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Az itt talalhaté informacio a(z) Universal Robots A/S tulajdonat képezi, és sem egészében, sem részben
nem reprodukalhato6 a(z) Universal Robots A/S el6zetes irasbeli jovahagyasa nélkil. Az itt szerepld
informacio elézetes értesités nélkil valtozhat, és nem tekinthetd a(z) Universal Robots A/S
kotelezettségvallalasanak. Ezt a dokumentumot idészakosan fellilvizsgaljak és atdolgozzak.

Universal Robots A/S nem vallal felel6sséget a jelen dokumentumban el6forduléd esetleges hibakért vagy
hianyossagokért.

Szerz6i jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S.

A(z) Universal Robots embléma a(z) Universal Robots A/S bejegyzett védjegye.
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1. Felel6sség és rendeltetésszer(i hasznalat UNIVERSAL ROBOTS

1. Felelosseg esrendeltetesszeru hasznalat

1.1. Afeleldsseg korlatozasa

Leiras A jelen kézikdnyvben kdzolt téjékoztatas nem tekintendd az UR 4ltal vallalt garancidnak
arra, hogy az ipari robot nem okoz sérilést vagy kart, még akkor sem, ha az ipari robot
megfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak és hasznalati informacionak.

1.2. Javasolt felhasznalas

Leiras .
@ KEZIKONYV ELOLVASASA

Ha a robotot nem a rendeltetésének megfelel6en hasznalja, az veszélyes
helyzeteket eredményezhet.

* Olvassa el és kdvesse a Felhasznal6i kézikdnyvben talalhato, a
rendeltetésszerl hasznalatra vonatkozo ajanlasokat és eldirasokat.

Az Universal Robots robotokat ipari felhasznalasra, szerszamok/végeffektorok és
szerelvények kezelésére, illetve alkatrészek vagy termékek feldolgozasara vagy
tovabbitasara tervezték. A robot miikodésének korilményeivel kapcsolatos részletek.

Minden UR robot biztonsagi funkciokkal van felszerelve, amelyek célja, hogy lehetévé
tegyék a egyuttm(ikddé alkalmazasokat, ahol a robotalkalmazas az emberrel egytttm(ikodik.
A biztonsagi funkcié beallitasait a robotalkalmazas kockazatértékelése alapjan
meghatarozott megfeleld értékekre kell allitani.

A kollaborativ alkalmazasok csak olyan nem veszélyes célokra szolgalnak, ahol a teljes
alkalmazas, beleértve a szerszamot/végeffektort, a munkadarabot, az akadalyokat és mas
gépeket is, az adott alkalmazas kockazatértékelése szerint alacsony kockazatu.

Felhasznaldi kézikbnyv 11 UR20 PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 1. Felel6sség és rendeltetésszer(i hasznalat

A

A

FIGYELMEZTETES

Az UR robotok vagy UR termékek rendeltetésen kivili hasznélata sériilésekhez,
halalhoz és/vagy anyagi karokhoz vezethet. Ne hasznalja az UR robotot vagy
termékeket az alabbiakban felsorolt nem rendeltetésszer(i felhasznalasi modok
és alkalmazasok egyikére sem:

* Orvosi felhasznalas, azaz emberek betegségével, sérilésével vagy
fogyatékossagéaval kapcsolatos felhasznalés, beleértve a kdvetkezé
célokat:

* Rehabilitacio
* Felmérés
* Kompenzacio vagy enyhités
* Diagnosztika
* Kezelés
* Sebészet
* Egészségiigy
* Protézisek és egyéb segédeszkdzok mozgaskorlatozottak szamara
* Barmilyen felhasznalas a beteg/ek kdzelében
* Emberek kezelése, emelése vagy szallitdsa

* Barmely alkalmazas, amely megkdveteli a kiilénleges higiéniai és/vagy
egészseégugyi el6irasok betartasat, peldaul élelmiszerek, italok,
gyogyszerek és/vagy kozmetikai termékek kozelsége vagy kozvetlen
érintkezese.

* Az UR csuklo zsirja a leveg6be kertilhet (g6zként), vagy
elcseppenhet.

* Az UR robotok vagy UR termékek rendeltetésszer( hasznalatatdl,
specifikaciéitol és tanusitvanyaitdl eltéré barmilyen felhasznalas vagy
alkalmazas.

* Arendeltetésellenes hasznalat tilos, mivel annak kdvetkezménye halal,
személyi sériilés és/vagy anyagi kar lehet
AZ UNIVERSAL ROBOTS CEG KIFEJEZETTEN KIZAR MINDEN OLYAN
EXPLICIT VAGY IMPLICIT GARANCIAT, AMELY A TERMEK BARMILYEN
KONKRET FELHASZNALASRA VALO ALKALMASSAGARA VONATKOZIK.

FIGYELMEZTETES

Ne modositsa a robotot. Ne mddositsa vagy valtoztassa meg az e-sorozat
végzard sapkait. Egy modositas elére nem lathato veszélyeket okozhat. Minden
engedélyezett szétszerelést és Osszeszerelést az szervizkdzpontban kell
elvégezni, vagy szakképzett személyek végezhetik az 6sszes vonatkozo
szervizkdnyv legujabb verzidja szerint.

UR20 PolyScope X
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A

FIGYELMEZTETES

A hatotavolsag, a hasznos terhek, a miikodési nyomatékok és sebességek miatti
tobbletkockazatok figyelmen kiviil hagyasa robotalkalmazassal kapcsolatos
kockazatok miatt, sériilést vagy halalt okozhat.

Az On alkalmazasi kockazatértékelésének ki kell terjednie az alkalmazas
hatotavolsagaval, mozgasaval, hasznos terhelésével és a robot, a
végberendezés és a munkadarab sebességével kapcsolatos
kockazatokra.

Felhasznaldi kézikbnyv
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2. Az On robotja

2. Az Onrobotja

Elészé Gratulalunk Uj Universal Robots robotja megvasarlasahoz, amely a robotkarbdl
(manipulatorbdl), a vezérlédobozbdl és a Hordozhato kezel6egységbdl all.

Az eredetileg az emberi kar mozgastartomanyanak utanzasara tervezett robotkar hat
csuklo altal izelt aluminiumcsdvekbdl all, igy nagyfoku rugalmasséagot biztosit az
automatizalt berendezésekben.

Az Universal Robots szabadalmaztatott programozasi felllete, a PolyScope automatizalasi
alkalmazasok létrehozasat, betdltését és futtatasat teszi lehetévé.

A dobozokban *

Robotkar

Vezérlédoboz

Hordozhato kezel6egység vagy 3PE Hordozhaté kezel6egység
tartékonzol a vezérlddobozhoz

Tartokonzol a 3PE Teach hordozhat6 kezel6egységhez

Kulcs a vezérldszekrény kinyitdsahoz

Kabel a robotkar és a vezérlddoboz 6sszekapcsolasahoz (a robot méretétol
fligg6en tobbfele opcid is rendelkezésre all)

Kerek heveder vagy emel6heveder (a robot méretétdl fliggbéen)
Szerszamkabel-adapter (a robot verziojatoél fliggden)

Ez a kézikdnyv

UR20 PolyScope X
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A robotkarrél Az iziletek, a talp és a szerszamkarima a robotkar f6 alkotoelemei. A vezérlegység
O0sszehangolja az izliletek mozgatasat a robotkar mozgatasahoz.

A robotkar végén Iévd szerszamkarimahoz egy végberendezés (szerszam)
csatlakoztatasa lehet6vé teszi, hogy a robot egy munkadarabot kezelhessen. Egyes

szerszamoknak az alkatrész kezelésén kivil mas céljuk is van, példaul a
minbségellendrzés QC, a ragasztok felhordasa és hegesztés.

/

4
@®°
Vot
Tool flange

Wrist 3 joint

\
\ \Wrist 2 joint

\Wrist 1 joint

Base joint/ ! ,’

Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: A robotkar f6 alkotoelemei.

* Alap: ahova a robotkart szerelték.

* Vall és kdnyék: nagyobb mozgasok végrehajtasa.

* 1. csuklé és 2. csuklé: finomabb mozdulatokat végeznek.
* 3. csuklo: ahol a szerszamot a szerszamkarimaba rogzitik.

A robot részben befejezett gép, ezért a beépitési nyilatkozatot mellékeltik. Minden egyes
robotalkalmazashoz kockazatértékelésre van sziikség.

Felhasznaloi kézikdnyv 15 UR20 PolyScope X
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Szerzdbi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

A kézikényvrol Ez a kézikdnyv biztonsagi tudnivaldkat, a biztonsagos hasznalatra vonatkozé
iranyelveket, valamint a robotkar, a vezérlészekrény és a hordozhato6 kezelbegység
felszerelésére vonatkozo utasitasokat tartalmazza. A telepités megkezdéséhez és a
robot programozasanak megkezdéséhez is talal utasitasokat.

Olvassa el és tartsa be a rendeltetésszer( felhasznalasi médokat. Végezzen el egy
kockazatértékelést. Telepitse és hasznalja a jelen felhasznaloi kézikbnyvben megadott
elektromos és mechanikai specifikacioknak megfeleléen.

A kockazatértékelés a robotalkalmazas veszélyeinek, kockazatainak és
kockazatcsokkentd intézkedéseinek a megértését feltételezi. A robotok dsszeépitése
alapszint(i mechanikai és elektromos képzettséget igényelhet.

Jogi Universal Robots A/S tovabb javitja termékei megbizhatosagat és teljesitményét, és mint
nyilatkozat a ilyen, fenntartja maganak a jogot, hogy el6zetes figyelmeztetés nélkil frissitse a
tartalomrdél termékeket és a termékdokumentaciot. Universal Robots A/S mindent megtesz annak

érdekében, hogy a Felhasznaldi kézikonyv(ek) tartalma pontos és helyes legyen, de nem
vallal felel6sséget az esetleges hibakért vagy hianyzoé informacioért.

Ez a kézikdnyv nem tartalmaz jotallasi informaciot.

myUR A myUR portal lehet6vé teszi az 6sszes robot regisztralasat, a szerviziigyek nyomon
kovetését és az altalanos Ggyfélszolgalati kérdések megvalaszolasat.

A portal megnyitasahoz jelentkezzen be a myur.universal-robots.com oldalon.

A myUR portalon az On eseteit vagy az On altal preferalt forgalmazo kezeli, vagy az
Universal Robots ligyfélszolgalati csapataihoz keriilnek.
El6fizethet robotfelligyeletre is, és tovabbi felhasznaloi fiokokat is kezelhet vallalatanal.

Ugyfélszolgalat A jelen kézikdnyv mas nyelvi valtozatai az igyfélszolgalat weboldalan www.universal-
robots.com/support talalhatok

UR+ Az UR+www.universal-robots.com/plus internetes bemutatéteremben az UR robotalkalmazas
testre szabdsahoz megtalalja a legmodernebb termékeket. Egy helyen mindent megtalal,
amire szliksége van - a szerszamoktol és tartozékoktdl a szoftverekig.

Az UR+ termékek csatlakoznak az UR robotokhoz és egyiittmikddnek vellk az egyszer(i
bedllitas és a z6kken6mentes felhasznali élmény biztositasa érdekében. Az 6sszes
UR+ terméket az UR teszteli.

Szoftverplatformunkon plus.universal-robots.com keresztiil hozzaférhet az UR+ Partner
Program-hoz is, hogy még inkabb felhasznalobarat termékeket tervezzen az UR robotok
szamara.

UR20 PolyScope X 16 Felhasznaloi kézikonyv
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UR férumok Az UR Férum forum.universal-robots.com lehet6ve teszi, hogy a robotok szerelmesei
minden tudasszinten kapcsolatba Iéphessenek az UR céggel és egymassal, kérdéseket
tehessenek fel és informaciot cserélhessenek. Bar az UR Férumot az UR+ hozta létre, és
adminjaink az UR alkalmazottai, a tartalom nagy részét On, az UR Férum felhasznaloja

hozza létre.
Akadémia Az UR Academy webhely academy.universal-robots.com kiilonféle képzési lehetéségeket
kinal.
Fejleszt6i Az UR fejlesztécsomag universal-robots.com/products/ur-developer-suite egy teljes
csomag megoldas létrehozasahoz sziikséges Osszes eszkdzt tartalmazza, beleértve az URCaps

fejlesztését, a végeffektorok adaptalasat és a hardver 6sszeépitését.

Online A kézikdnyvek, utmutatok és kézikdnyvek online olvashatdk. A https://www.universal-
kézikényvek robots.com/manuals oldalon nagyszamu dokumentumot gy(ijtéttiink 6ssze

* PolyScope Szoftver kézikdnyv a szoftverhez tartozo leirasokkal és utasitasokkal

* A Szerviz kézikdnyv a hibaelharitashoz, karbantartashoz és javitashoz sziikséges
utasitasokkal

* A Parancssor konyvtar parancssorokkal a mélyrehaté programozashoz

Felhasznaldi kézikbnyv 17 UR20 PolyScope X
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2. Az On robotja

2.1. MUszaki adatok UR20

Robot tipusa

UR20

Maximalis hasznos teher

20 kg (44,1 1b)
25 kg (55 font) a kézikdnyv szerinti hatarfeltételekkel

REACH 1750 mm /68,9 in
Szabadsagfokok 6 forgd kotés
Programozéas PolyScope GUI: 12 in érintéképernyd

Energiafogyasztas (atlagos)

750 W (max.)
Mintegy 500 W egy tipikus program alatt

Kdrnyezeti hémérséklet-tartomany

0-50 °C. 35 °C feletti kérnyezeti h6mérsékleten a robot
sebessége és teljesitménye csdkkenhet.

Biztonsagi funkciok

17 fejlett biztonsagi funkcio.
PLd 3. kategoria az EN ISO 13849-1 szerint.

IP-osztalyozas

Robotkar: IP65, Vezérlédszekrény: IP44, hordozhato
kezelbegység: IP54

Tisztaszoba besorolas

Robotkar: ISO 4 osztaly, vezérlédoboz: ISO 4. osztaly,
hordozhat6 kezel6egység: ISO 1. osztaly

Zaj

Robotkar: kevesebb, mint 65 dB(A)
Vezérldszwekrény: kevesebb, mint 50 dB(A)

Szerszam /O portok

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analég bemenet

Szerszam 1/O tapegység & feszliltség

2 A (kettds csap) 1 A (szimpla csap) & 12V/24 V

Er6nyomaték-érzékel6 pontossaga

10N

Sebesség

Minden csukléizilet: Max 210 °/s
Konyokizilet: Max 150 °/s

Alap- és valliziiletek: Max 120 °/s
Szerszam: kb. 2 m/s / kb. 78,7 in/s

P&z ismételhetbsége

£ 0.1 mm/%0.0039 in (3.9 mils) az ISO 9283 szerint

iziileti tartomanyok

+ 360 ° az 6sszes izlletre

Alaptertilet @245 mm/9.65in

Anyagok Aluminium, PC/ASA miianyag, acél

Robot suly 64kg/141.11b

Rendszerfrissités gyakorisaga 500 Hz

Vezérldszekrény mérete (Sz x Ma x Mé) 460 mm x 449 mm x 254 mm/18.2inx17.6inx 10 in
Vezérlszekrény sulya 12kg/26.51b

Vezérlszekrény I/O portok

16 digitélis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analdg
bemenet, 2 analog kimenet

Vezerl6szekrény 1/O tapellatas

24VI2 A

Kommunikacio

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

Vezérl§szekrény daramforrasa

100-240V e.a., 47-440 Hz

Rovidzarlati aramerésség (SCCR)

200A

TP méret (Sz x Ma x Mé)

300 mm x 231 mm x 50 mm

TP suly 1.8kg/3.9611b
TP Ifat’)’el: a h?rdozhato kezelbegységtdl a 45m/177in
vezérlészekrénybe
Robotkabel: Robotkartol a Hiflex (PUR) 6 m /236 in x 12,1 mm
vezérlészekrényhez
UR20 PolyScope X 18 Felhasznaloi kézikdnyv
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2.2. Hordozhato kezelbegység harom allapotu leallas
engedeélyezd eszkdzzel

Leiras A robot generaciojatol fliggéen a Hordozhato6 kezelbegység beépitett 3PE eszkdzt is
tartalmazhat. Ezt 3 poziciot lehetévé tevdé Hordozhaté kezel6egységnek nevezzik (3PE TP).
A nagyobb hasznos terhelés(i robotok csak a 3PE TP-t hasznalhatjak.

Ha 3PE TP-t hasznal, a gombok a Hordozhato kezel6egység aljan talalhatok, az alabbi
abran lathaté médon. Barmelyik gombot hasznalhatja tetszése szerint.

Ha a Hordozhat6 kezel6egység le van valasztva, akkor kiilsd 3PE eszkozt kell
csatlakoztatnia és konfiguralnia. A 3PE TP funkcio kiterjed a PolyScope felliletre, ahol a
fejlécben tovabbi funkciok talalhatok.

ERTESITES
* Ha UR20 vagy UR30 robotot vasarolt, a Hordozhat6 kezel6egység
nem fog mikodni a 3PE eszkdz nélkiil.

* Az UR20 vagy az UR30 hasznalatahoz a robotalkalmazas
hatokoérén belil talalhato kiilsé engedélyezb eszkdzre vagy 3PE
hordozhato kezel6egységre van sziikség a programozashoz vagy
betanitashoz. Lasd: ISO 10218-2.

* A 3PE hordozhato6 kezel6egység nem a megvasarolt OEM Control
Box csomag része, igy az engedélyez eszkdz funkcidja hianyzik.

ATP 1. Bekapcsolé gomb
attekintese 2. Vészleallitb gomb
3. USB aljzat (porvédével)
4. 3PE gombok
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Szabad Mindegyik 3PE gomb alatt egy szabadonfuto (Freedrive) robot szimbdlum talalhatd, az
mozgatas alabbiak szerint.
UR20 PolyScope X 20 Felhasznaloi kézikdnyv
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2. Az On robotja

2.2.1. 3PE hordozhato kezeldegység nyomogomb funkciok

Leiras
ERTESITES
A 3PE gombok csak kézi izemmaodban aktivak. Automatikus izemmaodban
a robot mozgatasa nem igényel 3PE gombm(iveletet.
Az alabbi tablazat a 3PE gombok funkcidit ismerteti.
Helyzet Leiras Mivelet
Nincs nyomas a A robot mozgasa kézi izemmaddban leall. Az
1 Kioldas 3PE gombra. Nincs | aramellatadst nem valasztjak le a robotkarrol,
lenyomva. és a fékek tovabbra kioldva maradnak.
Enyhe Van némi nyomas a
5 nyomas 3PE gombon. Lehetdveé teszi programja lejatszasat, amikor a
(Enyhe K&zéppontig robot kézi izemmaédban van.
markolas) lenyomva.
Szoros Teljes nyomas a
3 lenyomas 3PE gombon. A robot mozgasa kézi izemmodban leall. A
(szoros Utkozésig robot 3PE leéllasban van.
befogas) lenyomva.
1 Nyomogomb kioldasa 2 Nyomoégomb lenyomasa
UR20 PolyScope X 22 Felhasznaloi kézikdnyv
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2.3. APolyScope X attekintése

PolyScope X a hordozhat6 kezel6egységre telepitett grafikus felhasznaléi feliilet (GUI), amely a robotkart egy
érintéképernydn keresztlil mikodteti. Az PolyScope X interfész lehetéveé teszi programok létrehozasat,
betdltését és végrehajtasat.

Képernyo elrendezése

A fellilet felosztasa az alabbi abran lathato:

* Fejléc - a programok betdltéséhez vagy létrehozasahoz, valamint a programmodulok eléréséhez
hasznéalhaté gombbal.

* Bal fejléc - egy 6 képerny6 kivalasztasara szolgalo ikonokkal/fillekkel.
* Jobb fejléc - egy tobbfeladatos képernyd kivalasztasara szolgald ikonokkal/flilekkel.

* Labléc - a robot teljesitményének és a betdltott programjanak vezérlésére szolgalé6 gombokkal.

Program name

= Default a2
cccee
[=]=] €6 6o
oo Preview
Application
n .
Relative To «§*
TCP Offset Name: base Mova
(il Name: Tool_flange Position
Program o X:-189.6 mm —_
¥:-609.7 mm -
¥: 0.0 mm
Z:261.0mm Program
@ R structure
D ‘Orientation
RX:0.00" c
RX:-0.07 *
HAELD RY: 178.55 {x}
oy RZ:0.00" RZ 223" Giobal

Variables
Operator Base

RN

Payload
0.000 kg

Shoulder
-98.96*

Center of
Gravity
X 00mm Elbow

¥:0.0 mm -126.22"

Z:0.0mm Wrist 1
-46.29 "

Wrist 2
91.39°

Wrist 3
178"

Robot State

Off

Abra 1.2 : Féképernyé

Képernyékombinacidk

A f6képernyd és a tobbfeladatos képerny6 alkotja a robot mikodési képernydjének kombinaciojat.

A tobbfeladatos képerny6 fliggetlen a féképernydtdl, igy kilon feladatokat végezhet. Példaul konfiguralhat egy
programot a féképernyén, mikozben mozgathatja a robotkart a tébbfeladatos képernyén. A tébbfeladatos
képernyét el is rejtheti, ha nincs ra szlikség.

* Fo6képerny6 - a robotm(iveletek kezelésére és felligyeletére szolgald mezékkel és lehetéségekkel.

* Tobbfeladatos képernyé6 - a féképerny6hoz gyakran kapcsolodd mezékkel és lehetéségekkel.
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Program name 4 1,
_ o e @ % 0
Default @ Move Joints TCP Smart Skills
cc oo
oo
EE Preview Move
C=m + Relative To Active TCP
Relative To “ base ™ Tool_flange h
. TCP Offset AL AL Meve

Name: Tool_flange

Position

Program T e Translate Rotate
Y:0.0mm ¥:-609.7 mm 5=
63 - z:261.0mm iz
Z:00mm e . —
= X 0.00° Orientation // \ // \
i RX: -0.07 * X | || |
RY:0.00° RY: 178.55° {x} \_/ \_/
2 ey e |
Operator ;:I;a " B B
Y | ) |
. N TN
| Il |
N N

Wrist 3
178"

Robot State

Off

Abra 1.3 : Féképernyé és tébbfeladatos képernyd
A tébbfeladatos képernyd megjelenitése/elrejtése

1. Atdbbfeladatos képernyd megjelenitéséhez koppintson a jobb oldali fejléc barmelyik ikonjara.
A jobb oldali fejléc a képernyd kézepére tagul, hogy helyet adjon a tébbfeladatos képernyének.

2. Atobbfeladatos képernyd elrejtéséhez koppintson a jobb oldali fejléc jelenleg kivalasztott ikonjara.

2.3.1. Erintéképernyd

A hordozhat6 kezel6egyseég érintdképernydjét ipari kbrnyezetben térténé hasznalatra optimalizaltak. A
szorakoztatd elektronikaval ellentétben a hordozhato kezel6egység érintéképernydjének érzékenysége a
konstrukciojanal fogva jobban ellenall a kérnyezeti tényezéknek, mint példaul:

* Vizcseppek és/vagy hiitéfolyadék cseppek
* Radiofrekvencias zajok
* A miikédési kdrnyezetbdl szarmazoé egyéb zajok

Az érintési érzékenységet ugy allitottak be, hogy kizarjak a hamis kivalasztas lehetéségét a PolyScope X
fellleten, és hogy megakadalyozzak a robot hirtelen mozgasat.

Az érintéképernyd hasznalata

Célszerlien az ujjbegyét hasznalja valasztashoz a képerny6n. Ebben a kézikdnyvben ezt "koppintasnak™
nevezzuk. Sziikség szerint a kereskedmi forgalomban kaphato6 ceruzaval lehet valasztani a képernydn. A
kovetkezd szakaszban felsoroljuk és meghatarozzuk a PolyScope fellileten talalhato ikonokat/lapokat és
gombokat.

A kovetkezb szakaszban felsoroljuk és meghatarozzuk a PolyScope fellileten talalhat6 ikonokat/lapokat és
gombokat.

UR20 PolyScope X 24 Felhasznaloi kézikonyv
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2.3.2. lkonok

Bal fejléc ikonjai

Ikon

C © ©

cccc
ccccC

Cim

Kezeld

Alkalmazas

Program

3D

Tovabbiak

Névjegy

Beallitasok

Tapellatas

Biztonsagi ellen6rz66sszeg

Leiras

Egyszer(i médszer, amely elére megirt programokat hasznal a
robot mikddtetéséhez.

A robotkar bedllitasainak és kilsé berendezéseinek
konfiguralasa, pl. szerelés és TCP-k.

Modositja az aktualis robotprogramot.

Vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgasat.

Hozzaférés a Névjegy informacidkhoz és Beallitasokhoz.

Informacidkat jelenit meg a robotrol.

A szoftverrel kapcsolatos beallitasok, pl. a nyelv és az egységek
konfiguralasa.

A robot be- és kikapcsolasahoz.

Megjeleniti az aktiv biztonsagi ellen6rz60sszeget és a részletes
paramétereket, valamint megvaltoztatja az izemmodot.

Felhasznaldi kézikbnyv
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2. Az On robotja

Labléc gombok

Ikon Cim Leiras

Inicializalas

Sebességcsuszka

A robot allapotanak kezelése. Ha PIROS, nyomja meg,
hogy a robot miik6déképes legyen.

Fekete, kikapcsolas. A robotkar leallitott
allapotban van .

Narancssarga, Uresjarat. A robotkar be van
kapcsolva, de még nem all készen a normal
mukodésre.

Narancssarga, zarolva. A robotkar zarolva van.

Z06ld, normal. A robotkar be van kapcsolva, és
készen all a normal mikodésre.

Piros, hiba. A robot hibaallapotban, példaul e-
stop allapotban van.

Kék, atmenet. A robot allapotot valtoztat,
példaul kioldja a féket.

Play Elinditja az aktualis betdltott programot.

Lépés Lehet6vé teszi egy program egylépéses futtatasat.

Stop Leéllitja az aktualis bet6ltétt programot.

A robot allapotanak kezelése. Ha PIROS, nyomja meg,
hogy a robot miikédéképes legyen.

UR20 PolyScope X 26
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3. Vilagito gydrC

Leiras A robotkar alapjanal Iév6 fénygylr(i az alabbi tablazatban leirtak szerint jelzi az allapotot.

ERTESITES
A fénygydria konfiguraciéjat a felhasznalé modosithatja és/vagy letilthatja.

