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Informacie obsiahnuté v tomto dokumente si majetkom spolo¢nosti Universal Robots A/S a nesmu sa
reprodukovat ako celok alebo po ¢astiach bez predchadzajuceho pisomného suhlasu spolo¢nosti

nemozno ich vykladat ako zavazok spolo¢nosti Universal Robots A/S. Tento dokument sa pravidelne
kontroluje a reviduje.

Universal Robots A/S neprebera Zziadnu zodpovednost za Zziadne chyby ¢i opomenutia v tomto
dokumente.

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S.

Logo Universal Robots je registrovanou ochrannou znamkou spolo¢nosti Universal Robots A/S.

Universal Robots A/S. Informacie obsiahnuté v tomto dokumente podliehaju zmenam bez upozornenia a
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1. Zodpovednost a zamyslane pouzitie

1.1. Obmedzenie zodpovednosti

Popis Ziadne informacie uvedené v tejto priru¢ke sa nesmu chapat ako zaruka spoloénosti UR, ze
priemyselny robot nespdsobi zranenie alebo Skodu, a to ani v pripade, ze priemyselny robot
dodrziava vSetky bezpecnostné pokyny a informacie na pouzivanie.

1.2. UrCene pouzitie

Popis
P @ PRECGITAJTE S|V NAVODE

Ak sa robot nepouziva v sulade s jeho uré¢enim, méze dojst k nebezpecnym
situaciam.
* Precitajte si a dodrziavajte odporucania pre zamysSlané pouzitie a
Specifikacie uvedené v pouzivatelskej prirucke.

Roboty Universal Robots su priemyselné roboty ur€ené na manipulaciu s
nastrojmi/koncovymi efektormi a pevnymi su¢astami, alebo na spracovanie &i prepravu
komponentov alebo produktov. BlizSie informacie o podmienkach, v ktorych by mal robot
pracovat.

VSetky roboty UR su vybavené bezpecnostnymi funkciami, ktoré su zamerne navrhnuté tak,
aby umoznovali aplikacie na spolupracu, kde roboticka aplikacia pracuje spolu s ¢lovekom.
Nastavenia bezpecnostnych funkcii musia byt nastavené na vhodné hodnoty podfa
posudenia rizika aplikacie robota.

Spolupracujuce aplikacie su urené len pre aplikacie, ktoré nie si nebezpecné, ak je cela
aplik4cia vratane nastroja/koncového efektora, obrobku, prekazok a inych strojov nizko
rizikova podfa posudenia rizika konkrétnej aplikacie.

UR10e 13 Navod na pouzivanie



1. Zodpovednost a zamys$lané pouzitie UNIVERSAL ROBOTS

A

A

VAROVANIE

Pouzivanie robotov UR alebo vyrobkov UR mimo uréenych uc¢elov méze mat za
nasledok zranenia, smrt a/alebo Skody na majetku. Nepouzivajte robot alebo
vyrobky UR na Ziadne z nizSie uvedenych neiumyselnych pouziti a aplikacii:

* Lekarske pouzitie, t. j. pouzitie suvisiace s chorobou, zranenim alebo
postihnutim u fudi vratane tychto ucelov:

* Rehabilitacia

* Hodnotenie

* Kompenzacia alebo zmiernenie nasledkov

* Diagnostika

* Liecba

* Chirurgické

* Zdravotna starostlivost

* Protézy ainé pomdcky pre telesne postihnutych

* Akékolvek pouzitie v blizkosti pacienta/pacientov
* Manipulacia, zdvihanie alebo preprava oséb

* Akékolvek pouzitie, ktoré si vyzaduje dodrziavanie Specifickych
hygienickych a/alebo sanitaénych noriem, ako je blizkost alebo priamy
kontakt s potravinami, napojmi, farmaceutickymi a/alebo kozmetickymi
vyrobkami.

+ Kibové mazivo UR sa méze uvolfiovat do vzduchu (para) alebo
kvapkat.
* Akékolvek pouzitie alebo akakolvek aplikacia, ktora sa odchyluje od
zamys&laného pouzitia, Specifikacii a certifikacii robotov UR alebo vyrobkov
UR.
* Nespravne pouzivanie je zakazané, pretoze vysledkom méze byt smrt,
zranenie osbb a/alebo poskodenie majetku
SPOLOCNOST UNIVERSAL ROBOTS VYSLOVNE ODMIETA AKUKOLVEK
VYSLOVNU ALEBO PREDPOKLADANU ZARUKU VHODNOSTI NA
AKEKOLVEK KONKRETNE POUZITIE.

VAROVANIE

Neupravujte robota. Neupravujte ani neupravujte koncoveé uzavery série e.
Uprava moze spdsobit nepredvidané nebezpeéenstvo. Vetky autorizované
demontaze a opatovné montaze musia byt vykonané v servisnom stredisku

UR alebo ich mézu vykonat kvalifikované osoby podfa najnovsej verzie vSetkych
prisludnych servisnych priruciek.

Navod na pouzivanie
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1. Zodpovednost a zamyslané pouzitie

A

VAROVANIE

Nezohladnenie dodato¢nych rizik vyplyvajlcich z dosahu, uzitoéného zatazenia,
prevadzkovych krutiacich momentov a rychlosti spojenych s pouzitim robotov
mbéze mat za nasledok zranenie alebo smrt.
* Hodnotenie rizik vasej aplikacie musi zahfiat rizika spojené s dosahom,
pohybom, uzitoénym zatazenim a rychlostou robota, koncového efektora
a obrobku.

UR10e
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2. \V/asrobot

Uvod Blahozelame vam k zakupeniu vasho noveého robota Universal Robots, ktory sa sklada z
robotického ramena (manipulatora), riadiacej jednotky a prenosného terminalu.

Robotické rameno, pdvodne navrhnuté tak, aby napodobriovalo rozsah pohybu fudskej ruky,
sa sklada z hlinikovych rurok, ktoré su kibovo spojené Siestimi kibmi, o umoZziuje vysoku
flexibilitu vasej automatizacnej instalacie.

Patentované programovacie rozhranie Universal Robots, PolyScope, umozniuje vytvarat,
nacitat a spustat automatiza¢né aplikacie.

V krabiciach

Rameno robota

Riadiaca skrinka

Prenosny terminal alebo 3PE Prenosny terminal
montaznu konzolu na riadiacu skrinku,
Montazny drziak pre Prenosny terminal 3PE
kfu¢ na otvorenie riadiacej skrinky,

Kabel na pripojenie ramena robota a ovladacej skrinky (v zavislosti od velkosti
robota je k dispozicii viacero moznosti)

Sietovy kabel alebo napajaci kabel kompatibilny s vasim regionom
Okruhly popruh alebo zdvihaci popruh (v zavislosti od velkosti robota)
Adaptér kabla nastroja (v zavislosti od verzie robota)

tento navod.

Navod na pouzivanie
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O ramene Kiby, zakladfa a priruba nastroja su hlavné komponenty robotického ramena. Riadiaca
robota jednotka koordinuje pohyb kibov na pohyb ramena robota.

Pripojenie koncového efektora (nastroja) k prirube nastroja na konci ramena robota

umoznuje robotovi manipulovat s obrobkom. Niektoré nastroje maju $pecificky ucel okrem
manipulacie s dielom, napriklad kontrola kvality , nanaSanie lepidiel a zvaranie.

v .K,é
\\ | \Tool flange

Wrist 3 joint

\
\ \Wrist 2 joint

\Wrist 1 joint

Base/

Base joint ff ,/

Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: Hlavné komponenty ramena robota.

* Zakladna: kde je rameno robota namontované.

* Rameno a Luk: vykonavaju vacsie pohyby.

* Zapastie 1 a Zapastie 2: vykonavaju jemnejSie pohyby.
» Zapastie 3: kde je nastroj pripevneny k prirube nastroja.

Robot je CiastoCne skompletizovany stroj, a preto je k nemu prilozeny Certifikat o zalozeni
spolo¢nosti. Pre kazdu aplikaciu robota sa vyzaduje posudenie rizika.

UR10e 17 Navod na pouzivanie



R
2. Vs robot UNIVERSAL ROBOTS

O prirucke Tato priru¢ka obsahuje bezpecnostné informacie, pokyny na bezpecné pouzivanie a pokyny
na montaz ramena robota, riadiacej skrinky a prenosného terminalu. Néjdete tu aj pokyny,
ako zacat instalovat a ako zac¢at programovat robota.

Precitajte si informacie o ucele pouzitia a dodrziavajte ich. Vykonajte hodnotenie rizik.
InStalujte a pouzivajte v sulade s elektrickymi a mechanickymi Specifikaciami uvedenymi v
tejto pouzivatelskej prirucke.

Posudenie rizik si vyzaduje pochopenie nebezpedenstiev, rizik a opatreni na znizenie rizik
pre aplikaciu robota. Integracia robota si méze vyzadovat zakladnu tUroven mechanického a
elektrického vzdelania.

Vylaéenie Universal Robots A/S nadalej zlepSuje spolahlivost a vykonnost svojich produktov, a
zodpovednosti preto si vyhradzuje pravo aktualizovat produkty a produktovi dokumentaciu bez
Za obsah predchadzajuceho upozornenia. Universal Robots A/S dba na to, aby bol obsah

pouzivatelskej priru¢ky/priruciek presny a spravny, ale nenesie Ziadnu zodpovednost za
pripadné chyby alebo chybajuce informacie.

Tato prirucka neobsahuje informacie o zaruke.

myUR Portal myUR vam umoziuje registrovat vSetkych vasich robotov, sledovat servisné pripady a
odpovedat na vSeobecné otazky podpory.

Prihlaste sa na myur.universal-robots.com a ziskajte pristup na portal.

Na portali myUR sa va$e pripady rieSia bud u vasho preferovaného distributora, alebo sa
eskaluju k timom zakaznickeho servisu spolo€nosti Universal Robots.

Mozete si tiez predplatit monitorovanie robotov a spravovat dalSie pouzivatel'ské ucty vo
vasej spolo¢nosti.

Podpora Stranka podpory www.universal-robots.com/support obsahuje iné jazykové verzie tejto
prirucky
UR+ Online showroom UR+ www.universal-robots.com/plus poskytuje Spickové produkty na

prispOsobenie vasej aplikacie robota UR. VSetko, Co potrebujete, na jednom mieste: od
nastrojov a prisluSenstva az po softvér.

Produkty UR+ sa pripajaju k robotom UR a spolupracuju s nimi, aby sa zabezpecilo
jednoduché nastavenie a celkovo bezproblémové pouzivanie. V8etky produkty UR+ su
testované spolo¢nostou UR.

Prostrednictvom nasej softvérovej platformy plus.universal-robots.com mézete tiez ziskat
pristup k partnerskému programu UR+ a navrhovat pouzivatelsky privetivejSie produkty pre
roboty UR.

Navod na pouzivanie 18 UR10e
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Féra UR Stranka féra UR forum.universal-robots.com umoziiuje nadSencom robotov v8etkych drovni
zrucnosti prepojit sa s UR a navzajom, klast otazky, vymienat si informacie. Hoci forum UR
vytvorila spoloé¢nost UR+ a nasi administratori si zamestnancami spolo¢nosti UR, vaésinu
obsahu vytvarate vy, pouzivatelia féra UR.

Akadémia Stranka UR Academy academy.universal-robots.com ponuka rd6zne moznosti $kolenia.

Balik pre UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite je subor vSetkych

vyvojarov nastrojov potrebnych na vytvorenie celého rieSenia vratane vyvoja URCaps, prispdsobenia

koncovych efektorov a integracie hardvéru.

Online Prirucky, navody a manuadly si mozete precitat online. Velké mnozstvo dokumentov sme

prirucky zhromazdili na https://www.universal-robots.com/manuals

* Prirucka softvéru PolyScope s popisom a pokynmi pre softvér
* Servisna priru¢ka s pokynmi na rieSenie problémov, udrzbu a opravy
* Adresar skriptov so skriptovanim pre hibkové programovanie
UR10e 19 Navod na pouzivanie
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2.1. Technickeé specifikacie URIOe

Typ robota

UR10e

Maximalne uzito¢né zatazenie

10kg/221balebo 12,5kg/27,51b

Dosah

1300 mm /51,2 in

Stupne volnosti

6 rotacnych kibov

Programovanie

Grafické pouzivatelské rozhranie PolyScope na 12"
dotykovej obrazovke

Spotreba energie (priemerna)

615W
Priblizne 350 W pri pouziti typického programu

Rozsah okolitej teploty

0-50 °C. Pri teplotach okolia nad 35 °C mébze robot
pracovat so znizenou rychlostou a vykonom.

Bezpecnostné funkcie

17 sofistikovanych bezpec¢nostnych funkcii. PLd
kategorie 3 v sulade s: EN ISO 13849-1.

Klasifikacia IP

IP54

Kalcifikacia skusky v Cistych priestoroch

Rameno robota: trieda ISO 6, Riadiaca skrinka: trieda
ISO 6

Hluk

Rameno robota: Menej ako 65 dB(A) Ovladacia skrinka:
Menej ako 50 dB(A)

Porty V/V nastroja

2 digitalne vstupy, 2 digitalne vystupy, 2 analégove
vstupy

Napajanie V/V nastroja a napatie

2 A (dvojkolikovy) 1 A (jednokolikovy) & 12 V/24 V

Presnost snimaca nuteného kratiaceho
momentu

55N

Rychlost

Kiby zakladne a ramena: Max. 120°/s.
V3etky ostatné kiby: Max. 180 °/s .
Nastroj: Priblizne 1 m/s / priblizne 39,4 in/s.

Opakovatelnost pozicie

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

Rozsahy spojov 1 360 ° pre vSetky spoje
Stopa @190 mm/7,5in
Materiély Hlinik, PC/ASA plast

Robot hmotnost

33,3kg/73,51b

Frekvencia aktualizcie systému

500 Hz

Rozmery riadiacej skrinky (S x V x H)

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

Porty V/V riadiacej skrinky

16 digitalnych vstupov, 16 digitalnych vystupov, 2
analoégoveé vstupy, 2 analégoveé vystupy

Napéjanie V/V riadiacej skrinky

24V 2 A v ovladacej skrinke

Komunikacia

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

Komunikacia o nastroji RS
Zdroj napajania riadiacej skrinky 100-240 VAC, 47-440 Hz
Menovity skratovy prud (SCCR) 200 A

Kabel TP: prenosny terminal k riadiacej skrinke

4,5m/ 177 palcov

Kabel robota: rameno robota na ovladaciu

skrinku (moznosti)

Standardny (PVC) 6 m/236 palcov x 13,4 mm
Standardny (PVC) 12 m/472,4 palcov x 13,4 mm
Hiflex (PUR) 6 m/236 palcov x 12,1 mm

Hiflex (PUR) 12 m/472,4 palcov x 12,1 mm
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2.2. Prenosny terminal s trojpolohovym pomocnym
zariadenim

Popis V zavislosti od generacie robota moze vas Prenosny terminal obsahovat zabudované
zariadenie 3PE. Nazyva sa 3-polohovy aktivacny Prenosny terminal (3PE TP).
Roboty s vy§Sim uzitoénym zatazenim mézu pouzivat iba 3PE TP.

Ak pouzivate 3PE TP, tlaCidla sa nachadzaju na spodnej strane Prenosného terminalu, ako
je znazornené nizsie. Podfa svojich preferencii mézete pouzit ktorékolvek tlacidlo.

Ak je Prenosny terminal odpojeny, musite pripojit a nakonfigurovat externé zariadenie 3PE.
Funkcionalita 3PE TP sa rozSiruje na rozhranie PolyScope, kde su v zahlavi dalSie funkcie.

UPOZORNENIE
* Ak ste si zakupili robot UR20 alebo UR30, Prenosny terminal bez
3PE nebude fungovat.

* Pouzivanie UR20 alebo UR30 vyzaduje externé pomocné
zariadenie alebo Prenosny terminal 3PE pri programovani alebo
uceni v ramci dosahu robotickej aplikacie. Pozri ISO 10218-2.

* Prenosny terminal 3PE nie je su¢astou skrinky OEM Control Box,
preto nie je k dispozicii funkénost zariadenia.

Prehfad TP 1. Tlacidlo napajania

2. Tlacidlo nudzového zastavenia
3. Port USB (s krytom proti prachu)
4

. Tlacidla 3PE
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Vofny chod Pod obomi tlacidlami 3PE je znazorneny symbol vofného chodu robota, ako je uvedené na
obrazku nizSie.
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2.2.1. Funkcie tlacidiel prenosného terminalu 3PE

Popis
UPOZORNENIE
Tlacidla 3PE su aktivne len v manualnom rezime. V automatickom rezime

pohyb robota nevyzaduje akciu tlacidla 3PE.

V nasledujucej tabufke su opisané funkcie tlacidiel 3PE.

Poloha Popis Akcia
Na tlacidlo 3PE Pohyb robota sa zastavi v manualnom
1 Uvolnené nepdsobi ziadny tlak. rezime. Napajanie nebude od robota
Nie je stlacené. odpojené a brzdy zostanu uvolnené.
Jemne Na tlacidlo 3PE posobi 5 , .
stlacenie . . Ked je robot v manualnom rezime,
2 . ) slaby tlak. Je stlacené v S
(jemné . umozfiuje prehranie vasho programu.
. do strednej polohy.
uchopenie)
Silné Na tlacidlo 3PE pbsobi , ,
stlaenie , . Pohyb robota sa zastavi v manualnom
3 . piny tlak. Je stlatené .. .
(silné , , rezime. Robot vykonal zastavenie 3PE.
. uplne dovnutra.
uchopenie)

1 Uvolnenie tlacidla 2  Stlacenie tlacidla
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2.2.2. Pouzitie tlacidiel 3PE

Pouzitie 3PE  Prehranie programu

1. Skontrolujte v rozhrani PolyScope, Ci je robot nastaveny do manualneho rezimu
alebo ho prepnite do manualneho rezimu.

2. Drzte 3PE tlacidlo jemne stlacené.
3. Na PolyScope tuknite na Prehrat a prehrate program.

Ak je rameno robota v prvej polohe programu, program sa spusti.
Ak robot nie je v prvej polohe programu, zobrazi sa moznost Presuntt robota do
polohy.

Zastavenie programu

1. Uvolnite tlac¢idlo 3PE alebo tuknite na PolyScope na Zastavit.

Pozastavenie programu
1. Uvolnite tlacidlo 3PE alebo v PolyScope tuknite na Pozastavit.

Ak chcete pokracovat v vykonavani programu, podrzte stlacent kontrolku tlacidla
3PE a tuknite na Pokracovat v PolyScope.

Vol'ny pohyb s tlacidlami 3PE

Pouzitie funkcie Pohyb robota do polohy

Popis Pohyb robota do polohy umoziiuje pohyb ramena robota do pociatocnej polohy po
dokonéeni programu. Pred spustenim programu musi byt rameno robota v poc¢iato¢nej
polohe.

Posuniat do  Pohyb ramena robota do polohy pomocou tlacidla 3PE:
tejto polohy 1. Po dokon¢eni programu stlacte Spustit.
2. Vyberte Prehrat od zaciatku.

Na PolyScope sa zobrazi obrazovka Pohyb robota do polohy, ktora zobrazi pohyb
ramena robota.

3. Stlacte a podrzte tlaCidlo 3PE.

4. Teraz na obrazovke PolyScope stlacte a podrzte Automaticky presun, aby sa
rameno robota presunulo do vychodiskovej polohy.

Zobrazi sa obrazovka Play Program.
5. Lahkym stlaCenim tlacidla 3PE spustite svoj program.

Pre zastavenie programu uvornite tlacidlo 3PE.
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2.3. Prehlad systemu PolyScope

Popis

Pouzitie
dotykovej
obrazovky

PolyScope je grafické pouzivatelské rozhranie (GUI) na Teach Pendant, ktoré ovlada
rameno robota prostrednictvom dotykovej obrazovky. Vytvarate, nacitavate a spustate
programy pre robota v PolyScope. Rozhranie PolyScope je rozdelené tak, ako je
znazornené na nasledujucom obrazku:

* A:Header s ikonami/kartami, ktoré vam spristupfiuju interaktivne obrazovky.
* B: Footer s tlacidlami, ktoré ovladaju vas nacitany program/programy.

* C: Obrazovka s pofami a moznostami spravy a monitorovania akcii robota.

B

Citlivost dotykovej obrazovky je navrhnuta tak, aby predchadzala faloSnym vyberom v
rozhrani PolyScope, a aby sa prediSlo neo¢akavanym pohybom robota.

Dotykova obrazovka prenosného terminalu je optimalizovana pre priemyslové prostredia.
Na rozdiel od spotrebitelskej elektroniky je citlivost dotykovej obrazovky prenosného
terminalu zamerne odolnejSia voci okolitym faktorom, ako napriklad:

* kvapky vody a/alebo kvapky chladiacej kvapaliny
* emisie radiovych vin
* iny prevadzkovy hluk z prevadzkového prostredia.

Pre vyber na obrazovke je najlepsie pouzit koncek prsta.
V tomto navode sa to oznacuje ako ,tuknutie®.
V pripade potreby méZete pre vyber na obrazovke pouzit aj komeréne dostupny stylus.
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2.3.1. kony/karty v rozhrani PolyScope

Popis Nasledujuca ¢ast udava a definuje ikony/zalozky a tlacidla v rozhrani PolyScope.

Ikonky hlaviciek /
funkcie

Chod je jednoduchy spbsob obsluhy robota pomocou uz napisanych
programov.

®l Program vytvara alebo upravuje programy robota.

InStalacia konfiguruje nastavenia ramena robota a externé vybavenie, napr.
montaz a zabezpeclenie.

Pohyb ovlada alebo reguluje pohyb robota.

y#ll V/V monitoruje a nastavuje zivé signaly vstupu alebo vystupu do riadiace;j
skrinky robota a z nej.

ABCDE
default*

Spravca programov a instalacii vybera a
zobrazuje aktivny program a instalaciu. Spravca programov a instalacii obsahuje:
Cesta k suboru, Nové, Otvorit a Ulozit.

Novy... vytvara novy program alebo inStalaciu.

Otvorit... otvara uz vytvoreny a ulozeny program &i instalaciu.

Ulozit... ulozi program, instalaciu alebo oba naraz.

Prevadzkové
rezimy

(@
M Automaticky indikuje, ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na
Automaticky. Tuknutim nafi prepnete do manualneho prevadzkového rezimu.

e Manualny indikuje, Ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na Manuainy.
Tuknutim naf prepnete do automatického prevadzkového rezimu.

Diafkové Ikony miestneho rezimu a rezimu dialkového ovladania budu pristupné len vtedy, ak
ovladanie povolite dialkové ovladanie.
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Lokalny indikuje, Ze robot mozno ovladat lokalne. Tuknutim nari prepnete na
dialkové ovladanie.

gn=l Diafkovy indikuje, Ze robot mozno ovladat zo vzdialeného miesta. Tuknutim naf
prepnete na miestne ovladanie.

cccc
Bezpec€nostny kontrolny stiet zobrazuje aktivnu konfiguraciu zabezpecenia.

E Hamburgerova ponuka poskytuje pristup k pomocnikovi pre PolyScope,
informaciam a nastaveniam.

lkony /

funkcie péaty E
Inicializovat spravuje stav robota. Ak je CERVENY, stlaéte ho, aby bol robot funkény.

Jazdec rychlosti zobrazuje relativnu rychlost, ktorou sa rameno
robota pohybuje, v realnom €ase a s prihliadnutim na nastavenia zabezpecenia.

Simulation .
Tlacidlo Simulacia sluzi na prepinanie medzi

vykonavanim programu v rezime simulacie a skuto¢nym robotom. Pri prevadzke v rezime
simulacie sa rameno robota nepohybuje. Robot preto pri kolizii nembze poskodit seba ani
okolité zariadenia. Ak si nie ste isti, o bude rameno robota robit, pouzite rezim simulacie na
testovanie programov.

Prehrat spusta aktualne nacitany program robota.
E Krok umozniuje programu bezat v jednom kroku.

E Stop zastavi aktualne nacitany program v robote.

Manuainy Manualny rezim vysokej rychlosti, ktory sa spusta stla¢enim a podrzanim tlacidla, je k
rezim vysokej dispozicii len v Manualnom rezime s nakonfigurovanym Trojpolohovym pomocnym
rychlosti zariadenim.

rl (il Manualny reZim vysokej rychlosti umozriuje docasne prekrogit rychlost
nastroja a kibu 250 mm/s.
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3. Bezpecnost

Popis Tu si precitajte bezpe€nostné informacie, aby ste pochopili klu€oveé bezpecnostné pokyny,
dolezité bezpecnostné spravy a svoje povinnosti pri praci s robotom.
Navrh a indtalacia systému tu nie su zahrnuté.

3.1. Vseobecnée

Popis Precitajte si vSeobecné bezpecnostné informacie a pokyny a usmernenia tykajuce sa
hodnotenia rizik a zamysfaného pouzitia. V d'alSich Castiach su opisané a definované funkcie
sUvisiace s bezpecnostou, ktoré su obzvlast dolezité pre spolupracujuce aplikacie.

Pred prvym zapnutim robota si precitajte a pochopte Specifické technické udaje tykajuce sa
montaze a inStalacie, aby ste porozumeli integracii robotov UR.

Je nevyhnutné dodrziavat vSetky montazne pokyny uvedené v nasledujucich ¢astiach tejto
prirucky.

@ UPOZORNENIE
Spolo¢nost Universal Robots odmieta akukolfvek zodpovednost v pripade
poskodenia, zmeny alebo Upravy robota (riadiaca jednotka ramena s
Prenosnym terminalom alebo bez neho). Spolo¢nost Universal Robots
nenesie zodpovednost za ziadne Skody spdsobené na robotovi alebo inom
zariadeni v désledku programovacich chyb, neopravneného pristupu k
robotovi UR a jeho obsahu alebo nespravneho fungovania robota.
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3.2. Typy bezpecnostnych sprav

Popis Bezpecnostné spravy sa pouzivaju na zd6raznenie dolezitych informacii. Precitajte si vSetky
spravy a pomozte zaistit bezpecnost a zabranit zraneniu personalu a poskodeniu vyrobku.
Typy bezpecnostnych sprav su uvedené nizsie.

® - B B B P

S = ©®

VAROVANIE

Oznacuje nebezpecenstvo, ktoré v pripade, ze sa mu nevyhnete, moze
sposobit smrf alebo vaZne poranenie.

VAROVANIE: ELEKTRINA

Oznacuje nebezpecnu elektricku situaciu, ktoré v pripade, zZe sa jej
nevyhnete, méze sposobit smrt alebo vazne poranenie.

VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Oznacuje nebezpeény horuci povrch, kde moze doéjst k zraneniu v
dosledku kontaktu a bezdotykovej blizkosti.

POZOR

Oznacuje nebezpecnd situaciu, ktord, ak sa jej nevyhnete, méze mat za
nasledok zranenie.

UZEMNENIE

Oznacuje uzemnenie.

OCHRANNY PODKLAD

Oznacuje ochranné uzemnenie.

UPOZORNENIE

Oznacuje riziko poSkodenia zariadenia a/alebo informacie, ktoré by sa mali
poznamenat.

PRECITAJTE S|V NAVODE

Oznacuje podrobnejsie informacie, s ktorymi by ste sa mali oboznamit v
prirucke.
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3.3. Vseobecne vystrahy a upozornenia

Popis Nasledujuce vystrazné hlasenia sa mézu opakovat, vysvetfovat alebo upresnovat v dalsich
Castiach.

é VAROVANIE
Nedodrzanie vdeobecnych bezpecnostnych postupov uvedenych nizSie méze
mat za nasledok zranenie alebo smrt.

* Skontrolujte, ¢i rameno robota a nastroj/koncovy efektor su spravne a
bezpecne priskrutkované na svoje miesto.

* Skontrolujte, ¢i ma aplikacia robota dostatok priestoru pre
bezproblémovu prevadzku.

* Overte, Ci je personal chraneny pocas celej zivotnosti roboticke;j
aplikacie vratane prepravy, instalacie, uvedenia do prevadzky,
programovania/ucenia, prevadzky a pouzivania, demontaze a likvidacie.

* Overte, Ci su parametre bezpecnostnej konfiguracie robota nastavené
tak, aby chranili personal vratane tych, ktori mézu byt v dosahu aplikacie
robota.

* Ak je robot poSkodeny, nepouzivajte ho.

* Ked pracujete s robotom, nenoste volné oblecenie ani Sperky. Zviazte si
dihé viasy.

* Zavnutorny kryt riadiacej skrinky nestrkajte ziadne prsty.

* Informujte pouzivatelov o akychkolvek nebezpecnych situaciach a
poskytovanej ochrane, vysvetlite akékolvek obmedzenia ochrany a
zvySkove rizika.

* Informujte pouzivatefov o umiestneni tlaCidla(tlaCidiel) nudzového

zastavenia a o tom, ako aktivovat nidzové zastavenie v pripade nudze
alebo mimoriadnej situacie.

* Upozornite osoby, aby sa drzali mimo dosahu robota, a to aj v pripade,
Ze sa roboticka aplikacia prave spusta.

* Pri pouzivani Prenosného terminélu si uvedomte orientaciu robota, aby
ste porozumeli smeru pohybu.

* Dodrziavajte poziadavky uvedené v norme ISO 10218-2.

é VAROVANIE
Manipulacia s nastrojmi/koncovymi efektormi s ostrymi hranami a/alebo
pritlaénymi bodmi méze mat za nasledok zranenie.

* Uistite sa, ze nastroje/koncové efektory nemaju ostré hrany alebo body
zovretia.

* Mozu byt potrebné ochranné rukavice a/alebo ochranné okuliare.
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fi VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Dlhodoby kontakt s teplom generovanym ramenom robota a riadiacou skrinkou
pocas prevadzky méze viest k nepohodliu, ¢o méze viest k zraneniu.

* Pocas prevadzky alebo bezprostredne po nej s robotom nemanipulujte
ani sa ho nedotykaijte.

* Pred manipulaciou alebo dotykom s robotom skontrolujte teplotu na
obrazovke dennika.

* Nechaijte robota vychladnut tak, Ze ho vypnete a pockate jednu hodinu.

é POZOR
Ak pred integraciou a prevadzkou nevykonate posudenie rizik, méze sa zvysit
riziko Urazu.

* Pred prevadzkou vykonajte hodnotenie rizik a znizte rizika.

* Ak to vyplyva z posudenia rizika, poCas prevadzky nevstupujte do
rozsahu pohybu robota ani sa nedotykajte aplikacie robota. Nainstalujte
ochranné prvky.

* Precitajte si informacie o hodnoteni rizik.

é POZOR
Pouzivanie robota s nevyskusanymi externymi strojmi alebo v nevyskusane;j
aplikacii méze zvysit riziko zranenia personalu.
* Otestujte vSetky funkcie a program robota samostatne.

* Precitajte si informacie o uvedeni do prevadzky.

UPOZORNENIE
Velmi silné magnetické polia mézu poskodit robot.

* Nevystavujte robot trvalym magnetickym poliam.

PRECITAJTE SIV NAVODE
Skontrolujte, i su vSetky mechanické a elektrické zariadenia nainstalované v

sulade s prislusnymi Specifikaciami a upozorneniami.
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3.4. Integracia a zodpovednost

Popis

Informacie v tomto ndvode nezahfmaju postup, ako navrhnut, instalovat, integrovat a riadit
prevadzku robota, ani nepokryvaju vSetky periférne zariadenia, ktoré mézu mat vplyv na
bezpecnost aplikacie robota. Aplikacia robota sa musi navrhnut a instalovat podfa
bezpecnostnych poziadaviek uvedenych v normach a v prisludnych predpisoch krajiny, v
ktorej sa robot instaluje.

Osobalosoby, ktoré robota UR integruju, st zodpovedné za to, aby sa dodrziavali platné
predpisy v prislusnej krajine a aby sa primerane znizili vSetky rizika pri pouziti robota. Toto
okrem iného zahfha:

* vyhodnotenie rizik pre kompletny systém robota;

* Prepojenie s inymi strojmi a dodato¢né zabezpecenie, ak si to vyzaduje posudenie
rizik

* Konfiguracia spravnych nastaveni zabezpecenia v softvéri

* ZabezpecCenie toho, aby sa bezpetnostné opatrenia nemenili

* Overenie navrhnutej, nainstalovanej a integrovanej aplikacie robota

* ur€enie navodu na pouzitie;

* oznacCenie inStalacie robota prisluSnymi znackami a kontaktnymi informaciami
integratora;

* Uchovavanie vetkej dokumentacie vratane hodnotenia rizik aplikacie, tejto prirucky
a d'alSej prislusnej dokumentacie.

3.5. Kategodrie zastavenia

Popis V zavislosti od okolnosti dokaze robot iniciovat tri typy kategorii zastavenia podla definicie v
norme IEC 60204-1. Tieto kategorie su zadefinované v nasledujucej tabufke.
egorie :
Kategori . Papis
zastavenia
0 Zastavenie robota okamzitym odstavenim napajania.
] Zastavenie robota ukaznenym a kontrolovanym spésobom. Napajanie sa
prerusi az po zastaveni robota.
*Zastavenie robota s napajanim dostupnym pre hnacie mechanizmy za
2 sucasného udrzania trajektorie. Napajanie hnacich mechanizmov sa
prerusi az po zastaveni robota.
* Podla normy IEC 61800-5-2 sa zastavenia 2. kategdrie robotov znacky Universal Robots
dalej popisuju ako zastavenia typu SS1 alebo SS2.
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4. /Zdvihanie a manipulacia

Popis Ramena robota maju rézne velkosti a hmotnost, preto je dolezité pouzivat vhodné techniky
zdvihania a manipulacie pre kazdy model. Tu najdete informacie o bezpe¢nom zdvihani a
manipulacii s robotom.

4. Control Box and Teach Pendant

Popis Ovladaciu skrinku a Prenosny terminal méze prenasat jedna osoba.
Pocas pouzivania musia byf v§etky kable navinuté a drzané tak, aby sa zabranilo
nebezpecenstvu zakopnutia.

4.7 . Ramenorobota

Popis Rameno robota méZze v zavislosti od hmotnosti prenasat jedna alebo dve osoby, pokial nie
je k dispozicii popruh. Ak je popruh k dispozicii, je potrebné vybavenie na zdvihanie a
prepravu.
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5. Montaz aupevnenie

Popis Nainstalujte a zapnite rameno robota a ovladaciu skrinku, aby ste mohli za¢at pouzivat
PolyScope.

Zostavte Skér ako za¢nete, musite zostavit rameno robota, riadiacu skrinku a prenosny terminal.

robota

1. Vybalte rameno robota a Riadiacu skrinku.
2. Rameno robota namontujte na pevny povrch bez vibracii.

Skontrolujte, Ci povrch vydrzi aspor 10-nasobok piného kritiaceho momentu
zakladného klbu a aspon 5-nasobok hmotnosti ramena robota.

Polozte riadiacu skrinku na patku.
Kébel robota zapojte do robota a riadiacej skrinky.

5. Zapojte siet alebo hlavny napajaci kabel Riadiacej skrinky.

é VAROVANIE
Neschopnost upevnit rameno robota na pevny povrch moze viest k
zraneniu spésobenému padom robota.

* Uistite sa, Ze rameno robota je pripevnené k pevnému povrchu
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5.1. Zabezpecenie ramena robota

Popis Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

2x 5 1

4x @ 8.4

Cy

I
®170

/

D8 FG8 40008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.

Rozmery a vzor otvoru pre montaZz robota.

Vypnutie
ramena ﬁ VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb moze viest k poraneniu

* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu
pocCas montaze a demontaze.

1. Stlacte tlacidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im robota vypnete.
2. Odpoijte napajaci kabel zo zasuvky.

3. Pockajte 30 sekind, kym sa robot zbavi akejkolvek nahromadenej energie.
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ZabezpecCenie ramena 1.

robota

3.

Umiestnite rameno robota na povrch, na ktory sa ma namontovat. Povrch
musi byt rovny a Cisty.
Utiahnite Styri skrutky M8 s pevnostou 8,8 na kratiaci moment 20 Nm.

