do1{m|[pos5|M| |<[Al1l|m
2 [24v 24V|H|[24v(H| |ov |HE|| ov || |[24V(H||24V|H| |OoV |H|/ oV |H| |2 |AG |H
;: SI0 =ToTaTa s =] [<'2|m][c16|m] [co2lm|cos|m| [Di2|m|[Di6|m| Do2(m|boe[m £ [aoo|m
5|24V alal|o|a|[3]|[24v|H]|[24v(m| | ov [H|| oV |H| [24Vv|H|[24v|H]| |OoV [H|| oV |H %‘AG.
&|si | N NN C3/HcC7 H| CO3M|COo7/H| |DI3H||DI7| M| |DO3H|[DO7/H| |5 |AOl|N

Du kan anvanda de vagrata digitala ingangsblocken (DI8-DI11) som visas nedan for
kvadraturkodand transportsparning.

SHEEEHE
C
Betydelsen hos de fargscheman som anges nedan maste efterfdljas och kontrolleras.
Gul med rod text Reserverade sékerhetssignaler
Gul med svart text Kan konfigureras for sakerhet
Gra med svart text Allman digital I/0
Gron med svart text Allman analog I/O

| granssnittet kan du stélla in konfigurerbar /0O som antingen sakerhetsrelaterad 1/0
eller allmén 1/O.
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Gemensamma Det har avsnittet definierar elektriska specifikationer for féljande 24 V digital /O i

specifikationer mandverskapet.
for alla digitala . Sikerhets-1/O.
in- och utgangar i

* Konfigurerbar /0.

* Allman /0.

svart text.

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

Installera roboten i enlighet med de elektrisk specifikationerna som ar 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 Strom. Blocket bestar
av fyra poler. De tva 6vre (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 forsorjer in- och
utgangen. Standardkonfigurationen anvander den interna stromkallan.

Stromforsérjning  Anslut en extern stromkalla enligt nedan om hégre stromstyrka kravs.

Power
PWR |
GND

24v |

ov

| det har exemplet anvander

standardkonfigurationen den interna

stromforsorjningen

stromkalla visas nedan.

( Power
PWR H

GND|H
24V| B

\ ov |l

| det har exemplet anvands

standardkonfigurationen med en extern

stromforsorjning fér mer strém.
De elektriska specifikationerna fér bade den interna stromkallan och en extern

Parameter

Min Typ Max

Intern 24 V strémkélla

[PWR - GND] Spéanning 23 24 25 \
[PWR - GND] Strom 0 - 2* A
Extern 24 V inspdnning, krav

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

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

110 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] Lackstrém 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Effekt - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitala ingangar
[EIx/SIx/CIx/DIx] Spanning -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF-omrade -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON-omrade 11 - 30 V
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strom (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Effekt - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ
*For resistiva eller induktiva belastningar pa max. 1H.
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/.6.Sakerhets-l/O

Sékerhets-I/O Det har avsnittet beskriver de dedikerade sakerhetsingangarna (gul pol med rdd text) och
de konfigurerbara in- och utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa konfigurerats
som sakerhets-1/0.

Sakerhetsanordningar och utrustning maste installeras enligt sékerhetsinstruktionerna och
riskutvarderingen i kapitel Sékerhet.

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

De permanenta sakerhetsingangstyperna ar:
* Nédstopp fér robot endast for nddstoppsutrustning
* Skyddsstopp for skyddsanordningar
* 3PE Stopp for skyddsanordningar

Tabell Funktionsskillnaderna beskrivs nedan.

No6dstopp Skyddsstopp 3PE-stopp
Roboten slutar rora sig Ja Ja Ja
Programkdrning Pausas Pausas Pausas
Driveffekt Av Pa Pa
Aterstall Manuell Automatisk eller | Automatisk eller

manuell manuell
Hur ofta den anvéands Sallan En ggng Per En ggng Per
cykel till sallan cykel till sallan
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 1/O for extra sakerhetsrelaterad 1/0, t.ex. nédstoppsutgang.
Anvand PolyScope-granssnittet for att definiera en uppsattning konfigurerbara
I/O for sékerhetsfunktioner.

Q FORSIKTIGHET
Underlatenhet att verifiera och testa sakerhetsfunktionerna

regelbundet kan leda till farliga situationer.

» Sakerhetsfunktionerna ska verifieras innan roboten tas i
drift.

* Sakerhetsfunktionerna ska testas regelbundet.
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OSSD- Alla konfigurerade och permanenta sékerhetsingangar filtreras for att méjliggéra anvandning

signaler 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- Du kan konfigurera kontrollboxen for att mata ut OSSD-pulser nér en

sékerhetssignaler  sakerhetsutgang ar inaktiv/hég. OSSD-pulser upptacker styrenhetens férmaga att
gora sakerhetsutgangarna aktiva/laga. Nar OSSD-pulser ar aktiverade for en utgang
genereras en 1 ms lag puls pa sakerhetsutgangen en gang per 32 ms.
Sakerhetssystemet upptacker nar en utgang ar ansluten till en stromférsorjning och
stanger av roboten.
lllustrationen nedan visar: tiden mellan pulser pa en kanal (32ms), pulslangden (1ms)
och tiden fran en puls pa en kanal till en puls pa den andra kanalen (18ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

saeya L J_l

32 ms

SafetyB L
18 ms H

Aktivera OSSD for sdkerhetsutgang

1. | sidhuvudet trycker du pa Installation och véljer Séakerhet.
2. Under Sakerhetvaljer du I/0.

3. Markera 6nskad OSSD-kryssruta under Utgangssignal pa 1/0-skarmen. Du
maste tilldela utsignalen for att aktivera kryssrutorna fér OSSD.

Standardsékerhetskonfiguration Roboten levereras med en standardkonfiguration som méjligg6r drift
utan ytterligare skyddsutrustning.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Ansluta Nastan alla tillampningar kraver anvandning av en eller flera extra
nddstoppsknappar nddstoppsknappar. lllustrationen nedan visar hur en eller flera nédstoppsknappar
kan anslutas.
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Dela Du kan stélla in en delad nédstoppsfunktion mellan roboten och andra maskiner genom att
nédstoppet konfigurera I/O-funktioner via granssnittet. Robotens nddstoppsingang kan inte anvandas
med andra for delade funktioner. Om fler &n tva UR-robotar eller andra maskiner maste anslutas
maskiner maste en sakerhets-PCL anvandas for att styra nddstoppssignalerna.
* Konfigurerbart ingangspar: Externt nddstopp.
* Konfigurerbart utgangspar: Systemstopp.
Illustrationen nedan visar hur tva robotar fran UR delar nddstoppsfunktioner. | det har
exemplet anvands de konfigurerbara in- och utgangarna CI0-CI1 och CO0-CO1.
{/ Configurable Outputs ‘ onfigurable Outputs
L (FaCImCICIONg fa
24V 24v [m| [ ov ov [m : ov \m
Ei [c5 |m| [cot[m\cos|m| : co1|l
ﬂl ﬂl oV oV L ov |(H
ﬁlﬁlCOZI 6 |l co2|ll
(o T o 1) coslmSoh{ coalm
Skyddsstopp Den har konfigurationen a@r endast avsedd att anvdndas om operatéren inte kan ga
med igenom dorren och stdnga den bakom sig. Konfigurerbar 1/O kan anvandas for att stalla in
automatisk en aterstallningsknapp utanfor dorren for att ateraktivera robotrorelsen. Roboten atertar
aterstart sin rérelse automatiskt nar signalen aterupprattas.
ﬁ VARNING
Anvand inte den har konfigurationen om signalen kan aterupprattas
inifran skyddsomradet.
Safety
N 24v 1A
A / i m // G @
g 24V NEML 24v ov
G2 I i o Z‘—H e &an
24v [l ‘
J Jed =
ji & s
| det har exemplet visas att en | det har exemplet visas att en sdkerhetsmatta ar
dorrbrytare &r en grundldggande en sakerhetsanordning dar automatisk
sakerhetsanordning dar roboten aterupptagning ar lamplig. Detta exempel galler
stoppas nar doérren 6ppnas. aven for en sdkerhetslaserskanner.
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Skyddsstopp med Om skyddsgranssnittet anvands for att mandvrera en ljusrida kravs en

aterstillningsknapp  aterstéliningsanordning utanfoér sakerhetsgransen. Aterstaliningsknappen méaste
vara av tvakanalstyp. | det har exemplet har de I/O som konfigurerats for
aterstallning CI0-CI1.

([ o =
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-
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m

m

o
z

A
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R
2

ci3
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/.6.1.1/O-sakerhetssignaler

Beskrivning

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

Program name
efaul
& pefault
Safety
Application
~  RobotLimits Inputs
Mov
§ Robot Limits
LD Function Signal
~  JointLimits
rogram
Function clo drugtre
. Joint Speeds. Safeguard Reset h cl1
Joint Positions
Function - cl2
Unassigned cl3
— v safetyl/o
Inputs Function Cl4
Unassigned e cls
Outputs
Function Clé
v Planes Unassigned h cl7
Planes.
\~  Hardware
Hardware
o

Figur 1.3: PolyScope X-skdrm som visar ingangssignaler.

Program name
=] Default
Safety
Applicat
“  RobotLimits
Outputs e
- Robot Limits
e Function Signal 0SsD
v JointLimits .
Function coo ncure
i Joint Speeds. Unassigned ~ co1
Joint Positions
Function o co2 Globa
Unassigned co3 Variables
e v safetyl/O
Inputs Function - co4
Unassigned cos5
Outputs
Function coe
»  Planes Unassigned ~ co7
Planes
“  Hardware
Hardware
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Ingangssignal Ingangarna beskrivs i tabellerna nedan:
er

Utfér ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) och
informerar andra maskiner som anvander utgangen
Systemstopp om den utgangen har definierats. Ett stopp
initieras om nagot ar anslutet till utgangen.

Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) via
manoverskapet och informerar andra maskiner som
anvander utgangen Systemnoédstopp om den utgangen har
definierats.

Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) endast pa
roboten.

Alla sédkerhetsgranser kan tilldmpas nar roboten anvander
en Normal konfiguration eller en Reducerad konfiguration.
Nar sékerhetssystemet ar konfigurerat évergar det till den
reducerade konfigurationen om en lag signal skickas till
ingadngarna. Robotarmen saktar in for att uppfylla de
reducerade parametrarna.

Sakerhetssystemet garanterar att roboten ar inom
begransningarna for reducerat Iage i mindre an 0,5 s efter
att ingangen utldéstes. Om robotarmen fortsatter att bryta
mot nagon av de reducerade granserna utléses en
stoppkategori 0. Utldsande plan kan ocksa orsaka en
Overgang till den reducerade konfigurationen.
Sakerhetssystemet évergar till normal konfiguration pa
samma satt.

Nddstoppsknapp

Nodstopp for robot

Externt nédstopp

Reducerat
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Ingangssignale Ingangarna beskrivs i tabellen nedan
r

Nar ett externt ldgesval anvandss for att vaxla mellan
Automatiskt Idge och Manuellt I&ge. Roboten &ri
Automatiskt Iage nar ingangen ar Iag och i Manuellt
l&age néar den ar hdg.

Atergar fran laget Skyddsstopp, nér en kant tas emot pa
ingangen for aterstallning av skyddsstopp. Om ett
Skyddsaterstallning skyddsstopp ar konfigurerat, garanterar denna ingang
att statusen Skyddsstopp fortsatter tills en aterstallning
utléses.

Ett stopp som utléses av en skyddsingang. Utfor ett
Skydd stopp kategori 2 (IEC 60204-1) i alla Iagen, nar det
utldses av en sdkerhetskontroll.

Utfor ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) ENDAST

Driftslage

Automatiskt lage i Automatiskt lage. Automatiskt skyddsstopp gar endast

Skyddsstopp att valja nar en aktiveringsenhet for tre lagen
konfigurerats och installerats.

Automatisk Atergar fran laget Automatiskt skyddsstopp nar en kant

aterstallning av tas emot pa ingangen for Automatisk aterstallning av

skyddslage skyddsstopp.

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

Q VARNING
Nar standardaterstallningen av skyddsatgarder ar avaktiverad sker en
automatisk aterstallning nar skyddsatgarden inte langre utloser ett
stopp.
Detta kan intraffa om en person passerar genom skyddets omrade.
Om en person inte upptacks av skyddet och personen utsatts for faror ar
automatisk aterstallning foérbjuden enligt standarderna.

* Anvand den externa aterstallningen for att sakerstalla att
aterstallning endast sker nar en person inte utsatts for faror.