Robot alap

-

O &

1. Fénygylri
2. Alap

Felhasznaldi kézikbnyv 27 UR20 PolyScope X
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3. Vilagité gy(rd

Szinkoédok

Maod
Allandé Lassu villogas 0,5Hz
) A robot nem mozog, vagy éppen megall.
Piros
1. Vészledllitas
A robot nem mozog, vagy éppen megall.
1. Robot leéllitasa (korabbi nevén
Sarga védelmi leallitas)
2. Helyreallitas
3. Védoutkdzo (minden tipus)
. Automatikus izemméd Automatikus tizemmod
Z6ld i 1. CsoOkkentett
1. Futd ; fs
paraméterekkel valé futas
Kézi izemmaod A robot kézzel mozgathato
Kék Nem automatikus, nincs athelyezve 1. Hatramenet
1. Inditasi folyamat 2. Szabad mozgatas
A robotkar nem kap aramot
1. Hiba
Kl 2. Megsértés
3. Képerny6 betdltése
4. Rendszer KIKAPCSOLASA
UR20 PolyScope X 28 Felhasznaloi kézikdnyv
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4. Biztonsag

4. Altaldnos

Leiras

Olvassa el az altalanos biztonsagi tajékoztatét, valamint a kockazatértékelésre és a
rendeltetésszerl hasznalatra vonatkozo utasitasokat és Utmutatasokat. A kdvetkezé
szakaszok az egyuttmikddé alkalmazdsok szémara kifejezetten fontos, biztonsaggal
kapcsolatos funkcidkat irjak le és hatarozzak meg.

é FIGYELMEZTETES
A személyzet és a berendezések biztonsaga érdekében alkalmazasi
kockazatértékelést kell végezni.

Olvassa el és tanulmanyozza a szerelésre és telepitésre vonatkozo specialis mlszaki
adatokat, hogy megértse az UR robotok beépitését, miel6tt a robotot el6szor bekapcsolja.

Feltételnll tartsa be és kdvesse a jelen kézikdnyv kdvetkezd szakaszaiban talalhato
valamennyi 6sszeszerelési utasitast.

@ ERTESITES
Az Universal Robots kizar minden felelésséget, ha a robot (robotkar
vezérlészekrény, hordozhato kezelbegységgel vagy anélkiil) barmilyen
modon megseériil, megvaltozik vagy modositjak. Az Universal Robots nem
vonhaté felel6sségre a programozasi hibak, az UR robothoz és annak
tartalmahoz valo illetéktelen hozzaférés vagy a robot meghibasodasa miatt
a robotban vagy barmely mas berendezésben okozott karokért.
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Biztonsag
4.2. Biztonsagi Uzenettipusok
Leiras A biztonsagi lizeneteket a fontos informaciok hangsulyozasara hasznaljuk. Olvassa el az

Osszes Uzenetet a biztonsag, valamint a személyi sérulések és a termékkarok megelbzése
érdekében. Az alabbiakban meghatarozzuk a biztonsagi lizenetek tipusait.

®© - B B B B

S = ©®

FIGYELMEZTETES

Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kerliljuk el, halalhoz vagy
sulyos sériiléshez vezethet.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Veszélyes elektromos helyzetet jelez, amely, ha nem kertiljiik el, halalt
vagy sulyos sériilést okozhat.

FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

Veszélyes forré fellletet jelez, ahol az érintés és az érintés nélkili
kdzelség sérilést okozhat.

VIGYAZAT

Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kerdljik el, sérilést
okozhat.

FOLD
Foldelést jelez.

VEDOFOLD
Védéfoldelést jelez.

ERTESITES

Jelzi a berendezés karosodasanak kockazatat és/vagy hasznos
informaciot, amelyet figyelembe kell venniink.

KEZIKONYV ELOLVASASA

Részletesebb informacioét jelez, amelyet a kézikbnyvben kell
tanulményozni.

UR20 PolyScope X
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4.3. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

Leiras A kovetkezd figyelmeztetd zenetek megismételheték, magyarazhatok vagy részletezhetdk
a kovetkez6 szakaszokban.

Q FIGYELMEZTETES
Az aldbbiakban felsorolt altalanos biztonsagi elbirasok elmulasztasa sérlilést
vagy halalt okozhat.

* Gy6z6djon meg arrol, hogy a robotkar és a szerszamot/végberendezést
szakszer(ien és biztonsagosan a helylikre csavaroztak.

* Ellendrizze, hogy a robotalkalmazashoz elegendd hely all-e
rendelkezésre az akadalymentes miikddéshez.

* Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a személyzet védelme biztositott a
robotalkalmazas teljes élettartama alatt, beleértve a szallitast, telepitést,
Uzembe helyezést, programozast/betanitast, izemeltetést és
hasznalatot, leszerelést és artalmatlanitast.

* Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a robot biztonsagi konfiguracios
paramétereit ugy allitottak be, hogy védjék a személyzetet, beleértve
azokat is, akik a robotalkalmazas hat6tavolsagan belll lehetnek.

* Ne hasznalja a robotot, ha megsériilt.

* Kerlilje a laza ruhazat vagy ékszerek viselését, amikor a robottal
dolgozik. Kdsse hatra a hosszu hajat.

* Ne tegye ujjait a vezérl6szekrény belsé burkolata mogeé.

* Tajékoztassa a felhasznaldkat a veszélyes helyzetekrdl és a nyujtott
védelemrél, magyarazza el a védelem esetleges korlatait és a
fennmarado kockazatokat.

* Tajékoztassa a felhasznaldkat a vészleallitd gomb(ok) helyérél és a
vészleallito gombok aktivalasanak madjarol vészhelyzet vagy
rendellenes helyzet esetén.

* Figyelmeztesse az embereket, hogy maradjanak a robot hatotavolsagan
kivil, tdbbek kdzott a robotalkalmazas inditasa elétt.

* Legyen tisztaban a robot tajolasaval, hogy megértse a mozgas iranyat,
amikor hasznalja a hordozhato kezel6egységet.

* Tartsa be az ISO 10218-2 szabvany kdvetelményeit és Utmutatasait.

Q FIGYELMEZTETES
Az éles élekkel és/vagy szoritdé pontokkal rendelkez6 szerszamok/végrehajtok
kezelése sérlilést okozhat.

* Gy6z6djon meg rola, hogy a szerszamok/végberendezések nem
rendelkeznek éles élekkel vagy becsipédési pontokkal.

* Védbkesztylire és/vagy véddszemiivegre lehet sziikség.
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f E FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

A robotkar és a vezérlészekrény altal termelt hdvel vald hosszan tart6 érintkezés
mikodés kdzben kellemetlenséget okozhat, ami sérilésekhez vezethet.

* Ne kezelje vagy érintse meg a robotot miikdédés kdzben vagy kdzvetlendl
mUikodés utan.

* Ellenérizze a h6mérsékletet a naplé-képernydn, mieldtt a robotot kezelné
vagy megeérintené.

* Kikapcsolas és egy 6ra varakozas utan hagyja lehilni a robotot.

é VIGYAZAT
A beépités és a mikdodtetés el6tti kockazatértékelés elmulasztasa névelheti a
sérillésveszélyt.

* Végezzen kockazatértékelést és csokkentse a kockazatokat az
lzemeltetés elétt.

* Ha a kockazatértékelés alapjan ez megallapitast nyert, miikddés kdzben
ne Iépjen be a robot mozgasi tartomanyaba, és ne érintse meg a
robotalkalmazast. Szerelje fel a biztositoberendezést.

* Olvassa el a kockazatértékelési tajékoztatot.

é VIGYAZAT
A robot nem tesztelt kiilsé gépekkel vagy nem tesztelt alkalmazasban torténé
hasznalata ndvelheti a személyzet sérilésének kockazatat.

* Tesztelje az 6sszes funkciot és a robotprogramot kiilén-kalon.

* Olvassa el a belizemelési tajékoztatét.

ERTESITES
A nagyon erds magneses mez0 karosithatja a robotot.

* Ne tegye ki a robotot allandé magneses térnek.

KEZIKONYV ELOLVASASA
Ellendrizze, hogy minden mechanikus és elektromos berendezés a vonatkozé

eléirasoknak és figyelmeztetéseknek megfeleléen van-e telepitve.
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4 4. Integracio és feleldsseqg

Leiras A jelen kézikdnyvben szerepld informacié nem vonatkozik a robotalkalmazas
megtervezésére, telepitésére, beépitésére és lizemeltetésére, és nem terjed ki az 6sszes
olyan periférias berendezésre, amely befolyasolhatja a robotalkalmazas biztonsagat. A
robotalkalmazast a robot telepitésének helye szerinti orszag vonatkozé szabvanyaiban és
el6irasaiban meghatarozott biztonsagi kévetelményeknek megfeleléen kell megtervezni és
telepiteni.

Az UR robotot integrald személyek felel6sek az adott orszag vonatkozé elirasainak
betartasaért és a robotalkalmazassal kapcsolatos kockazatok megfelelé mérték
mérsékléséért. Ide tartozik, tobbek kozott:

* Kockazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

« Osszekapcsolas mas gépekkel és tovabbi biztonsagi intézkedések, ha a
kockazatértékelés megkoveteli

* Ahelyes biztonsagi beallitasok a szoftverben

* Annak garantalasa, hogy a biztonséagi intézkedéseket nem modositjak

* Arobotalkalmazas megtervezésének, telepitésének és 6sszeépitésének
érvényesitése

* Meghatarozni a hasznalati utasitdsokat

* Megjel6lni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetéségével

* Az 0sszes dokumentacio megdérzése; beleértve az alkalmazas kockazatértékelését,
ezt a kézikdnyvet és a tovabbi kapcsolédo dokumentaciot.

4.5. Leallitasi kategoriak

Leiras A koértlményektél fliggden a robot kezdeményezhet haromféle leallitasi kategoriat az IEC
60204-1 szerint meghatarozva. Ezek a kategoriak az alabbi tablazatban kertilnek
meghatarozasra:

Leallitasi

kateg6riak SGIEE

0 A robot leallitasa az aramellatas azonnali megszakitasaval.

1 A robotot rendezett, kontrollalt médon allitja le. A robot leallasa utan veszi
el az aramot.
*Leallitja a robotot ugy, hogy a meghajtokat ellatja kézben arammal, és

2 fenntartja a palyat. A robot leallasa utan is fenntartja az aramot a
meghajton.

*A Universal Robots robotok 2. kateg6riaju leallitasat az IEC 61800-5-2 szabvany SS1 vagy
SS2 tipusu leallitasként ismerteti részletesen.
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5. Eme

es

es es keze

8a Normal mounting 8b Angular mounting = 45°

Remove strap

Power on robot and reposition shoulder joint as intended. Re-place the strap as illustrated
Skip step 10 for sideways mounting.

When releasing and lifting the robot, support it to rotate and hang as illustrated

UR20 PolyScope X
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R
UNIVERSAL ROBOTS

Tablazat S Mvelet Részlet
1 Szallitas
2
3 A doboz kinyitasa
4
S . . . o
5 A robotkar kiemelése a dobozbdl heveder segitségével
Robotkar emelése hevederrel és A robot elengedesekor es emeleéek,or
7 tdmassza ala a robotot, hogy az abranak
horoggal < i
megfeleléen forogjon és légjon.
a. Szokasos * Hasznalat kozben rogzitse
8a \ . .
szerelés biztonsagosan a hevedert.
Talapzat S . . .
b. Régzités +/-45 * Amikor nem hasznalja, vegye le és
8b R 5
fokos szégben tarolja a hevedert
1. Tavolitsa el a hevedert
9 2. Kapcsolja be a robotot, és helyezze
vissza a valliziletet a kivant helyre.
Régzités old 3. Qldalirér]yt[ szerelés esetén hagyja
10 Szerelés iranyban/felllrél kia10. Iépést.
el6készitése lefelé/45 fokos szog 4. Cser¢lje ki a hevedert az abra
alatt szerint.
Mozgassa szerelési helyzetbe.
11 Régzitse biztonsagosan.
7. Vegye le és tarolja a hevedert.
Rogzités old , . .
12 . . ?gZI eso . A robot elengedésekor és emelésekor
Szerelés iranyban/fellilrél , - Ny
13 ) G ) . tamassza ald a robotot, hogy az abranak
végrehajtasa lefelé/45 fokos sz6g B i
14 alatt megfeleléen forogjon és légjon.

FIGYELMEZTETES

A nehéz alkatrészek emelése vagy mozgatasa sérilést okozhat.

* Sziikség lehet emeld készllékre/emel6 segédeszkozre.

FIGYELMEZTETES

Az alkatrészek és/vagy vezetékek szakszer(tlen 6sszeszerelése séruléshez

vezethet.

* Szikség lehet személyi véddfelszerelésre (labbeli, szemuveg, keszty().

Felhasznaloi kézikdnyv
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é VIGYAZAT
A robot sulydnak megfelel6 emel6eszkdz hasznalatanak elmulasztasa sérulést
és anyagi kart okozhat.

* Az emel6szerkezet legyen alkalmas 64 kg emelésére - csak a robot.

* Az emel6szerkezet legyen alkalmas 84 kg emelésére - robot a hasznos
teherrel.

ERTESITES
Az On régidjaban helyi eléirasok vonatkozhatnak a szerelés soran végzetti
emelésre.

* Kovesse az emelésre vonatkozo helyi el6irasokat és iranyelveket.

A szerelés részletes leirasat lasd a felhasznaloi kézikdnyv Osszeszerelés cimii részében.

5.1. Control Box and Teach Pendant

Leiras A vezérlédobozt és a hordozhat6 kezelbegységet hordozhatja egy személy.
Hasznalat kozben a kdbeleket fel kell tekerni és tartani kell a botldsveszély elkertlése
érdekében.

5.72. Robotkar

Leiras A robotkar a sulyatol fliggéen egy vagy két ember altal is hordozhato, hacsak nem tartozik
hozza heveder. Ha tartozik hozz4 heveder, emel6- és szallitbeszkdzre van szikség.
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UNIVERSAL ROBOTS

5.2.1. Kerek heveder hasznalata

Leiras A kerek hevedert a UR biztositja UR20 és UR30 robotokkal.
A gyarto szerint a kerek heveder megfelel a kdvetkez6 szabvanyoknak:

EN 1492-1 :2000+A1 :2008 Textilhevederek - Biztonsag - M(iszalas lapos sz6vet
hevederek altalanos hasznalatra.

EN 1492-2 :2000+A1 :2008 Textilhevederek - Biztonsag - Kerek hevederek,
miszalakbdl, altalanos hasznalatra.

A

FIGYELMEZTETES
A kerek heveder hasznalata szemle nélkil sériilést okozhat.
* Minden hasznalat el6tt és utan végezze el a heveder szemléjét.

* Hasznalat kbzben ellenérizze a hevedert, ha lehetséges.

FIGYELMEZTETES
Sérult kerek heveder hasznalata sérilést okozhat.
* Minden hasznalat el6tt gondosan szemrevételezze a hevedert.
* Ne hasznalja a hevedert, ha repedt, szakadt vagy a varrasa meglazult.

* Ne hasznalja a hevedert, ha h6 okozta kdrosodas jelei mutatkoznak.

VIGYAZAT

A helytelen tarolas és/vagy kezelés karosithatja a kerek hevedert.
* Tartsa tavol a hevedert a savaktdl és lugoktdl.
* Védje a hevedert az éles szélektél és a surldédastol.

* Ne kdsson csomoét a hevederre.

ERTESITES

szemléjére.
* Tartsa be az emeléberendezések szemléjére vonatkozd helyi elbirdsokat.

* Tartsa be az emel6berendezések szemléjének gyakorisagara vonatkozo
helyi elGirasokat.

Felhasznaldi kézikbnyv
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5. Emelés és kezelés

Tablazat Kerek heveder leirasa

Cikk Kerek heveder 1T x 1TM/2M
Szin Lila (az EN 1492-2 szerint)
Anyaga Poliészter

WLL-tényez6

1.0 (1000 KG)

Egyenes emelés D

0.8 (800 KG)

Fojtokapcsolo {%

UR20 PolyScope X
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0. Osszeszerelés és felszerelés

Leiras A PolyScopehasznalatanak megkezdéséhez telepitse és kapcsolja be a robotkart és a
vezérl6dobozt.
A robot A folytatashoz dssze kell szerelnie a robotkart, a vezérlédobozt és a hordozhato

Osszeszerelése

kezelbegyseéget.

1. Csomagolja ki a robotkart és a vezérlészekrényt.
2. Szerelje fel a robotkart egy erds, rezgésmentes fellletre.

Ellenérizze, hogy a fellilet ellenall-e az alapcsuklé teljes nyomatékanak legalabb
10-szeresének és a robotkar sulyanak legalabb 5-szérosének.

Helyezze a vezérlddobozt annak sajat labara.
4. Csatlakoztassa a robotkabelt a robotkarhoz és a vezérlédobozhoz.

5. Csatlakoztassa a vezérlészekrény haldzati vagy f6 tapkabelét.

é FIGYELMEZTETES
A robotkar szilard fellletre rogzitésének elmulasztasa esetén a robot
leeshet, ami sérlilésekhez vezethet.

* Gy6z6djon meg réla, hogy a robotkar stabil fellilethez van
rogzitve

Felhasznaldi kézikbnyv
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UNIVERSAL ROBOTS

6. Osszeszerelés és felszerelés

6.1. Arobotkar rogzitése

Leiras

Bottom View of Robot Base
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Méretek és furatkép a robot felszereléséhez.
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kikapcsolasa

A robotkar
é FIGYELMEZTETES

A varatlan elindulas és/vagy mozgas sériléseket okozhat.

* Kapcsolja ki a robotkart a fel- és leszerelés soran esetleg
bekovetkezd varatlan inditas megel&zése céljabal.

1. Arobot kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhato kezel6egység bekapcsold
gombjat.

Huzza ki a halozati kabelt / tApkabelt a fali aljzatbdl.

Hagyjon ra 30 masodpercet, amig a robot lemeriti a tarolt energiat.

A robotkar 1. Helyezze a robotkart arra a felliletre, amelyre fel kivanja szerelni. A felllet legyen
régzitése sima és tiszta.

2. Huzza meg a hat darab 8,8-as szilardsagu, M10-es csavart 45 Nm-es nyomatékkal.
(A nyomatékeértékek frissitve lettek SW 5.18. (A korabbi nyomtatott valtozatban eltérd
értékek talalhatok)

3. Haarobot pontos ujboli felszerelésére van sziikség, hasznalja a szerel6lemezen
lévé @8 mm-es lyukat és @8x13 mm-es nyilast a megfeleld ISO 2338 I8 h6
pozicional6 csapokkal.
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6.2. Az allvany méretezese

Leiras A szerkezet (allvany), amelyre a robotkart szerelik, a robot telepitésének egyik meghatarozo
része. Az allvany legyen massziv és mentes minden kiilsd forrasbdl szarmazo rezgéstél.

Az egyes robotcsuklok olyan nyomatékot hoznak létre, amely mozgatja és megallitjia a
robotkart. A normal, megszakitas nélkili mikodés és a leallitd mozgatas soran a csuklok a
nyomatékokat a kbvetkez6képpen tovabbitjak a robotallvanyra:

* Mz: Nyomaték a z alaptengely korul.
* Fz: Er6k a z alaptengely mentén.
* Mxy : Dontési nyomaték az xy alapsik barmely iranyaban.

* Fxy: Er6 az alap xy sik barmely iranyaban.

Eré és nyomaték az alapkarima meghatarozasakor.
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Az allvany
méretezés
e

A terhelések nagysaga a robot modelljétdl, a programtél és szamos mas tényez6tdl fligg.
Az allvany méretezésénél figyelembe kell venni azokat a terheléseket, amelyeket a robotkar a

A leallitasi mozgas soran az izliletek nyomatéka meghaladhatja a legnagyobb névleges
Uzemi nyomatékot. A ledllasi mozgas kdzben a terhelés fluggetlen a leallasi kategoria
tipusatol.

A kovetkezb tablazatokban megadott értékek a legkedvezétlenebb esetben fellépd
legnagyobb névleges terheléseket jelentik, megszorozva a 2,5-szeres biztonsagi tényezdvel.
A tényleges terhelések nem haladjak meg ezeket az értékeket.

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR20 2220 3380 2950 2120
Maximalis iziileti nyomaték a 0, 1 és 2 kategoriaju leallasok soran.

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]

UR20 1850 2750 1890 1580
Maximalis iziileti nyomaték normal miikdés soran.

A normal Gizemi terhelések altalaban csokkenthetdk az iziiletek gyorsulasi hatarértékeinek

csokkentésével. A tényleges Gizemi terhelések az alkalmazastdl és a robotprogramtol

fiiggnek. Az URSim segitségével értékelheti a varhato terhelést az On konkrét

alkalmazasaban.
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Szerz6i jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

Bizton Tovabbi biztonsagi mozgasteret épithet be az alabbi tervezési megfontolasok figyelembevételével:
sagi

ré’hag « Statikus merevség: A nem kelléen merev allvany a robot mozgéasa soran elhajlik, ami azt
yasok eredményezi, hogy a robotkar nem éri el a tervezett Utpontot vagy palyat. A statikus

merevség hianya szintén eredményezhet kedvez6étlen szabadonfuto tanitasi éliményt vagy
védelmi leallitasokat.

* Dinamikus merevség: Ha az allvany sajat frekvenciaja megegyezik a robotkar mozgasi
frekvenciajaval, az egész rendszer rezonalhat azt a benyomast keltve, hogy a robotkar
rezeg. A dinamikus merevség hianya szintén védelmi leallasokat eredményezhet. Az
allvany rezonanciafrekvenciajanak legalabb 45 Hz-nek kell lennie.

* Faradas: Az allvanyt ugy kell méretezni, hogy megfeleljen a teljes rendszer varhato
mikodési élettartamanak és terhelési ciklusainak.

é VIGYAZAT
* Ha arobot egy kilsé tengelyre van szerelve, akkor ennek a tengelynek a
gyorsulasi értékei nem lehetnek tul magasak. A set_base_acceleration()
szkriptparanccsal a robot szoftverére bizhatja a kiilsé tengelyek
gyorsulasanak a kompenzalasat

* A magas gyorsulasi értékek a robotot biztonsagi leallasokra késztethetik.

Q FIGYELMEZTETES
* Felborulasi veszélyek lehetésége.

* A robotkar Gizemi terhelései miatt a mozgathato platformok, példaul
asztalok vagy mobil robotok felborulhatnak, ami balesetveszélyes lehet.

* Helyezze el6térbe a biztonsagot azaltal, hogy mindig megfeleld
intézkedéseket foganatosit a mozgathato platformok felborulasanak
megakadalyozasara.

0.3. Szerelés leirasa

Leiras Robotkar (Alap) l\{ég)’/ ?,S-as szilérdségu’: 8,5 mm-es csavarral és négy M8-as
rogzitéfurattal szerelhet6 az alapra.
Négy M6-o0s menetes furatot hasznal a szerszamnak a
szerszamkarimahoz val6 rogzitéséhez. Az M6 szilardsagi osztaly 8,8-as
csavarjait 8 Nm-rel kell meghuzni. A szerszam helyzetének pontos
beallitasahoz hasznaljon csapot a kialakitott &6 furatban.
Vezérlbdoboz | A Vezérlddoboz falra vagy padléra szerelheté.
A Hordozhato kezel6egység falra szerelhet6 vagy a vezérlédobozra
helyezheté. Ellenérizze, hogy a kdbel nem okoz-e botlasveszélyt.
Vasarolhat kiilén konzolokat a vezérlészekrény és a hordozhato
kezelBegység felszereléséhez.

Tool Flange

Tanité fuggelék
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A

FIGYELMEZTETES

Mindig gy6z6djon meg a robot alkatrészeinek szakszer( és biztonsagos
rogzitésérdl és lecsavarozasarol.
* Szerelje a robotot olyan kdrnyezetbe, amely az IP besorolashoz illik. A
robotot tilos olyan kdrnyezetben lizemeltetni, amely meghaladja a robot

(IP54), a hordozhato kezel6egység (IP54) és a vezérlédoboz (IP20)
behatolasvédelmi IP besorolasat

FIGYELMEZTETES
Az instabil rogzités sértilést okozhat.

* Mindig gy6z8djon meg a robot alkatrészeinek szakszer( és biztonsagos
rogzitésérél és lecsavarozasarol.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Szerzdbi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

©.4. MunkateruUlet és Uzemi ter

Leiras A munkaterilet a teljesen kinyujtott robotkar vizszintes és fliggbleges tartomanya. A
mUiikodési tér az a helyszin, ahol a robottol elvarhatd, hogy m(ikédjon.

ERTESITES
A robot munkateriletének és miikddési terének figyelmen kivil hagyasa
anyagi karokat okozhat.

A robot felszerelési helyének kivalasztasakor fontos figyelembe venni a kézvetlentil a robot
alapja felett és alatt talalhato hengeres térfogatot. Kerulni kell a szerszam kozelitését a
hengeres térfogathoz, mert az izliletek mozgasanak felgyorsulasat okozza, még akkor is, ha
a szerszam lassan mozog. Ez a robot nem megfelelé miikddését okozhatja, és
megnehezitheti a kockazatértékelés elvégzését.

ERTESITES

Ha a szerszdmot a hengeres térfogathoz kdzel mozgatja, az iziiletek tul
gyorsan mozoghatnak, ami a mikodéképesség elvesztéséhez és anyagi
karokhoz vezethet.

* Ne kozelitse tulsagosan a szerszamot a hengeres térfogathoz, még
akkor sem, ha a szerszam lassan mozog.
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Munkatertilet * Arobot 1750 mme-re nyulik ki az alapizilett6l.

* Ahengeres térfogat kdzvetlenil a robot alapja felett és kdzvetleniil alatta
helyezkedik el.

* A szerszamot nem szabad a hengeres térfogathoz kdzel mozgatni, mivel ez az
izliletek tul gyors mozgasat okozza, meg akkor is, ha a szerszam lassan mozog.
Ez veszélyeztetheti a tulajdont és a funkcionalitast.

Elulsé Délt
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6.4.1. Szingularitas

Leiras A szingularitas olyan p6z, amely korlatozza a mozgast és a robot pozicionalasanak
képességét.
A robotkar megéllhat, vagy nagyon hirtelen és gyors mozgast végezhet, amikor megkdzelit
és elhagy egy szingularitast.