(Hodnoty utahovacieho momentu boli aktualizované SW 5.18. Starsia
tlacena verzia bude zobrazovat rézne hodnoty)

Ak je potrebna presna opatovna montaz robota, pouzite otvor @8 mm a
drazku @8x13 mm s prisluSnymi polohovacimi kolikmi ISO 2338 @8 h6 v
montaznej doske.

UR10e
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5.2. Dimenzovanie stojana

Popis Konstrukcia (stojan), na ktorej je rameno robota namontované, je dolezitou suc¢astou
inStalacie robota. Stojan musi byt stabilny a bez akychkolvek vibracii z vonkajsich zdrojov.

Kazdy kib robota vytvara kratiaci moment, ktory pohybuje a zastavuje rameno robota. Pogas
beZnej nepreru$ovanej prevadzky a pri zastaveni pohybu sa krutiace momenty kibov
prenasaju na stojan robota ako:

* Mz: Kratiaci moment okolo osi zakladne z.
* Fz: Sily pozdiz osi zakladne z.
* Mxy: Naklonenie krutiaceho momentu v flubovolnom smere zakladnej roviny xy.

* Fxy: Sila vfubovofnom smere v zakladnej rovine xy.

Sila a moment pri definicii zakladnej priruby.
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Dimenzovani
e stojana

Velkost zatazenia zavisi od modelu robota, programu a viacerych dalSich faktorov.

Dimenzovanie stojana musi zohfadfiovat zatazenie, ktoré rameno robota vytvara po¢as

beznej nepreruSovanej prevadzky a poCas zastavenia kategorie 0, 1 a 2.

Pog&as pohybu pri zastaveni mézu kiby prekrogit maximalny menovity prevadzkovy kratiaci

moment. ZataZzenie poc¢as zastavovacieho pohybu je nezavislé od typu kategorie

zastavenia.

Hodnoty uvedené v nasledujucich tabulkach si maximalne menovité zatazenia pri
najhorsich pohyboch vynasobené bezpeénostnym faktorom 2,5. Skuto¢né zatazenie
neprekroci tieto hodnoty.

Model robota

Mz [Nm]

Fz[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR10e

990

1700

1460

1160

Maximalne kritiace momenty kibov pri zastaveni kategdrie 0, 1a 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR10e

830

1450

860

860

Maximalne kritiace momenty kibov po¢as beznej prevédzky.

Bezné prevadzkové zataZzenie mozno vo vSeobecnosti zniZit znizenim medznych hodnét
zrychlenia kibov. Skuto&né prevadzkové zatazenie zavisi od aplikacie a programu robota.
Pomocou programu URSim mo6Zete vyhodnotit o¢akavané zatazenie vo vasej konkrétnej
aplikacii.

UR10e
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Bezpe Do konstrukcie mozete zahrnut dodato¢né bezpeénostné rezervy, pricom zohfadnite nasledujuce
¢énostn aspekty:

é
rézerv + Staticka tuhost: Stojan, ktory nie je dostatone tuhy, sa po¢as pohybu robota vychyli, o
y sposobi, Ze rameno robota nedosiahne zamyslany tratovy bod alebo drahu. Nedostato¢na

staticka tuhost moze mat za nasledok aj zlé skusenosti s vyucbou volného chodu alebo
ochranné zastavky.

* Dynamicka tuhost: Ak sa vlastna frekvencia stojana zhoduje s frekvenciou pohybu ramena
robota, cely systém méze rezonovat, ¢o vytvara dojem, Ze rameno robota vibruje.
Nedostato¢na dynamicka tuhost méze mat za nasledok aj ochranné zarazky. Stojan by mal
mat minimalnu rezonanénu frekvenciu 45 Hz.

« Unava: Stojan musi byt dimenzovany tak, aby zodpovedal o&akavanej Zivotnosti a
zatazovacim cyklom celého systému.

é POZOR
* Ak je robot namontovany na vonkaj$ej osi, zrychlenie tejto osi nesmie byt
prili§ vysoké. Softvér robota mbzete nechat kompenzovat zrychlenie
externych osi pomocou prikazu skriptu set_base_acceleration()

* Vysoké zrychlenie méze spodsobit, Ze robot vykona bezpeénostné
zastavenie.

é VAROVANIE
* Potencial nebezpecenstva prevratenia.

* Prevadzkové zatazenie ramena robota moze sposobit prevratenie
pohyblivych platforiem, ako su stoly alebo mobilné roboty, ¢o méze viest k
nehodam.

* Uprednostnite bezpe¢nost zavedenim primeranych opatreni, aby ste vzdy
zabranili prevrateniu pohyblivych ploSin.
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5.3. Montazne pokyny

Popis Rameno . . L

robota Montuje sa pomocou Styroch skrutiek pevnostnej triedy 8,8, 8,5 mm a

. Styroch montaznych otvorov M8 na zakladni.
(Zaklad) y y
Tool Pouziva Styri otvory so zavitom M6 na pripevnenie nastroja k prirube
Flange nastroja. Skrutky M6 pevnostnej triedy 8.8 sa musia utiahnut silou 8 Nm. Na

9 presné polohovanie nastroja pouzite kolik v otvore @6.

Riadiaca - . ax - v

. Riadiaca skrinka sa mdze zavesit na stenu alebo polozit na zem.
skrinka

. Prenosny terminal sa méze zavesit na stenu alebo na riadiacu skrinku.
Prenosny M o : - ‘s
terminal Overte, Ci kabel nepredstavuje riziko vypnutia napajania. Na montaz
riadiacej skrinky a prenosného terminalu moézete kupit Specialne konzoly.

é VAROVANIE
Montaz a prevadzka robota v prostredi, ktoré presahuje odporuc¢ané krytie IP,
moze viest k zraneniu.

* Namontujte robota do prostredia vhodného pre stuper krytia IP. Robot sa
nesmie prevadzkovat v prostredi, ktoré presahuje Klasifikaciu IP robota
(IP54), Prenosného terminalu (IP54) a Riadiacej skrinky (IP44)

ﬁ VAROVANIE
Nestabilna montaz méze viest k poraneniu.

* Vzdy sa uistite, Ze su Casti robota spravne a bezpe¢ne namontované a
priskrutkované.
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5.4. Pracovny a prevadzkovy priestor

Popis Pracovny priestor je rozsah Uplne vysunutého ramena robota v horizontalnom a vertikdlnom
smere. Pracovny priestor je miesto, kde ma robot fungovat.

UPOZORNENIE
Nedodrziavanie pracovného a prevadzkového priestoru robota méze mat

za nasledok poSkodenie majetku.

Pri vybere miesta na montaz robota je délezité zohfadnit valcovy objem priamo nad a priamo
pod zakladnhou robota. Pohybu nastroja v blizkosti valcového objemu by ste sa mali vyhnut,
pretoze sposobuje rychly pohyb spojov, aj ked sa nastroj pohybuje pomaly. To mbze
sposobit neefektivnu pracu robota a méze to stazit vykonanie hodnotenia rizik.

UPOZORNENIE

Pohyb nastroja v blizkosti valcového objemu méze spdsobit, e sa kiby
budu pohybovat prili$ rychlo, ¢o povedie k strate funkénosti a poSkodeniu
majetku.

* Nehybte nastrojom v blizkosti valcového objemu, ani ked’ sa nastroj
pohybuje pomaly.

Valcovy objem sa nachadza priamo nad aj priamo pod zakladfhou robota. Robot presahuje
1300 mm od zakladného kibu.

Predna strana Sikmo
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5.4.1. Singularita

Popis

Obmedzenie
vonkajsieho

Singularita je pozicia, ktord obmedzuje pohyb a moznost polohovania robota.
Rameno robota sa méze pri priblizovani a opustani singularity zastavit alebo vykonavat
velmi prudké a rychle pohyby.

é VAROVANIE
Uistite sa, ze pohyb robota v blizkosti singularity nevytvara nebezpecenstvo
pre osoby v dosahu ramena robota, koncového efektora a obrobku.

* Nastavte bezpecnostné limity pre rychlost a zrychlenie laktového
kibu.

Nasledujuce priciny singularity v ramene robota:
* Obmedzenie vonkajSieho pracovného priestoru
* Obmedzenie vnutorného pracovného priestoru

* Zarovnanie zapastia

Singularita nastava, pretoze robot neméze dosiahnut dostato¢ne d'aleko alebo dosahuje
mimo maximalnej pracovnej oblasti.

pracovného
priestoru Ako tomu zabranit: Usporiadajte zariadenie okolo robota, aby sa zabranilo jeho dosahu
mimo odporu¢aného pracovného priestoru.
UR10e 43 Navod na pouzivanie



(R
5. Montaz a upevnenie UNIVERSAL ROBOTS

Obmedzenie
vnutorného
pracovného
priestoru

Zarovnanie
zapastia

K singularite dochadza, pretoze pohyby su priamo nad alebo priamo pod zakladriou
robota. To spdsobuje, ze mnohé pozicie/orientacie su nedosiahnutelné.

Ako tomu zabranit: Naprogramujte Ulohu robota tak, aby nebolo potrebné pracovat v
centralnom valci alebo v jeho blizkosti. M6zete tiez zvazit montaz zakladne robota na
horizontalny povrch, aby ste otocili stredny valec z vertikdlnej do horizontalnej orientacie
a potencialne ho posunuli od kritickych oblasti ulohy.

Tato singularita sa vyskytuje, pretoze kib zapastia 2 sa otaca v rovnakej rovine ako kib
ramena, lakta a zapastia 1. To obmedzuje rozsah pohybu ramena robota bez ohfadu na
pracovny priestor.

Ako tomu zabranit: Usporiadajte tlohu robota tak, aby nebolo potrebné zarovnat kiby
zapastia robota tymto sposobom. MozZete tiez posunut smer nastroja tak, aby nastroj
mohol smerovat horizontalne bez problematického zarovnania zapastia.

5.4.2. Pevna a pohybliva instalacia

Popis

Bez ohfadu na to, Ci je rameno robota upevnené (namontované na stojan, stenu alebo
podlahu) alebo v pohyblivej instalacii (linearna os, tlaény vozik alebo zakladia mobilného
robota), musi byt bezpecne nainstalované, aby sa zabezpecila stabilita pri véetkych
pohyboch.

Konstrukcia upevnenia musi zabezpecit stabilitu pri pohyboch:

* ramena robota
* zakladne robota

* ramena robota aj zakladne robota
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5.5. Volny priestor riadiacej skrinky

Popis Pradenie hordceho vzduchu v riadiacej skrinke mdze spdsobit poruchu zariadenia.
Odporucana vzdialenost od riadiacej skrinky je 200 mm na kazdej strane pre dostato¢né
prudenie chladného vzduchu.

1 200 mm
4« CB +“—>
é VAROVANIE
Mokry ovlada¢ méze spbsobit smrtelné zranenie.

* Dbajte na to, aby sa riadiaca jednotka a kable nedostali do kontaktu
s kvapalinami.

* Ovladaci box (IP44) umiestnite do prostredia vhodného pre stuper
krytia IP.
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5.6. Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy

Popis Tato ¢ast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym konektorom kabla priruby
podstavy.

Konektor Kabel zakladnej priruby vytvara pripojenie robota k ramenu robota k riadiacej skrinke. Kabel

kébla priruby robota sa pripaja ku konektoru kabla priruby podstavy a ku konektoru riadiacej skrinky.

podstavy Kazdy konektor mozete po pripojeni robota zamknut'.

é POZOR
Nespravne pripojenie robota méze viest k strate napajania ramena robota.

* Nepredlzujte 6-metrovy kabel robota.

UPOZORNENIE
Pripojenie kabla priruby podstavy priamo do akejkolvek riadiacej skrinky
mébze spbdsobit poSkodenie zariadenia alebo majetku.

* Kabel priruby podstavy nepripajajte priamo k riadiacej skrinke.
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5.7. Pripojenie robota: Kabel robota

Popis Tato ¢ast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym pevnym 6-metrovym kablom
robota.

Pripojenie Konektor mdZete otocit doprava, aby sa dal po zastréeni kabla fahSie zaistit.

r.ar:j\.ena.a * Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kabla robota.

riadiace

skrinky ) * Kabel z robota zastrcte do konektora v spodnej Casti riadiacej skrinky znazornenej

na obrazku niZSie a zaistite ho.

* Konektorom dvakrat otocte, aby ste sa pred zapnutim ramena robota uistili, ze je
spravne zaisteny.

é POZOR
Nepravne pripojenie robota méze spdsobit stratu napajania ramena robota.
* Kabel robota neodpajajte, ked je rameno robota zapnuté.

* Originalny kabel robota nepredIzujte ani neupravuijte.
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5.8. Pripojenie k sieti

Popis

Pripojenie k
sieti

Napajaci kabel z riadiacej skrinky ma na konci Standardnu zastréku IEC. ZastrCku alebo
kable potrebné v niektorych krajinach pripojte k zastrcke IEC.

UPOZORNENIE
* |IEC 61000-6-4:Rozsah pdsobnosti kapitoly 1: ,This part of IEC

61000 for emission requirement applies to electrical and electronic
equipment intended for use within the environment of existing at
industrial (see 3.1.12) locations.*

* IEC 61000-6-4:Kapitola 3.1.12 priemyselné umiestnenie: ,Miesta
charakterizované samostatnou elektrickou sietou, napajanou z
vysokonapatového alebo strednonapatového transformatora,
ur¢enou na napajanie zariadenia“

Na napajanie robota sa riadiaca skrinka pripoji k elektrickej sieti prostrednictvom dodaného
napajacieho kabla. Konektor IEC C13 na napajacom kabli sa pripaja k privodu spotrebica
IEC C14 v spodnej Casti riadiacej skrinky.

UPOZORNENIE
Pri pripajani k riadiacej skrinke vzdy pouzivajte napajaci kabel so

zastrckou Specifickou pre danu krajinu. Nepouzivajte adapteér.

V ramci elektrickej inStalacie zabezpecte:
* Pripojenie k zemi
* Siefovu poistku
* Dodato¢né prudové zariadenie
+ Uzamykatelny spina¢ (v polohe VYPNUTE)
Hlavny vypinac pre vypnutie napajania vSetkého zariadenia v ramci pouzitia robota, ktory

predstavuje jednoduchy spésob uzamknutia. Elektrické Specifikacie su uvedené v tabulke
nizSie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napétie 90 - 264 VAC
Externa sietova poistka (90 - 200 V) 15 - 16 A
Externa sietova poistka (200 - 264 V) 8 - 16 A
Vstupna frekvencia 47 - 440 Hz
Pohotovostny vykon - - <15 w
Menovity prevadzkovy vykon 90 250 500 w
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Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych moze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecéenstiev.

* Uistite sa, ze robot je spravne uzemneny (elektrické spojenie so zemou).
Pouzite nepouzité skrutky so symbolmi uzemnenia vo vnutri riadiacej
skrinky, aby ste vytvorili spolo¢né uzemnenie pre vSetky zariadenia v
systéme. Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne prudovu intenzitu
najvysSieho prudu v systéme.

* Uistite sa, Ci je napajanie vstupu do riadiacej skrinky chranené pomocou
dodatocného prudového zariadenia (RCD - Residual Current Device) a
spravnej poistky.

* Uzamknite vSetky zdroje napajania pre celu inStalaciu robota pocas
servisu.

* Zabezpecte, aby iné zariadenia nenapajali V/V robota, ked je robot
uzamknuty.

* Pred zapnutim riadiacej skrinky sa uistite, ze su vSetky kable spravne
pripojené. Vzdy pouzivajte originalny napajaci kabel.
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6. Prve spustenie

Popis Prvé spustenie znamena pociatonu sekvenciu ¢innosti, ktoré mdzete s robotom vykonat po
jeho zostaveni.
Této pociatoCna sekvencia vyzaduje:

* Zapnutie robota
* Vlozenie sériového Cisla
* Inicializaciu ramena robota

* Vypnutie robota

é POZOR
Neoverenie zataZenia a instalacie pred spustenim ramena robota méze viest k
zraneniu personalu a/alebo poSkodeniu majetku.

* Pred spustenim ramena robota vzdy overte, ze skuto¢né uzitocné
zataZenie a inStalacia su spravne.

é POZOR
Nespravne nastavenia zatazenia a instalacie zabranuju spravnemu fungovaniu
ramena robota a Riadiacej skrinky.

* Vzdy skontrolujte, ¢i je zataZenie a nastavenie inStalacie spravne.

UPOZORNENIE
Spustenie robota pri nizsich teplotach méze mat za nasledok nizsi vykon alebo
zastavenie v dosledku viskozity oleja a maziva zavislej od teploty.

* Spustenie robota pri nizkych teplotach méze vyZzadovat zahrievaciu fazu.
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6.1. Zapnutie robota

Zapnutie Zapnutim robota sa zapne riadiaca skrinka a nacita sa displej na obrazovke TP.

robota 1. Stlacenim tlaCidla napajania na prenosny terminal zapnite robota.

6.2. Vlozenie sérioveho Cisla

VloZenie Pri prvej instalacii robota je potrebné nakonfigurovat sériové &islo na riadiacej skrinke tak,
sériového aby zodpovedalo ramenu robota.
gisla Tento postup je potrebny aj pri opatovnej instalacii softvéru v riadiacej jednotke, napriklad

pri prijati aktualizacie softvéru.

1. Vyberte riadiacu skrinku.

2. Doplnte sériové Cislo tak, ako je napisané na ramene robota.

3. Ukoncite tuknutim na tlacidlo OK.

RIE .z 4 QH

Choose robot type:

UR3 UR5 UR10 UR16 UR20 UR30

Choose control box type:

- OEM AC  OEM DC

Enter serial number :

1 2 3
4 5 6
7 8 9
0

oK

O NO CONTROLLER b ° 0 O Ewu,ulamcm.
Spe 0%
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6.3. Spustenie ramena robota

Spustenie Spustenim robotického ramena sa odpoji brzdovy systém, ¢o vdm umozni zac¢at pohybovat
robota robotickym ramenom a zacat pouzivat systém PolyScope.

1. Ak chcete spustit inicializaciu, kliknite na tlagidlo ZAPNUT na obrazovke. ZIta
kontrolka LED indikuje stav robota v stave necinnosti.

Kibové brzdy nie s uvolnené a rameno robota nie je mozné posundt.
2. Tuknutim na tla¢idlo START uvolnite brzdy v ramene.

Zelena kontrolka LED indikuje, Ze stav robota je normalny a mézete zacat pouzivat
rozhranie.

Spustenie ramena robota sprevadza zvuk a mierne pohyby sp6sobené uvolnenim
bfzd kibu.

3. Tuknutim na Ukongit zatvorite pole inicializacie.

4. Tuknutim na moznost VYPNUT vypnete rameno robota.
Ked sa stav ramena robota zmeni z Ne€inny na Normalny, udaje snimaca sa skontroluju
na zaklade nakonfigurovanej montaze ramena robota.

Ak je montaz potvrdena, tuknutim na START pokraduijte v uvolfiovani vetkych kibovych
bfzd a pripravte rameno robota na prevadzku.

6.4. Zrusenie dialogoveho okna Nie je moznée pokracovat

ZruSenie

dialégového . S s o . o . . .
e Pri prvom spusteni inicializacie sa méze objavit dialogoveé okno Nie je mozné pokracovat.

okna Nie je C e s e s . Y .

moZné Vyberte Prejst na inicializaénl obrazovku, ¢im prejdete na obrazovku inicializacie.

pokraovat
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6. Prvé spustenie

Ikona Inicializovat na lavej strane péaty obrazovky indikuje stav ramena robota odli$nymi

farbami:

+ Cervena Vypnuty. Rameno robota je zastavené.

+ Zlta Neginny. Rameno robota je zapnuté, ale nie je pripravené na normainu

prevadzku.

* Zelena Normalny. Rameno robota je zapnuté a je pripravené na normalnu

prevadzku.

Rz ¢ QK

Stav robota

Zapnuty

Zatazenie

! hodnotu Usitocné zataZenie pri montazi

Spustanie Robot je
Je hotove aktiuny

@ START

Robot

Na docasné prepisanie hodnoty Aktivne uzitocné zataZenie pouzite

Aktivne uzitocné zatazenie [~ Payload A4

Zatazenie 0,000 kg

Brzdy s Robot v rezime
wolnené Normainy

@ VYPNUT

M\

o 0 O :ium,wh.

O Natmainy

©.5. Zapnutie/vypnutie ovladacej skrinky

Zapnutie/vypnutie Riadiaca skrinka obsahuje hlavne fyzicky elektricky Vstup/Vystup, ktory spaja
ovladacej skrinky rameno robota, Prenosny Terminal a akékolvek periférne zariadenia. Na zapnutie
ramena robota musite najskor zapnut riadiacu skrinku.

UR10e
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1. Na prenosnom terminali stlacte vypinac, ¢im zapnete riadiacu skrinku.

2. Pockajte, kym sa na obrazovke nezobrazi text zakladného operacného
systému a potom tlacidla.

3. Mbze sa zobrazit obrazovka Zaciname, ktora vas vyzve, aby ste zacali s
programovanim robota.

€o chcete urobit ako prvé?

R 1= 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOTA KONFIGUROVAT INSTALACIU
ROBOTA

O Toto hidsenie uz nezobrazovat

©.6. Vypnutie robota

Vypnutie
ramena Q VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb moze viest k poraneniu
* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu
pocas montaze a demontaze.

1. Stlacte tlaCidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im robota vypnete.
2. Odpoijte napajaci kabel zo zasuvky.

3. Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkolvek nahromadenej energie.
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6./.Volny chod

Popis Volny chod umoznuje manualne posuvanie ramena robota do pozadovanych pozicii
Pre vacsinu velkosti robotov je najtypickejSim spdsobom aktivacie funkcie Volny chod
stlaenie tlagidla Vorny chod na prenosnom terminali. Dal$ie spdsoby, ako povolit a pouzivat
Volny chod, su popisané v nasledujucich Castiach.

V rezime Vorlny chod sa kiby ramena robota pohybuju s nizkym odporom, pretoze brzdy su
uvolnené. Odpor sa zvySuje, ked sa rameno robota v systéme vofného chodu priblizuje k
vopred definovanej hranici alebo rovine. V désledku toho je posuvanie robota do polohy
tazké.

é VAROVANIE
V désledku neocakavaného pohybu méze dojst k zraneniu personalu.
* Overte, ¢i sa pouziva nakonfigurované zatazenie.

* Skontroluijte, &i je spravne zatazenie bezpecne pripevnené k prirube

nastroja.
Povolenie Vofny chod mézZete zapnut nasledujicimi spdsobmi:
Vofného * Pouzite Prenosného terminalu 3PE.
chodu . ] )
* Pouzite volného chodu na robotovi.
* Pouzite akcie V/V.
UPOZORNENIE
Povolenie Vofného chodu po¢as pohybu ramena robota méze sposobit
jeho posun, ¢o moze viest k porucham.
* Nepovolujte Volny chod, ked' posuvate alebo sa dotykate robota.
Prenosny Ak chcete pouzit tlacidlo 3PE TP na uvolnenie ramena robota:
terminal 3PE 1. Rapidly light-press, release, light-press again and keep holding the 3PE button in

this position.

Kym je tla¢idlo jemne stlacené, mdzete rameno robota posunut do poZzadovanej polohy.
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Freedrive na Ak chcete pouzit Volny chod na robote na volny chod ramena robota:

robote 1. Stlaéte a podrzte tla¢idlo spinada nakonfigurovaného pre Vofny chod na robotovi.

2. Ked sa v rozhrani PolyScope zobrazi panel vofného chodu, vyberte pozadovany typ
pohybu pre klby ramena robota. Alebo na Upravu typu pohybu pouzite zoznam osi.

3. Ak treba, typ funkcie sa da definovat vyberom moznosti v rozbalfovacej ponuke
Funkcie.

Ked sa rameno robota priblizi k situacii so singularitou, méze sa prestat hybat.
Pohyb obnovite tuknutim na moznost VSetky osi st vofné na paneli Volny chod.

4. Posunte rameno robota do pozadovanej polohy.

Spatny chod Pocas instalacie ramena robota si pri uvofneni bizd mézete vSimnut mensie vibracie. V
niektorych situaciach, napriklad ked je robot blizko kolizie, su tieto vibracie neziaduce.
Pouzite spatny chod na nateny presun uréitého kibu do pozadovanej polohy bez toho, aby sa
uvornili vSetky brzdy ramena robota.
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6./.1. Panel Volny chod

Popis Ked je rameno robota v rezime Volny chod, zobrazi sa v rozhrani PolyScope panel, ako je
zobrazené nizSie.
Program Premenné
Nazov - Hodnota - Popis >
<bez nazvu> ~
Stav
Zastavené tl\fotl-—m-{ mﬁ-gm )
Obmedzené ovladanie
Aktivne TCP: TCP
Funkeia: Z&kladfia v
Ovladanie
o L o= X
Vaetky osi st volné
O Zobrazit len oblibend premenné
o Vypnuty
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Pristup k 1. V hlavicke tuknite na kartu Pohyb.
panelu 2. V dolnej ¢asti obrazovky tuknite na Vofny chod.
Vofny chod

Otvori sa panel Volny chod.
3. Stlacte a podrzte tlacidlo Volny chod vo vnutri panela.

Ramenom robota mézete pohybovat ru¢ne, podobne ako ked' stlacite tlacidlo Volny
chod umiestneného na Prenosnom terminali.

Freedrive

Press & Hold
\ J

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L o X

All axes are free

Kontrolka LED indikuje, ked sa rameno robota priblizi k polohe singularity. Kontrolka LED je
podrobne opisana v nasledujucej Casti.

Kontrolka Dioda LED na stavovom riadku panela Volny chod signalizuje:

LED na » ak sa jeden alebo viac kibov priblizuje k svojmu limitu;

paneli Vofny Qe e I

chod * ak sa poloha ramena robota priblizuje k singularite. Cim viac sa robot priblizuje k
singularite, tym viac narasta odpor, takze je tazSie ho umiestnit.

lkony

panela MoZzete zamknut jednu alebo viac osi, ¢im sa umozni pohyb TCP v uréitom smere, ako je

Vofny stanovené v tabulke nizSie.

chod
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.ﬁb- Je umozneny pohyb po vSetkych osiach.
V3etky osi su vofné
k}cf:-l Je umozneny iba pohyb po osiach XaY.
Rovina
-/L Je umozneny pohyb po vSetkych osiach, ale bez
rotacie.
Premiestnenie
Y - b
&D 3 Je umozneny pohyb po vSetkych osiach vo
o sférickom pohybe okolo TCP.
Rotacia

é POZOR
Pohyb ramena robota s pripevnenym nastrojom po niektorych osiach méze
sposobit bod zovretia.

* Pri pohybe ramena robota v fubovolnej osi budte opatrni.
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©6.8. Montaz

Popis Specifikacia montaze ramena robota slizi na dva ucely:
1. Spravne zobrazenie ramena robota na obrazovke.

2. Informovanie ovladaca o smere gravitacie.

Pokrocily model dynamiky poskytuje ramenu robota plynulé a presné pohyby, ako aj
umoznuje ramenu robota drzat sa v rezime Freedrive. Z tohto dévodu je dolezité spravne
namontovat rameno robota.

é VAROVANIE
Nespravna montaz ramena robota méze spdsobit ¢asté ochranné
zastavenia a/alebo pohyb ramena robota pri stlaceni tlacidla Vofny chod.

Ak je rameno robota namontované na plochom stole alebo podlahe, na tejto obrazovke nie
je potrebna ziadna zmena.

Ak je vSak rameno robota namontované na strop, namontované na stenualebo
namontované pod uhlom, je potrebné to nastavit pomocou tlacidiel.

Tlacidla na pravej strane obrazovky sluzia na nastavenie uhla upevnenia ramena robota.
Horné tri pravé bocné tlacidla nastavuju uhol na strop (180), stien (90), poschodi (0).
Tlacidla Tilt nastavuju flubovolny uhol.

Navod na pouzivanie 60 UR10e

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Tlacidla na spodnej Casti obrazovky sa pouzivaju na otoCenie upevnenia ramena robota tak,

aby zodpovedalo skuto€nému upevneniu.

é VAROVANIE
Pouzite spravne nastavenia instalacie. Ulozte a nacitajte inStalacné subory
pomocou programu.

Mont&Z a uhol robota

TCP

Zatazenie

Montaz

Nastavenie
Vv

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov r
Sledovanie ' f—')
dopravnika

Skrutkovanie
L

Otocit montéz zéklacne robota

@@ @] o[ =m

Nallonit

L dEL 2

o
=)
°

«ia

O Normalny : ° 0 O Sim"n,i\é-:'ia.

6.9. Vypnutie robota

Vypnutie
ramena Q VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb méze viest k poraneniu
* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu
pocas montaze a demontaze.

1. Stlacte tlaCidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im robota vypnete.
2. Odpoijte napajaci kabel zo zasuvky.

3. Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkolvek nahromadenej energie.
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/. Instalacia

Popis Instalacia robota mézZe vyzadovat konfiguraciu a pouzivanie vstupnych a vystupnych
signalov (V/V). Tieto rozne typy vstupov/vystupov a ich pouzitie st opisané v nasledujucich
Castiach.

/1. Elektricke vystrahy a upozornenia

Vystraha Dodrziavajte nasledujuce upozornenia pre vSetky skupiny rozhrani, a to aj pri navrhovani a
inStalacii aplikacie.

Q VAROVANIE
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych méze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt, pretoze bezpecnostné funkcie by mohli byt potlacené.

* Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k PLC, ktoré nie je
bezpecnostnym PLC so spravnou uroviiou bezpecnosti. Je délezité, aby
sa bezpecnostné signaly rozhrania udrziavali oddelené od beznych V/V
signalov rozhrania.

* VSetky signaly s bezpecnostnymi hodnotenim by mali byt konstruované
redundantne (dva nezavislé kanaly).

* Udrziavajte tieto dva nezavislé kanaly oddelené, aby jedna chyba
neviedla k strate bezpecnostnej funkcie.

é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych moze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecéenstiev.

 Uistite sa, Ze vSetky zariadenia, ktoré sa nemo6zu vystavit vode, zostanu
suché. Ak sa voda k produktu predsa dostane, odstavte-oznacte vSetky
zdroje napajania a nasledne kontaktujte poskytovatela sluzby Universal
Robots so Ziadostou o pomoc.

* Pouzivajte iba originalne kable dodavané s robotom. Nepouzivajte robota
pre aplikacie, kde su kable vystavené ohybaniu.

* Priinstalacii kablov rozhrania k V/V robota, musite postupovat opatrne.
Kovova platfia v spodnej Casti je urCena pre kable rozhrania a konektory.
Pred vitanim otvorov odstrafite dosku. Pred opatovnou inStalaciou platne
sa uistite, ze ste odstranili vSetky hobliny. Nezabudnite pouzit spravne
velkosti tesneni.
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é POZOR
Rusivé signaly s uroviiami vy8Simi ako tymi, ktoré su definované v Specifickych
normach IEC, m6zu spdsobit neo¢akavané spravanie robota. Majte na pamati
nasledovné:

* Robot bol testovany v sulade s medzinarodnymi normami IEC na
elektromagnetickd kompatibilitu (EMC). Velmi vysoké urovne signalov
alebo nadmerna expozicia mézu natrvalo poskodit robot. Problémy EMC
sa zvycCajne vyskytuju pocas zvarania a su hormalne ohlasené chybovymi
spravami v protokole. Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za
akékolvek Skody sposobené problémami EMC.

* Kable V/V veduce z riadiacej skrinky do iného stroja i tovarenského
zariadenia nesmu byt dlhsie ako 30 m, ak neboli vykonané doplriujice
skusky.

L UZEMNENIE

= Zaporné spojenia su oznacené ako GND a su pripojené k ochrannému tieneniu
robota a riadiacej skrinky. VSetky uvedené spojenia GND (ZEM) sluzia len na
ucely napajania a signalizacie. Pre PE (ochranné uzemnenie) pouzite skrutkove
spoje velkosti M6 oznacené symbolmi zeme vo vnutri riadiacej skrinky.
Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne pridovu intenzitu najvyssieho pradu v
systéme.

PRECITAJTE SI V NAVODE
Niektoré V/V vo vnutri riadiacej skrinky je mozné nakonfigurovat na bud’

normalne alebo bezpe€nostné V/V. Precitajte si celu kapitolu Elektrické
rozhranie a porozumejte jej.
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/.2. Pripojovacie porty ovladacej skrinky

Popis Spodna strana skupin rozhrania V/V je vybavena externymi pripojovacimi portami, ako je
znazornené nizSie. V spodnej Casti ovladacej skrinky st otvory s uzavermi na vedenie
externych konektorovych kablov na pristup k portom.

Externé Mini Displayport podporuje monitory vyuzivajluce Displayport. To si vyzaduje aktivny
pripojovacie prevodnik Mini Display na DVI alebo HDMI. Pasivne konvertory pri portoch DVI/HDMI
porty nefunguju.

Poistka musi byt noZova typu mini s ozna¢enim UL, s maximalnym menovitym pradom
10 A @ minimalnym menovitym napatim 32 V

UPOZORNENIE
Pripojenie alebo odpojenie pridavného Prenosného terminalu, ked je
ovladacia skrinka zapnuta, méze sposobit poskodenie.

* Nepripajajte Prenosny terminal, ked je ovladacia skrinka zapnuta.

* Pred pripojenim pridavného Prenosného terminalu vypnite
ovladaciu skrinku.

Nepripajajte ani neodpajajte prenosny termindl, ked je ovladacia

skrinka zapnuta. MézZe to sposobit poSkodenie ovladacej skrinky.

UPOZORNENIE
Neschopnost zapoijit aktivny adaptér pred zapnutim ovladacej skrinky
moze branit vystupu displeja.

* Pred zapnutim ovladacej skrinky zapojte aktivny adapter.

* V niektorych pripadoch musi byt externy monitor zapnuty pred
riadiacou skrinkou.

* Pouzite aktivny adaptér, ktory podporuje reviziu 1.2, pretoze nie
vSetky adaptéry funguju ihned’ po vybaleni.
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/.3.Instalacia Prenosného terminalu 3PE

/.3.1. Instalacia hardvéru

Odstranenie
prenosného terminalu UPOZORNENIE
Vymena prenosného terminalu moze spdsobit chybové

hlasenie pri spusteni.

* Vzdy zvolte spravne nastavenie pre dany typ
prenosného terminalu.

Odstranenie Standardného prenosného terminalu:
1. Vypnite riadiacu skrinku a odpojte napajaci kabel od zdroja napajania.

2. Odstrafte a zahodte dve zvazkovania kablov, ktoré sluzia na uchytenie
kablov prenosného terminalu .

3. Zatlacte svorky na oboch stranach zastrcky prenosného terminalu , ako je
to zobrazené na obrazku, a potiahnutim smerom dole ho odpojite od portu
prenosného terminalu.

4. Uplne otvorte/povolte plastovu priechodku v spodnej strane riadiacej
skrinky a odstrarte zastréku a kdbel prenosného terminalu .

5. Opatrne odstrante kabel prenosného terminalu a prenosny terminal.

- ——>

|1 | Svorky | 2 | Plastové priechodky
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| 1 | Zvazkovanie kablov

InStalacia 1. Zastr¢ku a kabel prenosného terminalu prevedte cez spodnu stranu
prenosného terminalu riadiacej skrinky a uplne zatvorte/dotiahnite plastovu priechodku.
3PE 2. Pre pripojenie zatlacte zastréku prenosného terminalu do portu

prenosného terminalu.

3. Pomocou dvoch novych zvazkovani kablov pripevnite kable
prenosného terminalu.

4. Pripojte kabel napajania k zdroju napajania a zapnite riadiacu skrinku.
Dlhy kabel s prenosnym terminalom vzdy predstavuje nebezpecenstvo
zakopnutia, ak nie je spravne ulozeny.

* Prenosny terminal a kabel vzdy ukladajte tak, aby ste zabranili
nebezpeclenstvu zakopnutia.
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7.3.2. Instaldcia nového softvéru

Konfiguracia 1. V PolyScope tuknite v hlavicke na poloZzku Instalacia a potom vyberte moznost
softvéru Bezpecnost.