ﬁ VARNING
Nar sakerhetsstopp i automatiskt lage ar aktiverat, utléses inte ett
sakerhetsstopp i manuellt Iage.
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Utgangssignale Alla sakerhetsutgangar blir laga i handelse av en 6vertradelse eller ett fel i

r sdkerhetssystemet. Detta innebar att systemstopputgangen initierar ett stopp dven om
ett nédstopp inte utldses.
Du kan anvanda foljande s@kerhetsfunktioners utsignaler. Alla signaler atergar till lag nar
det tillstdnd som utléste den héga signalen inte langre galler.

Signalen ar Lag nar sakerhetssystemet har utldsts och
vaxlat till tillstdndet Nédstoppad via ingadngen Robot-
1Systemstopp nddstopp eller knappen Nodstopp. For att undvika
lasningar om tillstandet Nodstoppad har utldsts av
ingangen Systemstopp kommer lag signal inte att ges.
Robotforflyttning Signalen ar /g om roboten ror sig, annars hog.
Signalen ar hég nar roboten stoppas eller haller pa att
stoppas pa grund av ett nddstopp eller skyddsstopp. |

Roboten stoppar

inte i . .
annat fall ar den logiskt lag.
Signalen ar Lag nar reducerade parametrar ar aktiva eller
om sakerhetsingangen ar konfigurerad med en reducerad
Reducerat

ingang och signalen for narvarande ar lag. Annars ar
signalen hog.

Inte reducerade Detta ar motsatsen till Reducerad, definierad ovan.

| manuellt lAge maste en extern 3-lagesenhet tryckas och
Aktiveringsenhet héllas ned halvvags for att flytta roboten. Om du anvénder
med tre lagen en inbyggd 3-lagesenhet maste knappen tryckas och
hallas ned i mittposition for att flytta roboten.

Signalen &r H6g om robotarmen stoppas och finns i den
konfigurerade sdkra Hemma-positionen. Annars ar
signalen /ag. Detta anvands ofta nar UR-robotar ar
integrerade med mobila robotar.

Tryggt hem

@ OBSERVERA
Extern maskinutrustning som laser in tillstindet Nodstopp fran roboten

genom utgangen Systemstopp maste uppfylla ISO 13850. Detta ar
sarskilt nodvandigt i installationer dar robotens nédstoppingang ar
ansluten till en extern nddstoppsenhet. | dessa fall kommer utgangen
Systemstopp att vaxla till hdg nér den externa nédstoppsenheten
frikopplas. Detta innebar att nédstoppstillstandet vid den externa
maskinen kommer att aterstallas utan manuell atgard fran robotens
operator. For att uppfylla sdkerhetsstandarder maste darfér den
externa maskinen krdva manuell atgard for att kunna aterupptas.

1Systemstopp var tidigare kant som "Systemnddstopp” fér Universal Robots-robotar. PolyScope kan visa
skarmen "Systemnddstopp”.
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/.7. Aktiveringsenhet med tre lagen

Beskrivning Robotarmen &r 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 man ansluter en aktiveringsenhet for tre lagen.

Confjurabif Inputs 3-Position Switch
24V 24v |H 1
clo|| < [ ;
24v Nl |[2av) B — —
cH |[ENCI5(|
24v |H|[2pv] "
ci2|H|| ¢e|m
24v |H |24V
ci3 |H||C

N

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

OBSERVERA
UR-robotens sé@kerhetssystem stoder inte flera externa

aktiveringsenheter med tre lagen.

Driftidigesomkopplare For att kunna anvanda en aktiveringsenhet med tre lagen kravs att man anvénder
en omkopplare for driftlage.

lllustrationen nedan visar en drifttdgesomkopplare.

Confil;urabl Inputs
24V|| W | |24V
Cloj| || ci4
24V|| W | |24V
cij|m||cis
24V|| B |24V
Cl2) | B8
24V Nl | |24V
CI3 | L7

Operational mode Switch

|

[
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/.8. Allman digital I/O

Beskrivning

Allman
digital I/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 utgangen (gra poler) och de
konfigurerbara in- och utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa inte konfigurerats

som sakerhets-I/0.

De allmanna in- och utgangarna kan anvandas for att driva utrustning som pneumatiska relan
direkt eller forkommunikation med andra PLC-system. Alla digitala utgangar kan inaktiveras

automatiskt nar programkdrningen stoppas.
| detta lage ar utgangen alltid 1ag nar inget program kors. Exempel visas i féljande

underavsnitt.

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

Digital Outputs
oV |H|| ov
DOO| DO4
ov ov
DO1 DO5

=

A

oV oV
D02 DO6|
oV oV
DO3 DO7|

| det har exemplet kontrolleras en last fran en

digital utgang vid anslutning.

Digital Inputs

\__

2av[m|[2av]m
pio|M|[DI4

2av|m||2av|d
pi1/m|[pi5[
2av|H|[2av|m)
pi2|m||{Di6|m
2av|m||2av|m
piz|m||(pi7|m

\

=

| det har exemplet ar en enkel knapp
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
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7.8.1. Analog ingang: Kommunikationsgranssnitt

Beskrivning 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 ar aktiverat ar inga analoga ingangar

tillgéngliga

Verktygskommunikationsgranssnitt

1.

Tryck pa fliken Installation och under Allimant trycker du pa
Verktyg 1/0.

Valj Kommunikationsgranssnitt for att redigera TCI-
installningar.

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

Valj 6nskade varden i rullgardinsmenyerna under
Kommunikationsgranssnitt.

Andrade varden skickas omedelbart till verktyget. Om nagra
installationsvarden skiljer sig fran vad verktyget anvander
visas en varning.

UR10e PolyScope X
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Beskrivning

Elektriska
specifikationer

Granssnittet for analog 1/0 ar den gréna polen. Den anvands for att stalla in eller mata
spanning (0-10 V) eller strom (4-20 mA) till och fran annan utrustning.
Foljande anvisningar rekommenderas for att nd hdgsta noggrannhet.

* Anvédnd AG-polen ndrmast in- och utgadngen. 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 (strom).

* Anvénd utrustning som fungerar i stromlage. Stromsignaler ar mindre
stérningskansliga.

| det grafiska anvandargranssnittet kan du vélja ingangslagen. 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] Spanning 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm
[AIx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgéng i strémlége

[AOx - AG] Strom 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spénning 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgdng i spédnningslédge

[AOx - AG] Spéanning 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Strom -20 - 20 mA
[AOx - AG] Motstand - 1 - ohm
[AOx - AG] Upplésning - 12 - bit
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Analog s
o “Analo " AG |H
utgang och ;ﬁi 0 :::'; u o
analog ETT% :I> OiO HIX 34:
. o AG | 333 . AG |H e
ingan oo | ] [a00 W
gand e an—_é HiS0
2|0t [m HEAC

Det hér exemplet visar mandvrering av ett
transportband med analog ingang for
hastighetsreglering.

Det har exemplet visar hur du ansluter en
analog sensor.

7.9.1. Digital utgang

Beskrivning Verktygskommunikationsgranssnittet gor att tva digitala utgdngar kan konfigureras
oberoende av varandra. | PolyScope har varje stift en rullgardinsmeny dar utgangslaget
kan stallas in. Foljande 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 IO-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 anvandas 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 trader 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.

Strom med Dual Pin Power anvéands som en kraftkalla for verktyget. Aktivering av dubbel
dubbla stift  stiftsstromforsorjning inaktiverar verktygets digitala utgangar som standard.
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/.10. Fjarromkopplare PA/A\/

Beskrivning

Fjarrkontroll

Anvéand fiarromkopplaren PAJAV fér att sl& pa 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 stangas 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. Ingadngen AV kan héallas ned efter 5nskemal.
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 \
[12 V - GND] Stréom - - 100 mA
[PA / AV] Inaktiv spanning 0 - 0,5 v
[PA / AV] Aktiv spanning 5 - 12 \%
[PA / AV] Ingangsstrém - 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Remote lq Remote lq

12v|d I 12v|d I

GND|H S } GND|H B }
ON N ON | H

OFF| I\, P OFF P

Exemplet visar anslutning av en Exemplet visar anslutning av en
fiarrmandvrerad PA-knapp. fijarrmandvrerad AV-knapp.

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

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

* Anvand ingangen AV for fjarrstyrning av avstangning sa att
mandverskapet kan spara 6ppna filer och stangas av korrekt.
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/ 1. Sluteffektorintegrering

Beskrivning 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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/1.1 Verktygets|/O

Verktygskontakt Den verktygskontakt som illustreras nedan ger strdm och styrsignaler till de gripdon
och sensorer som anvands pa ett visst robotverktyg. Verktygskontakten har atta hal
och ar placerad bredvid verktygsflansen pa handled 3.
De atta tradarna i kontakten har olika funktioner enligt tabellen nedan:
Stift # Signal Beskrivning
1 AI3/RS485- Analog in 3 eller RS485-
. 2 AlI2/RS485+ Analog in 2 eller RS485+
6 Digitala utgangar 0 eller
o %\ 3 TOO/PWR 0V/12V/24V
50 08 4 TO1/GND Digitala utgangar 1 eller
Jord
40 O 2 5 SPANNING 0vn2vi2av
3 6 TIO Digitala ingangar 0
7 T Digitala ingangar 1
8 GND Jord
OBSERVERA
Verktygsanslutningen maste dras at manuellt upp till maximalt
0,4 Nm.
Verktyg I/0- UR20-verktyg I/0 kan krava ett tillbehor for att underlatta anslutningen till verktyg. Beroende
tillbehor pa verktyg kan du anvanda foljande 1/O-tillbehdr for verktyg: Adapter for verktygsflans (se
Tillbehor for verktygsflansar) och/eller verktygskabeladapter.
Anvandarhandbok 75 UR10e PolyScope X
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7. Installation

Verktygskabeladapter

Verktygskabeladaptern &r det mekaniska tillbehdret som méjliggér kompatibilitet
mellan verktyg I/O och verktyg fran e-serien.

®*
———

1 Ansluts till verktyget/andeffektorn.
2 Ansluter till roboten.

é VARNING
Att ansluta verktygskabeladaptern till en robot som &r paslagen
kan leda till skada.

* Anslut adaptern till verktyget/andeffektorn innan du
ansluter adaptern till roboten.

* Slainte pa roboten om verktygskabeladaptern inte ar
ansluten till verktyget/andeffektorn.

De atta tradarna i verktygskabeladaptern har olika funktioner enligt tabellen
nedan:

Stift # Signal Beskrivning
Analogin 2 eller
1 Al2/RS485+ RS485+
Analog in 3 eller
3 -
4 2 Al3/RS485 RS485-
2 3 TH Digitala ingangar 1
5 4 TIO Digitala ingangar 0
1 5 SPANNING 0v/2vi2av
A 6 TO1/GND Digitala utgangar 1
2 eller Jord
Digitala utgangar 0
/ TOUPWR eller0V/12V/24V
8 GND Jord
L JORD
= Verktygsflansen kopplas till GND (jord).

UR10e PolyScope X
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/ 1.2. Maximal nyttolast

Beskrivning 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 berdknar nyttolastens massa i en plock- och
placeringsapplikation maste du ta hansyn till bade 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.

UR10e Verifiera robotens nyttolastkapacitet genom att kontrollera etiketten pa robotarmen.
10 kg / Nyttolaster 6ver 10 kg stracks ut horisontellt bort fran armbagsleden.
12,5 kg En 6kning av den maximala lastkapaciteten kan leda till att roboten ror sig i lagre hastigheter

och med lagre acceleration.
Forflyttning med hdg nyttolast sker med verktyget riktat vertikalt nedat, vilket ofta ar fallet i
palleteringsapplikationer.

Nyttolast [kg]

M UR10e
[ UR10e 125kg

I L L L I L L L I L L L I
200 400 600 800

Tyngdpunktsférskjutning [mm]

Férhallandet mellan forvdntad nyttolast och tyngdpunktsforskjutning.
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Nyttolastens
tréghet

Du kan konfigurera nyttolaster med hog tréghet, om nyttolasten ar korrekt installd.
Mandverenhetens programvara justerar automatiskt accelerationen nar féljande
parametrar ar korrekt konfigurerade:

* Nyttolastens massa
* Masscentrum

* Troghet

Det gar att anvanda URSim for att analysera robotrérelsens acceleration och cykeltid vid
sarskilda nyttolaster.

UR10e PolyScope X
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/11.3. Sakra verktyget

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

4x D57 8
Mé-6H ¥ 8

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

jl

06%Y

48,75

SECTION A-A

»31,50 H7

$50 0,1

®63h8

$90 10,1

Matt och halmdnster for verktygsflansen. Alla matt ar 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.