Q FIGYELMEZTETES
Gy6zd8djon meg arrdél, hogy a robot mozgasa a szingularitas kozelében
nem jelent veszélyt a robotkar, a végeffektor és a munkadarab hatokorén
belll tartézkodd személyekre.

+ Allitson be biztonsagi hatarokat a kdnyokiziilet sebességére és
gyorsulasara.

Az alabbiak szingularitast okoznak a robotkarban:
* Kilsé munkaterlet hatara
* Bels6 munkaterilet hatara

* Csuklo beallitasa

Kilsé A szingularitas azért kdvetkezik be, mert a robot nem nyul elég messzire, vagy tulnyul a
munkaterilet maximalis munkaterileten.
hatéara

Elkerlilend6: Rendezze el a robot kdrtli berendezéseket ugy, hogy a robot ne nyuljon tul
az ajanlott munkaterileten.
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Bels6 A szingularitas azért kdvetkezik be, mert a mozgasok kdzvetlenil a robot alapja felett
munkaterilet vagy kodzvetlenil alatta vannak. Emiatt tdbb pozicid/orientacio elérhetetlenné valik.
hatara
Elkerlilend6: Programozza a robot feladatat ugy, hogy ne kelljen a kézponti hengerben
vagy annak kdzelében dolgoznia. Azt is megfontolhatja, hogy a robot alapjat vizszintes
fellletre szereli, hogy a kézponti henger fliggblegesbél vizszintessé valjon, és igy
tavolabb kerilhessen a feladat kritikus tertleteitdl.

Csuklé Ez a szingularitas azeért kdvetkezik be, mert a 2. csukléizilet ugyanabban a sikban forog,
beallitasa mint a vall, a kdnyok és az 1. csukloiziilet. Ez a munkateriilettdl fliggetlenil korlatozza a
robotkar mozgastartoméanyat.

Elkerlilend6: Rendezze el a robotfeladatot ugy, hogy a robot csukloiziileteit ne kelljen ilyen
modon beallitani. A szerszam iranyat is eltolhatja, igy a szerszam a problémas
csuklomédositas nélkul is iranyulhat vizszintesen.

6.4.2. Rogzitett és mozgathato telepites

Leiras A rogzitett (allvanyra, falra vagy padlora szerelt) és mozgathato (linearis tengely, tolokocsi
vagy mobil robotalapzat) robotkart egyarant biztonsagosan kell felszerelni, hogy a
stabilitasa minden mozgas soran biztositva legyen.

A rogzités kialakitadsanak biztositania kell a stabilitast a kdvetkez6k mozgasa esetén:
* robotkar
* robotalap

* mind a robotkar, mind a robotalap
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6.5. Vezerldszekreny szerelési hézaga

Leiras A forrd leveg6 aramlasa a vezérlédobozban a berendezés meghibasodasahoz vezethet. A
vezérlédoboz ajanlott tavolsaga mindkét oldalon 200 mm a megfelel6 hiivos légaramlas
érdekében.

1 200 mm

Q FIGYELMEZTETES
A nedves Control Box halalos sérlilést okozhat.

+ Ugyeljen ra, hogy a vezérlédobozt és a kabeleket ne érje folyadék.

* Helyezze a vezérlédobozt (IP44) az IP-besorolasnak megfeleld
kérnyezetbe.
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6.6. Robot csatlakozas: Alapkarima kabel

Leiras Ez az alfejezet egy alapkarima-kabel csatlakozdval konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja
le.

Alapkarima Az alapkarimakabel hozza létre a robot csatlakozasat azaltal, hogy csatlakoztatja a a

kabelcsatlakoz6  robotkart a vezérlddobozhoz. A robotkabel az egyik végén az alapkarimakabel
csatlakozéjahoz, a masik végén pedig a vezérlészekrény csatlakozojahoz csatlakozik.
Az 6sszes csatlakoz6t rogzitheti, amint robot kapcsolat Iétrejott.

é VIGYAZAT
A robot szakszerttlen bekotése a robotkar energiaellatasanak
megsziinését eredményezheti.

* Ne hosszabbitsa meg a 12 m-es robotkabelt.

ERTESITES
Az alapkarima kabel kdzvetlen bekdtése barmely vezérlédobozba
karosithatja a berendezést vagy egyéb anyagi kadrokat okozhat.

* Ne csatlakoztassa kozvetleniil a vezérlédobozhoz az
alapkarima-kabelt.
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©./. Robot csatlakozas: Robot kabel

Leiras Ez az alfejezet egy rogzitett 12 méteres robotkabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat
irja le.

Csatlakoztassa a Létrehozza a robotkapcsolatot a robotkar vezérlédobozhoz val6 csatlakoztatasaval a

kartés a robotkabel segitségével.

vezérldszekrényt  Csatlakoztassa és rogzitse a robotbdl érkez6 kabelt a vezérlédoboz aljan [év6
csatlakozohoz (Iasd az alabbi abrat). Csavarja meg kétszer a csatlakozot, hogy
biztositsa a megfeleld rogzitést, mielbtt bekapcsolja a robotkart.
Forditsa jobbra a csatlakozot, hogy kdnnyebb legyen régziteni azt a kabel bedugasa
utan.

é VIGYAZAT
A robot szakszer(itlen bekoétése a robotkar energiaellatdsanak megsziinését
eredményezheti.

* Ne csatlakoztassa le a robotkabelt, amikor a robotkar be van kapcsolva.

* Ne hosszabbitsa meg és ne médositsa az eredeti kabelt.
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0.8. Halozati csatlakozok

Leiras

Halozati
csatlakozok

A vezérlédoboz hal6zati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel.

ERTESITES
* IEC 61000-6-4: 1. fejezet hatalya: ,Az IEC 61000 emisszids

kovetelményekre vonatkozo ezen része azokra az elektromos és
elektronikus berendezésekre vonatkozik, amelyeket ipari
kornyezetben vald hasznalatra szantak (3.1.12).”

* IEC 61000-6-4: 3.1.12. fejezet ipari telephely: ,Nagy- vagy
kozépfesziltségli transzformatorrol taplalt, a Iétesitmény
ellatasara szolgald, kilon villamosenergia-halézattal ellatott
helyszinek”

A robot taplalasahoz a vezérldszekrényt a mellékelt tApkabelen keresztul kell
csatlakoztatni a halozathoz. A tapkabel IEC C13 csatlakozdja a vezérlédoboz aljan
talalhato IEC C14 készllékbemenethez csatlakozik.

ERTESITES
A vezérlészekrényhez csatlakoztatashoz mindig orszagspecifikus fali
csatlakozoval ellatott tapkabelt hasznaljon. Ne hasznaljon adaptert.

Az elektromos telepités részeként adja meg a kdvetkezbket:
* Csatlakozas a talajhoz
* F6 biztositék
* Maradékaram-készulék
* Zarhaté (kikapcsolt OFF allasban) kapcsol6
A zarolas egyszer( eszkdzekeént egy fékapcsolot kell felszerelni a robotalkalmazas 6sszes

berendezésének kikapcsolasara. Az elektromos jellemzdket az aldbbi tdblazat
tartalmazza.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti feszlltség 90 - 264 VAC
Kiilsé haldzati biztositék (90- | 88151515 i 16 A
200V) 15

Kiils6 haldzati biztositék (200-

264 V) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 440 Hz
Készenléti teljesitmény - - <15 w
Névleges miikddési 90 150150250250 325325500500 W
teljesitmény 300300 750750
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é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Az alabbiak barmelyikének mell6zése sulyos sértilést vagy halalt okozhat az
elektromos veszélyek miatt.

* Gy6z6djon meg a robot szakszerd foldelésérdl (elektromos csatlakozas a
foldhoz). Hasznalja a foldelés szimbolummal ellatott, nem hasznalt
csavarokat a vezérlddobozban, hogy a rendszerben k6zos foldelést
biztositson minden berendezésnek. A foldel6vezetéknek legalabb a
rendszer legnagyobb aramanak megfelel6 névleges aramerdssegiinek
kell lennie.

* Biztositsa, hogy a Vezérl6dobozba bemené aram védet legyen
maradékaram-készilékkel (RCD) és megfeleld biztositékkal.

* Szervizelés kozben zarjon le minden aramot a robot teljes telepitéséhez.

* Gy6z6djon meg arrol, hogy mas berendezések nem szolgaltatnak aramot
a robot I/0O-nak, amikor a robot le van zarva.

* Miel6tt a vezérlédobozt aram ala helyezné, gy6z6djon meg az 6sszes
kabel szakszer( bekotésérdl. Mindig hasznaljon eredeti halézati kabelt.
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/. Alkalmazas lap

Az Alkalmazas lapon konfiguralhatja a robot és a PolyScope egyiittes teljesitményét befolyasolo beallitasokat.
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Abra 1.1 : Az Alkalmazés képernyé az alkalmazas megjelenitett gombjaival,

Az Alkalmazas lapon a kdvetkezd konfiguracids képernydkhoz férhet hozza:

Talapzat

Keretek

Racsok
Végeffektorok
Kommunikacié
Biztonsag

Intelligens készségek

Rendszerinformaciok

/1. Kommunikacio

A Kommunikacié képerny6 lehetévé teszi a robot vezérlédobozabdl vagy abba érkezé €16 1/0 jelek
megfigyelését és bedllitasat. A képernydn megjelenik az I/O aktudlis 4llapota, beleértve a program
végrehajtasa soran. Ha barmi valtozik a program végrehajtasa alatt, a program leall. A program leallasakor
minden kimeneti jel meg6rzi az allapotat.
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A Kommunikacio képerny6 10 Hz-es frekvenciaval frissil, ezért lehet, hogy a nagyon gyors jelek nem jelennek
meg megfelel6en. A konfiguralhato 1/0 elemeket fenntarthatja a 8.6.1 Biztonsagi I/O jelek 71 pontban
meghatarozott specialis biztonsagi beallitasokhoz. A fenntartott elemek az alapértelmezett vagy a felhasznalo
altal meghatarozott név helyett a biztonsagi funkcio nevét kapjak. A biztonsagi beallitdsokhoz fenntartott
konfiguralhat6 kimenetek nem valaszthatdk ki, csak LED formajaban jelennek meg.

oo
oo

Application

i

Program

@

30

2

Operator

Program name

& Default &2
cccoe
Lo Communication ccoc
+
Configurable Input Configurable Output Digital Input “r
~  Robot L
Clo Lo cl4 Lo CO0 Lo Cc0o4 Lo DIO Lo Dl 4 Lo
Wired 10 =
Safeguard Reset -—
cis Lo co1 W co5 Lo D1 1 DI5 1o .
Tool 10 a1 B
Lo Lo Lo Lo Lo
o Modbus L co2 cos DI2 DI
{xr
-+ Add Source clz2 Lo cl7 Lo o3 L co7 L DI3 Lo D17 Lo Glabal

Variables

Ci3 Lo

Robot State Speed

Off — 0% T+

Abra 1.2 : Az I/O-kat megjelenité Kommunikacio képernyé.
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S. Beepites

Leiras A robot telepitése a bemeneti és kimeneti jelek (I/O-k) konfiguralasat és hasznalatat is
megkovetelheti. Ezeket a kiilonb6z6 tipusu 1/0-kat és felhasznalasukat a kovetkez6 részek
ismertetik.

8.1. Elektromos figyelmeztetések és dvintézkedések

Figyelmeztetések  Tartsa be a kdvetkez6 figyelmeztetéseket az 6sszes interfészcsoportra vonatkozéan,
beleértve egy alkalmazas tervezését és telepitését is.

Q FIGYELMEZTETES
Az alabbiak kozil barmelyik el6iras mellézése sulyos sériilést vagy halalt
okozhat, mivel a biztonsagi funkcidkat felllirhatjak.
* Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC vezérléh6z, amely

nem a megfeleld biztonsagi szintli biztonsagi PLC. Fontos, hogy a
biztonsagi interfészjeleket elkiilonitsiik a normal I/O interfészjelektdl.

* Minden biztonsaggal kapcsolatos jel redundans kiépités(i (két fiiggetlen
csatorna).

* Tartsa a két fliggetlen csatornat elkilonitve, hogy egyszeri hiba ne
okozhassa a biztonsagi funkcio elvesztéseét.

C} FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Az alabbiak barmelyikének mell6zése sulyos sértilést vagy halalt okozhat az
elektromos veszélyek miatt.

* Gondoskodjon réla, hogy az olyan berendezések, amelyeket nem
mindsitették vizallésagra, szarazon maradjanak. Ha viz keril a termékbe,
zarjon le minden aramellatast, majd forduljon a helyi Universal Robots
szerviz szolgaltatojahoz segitségért.

* Kizarolag a robothoz mellékelt eredeti kabeleket hasznalja. Ne hasznalja a
robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabelek hajlitasnak vannak kitéve.

* Legyen 6vatos a robot I/0 csatlakozokabeleinek beszerelésekor. Az aljan
Iév6 fémlemez az interfészkabelekhez és csatlakozokhoz szolgal. A
furatok furasa el6tt tavolitsa el a lemezt. A lemez visszahelyezése el6tt
gy6z8djon meg rola, hogy az 6sszes forgacsot eltavolitotta. Ne feledje,
hogy a megfelel6 méretl tomszelencéket hasznalja.
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VIGYAZAT

A megadott IEC szabvanyokban meghatarozott szinteknél magasabb szint(i
zavaro jelek a robot nem vart viselkedését okozhatjak. Ugyeljen a kdvetkezékre:

* Arobot elektromagneses kompatibilitas (EMC) bevizsgalasat a
vonatkoz6 nemzetk6zi IEC szabvanyok szerint végezték el. A nagyon
magas jelszintek vagy a tulzott expozicié a robot maradando karosodasat
okozhatja. Ugy talaltak, hogy EMC problémak altalaban eléfordulnak a
hegesztési folyamatokban és arra a napléban altalaban hibalizenetek
figyelmeztetnek. A Universal Robots nem tarthato felelésnek az EMC
problémak altal okozott karokért.

* Avezérlédoboztél a gépekhez vagy gyari berendezésekhez vezet6 1/10
kabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak kiegészité
vizsgalatokat nem végeznek velik.

FOLD

A negativ csatlakozasokat foldelésnek (GND) nevezik, és a robot burkolatdhoz
és a vezérlészekrényhez csatlakoznak. Az 6sszes emlitett GND csatlakozas
csak a tapellatasra és a jelzésekre szolgal. PE (védéfoldelés) esetén hasznalja a
vezérlészekrény belsejében talalhato, foldelés szimbdlummal jel6lt M6 méreti
csavaros csatlakozokat. A féldel6vezetéknek legalabb a rendszer legnagyobb
aramanak megfelel6 névleges aramerésséglinek kell lennie.

KEZIKONYV ELOLVASASA

A vezérl6szekrényen beliil bizonyos 1/0 egységeket normal vagy biztonsaggal
kapcsolatos I/O funkciora lehet konfiguralni. Olvassa el és értse meg az
elektromos interfészrél szol6 teljes fejezetet.
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3.2. Vezerlbdoboz csatlakozasi portjai

Leiras Az I/O-interfészcsoportok aljan kiils6 csatlakozoportok talalhatok az alabbi abranak
megfeleléen. A vezérlddoboz szekrényének aljan kupakkal lezart nyilasok talalhatok a
portokhoz valé hozzaféréshez sziikséges kiils6 csatlakozokabelek bevezetésére.

Kiilsd A Mini Displayport tamogatja a Displayportot hasznalé monitorokat. Ehhez aktiv Mini
csatlakozasi Display DVI vagy HDMI atalakitora van sziikség. A passziv atalakitok nem miikddnek
portok DVI/HDMI portokkal.

A biztositék legyen UL jeldléssel ellatott Mini Blade tipusu, maximalis arameréssége 10 A
és minimalis fesziltsége 32 V

ERTESITES
Ha a vezérl6doboz bekapcsolt allapotaban csatlakoztat vagy valaszt le
hordozhat6 kezelbegységet, az karosodast okozhat.

* Ne csatlakoztasson hordozhaté kezel6egységet, amig a
vezérlédoboz be van kapcsolva.

* Ahordozhat6 kezel6egység csatlakoztatasa el6tt kapcsolja ki a
vezérlédobozt.
Ne csatlakoztassa vagy vélassza le a hordozhaté kezel6egységet, amig

a vezérlészekrény fesziiltség alatt van. Ez karosithatja a vezérl6dobozt.

ERTESITES
Ha nem csatlakoztatja az aktiv adaptert, miel6tt bekapcsolja a

vezérlédobozt, akadalyozhatja a kijelzd kimenetet.

* Avezérlédoboz bekapcsolasa elétt csatlakoztassa az aktiv
adaptert.

* Bizonyos esetekben a kiilsé monitort a vezérlészekrény el6tt kell
bekapcsolni .

* Hasznaljon aktiv adaptert, amely tamogatja az 1.2-es verziot,
mivel nem minden adapter miikédik elsére.
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8.3. Ethernet

Leiras Az Ethernet interfész a kdvetkezdkre hasznalhato:
* MODBUS, EtherNet/IP és PROFINET.

* Tavoli hozzaférés és vezérlés.

Az Ethernet-kabel csatlakoztatdsahoz vezesse at a kabelt a vezérlészekrény aljan 1évé lyukon, és
dugja be a konzol aljan l1évé Ethernet-portba.

A vezérlgszekrény aljan lévé kupakot cserélje ki egy megfelel kabelbevezetd tomszelencére, hogy
a kabelt az Ethernet-porthoz csatlakoztassa.

Paraméter

Adatatviteli sebesség 10 - 1000 Mb/s
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3.4. 3PE hordozhato kezeldegyseq telepitése

3.4.1. Hardvertelepités

Hordozhato
kezelbegység
eltavolitasa

ERTESITES
A hordozhaté kezel6egység cseréje azt eredményezheti, hogy a

rendszer inditaskor hibat jelez.

* Mindig a megfelel6 konfiguraciot valassza ki a hordozhatd
kezel6egyseég tipusahoz.

A szabvanyos hordozhato kezel6egységeltavolitasa:

1.
2.

Kapcsolja ki a vezérlédobozt, és huizza ki a halozati kabelt az aramforrasbal.

Tavolitsa el és selejtezze le a hordozhat6 kezelbegységkabelek rogzitéséhez
hasznalt két kabelkotegel6t.

Nyomija be a hordozhaté kezel6egységdugd mindkét oldalan lévé kapcsokat az
abranak megfeleléen, és huzza lefelé, hogy levaljon a hordozhato
kezeléegységcsatlakozoérol.

Teljesen nyissa ki/lazitsa ki a vezérl6doboz aljan 1évé miianyag tomitést, és vegye
ki a hordozhato kezel6egységdugot és a kabelt.

Ovatosan tavolitsa el a hordozhaté kezel6egységkabelt és a hordozhatd
kezelbegyseégett.

| 1 | Kapcsok | 2 | Miianyag témszelence
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|1 | Kabel gyorskotozok

3PE hordozhatd 1. Helyezze be a hordozhaté kezel6egység dugot és a kabelt a vezérlédoboz aljan
kezelBegység keresztll, és zarja le/hizza szorosra a mianyag tomitégy(ir(t.
telepitése 2. A csatlakozashoz nyomja be a hordozhat6 kezel6egység csatlakozédugojat a

hordozhato6 kezel6egység aljzatba.

3. Hasznaljon két Uj kabelkdtegel6t a hordozhatd kezel6egység kabelek
beszereléséhez.

4. Csatlakoztassa a halézati kabelt az aramforrashoz, és kapcsolja be a
vezérlédobozt.

A hordozhato kezel6egységhez mindig tartozik egy hosszu kabel, amely botlasveszélyt
jelenthet, ha nem megfelel8en taroljak.

* Abotlasveszély elkerllése érdekében mindig megfeleléen tarolja a hordozhat6
kezelbegységet és a kabelt.
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8.4.2. Ujszoftver telepitése

A 1. A PolyScope fejlécében érintse meg a Telepités elemet és valassza a
3PE TP szoftver Biztonsagelemet.
konfiguralasa

un og
Select available hardware

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

default*

. . =
T Injection molding machine interface None |

Tool Position

Tool
Direction

/o
Hardware

Three
Position

Safe Home

O P— Speed Co— 100% o 0 o simulation (]

2. Koppintson a Hardver elemre, és oldja fel a valaszthaté elemek zarolasat a
Valassza Ki az elérhet6 hardvert képerny6n.

A képernyd zaroldsanak felolddsahoz jelsz6 sziikséges.

"RE2Z2»QM somamed>

el Il
Select available hardware
Vv Safety
Robot Limits
Joint Limits TeachPendant Standard v

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

Injection molding machine interface No
IStandard
13PE Enabled

Planes
Tool Position

Tool
Direction

/o
Hardware
Three
Position
Safe Home

Safety password

O Power off Speed C—l) 100% o 0 O ‘gwmu\almn.

3. AHordozhat6 kezel6egység legordiild meniibdl valassza a 3PE engedélyezve
elemet.

4. Koppintson a Alkalmazza elemre a rendszer Ujrainditasahoz. A PolyScope
tovabbra is fut.

5. A 3PE hordozhat6 kezel6egység szoftver telepitésének befejezéséhez koppintson
a Biztonsagi konfiguracié megerésitése lehetdségre.

6. Amint a robot Gjraindul és alaphelyzetbe all, nyomja meg a 3PE gombot, és
koppintson az Start gombra a PolyScope-on.
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3.5. Vezer

&1/0

Leiras A 1/O a vezérlészekrényben berendezések széles skalajahoz hasznalhato, beleértve a
pneumatikus reléket, a PLC-ket és a vészleallito gombokat.
Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaldi fellllet csoportok elrendezését a
vezérlédobozon bellil.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V(H| PWR/@| [24V|H|[24V(H| [OV M| OV (M| |24V/H||24V|H| OV H|| 0V |H £1AG (H
g EIO GND|H| |GND ClIO|H||Cl4 (M| [COO/M||CO4/H| |DIO|H||DI4|H| [DOO|H||DO4|H 2 (a0 u
g [2av on [m]| [24v|\) [24v[m|[24v[m]| [ov [m]|[ov [m] [24v[m]|[24v[m] [ov [m|[ov[m]| |E[AG[m
.% Ell OFF|H| [0V Cl1|H|{CI5|H| |COl/H|{CO5/H| (DI1|H||DI5(H| [DO1{H||DO5|H <Al |(m
s 24V 24V|HE||24v|H| | OV |H|| OV |H| [24V|H|[24V(H| |OV |H|l OV (H 21AG (W
% SI0 SSlal=l>]> Cl2|H||Cl6(H| [CO2(/H||CO6/H| |DI2|H||DI6|H| DO2|H||DO6|H gAOO u
|24V glale|e|d|2|[24v|M|[24v(H| [ov |H|| oV |H| [24V/H|[24V|H| |0V |H| oV H HI]
HEH I || || W (CI3(H|/CI7|H| (cO3M||cOo7(M| |DI3(M||DI7|M| [DO3M|/DO7|/M| |£|AO1/H

—

Az alabbi abran lathato vizszintes digitalis bemeneti blokko
kvadraturas kodolasu széllitoszalag kdvetésére.

(DI8-DI11) hasznalhatja a

Slalele(z|>
SAREIEINE
000000

Az alabb felsorolt szinsémak jelentését meg kell ismerni és meg kell &rizni.

Sarga piros széveggel Kil6n biztonsagi jelzések
Sarga fekete szoveggel Biztonsaghoz konfiguralhat6
Sziirke fekete szOveggel Altalanos célu digitalis 1/0
Z6ld fekete szbveggel Altalanos célu analég 1/0

A grafikus felhasznaldi fellleten a konfiguralhaté 1/0 kapcsokat beallithatja mint
biztonsaggal kapcsolatos I/O vagyaltalanos rendeltetési /O elemeket.
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Szokasos

specifikaciok

az 0sszes

Ez a pont meghatarozza a vezérl8szekrény alabbi 24 V-os digitalis 1/0-janak az
elektromos specifikacioit.

* Biztonsagil/O.

digitalis 1/0-hoz

Tapegység

* Konfiguralhato 1/0.

+ Altalanos rendeltetésdi I/0.

ERTESITES

A konfiguralhaté sz6 olyan I/Ol-hoz hasznalatos, amelyet akar
biztonsaggal kapcsolatos, akar normal I1/0-ként konfiguraltak. Ezek a
sarga terminalok Ures széveggel.

Telepitse a robotot az elektromos specifikaciok szerint, amelyek mindharom bemenet
esetében ugyanazok.

A digitalis 1/0 tapellatasa biztosithaté egy belsé 24 V-os tapegységroél vagy kiilsé
aramellatasrol a Power (tapegység)nevii sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy
terminalbdl all. A felsé kettd (PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a bels6 24 V-os
ellatasrol. Az also két terminal (24 V és 0 V) a blokkban 24 V-os bemenet az 1/0-hoz. Az
alapértelmezett konfiguracié a bels6é aramellatast hasznalja.

Ha tébb aram sziikséges, akkor csatlakoztasson kiilsé aramellatast az alabbiak szerint.

Power ( Power
PWR|H

PWR |
GND GND|
24v | 24v|B-

oV \ ov e

Ebben a példaban az alapértelmezett
konfiguracié kiils6 tapegyseéget hasznal a
nagyobb aram érdekében.

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok a belsd és kiilsé aramellatasra vonatkozdan
egyarant.

Ebben a példaban az alapértelmezett
konfiguracio a bels6 tapegységet hasznalja

Terminalok Paraméter Min.  Tipus  Max.

Belsé 24 V-os aramellatas

[PWR - GND] Feszliltség 23 24 25 \
[PWR - GND] Aktualis 0 - 2 A
Kiilsé 24 V-os bemeneti

kévetelmények

[24 V - 0 V] Fesziltség 20 24 29 \%
[24 V - 0 V] Aktuadlis 0 - 6 A

*3,5A 500 ms vagy 33% lzemi ciklus esetében.
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Digitalis A digitalis 1/0 az IEC 61131-2 szabvany szerint készllt. Az elektromos specifikaciok alabb

bemenetek  lathatok.
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Digitalis kimenetek
[COx / DOx] Aramerésség* 0 - 1 A
[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0.5 Vv
[COx / DOx] Szivargd dram 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Effektus - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tipus
Digitalis bemenetek
[EIx/SIx/CIx/DIx] Feszliltség -3 - 30 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régio -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE) régio 11 - 30 \

Aramer8sseg (11-
(BIx/STx/CIx/DIx] | g0l 9( 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Effektus - PNP + - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tipus
*Legfeljebb 1 H ellenallé terhelés vagy induktiv terhelés.
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3.6. Biztonsagi l/O

Biztonsagi /O Ebben a szakaszban ismertetjik a célorientalt biztonsagi bemenetet (sarga kapocs piros
szdveggel) és a konfiguralhaté I/O-t (sarga kapcsok fekete széveggel), ha biztonsagi

Téblazat

Biztonsagi
ovintézkedés

I/Obemenetként allitottak be.