3PETP p—
Select available hardware

default*

hASatety 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 -]
o Injection molding machine interface [None v

Tool Position
Tool
Direction

/o

Hardware

Three
Position
Safe Home

Satety password Unlock

O Power off Speed C— 100% ° 0 O gmmamn.

2. Tuknite na polozku Hardvér a odomknite moznosti na obrazovke Vybrat dostupny
hardvér.

Na odomknutie tejto obrazovky sa vyzaduje heslo.

<unnamed>
default*

el I =
Select available hardware

hASatety 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

o Injection molding machine interface No
Standard

3PE Enabled

Tool Position

Tool
Direction
/o
Hardware

Three
Position
Safe Home

O Power off Speed C— 100% ° 0 O gmmamn.

3. Vrozbalovacej ponuke Prenosny terminal vyberte 3PE povolené.
Tuknutim na polozku Pouzit restartujte systém. PolyScope pokraéuje v &innosti.

Tuknutim na polozku Potvrdit bezpe&nostn( konfiguraciu dokongite instaléciu
softvéru pre prenosny terminal 3PE.

6. Pocas Startu robota jemne stlacte tlagidlo 3PE a v PolyScope tuknite na Start.
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/.4.Vstupy a vystupy ovladaca

Popis

relé, PLC a tlacidiel nidzového zastavenia.
NizSie uvedeny obrazok zobrazuje usporiadanie skupin elektrickych rozhrani vo vnutri

riadiacej skrinky.

V/V vo vnutri riadiacej skrinky mézete pouzit pre cely rad zariadeni vratane pneumatickych

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
S 24V 12V|H| PWR/A| [24V|H|[24V/H| oV |H| oV M| [24V/H|[24V|H| oV |[H| oV M| |£|AG (N
z [EI0 GND|H| [GND cio/m|[ci4|m]| [coo/m|[cos|m| [Dio|m|[pi14|m]| [poo[m|[po4[m]| [Z[A0[m
& [2av on [m| [2av[\) [24v[m|[24v[m]| [ov [m][ ov |m]| [24v|m]|[24v[m]| [ov [m]|[ov[m]| |S[Ac|m
g |EIl OFF(H| [ OV Cl1|{H|{CI5|H| |CO1/H||CO5/H| |DI1|H||DI5|H| |DO1{H||DO5/H < (Al L]
g [2av 24V|M||24v|H| [ov |H|| oV |H| [24V|H|[24V|H| |0V (H|| oV |(H| [£|AG |H
2 |slo =Telala[S =] [C/2|M||Cl6|m| (co2/m||coc|M| |DI2 M| |DI6 M| DO2|M|DOG|M| | [ACO|M
:[2avm||8|5|2[2|& |3 [24v]m|[2av]m]| [ov [m]|[ ov [m| [2av[m]|[24v|m] [ov [m]|[ov]m]| |2 [Ac |m
a[sin mmmmm[m||cs|m|[c7|m| [cos|m||co7{m| |D13[m||[Di7|m| [po3|m|[Dpo7[m| |2 [r01[m
Pri tychto typoch vstupu mozete pouzit nizSie znazorneny horizontalny blok digitalnych
vstupov (DI8-DI11) na kvadraturne kdédovanie sledovania dopravnika.
— | O
EEEEE
oo N
EEEENEN
Musi sa sledovat a dodrziavat vyznam niz8ie uvedenych farebnych schém.
ZIta s &ervenym textom Urcené bezpecénostné signaly
ZIta s &iernym textom Konfigurovatelné pre bezpecnost
Seda s ¢iernym textom Univerzalne digitalne V/V
Zelena s Ciernym textom Univerzalne analégové V/V
V grafickom pouzivatelskom rozhrani mozete nastavit konfigurovatefné I/O bud ako
bezpec¢nostné 1/0 alebo vSeobecné /0.
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7. InStalacia
VSeobecné Tato Cast definuje elektrické Specifikacie pre nasledujlce 24V digitalne V/V riadiacej
Specifikacie skrinky.
pre vSetky

* Bezpecnostné V/V
digitalne VIV . .
* Konfigurovatelné V/V

* Univerzéalne VIV

UPOZORNENIE

Slovo konfigurovatefny sa pouziva pre vstupy/vystupy nakonfigurované
bud’ ako V/V slvisiace s bezpe¢nostou, alebo ako normalne V/V. Toto
su ZIté svorky s Ciernym textom.

Nainstalujte robota podfa elektrickych Specifikacii, ktoré st rovnaké pre vsetky tri vstupy.
Je mozné napdjaft digitalne V/V z interného 24 V napéjacieho zdroja alebo z externého
napajacieho zdroja konfiguraciou bloku so svorkami s nazvom Power. Tento blok
pozostéva zo Styroch svoriek. Horné dve (PWR a GND) su 24V a uzemnenie z interného
24V napd@jania. Dolné dve svorky (24 V a 0 V) v bloku su 24V vstupy pre napajanie V/V.
Predvolena konfiguracia pouziva interny zdroj napajania.

Napajanie Ak sa pozaduje viac prudu, pripojte externy zdroj napajania, ako je zobrazené nizSie.

Power
PWR |
GND
24v |\

ov

Tento priklad znazorfiuje predvolenu
konfiguraciu pomocou interného zdroja

napajania

Tento priklad znazorfiuje predvolenu
konfiguraciu s externym zdrojom napajania
pre vacsi prud.

Elektrické Specifikacie pre obe svorky a externy zdroj napajania, su zobrazené nizSie.

Parameter

Min.

Max. Jednotka

Interny 24V zdroj napajania

[PWR - GND] Napatie 23 24 25 \%
[PWR - GND] Prud 0 - 2% A
Poziadavky na externy 24V vstup

[24 V — 0 V] Napatie 20 24 29 \
[24 V - 0 V] Prad 0 - 6 A

* 3,5 A pre 500 ms alebo 33 % pracovny cyklus.

UR10e
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Digitalne Digitalne V/V su konstruované v sulade s IEC 61131-2. Elektrické Specifikacie su
vstupy/vystupy  uvedené nizSie.

Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Digitalne vystupy

[COx/DOx] Prad* 0 - 1 A
[COx/DOx] Pokles napétia 0 - 0,5 \Y
[COx/DOx] Unikovy prad 0 - 0,1 mA
[COx/DOx] Uginok - PNP - Typ
[COx/DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitalne vstupy

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napétie -3 - 30 \
[EIxX/SIx/CIx/DIx] Oblast VYP -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ZAP 11 - 30 \
[EIxX/SIx/CIx/DIX] Prad (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Uginok - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIX] IEC 61131-2 - 3 - Typ

*Na odporovu alebo indukénu zataz maximalne 1 H.
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/.4.1. Ovladanie rozhrania V/V

Popis

Ovladanie
rozhrania V/V

Ovladanie rozhrania V/V vam umoznuje prepinat medzi ovladanim pouzivatefom a
ovladanim URcap.

TCP

1 Zatazenie
Montéaz

Nastavenie
ViV

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

> Bezpeénost

> Funkcie

> 2Zbernica
> URCap

O Vypnuty

Wyberte, ako sa ma ovldat 1/O rozhranie néstroja. Ak je zariadenie oviddané prostrednictvom URCap, nebude pouzivatel'skkéd moZnost

brané do UGvahy.

Owvladané

Analégové vstupy - Rozhranie komunikécie nastroja

O Analdgové vstupy
analog_in[2]

analog_in[3]

Pouzivatel

@ Rozhranie komunikécie néstroja

Rozhranie komunilkdcie ndstroja umoznuje komunilkovat s

néstrojom bez externého lcdblového prepojenia

Prenosova rychlost
Parita

Ukon&ovacie bity
RX neaktivhe znaly

TX nealktfvne znaky

115200 A
Ziadny -
Jeden v
15
3,5

ReZim digitéineho vystupu

Digitéiny wystup néstroja sa urél na zdklade pripojeného néstroja

Vyistupné napétie Nastroja

0 v

., Akle nasadené zariadenie uréené pre 12 V, nastavenim napétia
* néstroja na 24 V ho mdzete poslkodit

o Dvojpinové napéjanie

@ Standardny wstup
Digitéliny wystup 0
Digitéliny wystup 1

Ilesanie (NPN) -

I<lesanie (NPN) -

o 0 O Sirm,ﬂéw:ia.

1. Tuknite na kartu Instalacia a v &asti V&eobecne tuknite na Vstupy a vystupy nastroja

2. Vyberom polozky Pouzivatel v Casti Ovladanie rozhrania V/V ziskate pristup k
analégovym vstupom nastroja a/alebo nastaveniam rezimu digitalneho vystupu.
Vyberom URCap sa odstrani pristup k nastaveniam Analégové vstupy nastroja a
Rezim digitalneho vystupu.

UPOZORNENIE

Ak URCap ovlada koncovy efektor, napriklad chapadlo, potom URCap
vyzaduje ovladanie rozhrania 10 nastroja. Vyberte URCap v zozname,
aby ste mu umoznili ovladat rozhranie 10 nastroja.

UR10e
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/.4.2. Pouzivanie karty V/V

Popis

Napatie

Nastavenia
analégovej
domény

Na monitorovanie a nastavenie zivych V/V signalov z/do ovladacej skrinky pouzite zalozku
I/O.

Na obrazovke sa zobrazuje aktualny stav I/O, a to aj poCas vykonavania programu. Program
sa zastavi, ak sa pocas vykonavania nieCo zmeni. Pri zastaveni programu si vSetky
vystupné signaly zachovaju svoj stav. Obrazovka sa aktualizuje rychlostou 10 Hz, takze
velmi rychly signal sa nemusi zobrazit spravne.

Konfigurovatelné V/V je mozné rezervovat pre $pecialne bezpe¢nostné nastavenia
definované v ¢asti inStalacie uréenej na konfiguraciu bezpecnostnych V/V (pozri ¢ast V/V);
tie, ktoré su rezervované, budi mat namiesto predvoleného nazvu alebo nazvu
definovaného pouzivatelom nazov bezpecnostnej funkcie.

Konfigurovatelné vystupy, ktoré su rezervované pre bezpecnostné nastavenia, nie su
prepinatefné a budu zobrazené len ako kontrolky LED.

Kenfigurovatelny vstup Konfigurovatelny vystup Digitélny vstup Digitélny vystup
Robot S-Guard Reset 4 oJ[O4 0 4 o4
Externé
amarmel (5 100 ) Js 0
2 6 2] (e Start-Prog 6 20 e
3 7 3] ()7 Stop-Prog 7 3007
Analdgovy vstup Digitdlny vstup nastroja Digitalny vystup néstroja
analog_in[0] a0y 0 1 o[ []1
ov 1ov
Prid
analog_in[1] 0,00V e
ov ov
Analdgovy vystup Analégovy vstup nastroja
- analog_in[2] 0,00V Napétie
analog_out[0] . ov 1ov
4,00 mA
analog_in[3] .00V Napétie
analog_out[1] -
oL . ov 10v

4,00 mA

ONormélny : ° 0 O S\r‘ﬂu\écia.

Ked je vystup nastroja ovladany pouzivatelom, mézete nakonfigurovat napatie. Vyberom
URCap sa odstrani pristup k nastaveniu Napatie.

Analogové vstupy/vystupy je mozné nastavit na vystup prudu [4-20mA] alebo napétia [O-
10V] . Tieto nastavenia su trvalé pocas reStartov riadiacej jednotky robota a su ulozené v
inStalacii.

Kontrolu nad vstupmi/vystupmi nastroja mozno priradit URCap v V/V nastroja na karte
Indtalacia. Vyber URCap odstrafiuje kontrolu pouzivatefa nad analégovymi V/V nastroja.
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Komunikacné
rozhranie
nastroja

Napajanie
pomocou
dvojitého kolika

Ked je zapnuté Tool Communication Interface TCI , analégovy vstup nastroja sa stane
nedostupnym. Na obrazovke V/V sa zobrazi pole Vstup néstroja, ako je znazornené.

Tool Analeg Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

R Idle Chars 1.50
TH Idle Chars 3.50

Ak je zapnuté napdjanie dvojitého ¢apu, digitalne vystupy nastroja treba pomenovat
takto:

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

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA

UR10e
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/.5. Bezpecnostne V/V

Bezpeé&nostné
VIV

Tabuflka

V tejto Casti su opisané vyhradené bezpecnostné vstupy (zIta svorka s Cervenym

textom) a konfigurovatefné V/V (ZIté svorky s €iernym textom), ked' su nakonfigurované

ako bezpecnostné V/V.

Bezpecnostné pomocky a zariadenia sa musia instalovat v stilade s bezpe¢nostnymi
pokynmi a hodnotenim rizik uvedenymi v kapitole Bezpec¢nost.
VSetky bezpecnostné V/V su paroveé (redundantné), takze jedna porucha nespdsobi
stratu bezpecnostnej funkcie. Bezpe¢nostné V/V v§ak musia byt vedené ako dve

samostatné vetvy.

Dva stale bezpecnostné vstupy su:

* Nudzové zastavenie robota iba pre zariadenia nidzového zastavenia

* Ochranné zastavenie pre ochranné zariadenia

* 3PE Stop pre ochranné zariadenia

Rozdiel vo funkciach je uvedeny nizSie.

Nuadzové

zastavenie

Ochranné
zastavenie

Zastavenie 3PE

Pohyb robota sa zastavil Ano Ano Ano
Spustenie programu Pozastavenia Pozastavenia Pozastavenia
Napajanie hnacich mechanizmov Vypnut Zapnut Zapnut
. . Automaticke Automatické
Resetovat Manualne , .
alebo manualne | alebo manualne
Kazdy cyklus az | Kazdy cyklus az

Pravidelnost pouzivania

Nepravidelné

nepravidelné

nepravidelné

Len uvolnenie

Pozaduje opéatovnu instalaciu brzdy Nie Nie
Kategoria zastavenia (IEC 60204-

1 2 2
1)
Vykonnostna uroven
monitorovacej funkcie (ISO 13849- PLd PLd PLd

1)

Bezpecnostné
upozornenie

Konfigurovatelné V/V je mozné pouzit na nastavenie dalSich funkcii bezpe¢nostnych
V/V, napr. vystupu nudzového zastavenia. Pomocou rozhrania PolyScope definujte

sadu konfigurovatelnych vstupov/vystupov pre bezpecnostné funkcie.

POZOR

A\

Neschopnost pravidelne overovat a testovat bezpec¢nostné funkcie
mbze viest k nebezpecnym situaciam.

* Pred uvedenim robota do prevadzky by sa mali overit
bezpecnostné funkcie.

* Bezpecnostné funkcie by sa mali pravidelne testovat.

Navod na pouziva

nie

74

UR10e

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 7. InStalacia

Signaly VSetky nakonfigurované a stale bezpeénostné vstupy st filtrované, aby bolo mozné pouzit

OSSD bezpe&nostné zariadenie s dizkami impulzov kratimi ako 3 ms. Bezpe¢nostny vstup sa
vzorkuje kazdu milisekundu a stav vstupu sa urCuje podrla vstupného signalu, ktory sa objavi
najCastejSie za poslednych 7 milisekund.

Bezpecnostné Ovladaci panel mézete nakonfigurovat na vystup impulzov OSSD, ked je bezpecnostny
signaly OSSD vystup neaktivny/vysoky. Impulzy OSSD detekuju schopnost ovladacej skrinky
aktivovat/znizit bezpecnostné vystupy. Ked st impulzy OSSD povolené pre vystup, na
bezpecnostnom vystupe sa raz za 32 ms vygeneruje nizky impulz 1 ms. Bezpecnostny
systém rozpozna, ked' je vystup pripojeny k zdroju a vypne robota.
Niz$ie uvedeny obrazok ukazuje: ¢as medzi impulzmi na kanali (32 ms), dizku impulzu
(1 ms) a ¢as od impulzu na jednom kanali k impulzu na druhom kanali (18 ms)

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

saletyn J_|

32 ms

SafetyB j—' LI
18 ms

Zapnutie OSSD pre bezpecénostny vystup

1. V hlavicke klepnite na In§talacia a vyberte Bezpe¢nost.
2. V Casti Bezpecnostvyberte vstupy/vystupy.

3. Naobrazovke I/0O v Casti Vystupny signal zaSkrtnite pozadované policko OSSD.
Ak chcete povolit zaciarkavacie policka OSSD, musite priradit vystupny signal.

Predvolena Robot sa dodava s predvolenou konfiguraciou, ktora umozfiuje prevadzku bez
konfiguracia dodato&ného bezpecnostného vybavenia.
bezpecnosti Safety
24V
)
@ | EIO
g, 24V
[
5 |EN
24V
£ (sio
S [24v
3 [si1
Pripojenie Takmer pri kazdom pouziti sa pozaduje pouzitie jedného alebo viacerych Specialnych
tlacidiel tlaCidiel nidzového zastavenia. NizSie uvedeny obrazok zobrazuje pripojenie jedného
nudzového alebo viacerych tlaCidiel nidzového zastavenia.
zastavenia
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Zdiefanie Funkciu nidzového zastavenia zdielani medzi robotom a inym strojmi moZete nastavit
nudzového nakonfigurovanim nasledujucich funkcii V/V prostrednictvom GUI. Vstup pre nudzové

zastavenia s
inymi strojmi

Ochranné
zastavenie s
automatickym
obnovenim

zastavenie robota sa nesmie pouzit na Ucely zdielania. Ak je potrebné pripojit viac ako dva
roboty UR alebo iné stroje, je potrebné, aby signaly nidzového zastavenia riadilo
bezpecnostné PLC.

* Konfigurovatelnd dvojica vstupov: externé nudzové zastavenie.
* Konfigurovatelnd dvojica vstupov: zastavenie systému.
NizSie uvedeny obrazok zobrazuje, ako dva roboty UR zdielaju svoje funkcie

bezpelnostného zastavenia. Nakonfigurované V/V pouzité v tomto priklade su CI0-Cl1 a
CO0-COf1.

[Configurable Jipu
24V
CIo
24V
ci
24V
CI2
24V
CI3

B
s

l
OOOOODOOCRN

Configurable Outputs. H [Configurable Inputs onfiyurable Outputs

oV oV E .

N

=

ICO0 ICO4
oV oV

CO1 CO5
%

oV
CO2 6

oV

CO3

N
X
<

Q
]

N
®
<

l

o
>

l

N
kS
<

0"

n[u[nnenen
|

l

<]
S

mnnpapan
na(nm I\IL\I

|

Tato konfiguracia je ur¢ena len pre aplikacie, kde obsluha nemdéze prejst dverami a
zatvorit ich za sebou. Konfigurovatefné V/V je mozné pouzit na nastavenie tlacidla
obnovenia na vonkaj$ej strane dveri, ktoré sluzi na opatovnu aktivaciu pohybu robota.
Robot automaticky obnovi pohyb, ked' sa opatovne obnovi signal.

ﬁ VAROVANIE
Nepouzivajte tuto konfiguraciu, ak je mozné opatovne obnovit signal z
vnutornej strany bezpecnostného obvodu.

Safety
24V
EIO

R =
/ ETd] [T

Emergency Stop

BN EENR
P Pe—r—

m‘ﬁ‘m

=|2|s

=

24V O
El1 [ 2av ]|
[ [ov [m]
24V »
Sio m}
Cl

X

Sleg

Safeguard Stop

24V J2 1 [oav]
sit || Alsn

Tento priklad znazornuje dverovy Tento priklad znazozfiuje bezpe€nostnu rohoz ako
spinac¢ ako zakladné bezpe&nostné zariadenie, pri ktorom je vhodné
bezpecnostné zariadenie, kde sa automatické obnovenie ¢innosti. Tento priklad plati aj
robot zastavi pri otvoreni dveri. pre bezpeénostny laserovy skener.
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Ochranné

zastavenie s

Ak sa pouziva ochranné rozhranie pre interakciu so svetelnou zaclonou, pozaduje sa
obnovenie z vonkaj$ej strany bezpecnostného obvodu. Tlacidlo obnovenia musi byt

tlacidlom dvojkanalového typu. V tomto priklade je V/V nakonfigurované pre obnovenie CI0-CI1.
obnovenia =
/_yJ J
/ \ .......
Ve )
Hamn . # ﬁ o Tw]
o CIR WA | —
= : 8-
\\
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7.5.1. Signaly V/V

Popis V/V su rozdelené medzi vstupné a vystupné a su sparované tak, aby kazda funkcia
dosahovala kateg6riu 3 a PLd V/V.

> Vseobecnd 567 Vet Resetovan octranniino zacta
2

& ochrar venia nebude
2 rameno robota v stave ochrannéno zastavenia vo
\/ Bezpecnost Vstupny signsl Priradenie funkcie  chvil, kedy vstup Ochranného zastavena obdr2( vysoky
Limity robota

Limity Kibu config In0}, conflg il 1]

Roviny

, Poloha
" nastroja

Smer néstroja

RIRIRIK

v

Hardvér Vstupny signal ossD

PROFlsafe
Bezpednd config_our{0], conlg_ouri1]
predvolena config_our{2], conlg outi3] Niizové zastaverle systému

T config_out{4], config_out(s] Nepriradené
Hacidlo

oooo

config_oul6], confg_out(7 Nepriradené
Funkcie 'g_oul6] - ! i

2. 00 O «

Vstupné  Vstupy su popisané v nasledujucich tabufkach:

signaly
Tladidio Vykona zas'favenie 1. kategoérie (IEC 60294-1), pricom inff)rn.wuje
ntdzového ostatné stroje pomocou vystupu zastavenia systému, pokial je takyto
. vystup zadefinovany. Zastavenie sa spusti vo vSetkych sucastiach

zastavenia Lo, .
pripojenych k vystupu.

Nudzoveé V}/koné z.ast'aver.lie 1.. kategévrie (I.EC 60294—1) pro’stred.nictvom

Sastavenie v¥stupu rlz?dlace! skrinky, pncpm |nf(?rmu1e os.tat.ne Str'Oje p’omocou

robota vystupu nudzového zastavenia systému, pokial je takyto vystup
zadefinovany.

Externé

nudzové Vykonava zastavenie kategérie 1 (IEC 60204-1) len na robotovi.

zastavenie
Ked robot pouziva Normalnu alebo Znizenu konfiguraciu.
Ak je nakonfigurovany, slaby signal odoslany na vstupy sp6sobi
prechod bezpec¢nostného systému na znizenu konfiguraciu. Rameno
robota spomaluje, aby vyhovovalo znizenym parametrom.

Y. Bezpecnostny systém zarucuje, ze robot je v ramci znizenych limitov

Znizena . . ol
menej ako 0,5 sekundy po spusteni vstupu. Ak rameno robota nadalej
porusuje niektory zo znizenych limitov, spusti sa kategoria zastavenia
0. Spustacie roviny mozu tiez spdsobit prechod na znizenu
konfiguraciu. Bezpecnostny systém prechadza do normalnej
konfiguracie rovhakym spésobom.
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Vstupné Vstupy su popisané v nasledujucich tabufkach:
signaly
Pri pouziti externej volby rezimu sa prepina medzi automatickym
Prevadzkovy reZimom a manualnym rezimom. Robot je v automatickom rezime,
rezim ked ma vstup nizku hodnotu a v manualnom rezime, ked’ ma vstup
vysoku hodnotu.
Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie, pokial déjde k
Resetovanie dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stipania na vstupe ochranného
ochrannej resetu. Ked dojde k ochrannému zastaveniu, dba tento vstup na to,
zaruky aby stav ochranného zastavenia pokracoval, kym sa nespusti
reset.
Zastavenie spustené ochrannym vstupom. Vykon4a zastavenie
Zabezpecenie kategorie 2 (IEC 60204-1) vo vSetkych rezimoch, ked je spustené
ochrannym mechanizmom.
Zastavenie . . . .
, Vykona zastavenie kategorie 2 (IEC 60204-1) LEN v automatickom
ochranného v . . . < . .
. rezime. Ochranné zastavenie v automatickom rezime sa da zvolit,
mechanizmu . ) i o , .
S len ked je nakonfigurované a namontované trojpolohové pomocné
automatického . .
v zariadenie.
rezimu
Reset ochrany Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie v automatickom
automatického rezime, pokial déjde k dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stdpania na
rezimu vstupe ochranného resetu v automatickom rezime.
. . V manualnom rezime je na pohyb robota potrebné stlaéit externé
Trojpolohové . . . . . . .
omMocné trojpolohové pomocné zariadenie a podrzat ho v stredovej polohe.
e . . Ak pouzivate zabudované trojpolohové pomocné zariadenie, je na
zariadenie . - . :
pohyb robota potrebné ho stladit a podrzat ho v strednej polohe.
Vstup Volny chod mozete nakonfigurovat tak, aby umozfioval a
Freedrive na pouzival Vofny chod bez stlaCenia tlaCidla Vofny chod na
robote Standardnom TP, alebo bez toho, aby ste museli stlacit a podrzat
ktorékolvek z tlacidiel na 3PE TP v polohe stlacenia svetla.
A VAROVANIE
Ked je predvolené vynulovanie ochranného opatrenia vypnuté, déjde k
automatickému vynulovaniu, ked ochranné opatrenie uz nespusti zastavenie.
To sa mbze stat, ak osoba prejde cez ochranné pole.
Ak osoba nie je detekovang ochrannym zariadenim a je vystavena
nebezpeclenstvu, automaticky reset je podla noriem zakazany.
* Externy reset pouzite na zabezpecenie resetovania len vtedy, ked
osoba nie je vystavena nebezpecenstvu.
é VAROVANIE
Ked je zapnuta funkcia ochranného zastavenia v automatickom rezime,
ochranné zastavenie sa v manualnom rezime nespusti.
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Vystupné  VSetky bezpec€nostné vystupy sa znizZia v pripade porusenia alebo poruchy bezpecnostného
signaly systému. To znamena, ze vystup zastavenia systému spusti zastavenie aj vtedy, ked sa
nespusti nidzové zastavenie.
Mozete pouzit nasledujice bezpecnostné funkcie vystupnych signalov. Ked sa stav, ktory
spustil vysoké signaly skonci, v8etky signaly sa vratia na nizke:

Signal je Nizky, ked bol bezpe€nostny systém spusteny do stavu
zastavenia vratane vstupu nudzového zastavenia robota alebo
tlaCidla nidzového zastavenia. Ako prevencia zablokovania sa
nizky signal neodosle, ak stav Nudzového zastavenia spusti vstup
zastavenia systému.

Pohyb robota | Signal je Nizka , ak sa robot pohybuje, inak vysoka.

Signal je Viysoka , ked je robot zastaveny alebo v procese

1Systémové
zastavenie

Robot sa . zastavenia z dévodu nudzového zastavenia alebo bezpecnostného
nezastavuje . N . _— o
zastavenia. V opacnom pripade bude mat logiku nizkej urovne.
Signal je Nizky, ked' su aktivne znizené parametre alebo ak je
Znizena bezpecnostny vstup nakonfigurovany so znizenym vstupom a
signal je v sucasnosti nizky. V opacnom pripade je signal vysoky.
Neznizené Toto je inverzna hodnota k hodnote Znizeny, definovanej vyssie.
Signal je Viysoky, ak je rameno robota zastavené a nachadza sav
Bezpecné nakonfigurovanej bezpecnej predvolenej polohe. V opacnhom
byvanie pripade je signal Low. To sa €asto pouziva, ked su roboty UR

integrované s mobilnymi robotmi.

@ UPOZORNENIE

Externy mechanizmus, ktory z robota prijima stav Nudzového zastavenia
cez vystup zastavenia systému, musi byt v silade s normou ISO 13850. To
je potrebné najma v nastaveniach, kde je vstup nudzového zastavenia
robota pripojeny k externému zariadeniu nidzového zastavenia. V takych
pripadoch sa po uvolneni externého zastavenia systému vstup Nudzového
zastavenia systému zmeni na vysoky. To znamend, Ze stav nudzového
zastavenia na externom strojovom zariadeni sa vynuluje bez potreby
manualneho zasahu operatora robota. Preto, aby boli spinené
bezpeénostné normy, externé strojové zariadenia musia vyzadovat ru¢ny
zasah, aby sa mohli obnovit.

1Systémové zastavenie bolo predtym zname ako ,systémové nidzové zastavenie® pre roboty
Universal Robots. PolyScope mézZe zobrazit ,Nudzové zastavenie systému”.
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/.5.2. Nastavenie V/V

Popis Pomocou obrazovky Nastavenie vstupov/vystupov definujte vstupné/vystupné signaly a
nakonfigurujte akcie pomocou ovladacieho prvku karty V/V. Typy vstupnych/vystupnych
signalov su uvedené v Casti Vstup a Vystup.

Na pristup k registrom na vSeobecné Ucely mézZete pouzit zbernicu, napriklad Profinet a
EtherNet/IP.

Ak povolite nastrojové komunikacné rozhranie (TCI), analégovy vstup nastroja sa stane
nedostupnym.

Zobrazit

TCP |

Digitalny v

Zatazenie

Montaz Vstup Vystup

. Difo] digital_in[0] ~ Do) digital_out[0] ~

Nastavenie

VIV DIl digital_in[1] Dof1] digital_out[1] Prog-RUnning

DIz digital_in[2] Start-Prog Dojz] digital_out[2]

1/O nastroja DI[3] digital_in[3] Stop-Prog DO[3] digital_out[3]

Premenné DI4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]

= DIls] digital_in[5] Dols] digital_out[5]

Spustenie Dits] digital_in(6] Dol digital_out[6]

Hladky DIf7] digital_in[7] Do[7] digital_out[7]

prechod
Ti[o] tool_in[0] Tolo] tool_out[o]

Domov T toolin[1] ~ Tor] tool_out[1]

Sledovanie Vybrany 1/O:  digital_out[1]

dopravnika
Skrutkovanie Premenovat \édanie kart
) Bezpeénost

) Zbernica Akcla v programe

> URCap ‘Vysoké, ked bezi nizko, ked sa zastavil - ‘

Normdiny R ° 0 O SH‘r‘u,ﬂéua.

@)
UPOZORNENIE
Pri spustani programov zo vstupu V/V alebo zbernice méze robot zacat

pohyb z pozicie, ktord ma, nebude potrebny ziadny manualny pohyb k
prvému tratovému bodu cez PolyScope.

Typ I/0 Ak chcete obmedzit pocet signalov uvedenych v Input a Output, pouzite rozbalovaciu
signalu ponuku View na zmenu zobrazeného obsahu na zaklade typu signalu.

Priradenie MoZete pomenovat vstupné a vystupné signaly, aby ste fahko identifikovali tie, ktoré sa
nazvov pouzivaju.

definovanych 1. Vyberte pozadovany signal.

pouzivatefom . ; . ) . o
2. Tuknutim na textové pole zadajte nazov signalu.

3. Ak chcete obnovit predvoleny nazov, tuknite na polozku Vymazat.

Musite zadat pouzivatelsky definovany nazov pre v§eobecny register, aby bol k
dispozicii v programe (t. j. pre prikaz Wait alebo podmieneny vyraz prikazu If ).
Prikazy Pockat a Ak su popisané v (Pockat) a (Ak). Pomenované univerzalne registre
najdete vo voli€i Input alebo Output na obrazovke Expression Editor .
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Vstupné/vystupné
akcie a ovladanie

Fyzické a digitalne vstupy/vystupy Fieldbus mbzZete pouzit na spustenie akcii alebo
reakciu na stav programu.

zéloziek

vstupov/vystupov

Ovladanie Pomocou ovladacieho prvku I/O Tab Control mézete urcit, ¢i je vystup riadeny na karte 1/0

kariet 1/0 (bud programatormi, alebo oboma operatormi a programatormi), alebo ¢i je riadeny
programami robota.

Dostupné -

vstupné Prikaz Ukon

Cinnosti Spusti alebo obnovi aktualny program na hrani¢nej hodnote stupania

Start . . T
(povolené len cez dialkové ovladanie)

Zastavit Zastavi aktualny program na stupajucej hrane
Pozastavit Pozastavi aktualny program na stupajucej hrane

Ked je vstup vysoky, robot prejde do freedrive (podobne ako tlaCidlo
Volny chod | freedrive).
Vstup je ignorovany, ak iné podmienky neumoznuju freedrive.

ﬁ VAROVANIE
Ak sa robot zastavi po¢as pouzivania vstupnej akcie Start, robot sa pred
spustenim tohto programu pomaly presunie na prvy smerovy bod programu.
Ak je robot pozastaveny po¢as pouzivania vstupnej akcie Start, robot sa
pomaly presunie do polohy, z ktorej bol pozastaveny pred obnovenim tohto
programu.
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Dostupné

vystupné Ukon
céinnosti stav

Vystupny Stav programu
Zastavené
Nizka, ked nie je spustena LO alebo
pozastavené
Zastavené
Vysoka, ked nie je spustena HI alebo
pozastavené
Spustené,

LO Zastavené

HI alebo
pozastavené
Program bol
Nizka neplanovana zastavka LO nepldnovane
ukonc&eny
Program bol
nepldnovane
ukonc&eny
Spustené,
zastavené
alebo
pozastavené
Spustenie
(pozastavenie
Striedanie alebo
Nepretrzity pulz vysokych a | zastavenie
nizkych programu na
udrzanie stavu
impulzu)

Vysoka pri behu, nizka pri zastaveni

LO

Nizka neplanovana zastavka, inak vysoka HI

Priina K neplanovanému ukonéeniu programu méze dojst z ktoréhokolvek z nizSie uvedenych
ukonéenia dévodov:

programu * Zastavenie robota
* Porucha

* PoruSenie

* Vynimka runtime
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/.6. Trojpolohove pomocne zariadenie

Popis Rameno robota je vybavené podpornym zariadenim vo forme Prenosného terminalu 3PE.
Riadiaca skrinka podporuje nasledujuce konfiguracie zariadeni:

* Prenosny terminal 3PE
* Externé trojpolohové pomocné zariadenie

* Externé trojpolohové pomocné zariadenie a Prenosny terminal 3PE

Obrazok nizSie zobrazuje spdsob pripojenia trojpolohového pomocného zariadenia.

Confil;urabl Inputs 3-Position Switch
24V 24v |H 1
clof| m<y [ ;

24v 1l | [2av) W — —
cH |[ERCI5H

24v |H|[2kv] "
c2 |H||¢gelm

24v |H|[23vIH

ci3|H|[C

Poznamka: Dva vstupné kanaly pre vstup trojpolohového pomocného zariadenia maju
toleranciu nezhody 1 sekunda.

UPOZORNENIE
Bezpecnostny systém robota UR nepodporuje viac externych

trojpolohovych zariadeni.

Prepinac Pouzivanie trojpolohového pomocného zariadenia vyzaduje pouzitie prepinaca
prevadzkového prevadzkového rezimu.
rezimu

Prepinac prevadzkového rezimu je znazorneny na obrazku nizsie.

Confil;urabl pots Operational mode Switch
24Vl W ||24v (W 1
ciof[m)[cu [m :
24v||m|[24v [ — —
cij|Hj|ci5 N :

24v|| |24V |H "
cl2)| s |l

24v NA | [24vY H

CI3 | ECI7 Nl

9
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/.7.Univerzalne digitalne V/V

Popis Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a spustenie predvoleného
programu a pre automaticku inicializaciu rameno robota pri spusteni.

Univerzélne Tato Cast popisuje univerzalne 24V V/V (Sedé svorky) a konfigurovatefné V/V (zlté svorky
digitalne V/V s Ciernym textom), ked' su konfigurované ako bezpecnostné V/V.

Univerzalne V/V sa m6zu pouzivat na pohon zariadeni, ako su pneumatické relé priamo
alebo v ramci komunikacie s inymi systémami PLC. VSetky digitalne vystupy je mozné
automaticky deaktivovat, ked sa vykonavanie programu zastavi.

V tomto rezime je vystup vzdy nizky, ked nie je spusteny program. Priklady su uvedené v
nasledujucich pod¢&astiach.