A\

A

FORSIKTIGHET

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

* Anvand inte bultar som sticker ut mer an 10 mm vid montering av
verktyget.

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.
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7114, Installationsanvisningar for verktyg /O

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

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

* Det rekommenderas starkt att anvéanda en skyddsdiod for induktiva laster.

** Topp under max 1 sekund, arbetscykel max: 10 %. Den genomsnittliga strommen
under 10 sekunder far inte 6verstiga den typiska strommen.

*** Nar verktygets stromforsorjning ar aktiverad borjar en mjukstarttid pa 400 ms, vilket
gor att en kapacitiv last pa 8000 uF kan anslutas till verktygets stromforsorjning vid start.
Det ar inte tillatet att andra den kapacitiva belastningen under drift.
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715, Stromforsorjning till verktyg

Beskrivning Oppna Verktyg 1/O pa fliken Installation

POWER

GND (RED) — JI

Dubbel | laget for dubbel stiftsstromforsorjning kan utgangsstrommen ékas enligt listan i
stiftsstromforsoérjning  Verktyg 1/0.

1. Irubriken trycker du pa Installation.

2. Gatilllistan till vanster och tryck pa Allmént.

3. Tryck pa Verktyg IO och valj Dubbel stiftsstromforsérjning.
4

. Anslut kabelledarna Matning (gra) till TOO (bla) och Jord (réd) till TO1
(rosa).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)

L
GND RED) _/J

OBSERVERA
Nar roboten gor ett nédstopp stélls spanningen in pa 0 V for

bada stromstiften (strdommen ar avslagen).
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7 1.6. Verktygets digitala utgangar

Beskrivning Digitala utgangar stoder tre olika lagen:
Lage Aktiv Inaktivt
Sjunkande (NPN) LAG Oppna
Sourcing (PNP) HOG Oppna
Push/Pull HOG LAG

Oppna Verktygs-1/O pa fliken Installation for att konfigurera laget fér utgangen fér varje
stift. De elektriska specifikationerna visas nedan:

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

OBSERVERA
Nar roboten gor ett nédstopp inaktiveras de digitala utgangarna (DOO0 och DO1)
(hog-2).

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

Anvanda Det har exemplet illustrerar hur du slar till en last nar du anvander den interna
verktygets spanningsmatningen pa 12 V eller 24 V. Du maste definiera utgangsspanningen pa 1/O-
digitala fliken. Det ligger en spanning mellan POWER-anslutningen och skarmen/jord, &ven nar
utgangar lasten ar avstangd.

Vi rekommenderar anvandning av en skyddsdiod for induktiva belastningar, enligt
nedanstaende exempel.
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7 M.7.Verktygets digitala ingangar

Beskrivning Startskarmen 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 \%
Logisk hdg spanning 55 - - \%
Ingangsresistans - 47 k - Q

Anvanda Det har exemplet visar hur du ansluter en enkel knapp.

verktygets

digitala

ingangar POWER \—'

fop]
1]
/.1.8. Verktyg analoga ingangar
Beskrivning Verktygets analoga ingangar ar icke-differentiella och kan stéllas in pa antingen spanning

(0-10V) eller strom (4-20mA) pa fliken I/0. De elektriska specifikationerna visas nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspanning i spanningslage -0,5 - 26 V
Ingangsresistans i omradet OV till 10V - 10,7 - kQ
Uppldsning - 12 - bit
Inspanning i strémléage -0,5 - 5,0 \Y
Instrém i stromlage -2,5 - 25 mA
Ingangsresistans i omradet 4 mA till 20 mA - 182 188 Q
Uppldsning - 12 - bit

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

Anvénda
verktygets
analoga
ingangar, icke-
differentiella

Anvénda
verktygets
analoga
ingangar,
differentiella

Q FORSIKTIGHET
Analoga ingangar ar inte skyddade mot spanning i stromléget. Om
gransvardet i den elektriska specifikationen 6verskrids kan ingangen
skadas permanent.

Det har exemplet visar en analog sensoranslutning med en icke-differentiell utgang.
Sensorns utgang kan vara antingen strom eller spanning, sa lange ingangslaget fér den
analoga ingangen ar installt pa samma pa I/0O-fliken.

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

POWER
™l
Al2 | e
=1 <
e
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.

I
N
TR

71.9.1/O foér verktygskommunikation

Beskrivning

+ Signalbegéran RS485-signalerna anvander intern felséker bias. Om den anslutna
enheten inte stdder den felsdkra anordningen maste signalbias antingen goras i
det bifogade verktyget, eller Iaggas till externt genom att Iagga 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, 1M, 2M,5M
Stoppbitar 1,2
Paritet Ingen, udda, jdmn
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3. Initiera

Pa sidfoten, till vanster, visar knappen Initiera robotens status med hjalp av farger:

Svart, avstangd. Robotarmen ar i stoppat tillstand.

Orange, vilolage. Robotarmen ar pa men inte redo for normal drift.
Gron, Normal. Robotarmen ar pa och redo fér normal drift.

Rdd, Fel. Roboten ar i ett feltillstand, sasom e-stopp.

Bl&, Overgang. Roboten &ndrar tillstand, t.ex. broms lossas.

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

Denna procedur kravs ocksa nar du installerar om programvaran pa mandéverskapet, t.ex.
nar du tar emot en programuppdatering.
Folj dessa steg nar du startar roboten for forsta gangen:

1. Val] ratt storlek pa robotarmen.

2. Valj ratt mandverskap.

3. Lé&gg till serienumret sa som det ar skrivet pa robotarmen.

4. Avsluta med OK-knappen.

8.2.Startarobotarmen

Q VARNING
Verifiera alltid att bade den aktiva nyttolasten och den aktiva installationen &r korrekta innan

du startar robotarmen. Om installningarna ar felaktiga kommer inte robotarmen och
mandverskapet att fungera korrekt och de kan utgdra en fara for personer och utrustning.

mellan robotarmen och ett hinder kan skada ledens vaxellada.

ﬁ FORSIKTIGHET
Kontrollera att robotarmen inte ror vid nagot féremal (t.ex. ett bord) eftersom en kollision

Sa har startar du roboten:
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Tryck pa Robotstatus Av, foljt av START-knappen med den gréna ikonen for att starta
initialiseringsprocessen. lkonen vaxlar sedan till orange vilket betyder att strommen &r pa och i
Vilolage.

Tryck pa knappen LAS UPP med den orangea ikonen for att lossa bromsarna.

Tryck p4 STROM AV-knappen med rod ikon fér att stinga av robotarmen.

3.3. Saker installning av den aktiva nyttolasten

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

1.

No o ke Dbh

Pa manoverenheten trycker du pa nédstoppsknappen.

Pa manoverenheten trycker du pa strombrytaren och |at systemet starta och ladda Polyscope X.

Tryck pa knappen Robottillstand Av langst ner till vanster

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

Kliv utanfor robotens rackvidd (arbetsyta).

Pa popup-fonstret Initialisera trycker du pa START-knappen och later robotens tillstdnd andras till Last.

| faltet Nyttolast, i Aktiv Nyttolast, verifierar du nyttolastens massa. Du kan ocksa verifiera att
monteringspositionen ar korrekt i Robotgrafik.

Tryck pa knappen LAS UPP fér att roboten ska frigéra bromssystemet. Roboten vibrerar och ger ifrén
sig klickljud som anger att den ar klar att programmeras
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O. Forsta anvandningstilltallet

Beskrivning | 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 frikdrningslage och grundlaggande
anvandning.

9.1 Instaliningar

9.1.1. Administratorslosenord

Beskrivning Alla alternativ under Sékerhet skyddas av ett admin-lésenord. De |6senordsskyddade
Admin-skarmarna ar lasta med en transparent éverlagring som gor instéllningarna
otillgéngliga. Genom att 6ppna Sakerhet kan du konfigurera installningarna i féljande
avsnitt:

* Sakert skal
* Behodrigheter
* Tjanster
Instéllningarna kan endast andras av utsedd(a) administrator(er).

Om du laser upp nagot av alternativen under Sakerhet, lases aven de andra alternativen
upp tills du Idmnar menyn Installningar.

Stalla in Innan du kan anvanda admin-l6senordet for att Idsa upp skyddade skarmar maste du &ndra
admin- standardlésenordet.
|6senordet 1. Oppna Hamburger-menyn och vélj Instéliningar

2. Under Losenord trycker du pa Admin.
3. Andra det aktuella admin-ldsenordet till ett nytt.

* Om det har ar forsta gangen andrar du standardldsenordet for Admin fran
"easybot" till ett nytt I6senord. Det nya Iésenordet maste vara minst 8 tecken
langt.

4. Anvand det nya I6senordet for att Iasa upp menyn Installningar och komma at
alternativen under Sakerhet.

Foér att lamna Nar ett av sékerhetsalternativen ar upplast andras knappen Stang langst ned till hdger i
menyn menyn Instéllningar. Stang-knappen ersatts av Las- och stang-knappen som indikerar att
Installningar sakerheten ar upplast.

1. Leta reda pa och tryck pa knappen Las och stédng i menyn Installningar.
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9.1.2. Secure Shell (SSH)-atkomst

Beskrivning Du kan hantera fjarratkomst till roboten med hjalp av Secure shell (SSH). Skarmen
Sékerhetsinstallningar for Secure Shell gér det méjligt for administratorer att aktivera
eller inaktivera SSH-atkomst till roboten.

Aktiveral/inaktivera 1. Oppna Hamburger-menyn och vélj Instéllningar.
SSH 2. Under "Sakerhet", tryck pa Secure shell.
3. Forreglaget Aktivera SSH till pa-laget.

Langst till hdger om vippknappen Aktivera SSH-atkomst visar skarmen den port som
anvands for SSH-kommunikation.

SSH-autentisering Autentisering kan ske med ett I6senord och/eller med en i férvag delad, auktoriserad
nyckel. Sékerhetsnycklar kan laggas till genom att trycka pa knappen Légag till
nyckel och vélja en sdkerhetsnyckelfil. Tillgangliga nycklar listas tillsammans.
Anvand papperskorgsikonen for att ta bort en vald nyckel fran listan.

9.1.3. Behdrigheter

Beskrivning Tillgangen till skarmarna Networking, URCap Management och Updating PolyScope X
ar begransad som standard for att férhindra obehoériga andringar i systemet. Du kan
andra behorighetsinstallningarna sa att du far atkomst till dessa skarman. Ett Admin-
I6senord kravs for att fa atkomst till Behorigheter.

For att komma 1. Oppna Hamburger-menyn och valj Instéllningar.
at Behdrigheter 2. Navigera till Sakerhet och tryck pa Behérigheter.

Ytterligare Du kan ocksa lasa nagra viktiga skarmar/funktioner med Admin-lésenordet. |

systembehérigheter  fonstret Behdrigheter i avsnittet Sdkerhet i menyn Instéliningar kan du ange vilka
ytterligare skarmar som ska skyddas av adminlésenordet och vilka skdrmar som
ska vara tillgéngliga for alla anvéndare. Foéljande skarmar/funktioner kan lasas som
tillval:

* Natverksinstéllningar
* Uppdatera instéallningar

* URCaps-avsnittet i Systemhanteraren
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Aktivera/avaktivera 1. Atkomstbehérighet enligt tidigare beskrivning. De skyddade skérmarna
systembehérigheter visas i listan under Behdrigheter.

2. Foronskad skarm, skjut vippstrombrytaren Pa/Av till 1aget Pa for att aktivera
den.

3. For attinaktivera 6nskad skarm, skjut vippstrombrytaren Pa/Av till laget Av.

Skarmen lases igen nar reglaget ar i Av-lage.

9.1.4. Tjanster

Beskrivning Med hjalp av tjanster kan administratorer aktivera eller inaktivera fjarratkomst till de UR-
standardtjanster som kors pa roboten, t.ex. primara/sekundara klientgranssnitt,
PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 osv.

Anvand skarmen Tjanster for att begrénsa fjarratkomsten till roboten genom att endast
tilldta extern atkomst till de tjanster pa roboten som den specifika robotapplikationen
faktiskt anvander. Alla tjanster ar inaktiverade som standard for att ge maximal sakerhet.
Kommunikationsportarna for respektive tjanst finns till hoger om vaxlingsknappen Pa/Av
i listan Gver tjianster.

Aktivera Nar ROS2-tjansten ar aktiverad pa den har skarmen kan du ange ROS-doméan-ID (varden 0-
ROS2 9). Nar doman-ID:t har andrats startar systemet om for att tillampa andringen.