A biztonsagi eszkdzbket és berendezéseket a Biztonsag fejezetben kdzolt biztonsagi
utasitasoknak és a kockazatértékelésnek megfeleléen kell telepiteni.
Minden biztonsagi I/O kett6zo6tt(redundans), igy egy egyedi hiba nem okozhatja a

biztonsagi funkcié elvesztését. A biztonsagi /O kapcsokat azonban két kuldn dgként kell

megtartani.

Az allando biztonsagi bemenet-tipusok a kévetkezok:

* Robot vészleadllité kizarolag a vészleallitdo berendezéshez

* Védo stop védelmi eszk6zokhoz

* 3PE ledllitds védelmi eszk6zdkhoz

A funkcionalis kiilonbség alabb lathato.

Vészledlitss ~ izonsagi 3PE leéllitas
CEG)
A robot leallitia a mozgast Igen Igen Igen
Program végrehaijtasa Sziinetek Sziinetek Sziinetek
Meghajto erd Ki Be Be
. i - Automatikus Automatikus
Visszaallitas Kézi - -
vagy kézi vagy kézi
A hasznalat gyakorisaga Nem gyakori Minden CIk|US. i Minden CIk|US. i
nem gyakori nem gyakori
- s Csak fék
Ujratelepitést igényel kiengedése Nem Nem
Leallitasi kategoria (IEC 60204-1) 1 2 2
A feltgyeleti funkcid PLd PLd PLd

teljesitményszintje (ISO 13849-1)

Hasznalja a konfiguralhaté 1/0O-t tovabbi biztonsagi I/0 funkcié telepitésére, pl.:
vészleallitd kimenet. A PolyScope interfész segitségével meghatarozhatja a biztonsagi
funkcidkhoz konfiguralhato I/O elemeket.

VIGYAZAT

A\

* A biztonsagi funkcidkat rendszeresen tesztelni kell.

A biztonsagi funkcidk rendszeres ellendrzésének és tesztelésének
elmulasztasa veszélyes helyzetekhez vezethet.

* Arobot izembe helyezése el6tt igazolni kell a biztonsagi
funkciokat.

Felhasznaloi kézikdnyv
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OSSD jelek Az 6sszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet sz(irik, hogy lehetévé tegyék az
OSSD biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A biztonsagi
bemenetbdl minden milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet allapotat
meghatarozzak a leggyakrabban latott bemeneti jel szerint az utols6 7 milliszekundum alatt.

OSSD Konfiguralhatja a vezérl6dobozt OSSD impulzusok kibocsatasara, ha a biztonsagi kimenet
biztonsagi inaktiv/magas. Az OSSD impulzusok érzékelik a vezérlészekrény azon képességét, hogy a
jelzések biztonsagi kimenetek aktivak/alacsonyak legyenek. Ha az OSSD-impulzusok

engedélyezve vannak egy kimeneten, a biztonsagi kimeneten 32 ms-onként 1 ms alacsony
impulzus keletkezik. A biztonsagi rendszer észleli, ha egy kimenet csatlakozik egy
tapegységhez, és leallitja a robotot.

Az alabbi abran lathato: egy csatorna impulzusai kdz6tti id6 (32ms), az impulzus hossza
(1ms) és az egyik csatorna impulzusa és a masik csatorna impulzusa k6z6tti id6 (18ms)

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

SafetyA _‘U

32 ms 1ms

SafetyB j_| [N
18 ms

OSSD engedélyezése a biztonsagi kimenethez

1. Afejlécben koppintson a Telepités elemre, és valassza a Biztonsaglehet6séget.
2. A Biztonsagalatt valassza a I/Olehet6séget.

3. Az /O képerny6n a Kimeneti jel alatt jeldlje be a kivant OSSD jel6l6négyzetet. Az
OSSD jel6lénégyzetek engedélyezéséhez hozza kell rendelnie a kimeneti jelet.

Alapértelmezett A robotot alapértelmezett konfiguracidval szallitjak, amely lehetdveé teszi a tovabbi
biztonsagi biztonsagi berendezések nélkili mikddeést.

konfiguracio Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészledllitd A legtobb alkalmazasban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallitd gombot. Az
gombok alabbi abran lathat6,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészleallitd gomb.
csatlakoztatdsa
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A vészleadllité Beallithat egy megosztott vészleallitd funkcidt a robot és mas gépek k6zott, ha az alabbi

megosztasa I/0 funkcidkat a GUI-n keresztil konfiguralja. A Robot vészleallité bemenete nem

mas gépekkel hasznalhaté megosztasi célokra. Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tébbet kell
csatlakoztatni, biztonsagi PLC sziikséges a vészleallito jelek kontrollalasahoz.

* Konfiguralhaté bemenet-par: Kulsé vészleallitas.

* Konfiguralhato kimenet-par: Rendszerleallitas.

Az alabbi abran lathato, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallito funkcioit. Ebben a
példaban a hasznalt konfiguralt I/O-k a CI0-Cl1 és a CO0-CO1.
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Biztonsagi Ez a konfiguracié csak olyan alkalmazasokhoz készlilt, ahol a kezel§ nem tud atmenni

leallité az ajtoén, és nem tudja becsukni maga mogoétt. A konfiguralhaté 1/0 egy az ajton kivil

automatikus elhelyezett kiils6 visszaallitogomb beallitdsara hasznalhatd a robot mozgatasanak

visszaallassal Ujrainditasahoz. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a jelzés Ujra
létrejon.

ﬁ FIGYELMEZTETES
Ne hasznalja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés a biztonsagi kerlleten

bellilr6l hozhato létre Ujra.

Safety

_[2av]m

a|Eo|m \T =

g [2av M|/ , [22v]m] av]d] [ov]w]

g En ¢ [0 m] [av ]

ACTL A S ) # # ]
24V D

g |

£ [sio [2av ||

2 #lso] —

§ [24v | I )2 [2av W) \C

g §|si i

3[sn

A példa egy ajtokapcsolo6 egy Ebben a példaban a biztonsagi szényeg egy

alapvetd biztonsagi eszkéz, biztonsagi eszk6z, amelynél automatikus folytatas
amelynél a robot megall, haaz  helyénvalé. Ez a példa egy biztonséagi
ajtét kinyitjak. Iézerszkennerre is érvényes.
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Biztonsagi Ha a biztonsagi felhasznalé fellilet kdnny(i fliggony illesztéssel hasznalatos, akkor a
leallitas biztonsagi kerlleten kivili visszaallitas szlikséges. A visszaallitas gombnak kétcsatornas
visszaéllitéds tipusunak kell lennie. Az alabbi példaban a visszaallitasra konfiguralt I/0 a CI0-Cl1.
gombbal T~
Bin
17 7 . []-=-----
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3.6.1. Biztonsagil/O jelek

Leiras Az 1/0O kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek kdzott, és ezeket ugy parositottak,

hogy mindegyik funkcié egy 3. kategorias PLd lehetéséget adjon.

Progran

Operator

Safety

Robot Limits
Robot Limits
Joint Limits
Joint Speeds
Joint Positions
Safety /O
Inputs.
Outputs
Planes
Planes
Hardware

Hardware

@ o

Inputs
Function

Function
Safeguard Reset
Function
Unassigned
Function

Unassigned

Function
Unassigned

Program name

B pefault
Signal
- cio
ci1
- clz
Cl3
- Cl4
Cl5
- Cle
cl7

Move

Program
structure

Variables

Abra 1.3 : A PolyScope X képernydje a megjelenitett bemeneti jelekkel.

Frogram

Safety

Robot Limits
Robot Limits.
Jaint Limits
Joint Speeds
Joint Positions:
Safety IO
Inputs

Outputs
Planes

Planes

Hardware

Hardware

@ o

Outputs
Function
Function
Unassigned
Function

Unassigned

Function
Unassigned

Function
Unassigned

Program name

=] Default
Signal
o coo
co1
o co2
cos
o co4
Co5
o Co6
co7

0ssD

rogram
structure
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Bemeneti A bemeneteket az alabbi tablazatok ismertetik:
jelek

1. kategoriaju leallitast végez (IEC 60204-1), mellyel tajékoztatja a
Vészleallitd Rendszerleallitas kimenetet hasznalo tobbi gépet, ha a kimenet
gomb definialva van. A kimenethez csatlakoztatott barmilyen berendezés
ledllitasat kezdeményezi.

Robot bemenetén keresztil, amellyel tajékoztatja a rendszer vészleallito
vészleallitd kimenetét hasznal6 tdébbi gépet, ha ez a kimenet meg van hatarozva.
Kilsé . oy A

. s Csak a roboton végez 1. kategoriaju (IEC 60204-1) leallitast.
vészleallitd

Minden biztonsagi hatarérték alkalmazhatd, amig a robot Normal
vagy Csoékkentett konfiguraciot hasznal.

A konfiguralas soran a bemenetekre kiildétt alacsony jel hatasara a
biztonsagi rendszer atvalt a csdkkentett konfiguracidba. A robotkar
lelassul, hogy megfeleljen a csdkkentett paramétereknek.
CsoOkkentett A biztonsagi rendszer garantalja, hogy a robot a bemeneti inditéjelet
kévet6 0,5 masodpercen bellil a csdkkentett hatarértékeken bellil
legyen. Ha a robotkar tovabbra is sérti a csdkkentett hatarértékek
barmelyikét, akkor 0. kategoriaju leallitas l1ép életbe. Az inditosikok is
okozhatnak csdkkentett konfiguracioba vald atmenetet. A biztonsagi
rendszer ugyanigy valt normal konfiguraciéba.

UR20 PolyScope X 72 Felhasznaloi kézikonyv



8. Beépités

It
UNIVERSAL ROBOTS

Bemeneti
jelek

A bemeneteket az alabbi tablazat ismerteti

Kilsé izemmod kivalasztasa esetén az Automatikus tizemmod
és Kézi izemmad kozott valt. A robot Automatikus tzemmaodban

Uzemmod van, ha a bemenet alacsony, és Kézi izemmaoddban, ha a bemenet
magas.
Biztonsagi leallitott allapotbdl visszatér a Biztonsagi visszaallitd
. bemenet jelének felfuto élére. Biztonsagi leallitas
Védelem

visszaallitasa

bekdvetkezésekor ez a bemenet gondoskodik réla, hogy a
Biztonsagi leallitas allapota fennmaradjon, amig visszaallitast
nem inditjak.

Biztonsagi
rendszer

A biztonsagi rendszer bemenete altal kivaltott leallitas. 2.

lizemmodban, amikor egy biztonsagi elem kivaltja.

Automatikus
Uzemmod-
védelem
leallitasa

CSAK automatikus modban végez 2. kategdriaju leallitast (IEC
60204-1). Automata modu biztonségi leallitas csak akkor
valaszthatd, ha egy harom helyzet(i engedélyezd eszkozt
konfiguraltak és szereltek be.

Automatikus
maod biztonsagi
alaphelyzetbe
allitasa

Automata moédu biztonsagi leallitas allapotbdl visszatér az
Automata maéd biztonsagi visszaallitasa bemenetére érkez6 jel
felfutd élére.

Freedrive a
roboton

A Szabadonfutas bemenetet Ugy is konfiguralhatja, hogy a
szabadonfutast engedélyezze és hasznalja anélkll is, hogy meg
kellene nyomnia a Szabadonfutas gombot egy szabvanyos TP-n,
vagy részben lenyomott helyzetben kellene tartania a 3PE TP
barmelyik gombjat.

FIGYELMEZTETES

A

Ha az alapértelmezett Biztonsagi visszaallitas ki van kapcsolva, akkor
automatikus visszadllitas torténik, amikor a biztonsagi berendezés mar nem
valt ki leallast.

Ez akkor fordulhat el8, ha egy személy athalad a biztonsagi berendezés
terlletén.

Ha egy személyt nem észlel a biztonsagi berendezés, és a személy
veszélynek van kitéve, a szabvanyok tiltjak az automatikus visszaallitast.

* A visszaallitdshoz csak akkor hasznalja a kiils6 visszaallitast, ha a
személy nincs veszélynek kitéve.

FIGYELMEZTETES

Ha az Automata maéd biztonsagi leallitas engedélyezve van, a biztonsagi
ledllitas kézi izemmoddban nem Iép mikodésbe.
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Kimeneti A biztonsagi rendszer megsértése vagy hiba esetén minden biztonsagi kimenet alacsony

jelek értékre kapcsol. Ez azt jelenti, hogy a Rendszerleallitas kimenet akkor is leallast kezdeményez,
ha nincs aktivalva E-stop.
A kovetkezd biztonsagi funkciok kimeneti jeleit hasznalhatja. Az 6sszes jel visszatér alacsony
szintre, amikor a magas jelet kivalto allapot megsz(inik:

A jel Alacsony, amikor a biztonsagi rendszert vészhelyzeti
leallitott allapotba viszi a robot Vészleallitd bemenete vagy a
TRendszerledllitdas | Vészleallito gomb. Ha a Vészleallitott allapotot a
Rendszerleallitas bemenet valtja ki, a holtpontok elkeriilése
érdekében nem ad alacsony jelet.

Robot mozgatasa | Ajel Alacsony, ha a robot mozog, egyébként magas.

A jel Magas , ha a robot le van éllitva, vagy vészleallitds vagy
A robot nem all le biztonsagi leallitas miatt leall. Egyébként logikusan alacsony
lesz.

A jel Alacsony, ha a csdkkentett paraméterek aktivak, vagy ha a
Csodkkentett biztonsagi bemenet csdkkentett bemenettel van konfigurélva,
és a jel jelenleg alacsony. Egyébként a jel magas.

Nem csokkentett Ez a fent meghatarozott Csdkkentett inverze.

Kézi izemmaddban a robot mozgatasahoz egy kiilsé 3-helyzet

3-helyzeti engedélyez6 eszkozt kell a kozépsé helyzetben lenyomva
engedélyezd tartani. Ha beépitett 3-helyzet(i engedélyez6 eszkdzt hasznal,
eszkoéz akkor a robot mozgatasahoz a gombot k6zépsé helyzetben kell

lenyomva tartani.

A jel Magas, ha a robotkar le van allitva, és a konfiguralt
Biztonsagos alaphelyzetben talalhato. Ellenkezé esetben a jel
Low. Ezt gyakran hasznaljak, amikor az UR robotokat mobil
robotokkal integraljak.

Biztonsagos otthon

@ ERTESITES
A robottdl Vészleallitd kimenettel Vészledllitas allapotot kapo kiilsé gépnek

meg kell felelnie az ISO 13850 szabvanynak. Ez kliléndsen akkor sziikséges,
ha a robot vészleallitd bemenete kiils6 vészleallitd eszkdzhdz van
csatlakoztatva. llyen esetekben a Vészleallité kimenet magas, amikor a kuilsé
vészleallitd eszkdzt kioldjak. Ez azt jelenti, hogy a kiils6é gép vészleallitasi
allapota a robot kezel6jének kézi beavatkozasa nélkil visszaall. Ezért a
biztonsagi eléirasoknak valé megfelelés érdekében a kiils6 gépeknek
manualis mlveletet kell végeznilk a folytatashoz.

1A Rendszerleallitas korabban ,Rendszer vészleallitd” néven volt ismert a Universal Robots robotok
esetében. Lehet, hogy a PolyScope megijeleniti a ,Rendszer vészleallitod” feliratot.
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3./. Haromhelyzetl engedélyezd eszkdz

Leiras A robotkart egy 3PE hordozhato kezel6egység formaju engedélyezd eszkbzzel szerelték fel.
A vezérlszekrény a kdvetkezd engedélyez6 eszkdz-konfiguraciokat tamogatja:

* 3PE hordozhato kezel6egység
* Kiilsé harompoziciés engedélyezd eszkoz
* Kils6 harompozicios eszkdz és 3PE hordozhato kezelbegység

Az alabbi illusztracié bemutatja, hogyan csatlakoztathat egy harom helyzet(i engedélyezé
eszkozt.

Confil;urabl Inputs 3-Position Switch
24V 24v |H =
ciof| mH<u [m ;

24v Nl [ [2av) B — —
cl [ENCI5)|

24v (M| [2pv]m "
Cl2|H|(¢ge|H

24v |H|[24v

ci3|H|[C

Megjegyzés: A harompozicios engedélyezd eszkéz bemenetének két bemeneti csatornajan
a jeleltérés toleranciaja 1 mp.

ERTESITES
Az UR robotbiztonsagi rendszer nem tamogatja tobb kiils6 haromallasu
engedélyezd eszkdz hasznalatat.

M(ikédési méd A haromallasu engedelyezd eszkdz hasznalata megkdveteli a Mikddési mod kapcsold
kapcsoloja hasznalatat.

Az alabbi abran egy tizemmdd-kapcsolo lathato.

Confilurabl LIRUES Operational mode Switch
24vi|H||24v (W —
cio||m|{ci4 [m :
24v||m||24v [ — —
cij|mj|icis (N :

24v|| |24V |H "
Cl2f| Qs |l

24v NA | [24vY

C13 |ECI7 \A

W
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8.8. Altaldnos célt analég /O

Leiras Az analog /0 felhasznaloi felllet a z6ld terminal. Fesziltseg (0-10 V) vagy aramerdsseg (4-
20 mA) beallitasara vagy mérésére hasznalatos mas berendezésrél vagy berendezésre.
A lehet6 legnagyobb pontossag elérése érdekében a kdvetkezd utasitasok betartasa
ajanlott.

* Hasznalja az I/0-hoz legkdzelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokasos
modsz(irét.

* Hasznalja ugyanazt a GND-t (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az
analdg I/O nincs galvanikusan szigetelve a vezérlddoboztol.

* Hasznaljon arnyékolt kabelt vagy sodrott parokat. Kosse az arnyékolast a GND
érintkezére a Power (Aramellatas) érintkez6 mellett.

* Az dram modban m(ik6dé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek
az interferenciakra.

Elektromos A GUI fellleten kivalaszthatja a beviteli mddokat. Az elektromos specifikaciok alabb
specifikacio lathatok.

Terminalok Paraméter Min.  Tipus Max. Egység
Analdg bemenet aram

lizemmodban

[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég bemenet feszliltség

maodban

[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \
[ATx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet aram modban

[AOx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \%
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet feszliltség

modban

[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \
[AOx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
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Analdg
kimenet és
analdég
bemenet
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[Araog Ovpus | Anaoginpus |
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BEHE
(][]

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon
szalagot vagy szijat analég

[Analog Outputs | Analog Inputs
>
HEEE
LI

Ez a példa bemutatja egy analég szenzor
csatlakoztatasat.

sebességkontrollalé bemenettel.

8.8.1. Analog bemenet: Kommunikacios interfész

Leiras A szerszam kommunikacids interfész (TCl) szolgaltatja a robot azon képességét, hogy egy
csatolt szerszamhoz kapcsolddjon a robot-szerszam analdég bemenetén keresztil. Ez
megsziinteti a kiilsé kabelezés sziikségességét.

Amint a szerszam kommunikacios felliletet engedélyezték, a szerszam minden analog
bemenete nem lesz elérhetd

Szerszamkommunikacios
felllet

1.

Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos ponton az Eszkéz I/0
pontot.

Valassza ki a Kommunikacios interfészegységeket, hogy szerkessze
a TCl beallitasokat.

Amint engedélyezték a TCI-t, a szerszam analég bemenete nem lesz
elérhetd a Telepit6fajl I/O beallitasahoz, és nem jelenik meg a
bemeneti listan. Az eszkdz analog bemenete szintén nem érhet6 el a
programokhoz, mint példaul a Varakozas az opciokra és a
kifejezésekre.

A kommunikacios interfész alatti legérdiilé meniiben valassza ki a
szlkséges értékeket.

Az értékek barmilyen valtozasat a rendszer azonnal elkiildi a
szerszamnak. Ha barmelyik telepitési érték eltér attol, amit a
szerszam hasznal, figyelmeztetés jelenik meg.

UR20 PolyScope X
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8.9. Altalanos célu digitalis I/O

Leiras Az Inditas képernyd beallitdsokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betbltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
kézben.

Altalanos Ez a rész az altalanos célu 24 V-os 1/0-t (szlirke terminalok) és a konfiguralhaté 1/0-t (sarga

célu digitalis terminalok fekete szdveggel), amikor nem biztonsagi I/O-ként van konfiguralva.

/10

Az altalanos célu I/O hasznalhatd a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus
relék hajtasara kézvetleniil vagy mas PLC rendszerekkel valé kommunikaciéhoz. Az 6sszes
digitalis kimenet letilthat6é automatikusan, amikor a program végrehajtasa leall.

Ebben a modban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak talalhatok

az alabbi alpontokban.

Ezekben a példakban szokasos digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmilyen
konfiguralhatd kimenetet is hasznalhattak volna, ha ezeket nem biztonsagi funkcio

teljesitésére allitottak be.

Digital Outputs

oV

oV

DOO|

DO4|

ov

ov

DO1|

DOS5|

Digital Inputs

S

A

ov

ov

DO2|

DO6|

oV

oV

DO3

DO7|

Ebben a példaban egy terhelést digitalis
kimenet vezérli, ha csatlakoztatva van.

=

S

2av|H|[2av/m
pio|m||p1a

2av|m||2av|H
pi1|/m|[pi5|
24av|m|[2av|m)
Di2|H|[Di6|m
2av|H||2av|m
DI13/H|[DI7 W

A példaban egyszeri gomb van
csatlakoztatva egy digitalis bemenethez.

Kommunikacié
mas gépekkel
vagy PLC-kkel

Digital Inputs

ov

=3

l

<

I

=1

I

<

I

I}

I

<

I

)

l

A digitalis 1/0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel valé kommunikaciohoz, ha
egy szokasos GND (0 V) jott létre, és ha a gép PNP technologiat hasznal, lasd alabb.
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3.9.1. Digitélis kimenet

Leiras A szerszamkommunikacios interfész lehetdve teszi két digitalis kimenet egymastdl
fuggetlen konfiguralasat. A PolyScope rendszerben minden egyes érintkez6h6z tartozik egy
legdrdild ment, amelyen keresztul beallithatd a kimeneti izemmod. A kévetkezé
lehetéségekbdl lehet valasztani:

* Elslllyedés: Ez lehetdve teszi a PIN-kod konfiguralasat NPN vagy Sinking

konfiguracidoban. Ha a kimenet ki van kapcsolva, a csap lehetévé teszi az aram
aramlasat a talajpa. Ez a PWR csappal egyltt hasznalhat6 egy teljes aramkor
létrehozasahoz.

Beszerzés: Ez lehetdvé teszi a PIN-kdd konfiguralasat PNP vagy Sourcing
konfiguraciéban. Ha a kimenet be van kapcsolva, a csap pozitiv fesziiltségforrast
biztosit (az |0 lapon konfiguralhato). Ez hasznalhaté a GND PIN-kéddal egylitt egy
teljes aramkor létrehozasahoz.

Push / Pull: Ez lehetbvé teszi a PIN-kod konfiguralasat Push / Pull konfiguracioban.
Ha a kimenet be van kapcsolva, a csap pozitiv feszlltségforrast biztosit (az 1/0 lapon
konfiguralhato). Ez a GND csappal egyltt hasznalhato egy teljes aramkor
létrehozasahoz. Ha a kimenet ki van kapcsolva, a csap lehetéveé teszi az aram
aramlasat a talajba.

Az Uj kimeneti konfiguracio kivalasztasa utan a valtozasok hatalyba Iépnek. A jelenleg
betdltott telepités ugy mddosul, hogy tikrézze az uj konfiguraciét. Miutan ellenérizte, hogy a
szerszam kimenetei a kivant médon mikddnek, a médositasok elvesztésének elkerilése
érdekében mentse el a telepitést.

Kettds tiiske
teljesitmény

A kettOs csapos tapellatast a szerszam aramforrasaként hasznaljak. A Dual Pin Power
engedélyezésével letiltja az alapértelmezett szerszam digitalis kimeneteit.

UR20 PolyScope X

80 Felhasznaloi kézikonyv



R
8. Beépités UNIVERSAL ROBOTS

3.10. TavoliKl/BE vezérles

Leiras Hasznalja a BE/KI tavvezérlést a vezérlészekrény be- és kikapcsolasahoz a hordozhaté
kezelb6egység hasznalata nélkiil. Altalaban akkor hasznalatos:

* Amikor a hordozhat6 kezel6egység nem elérhet6.
* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

* Amikor tdbb robotot kell egy id6ben be- vagy kikapcsolni.

Tavvezérlés A KI/BE tavvezérlés biztositja a 12 V-os segédfesziltséget, amely aktiv marad a
vezérlddoboz kikapcsoldsa utan. A BE bemenet csak rovid id6tartamu aktivalasra szolgal,
és ugyanugy mukaodik, minta POWER gomb. A KI bemenet lenyomva tarthato, ha
szlkséges. Hasznaljon egy szoftverfunkciot a programok automatikus betéltéséhez és
inditasahoz (lasd részPolyscope Kézikonyv . rész).

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Terminalok Paraméter

[12 V - GND] Feszlltség 10 12 13 \Y
[12 V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv feszliltség 0 - 0.5 \Y
[ON / OFF] Aktiv feszliltség 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivacios id6é 200 - 600 ms

Remotel/ﬁ_l Remotel/ﬁ_l

12v|d T 12v|H l

GND|H S } GND|H R . }

ON R ON Il

OFF| I\, P OFF P

Ez a példa egy tavoli BE gomb Ez a példa egy tavoli KI gomb csatlakoztatasat
csatlakoztatasat szemlélteti. szemlélteti.

é VIGYAZAT
A bekapcsologomb benyomasaval és nyomva tartasaval mentés nélkiil
KIKAPCSOLJA a vezérl6szekrényt.

* Ne nyomja meg és ne tartsa lenyomva a BE bemenetet vagy a
Bekapcsolas gombot mentés nélkiil.