V tychto prikladoch su pouzité bezné digitalne vystupy, ale mézu sa tieZ pouzivat
akékolvek konfigurovatelné vystupy, ak nie su konfigurované na vykonavanie
bezpecnostnej funkcie.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs \ 24V|H |(24Vv|R

ov [m[[ov[d w80 DIO|H|[DI4
DO IDOSIIe @ 2av|m||2av|dl T

ov |H|| ov
DO1/H||DO5|H ] DI1|M||DIS| R B ]
ovimliovim 24av|m|[2av|m)
DO2| M ||[DO6| M DI2|H||DI6|H \ y-l

ov |H| ovim 24V|H||24av|H
DO3| M ||DO7| W DI3|H||DI7|H

Toto je priklad toho, ako sa prostrednictvom
pripojenych digitalnych vystupov ovlada
zatazZenie.

Toto je priklad toho, ako je jednoduché
tlaCidlo pripojené k digitalnemu vstupu.

Komunikacia Digitalne V/V sa mézu pouzivat na komunikaciu s inymi zariadeniami, ak sa vytvori
s inymi strojmi  spolocné GND (0 V) a ak stroj pouziva technolégiu PNP, pozri nizSie.
alebo PLC

Digital Inputs

9
&

<

l

-3

l

<

l

=

l

<

l

[}

l

<

l

l
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/.7.1. Analogove vstupy — Rozhranie komunikacie nastroja

Popis Rozhranie komunikéacie nastroja (TCI) umoznuje komunikaciu robota s pripojenym
nastrojom cez analégovy vstup nastroja robota. Tymto sa eliminuje potreba externého
kablového prepojenia.

Po zapnuti nastroja Rozhrania komunikacie su vSetky analdégové vstupy nastroja

nedostupné
Komunikacéné 1. Tuknite na kartu Intalacia a v &asti V&eobecne tuknite na Vstupy a vystupy na
rozhranie nastroje.
nastroja 2. Nastavenia TCl sa upravuju v Casti Rozhranie komunikacie.

Po zapnuti TCl je pre nastavenie I/O instalacie analégovy vstup nastroja
nedostupny a nezobrazuje sa v zozname vstupov. Analégovy vstup nastroja nie je
k dispozicii ani pre programy ako moznosti a vyrazy Wait For.

3. Vrozbalovacich ponukach v ¢asti Komunikacné rozhranie vyberte pozadované
hodnoty.
Akékolvek zmeny hodnét sa okamzite odoSIu do nastroja. Ak sa niektoré hodnoty
indtalacie liSia od toho, ¢o nastroj pouziva, zobrazi sa upozornenie.
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/.8.Univerzalne analogove V/V

Popis Rozhranie analégovych V/V je zelena svorka. Je ju mozné pouzivat na nastavenie alebo
meranie napatia (0- 10 V) alebo prudu (4 - 20 mA) z alebo do iného zariadenia.
Na dosiahnutie najvys3ej presnosti sa odporucaju nasledujuce pokyny.
* Pouzite svorku AG, ktord sa nachadza €o najblizSie k V/V. Dvojica zdiefa spoloCny
rezim filtra.
* Pouzite rovnaké gnd (0 V) pre zariadenie a riadiacu skrinku. Analégoveé V/V nie je
galvanicky izolované od riadiacej skrinky.
* Pouzite tieneny kabel alebo kratenu dvojlinku. Pripojte tieneny kabel k svorke GND
na svorke oznacenej Power.
* Pouzivajte zariadenie, ktoré pracuje v prudovom rezime. Pridové signaly su menej
citlivé na rusenie.
Elektrické Rezimy vstupov mdZzete vyberat v rozhrani GUI. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.
Specifikacie
Svorky Parameter Min. Typ  Max. Jednotka
Analdgovy vstup v pridovom
reZime
[AIx - AG] Prud 4 - 20 mA
[AIx - AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx — AG] RozliSenie - 12 - bit
Analdgovy vstup v napdtovom
reZime
[AIx - AG] Napatie 0 - 10 \%
[AIx — AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx — AG] RozliSenie - 12 - bit
Analdgovy vystup v pridovom
rezime
[AOx - AG] Prud 4 - 20 mA
[AOx — AG] Napéatie 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Rozlienie - 12 - bit
Analdgovy vystup v napdtovom
rezime
[AOx — AG] Napéatie 0 - 10 \
[AOx — AG] Prad -20 - 20 mA
[AOx — AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] RozliSenie - 12 - bit
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Analégovy
vystup a
analégovy
vstup

T

AG |H

o o
glAc|m <o
Iom > a0
fols

g ||

]

M
HEHAREEEE
mm[wwl |[w
kL ~
| Analog Outputs Analog Inputs

NizSie je uvedeny priklad, ako riadit pas
dopravnika pomocou analégového vstupu
riadenia rychlosti.

Tento priklad ilustruje pripojenie
analégového senzora.

/.8.1. Digitalny vystup

Popis

Dual Pin
Power

Komunikacné rozhranie nastroja umoziuje nezavislu konfiguraciu dvoch digitalnych
vystupov. V PolyScope ma kazdy kolik rozbalovaciu ponuku, ktora umozfiuje nastavenie
vystupného rezimu. K dispozicii s nasledujuce moznosti:
* Sinking: Umoznuje konfigurovat PIN v konfiguracii NPN alebo Sinking. Ked'je vystup
vypnuty, kolik umoznuje pridenie pridu do zeme. MéZe sa pouzit v spojeni s kolikom
PWR na vytvorenie plného obvodu.

* Sourcing: Umoznuje konfigurovat PIN kdd v konfiguracii PNP alebo Sourcing. Ked je
vystup zapnuty, kolik poskytuje kladny zdroj napéatia (konfigurovatelny na karte 10).
Méze sa pouzit v spojeni s kolikom GND na vytvorenie celého obvodu.

* Push /Pull: Umoznuje konfiguraciu kolika v konfiguracii Push / Pull. Ked je vystup
zapnuty, kolik poskytuje kladny zdroj napatia (konfigurovatelny na karte 10). M6ze sa
pouzit v spojeni s kolikom GND na vytvorenie plného obvodu. Ked je vystup vypnuty,
kolik umoznuje pradenie pradu do zeme.

Po vybere novej vystupnej konfiguracie sa zmeny prejavia. Aktualne nacitana instalacia sa
upravi tak, aby odrazala novu konfiguraciu. Po overeni, ¢i vystupy nastroja funguju podla
planu, nezabudnite uloZit inStalaciu, aby ste predisli strate zmien.

Dual Pin Power sa pouziva ako zdroj energie pre naradie. Zapnutie Dvojitého pohanania
Capu vypne predvolené digitalne vystupy nastroja.
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/.9. Dialkove ovladanie ZAP/VYP

Popis Riadiacu skrinku mézete zapnut a vypnut aj bez pouzitia prenosného terminalu pomocou
dialkového ovladania ZAP/VYP. Toto sa zvyCajne pouziva:
* ked prenosny termindl nie je k dispozicii,
* ked musi mat systém PLC Uplnu kontrolu,
* ked je potrebné zapnut alebo vypnut viacero robotov naraz.
Dialkové Dialkové ovladanie ON/OFF poskytuje pomocné napajanie 12 V, ktoré sa udrziava aktivne,
ovladanie ked je riadiaca skrinka vypnuta. Vstup ON je ur€eny iba na kratkodobu aktivaciu a funguje
rovnakym sposobom ako tla¢idlo POWER. Vstup OFF mézete drzat stlaceny fubovolne dihy
Cas. Na automatické nacitanie a spustenie programov pouzite softvérovu funkciu (pozri
&ast Cast Il Navod k Polyscope).
Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.
Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
[12 V - GND] Napéatie 10 12 13 \Y,
[12 V - GND] Prud - - 100 mA
[ZAP/VYP] Neaktivne napéatie 0 - 0,5 \%
[ZAP/VYP] Aktivne napéatie 5 - 12 \Y
[ZAP/VYP] Vstupny prad - 1 - mA
[ZAP] Cas aktivacie 200 - 600 ms
Remote l’ h Remote l’ h
12v|H I 12v|d I
GND|H S } GND|H R . }
ON R ON
OFF| l\, P OFF ]
Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného | Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného
tlacidla ON. tlacidla OFF.
é POZOR
Udrziavanie stlacenia a podrzania tlacidla napajania vypne riadiacu skrinku bez
ulozenia.
* Nedrzte stlaceny vstup ON resp. tla¢idlo POWER bez ulozenia.
* Pouzite vstup OFF pre dialkové vypnutie, aby riadiaca skrinka mohla
ukladat otvorené subory a spravne vypinat.
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/.10. Ethernet

Popis Rozhranie Ethernet sa méze pouzit na nasledovné:
* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET.

* Vzdialeny pristup a riadenie.

Ak chcete pripoijit ethernetovy kabel, prejdite cez otvor na zakladni Riadiacej skrinky a zapojte ho do
ethernetového portu na spodnej strane konzoly.

Nahradte uzaver na zakladni Riadiacej skrinky vhodnou kablovou priechodkou, aby sa kabel pripojil
k ethernetovému portu.

Elektrické Specifikacie su uvedené v tabufke nizsie.

Parameter Min. . Jednotka
Rychlost komunikacie 10 - 1000 Mb/s

/.11. Integracia koncového efektu

Popis Koncovy efektor méze byt v tejto prirucke oznacovany aj ako nastroj a obrobok.

UPOZORNENIE
UR poskytuje dokumentaciu pre koncovy efektor, ktory ma byt integrovany
S ramenom robota.

* Montaz a pripojenie najdete v dokumentacii Specifickej pre koncovy
efektor/néstroj/obrobok.
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/N1 /O nastroja

Konektor Tento konektor zabezpecuje napajanie a riadi signaly do unasacov a senzorov pouzivanych
nastroja v konkrétnom nastroji robota. Konektor nastroja ma osem otvorov a nachadza sa vedla
priruby nastroja na zapasti 3.
Osem vodicov vo vnutri konektora ma rézne funkcie, ako je uvedené v tabulke:
gollk Signal Popis
1 AI3/RS485- Analég v 3 alebo RS485-
6 7 2 Al2/RS485+ Analog v 2 alebo RS485+
O Digitalne vystupy 0 alebo 0 V/12
(o 1 3 TOO/PWR /24 \/
5(0 Os 4 TO1/GND | Digitalne vystupy 1 alebo Zem
(@) o 2 5 POWER ovn2vi2av
4 6 TI0 Digitalne vstupy 0
7 T Digitalne vstupy 1
8 GND Zem
UPOZORNENIE
Konektor naradia sa musi dotiahnut rué¢ne maximalne na 0,4 Nm.
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Kablovy Kablovy adaptér na naradie je elektronické prisluSenstvo, ktoré umoznuje kompatibilitu medzi

adaptérna nastrojmi I/O a nastrojmi série e.

naradie

%

1  Pripaja sa k nastroju/koncovému efektoru.
2  Pripaja sa k robotovi.

sposobit zranenie.

nastroju/koncovému efektoru.

nastroju/koncovému efektoru.

‘ VAROVANIE
Pripojenie kablového adaptéra na naradie k zapnutému robotovi méze
* Pred pripojenim adaptéra k robotu pripojte adaptér k

* Robot nezapinajte, ak kablovy adaptér na naradie nie je pripojeny k

Osem vodiCov vo vnutri kdblového adaptéra na naradie ma rézne funkcie, ako je uvedené v

tabulke nizsie:

6K°"k Signal Popis
1 Al2/RS485+ Analég v 2 alebo RS485+
a 3 2 AI3/RS485- Analog v 3 alebo RS485-
3 TH Digitalne vstupy 1
2 4 TIO Digitalne vstupy 0
5 1 5 POWER ovi2vi2av
6 TO1/GND Digitalne vystupy 1 alebo Zem
6 Digitalne vystupy 0 alebo 0 V/12
2 7 TOO/PWR /24
8 GND Zem
UZEMNENIE

= Priruba nastroja je pripojena na GND (zem).
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/.11.2. Maximalne zatazenie

Popis

UR10e10 kg
/12,5 kg

Menovité uzitocné zatazenie ramena robota zavisi od posunu taziska (CoG) uzitoéného
zatazenia, ako je uvedené nizsie. Odchylka gravitaéného stredu sa definuje ako vzdialenost
od stredu nastrojovej priruby po gravitacny stred prislusného zatazenia.

Rameno robota sa méze prisposobit dlhému posunu taziska, ak je uzito¢né zatazenie
umiestnené pod prirubou nastroja. Napriklad pri vypocéte hmotnosti uzito¢ného zatazenia v
aplikacii pick and place berte do Uvahy uchopovac aj obrobok.

Schopnost robota zrychlovat sa méze znizit, ak uzitoéné zatazenie CoG presahuje dosah a
uzito¢né zatazenie robota. Dosah a uzito¢né zataZenie robota si mézete overit v
technickych Specifikaciach.

Kapacitu zatazenia robota mézete skontrolovat na Stitku ramena robota. Uzito¢né zataZzenia
nad 10 kg st vysunuté horizontalne smerom od laktového kibu.

ZvySenie maximalnej kapacity uzitoéného zatazenia méze spdsobit, Ze sa robot bude
pohybovat niz$ou rychlostou a niz§im zrychlenim.

Pohyb s vysokym uzitoénym zataZenim je s nastrojom orientovanym vertikalne nadol, ako je
to Casto v pripade paletizaCnych aplikacii.

Uzito¢né zatazZenie [kg]

M UR10e
[ UR10e 125kg

260 ‘ ‘ ‘ 4(‘]0 ' ‘ ‘ 660 ‘ ‘ ‘ Bl‘]O
Odsadenie taziska [mm]

Vztah medzi menovitym zataZenim a odchylkou gravitaéného stredu.

UR10e
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Zotrvacnost
uzitoéného
zat'aZenia

Ak je uzitocné zatazenie spravne nastavené, mozete nakonfigurovat uzitocné zatazenie s
vysokou zotrva¢nostou.

Softvér riadiacej jednotky automaticky upravuje zrychlenie, ak su spravne
nakonfigurované nasledujuce parametre:

* Hmotnost uzitocného zatazenia
+ Tazisko
» Zotrvacnost

Pomocou programu URSim moZzete vyhodnotit zrychlenia a ¢asy cyklov pohybov robota s
konkrétnym uzito¢nym zatazenim.

Navod na pouzivanie
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/11.3. Zabezpecenie nastroja

Popis Nastroj alebo obrobok je pripevneny k vystupnej prirube nastroja (ISO) na Spicke robota.

Lumberg RKMW 8-354 connector

A 35,65
+
@ 6 H7 T 6,20 0,20 —>‘ 4,50
4x D57 8
Mé-6H T 8
( > V A
K N % 6,20
Q
NI \\
@t&@i
X_—/ >( =
W A /)\
48,75
$31,50 H7
SECTION A-A
©50+0,1
©63h8
$90+0,1
Rozmery a vzor otvorov priruby nastroja. VSetky rozmery si v mm.
Priruba Vystupna priruba nastroja (ISO 9409-1) je miesto, kde je nastroj namontovany na Spicke
nastroja robota. Pre polohovaci kolik sa odpora¢a pouzit otvor s radiadlnymi drazkami, aby sa

zabranilo nadmernému obmedzeniu pri udrzani presnej polohy.

é POZOR
Velmi dlhé skrutky M8 mozu tlacit na spodnt ¢ast priruby nastroja a spésobit
skrat robota.

* Na montaz nastroja nepouzivajte skrutky, ktoré presahuju 10 mm.

é VAROVANIE
Nespravne utiahnutie skrutiek moze sposobit zranenie v dosledku uvolnenia
priruby adaptéra a/alebo koncového efektora.

* Uistite sa, ze nastroj je spravne a bezpecne priskrutkovany na svoje
miesto.

* Uistite sa, ze nastroj je vyrobeny tak, aby nevytvaral nebezpecné situacie
neoCakavanym upustenim sucasti.
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/.11.4. Nastavit zatazenie

Popis Prikaz Nastavenie zataZzenia umoznuje nastavit uzito¢né zatazenie pre robota. UZito¢né
zatazenie je kombinovana hmotnost vSetkého, ¢o je pripojené k prirube nastroja robota.
Kedy ho pouzit

* Pri nastavovani hmotnosti uzitoéného zatazenia, aby sa zabranilo spusteniu
ochranného zastavenia robota. Spravne nastavena hmotnost uzitoéného zatazenia
zabezpecuje optimalny pohyb robota.

Nastavenie spravneho zatazenia zaruci optimalny pohybovy vykon a predchadza
ochrannym zastaveniam.

* Pri nastavovani uzito¢ného zatazenia na pouzitie v programe Zdvihnut a polozit
pomocou zveraka.

Nastavit zatazenie
PouZzitie prikazu 1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete pridaft
Nastavit zataZenie prikaz Nastavit.
V ¢asti Zakladné tuknite na Nastavit zataZenie.
V Casti Nastavit zataZenie pouzite rozbafovaciu ponuku.
a. Vyberte jedno z uz nastavenych uzito¢nych zatazeni.
b. Alebo méZzete v rozbalovacej ponuke nastavit nové zatazenie
vyberom moznosti Vlastné zatazenie a doplnenim poli hmotnost a
CoG (tazisko).
Q - Grafika Premenné
ot | et Nastavit zatazenie
Smer 3 "= Nasmvigeats2enielRayoalBI Nastavit celkové Uzitocné zatazenie
Cakat « Payload v
Nastavit’ Zatazenie
Samostatné Hrmotnost 0,000
okno Tazisko
Zastavit cx 0,00
Poznamka b CY 0,00
Adresar cz 0,00
Na'st_avit'
zatazenie 1 Nezabudnite nastavit celkov’i hmotnost zatazenia
Prechod
Upravte &as prechodu, aby sa zmena uzitoéného zatazenia wyhladila
28> xEpaz
O e
Tip Mozete tiez pouzit tlacidlo Nastavit teraz a nastavit tak hodnoty na uzli ako aktivne
zatazenie.
UzitoCny tip Ked vykonate akékolvek zmeny v konfiguracii programu robota, nezabudnite vzdy

aktualizovat uzito¢né zatazenie.
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Priklad: Nastavenie
zataZenia

Cas prechodu
uzitocného zatazenia

V programe Zdvihnut a polozit by ste v in&talacii vytvorili predvolené uzito¢né
zatazZenie. Potom pri zdvihnuti objektu pridate Nastavit zatazenie. UZito¢né
zatazenie by ste aktualizovali po zatvoreni zveraka, ale pred za¢atim pohybu.
Okrem toho by ste po uvolneni predmetu pouzili prikaz Nastavit zatazenie.

Toto je ¢as, za ktory sa robot prispésobi danému uzitoénému zatazZeniu. V dolnej
¢asti obrazovky mézete nastavit ¢as prechodu medzi réznymi uzitoénymi
zatazeniami.

Cas prechodu uzito&ného zatazenia mozete pridat v sekundach.

Nastavenim ¢asu prechodu vacSieho ako nula sa zabrani tomu, aby robot urobil
maly ,skok”, ked’ sa zmeni uzito¢né zataZenie. Program pokracuje, kym prebieha
Uprava.

Pouzitie ¢asu prechodu uzito¢ného zataZenia sa odporuca pre

zdvihanie alebo uvolfiovanie tazkych predmetov alebo pouzivanie vakuového
zveraka.

UR10e
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Zatazenie

Popis Aby robot pracoval optimalne, je nutné nastavit zatazenie, tazisko a zotrvacnost.
Mozete definovat niekolko zataZeni a prepinat medzi nimi vo svojom programe. Toto je
uzitoéné v pripadoch Zdvihnut a Polozit, napriklad, ked robot zdvihne a uvolni predmet.

ZataZenie Vizualizdcia zataZenia

TCP =

o [~ Payload - i

1 Zatazenie
e Zatazenie + Nastavit teraz
Montaz
. Hmotnost 0,000 kg
Nastavenie ~
ViV TaZisko #
1/0 nastroja CX 0,00/ mm 7 Merat
Premenné cy 0,00| mm |—,
Spustenie ez 0.00jmm j
Hladky
prechod 1 Nezabudnite nastavit celkovil hmotnost zataZenia EI
Domov Zotrvaénost (kg m?)
Sledovanie O Pouzit viastnd maticu zotrvaénost
dopravnika _
Y z ” a .

Skrutkovanie Priruba nastroja

— 0,000000 |  0,000000]  0,000000 v v
0,000000 |  0,000000]  0,000000

z 0,000000 |  0,000000/  0,000000

-

) URCap o Zotrvaénost je zadand s wichodiskowm bodom v taZisku (CoG)

zatazenia a 6s zarovnanych s osami priruby

o Normalny

Pridanie, MbzZete zacat s konfiguraciou nového zatazenia pomocou nasledujicich ukonov:
|:')remenovan|e, * Tuknutim na definujete nové Zatazenie s jedineénym nazvom. Nové
upravaa zataZenie je dostupné v rozbalovacej ponuke.
odstranenie y
zataZenia Tuknutim nal 2] premenujete Zatazenie.
* Tuknutim na| T  odstranite vybrané Zatazenie. Nie je mozné odstranit posledné
zatazenie.
Aktivne , . . . . e ,
USitodné Kontrolna znacka v rozbafovacej ponuke ukazuje, ktoré zataZenie je aktivne
L B Payeed ¥ Aktivne zataZenie mozno zmenit pomocou |~ SetNow
zatazZenie
Predvolené Pred spustenim programu je predvolené zataZenie nastavené ako aktivne zatazenie.
zataZenie * Vyberte poZzadované zatazenie a tuknutim na Nastavit ako predvolené nastavte
dané zatazenie ako predvolené.
Zelena ikona v rozbalovacej ponuke oznacuje nakonfigurované predvolené zatazenie
:\/ Payload v
Nastavenie Tuknite na polia Cx, CY a Cz a nastavte taZisko. Nastavenie sa vztahuje na vetky
taziska vybrané zataZenia.
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Payload Tato funkcia umoznuje robotu nastavit spravne uzito¢né zatazenie a tazisko (CoG).
Estimation
Pouzitie 1. V Casti VSeobecné vyberte na karte InStalacia ZataZenie.
sprievodcu 2. Na obrazovke Zatazenie tuknite na Meranie.
odhadom . . v v s T .
i x s 3. V sprievodcovi odhadom uZito&ného zataZenia tuknite na Dalej.
uzitoéného
zataZenia 4. Postupuijte podfa krokov v Sprievodcovi odhadom zataZenia na nastavenie Styroch

poléh.
Nastavenie Styroch poléh vyzaduje presun ramena robota do Styroch réznych poléh.
Zataz uzitocného zataZenia sa meria v kazdej polohe.

5. Po skoncéeni merania mozete skontrolovat vysledok a potom tuknite na Dokondéit.

UPOZORNENIE
Na dosiahnutie ¢o najlepsieho odhadu uzito¢ného zatazenia sa riad'te
tymito pokynmi:
* Dbaijte na to, aby boli polohy TCP do seba ¢o najodliSnejsie
* Meranie vykonajte v kratkom ¢asovom rozsahu
* Pocas alebo pred odhadom netahajte za nastroj a/ani prilozené
uzitocné zatazenie

* Montaz a uhol robota treba spravne zadefinovat v instalacii
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Nastavenie
hodnot
zotrvacénosti

Pre nastavenie hodnot zotrvac¢nosti vyberte moznost Pouzit vlastni maticu zotrvacnosti.
Tuknite na polia: Ixx, 1YY, 122, IXY, IXZ a IYZ pre nastavenie zotrvagnosti pre vybrané
zatazenie.

Zotrvacnost je uréena v stradnicovom systéme s vychodiskovym bodom v tazisku (CoQG)

zatazenia a 0s zarovnanych s osami priruby.

Predvolena zotrva¢nost sa pocita ako zotrvacnost zony s pouzivatefom uréenej hmotnosti
a hustotou 1g/cm?3

Navod na pouzivanie
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7.1.5. Specifikacie instalacie V//V nastroja

Popis Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie. Otvorte nastroj V/V v karte InStalacia a nastavte

interné pohananie na 0V, 12V alebo 24 V.
Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Napajacie napéatie v 24V rezime 23,5 24 24,8 Vv
Napajacie napatie v rezime 12V 11,5 12 12,5 \Y
Napajaci prud (jednoduchy ¢ap) - 1000 2 000** mA
Napajaci prud (dvojity ¢ap) - 2000 2 000** mA
Kapacitna zataz napajania - - 8000*** uF

* Pre indukéné zataze sa odporuca pouzit ochrannu diédu.

** Spicka max. 1 sekunda, pracovny cyklus max: 10 %. Priemerny prid za 10 sekind nesmie

prekrocit typicky prad.

*** Ked je napajanie nastroja povolené, zac¢ne plynut ¢as méakkého Startu 400 ms, ktory

umoziuje, aby sa pri Starte k napajaniu nastroja pripojila kapacitna zataz 8000 uF. Zapajanie

kapacitnej zataze za chodu je zakazané.
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/11.6. Zdroj napajania nastroja

Popis Pristup k nastroju V/V na karte Intalacia

POWER

GND (RED) — JI

Pohananie V reZzime Pohonu dvojitého ¢apu sa da vystupny prud zvysit tak, ako je uvedené v ¢asti
dvojitého Nastroj V/V.
Capu 1.V hlavitke tuknite na moznost In&talacia.

2. V zozname nalavo tuknite na moznost V8eobecné.
3. Tuknite na V/V néstroja a vyberte moznost Dvojpinové napéjanie.
4

. Pripojte napajaci drét (sivy) do TOO0 (modry) a uzemnovaci drét (Cerveny) do TO1
(ruzovy)
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

)
2

UPOZORNENIE
Ked robot vykona nudzové zastavenie, napatie pre oba napajacie koliky
sa nastavi na 0 V (napajanie je vypnuté).
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/11.7. Digitalne vystupy nastroja

Popis Digitalne vystupy podporuju tri rézne rezimy:
Rezim Aktivhe Neaktivhe
Pokles (NPN) LO Otvorit
Zdroj (PNP) HI Otvorit
Tlak/tah HI LO

Na nakonfigurovanie vystupného rezimu kazdého Capu prejdite nastroj V/V v karte InStalacia.
Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie:

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Napatie v otvorenom stave -0,5 - 26 \Y
Napaétie pri poklese 1A - 0,08 0,09 \
Prud pri dodavke/poklese 0 600 1000 mA
Prad cez GND 0 1000 3000* mA

UPOZORNENIE

Ked robot vykona nudzové zastavenie, digitalne vystupy (DO0 a DO1) sa
deaktivuju (vysoké Z).

&)

POZOR

Digitalne vystupy v nastroji nemaju pradové obmedzenie. PrekroCenie
uvedenych Gdajov méze sposobit trvalé poskodenie.

>

Pouzivanie Tento priklad ilustruje, ako zapnut zatazenie pomocou napajania 12 V alebo 24 V.
digitalnych Vystupné napétie sa musi zadefinovat na karte V/V. Medzi spojom NAPAJANIE
vystupov a tieniacim/uzemnovacim vodi¢om je napétie aj vtedy, ked je zatazenie vypnuté.
nastroja POWER

Pri indukénej zatazi odpora¢ame pouzit ochrannu diédu, ako vidno nizSie.

POWER
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/.11.8. Digitalne vstupy nastroja

Popis Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a spustenie predvoleného
programu a pre automaticku inicializaciu rameno robota pri spusteni.

Tabufka Digitalne vstupy su implementované ako PNP so slabymi znizovacimi odpormi. To znamena,
Ze plavajuci vstup bude mat vzdy nizke odpocty. Elektrické Specifikacie su uvedené nizsie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napéatie -0,5 - 26 Vv
Logické nizke napéatie - - 2,0 \Y
Logické vysoké napétie 55 - - Vv
Vstupny odpor - 47k - Q
Pouzivanie Tento priklad ilustruje pripojenie jednoduchého tlacidla.
digitalnych
vstupov
nastroja POWER \_l
/o]
[
/.11.9. Analdégove vstupy nastroja
Popis Analdgovy vstup nastroja je nediferencialny a mbéze sa nastavit bud' na napatie (0- 10 V),

alebo prud (4 - 20 mA) na karte V/V. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napétie v napatovom rezime -0,5 - 26 V
Vstupny odpor v rozsahu 0 az 10V - 10,7 - kQ
RozliSenie - 12 - bit
Vstupné napatie v pridovom rezime -0,5 - 5,0 \
Vstupny prud v pradovom rezime -2,5 - 25 mA
Vstupny odpor v rozsahu 4 mA az 20 mA - 182 188 Q
RozliSenie - 12 - bit

Dva priklady, ako pouzivat analégové vstupy, su uvedené v nasledujucich pod¢astiach.
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Upozornenie

Pouzivanie
analégovych
vstupov nastroja,
nediferencialnych

Pouzivanie
analégovych
vstupov nastroja,
diferencialnych

Q POZOR
Analdgoveé vstupy nie su chranené proti prepatiu v pridovom rezime.
Prekroc¢enie limitu uvedeného v elektrickej Specifikacii méze sposobit
trvalé posSkodenie vstupu.

Tento priklad znazornuje pripojenie analégového senzora k nediferencialnemu
vystupu. Vystup snimaca méze byt bud’ prid alebo napatie, pokial je vstupny rezim
tohto analégového vstupu nastaveny na rovnaku hodnotu na karte 1/0O.

Poznamka: MoézZete skontrolovat, ¢i snimac s napatovym vystupom méze riadit
vnutorny odpor nastroja alebo Ci je meranie neplatné.

POWER
Dl
Al2 | «
=] «
(.
GND T

Tento priklad znazornuje pripojenie analégového senzora k diferencialnemu vystupu.
Pripojenie zapornej Casti vystupu s GND (ZEM) (0 V) funguje rovnako ako v pripade
nediferencialneho senzora.

I
=
TR

/. 1.10. Komunikacne V/V nastroja

Popis

* Poziadavky na signaly Signaly RS485 vyuzivaju interné predpétie s ochranou pred

poruchou. Pokial pripojené zariadenie nepodporuje tento systém ochrany pred
poruchou, signaliza¢né predpéatie sa musi vykonat bud’ na pripojenom nastroji alebo
sa musi pridat externe doplnenim zvySovacich rezistorov k RS485+ alebo znizovacich
rezistorov k RS485-.

Latencia Latencia sprav poslanych prostrednictvom konektora nastroja sa pohybuje
od 2 do 4 ms od momentu napisania spravy na pocitaCi do momentu zobrazenia
spravy na RS485. Udaje odoslané do konektora nastroja sa uchovavaju vo
vyrovnavacej pamati az do odstavenia linky. Po prijati 1 000 bytov Udajov sa sprava
zapiSe do zariadenia.

Prenosové rychlosti 9,6k, 19,2k, 38,4k,57,6k, 1152k, 1M, 2M,5M

Ukoncovacie bity 1,2

Parita Ziadny, parny, neparny

UR10e
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3. Prve pouzitie

Popis Tato ¢ast popisuje, ako zacat pouzivat robota. Okrem iného sa venuje jednoduchému
spusteniu, prehfadu pouzivatelského rozhrania Polyscope a nastaveniu prvého programu.
Okrem toho sa zaobera rezimom volnej jazdy a zakladnou prevadzkou.

3.1. Rychly start systemu

Rychly 3tart

systému POVINNY UKON

Pred pouzitim zariadenia PolyScope skontrolujte, ¢i si rameno robota a
riadiaca skrinka spravne nainstalované.

Tymto spbésobom rychlo spustite robota.

1. Na Teach Pendantstlacte tlacCidlo nudzového zastavenia.

2. Na privesku Teach stlacte tlacidlo napajania a nechajte systém spustit, pricom sa
zobrazi text na PolyScope.

3. Na dotykovej obrazovke sa zobrazi vyskakovacie okno, ktoré indikuje, ze systém je
pripraveny a Ze robot musi byt inicializovany.

4. V kontextovom dialégovom okne tuknite na Prejdite na polozku Inicializovat
obrazovku a prejdite na obrazovku Inicializovat.

5. Na zmenu stavu robota z nidzového zastavenia na Vypnuat odomknite tlacidlo
nudzového zastavenia.

6. Vystupte z dosahu (pracovného priestoru) robota.

Na obrazovke Inicializovat robota tuknite na tlacidlo ZAPNUT a stav robota sa
zmeni na neéinny.

8. V poli UZitocné zataZenie v ¢asti Aktivne Uzito¢né zatazenieoverte hmotnost
uzitoéného zatazenia. V poli Robot mézete tieZ skontrolovat spravnost montaznej
polohy.

9. Tuknite na tlagidlo Start , aby robot uvornil svoj brzdovy systém. Robot vibruje a
cinka, ¢o znaci, Ze je pripraveny na programovanie.

UPOZORNENIE
Naucte sa naprogramovat svojho robota Universal Robots na www.universal-
robots.com/academy/
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3.2. Prvy program

Popis Program je zoznam prikazov, ktoré hovoria robotovi, €0 ma robit. Pri va¢Sine Uloh sa celé
programovanie vykonava pomocou softvéru PolyScope. PolyScope umoznuje naucit
rameno robota, ako sa ma pohybovat, s pouzitim série tratovych bodov tvoriacich trat, po
ktorej sa ma rameno robota pohybovat.

Na presun ramena robota do zelanej polohy pouzite kartu Pohyb alebo ho pohyb naucte
presunutim ramena na miesto, pricom stlacte a podrzte tlacidlo Volny chod v hornej Casti
ru¢ného ovladacieho panela.

Mozete vytvorit program, ktory bude v urcitych bodoch na drahe robota vysielat V/V signaly
do inych strojov a vykonavat prikazy, napriklad if... then alebo loop, a to na zéklade
premennych a V/V signalov.
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Vytvorenie 1.
jednoduchého 2
programu

Na PolyScope v hlavicke File Pathklepnite na New... a vyberte Program.

.V Casti Zakladné klepnite na Waypoint a pridajte waypoint do stromu programov.

Do stromu programov sa prida aj predvoleny MovelJ.

3. Vyberte novy tratovy bod a na karte Prikaz tfuknite na polozku Tratovy bod.

Na obrazovke Presunut nastroj presurite rameno robota stlac¢enim Sipok pohybu.
Rameno robota mozete presunut aj podrzanim tlacidla Freedrive a potiahnutim
ramena robota do pozadovanych pol6oh.

Akonahle je rameno robota v polohe, stlaéte OK a novy tratovy bod sa zobrazi
ako Waypoint_1.

Postupujte podfa krokov 2 az 5 a vytvorte Waypoint_2.

Vyberte polozku Waypoint_2 a stlacajte Sipku Move Up, az kym nebude nad
polozkou Waypoint_1, aby ste zmenili poradie pohybov.

Stojte volne, podrzte tlaCidlo nudzového zastavenia a v pate PolyScope stlacte
tlacidlo Play , aby sa robotické rameno mohlo pohybovat medzi Waypoint_1 a
Waypoint_2.

Gratulujeme! Teraz ste vytvorili svoj prvy roboticky program, ktory presiuva
rameno robota medzi dvoma danymi smerovymi bodmi.

UPOZORNENIE
1. Nepouzivajte robot do seba ani do ni¢oho iného, pretoze to

moze spbsobit poSkodenie robota.

2. Toto je len stru€na prirucka, ktora vam ukaze, aké jednoduché
je pouzivat robota UR. Predpoklada neskodné prostredie a
velmi opatrného uzivatela. NezvysSuijte rychlost ani zrychlenie
nad predvolené hodnoty. Pred uvedenim robota do prevadzky
vzdy vykonajte posudenie rizika.

é VAROVANIE
Udrzujte hlavu a trup mimo dosahu (pracovného priestoru) robota.

Nedavajte prsty na miesta, kde sa daju chytit.

UR10e
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8.2.1. Karta Chod

Popis Karta Run umoznuje vykonavat jednoduché operacie a monitorovat stav vasho robota.
MozZete nacitat, prehravat, pozastavit a zastavit program, ako aj sledovat premenné. Karta
Chod je najuzitocnejsia, ked je program vytvoreny a robot je pripraveny na prevadzku.

ABCDE
L .
o, Otvorit

default*

Program Premenné

Nazov + Hodnota ~ Popis >

Stav

Zastavené

Ovladanie

O [Zobrazit len obltibené premennd

o Normalny Simulécia .

Program Panel Program zobrazuje nazov a stav aktualneho programu.
Naéitanie 1. V paneli Program tuknite na Nacitat program.
nového 2. Zozoznamu vyberte pozadovany program.

programu

Tuknutim na polozku Otvorit nagitate novy program.