O.2. Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt

Universal Robots robotar ar utrustade med flera inbyggda sakerhetsfunktioner samt sakerhetsrelaterade 1/0,
digitala och analoga styrsignaler till eller fran det elektriska granssnittet, for anslutning till andra maskiner och
ytterligare skyddsanordningar. Varje sakerhetsfunktion och 1/0 &r konstruerade enligt SS-EN 1ISO131849-1
med prestandaniva d (PLd) och kategori 3-arkitektur.

Q VARNING
Anvandning av andra parametrar for sakerhetskonfigurationen &n de som anses ndédvandiga
for riskreduktion kan leda till faror som inte rimligen kan elimineras eller risker som inte ar
tillréckligt reducerade.

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

Q 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.
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OBSERVERA

* Anvandning och konfigurering av sakerhetsfunktioner och granssnitt maste folja
riskutvarderingsrutinerna for varje robottillampning.

* Stopptiden ska beaktas som en del av tilldmpningens riskbeddmning

* Om roboten upptéacker ett fel eller en dvertradelse i sakerhetssystemet (t.ex. om en av
kablarna i nédstoppskretsen har kapats eller ett gransvarde for en sékerhetsfunktion
har 6verskridits) initieras ett stopp enligt kategori 0.

OBSERVERA

Andeffektorn skyddas inte av UR-sé&kerhetssystemet. Funktionen hos dndeffektorn och/eller
anslutningskabeln dvervakas inte

@

9.2.1. Konfigurerbara sakerhetsfunktioner

Universal Robots robotar har sdkerhetsfunktioner enligt nedanstaende tabell. Dessa ar avsedda att styra
robotsystemet, dvs. roboten med monterat verktyg/andeffektor. Robotens sékerhetsfunktioner &r avsedda att
minska robotsystemets risker enligt riskbeddmningen. Lagen och hastigheter anges i forhallande till robotens
bas.

Sékerhetsfunktion Beskrivning

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

Ledpositionens gréans

Staller in 6vre och nedre gransvarden for tillatna ledpositioner.

Ledhastighetens
grans

Stéller in 6vre gransvarde for ledhastighet.

Sakerhetsplaner

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

Verktygsinriktning

Definierar tillatna orienteringsgransvarden for verktyget.

Begransar robotens maximala hastighet. Hastigheten begrénsas vid armbagen,

Hastighetsgrans vid verktygets/andeffektorns flans, och i mitten av verktygets/andeffektorns
definierade positioner.
Begransar den maximala kraften som robotverktyget/andeffektorn och armbagen

Kraftgrans ger vid fastspanningar. Kraften begransas vid verktyget/andeffektorn, armbagen
och i mitten av verktygets/andeffektorns definierade positioner.

Momentgrans Begransar robotens hdgsta rorelsemoment.

Effektgrans Begransar det mekaniska arbete som utférs av roboten.

. . Begransar den maximala tid som roboten anvander for att stoppa efter att ett

Stopptidsgrans o 1

robotstopp har initierats.
. N Begransar den maximala stréacka som roboten forflyttar sig efter att ett robotstopp
Stoppavstandsgrans

har initierats.

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp".
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9.2.2. Sakerhetsfunktion

Vid riskbedémning maste du beakta robotens rorelse efter att ett stopp har initierats. For att underlatta den har
processen kan du anvanda sakerhetsfunktionerna Stopptidsgréns och Stoppavstandsgrans.

Dessa sakerhetsfunktioner sénker robotrérelsens hastighet sa att den alltid kan stoppas inom gransvardena.
Ledpositionernas gransvarden, sdkerhetsplan och orienteringsgranser for verktyg/andeffektor beaktar
forvantad stoppstracka. Robotrorelsen kommer alltsa att bromsas ned innan gransvardet har natts.

9.3. Sakerhetskonfiguration

OBSERVERA
Sékerhetsinstallningarna &r I16senordsskyddade.

| vanster sidhuvud i PolyScope X trycker du pa tillampningsikonen.
Pa Workcell-skarmen trycker du pa ikonen Sékerhet.

Observera att skdrmen Robotbegransningar visas, men att det inte gar att komma at instaliningarna.

A e

Ange sakerhetsldsenordet och tryck pa LAS UPP for att gora instéliningarna tillgangliga. Obs: Nar
sakerhetsinstallningarna ar upplasta ar alla installningar nu aktiva.

5. Tryck pa knappen LAS eller Amna menyn Sakerhet for att |sa alla objekt i Sékerhetsinstaliningar igen.

O.4. Konfigurera ett sakerhetsldsenord

| vanster horn i rubriken i PolyScope X trycker du pa menyn Hamburger och trycker pa Installningar.
Tryck pa Sakerhetslésenord i den bla menyn till véanster pa skarmen.

Skriv in det aktuella sakerhetslésenordet i Gammalt I6senord.

For Nytt I6senord skriver du ett I6dsenord.

Om du vill upprepa I6senordet skriver du samma I6senord och trycker pa Andra lésenord.

o a ks~ wbd -

Tryck pa STANG léngst upp till héger i menyn for att aterga till foregadende skarm.

9.5. Programvarusakerhetsgranser

Sakerhetssystemets granser definieras i sékerhetskonfigurationen. Sékerhetssystemet far varden fran
inmatningsfalten och kdnner av om nagot av vardena 6verskrids. Robotens styrenhet férhindrar 6vertradelser
genom att utlésa robotstopp eller genom att minska hastigheten.

9.5.1. Robotbegransningar
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Grans Beskrivning

begrédnsar maximalt mekaniskt arbete som roboten producerar i miljon.
Effekt Denna grans betraktar nyttolasten som en del av roboten och inte av
miljon.
Momentum begransar maximalt robotmoment.
. begréansar den langsta tid det tar roboten att stoppa, t.ex. nér ett nédstopp
Stopptid i
aktiveras
. begransar det maximala avstandet som robotverktyget eller armbagen
Stoppstracka
kan resa under stopp.
Verktygshastighet begransar maximal robotverktygshastighet.
Verktygskraft begransar den maximala kraft som robotverktyget avger i klamsituationer
Armbagshastighet begransar robotarmbagens maximala hastighet
Armbagskraft begransar den maximala kraft som armbagen kan utéva pa omgivningen

@
@

OBSERVERA

Begransning av stopptid och avstand paverkar den totala robothastigheten. Om till exempel
stopptiden ar installd pa 300 ms begransas den maximala robothastigheten sa att roboten
kan stanna inom 300 ms.

OBSERVERA

Verktygets hastighet och kraft &r begréansade vid verktygsflansen och i mitten av de tva
anvandardefinierade verktygspositionerna

Under normala omstandigheter, dvs. nar inget robotstopp ar i kraft, ar sakerhetssystemet i sakerhetslage med
en tillhérande uppséttning sakerhetsgranser 1:

Sakerhetslage Effekt

Normal Denna konfiguration ar aktiv som standard.
Den har konfigurationen aktiveras nar robotens Tool Center Point (TCP) &r
Reducerat placerad bortom ett plan som angetts som Utlds reducerat Iage, eller nér det
har utlésts med en konfigurerbar ingang.

9.5.2. Sakerhetsplaner

Sakerhetsplan begransar robotarbetsytan, verktyget och armbagen.

A

VARNING

Att definiera sakerhetsplan begransar endast de definierade verktygssfarerna och
armbagen, inte den 6vergripande gransen for robotarmen.

Definiering av sékerhetsplan garanterar inte att andra delar av robotarmen lyder denna typ
av begransning.

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" for Universal Robots.
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Figur 1.4: PolyScope X-skdrm som visar sdkerhetsplan.

Inaktiverad: Sakerhetsplanet ar aldrig aktivt i denna status.

Normal: Nar sakerhetssystemet ar i laget Normal ar ett plan i I1dget Normal aktivt och fungerar som en
strikt begransning for positionen.

Reducerat: Nar sdkerhetssystemet ar i laget Reducerat ar ett plan i ldget Reducerat aktivt och fungerar
som en strikt begransning for positionen.

Normal och Reducerat: Nar sakerhetssystemet ar i nagot av Iagena Normal eller Reducerat &r ett plan
i laget Normal och Reducerat aktivt och fungerar som en strikt begransning for positionen.

Utlésa Reducerat I&dge: Sakerhetsplanet gor att sékerhetssystemet véaxlar till Idget Reducerat om
robotverktyget eller armbagen placeras under det.

Konfigurera ett sékerhetsplan

Du kan konfigurera sékerhetsplan med de egenskaper som anges nedan:
* Namn Detta ar det namn som anvéands for att identifiera sékerhetsplanet.

* Forskjutning fran basen Detta &r planets héjd fran basen, matt i riktning -Y.

* Tilt Detta ar planets lutning, matt fran natsladden.

* Rotation Detta ar planets rotation, matt medurs.

Du kan konfigurera respektive sékerhetsplan med de begransningar som anges nedan:

* Normal Néar sakerhetssystemet ar i laget Normal &r ett plan i I1daget Normal aktivt och fungerar som en
strikt begransning for positionen.

* Reducerat Nar sdkerhetssystemet ar i laget Reducerat ar ett plan i laget Reducerat aktivt och fungerar
som en strikt begrénsning for positionen.
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* Bada Nar sakerhetssystemet ar i nagot av lagena Normal eller Reducerat &r ett plan i Iaget Normal och
Reducerat aktivt och fungerar som en strikt begréansning for positionen.

* Utlésa Reducerat lage Sakerhetsplanet gor att sdkerhetssystemet vaxlar till 1aget Reducerat om
robotverktyget eller armbagen placeras under det.

Armbagsledsrestriktion

Du kan forhindra robotens armbagsled fran att passera genom nagot av dina definierade plan.
For att begransa armbagsleden

1. Inaktivera Begrdansa armbage fér armbage att passera genom plan.
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10. Hotbeddmning av cybersakerhet

Beskrivning

| 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 for sdkerhetshardning.

10.1. Allman cybersakerhet

Beskrivning

Att ansluta en Universal Robots-robot till ett natverk kan medféra cybersakerhetsrisker.
Dessa risker kan minskas genom att anvanda kvalificerad personal och implementera
specifika

atgarder for att skydda robotens cybersakerhet.

For att kunna genomféra cybersakerhetsatgarder kravs att en hotbildsbedémning av
cybersakerheten genomfors.

Syftet ar att:

* Identifiera hot
* Definiera fortroendezoner och ledningar

* Ange kraven for varje komponent i applikationen

ﬁ VARNING
Underlatenhet att genomféra en riskbedémning av cybersékerheten
kan utsatta roboten for risker.

* Integreraren eller kompetent, kvalificerad personal ska
genomfora en riskbeddmning av cybersakerheten.

OBSERVERA
Endast kompetent och kvalificerad personal ska ansvara for att

faststéalla behovet av specifika cybersakerhetsatgarder och for att
tillhandahalla de cybersékerhetsatgarder som kravs.

10.2. Cybersakerhetskrav

Beskrivning For att konfigurera ditt natverk och sakra din robot kravs att du implementerar
hotatgarderna for cybersakerhet.
Folj alla krav innan du bérjar konfigurera ditt natverk och verifiera sedan att
robotinstallationen ar séker.
Anvandarhandbok 95 UR10e PolyScope X
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10. Hotbedémning av cybersakerhet

Cybersékerhet

* Driftspersonalen maste ha en grundlig forstaelse for allménna principer for
cybersékerhet 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 tillrdcklig 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 sdkerhetsrisker.

* Anslut endast din robot till ett betrott och korrekt sakrat
natverk.

Krav pa
nétverkskonfiguration

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

Sakerhetskrav for
robotinstallation

+ Andra standardlésenordet till ett nytt, starkt lésenord.

* Inaktivera "Magiska filer" nar de inte anvands aktivt (PolyScope 5).

* Inaktivera SSH-atkomst nar den inte behdvs. 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

UR10e PolyScope X
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10.3. Riktlinjer for hardning av cybersakerhet

Beskrivning

PolyScope inkluderar flera funktioner for att skydda natverksanslutningen, men du kan
hérda sékerheten genom att folja dessa riktlinjer:

Innan du ansluter din robot till nagot natverk, andra alltid standardlésenordet till ett
starkt I6senord.

OBSERVERA
Du kan inte hamta eller aterstalla ett glomt eller forlorat [6senord.

* Lagra alla I6senord sakert.

Anvand inbyggda installningar for att begransa natverksatkomsten till roboten i
storsta mojliga utstrackning.

Vissa kommunikationsgranssnitt har ingen metod for autentisering och kryptering
av kommunikation. Detta ar en sékerhetsrisk. Overvag lampliga begransande
atgarder, baserat pa din hotbedémning av cybersakerheten.