* Hasznalja a OFF bemenetet a kikapcsolas tavvezeérléséhez, hogy ezaltal
a vezérl6szekrény menthesse a megnyitott fajlokat és szabalyosan alljon
le.
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8.11. Végeftektor integracioja

Leiras A végeffektort ebben a kézikdnyvben szerszdmnak és munkadarabnak is nevezhetjik.

ERTESITES
Az UR dokumentaciét kinal a robotkarral integralandé végeffektorhoz.

* A szereléssel és csatlakoztatassal kapcsolatban olvassa el a
végberendezésre/szerszamra/munkadarabra vonatkozo
dokumentaciot.
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3.11.1. Eszkdzi/o

Szerszamcsatlakoz6

7
6
© %\
50 0Os8
2
220
3

Az alabb lathaté szerszamcsatlakozo tapfesziiltséget és vezérlgjeleket biztosit
egy adott robotszerszdmon hasznalt megfogokhoz és érzékel6khoz. A

szerszamcsatlakozdn nyolc furat van, és a 3. csukld szerszamkarimaja mellett
talalhato.
A csatlakozon beliil a nyolc vezeték kiilonb6z6, az alabbi tablazatban felsorolt
funkcidkhoz tartozik:

# érintkez6 Jel Leiras
] Al3/ Analdg 3-ban vagy
RS485- RS485-
5 Al2/ Analég 2-ban vagy
RS485+ RS485+
Ovagy 0V/12
3 TOO/PWR V/24V digitalis
kimenetek
1. digitalis
4 TO1/GND kimenetek vagy
Foldelés
5 ARAM 0V/12V/24V
6 TIO 0. digitalis bemenet
7 T 1. digitalis bemenet
8 GND Fold

@ ERTESITES

A szerszamcsatlakozot kézzel kell meghuzni legfeljebb 0,4 Nm

nyomatékkal.

Szerszam I/O Az UR20 szerszam I/O kapcsokhoz sziikség lehet egy kiegészité elemre a szerszamok

tartozékok

bekotésének megkdnnyitése érdekében. A szerszamtol fliggben a kdvetkezd szerszam 1/0

tartozékokat hasznalhatja: Szerszamkarima-adapter (lasd Szerszamkarima tartozékok)
és/vagy Szerszamkabel-adapter.

Felhasznaloi kézikdnyv
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Szerszamkabel- A szerszamkabel-adapter az az elektronikus tartozek, amely biztositja a szerszam 1/O
adapter €s az e-sorozatu szerszamok kodzotti kompatibilitast.

@__
T

1 Aszerszamhoz/végeffektorhoz csatlakozik.

2 A robothoz csatlakozik.

ﬁ FIGYELMEZTETES
A szerszamkabel adapterének csatlakoztatasa egy bekapcsolt

robothoz sériiléshez vezethet.

* Csatlakoztassa az adaptert a
szerszamhoz/végberendezéshez, mielétt az adaptert a
robothoz csatlakoztatja.

* Ne kapcsolja be a robotot, ha a szerszamkabel-adapter nincs
csatlakoztatva a szerszamhoz/végeffektorhoz.

A szerszamkabel-adapterben [évl nyolc vezeték kuldnbdz6 funkcidkat lat el az alabbi
tablazatban felsoroltak szerint:

# érintkez6 Jel Leiras
1 Al2/ Analog 2-ban vagy
RS485+ RS485+
3 9 Al3/ Analog 3-ban vagy
4 RS485- RS485-
2 3 T 1. digitalis bemenet
5 4 TIO 0. digitalis bemenet
1 5 ARAM o0vn2vi24v
3 6 TO1/GND 1. digitélis"kime'netek
2 vagy Fdéldelés
7 ToopwR | Ovagy0Vi2viaav
digitalis kimenetek
8 GND Fold

L FOLD

= A szerszamkarima a GND-re (f6ldre) van kotve.
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8.11.2. Maximalis hasznos teher

Leiras A robotkar névleges hasznos teherbirasa a hasznos teher sulypontja (CoG) eltolodasatol
fugg, ahogy az alabbiakban lathato. A CoG eltolas a meghatarozas szerint a
szerszamkarima k&zéppontja és a csatlakoztatott hasznos teher sulypontja kdzti tavolsag.

A robotkar hosszu sulyponteltolédast is elbir, ha a hasznos teher a szerszamkarima alatt
helyezkedik el. Példaul a hasznos teher tomegének kiszamitasakor egy ,felvétel és
elhelyezés” tipusu alkalmazdsban mind a megfogét, mind a munkadarabot figyelembe kell

venni.

A robot gyorsulasi képessége csokkenhet, ha a hasznos teher sulypontja kilép a robot
hatétavolsagabdl és hasznos terhelésébdl. A robot hatdtavolsagat és hasznos terhelését a
MUiszaki adatokban ellenérizheti.

[ ]

kiterjesztett
hasznos
terhelés

I:I teljes

teljesitmény

Payload [kg]

25

20 ~\\\\\\::::::\

15 I~

10

0 100 200 300 400 500 600 700 800

Sulypont eltolas [mm]

A névileges hasznos teher és a sulypont eltolédas viszonya.
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A hasznos A robotkar nagyobb hasznos terhek és hosszabb CoG-eltolédasok kezelésére képes, ha a
teherbiras hasznos teher a szerszamkarima alatt helyezkedik el. A robotkar maximalis teherbirasat a
ndvelése kovetkezd feltételek mellett névelheti:

* A nagy hasznos terhelés(i mozgatas fligg6legesen lefelé iranyul6 szerszammal
torténik, amint az gyakran el6fordul a raklapozasi alkalmazasokban.

* Ahasznos teher CoG pontja a robot névleges vizszintes hatétavolsagan belil van.

* A CoG eltolédas a vizszintes XY-sikon nem haladja meg a megndvelt hasznos teher
gorbéjét (a Z tengelyen a hasznos teher gorbéjét meghaladd hosszu eltolédasok
nem jelentenek problémat).

S

Gravity

Példa a sulypont vizszintes eltolasanak a kiszamitasara.

Amint a fenti abran lathato, a hasznos teher vizszintes dy eltolasanak a hasznos teher
gorbéjén belil kell lennie.

A megndvelt hasznos terhelés a robot barmilyen beszerelési orientacidja esetén
lehetséges.

A maximalis hasznos terhelés ndvelése esetén a robot kisebb csak sebességgel és kisebb
gyorsulassal mozoghat. A csuklokra hato nagyobb terhelés korlatozhat bizonyos
mozgasokat a robot mikddési tartomanyan belil. A robot szoftvere automatikusan
biztositja, hogy a robot ne Iépje tul a mechanikai hatarokat.

ERTESITES
Megndovelt hasznos terhelési tartomany hasznalata nem érvényteleniti a

robotra vonatkozé garanciat.
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A hasznos teher Ha a hasznos terhelés helyesen van bedllitva, akkor nagy tehetetlenségl hasznos
tehetetlensége terheléseket is konfiguralhat.
A vezérldszoftver automatikusan beallitja a gyorsulasokat, ha a kovetkez8 paraméterek
helyesen vannak beallitva:

* Hasznos teher ttmege
* Sulypont
* Tehetetenség

Az URSim segitségével kiértékelheti a robotmozgasok gyorsulasait és ciklusidejét egy
adott hasznos teherrel.

3.11.3. Aszerszam rogzitése

Leiras A szerszam vagy munkadarab a robot csucsan l1évd szerszam kimeneti tokmanyara (ISO)
van szerelve.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

T 6,50

@ 6 H7 T 6,20 +0,20 —>‘

4x D57 8
Mé-6H V¥ 8

6,20

ooéXV

()

W,

K
5

48,75
®31,50 H7
SECTION A-A
?50+0,1
?63h8
?90 0,1

A szerszamkarima méretei és a furatok elrendezése Minden méret mm-ben van megadva.

Szerszamkarima A szerszam kimeneti karimajara (ISO 909-1) szerelik fel a szerszamot, a robot
csucsan. Célszer(l sugarasan hornyolt furatot hasznalni a csaphoz, hogy tulfeszités
nélkul biztositsuk a preciz poziciot.
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Beépités

ZAN

A

VIGYAZAT

Ha nagyon hosszuak az M6 csavarok, a szerszamkarima aljara fellitkbzve
rovidzarat okozhatnak a robotban.

* A szerszam felszereléséhez ne hasznaljon 10 mm-nél hosszabb
csavarokat.

FIGYELMEZTETES

A csavarok nem kell6 megszoritasa sérlilést okozhat az adapterkarima és/vagy a
végberendezés meghibasodasa és a hasznos teher ebbdl fakado elszabadulasa
miatt.

* Gy6zb8djon meg rola, hogy a szerszamot szakszer(ien és biztonsagosan
rogzitették csavarozassal.

* Gondoskodjon réla, hogy a szerszam olyan felépitési legyen, amely nem
okozhat veszélyes helyzetet egy alkatrész varatlan leesésekor.
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8.11.4. Szerszam /O telepitési specifikacioi

Leiras Az elektromos specifikaciok alabb lathatdk. Lépjen be a Telepités lapon a Szerszam 1/0-hoz
(lasd rész Polyscope kézikonyv Il. részében), hogy a belsé tapellatast 0V, 12V vagy 24V
feszlltségre allitsa be.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Az elektromos fesziiliség 24 V-os médban 23.5 24 24.8 \%
Tapfesziiltség 12 V moédban 11.5 12 12.5 \Y
Elektromos aramerésség (egy tlis)* - 600 2000** mA
Elektromos aramerésség (két tlis)* - 600 2000** mA
Elektromos kapacitiv terhelés - - 8000*** uF

* Induktiv terheléseknél erésen ajanlott vedédiéda hasznalata.

** Csucsértek max. 1 masodpercig, izemciklus max: 10%. Az atlagos aramerésség 10
masodperc alatt nem haladhatja meg a jellemz6 értéket.

*** A szerszam tapellatasanak engedélyezésekor 400 ms lagy inditasi idd indul, amely
lehet6vé teszi, hogy inditaskor 8000 uF kapacitasu terhelést csatlakoztassanak a szerszam
tapellatasahoz. Mlkddési kdzbeni csatlakozaskor a kapacitiv terhelés nem engedélyezett.
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8. Beépités

3.11.5. Eszkdz tapegysege

Leiras Az Eszkdz I/0 részt a Telepités lapon talalja

POWER

GND (RED) — JoI

Dualis tiiske Két érintkez0s tapellatas tzemmaodban a kimeneti aramerdsség a Szerszam I/O résznek
tapegysége megfeleléen névelhetd.

1.
2.
3.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
A bal also6 sarokban koppintson a Altal4nos elemre.

Koppintson aSzerszam |O elemre, és valassza a Kett6s érintkezd aramellatas
lehet&séget.

Csatlakoztassa a Halozati vezetékeket (sziirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést

(piros) pedig a TO1-hez (rézsaszind).
/

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

ERTESITES
Amint a robot vészleallitast végez, a fesziiltség beall 0 V-ra mindkét

aramtiske esetében (az aram leall).
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8.11.6. Az eszkdz digitalis kimenetei

Leiras A digitalis kimenetek harom kullénb6z6 modot tdmogatnak:
Mad Aktiv Inaktiv
Csokkenés (NPN) Alacsony Megnyitas
Foras (PNP) Magas Megnyitas
Nyomas/Huzas Magas Alacsony

Hozzaférési eszk6z 1/0 a Telepités lapon az egyes érintkezdk kimeneti médjanak a

konfiguralasahoz. Az elektromos specifikacidk alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Fesziiltség nyitaskor -0.5 - 26 \Y
Fesziltség 1 A slllyedéskor - 0.08 0.09 \%
Aramerésség megszerzéskor/siillyedéskor 0 600 1000 mA
Aramerésség GND-n keresztiil 0 1000 3000* mA

ERTESITES

&)

VIGYAZAT

>

Amint a robot vészleallitast végez, a digitalis kimenetek (DO0 és DO1)
inaktivalédnak (magas Z).

A digitélis kimenetek az eszk6zben nem aramerdsség-korlatoltak. A
meghatarozott adatok felllirasa maradandé kart okozhat.

Az eszkoz Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-
digitalis os aramellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/O lapon meg kell hatarozni. A
kimeneteinek ~ HALOZATI csatlakozés és a pajzs/foldelés kozétt fesziiltség van, még akkor is, amikor a

hasznalata terhelés ki van kapcsolva.

Javasolt véd6 diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az aldbbiakban lathaték

szerint.

Felhasznaloi kézikdnyv
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8.11.7. Az eszkdz digitalis bemenete

Leiras Az Inditas képernyd beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betdltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
kdzben.

Tablazat A digitalis bemenetek kialakitdsa PNP, gyenge lehuzé ellenallasokkal. Ez azt jelenti, hogy a

lebegd bemenet mindig alacsony érték(i. Az elekiromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség -0.5 - 26 \Y
Logikus alacsony feszliltség - - 2.0 \%
Logikus magas fesziiltség 5.5 - - \Y
Bemeneti ellenallas - 47k - Q

A szerszam Ez a példa bemutatja egy egyszer( gomb csatlakozatasat.

digitalis

bemeneteinek

hasznalata

POWER

oCd

8.11.8. Szerszam analdg bemenetek

Leiras Az eszkdz analég bemenetei nem differencialisak, és az 1/0 lapon akar a fesziiltség (0-10 V),

akar az aramer8sség (4-20 mA) beallithat6. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.
Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség modban -0.5 - 26 \
Bemen’etl el!enallas 0V és 10V kozotti ) 10.7 i KO
tartomanynal
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség dramerésség modban -0.5 - 5.0 \
Bemeneti aramerdésség aramerésség modban -2.5 - 25 mA
Bemen’etl el!enallas 4 mA és 20 mA kozotti ) 182 188 0
tartomanynal
Felbontas - 12 - bit

Az analég bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkezd alpontban talalhato.
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Vigyazat!
o é VIGYAZAT
Az analdég bemenetek nem védettek a tulfesziltség ellen aramerésség

modban. Ha az elektromos specifikaciokban szerepld hatarértéket
meghaladja, azzal a bemenet tartdsan karosodhat.

A szerszam Ez a példa bemutat egy anal6g érzékeld csatlakozast nem differencialis kimenettel. Az
analdg érzékeld kimenete lehet aram vagy feszlltség, mindaddig, amig az adott anal6g
bemeneteinek bemenet bemeneti modja ugyanarra van beallitva az 1/0 lapon.

hasznalata, nem Megjegyzés: Ellendrizheti, hogy egy feszultségkimenetl érzékeld képes-e a szerszam

differencial belsé ellendllasanak meghajtasara, vagy a mérés érvénytelen lehet.
POWER
T1
Al2 | =
GND o7
A szerszam Ez a példa bemutat egy anal6g szenzorcsatlakozast differencialis kimenettel. A negativ
analég kimeneti rész foldhdz (0V) valo csatlakoztatasa ugyanugy miikoédik, mint egy nem

bemeneteinek differencial érzékeld.
hasznalata,

. e |
differencialis A2 | ]
S I
GND (‘ 2 ©
(=]
3.11.9. Eszkdzkommunikacio |/O
Leiras * Jel-kérések Az RS485 jelek bels6 hibabiztos eléfeszitést alkalmaznak. Ha a

csatlakoztatott eszkdz nem tamogatja ezt a hibabiztost, akkor jelel6feszitést kell
végezni a csatlakozatott eszk6z6n vagy kils6leg hozzaadni, felhizhaté ellenallasok
hozzaadasaval az RS485+-hoz és lehuzhato ellenallasok hozzaadasaval az RS485--
hoz.

* Késleltetés A szerszam-csatlakozon at kiildott Gizenetek késleltetése 2ms és 4 ms
kozott valtozik a PC (izenetiras idépontjatol az S485 lizenet inditasaig szamitva. Egy
puffer tarolja az eszkdzcsatlakozora kildott adatokat, amig a sor tGres nem lesz.
Amint megkapott 1000 bajt adatot, az lizenet kiirasra keril az eszkdzon.

Baud aranyok 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Stop bitek 1,2
Paritas Nincs, paratlan, paros
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9. Inicializalas

9. Inicializa

as

A képernyd aljan balra az Inicializalas gomb szinekkel jelzi a robotkar allapotat:

Fekete, kikapcsolas. A robotkar ledllitott allapotban van .

Narancssarga, Uresjarat. A robotkar be van kapcsolva, de még nem all készen a normal miikodésre.

Z06ld, normal. A robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal miikdésre.

Piros, hiba. A robot hibaallapotban, példaul e-stop allapotban van.

Kék, atmenet. A robot allapotot valtoztat, példaul kioldja a féket.

9.1. Adja meg a sorozatszamot

A sorozatszam
beillesztése

A robot elsé telepitésekor a vezérlédobozon be kell allitani a robotkarhoz tartozo
sorozatszamot.

Erre az eljarasra akkor is sziikség van, ha ujratelepiti a szoftvert a vezérl6egységen,
példaul szoftverfrissitéskor.

Amikor el6szdr inditja a robotot, kdvesse az alabbi Iépéseket:

1.

Valassza ki a megfeleld robotkar-méretet.

2. Valassza ki a megfeleld vezérlédobozt.
3.
4

Adja hozza a robotkaron szerepl6 sorozatszamot.

Fejezze be az OK gombbal.

9.2. Arobotkar elinditasa

A

A\

FIGYELMEZTETES
A robotkar inditasa el6tt mindig ellendrizze, hogy a tényleges hasznos teher és a telepités

beallitasai helyesek-e. Ha ezek a beallitasok helytelenek, a robotkar és a vezérlédoboz nem
fog megfelel6en miikddni, és akar veszélyes lehet emberekre vagy berendezésekre.

VIGYAZAT
Gondoskodjon rola, hogy a robotkar ne érjen targyhoz (pl. asztalhoz), mert a robotkar és egy

akadaly Utkdzése karosithatja az izllet fogaskerékhazat.

A robot inditasa:
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Az inicializalasi folyamat elinditasahoz koppintson a Robot allapota Ki, majd a zéld ikonnal ellatott
START gombra. Az ikon narancssargara valtva jelzi, hogy aram alatt all, és Uresjaratban van.

A fékek feloldasahoz koppintson a narancssarga ikonnal ellatott FELOLDAS gombra.

A robotkar kikapcsolasahoz koppintson a piros ikonnal ellatott KIKAPCSOLAS gombra.

9.3. Az aktiv hasznos terhelés biztonsagos beallitasa

A Polyscope X hasznalata el6tt ellenérizze, hogy a robotkart és a vezérlddobozt szakszer(ien telepitették.
1.
2.

A Hordozhato kezel6egységen nyomja meg a vészleallitas gombot.

A Hordozhato kezel6egységen nyomja meg a bekapcsolé gombot és varja meg, amig a rendszer
elindul és a Polyscope X betéltddik.

Koppintson a Robot allapotanak kikapcsolasa gombra a bal alsé sarokban

4. Oldja ki a vészleallitd gombot, hogy modositsa a robot allapotat Vészhelyzetben leallitottrél

Kikapcsoltra.

Lépjen ki a robot hatokérébél (munkateriletébdl).

6. AzInicializalas felugré ablakban koppintson a START gombra, és varja meg, hogy a robot allapota

Zarolt allapotra valtozzon.

A Hasznos teher mez6ében az Aktiv hasznos teher pontban ellendrizze a hasznos teher témegét.
Ellendrizheti a szerelési pozicid helyességeét is a Robot grafikan.

Erintse meg a FELOLDAS gombot, hogy a robot kiengedje a fékrendszerét. A robot razkadik és kattogd
hangokat ad, ezzel jelezve, hogy készen all a programozasra
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10. ElsO hasznalat

Leiras Ez a rész ismerteti a robot hasznalatanak kezd6lépéseit. Az egyszer(i inditasra, a
Polyscope felhasznaldi fellletének attekintésére és az elsd program beallitasara is kitér.
Ezen kivil a szabadonfuté izemmadra és az alapvetdé miikbdésre is kitér.

10.1. Beallitasok

10.1.1. Rendszergazdaijelszo

Leiras A Biztonsag alatt talalhatd 6sszes beallitas rendszergazda-jelszoval védett. A
rendszergazda-jelszoval védett képerny6k egy atlatszé felllettel vannak lezarva, igy a
beallitasok nem érhetdk el. A Biztonsaghoz val6 hozzaférés a kévetkezd beallitasok
konfiguralasat teszi lehetbvé:

* Secure Shell
* Jogosultsagok
* Szolgaltatasok
A beallitasokat csak a kijeldlt rendszergazdak modosithatjak.

Ha a Biztonsag meniipont alatt talalhaté opciok barmelyikét feloldja, a toébbi opciot is
feloldja, amig ki nem |ép a Beallitasok menubdl.

Az admin Mielétt a rendszergazda-jelszoval feloldana a védett képernySket, meg kell valtoztatnia az
jelszoé alapértelmezett jelszot.
beallitasa 1. Lépjen a Hamburger meniire, és valassza a Beallitdsok lehetdséget

2. A Jelsz6 alatt koppintson az Admin lehetéségre.
3. Moddositsa a jelenlegi remdszergazda-jelszét egy Uj jelszéra.

* Ha ez az els6 alkalom, valtoztassa meg az alapértelmezett rendszergazda-
jelszot ,easybot’-rol egy Uj jelszora. Az Uj jelszénak legalabb 8 karakter
hosszunak kell lennie.

4. Az ujjelszoval oldja fel a Beallitasok mendit, és I1épjen be a Biztonsag meniipont alatt
talalhato beallitasokba.

A Bedllitasok  Ha a Biztonsagi beallitdsok valamelyikét feloldja, a Beallitdsok men(i jobb als6 sarkaban
meniibél vald |év6 Bezaras gomb megvaltozik. A Bezaras gomb helyébe a Lezaras és bezaras gomb
kilépéshez lép, jelezve, hogy a biztonsagot feloldottak.

1. A Beallitasok menuben keresse meg és koppintson a Lezaras és bezaras gombra.
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10.1.2. Secure Shell (SSH) hozzaférés

Leiras A robothoz val6 tavoli hozzaférest Secure shell (SSH) hasznalataval kezelheti. A Secure
shell biztonsagi beallitasok képernyd lehetévé teszi a rendszergazdak szamara, hogy
engedélyezzék vagy letiltsak a robothoz valé SSH-hozzaférést.

SSH 1. Lépjen a Hamburger menlire, és valassza a Beallitasok lehetdséget.
engedélyezéselletiltasa 2. ABiztonsag alatt koppintson a Biztonsagi héj lehetdségre.

3. Csusztassa az SSH hozzaférés engedélyezése kapcsolot a
bekapcsolt allasba.

A képernydn az SSH-hozzaférés engedélyezése kapcsologombtdl jobbra
lathaté az SSH-kommunikacidhoz hasznalt port.

Hitelesités A hitelesités beallitasa jelszoval és/vagy el6re megosztott, engedélyezett
kulccsal térténhet. Biztonsagi kulcsokat a Kulcs hozzdadasa gombra valé
koppintassal és a biztonsagi kulcsfajl kivalasztasaval lehet hozzaadni. A
rendelkezésre alld kulcsok egytitt vannak felsorolva. A kivalasztott kulcsot a
szemetes ikon segitségével tavolithatja el a listarol.

10.1.3. Jogosultsagok

Leiras A halbézatkezelés, az URCap kezelése és a PolyScope X képernydk frissitése a rendszer
jogosulatlan médositasainak megakadalyozasa érdekében az alapértelmezés szerint
korlatozott. A képerny6khoz valé hozzaférés engedélyezéséhez modositsa az
engedélybeallitdsokat. Az engedélyek eléréséhez rendszergazdai jelsz6 sziikséges.

Az engedélyek 1. Lépjen a Hamburger menire, és valassza a Beéllitasok lehetéséget.
eléreséhez 2. Lépjen a Biztonsag részre, és koppintson az Engedélyek lehetbségre.
Tovabbi A rendszergazdai jelszéval néhany fontos képerny6t/funkciot zarolhat is. A

rendszerengedélyek Beallitasok menu Biztonsag szakaszaban talalhatéo Engedélyek képerny6n
megadhatja, hogy melyik tovabbi képernydket védje rendszergazda-jelszo, és
melyik képernydk legyenek elérheték minden felhasznald szamara. A kévetkezd
képernydk/funkciok opcionalisan zarolhatok:

* Halozati bedllitasok
* Bedllitasok frissitése

* URCaps szakasz a Rendszerkezel6ben
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Rendszerjogosultsagok 1. Hozzé&férési engedély a korabban leirtak szerint. A védett képernydk
engedélyezéselletiltasa felsorolasa az Engedélyek alatt talalhato.

2. Akivant képernyd engedélyezéséhez csusztassa a Be/Ki kapcsolot Be
allasba.

3. Akivant képernyé letiltasahoz csusztassa a Be/Ki kapcsolét Ki allasba.

Ha a kapcsolo Kl allasban van, a képernyd ismét zarolodik.

10.1.4. Szolgaltatasok

Leiras A szolgaltatasok lehet6ve teszik a rendszergazdak szamara, hogy engedélyezzék vagy
letiltsak a tavoli hozzaférést a roboton futd szabvanyos UR-szolgaltatasokhoz, mint példaul
az elsddleges/szekunder kliensinterfészek, PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 stb.

A Szolgaltatas képernyével korldtozhatja a robot tavoli elérését, hogy csak a robot azon
szolgéltatasaihoz engedélyezzen kiilsd hozzaférést, amelyeket az adott robotalkalmazas
ténylegesen hasznal. A maximalis biztonsag érdekében alapértelmezés szerint minden
szolgaltatas le van tiltva. Az egyes szolgaltatasok kommunikacids portjai a szolgaltatasok
listajaban a Be-/Kikapcsolo gombtdl jobbra talalhatok.

Az ROS2 Ha a ROS2 szolgaltatas engedélyezve van, ezen a képerny6n megadhatja a ROS
engedélyezése tartomany azonositojat (0-9 értékek). A domain-azonosité médositasa utan a rendszer
Ujraindul, hogy a médositast alkalmazza.

10.2. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok es felhasznaloi
felUletek

A Universal Robots robotokat beépitett biztonsagi funkciok széles skalajaval illetve biztonsagi /0O kapcsokkal,
az elektromos felhasznaloi feluletrdl induld és oda érkez6 digitélis és analog vezérljelekkel épitik ki, amelyek
egyeéb gépekkez és tovabbi védbéeszkzokhoz csatlakoznak. Minden biztonsagi funkcié és az I/0 kapcsolo

alkalmazasaval.