Premenné, ak su pritomné, sa zobrazia pri prehravani programu.

Premenné Podokno Premenné zobrazuje zoznam premennych, ktoré programy pouzivaju na
ukladanie a aktualizaciu hodnét poCas prevadzky.

* Programové premenné patria k programom.
* Premenné indtalacie patria k intalaciam, ktoré je mozné zdiefat medzi réznymi
programami. Rovnaku instalaciu je mozné pouzit s viacerymi programami.

VSetky premenné programu a inStalacné premenné vo vasom programe sa zobrazuju v
podokne Premenné ako zoznam, v ktorom je uvedeny nazov, hodnota a popis
premenne;.
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Popisy
premennych

Obfibené
premenné

Uréenie
obfibenych
programovych
premennych

Urcenie
obfibenych
inStalaénych
premennych

K premennym mézete pridat informacie pridanim popisu premennej v stipci Popis.
Popisy premennych mézete pouzit na sprostredkovanie Uc¢elu premennej a/alebo
vyznamu jej hodnoty operatorom, ktori pouzivaju obrazovku karty Chod a/alebo inym
programatorom.

Popisy premennych (ak sa pouzivajui) mézu mat maximalne 120 znakov a zobrazuju sa
v stipci Popis zoznamu premennych na obrazovke karty Chod a na obrazovke karty
Premenné.

Vybrané premenné mézete zobrazit pomocou moznosti Zobrazit len oblibené
premenneé.
Zobrazenie oblfubenych premennych

1. V Casti Premenné zaciarknite policko Zobrazit iba obflibené premenné .

2. Znova zaciarknite Zobrazit iba obfibené premenné , aby sa zobrazili vSetky
premenné.

Na karte Chod nemozete nastavit obliubené premenné, moZzete siich len zobrazit.
UrCenie oblfibenych premennych zavisi od typu premennej.

1. V hlavicke klepnite na Program.

Premenné su uvedené pod Nastavenie premenne;j.
2. Vyberte pozadované premenné.
3. Zaciarknite policko Obfibena premenna.

4. Tuknutim na polozku Chod sa vrétite k zobrazeniu premennej.

1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

n

V Casti VSeobecné vyberte polozku Premenné.
Premenné su uvedené v Casti InStalaéné premenné.
3. Vyberte pozadované premenné.

4. Zaciarknite policko Obfibena premenna.

5. Tuknutim na polozku Chod sa vratite k zobrazeniu premenne;.

Zbalenie/rozbalenie Popis premennej sa v pripade potreby rozdeli na viac riadkov, aby sa zmestil do

stipca Popis

Sirky stipca Popis. Stipec Popis mozete tiez zbalit a rozbalit pomocou tlagidiel
uvedenych nizSie.

Zbalenie/rozbalenie stipca Popis

q

1. Tuknutim na "Il zbalite stipec Popis.

2. Tuknutim na ".II rozbalite stipec Popis.

tu

UR10e
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Zbaleny stipec Popis

Rozbaleny stipec
Popis

Program
myProgram2
Status
Stopped
Control

00

O Normal

®E 2+ Q

Inst allation Move 110
Program
myProgram
Status
Running
Control

O Running

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetectedl
errorDetected2
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2
totalParts

- | Value
5451
£l
0
210,125
3
True
False
‘Device jam"
7234

pl0.14397, 0.43562, 0.59797, -0,00122, -3,1167, 0.0389]

30
43
12
4

13
75

O show only favorite variables

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2

cycleTime

discardedParts
errorDetectedl
errorDetected2
lastError
maxCycleTime
preparedParts1
preparedParts2
produceditems
subCount1
subCount?2
totalParts

~ Value
5.451
&
0

210125

3
True
False
"Device jam"
7.234
30

43

)

4

13

75

[ Show only favorite variables

-

Sirmulation .

- Description I3

Average time for producing one item (min) ~

Measures time to produce the current item
(sec)

Total number discarded items

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

Type of latest encountered error

Maximum time for producing one item (min)
Nurnber of parts prepared by Machine 1
Nurmber of parts prepared by Machine 2

Total number of produced items

Total number of prepared parts

Simulation .
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Ovladanie Ovladacia tabla umozriuje ovladat spusteny program. Program mozete prehravat a zastavit
alebo pozastavit a obnovit pomocou tlacidiel uvedenych v tabulke nizSie:

* Tlacidlo Prehrat, tlacidlo Pozastavit a tlacidlo Obnovit si kombinované.
* Ked je program spusteny, tlac¢idlo Prehrat sa zmeni na Pozastavit.

* Tlacidlo Pozastavit sa zmeni na Obnovit.

Tlagidlo Uginok

Prehranie programu
Play 1. V &asti Ovladanie tuknite na polozku
Play a spustite program od zaciatku.
Obnovenie pozastaveného programu
Obnovit 1. Ak chcete pokracovat v spustani
pozastaveného programu, klepnite na
Pokracovat .
Zastavenie programu
1. Klepnutim na Zastavit zastavite
Zastavit spusteny program
NemozZzete obnovit zastaveny program.
Program mézete restartovat tuknutim na
tlacidlo Play .
Pozastavenie programu
Pozastavit 1. Tuknutlm’na moznost PoEastawt’
pozastavite program v urcitom bode.
Pozastaveny program mozete obnovit.
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3.2.2. Posunut robota do spravnej polohy

Popis

Pristup k
obrazovke
Presunut
robota do
polohy

Posunut
robota do

Manualne

Ak sa rameno robota musi pred spustenim programu presunut do konkrétnej vychodiskovej
polohy alebo ak sa poc¢as Upravy programu pohybuje k tratovému bodu, otvorte si
obrazovku Posunut robot do spravnej polohy.

V pripadoch, ked obrazovka Presunit robota do Polohy neméze presunut Rameno robota
do pociatocnej polohy programu, presunie sa na prvy bod trasy v strome programu.
Rameno robota sa mdze presunut do nespravnej polohy, ak:

* Pred vykonanim prvého tahu sa pocas vykonavania programu zmeni p6za TCP, p6za
prvku alebo péza tratového bodu prvého pohybu.

* Prvy bod trasy sa nachadza vo vnutri uzla stromu programov If alebo Switch.

1. Tuknite na kartu Spustit v zahlavi.
2. V Footertuknite na Play pre pristup k obrazovke Move Robot into Position .

Pri interakcii s animaciou a realnym robotom postupuijte podfa pokynov na
obrazovke.

Podrzanim Presuiite robota do: , aby ste posunuli rameno robota do pociatocnej polohy.
Animované robotické rameno zobrazené na obrazovke zobrazuje pozadovany pohyb, ktory
sa ma vykonat.

UPOZORNENIE

Kolizia méze poskodit robota alebo iné zariadenie. Porovnajte animaciu s
polohou skuto¢ného ramena robota, aby ste sa uistili, ze rameno robota
moze bezpecne vykonat pohyb bez kolizie s akymikolfvek prekazkami.

Tuknutim na polozku Manual (Manual 1) prejdete na obrazovku Move (2 Presunut 3), na
ktorej je mozné pohybovat ramenom robota pomocou Sipok Presunut nastroj a/alebo
nakonfigurovat suradnice polohy nastroja a polohy kibu.

Navod na pouzivanie 114 UR10e

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

R
UNIVERSAL ROBOTS

3.2.3. Pouzivanie karty Program

Popis Na karte Program sa vytvaraju a upravuju programy robotov. Su tu dve hlavné oblasti:
* Lava strana obsahuje uzly programu, ktoré mozete pridat do programu robota.
Mézete pouzit rozbalovacie ponuky Zakladné, Rozsirené a Sabléna uplne viavo.

* Prava strana obsahuje konfiguraciu uzlov programu, ktoré mézete pridat do svojho
programu.

Mézete pouzit moznosti Prikaz, Grafika a Premenné.

) Zakladné Q - Grafika Premenné
—
1 X Nastavenia premennych P rogram
V Sablény 2 ¥ Program robota Tu mbZete programovat Ulohy robota.

Hladat 3 -| <prézane=
MNa naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Sila Programovom strome.
Paletizécia .
Zoznam uzlov Programovy strom
Sledovanie Q
dopravnika v
Skrutkovanie
I I
8% o KXBBARZ

[ Pridat pred spustacou sekvenciou

[ Nekone&né siucky programu

493 o xXxERWZ
ONormélny - o 0 O S\r‘m.Méw:ia.
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Strom
programu

Pridavanie
uzlov
programu

Strom programu sa vytvara pri pridavani uzlov programu do programu.
Pomocou karty Prikaz mézete konfigurovat funkénost pridanych uzlov programu.

rT,HEiEZDE D ﬁ
Nov.  Otvork

—
= 1 X Nastavenia premennych Trat'ovy’ bod Pevné poloha v
 Sablény 2 v Program robota
Hiadat 3 @ Pohybk [Zz]o
4 ® Start
Paletizacia 6 ©B ‘Tn
Sledovanie 7 ©c z
dopravnika 8 © @ | Upravit poziciu |
E
Skrutkovanie o @
4 I
@ Zastavit v tomto bode @ Pouzit spoloéné parametre
O Zatdllka s polomerom O Rychlost kibu 60|
0 Zrychlenie klbu 80|
QO cas 2,0
Pridat az do

Ospuslené 7 o 0 o simuiacia ()

* Nemobzete spustit prazdny strom programu alebo program obsahujuici nespravne
nakonfigurované uzly programu.

* Nespravne nakonfigurované uzly programu su zvyraznené Zltou farbou.

* Spravne nakonfigurované uzly programu su zvyraznené bielou farbou.
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Indikacia Priebeh dihého programu robota mozete sledovat pomocou aktivneho uzla programu.
vykonavania

programu Zz P 0

Q - Grafika Premenné

—
1 X Nastavenia premennych

& ot Tratovy bod Pevna poloha -
W Sablony 2 ¥ Program robota y
—— 3 @ & PohybK [Z]p
4 @ start
- . " @ o _
Paletizacia 6 ®B ‘Tn
Sledovanie 7 oc L
dopravnika 8 © @ | Upravit poziciu |
E
Skrutkovanie ° @
Rl I
@ Zastavit v tomto bode @ Pouzit spoloc¢né parametre
Q) zatétka s polomerom O Rychlost kibu 60,
0 Zrychlenie ldbu 80
O Cas 2,0
Pridat az do

t B SRS N =

o Spustené

Pocas behu programu je prave vykonavany uzol programu oznaceny malou ikonou vedla
uzla.
Cesta vykonania je zvyraznena modrou Sipkou B

Tuknutim na ikonu & v rohu programu mozete sledovat vykonavany prikaz

Tlacidlo Mozete tiez vyhladat konkrétny prikaz/programovy uzol. To je uzito¢né, ked mate dlhy
Vyhfadat program s mnohymi rdznymi programovymi uzlami.
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3.2.4. Panel s nastrojmi pre programovy strom

Popis S uzlami programov, ktoré boli pridané do stromu programov, mozete pracovat pomocou
ikon v spodnej Casti stromu programov.

lkony na Na upravu programového stromu pouzite panel s nastrojmi v jeho spodnej ¢asti.
paneli
hastrojov
Programovy b
strom Zrusit & e . . .
& vratenie a zopakovanie zmien v prikazoch.
Znovu I
Presun nahor '
& Presun & meni polohu uzla.
nadol ‘
vystrihne uzol a umoznuje ho pouzif pri inych
Vystrihnut x Ukonoch (nap. vlozit ho na iné miesto v
programovom strome).
skopiruje uzol a umoznuje ho pouzit priinych
Kopirovat E akciach (napr. prilepit ho na iné miesto v
programovom strome).
S . vlozi uzol, ktory ste predtym vystrihli alebo
Prilepit , . y predtym vy
skopirovali.
- -
Odstranit m odstrani uzol zo stromu programov.
Potlacit o potlaci konkrétne uzly v strome programov.
L]
vyhladava v strome programov. Tuknutim na
Tlagidlo C)\
Vyhladat
ikonu x vyhladavanie ukoncite.
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3.2.5. Pouzivanie vybranych uzlov programu

Popis Program robota mozZete spustit z ktoréhokolvek uzla programu v strome programov. To je
uzitocné, ked testujete svoj program.
Ked je robot v manualnom rezime, mdzete povolit spustenie programu od vybraného uzla
alebo mézete spustit cely program od zadiatku.
Prehrat od Tlacidlo Prehrat v paticke poskytuje moznosti, ako spustit program.
vyberu Na obrazku nizsie je vybrané tlac¢idlo Prehrat a zobrazi sa Prehrat z vyberu.
Q - Grafika Premenné
P°h'ybl 1 X Nastavenia premennych Pohyb
Jleioieed 2 |v Program robota Uréite, ako sa bude robot pohybovat medzi tratovymi bodmi
Smer 3 @ ¢ Pohybk
4 ® Tratovy bod 1 Niz&ie uvedené hodnoty sa vztahujl na vSetky nésledné tratové body a zavisia od
Cakat -7 wybraného druhu pohybu,
Nastavit Nastavit TCP Rychlost kibu
Samostatné Pouzit ativne TCP -] [ 60,0/ /s
okno
Zastavit Funkcia Zrychlenie kibu
Poznamka » [Z8Kiadia -] [ 80,0] o152
Adresar
:I:t'itiaevnife O Pouzit uhly kibu
Prehrat od zaciatlu
Program robota
Prehrat od vyberu
"bcxl!mz 3: PohybK
o vypnuty ° 0 o Simulacia .
* Program mézete spustif iba z uzla v stromu programov robota. Ak program nie je
mozné spustit od urcitého uzla, moznost Prehrat od vyberu sa zastavi.
Program sa tiez zastavi a zobrazi chybové hlasenie, ak sa pri prehradvani programu z
vybraného uzla vyskytne nepriradena premenna.
* V podprograme mozete pouzit Prehrat od vyberu. Po skonéeni podprogramu sa
vykondvanie programu zastavi.
* Prehrat od vyberu nemézete pouzit s viaknom, pretoze vldkna vzdy zacinaju od
zaciatku.
Prehranie 1. V programovom strome vyberte uzol.
programu od 2. V péaticke tuknite na Prehrat.
bratého . ] . s -
vy Tuknutim na Prehrat od vyberu mézete spustit program od uzla v programovom
uzla
strome.
Priklad Zastaveny program mézete znova spustit z konkrétneho uzla.
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3.2.6. Pouzivanie zakladnych uzlov programu

Popis Zakladné programové uzly sa pouzivaju na vytvaranie jednoduchych robotickych aplikacii.
Niektoré zakladné programové uzly sa pouzivaju aj ha organizaciu a vytvaranie komentarov

v programe robota. To méze byt celkom uzitoéné, ak ide o obsiahly roboticky program.

3.2.7. Zakladné uzly programu: Presun

Popis Prikaz Pohyb umoznuje robotovi presunut sa z bodu A do bodu B. Spésob pohybu robota je
délezity pre ulohu, ktort robot vykonava. Ked do stromu programov pridate Pohyb, v pravej
Casti obrazovky sa zobrazi panel Pohyb. Moznosti na paneli Pohyb vam umozniuju
konfigurovat pohyb a pripojeny tratovy bod.

Nastavenia Spolo¢né parametre, ktoré sa vztahuiju na typy pohybov, st maximalina rychlost kibu a

rychlosti zrychlenie kibu.

1.1: Rychlostny profil pre pohyb. Krivka je rozdelena do troch segmentov: zrychlenie,
cestovné a spomalenie. Urover fazy cruise je dang nastavenim rychlosti pohybu,
zatial ¢o strmost fazy zrychlenia a spomalenia je dana parametrom zrychlenia.

Optimove je moznost ovladania pohybu, ktora Specifikuje rychlost a zrychlenie robota pri
zachovani hardvérovych limitov. To znamena, ze optimalny pohyb robota neprekracuje
pozadované limity.

Takze 100 % je percento maximalnej rychlosti a

enia v ramci hardvérovych limitov.

zrychl

Premenné

Q - Grafika
" Pohyb

Urcite, ako sa bude robot pohybovat medzi tratowymi bodmi.

2 ¥ Program robota
3 ¢ « Pohybk

v Sablény

e 4 @ Tratovy bod 1
Hladat - . . I - . P -
5 - Nastavit Nizsie uvedené hadnoty sa vztahuju na vSetky néasledné tratove body a zavisia od
i < braného druhu pohybu
Sila 5 B Cakat Wyl pohyl
Paletizacia 7 [ Samostamé okno Nastavit TCP Rychlost Idbu
. 8 Zastavit
Sledovanie o R ‘Pouiit‘ alctivne TCP V‘ ‘ 60,0‘ °fs
dopravnika 9 ® Poznamka
. 10 9 m Adresar N
Skrutkovanie T Funkcia Zrychlenie kibu
- azdne
4 12 9 & Slucka 3 ‘Za’\dadha v‘ ‘ 80'0‘ °fs?
13 - <prazdne:
14 e Viwolat

15
16
17
18
19
20
21
22

A

2= var_2:=2 *force()
¢ b Ak
=| <prézdne:
& Skript
 Prepnutie ..

© casovad_1
9 I Odoberat zo stohu
@ ZatPoloha_1

O ma Crnar

O Pouzit uhly kibu

Resetovat

° 0 O smuzcia )

O Norméiny
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Prikaz Pohyb riadi pohyb robota prostrednictvom tratovych bodov.

Tratové body sa pridavaju automaticky, ked’ do programu pridate prikazy Pohybu.
Pomocou funkcie Pohybu mézZete tiez nastavit zrychlenie a rychlost pohybu ramena robota
medzi tratovymi bodmi.

Robot sa pohybuje pomocou Styroch prikazov Pohyb, ktoré su opisané v nasledujucich
Castiach:

* PohybJ below

* PohybL on the facing page

* PohybP on the facing page

* PohybVKruhu on the facing page

PohybJ Prikaz PohybJ vytvori pohyb z bodu A do bodu B, ktory je pre robota optimalny. Pohyb
nemusi byt priamy medzi bodmi A a B, ale optimalny pre pociato¢nut a kone¢nu polohu
kibov.

PohybJ vykonava pohyby, ktoré st vypoéitané v priestore kibov ramena robota. Kiby sa
ovladaju tak, aby skoncili pohyb v tom istom Case. Vysledkom tohto typu pohybu je
zakrivena draha, ktord ma nastroj sledovat.

Ak chcete 1. V stromovom usporiadani programu robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat

pridat prikaz Pohyb.

PohybJ 2. 'V ¢asti Zakladné tuknite na polozku Pohyb a pridajte uzol pohybu spolu s tratovym

bodom.
3. Vyberte pohybovy uzol.
4. Vrozbalovacej ponuke vyberte PohybJ.

Pridanie 1. V stromovom usporiadani programu robota vyberte pozadovany uzol pohybu alebo

mozZnosti uzol tratového bodu.

PohybJ s 2. Vrozbalovacej ponuke Ovladanie pohybu vyberte polozku OptiMove.

Optimove Pomocou posuvnika nastavte rychlost.

4. Ak chcete zachovat prepojenie nastaveni, mozete vybrat moznost Skalované
zrychlenie.
Ak chcete nezavisle upravit nastavenia, mézete zrusit vyber Sk&lované zrychlenie .

Pouzivanie Ked pouzivate PohybJ na definovanie trafového bodu, mézete pouzit funkciu Pouzit uhly

funkcie PouzZit  kibov ako alternativu k 3D pozicii.

uhly kibov '

Tratové body definované pomocou funkcie Pouzit uhly klbu sa neupravuju, ak sa program
presunie medzi robotmi. To je uzito€né, ak inStalujete svoj program do nového robota.
Pouzitim moznosti Pouzit uhly kibov je funkcia a moznost TCP nedostupna.
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PohybL

Ak chcete
pridat
PohybL

PohybP

Ak chcete
pridat PohybP

Podrobnosti

PohybVKruhu

Prikaz PohybL vytvara pohyb, ktory je priamkou z bodu A a bodu B. PohybL linedrne presuva
stredovy bod nastroja (TCP) medzi tratovymi bodmi. To znamena, Ze kazdy kib vykonava
zlozitejSi pohyb, aby udrzal nastroj na priamej drahe.

Pridanie pohybu PohybL je podobné ako pridanie pohybu Pohybd.

1. V stromovom usporiadani programu robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat
prikaz PohybL.

2. V Casti Zakladné tuknite na polozku Pohyb a z rozbalovacej ponuky vyberte poloZku
PohybL.

Pridanie pohybu PohybL pomocou Optimove je tiez podobné ako pridanie pohybu PohybJ
pomocou Optimove.

Po vybere uzla jednoducho prejdite do rozbalovacieho zoznamu Ovladanie pohybu a
vyberte polozku Optimove.

Prikaz PohybP vytvori pohyb s konstantnou rychlostou medzi tratovymi bodmi.
Zakruta medzi tratovymi bodmi je povolend, aby sa zabezpecila konstantna rychlost.

Pridanie pohybu PohybP je podobné ako pridanie pohybu PohybJ alebo PohybL.

1.V stromovom usporiadani programu robota vyberte miesto, do ktorého chcete
pridat prikaz PohybP.

2. V casti Zakladné tuknite na polozku Pohyb a z rozbalovacej ponuky vyberte
polozku PohybP.

Pridanie pohybu PohybP pomocou Optimove je tiez podobné ako pridanie pohybu
PohybJ pomocou Optimove.

Po vybere uzla jednoducho prejdite do rozbalovacieho zoznamu Ovladanie pohybu a
vyberte polozku Optimove.

PohybP spésobi linearny pohyb nastroja konstantnou rychlostou s kruhovymi zata¢kami
a je urCeny na urcité operacie v ramci procesov, ako napriklad lepenie alebo davkovanie.
Velkost polomeru zmesi je predvolene zdielana hodnota medzi vSetkymi tratovymi
bodmi. MenSia hodnota sp6sobi, Ze cesta bude ostrejSia, zatial Co vySSia hodnota
spdsobi, Ze cesta bude hlads$ia. Kym sa rameno robota pohybuje medzi tratovymi bodmi
konstantnou rychlostou, riadiaca skrinka robota neméze ¢akat na vstupno-vystupnu
operaciu ani na operaciu operatora. Ak tak urobite, méze to zastavit pohyb ramena robota

alebo spdsobit zastavenie robota.

Prikaz PohybVKruhu vytvara kruhovy pohyb vytvorenim polkruhu.
Prikaz PohybVKruhu mézete pridat iba prostrednictvom prikazu PohybP.
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Pridanie pohybu
PohybVKruhu

Podrobnosti

Pouzivanie
funkcie
Nastavit TCP

Nastavenie
TCP v pohybe

1.

3.
4.
5

6.

V stromovom usporiadani programu robota vyberte miesto, do ktorého chcete
pridat prikaz Pohyb.

V ¢asti Zakladné tuknite na Pohyb.

Do programu robota pridate tratovy bod aj s pohybovym uzlom.
Vyberte pohybovy uzol.

V rozbalovacej ponuke vyberte PohybP.

Klepnite na Pridat pohyb v kruhu

Vyberte rezim orientacie.

Robot za¢ne kruhovy pohyb zo svojej aktualnej pozicie alebo pociato¢ného bodu a
pohybuje sa cez bod CezBod ur€eny na kruhovom obluku az po KoncovyBod, ktory
ukonci kruhovy pohyb.

Rezim sa pouziva na prepocitanie orientacie nastroja cez kruhovy obluk.

Rezim moéze byft:

* Fixny rezim: na definovanie orientacie nastroja sa pouzije len pociato¢ny bod.

* Neobmedzeny: vychodzi bod sa zmeni na EndPoint a zadefinuje orientaciu

nastroja.

D

- n = Nowi.. Otverk. Ul
> Zékladné Q _ Grafika Premenné
> v Program robota ~
- PohybVKruhu
W Sablény 3 ¢ « PohybP y

@ Tratovy bod 1

Hladat

Obly pohyb sa zadéva pomocou troch
@ v PohybVKruhu tratowych bodov: tratového bodu pred |
® cez bod 1 uzlom CircleMove, tratovy bod (1), ViaPoint [

® koncovy_bod_1 (2) a Endpoint (3). —

Sila

Paletizacia

® <o v

Sledovanie (=) Nastavir Pri fixnom rezime ( /
dopravnika | O B Cakat Orlntdcly ohto ponyou cefue vichod! )
@ Swrosans oo S e e ik
O Zastavit pohybu P
412 ®|Poznimka 3 |
13 ¢ w Adresdr A
14| = <praz
15 ¢ & Sueka
16 = <prazane>
17 T Vivolat Vyberte rezim na orientaciu relatfvnu k obldku
18 2= var_2=2 * force() @Fnns
19 9 b Ak
20 = <ora
21 & Skript
22 Prepnutie

skrutkovanie '
11

L

O Neobrmedzend

v

28Ss xmpaz

Toto nastavenie pouzite, ak potrebujete zmenit TCP pocas programovania robota. Toto je
potrebné, ak potrebujete po¢as programu robota manipulovat s dvoma réznymi objektmi.
Spdsob pohybu robota sa upravuje v zavislosti od toho, ktory TCP je nastaveny ako
aktivny TCP.

Ignorovat aktivny TCP umoziiuje nastavit tento pohyb vo vztahu k prirube nastroja.

1.
2.

Prejdite na obrazovku Program Tab a nastavte TCP pouzivany pre waypointy.

V ¢asti Command (Prikaz) v rozbalovacej ponuke vpravo vyberte typ Move
(Presunut).

V ¢asti Move (Presunut) vyberte moznost v rozbalovacej ponuke Set TCP
(Nastavit TCP 1).

Vyberte Pouzit aktivny TCP alebo vyberte TCP definovany pouzivatefom.
Mbzete tiez zvolit Ignorovat aktivny TCP.

UR10e
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Prvok

Zdiefané
parametre v

prikaze Pohyb

Medzi tratovymi bodmi mézete pouzit prvok, aby si program zapaméatal stradnice nastroja.
Toto je uzitocné, ked nastavujete tratové body (pozri Funkcie).

Prvok mézete pouzit v nasledujucich pripadoch:

* Prvok nema vplyv na relativne tratové body. Relativny pohyb sa vzdy vykonava
vzhfadom na orientaciu Zékladne.

* Ked sa rameno robota presunie na variabilny tratovy bod, stredovy bod nastroja (TCP)
sa vypocita ako suradnice premennej v priestore vybranej funkcie. Preto sa pohyb
ramena robota pre variabilny tratovy bod zmeni, ak je vybrana ina funkcia.

* Polohu prvku mézete zmenit po¢as behu programu priradenim polohy do prislusnej
premenne;.

Zdielané parametre v pravom dolnom rohu obrazovky Pohyb sa vztahuju na pohyb

z predchadzajlcej polohy ramena robota do prvého tratového bodu pod danym prikazom
a odtial do jednotlivych nasledujucich tratovych bodov.

Nastavenia prikazu Pohyb sa nevztahuju na drahu z posledného tratového bodu pod
danym prikazom Pohyb.

> Rozsirené

v Sablény

Hladat
Sila
Paletizacia

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

Choowouswn

e~ i
ST S AN

g

¥ Program robota
9 b Pohybk
®@ Tratovy_bod_1
= Nastavit
B Cakar
@ Samostatné okno
O Zastavit
# Poznamka
% ® Adresar

L. Vyvolat
a= var_2:=2 * force()

9 b Ac

& Skript
* Prepnutie ...
® casovac_1
§ & Odoberat zo stohu
® Za¢Poloha_1

O 2 Crmar

~

~

TENE'Y 1=k 1=

Premenné

Pohyb

Uréite, ako sa bude robot pohybovat medzi tratowymi bodmi.

Niz&le uvedené hodnoty sa vztahujd na véetky nésledné tratové body a zévisia od
vybraného druhu pohybu

Nastavit TCP Rychlost ldbu

Pouzit aktiune TCP -] \ 60,0 /s
Funkcia Zrychlenie ldbu
Zékladnia -] \ 80,0 */s?

O Pouzit uhly kibu

Resetovat

° 0 O Simu_uécia.

O Normalny
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3.2.8. Zakladné uzly programu: Tratove body

Popis Tratové body su jednou z najdoélezitejSich ¢asti robotického programu, ktoré robotickému
ramenu hovoria, kam sa ma postupne pohybovat.
Pridanie
tratovych Tratovy bod trasy sprevadza prikaz Pohyb, takZe pre prvy tratovy bod je potrebné pridat
bodov Pohyb.
Pridanie 1. V programe robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat prikaz Pohyb.
tratového 2. V &asti Zakladné tuknite na Pohyb.
bodu do . - . ,
Do programu robota pridate tratovy bod aj s pohybovym uzlom.
programu
rObOta Universal Robots Graphical Programming Environment
Q _ Graphics Variables
Move - 1 ¥ Robot Program Move Move| -
B o 2 ¢ Move/ . Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 © Waypoint_1 . .
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup |USe active TCP - | ‘ 60.0| °fs
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment A v |Base v ‘ ‘ 80,0| °fs?
Folder
Set Payload
O Use joint angles
Reset
43S XBRTZ
O Normal ° 0 o Simulation .
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Pridanie 1. V programe robota vyberte uzol Pohyb alebo uzol tratovy bod.
dalSich 2. V tasti Zakladné tuknite na Tratovy bod.
tratovych

Dodatoc¢ny tratovy bod sa prida do uzla Pohyb. Tento tratovy bod je su¢astou

bodov k prikazu Pohyb.

prikazu Pohyb
alebo

Universal Robots Graphical Programming Environment

tratovému
bOdu _ Q _ Graphics Variables
B Waypoin
Direction 3 O Waypoint_1 Waypoint_3
4 ® Waypoint_2
T 5 ® Waypoint_3
T ?
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment
I I+ Move here
Folder
Set Payload
© Stop at this point @ Use shared parameters
O Blend with radius O Joint Speed 60
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0
. — Add Until
! B A RS- Nl =
O Normal : ° 0 O Simulation .
Dodatocny tratovy bod sa prida pod tratovy bod, ktory ste vybrali v programe robota.
Podrobnosti Pouzitie tratovych bodov znamena pouzitie nau¢eného vztahu medzi funkcioua TCP v

prikaze Pohyb. Vztah medzi funkciou a TCP aplikovany na aktualne vybratu funkciu
dosiahne pozadovanu polohu TCP. Robot vypocdita, ako polohovat rameno, aby aktualne
aktivne TCP dosiahlo pozadovanu polohu TCP.
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3.2.9. Pouzivanie karty Pohyb

Popis

Ak chcete
pouzit Sipky
nastroja
Presunut

Robot

Na priamy pohyb ramena robota, a to bud presuvanim alebo otacanim robotického nastroja,
alebo individualnym pohybom kibov robota, pouzite obrazovku s kartou Pohyb.

Poloha TCP Robot

Poloha nastroja

Aktivne TCP
v | TCP

Funkcia

Zobrazit

L

Poloha kibu

RZ -0,048| rad

f ZéKkladha

Orientécia TCP
Rameno

|_1;-‘ ‘Laket’ ‘ -111,92 °‘
4 [ N ]
‘ =

Zépastie 1 -52,42 ~°
[ . ]

Zépéastie 2
[ i ]

Zépéastie 3 -1,37 °
A\Iyrovnat' ’-i’ Vol'ny chod I ]

° 0 O fi‘il'l'\uh‘:\a.

q} Domov

O Normainy

Podrzte stlacenu ktorukolvek zo Sipok v €asti Pohyb néstroja, aby ste rameno robota
posunuli prisluSnym smerom.

« Sipky presunu (hore) posunu hrot priruby nastroja prislu$nym smerom.

« Sipky otacéania (dole) menia orientaciu nastroja na prislusny smer. Bod rotacie je
bod v strede nastroja (TCP), t.j. bod na konci ramena robota, ktory udava
charakteristicky bod nastroja. TCP je zobrazeny ako mala modra gufa.

Ak sa aktualna poloha TCP blizi k bezpe¢nostnej rovine, spustacej rovine alebo sa orientacia
robotického nastroja blizi k hrani¢nej rovine orientacie nastroja, zobrazi sa 3D zobrazenie
blizkej hrani¢nej roviny. Vizualizacia hrani¢nych limitov je po¢as vykonavania programu
zakazana.

Bezpecnostné roviny sa zobrazuju zltou a Ciernou farbou so Sipkou oznacujucou, na ktorej
strane roviny moéze byt TCP robota umiestneny.

Spustacie roviny sa zobrazuji modrou a zelenou farbou so Sipkou oznacujlicou stranu roviny,
na ktorej su aktivne limity rezimu Normalny.

Hrani¢ny limit orientacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom gufového kuzela s vektorom
oznacujucim aktualnu orientaciu nastroja robota. Vnutorna strana kuzefa predstavuje
povolenu oblast pre orientaciu nastroja (vektor).

Ked' sa robot TCP uz nenachadza v blizkosti limitu, 3D reprezentacia zmizne. Ak TCP
poruSuje alebo je velmi blizko k poruseniu hrani¢ného limitu, vizualizacia limitu sa zmeni na
cervenu.
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Funkcia

Aktivhe TCP

Domov

V ¢asti Funkcie mozete definovat ovladanie ramena robota s ohfadom na funkcie Zobrazit,
Zakladna Ci Nastroj. Pre najlepsi pocit z ovladania ramena robota mézete vybrat funkciu
View a potom pomocou oto¢nych Sipok zmenit pozorovaci uhol 3D obrazu tak, aby
zodpovedal vaSmu pohladu na skuto¢né rameno robota.

V Casti Aktivhe TCP pola Robot sa zobrazuje nazov aktualne aktivneho stredového bodu
nastroja (TCP).

Tlac¢idlo Domov slizi na pristup na obrazovku Presuntt robot do spravnej polohy, na ktorej
mézete podrzanim tlacidla Auto posunut robota do vopred uréenej polohy zadefinovanej v
Casti InStalacia. Predvolené nastavenie tlacidla Domov vrati rameno robota do vzpriamene;j
polohy.

Vofny chod Tlacidlo Vofny chod na obrazovke umoziiuje vytiahnut rameno robota do pozadovanych

Zarovnat

Poloha
nastroja

Spoloéna
pozicia

poléh/poz.

Tlacidlo Zarovnat umoznuje zarovnat os Z aktivneho TCP na vybranu funkciu.

Textové polia zobrazuju Uplné hodnoty suradnic TCP vo vztahu k vybranému prvku. Mozete
nakonfigurovat niekofko pomenovanych TCP. Mbzete tiez klepnut na Upravit pézu pre
pristup k obrazovke Editor poz.

Pole Joint Position vam umozfiuje priamo ovladat jednotlivé kiby. Kazdy kib sa hybe v
predvolenom hrani¢nom rozsahu od -360° do +360° definovanom vodorovnym panelom.
Po dosiahnuti limitu uz nemézete kib dalej postvat. Kiby sa daju nakonfigurovat v inom ako
predvolenom polohovom rozsahu, novy rozsah je oznaCeny v Cervenej zéne v ramci
horizontalneho panela.
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Pouzivanie Tlacidlo VoIny chod sa v aplikaciach pouziva len vtedy, ak to umoziuje hodnotenie rizik.
funkcie Vofny
pohyb na VAROVANIE
karte Presun . . , L , .
Nespravna konfiguracia nastavenia montaze moze mat za nasledok
nezelany pohyb ramena robota pri pouziti tlacidla Volny chod.

* Nastavenia uzitocného zatazenia a nastavenia montaze robota
musia byt pred pouzitim funkcie Volny chod spravne nastavené.

* VSetci pracovnici musia zostat mimo dosahu ramena robota, ked’
sa pouziva Vofny chod.

é VAROVANIE
Nespravne nakonfigurovanie inStalacnych nastaveni méze zvysit riziko
padu ramena robota pocas Vofného chodu v désledku chyb uzitoéného
zatazenia.

* Skontrolujte, €i su nastavenia inStalacie spravne (napr. uhol
montaze robota, hmotnost uzitoéného zatazenia a posun taziska
uzitocného zatazenia). Ulozte a nacitajte inStalacné subory spolu
S programom.

* Ulozte a nacitajte inStalacné subory spolu s programom.