SSH-tunnling (lokal portvidarebefordran) maste anvandas for att komma at
robotgranssnitt fran andra enheter om anslutningen korsar gransen for
fértroendezonen.

Ta bort kdnsliga data fran roboten innan den inaktiveras. Var uppmarksam pa
URCaps och data i programmappen.

* FOor att sékerstalla saker borttagning av mycket kansliga data ska SD-kortet
raderas eller forstoras pa ett sakert sétt.
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1. Kommunikationsnatverk

Féltbuss Du kan anvéanda Fieldbus-alternativen for att definiera och konfigurera den familj av
industriella datanatverksprotokoll som anvands for distribuerad styrning i realtid och som
accepteras av PolyScope:

* EtherNet/IP
* PROFINET
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1.1. EtherNet/IP

Beskrivning EtherNet/IP ar ett ndtverksprotokoll som goér att roboten kan ansluta till en industriell
EtherNet/IP-skannerenhet. Om anslutningen ar aktiverad kan du valja atgarden som
intraffar nar ett program forlorar anslutningen till EtherNet/IP-skannerenhet.

Aktivera Sa har aktiverar du Ethernet/IP-funktionen i PolyScope X.
Ethernet/IP 1. Tryck pa Hamburgermenyn langst upp till hoger pa skarmen och tryck sedan pa
Instéllningar.
I menyn till vanster, under Sékerhet, trycker du pa Tjanster.
Tryck pa Profinet-knappen for att sla pa Profinet.
& Settings
SEmm Services
Update Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
Password : | Primary Client interface Ports: 30001, 30011
Operational Mode | Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Safety
| Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Admin
| Real-Time Data Exchange (RTDE) Ports: 30004
Connection
Network | Interpreter Mode Socket Ports: 30020
Security . | Modbus TCP Ports: 502
Secireihll o Ethemet/IP Ports: 2222, 40000, 44818
Fermistens D Profinet Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Services
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Anvénda Hitta Ethernet/IP-funktionerna i PolyScope X:

Ethernet/|IP
| PolyScope X vanstra sidhuvud.

1. Tryck pa applikationsikonen.
2. Valjrelevant atgard fran listan.

PolyScope X ignorerar forlust av EtherNet/IP-anslutning, och programmet

Ignorera N .
g fortsatter koras.

PolyScope X pausar det aktuella programmet. Programmet aterupptas dar det

Pausa
slutade.

Stopp  PolyScope X stoppar det aktuella programmet.

Program name

= Default program a2
€C CC
oo <~ Communication ccoc
oo
Application
s
“= Connected "
EI v Robot N love
Fmem If connection is lost
Wired 10 =
¢
@ oel10 v .
EY
~  Modbus
{x
Q -+ Add Source Global
Variables

~ Profinet

Profinet

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

| det 6vre hogra hornet pa den har skarmen kan du se Ethernet/IP-status.

Ansluten Roboten &r ansluten till Ethernet/IP-skannerenheten.
Ingen skanner Ethernet/IP kors, men ingen enhet &r ansluten till roboten via Ethernet/IP.
Inaktiverad Ethernet/IP &r inte aktiverat.

11.2. Profinet

Beskrivning 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.
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Aktivera

Sa har aktiverar du Profinet-funktionen i PolyScope X.

Profinet 1. Tryck pa Hamburgermenyn langst upp till hdger pa skarmen och tryck sedan pa
Instéllningar.
I menyn till vanster, under Sékerhet, trycker du pa Tjanster.
Tryck pa Profinet-knappen for att sla pa Profinet.
& Settings
Sz Services
Update Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
Password { : | Primary Client interface Ports: 30001, 30011
Operational Mode { : | Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Safety —
( | Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Admin o
) Real-Time Data Exchange (RTDE) Ports: 30004
Connection o
Network : | Interpreter Mode Socket Ports: 30020
Security ‘: | Modbus TCP Ports: 502
Secure shell o Ethemet/IP Ports: 2222, 40000, 44818
Fermissions O Profinet Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Services
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11. Kommunikationsnatverk

Anvanda
Profinet

Hitta profinet-funktionerna i PolyScope X:

| PolyScope X vanstra sidhuvud.

1. Tryck pa applikationsikonen.

2. Valj Profinet fran den vanstra menyn.

Valj relevant atgard fran listan:

Ignorera

fortsatter koras.

PolyScope X ignorerar forlust av Profinet-anslutning och programmet

Pausa

det slutade.

PolyScope X pausar det aktuella programmet. Programmet aterupptas dar

Stopp

PolyScope X stoppar det aktuella programmet.

oo <~
oo

Application

) v

Program

@

an

o)

Operator

Robot State
Active

Program name
Default program

Communication

Robot 10 Device Name

‘Wired 10 i pon loss of Profinet inps

Tool 10 Robot 10 Mod Register Modul Register Modul
IGNORE e IGNORE IGNORE
Modbus

—+ Add source

Profinet

Profinet

EtherNet/IP

EtherNet/IP

oc oc
ocec

X Disabled yoe

Program
structure

=

Global
Variables
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11.3. UR Connect

Anslut Du maste ansluta din PolyScope X-programvaran till myUR Cloud-tjansten.
PolyScope X  Du maste hitta din PIN-kod i ditt myUR-konto.

tillmyUR 1. Gatill Installningar.

Cloud

2. Gatill UR Connect.
3. Tryck pa "Anslut" -knappen pa UR Connects huvudsida.
4. Lagg till din PIN-kod fran myUR.

& Settings

UR Connect

v General
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
‘Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

Nar du ser den gréna ikonen i det hogra hdrnet av skdrmen ar du ansluten till myUR
Cloud.

& Settings
UR Connect

v ‘General
System Connected to myUR Cloud
Update You are connected to myUR Cloud. You can now access your data from anywhere.
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Secure shell
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11. Kommunikationsnatverk

Anslutningen
misslyckades

Om du ser "Felaktig PIN-kod", kontrollera din PIN-kod fran myUR.

& Settings

v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin

Connection

Network

UR Connect

Security

Error
Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

onnnne

Connection to UR Connect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ 6o to Diagnostics

UR10e PolyScope X
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Diagnostik

Om du upplever nagot ovantat nar UR Connect ar aktivt kan du ga till Diagnostik.

oo bh =

Ga till Installningar.
Ga till UR Connect.

Tryck pa kebabmenyn i det 6vre hégra hornet.

Valj "Diagnostik".

& Settings
v General

System
Update
Password
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect
Security

‘Secure shell

& Settings
v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

‘Secure shell

UR Connect

Connected to myUR Cloud UR Connect

Welcome to UR Gonnect. Go to Diagnostics

UR Connect is a cloud-based service that allows you to access yc
Export Logs

You can alse use UR Connect to moniter your robot and receive n

UR Connect

UR Connect Diagnostics

This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect.

& Run Diagnostics

Summary
3 diagnostic(s) found.

Resuits

(?) Device not connected
UR Connect URCap not installed

(D) Diagnostics completed
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Exportera Det ar mojligt att exportera UR Connect-loggarna fran PolyScope X-programvaran.
loggar 1. Gaftill Instaliningar.

2. Gatill UR Connect.

3. Tryck pa kebabmenyn i det 6vre hdgra hoérnet.

4. Valj "Exportera loggar"

5. Valj "Exportera till myUR" eller "Exportera till USB".

1, ExportLogs

Export to USS

UR10e PolyScope X
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12. Nodsituationer

Beskrivning

Folj instruktionerna har for att hantera nédsituationer, t.ex. att aktivera nodstoppet med
den réda tryckknappen. | det har avsnittet beskrivs ocksa hur du manuellt flyttar systemet
utan strom.

12.1. Nodstopp

Beskrivning

Nodstoppet eller E-stoppet &r den réda 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 forhindrar personskador.
Riskbeddmningen av robotapplikationen avgér om ytterligare ndédstoppsknappar kravs.
Nodstoppsfunktionen och mandverdonet maste uppfylla ISO 13850.

Nar ett nddstopp har aktiverats lases tryckknappen i den installningen. 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 bedomning av all utrustning i applikationen
kravs. Nar problemet ar 16st, aterstall nédstoppsknappen.

For att aterstélla nédstoppknappen

1. Hallin tryckknappen och vrid medurs tills sparren kopplas ur.

Du bér kédnna nar sparren ar urkopplad, vilket indikerar att tryckknappen ar
aterstalld.

2. Kontrollera situationen och om nddstoppet ska aterstallas.

. Efter aterstallning av ndédstoppet, aterstall strommen till roboten och ateruppta
driften.
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12.2. Rorelse utan motorkraft

Beskrivning | en osannolik nddsituation, nar det antingen ar omajligt eller oénskat att strémfoérsorja
roboten, kan du anvénda forcerad bakatkorning for att flytta robotarmen.

For att genomféra 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 utfora forcerad backkorning kraver hog kraft och kan inte utféras av en person ensam.
| klamsituationer kravs det att tva eller flera personer utfor den forcerade backkérningen. |
vissa situationer kravs det att tva eller flera personer demonterar robotarmen.

Q VARNING
Risker pa grund av att en robotarm utan stdd gar sénder eller faller kan
orsaka personskador eller dod.

* Stdd robotarmen innan strdmmen kopplas bort.

OBSERVERA
Att flytta robotarmen manuellt &r endast avsett for néd- och

servicedndamal. Om robotarmen flyttas i onddan kan det leda till
materiella skador.

* Rorinte leden mer an 160 grader, for att sékerstalla att roboten
kan hitta sin ursprungliga fysiska position.

* Flytta inte nagon led mer &n nédvandigt.
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12.3. Driftslage

Beskrivning Du kommer at och aktiverar de olika Iagena med hjalp av manéverenhet eller
kontrollpanelens server. Om en extern lagesvaljare ar integrerad styr den lagena - inte
PolyScope eller kontrollpanelens server.

Automatiskt l1age Nar detta Iage ar aktiverat kan roboten endast utféra ett program med
fordefinierade uppgifter. Du kan inte andra eller spara program och installationer.

Manuellt Iage Nar det har |&get ar aktiverat kan du programmera roboten. Du kan &ndra
och spara program och installationer. Hastigheterna i det manuella laget maste
begransas for att forhindra personskador. Nar roboten arbetar i manuellt Iage kan en
person befinna sig inom rackhall for roboten. Hastigheten maste begransas till det varde
som ar lampligt for riskbedémningen av tilldmpningen.

Q VARNING
Skador kan uppsta om hastigheten som anvands nar roboten kors i
manuellt lAge &r fér hog.

Aterstéllningsldge Detta lage aktiveras nar en sékerhetsgrans fran den aktiva
begransningssatsen éverskrids, robotarmen utfor ett kategori 0-stopp. Om en aktiv
sakerhetsgrans, t.ex. en begransning for ledposition eller en séakerhetsgrans, éverskrids
redan nér robotarmen startas, startar den i laget Aterstéllning. Detta gér det méjligt att
flytta robotarmen tillbaka inom sakerhetsgranserna. | 1aget Aterstalining &r robotarmens
rorelse begransad av en fast grans som inte kan anpassas.

Roboten utfor ett Safeguard Stop i manuellt lage om en 3-lages aktiveringsenhet ar
konfigurerad och antingen frigjord (ej tryckt) eller helt komprimerad.

Véaxling mellan automatiskt Iage till manuellt lage kraver en aktiveringsenhet for tre lagen
for att lossas helt och tryckas in igen for att roboten ska kunna forflyttas.

Véxling av Driftslage Manuell Automatiskt
laget Hastighetsreglage X X

Flytta roboten med +/- pa fliken Flytta X

Frikérning X

Kor program Minskad hastighet*** X

Redigera och spara program X

*** Nar verktygsspanningen aktiveras paborjas en 400 ms lang mjukstart, som later en
kapacitiv belastning pa 8000 uF anslutas till verktygets spanningsmatning vid start. Det ar
inte tillatet att andra den kapacitiva belastningen under drift.
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é VARNING
* Allainaktiverade skydd maste aterstallas till fullstandig funktion innan
automatiskt 1age valjs.

* Nar det &r mojligt 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.

* Ingenfargainieller befinna sig i det skyddade utrymmet i automatiskt
lage, savida inte skydd anvands eller samarbetsapplikationen ar validerad
for kraft- och effektbegrénsning (PFL).

Aktiveringsenhet  Nar en aktiveringsenhet for tre lagen anvands och roboten &r i manuellt lage, kraver
med tre positioner rorelse att aktiveringsenhet med tre lagen trycks till mittlaget. 3-
lagesaktiveringsenheten paverkar ingenting i automatiskt lage.