Q FIGYELMEZTETES
Olyan biztonsagi konfiguraciés paraméterek hasznalata, amelyek nem azonosak a
kockazatcsokkentéshez sziikségesnek itéltekkel, olyan veszélyeket eredményezhet,
amelyeket ésszerlien nem kiiszdbdlnek ki, vagy olyan kockazatokat, amelyek nem
csokkennek kellbképpen.

* Gy6z6djon meg a szerszamok és befogok szakszer( csatlakoztatasarol, hogy
elkerllje az aramkimaradasbdl eredd veszélyeket.
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FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

A programozoi és/vagy a huzalozasi hibak miatt a fesziltség 12 V-rél 24 V-ra valtozhat, ami
a berendezés tiz okozta karosodasahoz vezethet.

* Ellenérizze a 12V hasznalatat, és 6évatosan jarjon el.

ERTESITES

* A biztonsagi funkciok és kezeldi fellletek hasznalatahoz és konfiguralasahoz be kell
tartani a kockazatértékelési eljarasokat mindegyik robotalkalmazasnal.

* Aleallasi id6t szamitasba kell venni az alkalmazas kockazatértékelésének részeként.

* Ha arobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértéseét észleli (pl. ha a vészleallitd
aramkor egyik vezetékét elvagjak vagy egy biztonsagi hatarértéket tullépnek), akkor a
0. kategériaju leallitast kezdeményez.

ERTESITES

A végeffektort nem védi a UR biztonsagi rendszer. A végeffektor és/vagy a csatlakozdkabel
mikodését nem monitorozzak

10.2.1. Konfiguralhato biztonsagi funkciok

Az Universal Robots robot biztonsagi funkcidi az alabbi tablazatban felsoroltak szerint a robotban talalhatok,
de a rendeltetésuiik a robotrendszer, azaz a robot és a hozza csatlakoztatott szerszdm/végrehajto vezérlése. A
robot biztonsagi funkcioit a robotrendszer kockazatértékelésben meghatarozott kockazatainak csékkentésére
hasznaljak. A helyzetek és a sebességet a robot alapjahoz keriilnek viszonyitasra.

Biztonsagi funkcié Leiras

lllesztése helyzetének

Beallitja a felsd és als6 hatarértékeket a megengedett iziilet-pozicidkhoz.

hatarértéke
lllesztesi sebesseq | 54 1itia a csukié sebességének felsé hatarérteket.
hatarértéke
Meghatarozza a sikokat, a térben, amelyek korlatozzak a robot helyzetét. A
Biztonsagi sikok biztonsagi sikok vagy az eszkozt/végeffektort magaban vagy az
eszkozt/végeffektort és a konyokot egyarant korlatozzak.
Eszkdz tajolasa Meghatarozza a szerszam megengedett tajolasi hatarértékeit.

Sebességkorlatozas eszkdz/végeffektor pereménél és a felhasznal6 altal meghatarozott

Korlatozza a robot maximalis sebességét. A sebesség korlatozasa a kbnyoknél, az

eszkoz/végeffektor helyzetének kézéppontjanal torténik.

Erokorlat

Korlatozza a roboteszkdz/végeffektor és a konyok altal kifejtett maximalis erét fogd
helyzetekben. Az er6 korlatozasa az eszkdz/végeffektor, kbnydk pereménél és a
felhasznal6 altal meghatarozott eszkéz/végeffektor helyzetének kézéppontjanal
torténik.

Impulzusmomentum
hatarértéke

Korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.

Teljesitménykorlat Korlatozza a robot altal végzett mechanikai munkat.
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Biztonsagi funkcié Leiras

e s i , Korlatozza a robot maximalis leallitasi idejét a robot leallitdsanak kezdeményezése
Leallitasi id6korlat -
utan.
Leallasi tavolsag Korlatozza a robot altal megtett maximalis tavolsagot a robot leallitas
hatarértéke kezdeményezését kdvetben.

10.2.2. Biztonsagi funkcio

Az alkalmazas kockazat-értékelésekor figyelembe kell venni a robot mozgasat a leallitas elinditasa utan. A
folyamat megkonnyitése érdekében hasznalhaté a Ledllasi id6 hatarértéke és a Leallasi tavolsag hatarértéke
biztonsagi funkcié.

Ezek a biztonsagi funkcidk dinamikusan csdkkentik a robot mozgasanak sebességét, hogy mindig a
hatarértékeken belil alljon le. Az izlileti helyzethatarok, a biztonsagi sikok és a szerszam/végrehajtd egység
tajolasi hatarai figyelembe veszik a varhato fékut megtételét, azaz a robot mozgasa lelassul, miel6tt a korlatot
elérné.

10.3. Biztonsagi konfiguracio

ERTESITES
A biztonsagi bedllitdsok jelszoval védettek.

A PolyScope X bal fejlécében koppintson az Alkalmazas ikonra.
A Munkacella képernydn koppintson a Biztonsag ikonra.

Figyelje, hogy a Robot hatarértékei képerny6 megjelenik, de a beallitasok nem érhetdk el.

A e

Adja meg a biztonsagi jelszét, és koppintson a FELOLDAS gombra, hogy a beallitasok elérhetévé
valjanak. Megjegyzés: A biztonsagi beallitasok feloldasa utan minden beallitas aktivva valik.

5. Koppintson a ZAROLAS lapra vagy lépjen ki a Biztonsag meniibél, hogy a biztonsagi elemek
beallitasai ismét lezarddjanak.

10.4. Biztonsagijelszo beallitasa

A PolyScope X fejlécének bal sarkaban koppintson a hamburgermendre, majd a Beallitasok elemre.
A képernyd bal oldalan, a kék meniiben koppintson a Biztonsagi jelsz6 elemre.
A Régi jelsz6 mezbbe irja be az aktualis biztonsagi jelszoét.

Az Uj jelszé mezébe irjon be egy jelszét.

o > b=

A Jelszé megismétlése mezdbe irja be ugyanazt a jelszét, majd koppintson a Jelsz6 megvaltoztatasa
lehetb6ségre.

6. A meni jobb felsé sarkaban nyomja meg a BEZARAS gombot az el6z6 képernyére vald
visszatéréshez.

1A robotleallitas, amely korabban , védelmi leallitas” néven volt ismert.
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10.5. Szoftverbiztonsagi hatarertéekek

A biztonsagi rendszer hatarértékei a Biztonsagi konfiguracioban talalatok meg. A Biztonsagi rendszer
megkapja az értékeket a bemeneti mez6ktdl és észleli a megsértését, ha ezeket az értéekeket meghaladjak. A
robotvezérld leallitassal vagy a sebesség csokkentésével megakadalyozza a szabalytalansagokat.

10.5.1. Robothataréertéekek

Hatarérték Leiras

korlatozza a robot altal a kdrnyezetben végzett maximalis mechanikai

Tapellatas munkat. Ez a hatarérték a hasznos terhelést a robot egy részének tekinti,
nem pedig a kdrnyezetnek.

Lendllet korlatozza a robot maximalis lendiiletét.

Leallitasi ids korlatozza a maximalis id6tartamot, amelyre a robotnak a leallashoz van

szlksége, pl. amikor egy vészleallitast aktivalnak

Megallitasi tavolsag

korlatozza a maximalis tavolsagot, amelyet a roboteszkdz vagy a kdnyok
megallas kézben megtehet.

Szerszam sebessége korlatozza a robotszerszam maximalis sebességét.

korlatozza a roboteszerszam altal kifejtett maximalis erét befogasi

Szerszamerd
helyzetekben
Konyok sebessége korlatozza a robot-kénydk maximalis sebességét
Koényokerd korlatozza a kdnyok altal a kdrnyezetre gyakorolt maximalis erét

@
@

ERTESITES

A megallasi id6 és a tavolsag korlatozasa befolyasolja a robot teljes sebességét. Példaul, ha
a leallitasi id6é 300 ms-ra van allitva, a robot maximalis sebessége korlatozott, lehetbvé téve
a robot 300 ms-on beliili ledllitdsat.

ERTESITES

A szerszamkarimanal és a két, felhasznalo altal meghatarozott szerszam-helyzet
kdézéppontjanal korlatozott a szerszamsebesség és -erd

Normal koériilmények kdzott, azaz amikor nem all fenn robotleallas, a biztonsagi rendszer biztonsagi médban
miikédik, mely egy biztonsagi hatarértékkészlethez tarsul 1:

Biztonsagi mod Miivelet

Normal Ez a konfiguraci6 alapértelmezes szerint aktiv.
Ez a konfiguracié akkor aktivalddik, amikor a szerszam kézéppontja (TCP) a
Csokkentett Csokkentett modot inditd sikon kivilre kerl, vagy amikor egy konfiguralhato
bemenet segitségével kivaltjak.

1A robotleallitas korabban ,védelmi leallitas” néven volt ismert az Universal Robots esetében.
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10.5.2. Biztonsagi sikok

A biztonsagi sikok korlatozzak a robot munkateriletét, a szerszamot és a kdnyokot.

é FIGYELMEZTETES
A biztonsagi sikok meghatarozasa csak a meghatarozott szerszamgémbodket és kdnydkdket
korlatozza, a robotkar &ltalanos hatarértékét nem.
A biztonsagi sikok meghatarozasa nem garantalja, hogy a robotkar mas részei megfelelnek
az ilyen tipusu korlatozasoknak.

Program name
Default

GG GG

Safety ccee
Application
v  RobotLimits Safety Planes (10f8)

Robat Limit
Program ohottimits Plane w

v Joint Limits
=+ AddPlane

ab Joint Speeds

Joint Positions Properties
Glabal
| Name & ‘ Variables
Qperator A Safety /O Plane
Offset from base
Inputs.
P 0 mm § ‘
Outputs Tilt Rotation
0" 2 2
e Planes Allow a tolerance of -1 mm from the plane

Planes
Restrictions

Both

0 Restrict Elbow

~ Hardware

Hardware

Abra 1.4 . PolyScope X képernyd megjelenitett biztonsagi sikokkal.

* Letiltva: A biztonsagi sik soha nem aktiv ebben az 4llapotban.

* Normal: Amikor a biztonsagi rendszer Normal modban van, akkor egy normal sik aktiv, és ez szigoru
hatart jelent a helyzetre nézve.

* Csoékkentett: Amikor a biztonsagi rendszer Csékkentett modban van, akkor egy cstkkentett modu sik
aktiv, és ez szigoru hatart jelent a helyzetre nézve.

* Normal & Csdkkentett: Amikor a biztonsagi rendszer Normal vagy Csodkkentett médban van, akkor egy
normal és egy csokkentett modu sik aktiv, és ez szigoru hatart jelent a helyzetre nézve.

* Csobkkentett méd inditasa: A biztonsagi sik azt okozza, hogy a biztonsagi rendszer Cstkkentett modra
valt, ha a roboteszkdz vagy konydk azon tul helyezkedik el.

Biztonsagi sik konfiguralasa

A biztonsagi sikokat az alabb felsorolt tulajdonsagokkal konfiguralhatja:
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* Név A biztonsagi sik azonositasara hasznalt név.
* Az alaptdl val6 eltolas Ez a sik alaptol mért magassaga, -Y iranyban mérve.
* Délés Ez a sik d6lésszdge a tapkabeltdl meérve.

* Forgatas A sik elforgatadsa az éramutato jarasaval megegyez6 iranyban.

Az egyes sikokat az alabb felsorolt korlatozasokkal konfiguralhatja:

* Normal: Amikor a biztonsagi rendszer Normal médban van, akkor egy normal sik aktiv, és ez szigoru
hatart jelent a helyzetre nézve.

* Csoékkentett: Amikor a biztonsagi rendszer Csokkentett modban van, akkor egy cstkkentett modu sik
aktiv, és ez szigoru hatart jelent a helyzetre nézve.

* Mindkettd Amikor a biztonsagi rendszer Normal vagy Csokkentett médban van, akkor egy normal és
csokkentett modu sik aktiv, és ez szigoru hatarként hat a helyzetre nézve.

* Csokkentett méd inditdsa: A biztonsagi sik azt okozza, hogy a biztonsagi rendszer Csdkkentett modra
valt, ha a roboteszkdz vagy kdnyok azon tul helyezkedik el.

Koényokizilet korlatozasa
Megel&zheti, hogy a robot kdnydkiziilete athaladjon barmelyik 6n altal meghatarozott sikon.
A kényok iziilet korlatozéasa

1. Kapcsolja ki a Konyodkkorlatozas funkciot, hogy a kdnyok athaladjon a sikokon.
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11. Kiberbiztonsagi fenyegetésertekelés

Ez a rész olyan informaciokat tartalmaz, amelyek segitenek megerdsiteni a robotot a
potencialis kiberbiztonsagi fenyegetésekkel szemben. Felvazolja a kiberbiztonsagi

Leiras fenyegetések kezelésére vonatkozo kdvetelményeket, és biztonsagi megerdsitési utmutatot
ad.

11.1. Altaldnos kiberbiztonsag

Leiras Egy Universal Robots robot halézathoz valo csatlakoztatasa kiberbiztonsagi kockazatokat
jelenthet.
Ezeket a kockazatokat szakképzett személyzet alkalmazasaval és kiilénleges
a robot kiberbiztonsaganak védelmére iranyulo intézkedések alkalmazasaval enyhitheti.
A kiberbiztonsagi intézkedések végrehajtasahoz kiberbiztonsagi fenyegetésértékelésre van
szikség.
A cél a kovetkezd:

* Fenyegetések felismerése
* Bizalmi zonak és csatornak meghatarozasa

* Adja meg az alkalmazas egyes 6sszetevdinek kdvetelményeit

é FIGYELMEZTETES
A kiberbiztonsagi kockazatértékelés elmulasztasa veszélybe sodorhatja a
robotot.

* Arendszer-6sszeépitd vagy hozzaért6, képzett személyzet kdteles
elvégezni a kiberbiztonsagi kockazatértékelést.

ERTESITES

Kizardlag hozzaért6, szakképzett személyzet felel az alabbiak igényének
megallapitdsaért: konkrét kiberbiztonsagi intézkedések alkalmazasa és a
szlikséges kiberbiztonsagi intézkedések meghatarozasa.

11.2. Kiberbiztonsagi kdvetelmények

Leiras Az On halozatanak konfiguralasa és a robot védelme megkéveteli Ontél a kiberbiztonsagi
fenyegetést enyhit6 intézkedések végrehajtasat.
Kdvesse az 6sszes kdvetelményt, mielStt elkezdi a haldzat konfiguralasat, majd gy6z6djon
meg arrol, hogy a robot beallitasa biztonsagos.
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Kiberbiztonsag

* Az lizemeltet6 személyzetnek alaposan ismernie kell az altalanos

kiberbiztonsagi elveket és az UR robotban hasznalt fejlett technoldgiakat.

* Fizikai biztonsagi intézkedéseket kell bevezetni annak érdekében, hogy csak az

arra felhatalmazott személyzetnek legyen fizikai hozzaférése a robothoz.

* Minden hozzaférési pontot ellendrizni kell. Példaul: ajtézarak, beléptetd

kartyarendszerek, fizikai hozzaférés-ellenbrzés altalaban.

é FIGYELMEZTETES
Ha a robotot olyan haldézathoz csatlakoztatja, amely nincs

megfeleléen biztositva, ez biztonsagi és védelmi kockazatokat
jelenthet.

* Csak megbizhat6 és megfelel6en védett halozathoz
csatlakoztassa a robotot.

Hal6zati
konfiguraciés
kévetelmények

Csak megbizhat6 eszkdzok csatlakozhatnak a helyi halézathoz.
A szomszédos halézatokbol nem lehet bejové kapcsolat a robothoz.

A robotbdl kimend kapcsolatokat ugy kell korlatozni, hogy az adott portok,
protokollok és cimek legkisebb relevans csoportjat lehessen hasznalni.

Csak megbizhato partnerektdl szarmaz6é URCap- és varazsszkriptek
hasznalhatdk, és csak azok hitelességének és épségének ellenbrzése utan

Robotbeallitas
biztonségi
kévetelményei

Modositsa az alapértelmezett jelszo6t egy Uj, erés jelszora.
A ,Varazsfajlok” letiltasa, ha nem aktivan hasznaljak (PolyScope 5).

Az SSH-hozzaférés letiltasa, ha nincs ra sziikség. A kulcsalapu hitelesités
elényben részesitése a jelsz6alapu hitelesitéssel szemben

Allitsa a robot tlizfalat a legszigorubb hasznalhaté beallitasokra, és tiltsa le az
0sszes nem hasznalt interfészt és szolgaltatast, zarja le a portokat és korlatozza
az IP-cimeket.
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11.3. Iranyelvek a kiberbiztonsagi szigoritashoz

Leiras A PolyScope szamos funkciét tartalmaz a hal6zati kapcsolat biztonsaganak megdrzéséhez,
azonban a kdvetkezd iranyelvek betartasaval tovabb fokozhatja a biztonsagot:

Miel6tt a robotot barmilyen halézathoz csatlakoztatja, mindig cserélje le az
alapértelmezett jelszot egy erés jelszora.

ERTESITES

Az elfelejtett vagy elveszett jelsz6t nem tudja visszahivni vagy
visszaallitani.

* Minden jelszét taroljon biztonsagosan.

A beépitett beallitasok hasznalataval korlatozhatja a robot hozzaférését a halézathoz,
amennyire lehetséges.

Egyes adatatviteli felliletek nem rendelkeznek a kommunikacio hitelesitésére és
titkositasara szolgalé modszerrel. Ez egy biztonsagi kockdzat. Fontolja meg
megfelel kockazatcsdkkentd intézkedések alkalmazasat a kiberbiztonsagi
fenyegetések sajat értékelése alapjan.

A robotinterfészek mas eszkdzokrél torténd eléréséhez SSH-alagutat (helyi
porttovabbitas) kell hasznalni, ha a kapcsolat atlépi a bizalmi z6na hatarat.

Tavolitsa el az érzékeny adatokat a robotrdl, miel6tt azt hasznalaton kivil helyezné.
Forditson kulonos figyelmet az URCaps beéplilére és a program-mappaban lévd
adatokra.

* Arendkivil bizalmas adatok biztonsagos eltavolitasa érdekében tordlje vagy
semmisitse meg biztonsagosan az SD-kartyat.
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12. Kommunikacios ha

Sin

Ozatok

A Fieldbus beallitasok segitségével meghatarozhatja és konfiguralhatja a PolyScope altal
elfogadott valos idejl elosztott vezérléshez hasznalt ipari szamitdgépes hal6zati protokollok
csaladjat:

* Ethernet/IP

* PROFINET
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12.1. Profinet

Leiras A PROFINET haldzati protokoll engedélyezi vagy letiltja a robot csatlakoztatasat egy ipari
PROFINET IO-vezérl6h6z. Ha a kapcsolat engedélyezve van, kivalaszthatja azt a
mdveletet, amely akkor torténik, amikor egy program elvesziti a Profinet 10-vezérl§
kapcsolatat.

Profinet igy engedélyezheti a Profinet miikddését a PolyScope X-ben.
engedélyezése 1. A képernyd jobb felsé sarkaban koppints a Hamburger meniire, majd a

Bedllitasok elemre.
A bal oldali meniliben a Biztonsag alatt koppintson a Szolgaltatasok elemre.

A Profinet bekapcsolasahoz koppintson a Profinet gombra.

& Settings

System Services

Update Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Eerr) ( | 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

| Interpreter Mode Socket Ports: 30020
Network

Security ( | Modbus TCP Ports: 502

Secure shell o Ethemet/IP Ports: 2222, 40000, 44818

Permissions
o Profinet Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Services
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A Profinet A profinet funkciok megkeresése a PolyScope X-ben:
hasznalata
A PolyScope X bal oldali fejlécében.

1. Koppintson az Alkalmazas ikonra.

2. Valassza ki a bal oldali men(ibdl a Profinet menutpontot.

Valassza ki a listarol a megfeleld miveletet:

A PolyScope X figyelmen kivil hagyja a Profinet kapcsolat
elvesztését, és a program tovabb fut.

A PolyScope X sziinetelteti az aktualis program futasat. A program
onnan folytatédik, ahol leallt.

Kihagyas

Szlineteltetés

Stop A PolyScope X leéllitja a futd programot.
_ Frogram name
= Default program e
ccce
oo < Communication £cee
oo
Application
s
& ~  Robot 10 Device Name : )5\‘\ Disabled Move
Program
Wired 10 ion upon loss of Profinet inp i =
Tool 10 Robot 10 Mo Register Monu Register Modul Lz
@ IGNORE v IGNORE h IGNORE v senre
* ~  Modbus
{x}
Q -+ Add source \/S.‘m'!

v Profinet

Profinet

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

12.2. Ethernet/IP

Leiras Az EtherNet/IP egy olyan halézati protokoll, amely lehetévé teszi a robot csatlakoztatasat
egy ipari EtherNet/IP szkennereszkdzh6z. Ha a kapcsolatot engedélyezték, kivalaszthatja a
muiveletet, amelyet akkor végez el, amikor egy program elvesziti az EtherNet/IP szkenner
eszkdzzel a kapcsolatot.
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12. Kommunikaciés halézatok

Ethernet/IP
engedélyezése

igy engedélyezheti az Ethernet/IP miikddését a PolyScope X-ben.

1.

A képernyd jobb felsd sarkaban koppints a Hamburger menire, majd a

Beallitasok elemre.

A bal oldali menliben a Biztonsag alatt koppintson a Szolgaltatasok elemre.

A Profinet bekapcsolasahoz koppintson a Profinet gombra.

& Settings
System
Update
Password
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
Security
Secure shell
Permissions

Services

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

| Primary Client interface

™) Secondary Glient interface
| Real-Time Client interface
| Real-Time Data Exchange (RTDE)
| Interpreter Mode Socket

| Modbus TCP

D Ethernet/IP

Ports: 30001, 30011

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Ports: 30004

Ports: 30020

Ports: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

UR20 PolyScope X
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Ethernet/IP Az Ethernet/IP funkciok megkeresése a PolyScope X-ben:

hasznalata

A PolyScope X bal oldali fejlécében.

1. Koppintson az Alkalmazas ikonra.

2. Valassza ki a listarol a megfelel6 miiveletet.

A PolyScope X figyelmen kivil hagyja az EtherNet/IP kapcsolat

Kihagyés s . G .
9 megsz(inését, és a program végrehajtasa folytatodik.
. . A PolyScope X szlinetelteti az aktualis program futasat. A program onnan
Szineteltetés oy .
folytatodik, ahol leallt.
Stop A PolyScope X ledllitja a futd programot.
Program name
= = Default program e
oo < Communication Eg Eg
oo
- - = Connected ;:;
Program If connection is lost
‘Wired 10 =
@ Tool 10 ,,;NGRE v Progam
® v Modbus
{x}
-+ Add source ng‘l‘;:i!s

Profinet

Prefinet

EtherNet/IP

EtherNet/IP

A képernyd jobb felsé sarkaban lathaté az Ethernet/IP &llapota.

Csatlakoztatva A robot csatlakoztatva van az Ethernet/IP szkennereszkézhoz.

Nincs
szkenner

Letiltva

Az Ethernet/IP fut, de egyetlen eszkdz sincs csatlakoztatva a robothoz
Etherneten/IP-n keresztlil.

Az Ethernet/IP nincs engedélyezve.
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12. Kommunikaciés halézatok

12.3. UR Connect

A PolyScope X A PolyScope X szoftvert csatlakoztatnia kell a myUR Cloud szolgaltatashoz.
csatlakoztatdsaa A PIN-kddot a myUR-fiokjaban kell megkeresnie.

myUR felh6éhoz 1.

2.
3.
4

Ha megjelenik a zold ikon az ablak jobb sarkaban, csatlakozott myUR Cloudhoz.

Lépjen a Beallitasokra.
Valassza az UR Connect lehetdséget.
Az UR Connect féoldalan nyomja meg a ,,Csatlakozas” gombot.

Adja hozza a myUR-bd&l szarmazé PIN-kddjat.

& Settings

UR Connect

v General
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
PIN Code
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect
Security

Secure shell

& 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
e
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Secure shell

UR20 PolyScope X
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Sikertelen Ha a ,Hibas PIN-kéd” lizenet jelenik meg, kérjuk, ellendrizze a PIN-kodjat a myUR-ben.

kapcsolddas

& 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

[a)4){+] (][4 [ 4]

Connection to UR Cannect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ GotoDiagnostics

Felhasznaloi kézikdnyv
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12. Kommunikaciés halézatok

Diagnosztika Ha az UR Connect aktiv allapotaban barmilyen vératlan dolgot tapasztal, Iépjen a
Diagnosztika részre.

1.

2.
3.
4

Lépjen a Beallitasokra.
Valassza az UR Connect lehetdséget.
Nyissa meg a jobb felsé sarokban talalhatd, harom ponttal jeldlt menit.

Valassza a ,Diagnosztika” lehetdséget.

&) Settings
UR Connect

v General

System ‘Connected to myUR Cloud UR Conneet

Update
pdate Welcome to UR Connect. 6o to Diagnastics
UR Connect is a cloud-based service that allows you to access yc
Export Logs
You can also use UR Connect to monitor your robot and receive n

Password

Operational Mode

Connect
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

‘Secure shell

&) Settings
UR Connect

v General
System UR Connect Diagnostics
Update This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect.

Password )
sswe & Run Diagnostics

Operational Mode
Summary
safety 3 diagnostic(s) found

Admin Results

Connection

(D) Device not connected

Network
UR Connect UR Cennect URCap not installed
Security

(©) Diagnosties completed
‘secure shell

UR20 PolyScope X
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Naplék Az UR Connect naplékat exportalhatja a PolyScope X szoftverbdl.

exportalasa

1.

a bk N

Lépjen a Beallitasokra.

Valassza az UR Connect lehetdséget.

Nyissa meg a jobb fels® sarokban talalhatd, harom ponttal jel6lt meniit.
Valassza a ,Naplok exportalasa” lehetéséget

Valassza az ,Exportalas a myUR-ba” vagy az ,Exportalas USB-re” lehet6séget.

I, Export Logs
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13. Veszhelyzeti esemenyek

Leiras A vészhelyzetek kezeléséhez, példaul a vészleallitas piros nyomdégombbal torténé
aktivalasahoz kovesse az itt talalhato utasitasokat. Ez a rész azt is leirja, hogyan lehet a
rendszert manudlisan, energiaellatas nélkul mozgatni.