3.2.10. Editor polohy

Popis Po otvoreni obrazovky Editor p6z mézZete presne nakonfigurovat polohu ciefového kibu
alebo ciefovu pdzu (poziciu a orientaciu) pre TCP. Pozndmka: Tato obrazovka je offline a
priamo neovlada rameno robota.

(REi-lgry [ARD

Robot Funkcia
|Zobrazif A
TCP

E X -143,33mm [+ ][]
\ -524,07)mm [+ [ =]
z -183,17)mm [ +|[—|
‘Vektor rotécie [rad] v
a X 0,002 rad i ;
RY -3,159|rad + || =
RZ -0,048|rad ? ?

Polohy kibu
ZéKladha 9128 [+][—]
E Rameno -107,41 © E Z
Lalcet -111,92/¢ i 1—|
Zépastie 1 5242 [+][—]
0 8 Zépéstie 2 91,00 ° T =
oK Zrusit Zépéstie 3 1,370 j ?

(@) o — 000 - @

Rychlost 100%
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Robot

Funkcia a
poloha
nastroja

Spoloéné
pozicie

3D obrazok zobrazuje aktualnu polohu ramena robota. tieil zobrazuje cielovl polohu ramena
robota riadenu zadanymi hodnotami na obrazovke. Stlacenim ikon lupy priblizite/oddialite
alebo potiahnutim prsta cez iu zmenite zobrazenie.

Ak je zadana ciefova poloha robota TCP blizko bezpec¢nostnej alebo spustacej roviny alebo
orientacia nastroja robota je blizko hrani¢ného limitu orientacie nastroja, zobrazi sa 3D
znazornenie blizkeho hrani¢ného limitu. Bezpecnostné roviny su zobrazené zltou a Ciernou
farbou s malou Sipkou reprezentujucou normalovu rovinu, ktora oznacuje stranu roviny, na
ktorej moéze byt robot TCP umiestneny. Spustacie roviny su zobrazené modrou a zelenou
farbou s malou Sipkou smerujucou k strane roviny, v ramci ktorej su aktivne limity normalneho
rezimu. Hranic¢ny limit orientacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom gufového kuzela s
vektorom oznacujucim aktualnu orientaciu nastroja robota. Vnutorna strana kuzela
predstavuje povolenu oblast pre orientaciu nastroja (vektor). Ked sa cielovy robot TCP uz
nenachadza v blizkosti limitu, 3D reprezentacia zmizne. Ak je ciefovy TCP v rozpore alebo
velmi blizko k poruSeniu hrani¢ného limitu, vizualizacia limitu sa zmeni na ¢ervenu.

Zobrazia sa aktivne hodnoty TCP a suradnice vybraného prvku. Suradnice X, Y, Z uréuju
polohu néstroja. Orientaciu udavaju stradnice RX, RY, RZ . Dalsie informécie o konfiguracii
viacerych pomenovanych TCP.

Pomocou rozbalovacej ponuky nad poliami RX, RY a RZ vyberte typ zobrazenia orientacie:

* Vektor rotacie [rad] Orientacia je dana ako vektor rotacie . Dizka osi udava uhol
otoCenia v radianoch a samotny vektor udava os, okolo ktorej sa otaca. Toto je
predvolené nastavenie.

* Vektor rotacie [°] Orientacia sa zobrazuje ako vektor rotacie, kde dizka vektora
predstavuje uhol rotacie vyjadreny v stuprioch.

* RPY [rad] Roll, pitcha yaw (RPY) uhly, kde uhly st v radianoch. RPY-rota¢na
matica (rotacia X, Y’, Z') je dana:
Rroy(y, B, a) = Rz(a) * RY(B) * RX(y)

* RPY [1Roall, pitchand yaw (RPY) angles, where angles are in degrees.
Ak chcete upravit stradnice, tuknite na hodnoty. MoZete tiez tuknut na tlacidla + alebo -

napravo od pofa a pridat/odpocitat sumu do/z aktualnej hodnoty. Alebo mézete podrzat
stlatené tlacidlo na priame zvySenie/znizenie hodnoty.

Jednotlivé kibové pozicie st $pecifikované priamo. Kazda poloha kibu méze mat hraniént
hodnotu kibu v rozsahu od - 360" az + 360". Kibové pozicie mdZzete nakonfigurovat
nasledovne:

* Kliknutim na poziciu spoja upravite hodnoty.

* Tuknutim na tlagidla + alebo - napravo od pola pripoéitate alebo odpog&itate sumu
do/z aktualnej hodnoty.

* Podrzanim tlaCidla priamo zvySite/znizite hodnotu.
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Tlacidlo OK Ak bola tato obrazovka aktivovana z obrazovky Pohyb, tuknutim na tla¢idlo OK sa vratite na
obrazovku Pohyb. Rameno robota sa presunie na zadany ciel. Ak bola poslednou zadanou
hodnotou suradnica nastroja, rameno robota sa pohne smerom k cielovej polohe, priom
vyuzije typ pohybu PohybL. Ak bola poslednou zadanou hodnotou poloha kibu, rameno
vyuzije typ pohybu PohybJ.

Tlacidlo Tlacidlo Zrusit ukon¢i obrazovku a zrusi vetky zmeny.

Zrusit

UR10e 131 Navod na pouzivanie



I
UNIVERSAL ROBOTS

8.3. Bezpecnostné funkcie a rozhrania

Popis Roboty Universal Robots su vybavené r6znymi zabudovanymi bezpecnostnymi funkciami,
ako aj bezpec€nostnymi V/V a digitalnymi a analégovymi ovladacimi signalmi do alebo z
elektrického rozhrania na ucely pripojenia k inym strojom a d'al§im ochrannym zariadeniam.
Kazda bezpecnostna funkcia a V/V su vytvorené v sulade s normou EN ISO13849-1 s
urovnou vykonu d (PLd) s vyuzitim architektury 3. kategoérie.

Q VAROVANIE
Pouzitie parametrov bezpecnostnej konfiguracie, ktoré sa liSia od
parametrov uréenych ako potrebné na zniZenie rizika, moéze mat za
nasledok nebezpecenstva, ktoré nie su primerane odstranené, alebo rizik4,
ktoré nie su dostatoCne znizené.

* Uistite sa, Ze nastroje a chapadla su spravne pripojené, aby sa
zabranilo nebezpecenstvu v désledku prerusenia napajania.

Q VAROVANIE: ELEKTRINA
Chyby programatora a/alebo kablov mézu spbésobif zmenu napéatiaz 12 V

na 24 V, ¢o moze viest k poSkodeniu zariadenia poziarom.

* Skontrolujte pouzivanie 12 V a postupujte opatrne.

UPOZORNENIE
* Pri pouziti a konfigurovani bezpecnostnych funkcii a rozhrani je nutné
dodrzat postupy hodnotenia rizika pre kazdé pouzitie robota.

+ Cas zastavenia by sa mal zohladnit ako sti¢ast hodnotenia rizika danej
aplikacie.

* Ak robot odhali chybu v bezpecnostnom systéme alebo jeho poruSenie
(napr. jeden z drotov obvodu nudzového zastavenia je roztrhnuty alebo
dojde k prekroceniu bezpecnostného limitu), spusti sa zastavenie
kategorie 0.

UPOZORNENIE

Ochrana bezpecnostného systému UR sa nevztahuje na koncovy efektor.
Funkénost koncového efektora a/alebo pripajacieho kabla nie je predmetom
sledovania.
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8.3.1. Konfigurovatelné bezpecnostné funkcie

Popis Bezpecnostné funkcie robota Universal Robots, ako je uvedené v tabulke nizSie, su v robote,
ale su ur€ené na ovladanie systému robota, t. j. robota s pripojenym nastrojom/koncovym
efektorom. BezpecCnostné funkcie robota sa pouzivaju na znizenie systémovych rizik robota
ur¢enych v hodnoteni rizika. Polohy a rychlost sa vztahuiju k zakladni robota.

Bezpecnostna

funkcia FEE

Limit polohy kibu | Stanovuje horny a dolny limit pre povolené polohy kibu.

Limit rychlosti . L . i
Kibu v Stanovuje horny limit pre rychlost kibu.
. , Urcuje roviny v priestore, ktoré obmedzuju polohu robota.

Bezpecnostné Y , . . ) i . .

. Bezpecnostné roviny obmedzuju bud samostatny nastroj/koncovy
roviny N , ,

efektor alebo nastroj/koncovy efektor a laket.

Orientacia Urc&uje pripustné limity orientacie pre dany nastroj
nastroja 1€ prip y P y )

Obmedzuje maximalnu rychlost robota. Rychlost je obomedzena na
Limit rychlosti lakti, na prirube nastroja/koncového efektora a v strednych polohach
nastroja/koncového efektora definovanych pouzivatefom.

Obmedzuje maximalnu silu vyvinuti nastrojom/koncovym efektorom a
laktom robota pri upinani. Tato sila je obmedzena na nastroji’/lkoncovom

Limit sil . , , . . . .
y efektore, na prirube lakta a v strednych polohach nastroja/koncového
efektora definovanych pouzivatefom.
Limit hybnosti Obmedzuje maximalnu hybnost robota.
Limit sily Obmedzuje mechanicku pracu vykonanu robotom.
Limit Casu Obmedzuje maximalny ¢as, ktory robot vyuzije na zastavenie po
zastavenia iniciovani ochranného zastavenia.?
Limit . . . , . : o ,
. . Obmedzuje maximélnu vzdialenost, ktoru robot prejde po iniciovani
vzdialenosti . :
. ochranného zastavenia.
zastavenia

Bezpec€nostna Pri vykonavani posudenia rizika aplikacieje potrebné vziat do uvahy pohyb robota po
funkcia spusteni zastavenia. V zaujme ulah¢enia tohto procesu je mozné pouzit Limit casu
zastavenia a Limit vzdialenosti zastavenia.
Tieto bezpecnostné funkcie dynamicky zniZuju rychlost pohybu robota, takze sa da vzdy
zastavit v ramci limitov. Limity polohy kibu, bezpe&nostné roviny a limity orientacie
nastroja/koncového efektora zohfadruju predpokladanu vzdialenost zastavenia, t.].
pohyb robota sa pred dosiahnutim limitu spomali.
Funkéna bezpecnost mézeme zhrnit nasledovne:

1Zastavenie robota bolo predtym zname ako ,Ochranné zastavenie*“ pre roboty.
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Bezpecnostna funkcia Presnost Urovefi vykonu Kategdria
Nudzové zastavenie - d 3
Ochranné zastavenie - d 3
Limit polohy kibu 5° d 3
Limit rychlosti kibu 1.15°/s d 3
Bezpecnostné lietadla 40 mm d 3
Orientacia nastroja 3° d 3
Obmedzenie rychlosti 50 mm/s d 3
Limit sily 25N d 3
Limit hybnosti 3 kg m/s d 3
Limit sily 10w d 3
Casovy limit zastavenia 50 ms d 3
Limit vzdialenosti zastavenia 40 mm d 3
Bezpeclné byvanie 1.7° d 3

Vystraha

A\

POZOR

Neschopnost nakonfigurovat maximalnu povolent rychlost méze viest k
nebezpecnym situaciam.

* Ak sa robot pouziva v ru¢ne vedenych aplikaciach s linearnymi
pohybmi,, obmedzenie rychlosti musi byt nastavené na maximalne
250 mm/s pre nastroj/koncovy efektor a laket, pokial hodnotenie
rizika nepreukaze, ze vysSie rychlosti su prijatelné. Toto zabrani
rychlym pohybom lakta robota v blizkosti singularit.

UPOZORNENIE

Pri funkcii obmedzenia sily existuju dve vynimky, ktoré je potrebné brat do
Uvahy pri navrhu aplikacie.
Ked sa robot roztiahne, Gginok laktového kibu méze vyslat velké sily v
radialnom smere (vzdy smerom od zakladne) pri nizkych rychlostiach.
Podobne, ked je nastroj/koncovy efektor v blizkosti zakladne a hybe sa
okolo nej, rameno s kratkym pakovym mechanizmom méze vyvolat velké
sily pri pomalej rychlosti.
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Pracovny
priestor

Predna strana Sikmo

V dbésledku fyzikalnych vlastnosti ramena robota si niektoré priestory pracovnej oblasti
vyzaduju pozornost z hfadiska nebezpecenstva zovretia. Jedna oblast (vfavo) je
definovana pre radialne pohyby, ked je kib zapéstia 1 najmenej 450 mm od zakladne
robota. Druha oblast (vpravo) je v rozmedzi 200 mm od zakladne robota, ked sa pohybuje

dotykovo.
8.3.2. Bezpecnostné funkcie
Popis Bezpecnostny systém funguje tak, Ze sleduje, ¢i nedoslo k prekro€eniu niektorého
bezpecnostného limitu, resp. ¢i nedoslo k inicializacii nudzového alebo ochranného

zastavenia.
Reakcie bezpecnostného systému su:

Spustaci mechanizmus Reakcia

Nudzové zastavenie Zastavenie kategorie 1
Ochranné zastavenie Zastavenie kategorie 2
iaPrIiEa(zjaei'ciz\)/enle (ak je pripojené 3-polohové pomocné Zastavenie kategérie 2
Prekrocenie limitu Zastavenie kategorie 0
Zistenie poruchy Zastavenie kategorie 0

UPOZORNENIE
Ak systém zabezpecenia zisti akukolvek chybu alebo porusenie, vietky
bezpecnostné vystupy sa resetuju na nizku hodnotu.
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3.3.3. Subor bezpecnostnych parametrov

Popis Bezpecnostny systém ma nasledujuci subor konfigurovatefnych bezpecnostnych
parametrov:

* Normalna

* Znizena

Normalny a MozZete nastavit bezpecnostné limity pre kazdu sadu bezpec¢nostnych parametrov, ¢im

Znizeny vytvorite odliSné konfiguracie pre normalne alebo vySSie nastavenia a znizené nastavenia.
Konfiguracia znizeného rezimu je aktivna, ked’ sa nastroj/koncovy efektor nachadza na
strane znizeného rezimu roviny spustenia znizeného rezimu alebo ked je konfiguracia
znizeného rezimu externe spustena bezpecnostnym vstupom.
Pouzitie roviny na spustenie Znizenej konfiguracie: Ked' sa rameno robota pohybuje zo
strany roviny spuste nakonfigurovanej so znizenymi bezpecnostnymi parametrami, na
stranu, ktora je nakonfigurovana s normalnymi bezpecnostnymi parametrami, okolo roviny
spuste je oblast 20 mm, kde st povolené normalne aj znizené limity. Tato oblast okolo
spustacej roviny zabranuje neprijemnym bezpecnostnym zastaveniam, ked je robot presne
na limite.
Pouzitie vstupu na spustenie znizenej konfiguracie: Ked sa spusti alebo zastavi
bezpecénostny vstup, moze uplynut az 500 ms predtym, ako sa aktivuji nové limitné
hodnoty. Méze k tomu doéjst za nasledujlcich okolnosti:

* Prepnutie z redukovanej konfiguracie na normalnu

* Prepnutie z normalnej konfiguracie na redukovanu

Rameno robota sa prispdsobi novym bezpecnostnym limitom do 500 ms.
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Zotavenie Ked sa prekro¢i bezpeénostny limit, bezpecnostny systém sa musi reStartovat. Napriklad,
ak je limit polohy kibu mimo bezpe&nostného limitu, pri spusteni sa aktivuje Obnova.
Programy pre robota nie je mozné spustit, ked' je aktivovana obnova, ale rameno robota je
mozné manualne posunuft spat do rozsahu limitov bud’ pouzitim rezimu volného
pohybualebo pomocou karty Pohyb v PolyScope.
Bezpecnostné limity pre obnovu su:

Bezpecnostna funkcia Obmedzenie

Limit rychlosti kibu 30°/s
Obmedzenie rychlosti 250 mm/s
Limit sily 100N
Limit hybnosti 10 kg m/s
Limit sily 80W

BezpecCnostny systém spusti zastavenie kategorie 0, ak sa vyskytne poruSenie tychto
limitov.

é VAROVANIE
Nedodrzanie opatrnosti pri pohybe ramena robota v rezime obnovy méze
viest k nebezpeénym situaciam.
* Budte opatrni pri postivani ramena robota spat v ramci limitov,

pretoze limity pre polohy kibov, bezpe&nostné roviny a orientaciu
nastroja/koncového efektora su pri rezime obnovy vypnuté.

UR10e 137 Navod na pouzivanie



R
UNIVERSAL ROBOTS

8.4. Bezpecnostna konfiguracia softveru

Popis Tato Cast sa zaobera pristupom k bezpe¢nostnym nastaveniam robota. Sklada sa z poloziek,
ktoré vam pomozu nastavit bezpe¢nostni konfiguraciu robota.

A

VAROVANIE

Pred konfiguraciou bezpecnostnych nastaveni robota musi integrator
posudit rizika, aby sa zarucila bezpe¢nost personalu a vybavenia okolo

robota. Posudenie rizik je hodnotenie vSetkych pracovnych postupov pocas

celej zivotnosti robota, ktoré slizi na pouzitie spravnej konfiguracie
zabezpecenia (pozri ¢ast ). V sulade s posudenim rizik treba vykonat
nasledujuce nastavenia.

1. Integrator musi zabranit neopravnenym osobam v zmene
bezpe&nostnej konfiguracie, napr. pri indtalacii ochrany heslom.

2. Pouzitie a konfiguracia funkcii a rozhrani spojenych so
zabezpecenim pre Specifické pouzitie robota.

3. Nastavenia bezpecnostnej konfiguracie pre nastavenie a vyucbu
pred prvym zapnutim ramena robota.

4. VSetky nastavenia bezpecnostnej konfiguracie dostupné na tejto
obrazovke a vedlajSich kartach.

5. Integrator musi zabezpecit, aby vSetky zmeny nastaveni
bezpecnostnej konfiguracie boli v sulade s hodnotenim rizika.
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Pristup k Nastavenia zabezpecenia su chranené heslom a daju sa konfigurovat iba po nastaveni
bezpe€nostnym  a naslednom pouziti hesla.
nastaveniam Pristup k bezpe&nostnym nastaveniam softvéru
softveru 1.V hlavicke PolyScope tuknite na ikonu Installation .
2. V bocnej ponuke v lavej ¢asti obrazovky tuknite na moznost Bezpe¢nost.
3. VSimnite si, Ze sa zobrazi obrazovka Robot Limits , ale nastavenia su
nepristupné.
4. Ak bolo predtym nastavené Bezpeénostné heslo , zadajte heslo a stlacenim
Odomknut spristupnite nastavenia. Poznamka: Po odomknuti bezpeénostnych
nastaveni su teraz vSetky nastavenia aktivne.
5. Ak chcete znova uzamknut vetky nastavenia bezpeénostnych poloZiek, stlacte

Lock tab alebo prejdite z bezpe€nostnej ponuky.

N Bl Pouzitie parametrov konfiguracie bezpe&nosti odiignych od tych, ktoré sti definované v hodnotenf rizik, méZe mat za nésledok

P nebezpecenstvo, ktoré nie je primerane odstrénené alebo rizi<a, ktoré nie sui dostatocne znfzené
Limity robota P e p

Limity kibu
. @ Prednastavené hodnoty wyrobcu .
Roviny , ,
., Poloha Najobmedzenejéie Najmenej obmedzené
* nastroja
Smer nastroja O Viastné
VNV
Hardvér Obmedzenie Normalna Znizend
PROFlsafe Wkon 300 200 .
= Hybnost 25,0 10,0 @
Bezpecna |
predvolena ... Cas zastavenia 400 300
Trojpolohové Vzdialenost zastavenia 500 300
tlacidl
addio Rychlost ndstroja 1500 750 (

Sila néstroja 150,0 120,0
Rychlost kolena 1500 750
> URcap Sila kolena 150,0 120,0 .

o vypnuty
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8.4.1. Nastavenie bezpecnostného hesla pre softver

Popis Na odomknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia, ktoré spolu tvoria Konfiguraciu
zabezpecenia, musite nastavit heslo. Ak sa nepouziva Zziadne bezpec¢nostné heslo, systém
vas vyzve na jeho nastavenie.

Nastavenie
bezpecnostného
hesla pre softvér

Na opatovné zamknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia mézete fuknut na kartu
Zamknut alebo jednoducho prejst na obrazovku mimo ponuky Bezpec¢nost.

1.V pravom rohu hlavicky PolyScopu fuknite na hamburgerova ponuku a vyberte
Nastavenia.

2. Vlavej ¢asti obrazovky tuknite v modrej ponuke na Heslo a vyberte
Bezpecnost.

3. V Casti Nové heslo zadajte heslo.

Potom v ¢asti Potvrdit nové heslo znovu napiste to isté heslo a tuknite na
Pouzit.

5.V lavom spodnom rohu modrej ponuky fuknite na Skongit, ¢im sa vratite na
predchadzajicu obrazovku.

Bezpecnostné hesl Odomknut
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8.4.2. Zmena softvérovej konfiguracie bezpecnosti

Popis Zmeny nastaveni konfiguracie bezpeénosti musia spinat poziadavky hodnotenia rizik
vykonaného integratorom.

Odporuéany Zmena konfiguracie zabezpecenia
postup pre 1

' . Overte, ¢i su zmeny v sulade s hodnotenim rizika, ktoré vykonal integrator.
integratora:

2. Upravte bezpecnostné nastavenia na prislusnu uroven definovanu hodnotenim
rizika, ktoré vykonava integrator.

3. Skontrolujte, ¢i sU pouzité nastavenia.
4. Do navodov na obsluhu vlozte nasledujuci text:
Pred pracou v blizkosti robota sa uistite, Ze sa oCakava konfiguracia bezpecénosti. Toto je

mozné overit napr. kontrolou kontrolného sucétu zabezpecenia v hornom pravom rohu
programu PolyScope.
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8.4.3. Pouzitie novej konfiguracie zabezpecenia

Popis

Robot sa vypne pocas vykonavania zmien v konfiguracii.

Zmeny zaénu platit po tom, ako tfuknete na tlacidlo Pouzit.

Robota nie je mozné znova zapnut, kym nevyberiete Pouzit a reStartovat, aby ste vizualne
skontrolovali konfiguraciu bezpecnosti robota, ktora sa z bezpecnostnych dévodov
zobrazuje v jednotkach Sl vo vyskakovacom okne.

Ak sa chcete vratit k predchadzajlcej konfiguracii, mézete vybrat Vratit zmeny. Po
skonc&eni zrakovej kontroly moézete zvolit Potvrdit bezpecnostnu konfiguraciu a zmeny sa
automaticky ulozia ako sucast aktualnej inStalacie robota.

Bezpecnostny kontrolny sucet

Popis

Ikona Bezpecnostny kontrolny sicet zobrazuje vasu pouziti bezpecnostnu konfiguraciu
robota.

cccc
ccccC

MoZu to byt Styri alebo osem ¢islic.

Stvormiestny kontrolny stiéet by sa mal &itat zhora nadol a zfava doprava, zatial ¢o
osemmiestny kontrolny sucet sa Cita zfava doprava, najprv horny riadok. R6zny text a/alebo
farby oznacuju zmeny pouzitej bezpecnostnej konfiguracie.

Bezpeénostny kontrolny stéet sa zmeni, ak zmenite nastavenia bezpeé&nostnych funkcii ,
pretoze Bezpecnostny kontrolny sucet je generovany iba bezpecnostnymi nastaveniami.
Svoje zmeny musite pouzit v bezpe¢nostnej konfiguracii pre bezpeénostné kontroly stctu
, aby odrazali vase zmeny.
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8.4.4. Konfiguracia bezpecnosti bez prenosného terminalu

Popis Robot sa da pouzit bez pripojenia Prenosného terminalu. Odstranenie riadiaceho panela si
vyzaduje zadefinovanie iného zdroja nudzového zastavenia. Na predidenie spustenia
poru$enia bezpeénosti musite spresnit, i je riadiaci panel pripojeny.

é POZOR
Ak sa prenosny terminal odpoji od robota, tlaidlo nidzového zastavenia
uz nie je aktivne. Prenosny terminal je treba odstranit z blizkosti robota.

Bezpecné odstranenie = Robot mdzZe byt pouzity bez PolyScope ako programovacie rozhranie.
prenosného terminalu Konfiguracia robota bez prenosného terminalu

1. V hlavicke klepnite na InStalacia.

2. V bocnej ponuke vfavo tuknite na Bezpecnost a vyberte Hardvér.
3. Zadajte bezpecnostné heslo a Odomknite obrazovku.
4

. Zruste vyber Prenosny terminal na pouzitie robota bez rozhrania
PolyScope.

5. Stlacte UlozZit a restartujte pre implementaciu zmien.
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8.4.5. BezpecCnostné rezimy softvéru

Popis Za normalnych podmienok, t. ). ked nedochadza k zastaveniu robota, pracuje bezpecnostny
systém v bezpe¢nostnom rezime spojenom so stiborom bezpe¢nostnych limitov 1:

* Normalny rezim je bezpecnostny rezim, ktory je predvolene aktivny

* Znizeny rezim je aktivny, ked je robotov Stredovy bod nastroja (TCP) umiestneny za
rovinou znizeného rezimu spustania alebo ked' sa spusti pomocou
konfigurovatefného vstupu.

* Rezim obnovy sa aktivuje, ked sa porusi bezpecnostny limit zo sady aktivnych
limitov, rameno robota vykon4 kategoriu zastavenia 0. Ak je hranica aktivnej
bezpe&nosti, ako je hranica polohy kibu alebo bezpe&nostna hranica, porusena uz pri
zapnuti ramena robota, spusti sa v rezime Recovery . To umoznuje pohyb ramena
robota spat v ramci bezpeénostnych limitov. V rezime zotavenia je pohyb ramena
robota obmedzeny pevnym limitom, ktory nie je mozné prispdsobit.

é VAROVANIE
Limity pre polohu kibu, polohu néstroja a orientaciu nastroja su v rezime
obnovy zakazané, preto budte opatrni pri postivani ramena robota spat v

ramci limitov.

Ponuka obrazovky Bezpeénostna konfiguracia umoznuje pouzivatefovi definovat
samostatné subory bezpeénostnych limitov pre normalny a znizeny rezim. Pre néstroj a kiby
musia byt limity znizeného reZimu pre rychlost a hybnost restriktivnejSie ako ich naprotivky v
normalnom rezime.

Na prepinanie 1. V hlavicke vyberte ikonu profilu.
rezimov: PolyScope * Automaticky indikuje, Ze je prevadzkovy reZim robota nastaveny na
Automaticky.
* Manudlny indikuje, ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na
Manualny.
Pouzivanie 1. Pripojte sa k serveru Dashboard.
servera 2. Pouzite prikazy nastavenia prevadzkového rezimu.

Dashboard * Nastavit prevadzkovy rezim automaticky

* Nastavit navod na prevadzkovy rezim

* Vymazat prevadzkovy rezim

1Zastavenie robota bolo predtym zname ako ,Ochranné zastavenie® pre roboty Universal Robots.
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8.4.6. Bezpecnostné limity softvéru

Popis Limity bezpecnostného systému su definované v bezpecnostnej konfiguracii . Bezpecnostny
systém obdrzi hodnoty zo vstupnych poli a deteguje ich poruSenie, ak sa niektoré z nich
prekrocia. Riadiaca skrinka robota zabrani poru$eniu tym, Ze prinuti robota zastavit alebo

znizi rychlost.

Limity robota

Popis Limity robota obmedzuju vSeobecné pohyby robota. Obrazovka Limity robota ma dve
moznosti konfiguracie: tovarenskych predvolieb a vlastnych.

Prednastavené Tovarenské predvolby je miesto, kde mézZete pouzit posuvnik na vyber
hodnoty vyrobcu preddefinovaného bezpecnostného nastavenia. Hodnoty v tabulke sa aktualizuju tak,
aby odrazali prednastavené hodnoty v rozsahu od Najviac obmedzené do Najmenej

obmedzené

UPOZORNENIE
Hodnoty jazdca su len navrhy a nenahradzaju riadne posudenie rizika.

N Bl e Pouzitie parametrov konfigurdacie bezpecnosti adisnych od tych, ktoré su definované v hodnoteni rizilk, méze mat za nésledok
nebezpecenstvo, ktoré nie je primerane odstrénené alebo rizikd, ktoré nie s dostatocne znizené.

Limity robota

Limity kibu
. @ Prednastavené hodnoty wyrobcu
Roviny
, Poloha
* nastroja
Smer néstroja 0] .
Viastné
A4
BErehEr Obmedzenie Norméina
PROFlsafe Vykon
L Hybrost
Bezpecna |
predvolena ... Cas zastavenia
Trojpolohové Vzdialenost zastavenia
tlacidlo

Rychlost néstroja

> URcap Sila kolena

Bezpecnostné hesl

Najobmedzenejsie

300
25,0
400

1500
150,0
1500
150,0

Najmenej obmedzené

Znizena

200

o « @
300

300

750 ‘

120,0
750
120,0) .

O I
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Vlastné Pri moznosti Vlastné mézete nastavit limity fungovania robota a sledovat prislusnu toleranciu.

Obmedzuje maximalnu mechanicku pracu robota v prostredi. Tento

Vykon limit povazuje uzitoéné zataZenie za suc¢ast robota a nie zivotného
prostredia.

Momentum Obmedzuje maximalnu hybnost robota.

Cas Obmedzuje maximalny Cas, ktory treba na zastavenie robota, t. j. pri

zastavenia aktivacii nudzového zastavenia.

Obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktoru nastroj alebo laket robota
prekona pri zastavovani.

UPOZORNENIE

Vzdlalenc.>st Obmedzenie Casu zastavenia a vzdialenosti

zastavenia ovplyvriuje celkovu rychlost robota. Napriklad, ak
je Cas zastavenia nastaveny na 300 ms,
maximalna rychlost robota je obmedzena, ¢o
umoznuje, aby sa robot zastavil do 300 ms.

Rychlost . . , g

Y . Obmedzuje maximalnu rychlost nastroja robota.
nastroja

Obmedzuje maximalnu silu, ktorou roboticky nastroj pdsobi na
okolie, aby nedochadzalo k upinaniu.

Rychlost lakta | Obmedzuje maximalnu rychlost lakta robota.

Obmedzuje maximalnu silu, ktorou koleno pdsobi na okolie, aby
nedochadzalo k upinaniu.

Sila nastroja

Sila lakta
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Rychlost a sila nastroja je obmedzena na prirube a v strede nastroja na dvoch pouzivatefom
definovanych poziciach nastroja.

V' Bezpecnost Pouzitie parametrov konfigurécie bezpecnosti odlisnych od tych, ktoré su definované v hodnoten( riziic, méze mat za nésledok

P nebezpeclenstvo, ktoré nie je primerane odstrdnené alebo riziké, ktoré nie st dostatocne znizené
Limity robota P ' Je P '

Limity kibu

O Prednastavené hodnoty wyrobcu ( .
Roviny
A Poloha NajobmedzenejSie Najmenej obmedzend
* nastroja
S astroj
mer nastroja @ Viastné
V)
Hardvér Obmedzenie Normalna Znizena
PROFlsafe vykon 300w 200 W ®
. . Hybnost 25,0/ kg m/c 10,0 kg m/< %
Bezpecna .
predvolena ... Cas zastavenia 400 ms 300 ms
Trojpolohové Vzdialenost zastavenia 500 mm 300/ mm
tlacidlo . P . .
Rychlost ndstroja 1500/ mm/s 750 mm/s

> URCap Sila kolena 150,0/ N 120,0 N .

Bezpelnostné heslo Odomknut
O Vypnuty ! ° 0 O Simulécia .

UPOZORNENIE

MozZete prepnut spat na tovarenskych predvolieb pre vsetky limity robota, aby
sa obnovili ich predvolené nastavenia.

Limity kibu

Popis Limity kibu umoziuji obmedzit pohyb jednotlivych kibov robota v kibovom priestore, t. j.
polohu a rychlost otagania kibu. Obmedzenie kibov sa méze nazyvat aj softvérové
obmedzenie osi. Limity kibov sui: Maximélna rychlost a Rozsah polohy.

Vv Bezpecnost Kiby Rozsah Normalny rezim Znizeny rezm

Limity robota Minimélne Maximéine Minimélne Maximélne
Wiy (4l ZéKadiia -363 — 363 ° -363 363 -363 363/42°/-2°
Roviny Rameno -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2
Lalet -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
, Poloha
° nastroja Zépastie 1 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2
Smer nastroja  Zapastie 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
VIV Zépastie 3 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2
Hardvér
PROFIsafe Maximélna rychlost
Bezpecna Kiby Maximaine Normaliny resim Znizeny resim
predvolena ...
. . Zéladha max: 191°/s 191 191 -11°%/s
Trojpolohové
tlacidlo Rameno max: 191°/s 191 191 -11°/s

Laket max: 191°/s 191 191 -11°s
Z4pastie 1 max: 191°/s 191 191 -11°/s
> URCap Zépéstie 2 max: 191°/s 191 191 -11°%/s

Zépastie 3 max: 191°/s 191 191 -11°/s

Bezpecnostné hesl Odomknut
T——2. 000
. fda simuldcia
O Vypnuty e 250mm/s Simulacia
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3.4./. Poloha Bezpecne domov

Popis BezpecCne domov je spiato¢na poloha definovana pomocou pouzivatelom zadefinovanej
domovskej polohy.
V/V polohy Bezpecne domov su aktivhe, ak je rameno robota v bezpecnej polohe domov a
ma zadefinovany VV Bezpecne domov.
Rameno robota je v polohe bezpeé&nej domov, ak st polohy kibu v $pecifikovanych uhloch
alebo nasobkoch 360 °.
Bezpecnostny vystup BezpeCne domov je aktivny, ak robot ne€inne stoji v polohe Bezpecne
domov.

Robot Bezpeéné predvolend poloha

v Bezpeénost

| ) Synchronizovat z pred... |
Limity robota

Limity kibu
ty | Odstranit |

Roviny

Poloha Odstrénenim Bezpecnej predvolenej

° nastroja polohy buddi odstrénené alcélcolvel

= N priradenia vystupov predvolenej
Smer nastroja polohy.
Vv
Hardvér
PROFIsafe Poloha kibu (0-360°)

Bezpecna L :
predvolena ... Zékladrha 90,00

Rameno 270,00°

I ~—

i

Trojpolohové

ittty Laket 270,00°

Zipetie 1. 270000
> URcap Zépastie 3 0,00°
Bezpecnostné hesl Odomknut

O vypnuty

Synchronizaciaz Synchronizacia z polohy Domov

Domova

Vystup Bezpe€ne

domov

Definovanie

vystupu
Bezpecne domov

1.
2.

V hlavic¢ke tuknite na moznost In8talacia.

V bocnej ponuke nafavo tuknite na Bezpe&nost a vyberte moznost Bezpe&na
predvolend poloha.

V Casti Bezpe&na predvolena poloha tuknite na Synchronizovat z predvolenej
polohy.

Tuknite na Pouzit a v zobrazenom dialégovom okne vyberte Pouzit a
reStartovat.

Poloha Bezpe¢ne domov musi byt definovana pred Vystupom bezpe¢ne domov.

Definovanie vystupu Bezpecne domov
1.

V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.
V bocnej ponuke nafavo tuknite na Bezpe¢nost a vyberte V/V.

Na obrazovke V/V v €asti Vystupny signal vyberte v rozbalovacej ponuke pod
Priradenim funkcie moznost Bezpe¢ne domov.

Tuknite na Pouzit a v zobrazenom dialégovom okne vyberte Pouzit a
reStartovat.
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Upravit Uprava polozky Bezpe&ne domov

Bezpecne domov Uprava polohy Domov automaticky nezmeni predtym definovanu polohu Bezpeéne
domov. Ak uvedené hodnoty nie su zosynchronizované, uzol programu Domov nie je
definovany.

1. V hlavi¢ke tuknite na moznost InStal4cia.
2. V boénej ponuke nafavo tfuknite na VS§eobecné a vyberte Domov.

3. Tuknite na Upravit polohu, nastavte novi polohu ramena robota a tuknite na
OK.

4. V bocnej ponuke tuknite v ¢asti Bezpecnost na Bezpe¢na predvolena poloha.
Na odomknutie bezpecnostnych nastaveni potrebujete bezpecnostné heslo.