OBSERVERA
* Vissa UR -robotstorlekar kanske inte ar utrustade med en

aktiveringsenhet med tre lagen. Om riskbeddmningen kraver
en aktiveringsanordning maste en 3PE mandverenhet
anvandas.

En 3PE mandverenhet (3PE TP) rekommenderas for programmering. Om ytterligare
en person kan befinna sig i det skyddade utrymmet i manuellt Idge, kan en extra
enhet integreras och konfigureras fér den extra personens anvandning.

Véxlingslagen For att vaxla mellan lagen, valj profilikonen i héger sidhuvud for att visa lagesavsnittet.
* Automatisk indikerar att driftlaget for roboten ar installd pa Automatisk.

* Manuell indikerar att driftlaget for roboten ar installd pa Manuellt.

PolyScope X ar automatiskt i manuellt lage nar konfiguration av sékerhets-1/0 med
treldgesenhet har aktiverats.
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13. Transport

Beskrivning Transportera alltid roboten i originalférpackningen. Férvara férpackningsmaterialet torrt -
du kan behdva 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 dverbelasta ryggen eller andra kroppsdelar nar utrustningen
lyfts.

* Anvand lamplig lyftutrustning.
* Alla regionala och nationella riktlinjer for lyft ska foljas.

* Montera roboten noggrant enligt monteringsinstruktionerna i Mekaniskt
granssnitt.

OBSERVERA
Om roboten ar ansluten till tredje parts applikation / installation under transport,
se foljande:

* Om roboten transporteras utan originalférpackning upphor alla garantier
fran Universal Robots A/S att galla.

* Om roboten transporteras ansluten till en applikation/installation fran tredje
part, félj rekommendationerna fér transport av roboten utan den
ursprungliga transportférpackningen.

Friskrivning Universal Robots patar sig inget ansvar for skador som orsakas av att utrustningen
transporteras.
Du kan se rekommendationerna for transport utan férpackning pa: universal-
robots.com/manuals
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Beskrivning Universal Robots rekommenderar alltid att roboten transporteras i sin
originalférpackning.
Dessa rekommendationer ar skrivna for att minska odnskade vibrationer i leder och
bromssystem och minska ledrotation.
Om roboten transporteras utan sin originalforpackning, se foljande riktlinjer:

* Vik ihop roboten sa mycket som mdjligt - transportera inte roboten i
singularitetslaget.

* Flytta tyngdpunkten i roboten sa nara basen som mgjligt.
* Fast varje rori ett fast underlag pa tva olika stallen pa roret.

* Sékra alla monterade andeffektorer ordentligti 3 axlar.

Transport

Vik roboten sa mycket som mojligt. ﬁ Q

Far inte transporteras utstrackt.

(singularitetsposition) ’ W
Fast réren pa ett fast underlag.
Sakra bifogad andeffektor i 3 axlar.

13.1. F&rvaring av mandverenhet

Beskrivning Operatéren maste ha en tydlig forstaelse for vad e-Stop pa mandverenheten paverkar
nar den trycks in. Det kan t.ex. uppsta forvirring 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 forvaras sa att e-Stop-knappen
inte ar synlig eller anvandbar.
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14. Underhall och reparationer

Beskrivning Allt underhallsarbete, inspektion och kalibrering ska utféras i enlighet med alla
sékerhetsinstruktioner i denna manual och i enlighet med lokala krav.
Reparationsarbete ska utféras av Universal Robots. Klientens utsedda och utbildade
personal kan ocksa utgoéra reparationsarbete under forutsattning att de foljer
servicehandboken.

Sédkerhetfor  Efter underhalls- och reparationsarbete maste kontroller utféras for att sékerstalla att ratt

underhall sakerhetsniva uppnas. Kontrollerna maste uppfylla gallande nationella eller regionala
sakerhetsregelverk. Det maste aven testas att alla sdkerhetsfunktioner 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, dven 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 mandverskapet. 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 mandverskapet
monteras isar.

* Se till att vatten och damm inte kan komma in i robotarmen och
manoverskapet.

Q VARNING: ELEKTRICITET
Om manoverskapets spanningsforsorjning demonteras for snabbt efter

frankoppling kan det leda till personskador pa grund av elektriska risker.

* Undvik att demontera nataggregatet inuti mandverskapet, eftersom héga
spanningar (upp till 600 V) kan finnas i dessa nataggregat under flera
timmar efter det att mandverskapet har stangts av.
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14.1. Test av stopprestanda

Beskrivning Testa regelbundet for att avgéra om stopprestanda férsamras. Okade stopptider kan
krava att skyddet modifieras, eventuellt med andringar i installationen. Om
sakerhetsfunktionerna stopptid och/eller stoppstracka anvands och utgér grunden for
riskminskningsstrategin kravs ingen 6vervakning eller provning av stopprestanda.
Roboten utfor kontinuerlig dvervakning.

14.2. Rengoring och inspektion av robotarm

Beskrivning Som en del av det regelbundna underhallet kan robotarmen rengéras i enlighet med
rekommendationerna i den har handboken och lokala bestdmmelser.

Rengdéringsmetoder For att ta bort damm, smuts eller olja pa robotarmen och/eller mandverenheten,
anvand en trasa tillsammans med nagot av rengéringsmedlen som anges nedan.

Férberedelse av ytan: Innan I6sningen nedan appliceras kan ytan behdva
foérberedas genom att avlagsna I6s smuts eller skrap.

Rengoringsmedel:
* Vatten
* 70 % isopropylalkohol
* 10 % etanolalkohol

* 10 % Nafta (Anvand for att ta bort fett.)

Applicering: Lésningen appliceras vanligtvis pa ytan som behdver rengéras med
en sprayflaska, borste, svamp eller trasa. Den kan appliceras direkt eller spadas
ytterligare beroende pa féroreningsnivan och typen av yta som rengors.
Omrdérning: For envisa flackar eller kraftigt nedsmutsade omraden kan I6sningen
omroras med en borste, skrubber eller andra mekaniska medel for att lossa
féroreningarna.

Uppehallstid: Om det ar nédvandigt far I6sningen uppehalla sig pa ytan i upp till 5
minuter for att tranga in och l16sa upp féroreningarna pa ett effektivt satt.
Skdljning: Efter uppehallstiden skoljs ytan vanligtvis noggrant med vatten for att
avlagsna de uppldsta féroreningarna och eventuella rester av rengéringsmedlet.
Det &r viktigt att skolja noggrant for att forhindra att eventuella rester orsakar
skador eller utgor en sékerhetsrisk.

Torkning: Slutligen kan den rengjorda ytan ldamnas att lufttorka eller torkas med
hjalp av handdukar.

Q VARNING
ANVAND INTE BLEKMEDEL i nagon utspadd

rengoringslosning.
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A

VARNING

Fett ar irriterande och kan orsaka en allergisk reaktion. Kontakt, inandning eller
intag kan orsaka sjukdom eller skada. For att foérhindra sjukdom eller skada, folj
féljande:

* FORBEREDELSE:

Se till att omradet ar val ventilerat.

Ingen mat eller dryck far férekomma i narheten av roboten och
rengéringsmedilen.

Se till att det finns en 6gonspolningsstation i narheten.

Samla ihop nédvéndig personlig skyddsutrustning (handskar,
6gonskydd)

ANVAND:

Skyddshandskar: Oljebestéandiga handskar (nitril)
ogenomtrangliga och resistenta mot produkten.

Ogonskydd rekommenderas fér att forhindra oavsiktlig kontakt av
fett med 6gonen.

FAR EJ FORTARAS.

| handelse av

hudkontakt, tvatta med vatten och ett milt rengéringsmedel
hudreaktion, kontakta lakare

kontakt med 6gonen, anvand en dgonspolningsstation och
uppsok lakare.

inandning av angor eller fértéring av fett, uppsok lékare

Efter smorjarbete

rengdr kontaminerade arbetsytor.

kassera alla anvanda trasor eller papper som anvants for
rengdring pa ett ansvarsfullt satt.

Kontakt med barn och djur ar férbjuden.
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Inspektionsplan  Tabellen innehaller en checklista for 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
. J Halvarsvis ane
manad
1 Kontrollera platta ringar \Y X
2 Kontrollera robotkabel \Y, 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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Inspektionsplan
for robotarm @

OBSERVERA

Om du anvander tryckluft for att rengdra robotarmen kan robotarmens
delar skadas.

* Anvand aldrig tryckluft for att rengéra robotarmen.

Zij}égggéi;>ms:asi1Nm

\X<§§w\\\\M6:1511Nm

—

M6:7.5x1 Nm

Anvandarhandbok

117 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 14. Underhall och reparationer

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:

* Paen 3PE-mandverenhet, tryck snabbt pa ljusknappen, slépp, tryck pa
ljusknappen igen och hall kvar 3PE-knappen i detta lage.

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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15. Kassering och miljo

Beskrivning

Universal Robots robotar maste kasseras enligt tillampliga nationella lagar, foreskrifter
och standarder. detta ansvar vilar pa robotens agare.

UR-robotar tillverkas i enlighet med begransad anvandning av farliga &mnen for att
skydda miljon, enligt definitionen i det europeiska RoHS-direktivet 2011/65/EU. Om
robotar (robotarm, mandverskap, mandverenhet) returneras till Universal Robots
Denmark, skoéts avfallshanteringen av Universal Robots A/S.

Skrotningsavgiften for UR -robotar som séljs pa den danska marknaden betalas i forskott
till DPA-systemet av Universal Robots A/S. Importérer i Iander som tacks av WEEE-
direktivet 2012/19/EU maste sjalva registrera sig i det lokala WEEE-registret. Avgiften ar
normalt mindre an 1€/robot.

Du hittar en lista 6ver nationella register héar: https://www.ewrn.org/national-registers.
Sok efter Global Compliance har: https://www.universal-robots.com/download.
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Amnen i Robotarm
UR-roboten * Ror, basflans, monteringsfaste for verktyg: Anodiserad aluminium
* Ledhus: Pulverlackerad aluminium
* Téatningsringar med svart band: AEM-gummi
* extra glidring under svart band: gjuten svart plast
* Slutstycken/lock: PC/ASA plast

* Mindre mekaniska komponenter, t.ex. skruvar, muttrar, distansbrickor (stal,
massing och plast)

* Kabelbuntar med koppartradar och mindre mekaniska komponenter, t.ex.
skruvar, muttrar, distansbrickor (stal, massing och plast)

Robotarmens leder (interna)
* Kugghjul: Stal och fett (se detaljer i servicehandboken)
* Motorer: Jarnkarna med koppartradar

* Tradbuntar med koppartradar, kretskort, olika elektroniska komponenter och
mindre mekaniska komponenter

* Ledtatningar och O-ringar innehaller en liten mangd PFAS som &r en forening i
PTFE (allmént kdnd som Teflon™).

* Smorjfett: syntetisk + mineralolja med fortjockningsmedel av antingen
litiumkomplextval eller urea. Innehaller molybden.

* Beroende pa modell och tillverkningsdatum kan fettets farg vara gul,
magenta, morkrosa, roéd, gron.

* Servicehandboken beskriver forsiktighetsatgarder vid hantering och
sakerhetsdatablad for fett

Manoéverskap
* Skap (inkapsling): Pulverlackerat stal
* Standardmandéverskap
* Aluminiumplathdlje (invandigt i skapet). Detta ar ocksa OEM-styrenhetens
holje.
* Standardmanodverskap och OEM-styrenhet.

* Kabelbuntar med koppartradar, kretskort, olika elektroniska komponenter,
plastkontakter och mindre mekaniska komponenter, t.ex. skruvar, muttrar,
distansbrickor (stal, massing och plast)

* Ett litiumbatteri &r monterat pa ett kretskort. Se servicehandboken for
information om hur den tas bort.
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16. Riskbedomning

Beskrivning

Riskbedémningen &r ett krav som ska utféras for tillampningen. Det ar integratéren som
ansvarar for riskbeddmningen av tillampningen. Anvandaren kan ocksa vara
integratoren.