13.1. Veészledllitas

Leiras A vészleallité vagy E-Stop a hordozhaté kezel6egységen talalhatd piros nyomégomb.
Nyomja meg a vészleallitd nyomégombot a robot minden mozgasanak leallitdsahoz. A

A vészleallitdsok nem mindsllinek biztonsagi eszk6znek (ISO 12100).

A vészleallitas kiegészitd védbintézkedés, amely nem akadalyozza meg a sértilést. A
robotalkalmazas kockazatértékelésében hatarozzak meg, hogy sziikségesek e tovabbi
vészleallitd gombok. A vészleallitd funkcidnak és a mikddtetd eszkdznek meg kell felelnie
az ISO 13850 szabvanynak.

A vészleallitas mikodtetése utan a nyomogomb ebben a beallitasban reteszel6dik. Mint
ilyen, minden alkalommal, amikor egy vészleallitast aktivalnak, manualisan kell
visszaallitani annal a nyomogombnal, amelyrél a leallitast elinditottak.

A vészleallitd nyomogomb alaphelyzetbe allitasa el6tt szemrevételezéssel azonositsa és
mérije fel a vészleallitd elsd aktivaldsdnak okat. Az alkalmazasban I1évé minden berendezés
vizualis felImérését el kell végezni. Amint megoldotta a problémat, allitsa vissza a
vészleallitd nyomoégombot.

A vészleallitd nyomdégomb visszaallitasahoz
1. Tartsa lenyomva a nyomoégombot, és csavarja az 6ramutato jarasaval megegyezd
irAnyba, amig a retesz ki nem old.

Ereznie kell, amikor a retesz kiold, ezzel jelezve, hogy a nyomégombot
visszaallitotta.

Ellen6rizze a helyzetet és azt, hogy vissza kell-e allitani a vészleallitét.

3. Avészledllitas visszaallitdsa utan allitsa vissza a robot aramellatasat, és folytassa a
miikodtetést.
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13.2. Mozgatas motoros meghajtassal nelkul

Leiras

Abban a valészin(itlen vészhelyzetben, amikor a robot aramellatasa lehetetlen vagy nem
kivanatos, a robotkar mozgatasara kényszeritett visszahajtast hasznalhat.

A kényszeritett hdtramenethez er6sen meg kell tolni vagy meg kell huzni a robotkart az izulet
mozgatasahoz. Minden iziilet fékjét felszerelték surlédo tengelykapcsoldval, amely lehetévé
teszi a mozgatast nagy kényszernyomaték alatt.

A kényszeritett visszavezetés végrehajtasa nagy erékifejtést igényel, és ezt egy személy
egyedul nem képes végrehajtani. Beszorulasi helyzetekben két vagy tébb személy
szlikséges a kényszeritett visszavezetés elvégzéséhez. Bizonyos helyzetekben két vagy
tobb személyre van sziikség a robotkar szétszereléséhez.

é FIGYELMEZTETES
A tamaszték nélkdli robotkar eltdrése vagy leesése okozta veszélyek
sérllést vagy halalt okozhat.

* Az aramellatas megsziintetése el6tt tamassza meg a robotkart.

ERTESITES
A robotkar kézi mozgatasa csak vészhelyzetben és szervizelési célokra
szolgal. A robotkar felesleges mozgatasa anyagi karokat okozhat.

* Aziziletet ne mozgassa 160 foknal nagyobb mértékben ezzel
biztositva, hogy a robot megtalalja eredeti fizikai helyzetét.

* Ne mozditson el egyetlen izlletet sem a kelleténél tobbet.
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13.3. Uzemmod

Leiras

A kllénb6z6 tzemmodokat a hordozhato kezel6egység vagy a miszerfal szerver
segitségével érheti el és aktivalhatja. Ha kiils6é tzemmaoddvalaszté van beépitve, akkor az
vezérli az izemmaodokat - nem pedig a PolyScope vagy a mlszerfal-kiszolgald.

Automatikus lizemmad Aktivalas utan a robot csak egy elére meghatarozott feladatokat
tartalmazo programot tud végrehajtani. Nem moédosithatja vagy mentheti a programokat és a
telepitéseket.

Kézi lzemmaod Ha aktivalva van, akkor programozhatja a robotot. Médosithatja és mentheti
a programokat és a telepitéseket. A kézi izemmoddban hasznalt sebességeket a sériilések
megel6zése érdekében korlatozni kell. Amikor a robot kézi izemmaddban miikédik, egy
személy tartozkodhat a robot hatétavolsagan belll. A sebességet az alkalmazas
kockazatértékelésének megfeleld értékre kell korlatozni.

é FIGYELMEZTETES
Ha a kézi izemmaddban m(ikddé robot tul nagy sebességet hasznal,

sérilést okozhat.

Helyreallitas izemmad akkor aktivalodik, ha az aktiv hatarértékkészlet valamelyik
biztonsagi hatarértéket, pl. illesztési helyzet hatarértékét vagy biztonsagi hatart,
megseértenek, amikor a robotkar mar be van kapcsolva, akkor Helyreallitds médban indul el.
Ez lehetdveé teszi a robotkar visszahlizasat a biztonsagi hatarértékeken beliil. Helyreallitas
modban a robotkar mozgasat rogzitett, nem testreszabhato hatarértékkészlet korlatozza.

A robot kézi lzemmodban biztonsagi leallast hajt végre, ha egy harom helyzet
engedélyez6 eszkdz van konfiguralva, és vagy elengedik (hem nyomjak meg), vagy teljesen
lenyomjak.

Az automatikus mad és a Kézi mod kozotti valtashoz szilkség van a harom helyzetl
engedélyezd eszkdz teljes kioldasara és ismételt lenyomaséra, hogy a robot mozgasat
lehetbveé tegyék.
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Uzemmodvaltas Uzemmod Kézi Automatikus
Sebességcsuszka X X

Mozgassa a robotot a +/- gombokkal a
Mozgas lapon

Szabad mozgatas X

Programok végrehajtasa Csékke!'ltett X
sebesség***

A program mentése és szerkesztése X

*** Amikor az eszkdz aramellatasa engedélyezett, elkezd6dik egy 400 ms-os
intelligens inditasi id6, amely lehetdvé teszi 8000 uF kapacitiv terhelés csatlakozasat
az eszkdz tapegységéhez az inditaskor. Miikddési kozbeni csatlakozaskor a kapacitiv
terhelés nem engedélyezett.

é FIGYELMEZTETES
* Az Automatikus izemmod kivalasztasa el6tt vissza kell allitani a

felfliggesztett biztonsagi berendezések teljes miikodéképességét.

* Akézi izemmodot lehetdleg csak akkor hasznalja, ha minden személy a
védett téren kivul tartézkodik.

* Ha kiils6 lzemmodvalasztét hasznalnak, azt a védett téren kivil kell
elhelyezni.

* Automatikus tzemmaodban senki nem léphet be a védett térbe, és nem
tartdzkodhat azon belll, kivéve, ha védbfelszerelést hasznalnak, vagy ha
az egyuttmikddd alkalmazas teljesitmény- és erékorlatozasra (PFL) van
hitelesitve.

Harompoziciés Ha harom helyzet(i engedélyezd eszkozt hasznal és a robot kézi izemmoddban van, a
engedélyezd mozgatashoz a harom helyzet(i engedélyezd eszkozt kozépsd pozicidba kell allitani. A
eszkéz harom helyzet(i engedélyez6 eszkbznek automatikus modban nincs hatasa.

ERTESITES
* Eléfordulhat, hogy egyes UR robotméretek nem rendelkeznek
harom helyzet(i engedélyez6 eszkdzzel. Ha a
kockazatértékelés megkoveteli az engedélyezd eszkozt, akkor
3PE hordozhato kezelbegység hasznalata kételezd.

A programozashoz a 3PE hordozhat6 kezel6egység (3PE TP) ajanlott. Ha kézi
izemmodban egy masik személy is tartdzkodhat a védett térben, akkor a masik
személy altali hasznalathoz egy tovabbi eszkdz is beépithet6 és konfiguralhato.
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Vészhelyzeti események
Kapcsolasi Az lizemmodok kdz6tti valtadshoz valassza ki a jobb oldali fejlécben a profil ikonjat, hogy
moédok megjelenjen az Uzemmad rész.

* Az Automatikus azt jelzi, hogy a robot izemmdd-beallitasa Automatikus.

* Kézi azt jelzi, hogy a robot izemmaod-beallitasa Kézi.

A PolyScope X automatikusan Kézi médban van, amikor a Biztonsagi I/O konfiguracio
engedélyezve van harom helyzetl engedélyez6 eszkdzzel.
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14.5z3

Itas

Leiras A robotot csak az eredeti csomagolasban szallitsa. tarolja a géngyodleget szaraz helyen, ha
a robotot késébb at akarja helyezni.
Amikor a robotot a csomagolasbol a telepités helyére viszi, a robotkar mindkét csovét
egyszerre fogja meg . Tartsa a robotot a helyén, amig az sszes rogzitdcsavart szorosan
meg nem huzta a robot aljan.
Emelje fel a vezérlédobozt a fogantyujanal fogva.

Q FIGYELMEZTETES
A szakszer(itlen emelési modszerek vagy alkalmatlan emeléeszkdzok
hasznalata sériilésekhez vezethet.

* Kertlje a hata vagy mas testrészei tulterhelését a berendezés
beemelésekor.

* Hasznaljon megfelel6 emel6berendezést.
* Minden regionalis és nemzeti emelési iranyelvet be kell tartani.

+ Ugyeljen arra, hogy a robotot a Mechanikai interfész cim alatt talalhato
utasitasoknak megfeleléen szerelje fel.

ERTESITES
Ha a robotot szallitas kézben kiilsd alkalmazashoz / telepitéshez csatlakoztatjak,
kérjik, tanulmanyozza az alabbiakat:

* Ha a robotot az eredeti csomagolas nélkil szallitja, a(z)
Universal Robots A/S altal biztositott 6sszes garancia érvényét veszti.

* Ha arobotot egy kiilsé gyart6 alkalmazasahoz/berendezéséhez
csatlakoztatva szallitjak, a robot szallitdsara vonatkozéan kdvesse az
eredeti szallitdsi csomagolas nélkili szallitasra vonatkozo ajanldsokat.

Felelésségkizardas A Universal Robots nem tehetd feleléssé a berendezés szallitasabol eredd karokeért.
A csomagolas nélkili szallitasra vonatkozé ajanlasokat a universal-
robots.com/manuals oldalon tekintheti meg
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Leiras Universal Robots mindig azt javasolja, hogy a robotot az eredeti csomagolasaban kell
szallitani.
Ezek az ajanlasok azért készlltek, hogy csdkkentsék a nem kivant rezgéseket az
iziletekben és a fékrendszerekben, és csokkentsék az iziiletek forgasat.
Ha a robotot az eredeti csomagolasa nélkil szallitjak, kérjuk, olvassa el az alabbi
iranyelveket:

* Haijtsa 6ssze a robotot, amennyire csak lehetséges - ne szallitsa a robotot
szingularitasi pozicidban.

* Helyezze at a sulypontot a robotban a lehetd legkdzelebb az alaphoz.
* ROgzitse mindegyik csovet egy szilard fellilethez a cs6 két kiilonb6z6 pontjan.

* Rogzitsen szilardan 3 tengelyen barmilyen csatlakoztatott végeffektort.

Szdllitas

Hajtsa 6ssze a robotot, amennyire csak lehetséges. @ g

Ne szallitsa hosszabbitoval ellatott allapotban.

B
(szingularitasi pozicio) W
Rogzitse a cséveket szilard felllethez.
Rogzitse a csatlakoztatott végeffektort 3 tengelyen.

14.1. A hordozhato kezelbegyseqg tarolasa

Leiras A kezelbnek tisztaban kell lennie azzal, hogy a tanito6 fliggépanel e-Stop gombjanak
megnyomasa milyen kdvetkezményekkel jar. Példaul tébb robotbdl all6 telepitések esetén
zavart okozhat. Egyértelmivé kell tenni, hogy a hordozhaté kezel6egység e-Stop funkcioja
a teljes telepitést vagy csak a csatlakoztatott robotot allitja-e le.

Zavar kockazata esetén tarolja a hordozhato kezel6egységet ugy, hogy az e-Stop gomb ne
legyen lathato vagy hasznalhaté.
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15. Karbantartas esjavitas

Leiras A karbantartasi munkakat, az ellen6rzést és a kalibralast a jelen kézikdnyvben talalhato
Osszes biztonsagi utasitas és a helyi kdvetelmények betartasaval kell elvégezni.
A javitasi munkak az Universal Robots feladata. Az tgyfél altal kijel6lt, képzett személyek
végezhetnek javitasi munkakat, feltéve, hogy betartjak a Szerviz kézikényvet.

Karbantartasi Karbantartasi és javitasi munka utan ellen6rzéseket kell végezni az eldirt biztonsagi szint
biztonsag biztositasahoz. Az ellendrzéseknek meg kell felelnitik a nemzeti vagy regionélis
munkabiztonsagi el6irasoknak. Az 6sszes biztonsagi funkcié megfelelé miikodését
ellendrizni kell.
A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer miikodéképes
maradjon, vagy hiba esetén a rendszer visszakeriljon mikédbképes allapotba. A javitasi
munkaba beletartozik a tényleges javitason tul a hibaelharitas is.
Amikor a robotkaron vagy a vezérlédobozon dolgozik, be kell tartania az alabbi
eljarasokat és figyelmeztetéseket.

A

FIGYELMEZTETES

Az alabbiakban felsorolt biztonsagi gyakorlatok barmelyikének elmulasztasa
sérulést okozhat.

* Huzza ki a halozati kabelt a vezérlszekrény aljabol, ezzel biztositva, hogy
teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon le az aramrél minden mas
energiaforrast, amely a robotkarhoz vagy a vezérlészekrényhez
csatlakozik. Hozzon meg minden sziikséges dvintézkedést, hogy a javitas
id6szaka alatt megakadalyozzon masokat abban, hogy aram ala
helyezzék a rendszert.

* Ellenérizze a foldel6 csatlakozast, miel6tt Ujra aram ala helyezi a
rendszert.

* Tartsa be az ESD-el6irasokat, amikor a robotkar vagy a vezérl6szekrény
alkatrészeit szétszereli.

* Kertilje el, hogy a robotkarba vagy a vezérldszekrénybe viz és por
keruljon.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Ha a vezérldszekrény tapegységét kikapcsolas utan tul gyorsan szereli szét, az
elektromos veszélyek miatt ez sériilést okozhat.

* Kerllje a vezérl6szekrényen bellli tapegység szétszerelését, mivel
ezekben a tapegységekben a vezérldszekrény kikapcsolasa utdn még
tobb 6ran keresztul fennmaradhat a magas fesziltség (akéar 600 V).
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15.1. Aleallasi teljesitmeny tesztelese

Leiras Rendszeresen tesztelje a rendszert annak megallapitasara, hogy a leallitasi teljesitmény
nem romlott-e. A megnoévekedett leallasi idék sziikségessé tehetik a biztositoberendezések
modositasat, esetleg a telepités megvaltoztatasaval. Ha a kockazatcsdkkentési stratégia
alapjat a fékid6 és/vagy a féktavolsag biztonsagi funkcidk képezik, nincs sziikség a leallasi
teljesitmény ellendrzésére vagy vizsgalatara. A robot folyamatos felligyeletet végez.

15.7. Robotkar tisztitasa és ellenorzése

Leiras A rendszeres karbantarts részeként a robotkar a jelen kézikényvben szerepl6 ajdnldsokkal
és a helyi eldirdsokkal 6sszhangban tisztithato.

Tisztitasi
modszerek

A robotkaron és/vagy a hordozhato6 kezel6egységen Iévé por, szennyez&dés vagy olaj
eltavolitasahoz egyszerlien hasznaljon egy téréruhat és az alabbiakban megadott
tisztitoszerek egyikét.

Feliilet el6készitése: Lehet, hogy az alabbi megoldas alkalmazasa el6tt a fellleteket el6
kell késziteni a laza szennyezddések és tdormelékek eltavolitasaval.

Tisztitoszerek:
* Viz
* 70% izopropil alkohol
* 10% etanol alkohol

* 10% nafta (A zsir eltdvolitasahoz.)

Alkalmazas: Az oldatot altalaban szérdéfejes flakon, ecset, szivacs vagy rongy
segitségével viszik fel a tisztitand6 felliletre. A szennyezddés mértékétdl és a tisztitandd
felllet tipusatdl figgben kdzvetleniil vagy tovabb higitva alkalmazhato.

Felrazés: A makacs foltok vagy er6sen szennyezett terliletek esetén az oldatot kefével,
suroloszerrel vagy mas mechanikus eszkdzzel lehet felkavarni, hogy segitsen fellazitani a
szennyezOdéseket.

Fennmaradasi id6: Ha sziikséges, az oldatot hagyjuk allni a feliileten legfeljebb 5 percig,
hogy behatoljon a szennyez&désekbe, és hatékonyan feloldja azokat.

Oblités: A tartozkodasi id6 utan a feliiletet altalaban alaposan ledblitik vizzel, hogy
eltavolitsak a feloldott szennyez&déseket és az esetleges tisztitoszer-maradvanyokat.
Alapvetd fontossagu az alapos 6blités, hogy a maradékok ne okozzanak kart vagy ne
jelentsenek biztonsagi kockazatot.

Szaritas: A megtisztitott felliletet hagyhatjuk a leveg6n szaradni, vagy torolkdzékkel
szarithatjuk.

é FIGYELMEZTETES
NE HASZNALJON FEHERITOT semmilyen oldatos tisztitdszerben.
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A

FIGYELMEZTETES

belégzés vagy lenyelés betegséget vagy sériilést okozhat. A betegség vagy
sérililés megel6zése érdekében tartsa be a kdvetkezOket:

+ ELOKESZITES:
* Gondoskodjon réla, hogy a terilet jol szell6ztetett legyen.
* Ne legyen étel vagy ital a robot és a tisztitdszerek kdzelében.
* Gondoskodjon arrél, hogy a kdzelben legyen szemmoso allomas.

* Qylijtse 6ssze a sziikséges egyéni védbeszkodzoket (kesztyd,
szemvedelem)

* VISELJE EZEKET:

* Véddkeszty(: Olajallé kesztyl (nitril), amely vizhatlan és ellenall a
terméknek.

* Akenbzsir véletlen szembe jutdsanak elkertilése érdekében
szemveédd hasznalata ajanlott.

* NE NYELJE LE.

* Abban az esetben, ha
* bdrrel érintkezik, vizzel és enyhe tisztitdszerrel mossuk le
* bdrreakciét észlel, forduljon orvoshoz

* szembe Kerll, hasznaljon szemmoso allomast, forduljon
orvoshoz.

* agbzoket belélegezte vagy a kendzsirt lenyelte forduljon
orvoshoz

* Zsirozas utan
* tisztitsa meg a szennyezett munkafellleteket.

* atisztitdshoz hasznalt rongyokat vagy papirt felel6sségteljesen
artalmatlanitsa.

* Gyermekekkel és allatokkal valo érintkezés tilos.
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UNIVERSAL ROBOTS 15. Karbantartas és javitas
Robotkar Az alabbi tablazat az Universal Robots altal ajanlott ellendrzéstipusok ellendrz6 listaja.
ellendrzési Rendszeresen végezze el a tablazatban javasolt szemléket. Minden olyan hivatkozott
terv alkatrészt, amely kifogasolhato allapotban van, ki kell javitani vagy ki kell cserélni.

Ellen6rzési mivelet tipusa Id6keret

Havi  Kétéves Eves

1 Lapos gydirlk ellen6rzése V X

2 Robot kabel ellenérzése \Y X

3 Robotkabel csatlakozas ellendrzése V X

4 Ellenérizze a robotkar régzitécsavarjait | F X

5 Ellendrizze a robotkar régzitécsavarjait | F X

*
6 Kerek heveder F X
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Robotkar
ellendrzési @
terv

ERTESITES

A robotkar alkatrészei karosulhatnak, ha a tisztitdshoz siritett leveg6t
hasznal.

* Soha ne hasznaljon s(iritett leveg6t a robotkar tisztitasahoz.

Zijjégggéi;>ms:asi1Nm

\\<s§r::;>me:15¢1Nm

M6:7.5+£1Nm
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Robotkar
ellendrzési
terv

Ha lehetséges, mozgassa a robotkart NULLA helyzetbe.

Kapcsolja ki és huzza ki a tdpkabelt a vezérl6szekrénybdbl.

Ellen6rizze a vezérl6szekrény és a robotkar k6zétti kabelt, hogy nem sérdlt-e.
Ellendrizze, hogy az alap rogzitécsavarjai megfeleléen meg vannak-e huzva.

Ellendrizze, hogy a szerszamkarima csavarokat megfeleléen rogzitették.

o g~ w2

Ellendrizze a lapos gy(riiket kopasra és sériilésre.

* Cserélje ki a lapos gydrliket, ha elhasznalddtak vagy sérliltek.

ERTESITES
Ha a szavatossagi idén belll barmilyen sériilést észlel a roboton,

forduljon a forgalmazohoz, akitél a robotot vasarolta.

Ellen6rzés 1. Szereljen le barmilyen eszkdzt vagy tartozékot, vagy allitsa be a TCP/Hasznos
terhelés/sulypont értéket a szerszam specifikaciojanak megfeleléen.

2. Szabadonfuté modban a robotkar mozgatasahoz:

* A 3PE hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg gyorsan, engedije el és
nyomja meg Ujra, majd tartsa a 3PE gombot ebben a helyzetben.

\
L

TE——

Bekapcsol6 gomb 3PE gomb

3. Huzzaltolja a robotot vizszintesen elnyuijtott helyzetbe, és engedije el.

QLo 9

4. Ellen6rizze, hogy a robotkar képes-e fenntartani a helyzetet aldtamasztas és a
szabadonfuto (Freedrive) aktivalasa nélkiil.
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16. Artalmatlanitas és kornyezet

Leiras

A Universal Robots robotokat a vonatkozd nemzeti térvényeknek, eldirasoknak és
szabvanyoknak megfelel6en kell artalmatlanitani. ez a felelésség a robot tulajdonosat
terheli.

Az UR robotok gyartasa a kérnyezet védelme érdekében a veszélyes anyagok korlatozott
felhasznalasanak megfeleléen torténik, ahogyan azt a 2011/65/EU eurépai RoHS-iranyelv
meghatarozza. Ha a robotokat (robotkar, vezérl6egység, hordozhaté kezel6egység)
visszakildik az Universal Robots Denmark-nak, akkor az Universal Robots A/S gondoskodik
az artalmatlanitasrol.

A dan piacon értékesitett UR robotok artalmatlanitasi dijat az Universal Robots A/S el6re
kifizeti a DPA-system cégnek. Az eurdpai 2012/19/EU WEEE iranyelv érvényességi
tertletén az importéroknek sajat regisztraciot kell végezniiik a nemzeti WEEE regiszterbe. A
dij altalaban kevesebb 1 €/robotnal.

A nemzeti nyilvantartasok listajat itt talalja: https://www.ewrn.org/national-registers.
A Globalis Megdfeleléség keresése itt: https://www.universal-robots.com/download.
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16. Artalmatlanitas és kérnyezet

Az UR Robotkar
robotban * Csovek, alapkarima, szerszamtarto konzol: Eloxalt aluminium
el6fordulé - , -
* lzliletek burkolata: Porszort aluminium
anyagok

Fekete savos tomitégylriik: AEM gumi
* kiegészit6 csuszogylrl a fekete sav alatt: 6ntott fekete mlanyag
zarofedelek/fedelek: PC/ASA miianyag

Kisebb mechanikai alkatrészek, pl. csavarok, anyak, tavtartdk (acél, sargaréz
és mlanyag)

Rézhuzalokat tartalmazo huzalkdtegek és kisebb mechanikai alkatrészek, pl.
csavarok, anyak, tavtartok (acél, sargaréz és miianyag)

Robotkar iziiletei (belsd)

Fogaskerekek: Acél és zsir (részletek a Szerviz kézikbnyvben)
Motorok: Vasmag rézhuzalokkal

Rézhuzalokat tartalmazoé huzalkdtegek, nyomtatott aramkari lapok, kiilénb6z6
elektronikus alkatrészek és kisebb mechanikai alkatrészek

Az izlileti tomitések és O-gy(irlik kis mennyiségli PFAS-t tartalmaznak, amely
a PTFE (kozismert nevén TeflonTM) egyik vegyiilete.

Kendzsir: szintetikus + asvanyi olaj litiumkomplex szappan vagy karbamid
suritével. Molibdént tartalmaz.

* A modellidl és a gyartasi idéponttdl fliggéen a zsir szine lehet sarga,
bibor, s6tét rozsaszin, piros, zold.

* A Szerviz kézikdnyv részletezi a kezelési dvintézkedéseket és a zsirok
biztonsagi adatlapjait

Vezérl6egység

Szekrény (burkolat): Porszért bevonatos acél
* Standard vezérl6szekrény

Aluminium fémlemez haz (a szekrény belsejében). Ez egyben az OEM
vezeérl6 burkolata is.

* Standard vezérl6doboz és OEM vezérl6.

Rézhuzalokat tartalmazé huzalkétegek, NYAK, kiilénbdzé elektronikus
alkatrészek, miianyag csatlakozok és kisebb mechanikai alkatrészek, pl.
csavarok, anyak, tavtartok (acél, sargaréz és miianyag)

A litium akkumulator egy nyomtatott aramkoéri lapra van szerelve. Az
eltavolitas modjat lasd a szervizkézikdnyvben.
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1/. Kockazatertékeles

Leiras

A kockazatértékelés olyan kovetelmény, amelyet az alkalmazashoz kételezden el kell
végezni. Az alkalmazas kockazatértékelése az integrator feleléssége. A felhasznalé is lehet
az dsszeépitd.