5. V casti Bezpecna predvolena poloha tuknite na Synchronizovat z predvolenej
polohy.
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8.5. Bezpecnostné obmedzenia softvéeru

Popis
UPOZORNENIE
Konfiguracia lietadiel je zalozena vylu¢ne na funkciach. Pred upravou

bezpecénostnej konfiguracie odporid¢ame vytvorit a pomenovat vsetky
funkcie, pretoze po odomknuti karty zabezpecenia sa robot vypne, ¢o
znemozni jeho pohyb.

Bezpecnostné roviny obmedzuju pracovny priestor robota. M6Zete definovat az osem
bezpecnostnych lietadiel, ktoré obmedzuju nastroj robota a koleno. Zaroven mozete
obmedzit pohyb kolena pre kazdu bezpe¢nostnu rovinu a vypnut ho zrusenim oznacenia
policka. Pred konfiguraciou bezpecnostnych rovin treba definovat funkciu v inStalacii robota.
Funkcia sa potom moZe skopirovat do obrazovky bezpec¢nostnej roviny a nakonfigurovat.

é VAROVANIE
Definovanie bezpecnostnych lietadiel obmedzuje iba definované gule
nastroja a koleno, nie celkovy limit ramena robota. To znamena, ze uréenie
bezpecCnostnej roviny nezaru€uje, Ze ostatné casti ramena robota budu
dodrziavat toto obmedzenie.

Bezpe¢ Pomocou nizsie uvedenych ikon mézete nakonfigurovat kazdu rovinu s pouzitim restriktivnych
nostné RezZimov.
roviny
Rezimy Zakazané Bezpecnostné lietadlo nie je v tomto stave nikdy aktivne.
Ked je bezpe€nostny systém v normalnom rezime,
normalna rovina je aktivna a pésobi ako prisny limit polohy.
Ked je bezpecnostny systém v redukovanom rezime, je
Znizena aktivna rovina redukovaného rezimu a pésobi ako prisny
limit polohy.
Ked je bezpecnostny systém bud v normalnom alebo
I | Normalna & Znizena | znizenom reZime, je aktivna rovina normalneho a
znizeného rezimu a pOsobi ako prisny limit polohy.
Bezpecnostna rovina spbsobi prepnutie bezpecnostného
systému do znizeného rezimu, ak je roboticky nastroj
alebo laket umiestneny za nim.
Stlacenim tejto ikony sa skryje alebo zobrazi
bezpecnostna rovina na grafickej table.
Odstrani vytvorenu bezpecnostnu rovinu. Neexistuje

O | Normalna

E Rezim znizenia
spustaca

® | Zobrazit

W | Odstranit ziadna akcia vratenia/opatovného vykonania. Ak je rovina
odstranena omylom, musi byt prerobena.
Z | Premenovat Stlacenim tejto ikony mozete lietadlo premenovat.
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Konfiguracia 1. V hlavicke PolyScope klepnite na InStalacia.
bezpecnostnych 2. V bocnej ponuke v favej ¢asti obrazovky tukni na moznost Bezpecnost a vyber
rovin moznost lietadiel.

3. V pravom hornom rohu obrazovky v poli Planes (Roviny) klepnite na Add plane
(Pridat rovinu).

4. V pravom dolnom rohu obrazovky v poli Properties nastavte Name (Nazov),
Copy Feature (Kopirovat prvok) a Restrictions (Obmedzenia).

Kopirovat V Copy Featuresu k dispozicii iba Undefined a Base. Konfigurovanu bezpecnostnu rovinu
funkciu mozZete resetovat vyberom Nedefinované
Ak sa skopirovana funkcia upravi na obrazovke Funkcie, napravo od textu Kopirovat
funkciu sa zobrazi ikona varovania. To znamend, Ze funkcia nie je synchronizovana, t. j.
informacie na karte vlastnosti nie su aktualizované tak, aby odrazali zmeny, ktoré mohli byt
vykonané na funkcii.

Robot Roviny (3 of 8)

Rovina 2 ®
Limity robota r— H 5 m
ra— +
Limity kibu D + Pridat plochu
Roviny
, Poloha
* nastroja
Smer néstroja
% ® Vlastnosti
Hardvér Rovina 3
PROFIsafe
Kopirovat funicciu ¢
Bezpecna o,
predvolena ... ‘“"',';"*‘Q: | « toolBoundary v ‘
Trojpolohové e Obmedzenia
tlacidlo D I Obe -
> URCap [ Obmedszit koleno
& Obmedzit prirubu
Bezpeénostné heslo Odomknut

. ——— 1. 000 -
O i ) 250mm/s ”
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Fare
bné Siva Rovina je nakonfigurovana, ale zakazana (A)
kody ZIté & Cierna Normalna rovina (B)

Modra & Zelena Spustacia rovina (C)

Cierna Sipka

Strana roviny, na ktorej sa méze nachadzat nastroj a/alebo koleno
(pre normalne roviny)

Zelena Sipka

Strana roviny, na ktorej sa méze nachadzat nastroj a/alebo koleno
(pre spustacie roviny)

Siva Sipka

Strana roviny, na ktorej sa m6ze nachadzat nastroj a/alebo koleno
(pre zakazané roviny)

BT e

et

Limity robota

Limity kibu
Roviny

Poloha
nastroja

Smer nastroja
ViV

Hardvér
PROFlsafe

Bezpecna
predvolena ...

Trojpolohové
tlacidlo

D reves |
> |
> e |

o Vypnuty

Roviny (3 of 8)

Rovina 1 0e
Rovina 2 H e
,E Rovina 3 | DEeS ﬁﬂ

=+ Pridat plochu

Vlastnosti

Rovina 3

Kopfrovat funkciu [w]

« toolBoundary hd ‘

Obredzenia

E [Im obe -]

Posunutie

[ Obmedzit koleno
& Obmedzit prirubu

Bezpecnostné heslo Odomknut
—— 2. 000 @
250mm/s o
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Obmedzenie
kolena

Obmedzenie
priruby nastroja

Mézete povolit moznost Obmedzit lak , aby ste zabranili prechodu laktového kibu robota
cez ktorukolvek z vasich definovanych rovin. Zakazte moznost Obmedzit prechod lakta
cezroviny.

Priemer gule, ktord obmedzuje laket, je pre kazdu velkost robota iny.

UR3e 0.1m

UR5e 0.13m
UR10e/UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

Informacie o konkrétnom polomere najdete v subore urcontrol.confna robotovi v Casti
[Kib].

Properties

[ ]
| Plane 1

Copy Feature (%)

-

D Restrictions
Displacement
0
| M Restrict Elbow

Obmedzenie priruby nastroja zabranuje tomu, aby priruba nastroja a pripojeny nastroj
prekrocili bezpec¢nostnu rovinu. Ked obmedzite prirubu nastroja, neobmedzena oblast je
oblast vnutri bezpecnostnej roviny, kde moze priruba nastroja normalne pracovat.
Priruba nastroja neméze prechadzat cez obmedzeny priestor mimo bezpecnostnej
roviny.

Odstranenie obmedzenia umoznuje, aby priruba nastroja presahovala bezpecnostnu
rovinu do oblasti s obmedzenim, zatial Co pripojeny nastroj zostava vo vnutri
bezpecnostnej roviny.

Obmedzenie priruby nastroja moézete odstranit, ak pracujete s velkou odchylkou nastroja.
Tym sa zabezpedi vacsia vzdialenost pre pohyb nastroja.

Obmedzenie priruby nastroja si vyzaduje vytvorenie funkcie roviny. Funkcia roviny sa
pouziva na neskorSie nastavenie bezpecnostnej roviny v bezpecnostnych nastaveniach.

UR10e
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Priklad Posunutie posunie rovinu v kladnom alebo zapornom smere pozdiz normaly roviny (os Z
pridania funkcie roviny).
funkcie Zruste zaciarknutie policka pre koleno a prirubu nastroja, aby nespustali bezpe¢nostnu
roviny rovinu. Koleno méze zostat zaskrtnuté podla potreby aplikacie.
= .
REZ+QAH
> General Robot Planes (1 of 8)
. Pk oW
Robaot Limits + Add plarg
Joint Limits El
Flanes
1 Tool Position
Tool
Direction
o ! Properties
Hardware Plane 1
EROfiale Copy Festure (]
ool & Plase 1 -
m Restrictions
(] Moo =
Displacement
3 1mm
0 Festrct Eiow)
O Restrict Flange
[ oo | [ omy |

Neobmedzena priruba nastroja moéze prechadzat cez bezpecnostnu rovinu, aj ked nie je
definovany Ziadny nastroj.

Ak nie je definovany Ziadny nastroj, upozornenie na tlacidle Poloha nastroja vas vyzve, aby
ste nastroj spravne definovali.

Pri praci s neobmedzenou prirubou nastroja a definovanym nastrojom je zabezpecené, ze
nebezpecna ¢ast nastroja nemoze prekrocit uréitl oblast. Neobmedzenu prirubu nastroja
mozno pouzit pri akejkofvek aplikacii, kde su potrebné bezpecnostné roviny, napriklad pri
zvarani alebo montazi.
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Priklad V tomto priklade sa vytvori rovina X-Y s odchylkou 300 mm pozdiz kladnej osi Z vzhfadom
obmedzenia na zakladny prvok.

priruby Osu Z roviny si mozno predstavit ako ,smerujucu” do oblasti s obmedzenym pristupom.
nastroja Ak je bezpelnostna rovina potrebna napr. na povrchu stola, oto&te rovinu o 3,142 rad

alebo 180° okolo osi X alebo Y tak, aby sa obmedzena oblast nachadzala pod stolom.
(TIP: Zmenite zobrazenie rotacie z ,Vektor rotacie [rad]“ na ,RPY [°])

R EE <+ Q2E

Robot Feature
Sase hd

Teol Pesition

.
i
i
i e
x 0.00mm [+][ =
i +] m [+][]
i 0.00 mm |+ | =]
z | 30000mm |+ =]
i
Rotation Vector [rad] -
T ax oeoofren [+] -
0.000/cad | +|[—
Rz|  0.000rad [+] —
——
r '}
f’* =
: (VI
: oK cancel ‘
© 000 L

V pripade potreby je mozné neskor v bezpecnostnych nastaveniach posunut rovinu v
kladnom alebo zapornom smere Z.
Ked' ste s polohou roviny spokojni, tuknite na poloZzku OK.
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3.5.1. Obmedzenie smeru nastroja

Popis Obrazovka smeru nastroja sa pouziva na obmedzenie uhla nasmerovania nastroja. Limit je
definovany kuzelom s fixnou orientaciou na zakladriu ramena robota. Pri pohybe ramena
robota je nasmerovanie nastroja obmedzené tak, aby neprekrocil definovany kuzef.
Predvolené nasmerovanie nastroj sa zhoduje s osou Z vystupnej priruby nastroja. Da sa
upravit spresnenim uhlov naklonenia a misky.

Pred konfiguraciou limitu treba v instalacii robota definovat bod alebo rovinu. Funkcia sa da
nasledne skopirovat a os Z pouzit ako stred kuzela definujuceho limit.

UPOZORNENIE

Konfiguracia nasmerovania nastroja vychadza z funkcii. Odporu¢ame vam
vytvorit si Zelanu funkciu(e) pred Upravou konfiguracie zabezpecenia,
pretoze po odomknuti Karty zabezpecenia sa rameno robota vypne a nové
hodnoty sa nebudu dat definovat.

Obmedzit viastnosti

Kopirovat funkciu (,‘)

Limity robota ‘ * toolBoundary v ‘
Limity kibu + Obmedzenia
Roviny ‘m Obe h ‘

- Poloha Odchylka

* nastroja 5—-181,-30°
Smer nastroja y
VIV [

Hardvér

PROFIsafe ri

Bezpecna Vlastnosti néstroja

predvolena ... L3
Trojpolohové Kopirovat TCP )
tlacidlo [ E ‘Pr\'ruba nastroja v ‘
Upravit smer
Nallonit D|
Otocenie Dl °
Bezpecnostné hesl Odomknut

Ovypnuty' — ° 0 O simulscia ()
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Obme Limit smeru nastroja ma tri konfigurovatelné polozky:

dzit 1. Stred kuzefa: Z rozbalovacej ponuky méZete vybrat bod alebo rovinu, aby ste definovali
vlastn stred kuzela. Os Z vybratej funkcie sa pouzije ako smer, okolo ktorého sa kuzel bude otacat.
osti

2. Kuzefovy uhol: M6Zete definovat, o kofko stupfiov sa m6ze robot odchylit od stredu.

Vypnutie limitu nasmerovania Nikdy nie je aktivne

nastroja

Nomalny limit nasmerovania Aktivne len ked je bezpecnostny systém v normalnom
nastroja rezime

Znizeny limit nasmerovania Aktivny len vtedy, ked je systém zabezpecenia v
nastroja znizenom rezime

Normalny a znizeny limit smeru | Aktivny, ked je systém zabezpecenia v normalnom
nastroja rezime, ako aj znizenom rezime.

Konfiguracia nasmerovania nastroja sa da vratit na predvolené hodnoty alebo zrusit nastavenim
kopie funkcie spat na ,Nedefinované®“.

Vlastn Body nastroja su vopred nastavené na rovnaké nasmerovanie ako os Z jeho vystupnej priruby.
osti Daju sa upravit nastavenim dvoch uhlov:

.néstro * Uhol naklonenia : miera naklonenia osi Z vystupnej priruby smerom k osi X vystupnej
Ia priruby
* Uhol oto€enia : Miera otoCenia naklonenej osi Z okolo osi Z priruby pdvodného vystupu.

Pripadne sa da os Z existujuceho TCP skopirovat vybratim TCP z rozbalovacej ponuky.
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3.5.2. Obmedzenie polohy nastroja

Popis Obrazovka Poloha nastroja umoznuje kontrolovanejSie obmedzovanie nastrojov a/alebo
prisluSenstva umiestneného na konci ramena robota.

* Robot je miesto, kde si mdzete vizualizovat svoje Upravy.
* Nastroj je miesto, kde mbzete definovat a nakonfigurovat nastroj az na dva nastroje.

* Tool_1 je predvoleny nastroj definovany hodnotami x=0,0, y= 0,0, z=0,0 a
polomer=0,0. Tieto hodnoty predstavuju prirubu nastroja robota.

V Casti Copy TCP (Kopirovat TCP) mézete tiez vybrat Tool Flange (Priruba nastroja 1) a
nechat hodnoty nastroja vratit na 0.

Predvolena gula je definovana na prirube nastroja.

v Bezpeénost

Limity robota

Limity kibu
Roviny

Poloha
nastroja

Smer nastroja
4

Hardvér
PROFIsafe

Bezpecina
predvolena ...

Trojpolohové
tlacidlo

O Vypnuty

Bezpecnostné hesl:

Nastroj (1 of 3)
Priruba néstroja
+ Pridat néstroj

+]
A Pripomentit nadefinovanie
* néstroja

[ ] /| Priruba néstroja
Uhol (max: 300mm)

0,0
Kopirovat TCP (&)
Upravit polohu
X 0,0
Y 0,0
z 0,0
Odomknut Po
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Nastroje
definované
pouzivatefom

V pripade nastrojov definovanych pouzivatefom modze pouzivatel zmenit':

* Polomer na zmenu polomeru gule nastroja. Pri pouziti bezpe¢nostnych lietadiel
sa berie do Uvahy polomer. Ked bod v guli prechadza cez spustaciu rovinu
znizeného rezimu, robot sa prepne do rezimu Reduced. Systém zabezpecenia
brani prechodu bodu v zéne cez bezpecnostnu rovinu.

* Poloha na zmenu polohy nastroja vzhfadom na prirubu nastroja robota. Poloha sa
zvazuje pre bezpecnostné funkcie pre otacky nastroja, silu nastroja, brzdnu drahu
a bezpecnostné roviny.

Existujuci stredovy bod nastroja mézete pouzit ako zaklad pre definovanie novych pozicii
nastroja. Képia existujuceho TCP, preddefinovaného v ponuke VSeobecné na obrazovke
TCP, je pristupna v ponuke Pozicia nastroja v rozbalovacom zozname Kopirovat TCP.
Ked upravite alebo upravite hodnoty v vstupnych poliach Upravit poziciu , nazov TCP
viditelny v rozbalovacom menu sa zmeni na vlastné, ¢o naznacuje, ze existuje rozdiel
medzi skopirovanym TCP a skuto¢nym limitnym vstupom. Pévodny TCP je stale k
dispozicii v rozbalovacom zozname a mozete ho zvolit znova a zmenit hodnoty spat na
pbévodnu poziciu. Vyber v rozbafovacej ponuke Kopirovat TCP neovplyvni nazov
nastroja.

Ked pouzijete obrazovku Pozicia nastroja , ak sa pokusite upravit skopirovany TCP na
obrazovke konfiguracie TCP, napravo od textu Kopirovat TCP sa zobrazi ikona
varovania. To znamend, Zze TCP nie je synchronizovany, t. j. informacie v poli vlastnosti
nie su aktualizované tak, aby odrazali zmeny, ktoré mohli byt vykonané v TCP. TCP sa
da synchronizovat tuknutim na ikonu synchronizacie.

TCP nemusi byt synchronizovany, aby bolo mozné Uspesne definovat a pouzivat
nastroj.

Nastroj mézZete premenovat stlacenim karty ceruzky vedfa zobrazeného nazvu nastroja.
Mozete tiez urcit polomer s povolenym rozsahom 0-300 mm. Limit sa zobrazi na paneli
grafiky ako bod alebo gula v zavislosti od velkosti polomeru.

L =+ Pridat néstroj
Limity robota
Limity kibu +
Roviny
Poloha
* nastroja
P—— , Pripomendt nadefinovanie
Smer nastroja * néstroja
W L ] | Priruba néstroja
Hardvér
PROFIsafe Uhol (max: 300mm)
Py 0,0
Bezpeénd
predvolena ...
Trojpolohové Kopirovat TCP Q
tlacidlo E
> URcap Y 0,0
z 0,0

Ovypnuly’ { ° o O ::mnéma.
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Vystraha Aby sa bezpecnostna rovina spravne spustila, ked’ sa nastroj TCP priblizi k bezpecnostnej
polohy rovine, musite v ramci nastaveni zabezpecenia nastavit polohu nastroja.
nastroja Vystraha zostava na polohe nastroja, ak:

* Nepodari sa vam pridat novy nastroj v ¢asti Priruba nastroja.

Nastavenie polohy nastroja
1. V hlavicke klepnite na InStalacia.
2. Nalavej strane obrazovky v ¢asti Bezpec¢nost tuknite na Poloha nastroja.
3. Na pravej strane obrazovky vyberte polozku Pridat nastroj.
* Novy pridany nastroj ma predvoleny nazov: Tool_x.
4. Tuknutim na tlagidlo Gprav premenuijte Tool_x na nie¢o lepsie identifikovatelné.

5. Upravte Zatacku a Polohu tak, aby zodpovedali polohe nastroja, ktory prave
pouzivate, alebo pouzite rozbalovaciu ponuku Kopirovat TCP a vyberte TCP z
VSeobecnych nastaveni> a nastaveni TCP, ak bolo definované.
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Priklad V tomto priklade je nastaveny polomer 0,8 mm a poloha TCP na XYZ [20, 0, 400] v
vystrahy milimetroch. Volitelne mozete zvolit moznost ,Kopirovat TCP“ pomocou rozbalovacej
polohy ponuky, ak uz bola nastavena v ->V$eobecné nastavenia/TCP. Po tuknuti na tlacidlo Pouzif
nastroja v pravom dolnom rohu obrazovky je HOTOVO.
Varovanie na tlaCidle Poloha nastroja znamena, Zze nastroj nie je pridany pod prirubou
nastroja.
Q&2+ Q
Tool (1 of 3)
Taal Flargs
+ Add Toal
Robot Limits
Joint Limits E
PFlanes
1 Tool Position
Tool 1 Remember to define a toal
o ! 7| Too Flange
Hardware
PROFIsale Radus (max: 300mm)
Safe Home
Three l-é > Copy TCP Q
£ E] | coposton
e[ o
¥
4
| Loek | _sepy |
Tlacidlo Poloha nastroja bez vystrahy znamen4, Ze je pridany nastroj (iny ako priruba
nastroja).
Tool (2 of 3)
Tool Flarge
Robot Limks T:-UL_.:nan-l .
Planes
Tool Pesition
Tool
1o ? Tosl_1
Hardware
e Rsdus (max: 300rmm)
Sale Home 0.8 rmm
Three I} > L_'OD\.' TCP Q
£ E] | coeposn :
x [ 200]mm
T 0.0 mm
Z | 400.0|mm
= [ hom |
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9. Hodnotenie hrozieb kyberneticke]
bezpeCnost

Popis

Tato ¢ast obsahuje informacie, ktoré vam pomozu posilnit robota proti potencialnym hrozbam
kybernetickej bezpecnosti. Uvadza poziadavky na rieSenie hrozieb kybernetickej bezpecnosti a
poskytuje usmernenia na posilnenie bezpecnosti.

9.1. VSeobecna kyberneticka bezpecnost

Popis

Pripojenie robota Universal Robots k sieti moze predstavovat riziko kybernetickej
bezpeclnosti.
Tieto rizikd mozno zmiernit vyuzitim kvalifikovaného personalu a zavedenim osobitnych
opatrenia na ochranu kybernetickej bezpecnosti robota.
Zavedenie opatreni kybernetickej bezpecnosti si vyzaduje vykonanie hodnotenia
kybernetickych bezpe€nostnych hrozieb.
Ugelom je:

* Identifikovat hrozby

* Nastavit déveryhodné zény a kanaly

* Uviest poziadavky kazdej sucasti v aplikacii

é VAROVANIE
Ak sa nevykona posudenie rizik kybernetickej bezpeénosti, robot méze byt
ohrozeny.

* Integrator alebo kompetentny, kvalifikovany personéal vykona
posudenie rizik kybernetickej bezpecnosti.

UPOZORNENIE

Za urCenie potreby konkrétnych opatreni kybernetickej bezpeénosti a za
zabezpecenie pozadovanych opatreni kybernetickej bezpecnosti su
zodpovedni len kompetentni a kvalifikovani pracovnici.

9.2. Poziadavky na kyberneticku bezpecnost

Popis

Konfiguracia siete a zabezpeclenie robota si vyzaduje implementaciu opatreni na ochranu
pred hrozbami v oblasti kybernetickej bezpecnosti.

Pred zacatim konfiguracie siete dodrzujte vSetky poziadavky a potom overte, Ci je
nastavenie robota bezpecné.
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Kyberneticka
bezpecnost

PoZiadavky na
konfiguraciu
siete

* Prevadzkovy personal musi dokladne poznat véeobecné zasady kybernetickej
bezpecnosti a pokrocilé technologie pouzivané v robotovi UR.

* Musia sa zaviest opatrenia fyzickej bezpec¢nosti, ktoré umoznia fyzicky pristup k
robotovi len opravnenému personalu.

* VSetky pristupové body musia byt primerane kontrolované. Napriklad: zamky na
dverach, identifikacné systémy, kontrola fyzického pristupu vo véeobecnosti.

é VAROVANIE
Pripojenie robota k sieti, ktora nie je riadne zabezpecena, méze
predstavovat bezpec¢nostné rizika.

* Robota pripajajte len k doveryhodnej a spravne zabezpecenej
sieti.

* K miestnej sieti sa maju pripajat len doveryhodné zariadenia.
* Do robota nesmu prichadzat Ziadne spojenia zo susednych sieti.

* Odchadzajuce spojenia z robota maju byt obmedzené tak, aby umoznovali ¢o
najmensi relevantny subor Specifickych portov, protokolov a adries.

* Pouzivat mozno len URCaps a magické skripty od déveryhodnych partnerov, a to
len po overeni ich pravosti a integrity

Bezpecnostné * Zmerite predvolené heslo na nové, silné heslo.
poziadavky na * Vypnite ,Magické stbory*, ak sa aktivne nepouzivaju (PolyScope 5).
nabstztavenle * Vypnite pristup SSH, ked' nie je potrebny. Uprednostnite overovanie na zaklade
robota kfuCa pred overovanim na zaklade hesla
* Nastavte branu firewall robota na najprisnejSie pouzitelné nastavenia a zakazte
vSetky nepouzivané rozhrania a sluzby, zatvorte porty a obmedzte adresy IP
UR10e 165 Navod na pouzivanie



9. Hodnotenie hrozieb kybernetickej bezpec¢nosti UNIVERSAL ROBOTS

9.3. Usmernenia na posiinenie kybernetickej bezpecnosti

Popis Napriek tomu, ze rozhranie PolyScope zahriiuje mnozstvo funkcii pre zabezpecenie
sietovych pripojeni, moZete zabezpecenie este zvysit podla nasledujucich pokynov:

* Pred pripojenim robota k akejkolvek sieti vzdy zmerite predvolené heslo na silné
heslo.

UPOZORNENIE

Zabudnuté alebo stratené heslo nie je mozné obnovit alebo
resetovat.

* VSetky hesla bezpecne ulozte.

* Pouzite vstavané nastavenia pre ¢o najprisnejSie obmedzenie sietového pristupu k
robotovi.

* Niektoré komunikacné rozhrania nemaju metddu overovania a Sifrovania
komunikacie. Predstavuje to bezpecnostné riziko. Zvazte vhodné zmierfiujuce
opatrenia na zaklade posudenia kybernetickych bezpe€nostnych hrozieb.

* Na pristup k rozhraniam robota z inych zariadeni sa musi pouzit tunelovanie SSH
(lokalne presmerovanie portov), ak pripojenie prekracuje hranicu zény
doveryhodnosti.

* Pred likvidaciou robota z neho odstrante vSetky citlivé udaje. Venujte zvlastnu
pozornost URCaps a Udajom v programovom adresari.

* Ak chcete zabezpecit bezpecné odstranenie velmi citlivych tdajov, kartu SD
bezpeCne vymazte alebo znicte.
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9.4. Hesla

Popis V PolyScope mdzete vytvarat a spravovat rozne typy hesiel. Na pristup k uplnym
bezpeénostnym nastaveniam je potrebné nastavit pociatoc¢né heslo. NizSie st opisané
nasledujuce typy hesiel:

* Spravca

* Prevadzkové

9.5. Nastavenia hesla

Nastavenie Na odomknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia, ktoré spolu tvoria Konfiguraciu
hesla zabezpecenia, musite nastavit heslo. Ak sa nepouziva ziadne bezpec¢nostné heslo,
systém vas vyzve na jeho nastavenie.

1.V pravom rohu hlavi¢ky PolyScopu tuknite na hamburgerovi ponuku a vyberte
Nastavenia.

V favej ¢asti obrazovky tuknite v modrej ponuke na Heslo a vyberte Bezpecnost.
V Casti Nové heslo zadajte heslo.

Potom v ¢asti Potvrdit nové heslo znovu napiste to isté heslo a tuknite na Pouzit.

o > e

V favom spodnom rohu modrej ponuky tuknite na Skon¢it, ¢im sa vratite na
predchadzajucu obrazovku.

Na opatovné zamknutie véetkych nastaveni zabezpecenia mézete tuknut na kartu
Zamknut alebo jednoducho prejst na obrazovku mimo ponuky Bezpeénost.

Bezpednostné hesl Odomknut

UR10e 167 Navod na pouzivanie



9. Hodnotenie hrozieb kybernetickej bezpecnosti

R
UNIVERSAL ROBOTS

9.6. Heslo spravcu

Popis

Nastavenie
hesla spravcu

Bezpecnost

Na zmenu bezpecnostnej konfiguracie systému vratane pristupu k sieti pouzite heslo

spravcu (Admin).

Heslo spravcu je rovhaké, ako heslo pouzivatela root v systéme Linux, beziacom na

robotovi. Toto heslo méze byt v niektorych pripadoch pozadované, napriklad pri prenose
SSH alebo SFTP.

é VAROVANIE
Stratené heslo spravcu nie je mozné obnovit.

* Urobte vSetko pre to, aby ste heslo spravcu nestratili.

> Preferencie Heslo spréveu

v Heslo

Spravca Heslo spréveu umozfiuje menit bezpednostné nastavenia systému

e Aktuéine heslo
Bezpecnost

> Systém Nové heslo

> Zabezpecenie
Potvrdit nové heslo

Heslo musf mat aspor 8 znalcov!

1 Heslo sprévcu nie je mozné Ziadnym spsobom obnovit, preto si ho zapamétajte!

_ o Vyberte oprévnenia systémovych strénol v ponuke Zabezpecenie > Oprévnenia

@ e 000 @

> e nh =

i

V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.

V ¢asti Heslofuknite na polozku Spravca.
V Casti Aktudlne heslo zadajte predvolené heslo: easybot.

V Casti Nové heslo vytvorte nové heslo.

Pouzitim silného a tajného hesla dosiahnete najvysSie zabezpecenie systému.

V Casti Potvrdenie nového hesla zopakujte svoje nové heslo.

Tuknutim na polozku Pouzit potvrdite zmenu hesla.

Bezpecnostné heslo zabrariuje neopravnenym Upravam nastaveni zabezpecenia.
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9. Hodnotenie hrozieb kybernetickej bezpecnosti

9.7. Prevadzkove heslo

Popis Heslo pre prevadzkovy rezimalebo heslo pre prevadzkovy rezim vytvara v PolyScope dve
rozne roly pouzivateflov:

* Manualne

* Automaticky

Ked je nastavené heslo rezimu, programy a instalacie je mozné vytvarat a upravovat iba v
manualnom rezime. Automaticky rezim umoznuje operatorovi nacitat iba vopred pripravené
programy. Po nastaveni hesla sa v hlavi¢ke zobrazi nova ikona rezimu.

Prepinanie prevadzkovych rezimov, z Manualneho na Automatické a z Automatického na
Manualne, spOsobi, ze PolyScope vyzve na zadanie nového hesla.

A 24eH

Spravca
Rezim
Bezpecnost

Heslo prevédzkového reZimu

Heslo prevédzkového rezimu zapne vyzvu na zadanie hesla pri prepinani medzi automatickym a manuélnym rezimom.
V automatickom rezime majli pouzivatelia povolené iba karty Spustit, Inicializovat, Pohyb, VA a Dennik
Aktudine heslo

Nové heslo

Potvrdit nové heslo

O Normalny

———e® o 0 O simutécie (I

Ryichlost 100%

—_

Nastavenie

V hlavicke fuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.

hesla rezimu 2. V Casti Heslotuknite na polozku Rezim.

V Casti Nové heslo vytvorte nové heslo.

Pouzitim silného a tajného hesla dosiahnete najvysSie zabezpecenie systému.

V Casti Potvrdenie nového hesla zopakujte svoje nové heslo.

Tuknutim na polozku Pouzit potvrdite zmenu hesla.
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10. Komunikacné siete

Zbernica Pomocou moznosti zbernice Fieldbus mézete definovat a konfigurovat rodinu sietovych
protokolov priemyselnych pocitacov pouzivanych na distribuované riadenie v realnom
Case akceptované programom PolyScope:

* MODBUS

* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlsafe
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10.1. MODBUS

Popis Tu je mozné nastavit signaly klienta (master) MODBUS . Pripojenia k serverom MODBUS
(alebo slave) na zadanych IP adresach je mozné vytvorit pomocou vstupnych/vystupnych
signalov (registrov alebo digitalnych). Kazdy signal ma jedine¢ny nazov, takze ho mozno
pouzit v programoch.

Obnovit Stlacenim tohto tlaCidla obnovite vSetky pripojenia MODBUS. Osviezenie odpoji vSetky
jednotky modbus a znova ich pripoji. VSetky Statistiky si vymazané.

Pridat Stla¢enim tohto tlacidla pridate novu jednotku MODBUS.

jednotku

Odstranit Stlacenim tohto tlacidla vymazete jednotku MODBUS a vSetky signaly na tejto jednotke.
jednotku

Nastavit IP Tu sa zobrazi adresa IP jednotky MODBUS. Stlacenim tlacidla ho zmenite.
jednotky

Sekvencny Dostupné len vtedy, ked' je vybrata mozZnost' Zobrazit rozsirené moznosti. Zaskrtnutie

rezim tohto poli¢ka nuti klienta modbus ¢akat na odpoved pred odoslanim d'al$ej Zziadosti. Tento
rezim je vyzadovany niektorymi zbernicovymi jednotkami. Zapnutie tejto moznosti méze
poméct v pripade viacerych signalov a zvysenie frekvencie poziadaviek vedie k odpojeniu
signalu.
Skutocna frekvencia signalu moze byt nizSia ako pozadovana, ak je v sekvenénom rezime
definovanych viac signalov. Aktualna frekvencia signalu sa zobrazuje v Statistike signalu.
Indikator signalu zltne, ak je skutocna frekvencia signalu nizSia ako polovica hodnoty
zvolenej z rozbalovacieho zoznamu Frekvencia .

Pridat Stlacenim tohto tlacidla pridate signal do prislusnej jednotky MODBUS.
signal
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Odstranit
signal

Stlacenim tohto tlacidla odstranite signal MODBUS z prislusnej jednotky MODBUS.

Nast Pomocou tejto rozbalovacej ponuky vyberte typ signalu.
avit  Dostupné typy su:

typ
signa
lu

Nastavit
adresu
signalu

Nastavit
nazov
signalu

Hodnota
signalu

Digitalny vstup (cievka) je jednobitova veli€ina, ktora sa Cita z
Digitalny vstup jednotky MODBUS na cievke Specifikovanej v poli adresy signalu.
Pouziva sa kad funkcie 0x02 (Citanie diskrétnych vstupov).

Digitalny vystup (cievka) je jednobitové mnozstvo, ktoré je mozné
nastavit na vysoku alebo nizku hodnotu. Pred nastavenim
hodnoty tohto vystupu pouzivatefom sa hodnota od¢ita zo
vzdialenej jednotky MODBUS. To znamena, ze sa pouziva
funkény kod 0x01 (Read Coils). Ak bol vystup nastaveny
programom robota alebo stlacenim tlaCidla set signal value ,
pouzije sa funk&ny kod 0x05 (Write Single Coil).

Digitalny vystup

Vstup registra je 16-bitové mnozstvo nacitané z adresy uvedenej
v poli adresa. Pouziva sa kéd funkcie 0x04 (Read Input

Registrovat vstup Registers)

Vystup registra je 16-bitové mnozstvo, ktoré mdze pouzivatel
nastavit. Pred nastavenim hodnoty registra sa jeho hodnota
odcita zo vzdialenej jednotky MODBUS. To znamena, zZe sa
pouziva funkény kéd 0x03 (Read Holding Registers). Ak bol
vystup nastaveny programom robota alebo zadanim hodnoty
signalu v poli nastavena hodnota signalu , na nastavenie
hodnoty na vzdialenej jednotke MODBUS sa pouzije funkény kéd
0x06 (Zapisat jeden register).

Registrovat vystup

Toto pole zobrazuje adresu na vzdialenom serveri MODBUS. Pomocou klavesnice na
obrazovke vyberte inu adresu. Platné adresy zavisia od vyrobcu a konfiguracie vzdialenej
jednotky MODBUS.

Pomocou klavesnice na obrazovke moze pouzivatel signal pomenovat. Tento nazov sa
pouziva, ked sa signal pouziva v programoch.

Tu sa zobrazi aktualna hodnota signalu. Pre signaly registra je hodnota vyjadrena ako celé
¢islo bez znamienka. Pre vystupné signaly je mozné pomocou tla¢idla nastavit pozadovanu
hodnotu signalu. Opat plati, Ze pre vystup registra musi byt hodnota, ktora sa ma zapisat do
jednotky, zadana ako celé Cislo bez znamienka.
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Stav  Tato ikona zobrazuje, ¢i je mozné signal spravne precitat/zapisat (zelend), alebo ¢i jednotka

pripoj reaguje neoCakavane alebo nie je dosiahnutelnd (siva). Ak je prijata odpoved na vynimku

enia MODBUS , zobrazi sa kod odpovede. Odpovede na vynimky MODBUS-TCP su:

signal

u £1 NEPLATNA FUNKCIA (0x01) K&d funkcie prijaty v dopyte nie je
pripustnou akciou pre server (alebo podriadeného).