Roboten &r en delvis fardigstalld maskin, och sékerheten i robottillampningen beror
darfor pa verktyget/slutinstrumentet, hinder och andra maskiner. Den part som utfér
integrationen maste anvanda ISO 12100 och ISO 10218-2 for att genomféra
riskbedémningen. Den tekniska specifikationen ISO/TS 15066 kan ge ytterligare
vagledning fér samarbetstillampningar. Riskbedémningen ska omfatta alla uppgifter
under robottilldampningens hela livstid, inklusive men inte begransat till:

* Robotinlarning under uppbyggnad och utveckling av robottilldmpningen
* Felsokning och underhall

* Normal drift av robottillampning

En riskbeddmning maste utféras innan robottillampningen startas for forsta gangen.
Riskbedémningen &r en iterativ process. Efter fysisk installation av roboten, verifiera
anslutningarna och slutfér sedan integrationen. | riskbedémningen ingar att faststélla
sakerhetskonfigurationsinstéallningarna samt behovet av ytterligare nédstopp och/eller
andra skyddsatgarder som kravs for den specifika robottillampningen.
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16. Riskbedémning

Séakerhetskonfigurationsinstéllningar

Det &r extra viktigt att identifiera ratt installningar for
sakerhetskonfigurationen vid utveckling av robottillmpningar.
Obehorig atkomst till sdkerhetskonfigurationen maste forhindras
genom att aktivera och stélla in I6senordsskydd.

ﬁ VARNING
Underlatenhet att stélla in I6senordsskydd kan

leda till personskador eller dédsfall pa grund
av avsiktliga eller oavsiktliga &ndringar av
konfigurationsinstallningar.

* Stall alltid in I6senordsskydd.

* Stall in ett program for hantering av
I6senord, sa att atkomst endast ar for
personer som forstar effekten av
andringar.

Vissa sékerhetsfunktioner har tagits fram sarskilt for
samverkande robottilldmpningar. Dessa kan konfigureras via
sakerhetskonfigurationsinstéllningarna. De anvéands for att
hantera risker som identifierats i tilldmpningsriskbeddémningen.

Foljande begransar roboten och kan darmed péaverka
energioverforingen till en person fran robotarmen, andeffektorn
och arbetsstycket.

* Kraft- och effektbegransning: Anvands for att reducera
kldmkrafter och tryck som roboten utbvar i
rorelseriktningen vid kollisioner mellan roboten och
operatoren.

* Momentbegrénsning: Anvands for att reducera hdg
Overgaende energi och stotkrafter vid kollisioner mellan
roboten och operatdren genom att reducera robotens
hastighet.

* Hastighetsbegrénsning: Anvands for att sakerstalla att
hastigheten ar mindre @n den konfigurerade gransen.

Foljande orienteringsinstéliningar anvands for att undvika
rérelser och minska exponeringen av vassa kanter och
utskjutande delar for en person.

* Positionsbegransning for leder, armbagar och
verktyg/andeffektorer: Anvands for att minska riskerna i
samband med vissa kroppsdelar: Undvik rérelser mot
huvud och nacke.

* Begransning av verktygets/andeffektorns orientering:
Anvands for att minska riskerna i samband med vissa
omraden och egenskaper hos verktyget/andeffektorn och
arbetsstycket: Undvik att vassa kanter pekar mot
operatdren genom att vanda de vassa kanterna inat mot
roboten.
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Stoppa
prestandarisker

Vissa sdkerhetsfunktioner ar sarskilt utformade for alla robottillampningar. Dessa
funktioner kan konfigureras via sakerhetskonfigurationsinstéllningarna. De anvands
for att hantera risker som ar forknippade med robottillampningens stopprestanda.

Foéljande begransar robotens stopptid och stoppstracka for att sakerstalla att stopp
kommer att intréffa innan de konfigurerade gréanserna nas. Bada instéllningarna
paverkar automatiskt robotens hastighet for att sékerstalla att gransen inte overskrids.

* Stopptidsgrans: Anvands for att begréansa robotens stopptid.

* Stoppavstandsgrans: Anvands for att begrénsa robotens stoppavstand.

Om nagot av ovanstaende anvands finns det inget behov av manuellt utférda
periodiska stopptest av prestanda. Robotens sdkerhetskontroll gér kontinuerlig
Overvakning.

Om roboten installeras i en robottillampning dar faror inte kan elimineras pa ett rimligt satt eller
risker inte kan minskas tillrackligt genom anvandning av de inbyggda sakerhetsrelaterade
funktionerna (t.ex. vid anvandning av ett farligt verktyg/sluteffektor eller en farlig process), kravs
skyddsatgarder.

A

VARNING
Underlatenhet att genomfdra en tillampningsriskbeddmning kan 6ka riskerna.

* Genomfor alltid en riskbeddmning av tillampningen for forutsebara risker
och rimligen férutsebar felanvandning.

For kollaborativa tillampningar omfattar riskbedémningen de férutsebara
riskerna for kollisioner och rimligen férutsebar felaktig anvandning.

Riskbedémningen ska omfatta foljande:
* Skadans svarighetsgrad
* Sannolikhet for férekomst

* Modjlighet att undvika den farliga situationen
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Potentiella Universal Robots identifierar de potentiella betydande faror som anges nedan for att
faror integrationsteknikern ska kunna ta hansyn till dem. Andra betydande faror kan vara
forknippade med en specifik robottilldmpning.

» Skarskador pa grund av vassa kanter och punkter pa verktygets/sluteffektorns
anslutning.

* Penetration av huden genom vassa kanter och vassa punkter pa narliggande
hinder.

* Blamarken pa grund av kontakt.
* Stukning eller benfraktur pa grund av stét.

* Skador som kan orsakas av l6sa skruvar som ska halla fast robotens arm eller
verktyg/sluteffektor.

* Foremal som faller ur eller flyger fran verktyget/andeffektorn, t.ex. pa grund av
daligt grepp eller stromavbrott.

* Felaktig forstaelse av vad som styrs av flera ndédstoppsknappar.
* Felaktig installning av parametrarna for sakerhetskonfigurationen.

* Felaktiga installningar pa grund av obehoriga andringar av parametrarna for
sakerhetskonfigurationen.
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16.1. Klamrisk

Beskrivning Klamrisker kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa omraden, genom att placera
roboten annorlunda eller genom att anvdnda en kombination av sékerhetsplan och
ledbegransningar for att eliminera farorna genom att forhindra att roboten rér sig in i detta
omrade av arbetsytan.

é FORSIKTIGHET
Om roboten placeras i vissa omraden kan det uppsta klamrisker som

kan leda till personskador.

Var uppmérksam pa att kldmrisk kan finnas pa vissa arbetsomraden pa grund av
robotarmens fysiska egenskaper. Ett omrade (véanster) har definierats fér radiella
rérelser, ndr handled 1 &r pa ett avstand av minst 1300 mm fran robotens bas. Det andra
omréadet (héger) ligger inom 300 mm fran robotens bas, nér den rér sig tangiellt.
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16.2. Stopptid och stoppstracka

Beskrivning

OBSERVERA
Du kan stélla in en egen sé@kerhetsklassad maximal stopptid och

stoppstracka.

Om egna anvandardefinierade installningar anvands kommer
programhastigheten att justeras dynamiskt och alltid halla sig inom de
valda gransvardena.

De grafiska data som tillhandahalls fér Led 0 (bas), Led 1 (axel) och Led 2 (armbége)
galler 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.

Vardena som visas nedan motsvarar tva scenarion: robotar med hogsta nyttolast pa 10
respektive 12,5 kg.

16.2.1. Robotscenario 1: 10 kg.

Led 0 (BAS)

Stoppstracka i
meter for 33 %
av 10 kg

Stoppstracka i
meter for 66 %
av 10kg

0.151 =@~ 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

& 100% extended
0.15{ —®— 66% extended
—— 33% extended

0.05

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
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Stoppstracka i
. —@— 100% extended
0.20
metgr for —8— 66% extended
maximal 0.15| —* 33% extended
nyttolast pa 10
y P 0.10
kg
0.05
0,00
speed 33% speed 66% speed 100%
Led 0 (BAS)
0.121 —@— 100% extended
Stopptid i 0.10] —® 66% extended
.. —e— 33% extended
sekunder for 0.08
33 % av 10 kg 0.06
0.04
0.02
speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
sekunder for 01501 g 100% extended
66 % av 10 kg 0.1251 —@— 66% extended
—e— 33% extended
0.100
0.075
0.050
0.025
speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
sekunder for —@— 100% extended
maximal 0.15| —e— 66% extended
ttolast pé —e— 33% extended
nyttolast pa
y P 0.10
10 kg
0.05 /
speed 33% speed 66% speed 100%
Led 1
0.15{ =@~ 100% extended ',//’.
(SKULDRA) —8— 66% extended
010 —e— 33% extended
Stoppstracka i '
.. o
meter fér 33 % 0.05 ]
a1tk ,_/_’,//’—f i
0.00 1
speed 33% speed 66% speed 100%
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Stoppstracka i
meter for 66 % 0.20{ @~ 100% extended ‘——/_4
—— 66% extended
av10 kg 0.15{ —*— 33% extended
0.10
0.05 .—-—(_—/_g_ s ]
0.00{ ¥ g
speed 33% speed 66% speed 100%
Stoppstracka i
ppst -8 100% extended *® *
meter for 0201 _o— 66% extended
maximal 0.15| —* 33% extended

nyttolast pa 10

0.10 /
kg .

0.05 / .
0.00 %=
speed 33% speed 66% speed 100%

Led 1

(SKULDRA) 015 ~@ 100%extended o O

—8— 66% extended
—e— 33% extended

Stopptid i 0.10
sekunder for 33 /
% av 10 kg 0.05 '/—/’i“

speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
sekunder for —@— 100% extended ,.—//.
66 % av 10 kg 0.201 —e— 66% extended
—e— 33% extended
0.15 ‘/
0.10
009 4 —
speed 33% speed 66% speed 100%
Ly 0.30
StOpptld [ —@- 100% extended o—
Sekunder for 0.25 —8— 66% extended
. 0.20{ —*— 33% extended
maximal P
0.15

nyttolast pa

10 kg 0.10 o —
0.05 / —
o

speed 33% speed 66% speed 100%
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Led 2
(ARMBAGE)

Stoppstracka i
meter for alla
nyttolaster

Stopptid i
sekunder for
alla nyttolaster

0.06

0.04

0.02

—@- 100% payload ~o
—— 66% payload
—e— 33% payload

/: .

L

speed 33% speed 66% speed 100%

0.175
0.150
0.125
0.100
0.075
0.050

—o— 0
—&— 100% payload

—8— 66% payload
—e— 33% payload

R
-

speed 33% speed 66% speed 100%
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16.2.2. Robotscenario 2: 12,5 kg.

Led 0 (BAS)
St0pp3traCka I —@— 100% extension
.. o —8— 66% extensi
meter fér 33 % 015/ 3% :it::z:z:
av 12,5kg '
E
» 0.10
2
8
i)
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stoppstracka i
meter fOI’ 66 % 0.25 —8— 100% extension
-8~ 66% extensi
av 12,5 kg 0.20{ —&— 33% :;:E:Z:
£0.15
3
£0.10
2
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stoppstracka i
meter fOF hOgSta 030 —8— 100% extension
nyttolast pa 12,5 0.251 237 337 extension
kg 020
£
‘0 0.15
2
20.10
2
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Led 0 (BAS)
0.14 —@— 100% extension
L . —o— 66% extensi
Stopptid i e 33% extension
sekunder for '
33%av 12,5 a0
kg ‘v 0.08
F 0.06
0.04
0.02

66
Speed [%]
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Stopptid i
sekunder for 0,175 | & 100% extension
66 % av 12,5 o150 e 530 extension
kg '
0.125
7
; 0.100
Z0.075
0.050 //'
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Stopptid i
sekunder for —e— 100% extension
. -8~ 66% ext i
maximal 0.201173™ 3% extension
nyttolast pa
y P 0.15
12,5 kg o
[
£0.10
£
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
Led 1
(SKU LDRA) —&— 100% extension
0.25 -8~ 66% extension
—8— 33% extension
Stoppstracka i 020
meter for 33 % Eois
()
o
av 12,5 kg 5010
[%)
2
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stoppstracka i
metel’ fOI’ 66 % 0.4 —8— 100% extension
av 12,5 kg 03 e 5306 cxbendion
B
0.2
o
=
s
00.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
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Stoppstracka i
meter for hogsta
nyttolast pa 12,5

©
n

—&— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

kg 0.4
Eo3
]
§0.2
n
z
0.1
0.0
Led 1
(SKU LDRA) 0.20 —8— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension
Stopptid i 0.15
sekunder for 33 -
% av 12,5 kg golo
£
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stopptid i
Seku ndel’ fOI’ 0.30 —@— 100% extension
66 % av 12,5 0.25{ o= 355 rtersion
kg 0.20
= 0.15
£
Fo.10
0.05 ./__/
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stopptid i
Seku I'Idel' fOI’ 0.4 —8— 100% extension
maximal o 335 extonion
nyttolast pa 0.3
12,5kg =
0 0.2
£
=
0.0

33 100

66
Speed [%]

UR10e PolyScope X

132

Anvandarhandbok



R
16. Riskbedémning UNIVERSAL ROBOTS

Led 2
(ARMBAGE) —@— 100% extension
0.150
Stoppstracka i 0.125
meter for 33 % £0.100
av 12,5 kg £0.075
3 0.050
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Stoppstracka i
meter fOI’ 66 % —8— 100% extension
av 12,5 kg 0.20
£0.15
8
g 0.10
5
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Stoppstracka i
meter fér hogsta —e— 100% extension
nyttolast pa 12,5 030
kg 0.25
£0.20
(v}
£0.15
80.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Led 2
(ARMBAGE) —8— 100% extension
0.14
Stopptid i 0.12
sekunder for 33 = 0.10
o I
% av 12,5 kg £ 0.08
0.06
0.04

w

3 66
Speed [%]
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Stopptid i
sekunder for 0.225
66 % av 12,5 0.200
kg 0.175
20.150
50.125
" 0.100
0.075
0.050
Stopptid i
sekunder for
0.30
maximal
nyttolast pa 0.25
12,5 kg 7 0.20
£
F 0.15
0.10
0.05

—&— 100% extension

66
Speed [%]

—8— 100% extension

66
Speed [%]
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1/. Deklarationer och certifikat (original EN)

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex |l B) original EN

Manufacturer

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File

David Brandt
Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s)

Product and Function:

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).