A robot részben befejezett gép, igy a robot alkalmazasanak biztonsaga a
szerszamtol/végrehajtotol, az akadalyoktol és mas gépektdl fiigg. Az integraciot végzo
félnek az 1ISO 12100 és az ISO 10218-2 szabvanyt kell hasznalnia a kockazatértékelés
elvégzéséhez. Az ISO/TS 15066 miiszaki el6iras tovabbi utmutatast nyujthat az
egyuttm(ikddé alkalmazasokhoz. A kockazatértékelésnek a robotalkalmazas teljes
élettartama alatt valamennyi feladatot figyelembe kell vennie, beleértve, de nem
kizarolagosan a kovetkezdket:

* Arobot betanitasa a robot beéllitdsa és a robotalkalmazas fejlesztése soran
* Hibaelharitas és karbantartas

* Arobotalkalmazas normal miikddése

A kockazatértekelést a robotalkalmazas els6 bekapcsolasa el6tt kell elvégezni. A
kockazatértékelés iterativ folyamat. A robot fizikai beszerelése utan ellendrizze a
csatlakozasokat, majd fejezze be az 6sszeépitést. A kockazatértékelés része a biztonsagi
konfiguracios beallitasok, valamint az adott robotalkalmazashoz sziikséges tovabbi
vészleallasok és/vagy egyéb védelmi intézkedések sziikségességének meghatarozasa.
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Biztonsagi
konfiguracios
beallitdsok

A helyes biztonsagi konfiguracios beallitasok meghatarozasa kiuléndsen fontos része a
robotalkalmazasok fejlesztésének. A jelszovédelem engedélyezésével és beallitasaval
meg kell akadalyozni a jogosulatlan hozzaférést a biztonsagi konfiguraciohoz.

Q FIGYELMEZTETES
A jelszavas védelem beallitasanak elmulasztasa sériilést vagy halalt
okozhat a konfiguracios beallitasok szandékos vagy véletlen
megvaltoztatasa miatt.

* Mindig éllitson be jelszavas védelmet.

+ Allitson be egy programot a jelszavak kezelésére, hogy csak
olyan személyek férhessenek hozza, akik értik a valtoztatasok
hatasat.

Néhany biztonsagi funkciét kifejezetten az egylttm(ikddd robotalkalmazasokhoz
terveznek meg. Ezek a biztonsagi konfiguracio beallitdsain keresztil konfiguralhatok.
Az alkalmazas kockazatértékelésében azonositott kockazatok kezelésére szolgalnak.

A kovetkezdk korlatozzak a robotot, és mint ilyenek, befolyasolhatjak a robotkar, a
végberendezés és a munkadarab altal egy személyre atvitt energiat.

* Eré- és teljesitmény-korlatozas: A robot altal kifejtett, a mozgas iranyaba haté
szoritoer6k és nyomasok csokkentésére szolgal a robot és a kezel6 kdzott
bekovetkez6 Utkozesek eseteére.

* Mozgéasmennyiség korlatozas: A robot és a kezel6 kézott bekdvetkezé
Utkdzések esetén a nagy tranziens energia és (itk6zési er6k csékkentésére
szolgal a robot sebességének csdkkentése altal.

* Sebességkorlatozas: A konfiguralt hatarértéknél kisebb sebesség biztositasa.

A kovetkezd tajolasi bedllitdsok a mozgésok elkeriilésére és az éles élek és kiallo
részek emberre gyakorolt hatasanak mérséklésére szolgalnak.

* Acsukld, a kdnydk és a szerszam/végrehajtdé eszkéz helyzetének
korlatozasa: Bizonyos testrészekkel kapcsolatos kockazatok csékkentésére
szolgal: Kerlilje a fej és a nyak felé iranyuld mozgast.

* Szerszam/végrehaijté orientacioé korlatozasa: A szerszam/végrehaijté és a
munkadarab bizonyos terlileteivel és jellemzdivel kapcsolatos kockazatok
csokkentésére szolgal: Kerlilje el, hogy az éles élek a kezeld felé mutassanak, az
éles élek befelé, a robot felé forditasaval.
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Leallitasi
teljesitmény
kockazatai

Egyes biztonsagi funkcidkat kifejezetten barmilyen robotalkalmazashoz terveztek. Ezek
a jellemzdk a biztonsagi konfiguracio beallitasain keresztiil konfiguralhatok. A
robotalkalmazas leallasi teljesitményével kapcsolatos kockazatok kezelésére
szolgalnak.

Az alabbiak korlatozzak a robot fékidejét és a féktavolsagot, hogy a robot lealljon a
beallitott hatarértékek elérése el6tt. Mindkét beallitas automatikusan kihat a robot
sebességére, hogy a hatarértéket ne Iépje tul.

* Fékezési id6korlat: A robot leallitasi idejének korlatozasara szolgal.

* Féktavolsag-korlatozas: A robot fékutjanak korladtozasara szolgal.

Ha a fentiek barmelyikét hasznalja, nincs sziikkség manualisan elvégzett idészakos
leallitasi teljesitményvizsgalatra. A robot biztonsagi vezérlése folyamatos felligyeletet
végez.

Ha a robotot olyan robotalkalmazasba telepitik, ahol a veszélyek ésszerlien nem kiiszébolhetdk
ki, vagy a kockazatok nem csodkkenthetdk kell6képpen a beépitett biztonsaggal kapcsolatos
funkcidk hasznalataval (pl. veszélyes szerszam/végeffektor vagy veszélyes folyamat hasznalata
esetén), akkor biztonsagi elemeket kell alkalmazni.

Q FIGYELMEZTETES
Az alkalmazasi kockazatértékelés elmulasztasa novelheti a kockazatokat.

* Mindig végezze el az alkalmazas kockazatértékelését az elérelathato
kockazatok és az ésszer(ien elbrelathaté visszaélések tekintetében.

Az egylttm(ikdd6 alkalmazasok esetében a kockazatértékelés
magaban foglalja az litk6zésekbdl és az ésszerlien elbrelathatod
visszaélésekbdl eredd elbre lathato kockazatokat.

A kockazatértékelés a kdvetkezbkre terjed ki:
* AKkar sulyossaga
* Az el6fordulas valoszinlisége

* Aveszélyes helyzet elkertilésének lehet6sége
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Potencialis Az Universal Robots a kdvetkez&kben felsorolt potencialisan jelentés veszélyeket
veszélyek hatarozza meg, amelyeket az integratornak figyelembe kell vennie. Egyéb jelentds
veszélyek is tarsulhatnak egy adott robotalkalmazashoz.

* A szerszam/végeffektor vagy az eszkoz/végeffektor-csatlakozo éles széleinek és
hegyes végzddéseinek athatolasa a béron.

* AKkodzeli akadalyok éles széleinek és éles pontjainak behatolasa a bérbe.
* Erintés miatti zGz6déas.
* Randulds vagy csonttdrés ltés kdvetkeztében.

* Arobotkart vagy szerszamot/végeffektort tartd laza csavarok okozta
kdvetkezmények.

* A szerszambol/végrehajtobol kiesd vagy kirepllé targyak, pl. gyenge megfogas
vagy aramszlnet miatt.

* Teves felfogas arrol, hogy mit vezérel a tobb vészleallito gomb.
* A biztonsagi konfiguraciés paraméterek helytelen beallitasa.

* Helytelen beallitasok a biztonsagi konfiguracios paraméterek illetéktelen
megvaltoztatasa miatt.
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17.1. Becsipodeés veszélye

Leiras A becsip6dési veszélyeket ugy lehet elkerlilni, hogy eltavolitjuk az akadalyokat ezeken a
terlleteken, masképpen helyezziik el a robotot, vagy biztonsagi sikok és a csuklok korlatai
megfelel6 kombinacidjaval kiiszoboljik ki a veszélyeket gy, hogy megakadalyozzuk, hogy
a robot a munkaterdilet e teriiletére jusson.

é VIGYAZAT
A robot bizonyos terileteken térténd elhelyezése becsipddésveszélyt
okozhat, ami sérliléshez vezethet.

_% 1650 mm
400 mm

A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkatertiletek figyelmet igényelnek szurd
veszélyek miatt. Az egyik tertilet (balra) a sugariranyu mozgasokhoz van meghatarozva,
amikor a 1. csukld iziilet legalabb 1650 mm-re van a robot alapjatol. A masik tertilet (jobbra)
400 mm-en bellil van a robot alapjétol, amikor érintélegesen mozog.
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1/.2. Lea

Leiras

0. illesztés
(ALAP)

Féktavolsag
méterben,
20 kg 33%-a
esetén.

tasi ido és ledllitasi tavolsag

A 0. izilet (alap) 1. iziilet (vall) és 2. iziilet (kbnydk) vonatkozasaban megadott grafikai
adatok a leallasi tavolsagra és leallasi iddre érvényesek:

* 0. kategoria
* 1. kategoria
* 2. kategoria

A 0. csuklé tesztjét vizszintes mozgasnal végezték, ahol a forgastengely merdleges volt a
talajra. Az 1. csuklé és a 2. csuklé tesztjei soran a robot fliggéleges palyat jart be, ahol a
forgastengelyek parhuzamosak voltak a talajjal, és a leallitast a robot lefelé haladasa alatt
végezték.

Az Y tengely az a tavolsag, amely a leallas megkezdésétdl a végso helyzetig tart.
Beallithatja a biztonsagi besorolasu maximalis fékidot és -tavolsagot. Ha a felhasznalé ltal
meghatarozott beallitasokat hasznalja, a rendszer korrigalja a program sebességet, hogy az
mindig megfeleljen a kivalasztott hatarértékeknek.

ERTESITES

Beallithatja a felhasznal6 altal meghatarozott biztonsagi besorolasu
maximalis leallasi id6ket és tavolsagokat. Ha felhasznalé altal
meghatarozott beallitasokat hasznal, a program sebessége dinamikusan
keril beallitasra, hogy mindig megfeleljen a kivalasztott hatarértékeknek.

stopping distance

—8— 100% extension
0.4 —® 66% extension
=8~ 33% extension

Distance [m]
o o o
= N w

o
o

66
Speed [%]
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Féktavolsag

stopping distance

méterben, -8~ 100% extension
—8— 66% ext i
20 kg 66%-a 0.57 g~ 325 extension
esetén. 0.4
€
2 0.3
1%
5
0.2
z
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
Féktavolsa . )
| g stopping distance
meterbel’l, —8— 100% extension
20 kg maximalis 0.6 - 35% extension
hasznos teher
esetén Eoa
8
c
I
- 44
0.0
33 66 100
Speed [%]
Féktavolsa . )
i g stopping distance
meterben, -8~ 100% extension
megnévelt Rl et
25 kg hasznos 03
teher esetén E
[}
2 0.2
s
o
Q0.1
0.0 //
33 66 100
Speed [%]
0. illesztés L
stopping time
(ALAP) —8— 100% extension
-8~ 66% extension
0.20 1 —@— 33% extension
Fékido
masodpercben, = 0.15
20 kg 33%-a g
" £ 0.10
eseten.
0.05 /
0.00

=
o
o

66
Speed [%]
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Fékid6 o
. stopping time
masodpercben 0.30{ _g~ 100% extension
20 kg 66%-a 0.25 | ~a- 35% extension
esetén.
0.20
)
0 0.15
£
£
0.10
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
Fékidé S
. stopping time
masodpercben, —e— 100% extension
20 kg maximalis T 52k extanion
0.3
hasznos teher
esetén. =
202
£
E
0.1 ///
0.0
33 66 100
Speed [%]
Fékidé L
. stopping time
masodpercben, 0.30{ —e~ 100% extension
megnévelt 25 kg- 0.25 |I=e= 33% extanson
0s hasznos teher
. 0.20
esetén. o
£0.15
E
0.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
1. csuklé ) ,
stopping distance
(VALL) —8— 100% extension
—8— 66% extension
0.4 —8— 33% extension
Féktavolsag
. —0.3
méterben, E
(]
20 kg 33%-a 202
esetén. z
“o.1
0.0

66 100
Speed [%]
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Féktavolsag
méterben 20 kg
66%-a esetén

Féktavolsag
méterben 20 kg
maximalis
hasznos teher
esetén

Féktavolsag
méterben,
megndvelt

25 kg hasznos
teher esetén

stopping distance

0.6 { =8~ 100% extension
—8— 66% extension
0.5 | =@ 33% extension

Distance [m]
e o o o
=N W B

w
vy

66 100
Speed [%]

stopping distance

o
©

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

o
<)

Distance [m]
o o o
N iN o

w
@

66
Speed [%]

stopping distance

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

I
n

o
<)

Distance [m]
e ©o ©o o
=N w »

w
@

66
Speed [%]

1. csuklé (VALL)

Fékid6
masodpercben,
20 kg 33%-a
esetén

stopping time

0.251 —e— 100% extension
—@— 66% extension
—8— 33% extension
0.20

Time [s]
o ©
= =
o v

0.00

=
o
o

66
Speed [%]
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Fékid6 L
. 0.35 stopping time
masodpercben "1 _e= 100% extension
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esetén 0.25
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1]
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Féktavolsa i
e, avolsag stopping distance
meterben, 0.1751{ —e— 100% extension

20 kg 66%-a 0.150
esetén

0.125
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o
o
<
w

2 0.050
0.025

0.000

w
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o
o

100
Speed [%]
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o
c
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5
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meterben, 0.4 -8~ 100% extension
megndvelt
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802
f
8
w
2
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Fékid6
masodpercben
20 kg 66%-a
esetén

Fékidé
masodpercben,
20 kg maximalis
hasznos teher
esetén

Fékidé
masodpercben,
megndvelt 25 kg-
0s hasznos teher
esetén

0.14
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w
v
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Speed [%]

stopping time
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17.3. Uzembehelyezés

Leir A robotalkalmazas elsd hasznalata el6tt vagy barmilyen médositas utan a kdvetkezd teszteket kell
as elvégezni.

Gy6z6djon meg arrdl, hogy az 6sszes biztonsagi bemenet és kimenet megfelel6en
csatlakozik.

Vizsgalja meg, hogy az 6sszes csatlakoztatott biztonsagi bemenet és kimenet, beleértve a
tobb gép vagy robot kdzos eszkdzeit is, rendeltetésszeriien miikodik-e.

Tesztelje a vészleallitd gombokat és bemeneteket, hogy meggy6z6djon arrol, hogy a robot
megall és a fékek miikddésbe lépnek.

Tesztelje a biztonsagi bemeneteket a robotmozgas leallitasanak igazolasara. Ha a védelmi
visszaallitas be van allitva, ellenbrizze, hogy rendeltetésszer(ien miikddik-e.

Nézze meg az inicializalasi képernydt, aktivalja a csokkentett bemenetet, és gy6z6djon meg
a képerny6 valtozasairdl.

Valtoztassa meg a miikddési médot annak ellenérzésére, hogy a PolyScope képerny6 jobb
fels6 sarkaban megvaltozik-e az lizemmad ikon.

Tesztelje a 3 allasu engedélyezb eszkdzt, hogy meggy6z6djon arrol, hogy a kozépsé
bekapcsolt alldsba nyomva kézi izemmddban csékkentett sebességli mozgast tesz
lehetévé.

Ha a vészleallito kimeneteket hasznalja, nyomja meg a vészleallit6 nyomogombot, és
bizonyosodjon meg arrdél, hogy az egész rendszer leallt.

Tesztelje a Robot mozgatasa kimenetre, a Robot nem all meg kimenetre, a csdkkentett
tUzemmodu kimenetre vagy a nem csdkkentett izemmaddu kimenetre csatlakoztatott
rendszert, hogy meggy6z6djon a kimeneti valtozasok észlelésérdl.

Hatarozza meg a robotalkalmazas Gzembehelyezési kdvetelményeit.
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18. Nyilatkozatok es tanusitvanyok (eredeti

EN)

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il 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, URSe, UR7e, 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_ggries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7¢, 0=UR10e (10kg), 1=UR12e¢,

2=UR10e(12kg payload), 6=UR16e seqyential 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

Il. Low-voltage Directive
2014/35/EU
Ill. EMC Directive 2014/30/EU

The following essential requirements have been fulfilled:
1.1.2,1.1.3,1.15,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,15.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3 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.

Article 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) EN ISO 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)(I1) EN 60204-1:2018 as
applicable (II) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 (I) EN 6094 7-
5-8:2020 (I1) EN 61000-3-2:2019

(I1) EN 60664-1:2007 (lIl) EN 61000-3-
3:2013 (lll) EN 61000-6-1:2019 UR3e
& UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-2:2019
(1) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
UR3e URSe & 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~

(Lt L Nl ¢
AILs VA . K1
Odense Denmark, 10 January 2024 WtIA v 7 IR ,,é
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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19. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

19. Nyilatkozatok es tanusitvanyok

Az eredeti utasitasok forditasa

EU beépitési nyilatkozat (DOI) (a 2006/42/EK 1l. melléklet B pontja szerint) eredeti EN

Gyarto

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

Kbzosségi személy, aki jogosult
a mliszaki dokumentacié
Osszedllitasara

David Brandt
Technolégiai vezetd, K+F
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

A részben befejezett gép(ek) leirasa és azonositasa

Termék és funkcio:

A tdbbcélu, tébbtengelyes manipulatorral, vezérldszekrénnyel &
hordozhat6 kezel6egységgel ellatott vagy anélkiili ipari robot funkciojat a
befejezett gép hatarozza meg (robotalkalmazas vagy robotcella
végberendezéssel, rendeltetésszerli felhasznalassal és alkalmazoi
programmal).

Modell:

UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series). Ez a nyilatkozat
a kovetkezdket tartalmazza:

Hatalyos 2020. oktoberében: Hordozhato kezel6egységek harom allapotu engedélyezé
eszkozzel (3PE TP)&, és szokasos hordozhato kezel6egységekkel (TP).

Hatalyos 2021 majusaban: UR10e specifikacio javitasa 12,5 kg maximalis hasznos
teherre.

Megjegyzés: Ez a beépitési nyilatkozat

NEM alkalmazhat6 az UR OEM vezérl6é hasznalata esetén.

Kezdve XY245000000 és magasabb értékeknél
Gyari valtozatév o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10kg), 1=UR12e,

Sorozatszam: 2=UR10e(12kg payload), 6=UR16€ fo|yamatos sorszamozas, minden évben 0-val
kezdédik jra
Az Universal Robots e-sorozatu (UR3e, UR5e, UR10e és UR16¢e)
robotok csak akkor helyezhet6k lizembe, miutan egy olyan végleges
Beépités: komplett gépbe (robot-alkalmazasba vagy cellaba) épitették be, amely

megfelel a Gépészeti Iranyelv és egyéb vonatkozo6 iranyelvek
el6irasainak.

Kijelentjik, hogy a fenti termékek - a szallitas terjedelme tekintetében - teljesitik a kovetkezd iranyelvek alabb részletezett
el6irasait: Amikor ezt a befejezetlen gépet beépitik és befejezett géppé valik, az integrator felelés azért, hogy a befejezett gép
teljesitse az 6sszes vonatkozo iranyelv eléirasait, a CE-jellés alkalmazasaért, valamint a Megfelel6ségi nyilatkozat (DOC)

II. 2014/35/EU Kisfeszliltségi
iranyelv
[ll. 2014/30/EU EMC-iranyelv

Killitasaért.
A kdvetkezd alapvetd kdvetelmények teljesiltek:
| 2006/42/EK Génssse 11.2,11.3,1.15,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.5.1, 1.5.2,
" epeszetl 155 15.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4. 4.1.2.3, 4.1.3, VI. melléklet.
irdnyelv

Kijelentjuk, hogy a vonatkozé miiszaki dokumentaciét a Gépi Irdnyelv VII.
mellékletének B részében kdzdltek szerint allitottuk 6ssze.

Az alabbiakban az LVD irdnyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

Az alabbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

Hivatkozas az alkalmazott harmonizalt szabvanyokra, az MD & LV iranyelvek 7. cikkének (2) bekezdésében
és az EMC iranyelv 6. cikkében emlitettek szerint:
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(1) EN ISO 10218-1:2011 TUV Rheinland (1)(I) EN 60204-1:2018 sziikség (1) EN 60664-1:2007 (I1l) EN 61000-3-
tanusitas (1) EN ISO 13732-1:2008 alkalmazand6 | szerint (Il) EN 3:2013 (ll1) EN 61000-6-1:2019 CSAK
(1) EN ISO 13849-1:2015 TUV Rheinland 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) | UR3e & UR5e (lll) EN 61000-6-2:2019
tanUsitas 2015-ig; a 2023-as kiadas nem EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (1) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
tartalmaz relevans valtozasokat (1) EN ISO +A11:2013+A2:2017 () EN 60947- | CSAK UR3e UR5e & UR7e (lll) EN
13849-2:2012 (I) EN ISO 13850:2015 5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019 | 61000-6-4:2019

Hivatkozas mas alkalmazott mliszaki szabvanyokra és miszaki specifikaciokra:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (I) ISO/TS (1) EN 60320-1:2021 (lll) EN (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (Ill) EN
15066:2016 sziikség szerint (1) EN 60068-2-1: | 60068-2-27:2008 (11l) EN 60068-2- | 61326-3-1: 2017 [Ipari telephelyek SIL
2007 (/1) EN 60068-2-2:2007 64:2008+A1:2019 2]

A gyartonak vagy meghatalmazott képvisel6jének a nemzeti hatésagok indokolt kérésére &t kell adnia a
részben kész gépre vonatkozo relevans informaciokat. A teljes mindségbiztositasi rendszer (ISO 9001)
jovahagyasa a Bureau Veritas bejelentett szervezet altal, tanusitvany #DK015892.

Felhasznaldi kézikbnyv 147 UR20 PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 20. Tanusitvanyok

20. Tanusitvanyok

Leiras A harmadik fél tanusitvanya 6nkéntes. Azonban a robotintegratorok szamara ugy tudja a
legjobb szolgaltatast nyujtani az Universal Robots, hogy robotjait az alabb felsorolt
akkreditalt vizsgalodintézetekben tanusittatja.

Az 6sszes tanusitvany masolatat megtalalhatja ebben a fejezetben: Tanusitvanyok.

Tanusitas A TUV Rheinland tandsitvanyai az EN 1ISO
—————\  ENISO 1021841 10218-1 és az EN ISO 13849-1 szerint. A
ENISQUZ6 R TUV Rheinland a biztonsagot és a
TUV Rheinland | mindséget képviseli gyakorlatilag az (izleti
| momvecom élet és 4ltalaban az élet minden teriletén.
A 150 évvel ezel6tt alapitott vallalat a vilag
egyik vezetd tesztelési szolgaltatoja.
Kanadaban a Canadian Electrical Code,
CSA 22.1, Article 2-024 el6irja, hogy a
berendezéseket a Kanadai Szabvanyugyi
Tanacs altal jovahagyott vizsgald
szervezetnek kell tanusitania.
Az Universal Robots e-sorozatu robotjai
megfelelnek az elektronikus informatikai
termékek altal okozott
koérnyezetszennyezés korlatozasat érint6
kinai (CHINA RoHS) iranyitasi
mobdszereknek.

TUV Rheinland
Eszak-Amerika

29 CHINA RoHS

Az Universal Robots e-Series robotjait
KCC biztonsag | megvizsgaltak, és megfelelnek a KCC
védjegy biztonsagi szabvanyainak.

K S
A Universal Robots e-sorozatu robotjait
értékelték a munkakérnyezetben vald
hasznalatra vonatkoz6 megfeleléség
felmérése céljabdl. Ezért haztartasi
kérnyezetben hasznélva fennall a
radidinterferencia kockazata.

‘ g

KC regisztralasa

A Universal Robots e-sorozatu robotok

Delta teljesitményét a DELTA tesztelte.

Beszallitoi . Beszallitoink visszajelzése szerint az Universal
harmadik fél '} Robots e-sorozatti robotok szallitasi raklapjai
tandsitvanya (m? Kornyezet | megfelelnek a fa csomagoléanyagok gyartasara
— vonatkozo ISMPM-15 dan elGirasoknak, és ennek
megfeleld jel6léssel lattak el.
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Gyartoi teszt
tandsitvanya

Nyilatkozatok az
EU
irdnyelveknek
megfeleléen

I

Universal
Robots

A Universal Robots e-sorozatu robotokat folyamatos
gyartomuvi vizsgalatoknak és végellenbrzési
eljarasoknak vetik ala.

A UR vizsgalati eljarasokat folytonos felllvizsgélatnak
és fejlesztésnek vetik ala.

Béraz EU irdnyelvek Eurdpara vonatkoznak, néhany Europan kivili orszag elismeri
és/vagy el6irja az unids nyilatkozatok meglétét. Az eurdpai iranyelvek elérhetdk a
hivatalos honlapon: http://eur-lex.europa.eu.

A gépipari iranyelv szerint az Universal Robots robotjai részben befejezett gépeknek
mindsulnek, és mint ilyenek, nem lathatdk el CE cimkével.

A gépekre vonatkozé irdanyelvnek megfelel beépitési nyilatkozatot (DOI) ebben a
fejezetben talalja meg: Nyilatkozatok és tanusitvanyok.
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TUV
Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no. T 72408049 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Report Number: 31875333 @13

Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,

URSe, UR7e, URlee,
Technical Data: Rated Voltage:

Rated Current:
Protection Class:

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

UR12e, UR16e

AC 10@-2eeV, 5e/6@Hz or
AC 208@-240V, 58/6@Hz
15A or 8A

I

5

UV are ragis terad tradamarks

and

@ TV, TUEV

A TUVRheinland®
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TOV
Rheinland
Eszak-
Amerika

Page 1

Certificate

Certificate no.

CA 72405127 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5268 Odense S

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5268 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308

5
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
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China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

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
ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.

www.teradyne.com/c /corporate-social
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KCC
biztonsag

e Rl Afgxf_ﬂhﬂi ¥ 80 8“4 0006@ EHEZhAé% “ o J‘ETrEMYW““““ERS(NI';MIOHEI")

807- 84 000600

‘ ‘AI 2] gl N e i
i ZI (13486) kk‘7'|E L ﬂ-%‘!-_rl\ ’Hﬂié . BS 3025(MBS, Wi | ya))
Vi i i} ]

AZordlEtid 71A - 717y

UR20

A2t

AR
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KC
regisztralasa

0108-5A27-A36A-C776

FEFAANAANTY AHFS 23

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AT B AY

. Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant

71 AAE A A E )

! Industrial Robot
Eauinment Name

NN %52} 71735
Equipment code IND
/Additional Equipment code

7|22
Basic Model Number

UR20

SR ERL
Series Model Number

ik
Registration No.

R-R-URK-UR20

A=A A 2= 7}
Manufacturer/Country of Origin

Universal Robots A/S/"¥l®} =

E5el)
Date of Registration

2024-03-21

e
Others

S N AAE TR Alssela A3l whe S5E 98 g SR s
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

20244 Month) 212 (Day)

FYATAT AR

Director General of National Radio Research Agency

B A e "R FAAFILRAN 2 naete] fEsholok ghu).
SIabA] el s AR W S5l FaE = gl

bs

2

%

offt

o,
o

i

of
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