Model:

UR3e, UR5e, UR7¢, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series). This declaration
includes:

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.

Serial Number:

Starting XY245000000 and higher
Factory Variantyear o_ggrieg 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10kg), 1=UR12e,

2=UR10e(12kg payload), 6=UR16e gequential numbering, restarting at 0 each year

Incorporation:

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
machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible the completed machine fulfilling all
applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive
2006/42/EC

II. Low-voltage Directive
2014/35/EU
[ll. EMC Directive 2014/30/EU

The following essential requirements have been fulfilled:
1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2, 1.7.4,4.1.2.3,4.1.3 Annex VI.

Itis declared the relevant technical documentation has been compiled in
accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.
Reference the LVD and the harmonized standards used below.
Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Atrticle 6 of the EMC Directive:

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and

Rheinland (I) EN ISO 13732-1:2008 as

1ISO 13850:2015

(1) ENISO 10218-1:2011 Certification by TUV

applicable (1) EN ISO 13849-1:2015 Certification
by TUV Rheinland to 2015; 2023 edition has no
relevant changes (I) EN ISO 13849-2:2012 (1) EN

(I(I1y EN 60204-1:2018 as
applicable (1) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 () EN 6094 7-
5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019

(1) EN 60664-1:2007 (l1l) EN 61000-3-
3:2013 (ll1) EN 61000-6-1:2019 UR3e
& UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-2:2019
(IlI) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
UR3e UR5e & UR7e ONLY (lll) EN
61000-6-4:2019

Reference to other technical standards and technical specifications used:
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(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (1) ISO/TS (1) EN 60320-1:2021 (Ill) EN (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
15066:2016 as applicable (I1l) EN 60068-2-1: 60068-2-27:2008 (l11) EN 60068-2- | 61326-3-1: 2017 [Industrial locations
2007 (Ill) EN 60068-2-2:2007 64:2008+A1:2019 SIL 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.

/oy i~

(s [ Vil
AILs VA . K1
Odense Denmark, 10 January 2024 WtIA v 7 IR ,,é
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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18. Deklaration och certifieringar

Overséttning av de ursprungliga instruktionerna

EU-férsdkran om inbyggnad (DOI) (i enlighet med 2006/42/EG bilaga Il B) original EN

Universal Robots A/S

Tillverkare Energivej 51,
DK-5260 Odense S Danmark
Person i gemenskapen som ar David Brandt
behorig att sammanstalla den Technology Officer, R&D
tekniska filen Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Danmark

Beskrivning och identifiering av delvis monterade maskiner

Industrirobot, flerfunktionell fleraxlig manipulator med mandverskap &
med eller utan mandéverenhetsfunktion bestdms av den kompletta
maskinen (robotapplikation eller cell med andeffektor, avsedd
anvandning och applikationsprogram).

UR3e, UR5e, UR7¢, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series). Denna

deklaration omfattar:
Modell: Galler oktober 2020: Mandverenheter med 3-Position aktivering (3PE TP) &

standardmandverenheter (TP).
Galler maj 2021: UR10e-specifikationen forbattras till 12,5 kg maximal nyttolast.

Produkt och funktion:

Obs: Denna forsakran om inférlivande ar INTE tillamplig néar UR OEM -kontrollenheten anvands.

Start XY245000000 och hégre
Serienummer: Fabriksvariantar o_geries 3=UR3e, 5=URbe, 7=UR7e, 0=UR10e (10 kg), 1=UR12e,

2=UR10e(12 kg), 6=UR16e sekventiell numrering, med bérjan 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 éverensstammer med
bestdmmelserna i maskindirektivet och andra tillampliga direktiv.

Inbyggnad:

Det intygas att ovanstaende produkter uppfyller, for vad som levereras, foljande direktiv enligt vad som anges nedan: Nar denna
ofullstdndiga maskin integreras och blir en komplett maskin, ar integrationsteknikern ansvarig for att den genomférda maskinen
att den uppfyller alla tilldmpliga direktiv, att den ar CE-markt och att den ar férsedd med férsédkran om éverensstammelse (DOC).

Foljande vasentliga krav uppfylls:
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,

|. Maskindirektiv 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 Bilaga VI.

Det forsakras att den relevanta tekniska dokumentationen har
Il. Lagspanningsdirektivet sammanstallts i enlighet med del B i bilaga VII till maskindirektivet.
2014/35/EU Hanvisning till LVD och de harmoniserade standarder som anvants
Ill. EMC-direktivet 2014/30/EU nedan.

Hanvisning till EMC-direktivet och de harmoniserade standarder som
anvants nedanfor.

Hanvisning till de harmoniserade standarder som anvands enligt artikel 7.2 i MD- och LV-direktiven och
artikel 6 i EMC-direktivet:
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(I) ENISO 10218-1:2011 Certifiering av TUV
Rheinland () EN ISO 13732-1:2008 i tillampliga
delar (I) EN ISO 13849-1:2015 Certifiering av
TUV Rheinland till 2015; 2023 ars utgava har inga
relevanta andringar (I) EN ISO 13849-2:2012 (1)
EN ISO 13850:2015

((I1) EN 60204-1:2018 som
tillampligt (1) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013
(I) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 (1) EN
60947-5-8:2020 (IIl) EN 61000-3-
2:2019

(I1) EN 60664-1:2007 (Ill) EN 61000-3-
3:2013 (lll) EN 61000-6-1:2019
ENDAST UR3e & URbSe (l1l) EN 61000-
6-2:2019 (Il1) EN 61000-6-3:2007+A1:
2011 ENDAST UR3e, UR5e & UR7e
(ll) EN 61000-6-4:2019

Hanvisning till andra tekniska standarder och tekniska specifikationer som anvéants:

(1) ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M6] (I) ISO/TS
15066:2016 som tillampligt (111) EN 60068-2-1:
2007 (I1l) EN 60068-2-2:2007

(I1) EN 60320-1:2021 (IIl) EN
60068-2-27:2008 (1) EN 60068-
2-64:2008+A1:2019

(I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
61326-3-1: 2017 [Industrial locations
SIL 2]

Tillverkaren, eller dennes auktoriserade representant, ska dverféra relevant information om den delvis
fullbordade maskinen som svar pa en motiverad begaran fran de nationella myndigheterna. Godkannande
av hela kvalitetssdkringssystemet (ISO 9001), av anmélt organ Bureau Veritas, certifikat #DK015892.
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19. 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 erk&nda
testinstitut som anges nedanfor.

Du hittar kopior av alla certifieringar i kapitlet: Certifieringar.
Certifiering Certifikat av TUV Rheinland enligt EN ISO

| ENISO 102181
EN IS0 13849-1

| www tuv.com

1D 0007000000

TUV Rheinland

10218-1 och EN ISO 13849-1. TUV
Rheinland star for sédkerhet och kvalitet
inom praktiskt taget alla affars- och
livsomraden. Foretaget grundades for 150
ar sedan och ar en av varldens ledande
leverantdrer av testtjanster.

A TUVRheinland®

TUV Rheinland
of North
America

| Kanada kraver den kanadensiska
elsakerhetslagen, CSA 22.1, artikel 2-024
att utrustning ska vara certifierad av ett
testorgan som godkants av Standards
Council of Canada.

CHINA RoHS

Universal Robots e-Series robotar
overensstammer med CHINA RoHS
metoder for féroreningshantering
avseende elektroniska
informationsprodukter.

KCC-sakerhet

Universal Robots e-Series har bedémts
och uppfyller KCC:s sakerhetsstandarder.

KC Registration

Universal Robots eSeries har utvarderats
for beddmning av dverensstémmelse for
anvandning i en arbetsmiljé. Det finns
darfor en risk for radiostérningar vid
anvandning i bostadsmiljéer.

&
[Es
Ie
<

Delta

Universal Robots e-Series-robotarna 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 traférpackningsmaterial
och @r markta i enlighet med med detta system.
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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 forbattras
kontinuerligt.

Aven om EU -direktiven &r relevanta fér Europa erkanner och/eller kréver vissa lander
utanfoér 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-markning.
Du hittar deklarationen om inforlivande (DOI) enligt maskindirektivet i kapitlet:

Deklarationer och certifikat.

UR10e PolyScope X
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20. Certifieringar

Rheinland
Page 1
Certificate

Cartflcarero T 72408049 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5260 Odense S 5260 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 013 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011

EN ISO 13849-1:2015
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,

URSe, UR7e, UR1@e, UR12e, UR16e
Technical Data: Rated Voltage: AC 10@-2eeV, 5e/6@Hz or

AC 208@-240V, 58/6@Hz
Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I
ié
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
. . &
werwiirecom /A TOVRheinland
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TUV
Page 1
Rheinland . -
North America 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 5
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland
UR10e PolyScope X 142 Anvandarhandbok



R
20. Certifieringar UNIVERSAL ROBOTS

China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
K1 HEEHEYESETESHMR R ERITIED

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame _
7= 2/ 2 B E5EEPHRATE
. ~ ewm | BR_EHR
0 & ﬁ_ Hexavalent §§H¥$ Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
HBA  EEXRS
UR3/URS /UR10/
UR3e/ URSe / X 0O X @] 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: RIRZAB AT LB AT A SRR PR = BI97ES)/T 11363-2006 I ERIREZERIUT -
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: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -

(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI 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 from
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-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/ct /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KC-
sakerhet

S

A2 M E01 M SHM

A Eha ) AL AT =
e Universal Robots A/si M S RIBIEZ 55160110079
) x--@--x-.-é.é.a.‘_l..;.. --------------------- ...............i.---------------4---------- B L L L L L L T
age MEMNSEHE  4ieriq0g79  HEAEE 0 ¢ Vestergaard
i ,,i_ L o ity i Al i e |__.........._....-'--------------------.................__.----------------- amaa
Al Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
AtEetdel Sdlat 71 A <21 7Y AR =
ML) [=] s
= A.I o _g_ E:_ o EE
D_li:‘l__l"a) UR10e D%t{am} GEXiS

18-AB2EQ-01602

Universal Robots A/S

Energivej 25, 5260 Odense S, Epam[ark

MeleiEuY, MIsEA1Y 2 e w AgAE He1 =M 3o w2}
A8 oIl M DB A Eha Bl c,

20184 118 06¥
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KC
Registration

8ED6-B666-998D-8738

Equipment Name

7 Emdy
Basic Model Number

o4 v

Series Model Number

=2 E

sl
Registration No.

FEagel

71e}

Others

Waves Act.

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

A3 e AH \
Trade Name or Registrant

AR R (A EH )

Zﬂ}—x}/*ﬂi(i ):}7}

Manufacturer/Country of Origin

Date of Registration

4 /}x Al TRy Alsgz]2 A3Fe] e} 559558 S ch
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

FEFANAASY ARFE 25

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

UR10e

' R-R-URK-UR10e¢

Universal Robots A/S / Rlv}=

| 2018-10-23

201841 (Year) 104 (Month) 23% (Day)

QAT AT A%
Director General of National Radio Research Agency

A gHE 2 b 7] A A ks 4] " A | *“47}3{*1 % pabsle) 58

SN el e A E P o] A4 = AFU J

Fofok et

TEEe
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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:

UR10 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
IEC 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

S HF—

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Horsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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