NEPLATNA ADRESA UDAJOV (0x02) Kéd funkcie prijaty v dopyte

nie je pripustnou akciou pre server (alebo podriadeného),

E2 skontrolujte, ¢i zadana adresa signalu zodpoveda nastaveniu

vzdialeného servera MODBUS.

NEPOVOLENA DATOVA HODNOTA (0x03) Hodnota obsiahnuta v

datovom poli poziadavky nie je povolena hodnota pre server (alebo

podriadené zariadenie), skontrolujte, ¢i zadana hodnota signalu je

platna pre Specificki adresu na vzdialenom serveri protokolu

MODBUS.

ZLYHANIE PODRIADENEHO ZARIADENIA (0x04) Pogas pokusu

E4 servera (alebo podriadeného) o vykonanie pozadovanej akcie sa

vyskytla neodstranitelna chyba.

POTVRDTE (0x05) Specializované pouzitie v spojeni s

E5 programovacimi prikazmi odoslanymi do vzdialenej jednotky

MODBUS.

SLAVE ZARIADENIE OBSADENE (0x06) Specializované pouzitie v

E6 spojeni s programovacimi prikazmi odoslanymi na vzdialenu

MODBUS jednotku, slave (server) teraz nie je schopny reagovat.

E3

Zobrazit
rozSirené
moznosti

Toto zaciarkavacie policko zobrazuje/skryva rozsirené moznosti pre kazdy signal.
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Tato ponuka méze byt pouzita na zmenu frekvencie
aktualizacie signalu. To znamena frekvenciu, s akou sa
odosielaju poziadavky na vzdialenu jednotku MODBUS na

Frekvet'n,a:f: Citanie alebo zapis hodnoty signalu. Ked je frekvencia

aktualizacie , . . . .
nastavena na 0, poziadavky modbus sa spustia na poziadanie
pomocou modbus_get signal_status, modbus_set_output
registera modbus_set _output_signal funkcii skriptu.
Toto textové pole mozno pouzit na nastavenie konkrétnej
podriadenej adresy pre poziadavky zodpovedajlce

Adresa podriadeného konkrétnemu signalu. Hodnota musi byt v rozsahu 0 - 255
vratane a predvolena hodnota je 255. Ak zmenite tito hodnotu,
odporuca sa, aby ste si pri zmene podriadenej adresy overili jej
funkénost v priru¢ke vzdialeného zariadenia MODBUS.

Po'cef‘ opatovneho Kolkokrat bolo pripojenie TCP ukoncené a znova pripojené.

pripojenia

Stav pripojenia Stav pripojenia TCP.
Cas medzi odoslanim poziadavky modbus a prijatou

Rychlost odozvy [ms] | odpovedou - aktualizuje sa len vtedy, ked je komunikacia
aktivna.

Chyby paketov Pocet prijatych paketov, ktoré obsahovali chyby (t. j. neplatna

Modbus dizka, chybajuce Udaje, chyba socketu TCP).

x e Pocet ziadosti o modbus, ktoré nedostali odpoved.

Casové limity
Pocet paketov, ktoré nebolo mozné odoslat z dévodu

Ziadosti zlyhali neplatného stavu soketu.
Priemerna frekvencia aktualizacii stavu klientskeho (hlavného)

Aktualna frekv. signalu. Tato hodnota sa prepocita vzdy, ked signal dostane

odpoved od servera (alebo podriadeného).

VsSetky pocitadla sa pocitaju do 65535 a potom sa zalomia spat na 0.

Navod na pouzivanie

174

UR10e

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



R
UNIVERSAL ROBOTS 10. Komunika&né siete

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

10.2. EtherNet/IP

Popis EtherNet/IP je sietovy protokol, ktory umoznuje pripojenie robota k priemyselnému skeneru
EtherNet/IP.
Ak je pripojenie povolené, mozete vybrat akciu, ktora nastane, ked' program strati pripojenie
EtherNet/IP skenera.
Tymito opatreniami su:

x. PolyScope ignoruje stratu pripojenia EtherNet/IP a program
Ziadne . .
pokracuje v prevadzke.
PolyScope pozastavi aktualny program. Program pokracuje tam, kde
Pozastavit sa zastavil.
Zastavit PolyScope zastavi aktualny program.

10.3. PROFINET

Popis
Sietovy protokol PROFINET umoziiuje alebo zakazuje pripojenie robota k priemyslovému
ovladacu PROFINET IO.
Ak je pripojenie povolené, mézete vybrat akciu, ktora nastane, ked program strati pripojenie
PROFINET IO-Controller.
Tymito opatreniami su:

5, PolyScope nebude na prerusenie pripojenia PROFINET nijako
Ziadne . St Dbl

reagovat a program bude bezat dalej.

PolyScope pozastavi aktualny program. Program pokracuje tam, kde
Pozastavit sa zastavil.
Zastavit PolyScope zastavi aktualny program.

Ak inziniersky nastroj PROFINET (napr. portal TIA) vysle signal DCP Flash do zariadenia
PROFINET alebo PROFIsafe robota, zobrazi sa vyskakovacie okno v programe PolyScope.
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10.4. PROFIsafe

Popis

Rozsi
rené
mozn
osti

Sietovy protokol PROFIsafe (implementovany ako verzia 2.6.1) umozniuje robotovi
komunikovat s bezpe¢nostnym PLC podla poziadaviek ISO 13849, Cat 3 PLd. Robot
prenasa informacie o bezpe&nostnom stave do bezpecnostného PLC, potom prijima
informacie na spustenie funkcii suvisiacich s bezpe¢nostou, ako napriklad: nadzové
zastavenie alebo vstup do znizeného rezimu.

Rozhranie PROFIsafe poskytuje bezpeénu sietovu alternativu k pripojeniu vodic¢ov k
bezpecnostnym |O kolikom riadiacej skrinky robota.

Rozhranie PROFIsafe je k dispozicii len na robotoch s povolenou licenciou, ktord mozete
ziskat u miestneho obchodného zastupcu. Po ziskani licencie si ju mézZete stiahnut na
myUR.

Informacie o registracii robota a aktivacii licencie najdete v licencnych suboroch Robot
Registration a URCap .

Kontrolna sprava prijata z bezpecnostného PLC obsahuje informacie uvedené v tabufke nizSie.

Signal Popis

E-Stop podfa systému Uplatfiuje systém e-stop.

Ochranné zastavenie Potvrdzuje bezpecnostné zastavenie.

Resetovat ochranné
zastavenie

Obnovi stav zastavenia zabezpecenia (pri prechode z
nizkych na vysoké hodnoty v automatickom rezime), ak je
vstup zastavenia zabezpecenia vopred vymazany.

Bezpecné zastavenie

Zabezpecuje zastavenie, ak robot pracuje v automatickom
rezime.

Safeguard stop auto sa smie pouzivat len vtedy, ked je
nakonfigurované 3-polohové povolujice (3PE) zariadenie.

auto Ak nie je nakonfigurované Ziadne zariadenie 3PE,
automatické zastavenie zabezpecenia funguje ako normalny
vstup zastavenia zabezpecenia.
, Resetuje stav automatického zastavenia zabezpecenia (pri
Resetovat

zabezpeclovacie
zastavenie auto

nizkom az vysokom prechode v automatickom rezime), ak
su vopred vymazané vstupy automatického zastavenia
zabezpecenia.

Znizeny rezim Aktivuje bezpecnostné limity znizeného rezimu.

Prevadzkovy rezim

Aktivuje bud manualny alebo automaticky prevadzkovy
rezim. Ak je bezpecnostna konfiguracia "Vyber
prevadzkového rezimu cez PROFIsafe" deaktivovana, toto
pole sa vynecha zo spravy PROFIsafe Control.
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RozsSir Sprava o stave odoslana do bezpecnostného PLC obsahuje informacie uvedené v tabulke nizsie.
ené

ot
osti

Robot vykonava alebo dokoncil bezpeCnostné zastavenie
Prestan, kat. 0 kategorie 0; Tvrdé zastavenie okamzitym odstranenim napajania
ramena a motorov.

Robot vykonava alebo dokoncil bezpeCnostné zastavenie
Prestan, kat. 1 kategorie 1; Riadené zastavenie, po ktorom su motory ponechané
v stave vypnutia s aktivovanymi brzdami.

Robot vykonava alebo dokoncil bezpeCnostné zastavenie
Prestan, kat. 2 kategorie 2; Riadené zastavenie, po ktorom su motory ponechané
v stave zapnutia.

Robot je zastaveny, pretoze bezpecnostny systém nedodrzal

PoruSenie i ) ] . s

aktualne definované bezpecénostné limity.

Robot sa zastavi z dévodu neoCakavanej vynimocnej chyby v
Porucha N .

bezpeénostnom systéme.

Robot je zastaveny z dévodu jednej z nasledujucich podmienok:

* bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe potvrdil
uroven systému e-stop.

E-st(?p podra * modul IMMI pripojeny k riadiacej skrinke presadil
systemu zastavenie na Urovni systému.

* jednotka pripojena k systému e-stop konfigurovatelny
bezpecnostny vstup ovladacej skrinky potvrdila uroven
systému e-stop.

Robot sa zastavi z dévodu jednej z nasledujucich podmienok:

E-stop pomocou * Stlacenim tlacidla e-stop na privesku Teach.

robota * Bolo stlacené tlacidlo nudzového zastavenia pripojené k
nenastavitefnému bezpeénostnému vstupu nudzového
zastavenia robota v riadiacej skrinke.

Robot sa zastavi z dévodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe potvrdil
bezpecnostné zastavenie.

* Jednotka pripojena k ochrannej zarazke
nekonfigurovatefného vstupu ovladacej skrinky potvrdila

i ochrannu zarazku.
Ochranné

sastavenie * Jednotka pripojend ku konfigurovatelnému

bezpecnostnému vstupu ochranného dorazu ovladacej
skrinky potvrdila ochranny doraz.

Signal nasleduje bezpecnostnu resetovaciu sémantiku. Na
resetovanie tohto signalu sa pouzije nakonfigurovana funkcia
bezpecnostného zastavenia.

PROFIsafe znamena pouzitie funkcie resetovania zabezpecenia.
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Signal Popis

Bezpectné zastavenie
auto

Robot sa zastavi, pretoze pracuje v automatickom rezime a z
dovodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe potvrdil
bezpecnostny stop auto.

* Jednotka pripojena k bezpecnostnému zastaveniu
automaticky konfigurovatelny bezpecnostny vstup
ovladacej skrinky potvrdil bezpe€nostné zastavenie
automaticky.

Signal nasleduje bezpecnostnu resetovaciu sémantiku. Na
resetovanie tohto signalu sa pouzije nakonfigurovana funkcia
bezpecnostného zastavenia

PROFIsafe znamena pouzitie funkcie resetovania zabezpecenia

3PE stop

Robot je zastaveny, pretoze pracuje v manualnom rezime a z
dbvodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Pouzivate 3PE TP a ziadne z tlaCidiel nie je v strednej
polohe.

* 3-polohové zariadenie pripojené ku konfigurovatelnému
bezpelnostnému vstupu ovladacej skrinky potvrdilo
zastavenie 3PE.

Prevadzkovy rezim

Indikacia aktualneho prevadzkového rezimu robota.
Tento rezim méze byt: Vypnuté (0), Automatické (1) alebo
Manualne (2).

Znizeny rezim

Bezpecnostné limity znizeného rezimu su momentalne aktivne.

Aktivny limit Aktivny subor bezpecénostnych limitov.
nastaveny Mébze to byt: Normal (0), Reduced (1) alebo Recovery (2).
Pohyb robota Robot sa pohybuje. Ak sa niektory kib pohybuje rychlostou 0,02

rad/s alebo vy33ou, povaZzuje sa to za to, Ze robot je v pohybe.

Bezpecna domaca
poloha

Robot je v pokoiji (robot sa nehybe) a v polohe definovanej ako
bezpecna domaca poloha.
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Konfiguracia

Konfiguracia PROFIsafe sa tyka programovania bezpe&nostného PLC, ale vyzaduje

PROFIsafe minimalne nastavenie robota.
1. Pripojte robota k déveryhodnej sieti, ktora pristupuje k plc v sulade s
bezpec¢nostou.
Na PolyScope v hlavicke klepnite na In3talacia.
Klepnite na Bezpecénost, vyberte PROFIsafe a nakonfigurujte podla potreby.
PrOFIsate
__ovo it safe]
Limity robota ()P et
Limity kibu Konfigurécia v
Roviny Zdrojové adresa 0
' Pgl(;ha_ Cielovd adresa 0
Smer r]ﬁistmja Ovladat Prevédzkowy rezim C’
VIV
Hardvér
PROFIsafe
Bezpecna
predvolena ...
Trojpolohové
tlacidlo
Bezpecnostné heslo Odomknut
O vypnuty ‘ 25‘;'{1‘:" /s ° 0 O simulcia .
Povolenie 1. Zadajte bezpecnostné heslo robota a tuknite na Odomknut.
PROFIsafe 2. Pomocou tlacidla prepinaca aktivujte PROFIsafe.
Do prislusnych poli zadajte zdrojovu adresu a ciefovu adresu.
Tieto adresy su fubovolné Cisla, ktoré pouziva robot a bezpe¢nostny PLC na
vzajomnu identifikaciu.
4. Ak chcete, aby PROFIsafe ovladal prevadzkovy rezim robota, mézete prepnut
prevadzkovy rezim riadenia do polohy ON.
Prevadzkovy rezim robota moze ovladat iba jeden zdroj. Preto st iné zdroje vyberu
rezimu zakazané, ked je povolena volba prevadzkového rezimu prostrednictvom
PROFIsafe.
Robot je teraz nastaveny na komunikaciu s bezpe¢nostnym PLC.
Ak PLC nereaguje alebo je nespravne nakonfigurované, nemdzete uvolnit brzdy robota.
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10.5. UR Connect

Popis URCap UR Connect sa dodava s predinStalovanym softvérom 5.19 PolyScope 5.
Na zabezpecenie spravneho fungovania je potrebné nainstalovat niektoré dalSie
predpoklady.

Dal$ie informacie najdete v dokumentacii URCap.
InStalacia a pouzivatelska prirucka UR Connect

Viac informacii o produkte najdete tu: https://www.universal-robots.com/optimization-
services/ur-connect/

InStalacia Ak chcete nainstalovat UR Connect, postupuijte podfa nasledujucich krokov:

aplikacie UR 1
Connect

2.
3.
4

Prejdite na kartu InStalacia.
Kliknite na kartu URCaps v lavej ¢asti obrazovky.
Ak chcete spustit instalaciu, stlacte Instalovat.

Postupujte podfa krokov na obrazovke.

Aktivovat UR UR Connect URCap musi byt sparovany s myUR, aby mohol odosielat tdaje do MyUR.

Connect Dal$ie informacie najdete v dokumentacii MyUR na stranke UR Connect.
Aktualizacia URCaps najdete na karte InStalacia.
UR Connect 1. Prejdite na kartu Inétalacia.

URCap

2.
3.
4

. Aktualizaciu teraz mozete stiahnut, zrusit alebo odlozit.

Kliknite na kartu URCaps v favej Casti obrazovky.

V pravom dolnom rohu stlacte tlac¢idlo Skontrolovat aktualizacie.

a. Ak aktualizaciu odlozite alebo odmietnete, aktualizacia sa obnovi len v
pripade, Ze je k dispozicii nova verzia.

Postupujte podla pokynov na aktualizaciu.

Po dokonceni aktualizacie restartujte PolyScope.

UPOZORNENIE
UR Connect mozete aktualizovat aj v pripade, ze NIE je nainStalovany.

Navod na pouzivanie

180 UR10e

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.


https://universalrobots.sharepoint.com/:b:/s/URDigital/EbPnIYf4mBxCi_sGCm8WKyoBJXYzFtuxjF0oS23kT2yogg?e=Ho5C7Q
https://www.universal-robots.com/optimization-services/ur-connect/
https://www.universal-robots.com/optimization-services/ur-connect/

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

I
UNIVERSAL ROBOTS 11. NUdzové udalosti

11. Nudzove udalosti

Popis

Pri rieSeni nudzovych situacii, ako je aktivacia nidzového zastavenia pomocou ¢erveného
tlaCidla, postupujte podfa tychto pokynov. V tejto Casti je tiez opisany sposob ru¢ného
presunu systému bez napajania.

11.1. Nudzové zastavenie

Popis

Nudzoveé zastavenie alebo E-stop je Cervené tlaCidlo umiestnené na ru¢nom prenosnom
terminali. StlaCenim tlaCidla nudzového zastavenia okamzite zastavite vSetky pohyby
robota. Aktivacia tlacidla nudzového zastavenia spésobi zastavenie kategorie 1 (IEC 60204-
1).

Nudzové zastavenia nie su bezpecnostnymi opatreniami (ISO 12100).

Nudzové zastavenia su doplnkovymi ochrannymi opatreniami, ktoré nie su uréené na
prevenciu zranenia. Posudenie rizik aplikacie robota urcuje, i su potrebné dalSie nidzové
vypinace. Funkcia nidzového zastavenia a ovladacie zariadenie musia byt v stulade s
normou ISO 13850.

Po aktivacii nudzového zastavenia sa tlaCidlo v tomto nastaveni zaisti. Preto sa pri kazdej
aktivacii nidzového zastavenia musi ru¢ne resetovat na tlacidle, ktorym bolo zastavenie
spustené.

Pred resetovanim tla¢idla nidzového zastavenia musite vizualne identifikovat a posudit
dovod, preco doslo k prvej aktivacii. Vyzaduje sa vizualne posudenie vSetkych zariadeni v
aplikacii. Po vyrieSeni problému resetujte tla¢idlo nidzového zastavenia.

Na resetovanie tla¢idla nidzového zastavenia

1. Drzte tlacidlo a otacajte v smere hodinovych ruciciek, kym sa zapadka neuvolni.
Mali by ste citit, ked sa zapadka uvolni, o znamena, Ze tlacidlo je resetované.
Overte situaciu a ¢i je potrebné resetovat nidzové zastavenie.

Po resetovani nudzového zastavenia obnovte napajanie robota a obnovte prevadzku.
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11.2. Pohyb bez pohonu

Popis

V nepravdepodobnom pripade nudze, ked je napajanie robota nemozné alebo neziaduce,
mozete pre pohyb ramena robota pouzit niteny spatny chod.

Ak chcete pouzit vynateny spatny chod, musite pre pohnutie kibom silno zatlagit alebo
potiahnut rameno robota. Brzda kazdého kibu ma treciu spojku, ktora umoziuje pohyb pod
vplyvom vysokého niteného momentu.

Vykonavanie nuteného spatného chodu si vyZaduje vysoku silu a neméze ju vykonavat len
jedna osoba. V upinacich situaciach sa vyzaduje, aby nuteny spatny chod vykonavali dve
alebo viaceré osoby. V niektorych situaciach si na demontaz ramena robota potrebné dve
alebo viac oséb.

é VAROVANIE
Riziko sp6sobené zlomenim alebo padom nepodopretého ramena robota
moze spodsobit zranenie alebo smirt.

* Pred odpojenim napajania podoprite rameno robota.

UPOZORNENIE
Ruc¢né premiestfiovanie ramena robota je uréené len na nudzové a

servisné ucely. Zbytoéné premiestiiovanie ramena robota méze viest k
poskodeniu majetku.

* Nepohybujte kibom o viac ako 160 stupfiov, aby sa zabezpetilo, ze
robot najde svoju pévodnu fyzicku polohu.

* Nehybte Zziadnym kibom viac, ako je potrebné.
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11.3. Rezimy

Popis

Prepinanie
rezimov

Pristup k rdznym rezimom a ich aktivacia sa vykonava pomocou Prenosného terminalu
alebo Servera ovladacieho panela. Ak je integrovany externy voli€ rezimov, ovlada rezimy -
nie PolyScope alebo Server ovladacieho panela.

Automaticky rezim Po aktivacii m6ze robot vykonavat iba program vopred definovanych
tloh. Programy a inStalacie nemézete upravovat ani ukladat.

Manualny reZim Po aktivacii mdzete robot naprogramovat. Mdzete upravovat a ukladat
programy a instalacie.

Rychlosti pouzivané v manualnom rezime musia byt obmedzené, aby sa zabranilo zraneniu.
Ked robot pracuje v manualnom rezime, osoba sa m6ze nachadzat v dosahu robota.
Rychlost musi byt obmedzena na hodnotu, ktora je vhodna na posudenie rizika aplikacie.

é VAROVANIE
Zranenie mdze nastat, ak je pouzita rychlost, zatial ¢o robot pracuje v
manualnom rezime, prili§ vysoka.

Mozno pouzit vysokorychlostny manualny rezim. Umoznuje, aby rychlost nastroja aj kolena
docasne prekrocila 250 mm/s, pricom sa pouziva pridrziavanie chodu.
Podrzanie na spustenie sa vykonava nepretrzitym kontaktom s posuvnikom rychlosti.

Ak je trojpolohové pomocné zariadenie nakonfigurované a bud’ uvolnené (nestlacené),
alebo uplne stlacené, robot v manualnom rezime vykona ochranné zastavenie.

Pri prepnuti z automatického rezimu na manualny rezim bude pohyb robota mozny az po
uvolneni a opatovnom stlaceni trojpolohového pomocného zariadenia.

Ked pouzivate Manualny rezim vysokej rychlosti, na obmedzenie pohyblivého priestoru
robota pouzite bezpe&nostné obmedzenia kibov alebo bezpe&nostné roviny.

Prevadzkovy rezim Manualne Automaticky

*

Volny chod X

Presunut robota pomocou Sipok na karte

i X
Presunut

Upravit & uloZenie programu & instalacia X

Znizena

Vykonat programy rychlost**

Spustit program z vybraného uzla X

*Len ak nie je nakonfigurované Ziadne trojpolohové pomocné zariadenie.
** Ak je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie, robot pracuje pri manualnej
znizenej rychlosti, pokial nie je aktivovany Manualny rezim vysokej rychlosti.
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é VAROVANIE
* Pred vyberom automatického rezimu treba vSetky pozastavené

bezpecnostné zabrany znovu zapnut.

* Ak je to mozné, manualny rezim sa pouziva len v pripade, ze sa vSetky
osoby nachadzaju mimo chraneného priestoru.

* Ak sa pouziva externy voli¢ reZimu, musi byt umiestneny mimo
chraneného priestoru.

* V automatickom rezime nesmie nikto vstupit do chraneného priestoru ani

sa v hom nachadzat, pokial sa nepouziva zabezpecenie alebo pokial nie
je spolupracujuca aplikacia overena pre obmedzenie vykonu a sily (PFL).

Trojpolohové Ak sa pouziva trojpolohové pomocné zariadenie a robot je v manualnom rezime, pohyb
povofujice vyZzaduje stlaCenie trojpolohového pomocného zariadenia do stredovej polohy.
zariadenie Trojpolohové pomocné zariadenie nema ziadny ucinok v automatickom rezime.

UPOZORNENIE
* Niektoré velkosti robotov UR nemusia byt vybavené

trojpolohovym pomocnym zariadenim. Ak sa pri hodnoteni rizik
vyzaduje povolujlce zariadenie, musi sa pouzit prenosny
terminal 3PE.

Na programovanie sa odporuca prenosny terminal 3PE (3PE TP). Ak sa v chranenom
priestore v manualnom reZime méze nachadzat dalSia osoba, je mozné integrovat
dalSie zariadenie a nakonfigurovat ho na pouzivanie d'al$ou osobou.
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11.3.1. Rezim obnovy

Popis Po prekroceni bezpecnostného limitu sa automaticky aktivuje rezim obnovy, ktory umozni
pohyb ramena robota. Rezim obnovy je typom Manualneho rezimu .
Ked je aktivny rezim obnovy, nie je mozné spustat programy robota.

Pocas rezimu obnovy sa rameno robota pohybuje tak, aby bolo v ramci limitov kibov, a to
bud pomocou funkcie vofného chodu, alebo karty Pohyb v programe PolyScope.

Bezpecnostné Bezpe&nostna funkcia Obmedzenie

limity rezimu

obnovy Limit rychlosti kibu 30 °/s
Obmedzenie rychlosti 250 mm/s
Limit sily 100N
Limit hybnosti 10 kg m/s
Limit sily 80w

Bezpecnostny systém spusti zastavenie kategorie 0, ak sa vyskytne porusenie tychto
limitov.

é VAROVANIE
Nedodrzanie opatrnosti pri pohybe ramena robota v rezime obnovy
moze viest k nebezpecnym situaciam.
* Budte opatrni pri postivani ramena robota spat v ramci limitov,
pretoze limity pre polohy klbov, bezpe¢nostné roviny a
orientaciu nastroja’/koncového efektora su pri obnove vypnuté.

11.3.2. Spatny chod

Popis Backdrive je manualny rezim, ktory sa pouziva na vynutenie uréitych kibov do pozadovanej
polohy bez uvolnenia v8etkych bfzd v ramene robota.
Toto je niekedy vyzadované, ked je rameno robota blizko kolizii a vibracie, ktoré
sprevadzaju plny restart nie su ziadané.
Pohyb kibov robota je tazky, zatial ¢o sa pouziva systém spatného chodu.

Na povolenie sluzby Backdrive mozete pouzit niektord z nasledujucich sekvencii:
* Prenosny terminal 3PE

* 3PE zariadenie/spinac

* Freedrive na robote
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Prenosny terminal

3PE

3PE
zariadenie/spinac

Pouzitie spatného chodu robotu ramena pomocou tlacidla 3PE TP.

1.

Tuknutim na tlagidlo ON na obrazovke Inicializacia spustite sekvenciu
spustenia.

Ked je stav robota Prenosny terminal 3PE Stop, lahko stlacte, potom fahko
stlaCte a podrzte, tlacidlo 3PE TP.
Stav robota sa zmeni na Backdrive.

Teraz mdzete vyvinut znagny tlak na uvofnenie brzdy v pozadovanom kibe na
pohyb ramena robota.

Pokial je na tlacCidle 3PE udrziavany fahky tlak, Backdrive je povoleny, ¢o
umoziuje pohyb ramena.

Ak chcete pouzit 3PE zariadenie/spina¢ na spatny chod ramena robota.

1.

Tuknutim na tlagidlo ON na obrazovke Inicializacia spustite sekvenciu
spustenia.

Ked je stav robota Prenosny terminal 3PE Stop, fahko stlacte, potom lahko
stlacte a podrzte, tlacidlo 3PE TP.
Stav robota sa zmeni na System 3PE Stop.

Stlacte a podrzte 3PE zariadenie/spinac.
Stav robota sa zmeni na Backdrive.

Teraz mozete vyvinut znacny tlak na uvolnenie brzdy v pozadovanom kibe,
aby sa posunulo rameno robota.

Pokial je tlak udrziavany na zariadeni/spinaci 3PE a na tlacidle 3PE TP,
Backdrive je zapnuty, ¢o umoziuje pohyb ramena.

Freedrive na robote Ak chcete pouzit volny chod na robote na spatny chod ramena robota.

1.

Tuknutim na tlagidlo ON na obrazovke Inicializacia spustite sekvenciu
spustenia.

Ked je stav robota Prenosny terminal 3PE Stop, stlacte a podrzte Vofny chod
ha robote.
Stav robota sa zmeni na Backdrive.

Teraz mdzete vyvinut znaény tlak na uvolnenie brzdy v pozadovanom kibe na
pohyb ramena robota.

Pokial je udrziavany tlak na Vofny chod na robote, Zadny pohon je povoleny,
¢o umoznuje pohyb ramena.

Navod na pouzivanie

186 UR10e

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Kontrola spatného chodu

Popis Ak sa blizi kolizia robota s nie¢im, mozete pred inicializaciou pouzit spatny chod a presunut
tak rameno robota do bezpec¢nej polohy.

Prenosny terminal 3PE
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Zapnutie
spatného
chodu

Nastavenia
zabezpecenia

Dodatoc¢né
bezpecnostné

vstupy a vystupy
nadalej funguju

1. Stlacenim ZAP. zapnete napajanie. Stav sa prepne na Robot aktivny

@ o0 O

Power Booting Robot Brake Robot
oN Complete Active Release Operational

| @ START

@ OFF |

1 Warning! Stand clear of the robot when starting it!

1 Active Payload k used to temporarily ovenvrite the Installation Payload.

p;
Active Payload Installation Payload r
0.00 g

e

2. Stlacte a podrzte Volny chod. Stav sa prepne na Spétny chod

BACKDRIVE

1 Active Payload is used to temporarily overwrite the Instaliation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

O 0.0019

3. Pohybuijte robotom ako v rezime vofného chodu. Po aktivacii tlacidla vofny chod sa
uvolnia potrebné brzdy kibov.

UPOZORNENIE
V rezime spatného chodu sa robot pohybuje tazkopadne.

POVINNY UKON
Rezim spatného chodu musite otestovat na vsetkych kiboch.

Skontrolujte, €i sU nastavenia zabezpecenia v sulade s hodnoteniami rizik inStalacie
robota.

Skontrolujte, ktoré bezpe€nostné vstupy a vystupy su aktivne, a ¢i mézu byt spustané
prostrednictvom rozhrania PolyScope alebo externého zariadenia.
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12. Preprava

Popis

Prepravuijte robota iba v originalnom baleni. Ak mate v plane v buducnosti robota
premiestnovat, baliaci material uchovajte na suchom mieste.

Pri presune robota z obalu na miesto montaze drzte obidve rary ramena robota zaroven.
Drzte robota na jeho mieste, kym sa pevne neutiahnu v8etky montazne skrutky na zakladni
robota.

Riadiacu skrinku zdvihajte za racku.

é VAROVANIE
Nespravne zdvihacie techniky alebo pouzivanie nespravneho zdvihacieho

Obmedzujica
dolozka

Popis

zariadenia moZzu viest k zraneniu.
* Pri zdvihani zariadenia sa vyhnite pretazeniu chrbta alebo inych ¢asti tela.
* Pouzivajte vhodné zdvihacie zariadenie.
* Musia byt dodrzané vSetky regionalne a narodné pokyny pre zdvihanie.

* Robota montujte podfa montaznych pokynov.

UPOZORNENIE
Ak sa robot prepravuje ako zmontovana jednotka s akymkolvek externym

zariadenim, plati nasledujuce:

* Preprava robota bez jeho pévodného obalu zrusi vSetky zaruky od
spolo¢nosti Universal Robots A/S.

* Ak je robot pocas prepravy pripojeny k aplikacii / inStalacii tretej strany,
precitajte si odporucania pre prepravu robota bez povodného prepravného
obalu.

Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za akékolvek $kody spésobené
prepravou zariadenia.
Pozrite si odporuc¢ania pre prepravu bez obalu na universal-robots.com/manuals

Universal Robots vzdy odporuc¢a prepravovat robota v povodnom obale.

Tieto odporucania su napisané na znizenie neziaducich vibracii v spojoch a brzdovych
systémoch a znizenie otagania kibov.

Ak sa robot prepravuje bez pévodného obalu, postupujte podfa nasledujtcich pokynov:

* Robot ¢o najviac zlozte - nepremiestiujte ho do polohy singularity.
* Presunte fazisko robota ¢o najblizSie k zakladni.
* Pripevnite kazdu trubicu k pevnému povrchu na dvoch réznych miestach trubice.

* Pripevneny koncovy efektor pevne zaistite v 3 osiach.
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Preprava

Robot &o najviac zlozte. ﬁ g

Neprepravujte vysunuté.

(poloha singularity) \ %
Pripevnite trubice k pevnému povrchu.
Zaistite pripojeny koncovy efektor v 3 osiach.

12.1. Skladovanie prenosneho terminalu

Popis

Obsluha musi mat jasnu predstavu o tom, ¢o ovplyvni stlacenie tlacidla e-Stop na
prenosnom terminali. Napriklad pri in§talacii viacerych robotov méze doéjst k zamene. Malo
by byt jasné, ¢i e-Stop na prenosnom terminali zastavi celé zariadenie alebo len
pripojeného robota.

Ak by mohlo dojst k zamene, ulozte Prenosny terminal tak, aby tlacidlo e-Stop nebolo
viditefné alebo pouzitelné.
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13. Udrzba a oprava

Popis Vs&etky udrzbarske prace, kontroly a kalibracia sa musia vykonavat v sulade so vsetkymi
bezpecnostnymi pokynmi v tejto prirucke, UR Service Manual a v sulade s miestnymi
poziadavkami.

Opravy by mala vykonavat iba spolo¢nost Universal Robots. Opravy mézu vykonavat
vyskolené osoby uréené klientom za predpokladu, Ze sa budu riadit servisnou priruckou.

Bezpecnost pri  Po odstraneni poruch, tdrzbe a opravach zabezpecte, aby boli spinené bezpec¢nostné
udrzbe poziadavky. Dodrziavat vnutroStatne alebo regionalne predpisy o bezpeénosti prace.
Testuje a overuje sa aj spravna funkénost v§etkych nastaveni bezpeénostnych funkcii.
Ugelom udrzby a oprav je zabezpeéit, aby systém fungoval podfa oéakavania.
Pri praci na ramene robota alebo riadiacej skrinke musite dbat na niZSie uvedené postupy
a upozornenia.

é VAROVANIE
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych bezpecnostnych postupov méze
mat za nasledok zranenie.

* Odpojte hlavny napajaci kabel zo spodnej Casti riadiacej skrinky, aby ste
sa uistili, Ze je uplne bez napéjania. Vypnite vSetky ostatné zdroje energie
pripojené k ramenu robota alebo riadiacej skrinke. Prijmite potrebné
opatrenia, aby sa zabranilo, ze dalSie osoby zapnu napajanie systému
pocas oprav.

* Pred opatovnym zapnutim napajania systému skontrolujte uzemnenie.

* Pri demontazi sucasti ramena robota alebo riadiacej skrinky dodrziavajte
predpisy ESD.

* Zabrante vniknutiu vody a prachu do ramena robota alebo riadiacej
skrinky.

é VAROVANIE: ELEKTRINA
Rychla demontaz napajacieho zdroja Riadiacej skrinky po vypnuti méze mat za
nasledok zranenie v désledku elektrického nebezpecenstva.
* Vyhnite sa demontazi napajacieho zdroja vo vnutri riadiacej skrinky,

pretoZe v tychto napajacich zdrojoch méze byt niekolko hodin po vypnuti
riadiacej skrinky pritomné vysoké napatie (az 600 V).
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13.1. Testovanie vykonu zastavenia

Popis

Pravidelne testujte, & sa neznizil vykon zastavenia. PrediZenie éasu zastavenia méze
vyzadovat Upravu zabezpecenia, pripadne zmeny v instalacii. Ak sa pouzivaju
bezpecnostné funkcie ¢asu zastavenia a/alebo brzdnej drahy, ktoré su zdkladom stratégie
znizovania rizika, nie je potrebné monitorovat ani testovat Ucinnost zastavenia. Robot
vykonava nepretrzité monitorovanie.

13.2. Cistenie a kontrola ramena robota

Popis

Spdsoby
Cistenia

V rdmci pravidelnej tdrzby je mozné rameno robota Cistit v stlade s odporucanim v tejto
prirucke a miestnymi poziadavkami.

Ak chcete odstranit prach, necistoty alebo olej na ramene robota a/alebo prenosnom
terminali, jednoducho pouzite handriCku spolu s jednym z niz8ie uvedenych Cistiacich
prostriedkov.

Priprava povrchu: Pred pouzitim nizSie uvedenych roztokov méze byt potrebné pripravit
povrch odstrdnenim vSetkych volnych necistét alebo ulomkov.

Cistiace prostriedky:
* Voda
* 70 % izopropylalkohol
* 10 % etanol

* 10 % Rozpustadlova nafta (pouzite na odstranenie mastnoty.)

Pouzitie: Roztok sa zvyCajne nanasa na povrch, ktory je potrebné vycistit, pomocou
rozpraSovaca, Stetca, Spongie alebo handry. M6ze sa aplikovat priamo alebo d'alej riedit v
zavislosti od Urovne znecistenia a typu Cisteného povrchu.

MieSanie: V pripade odolnych Skvin alebo silne znecCistenych oblasti sa mbze roztok
mie$at pomocou kefy, drotenky alebo inych mechanickych prostriedkov, ktoré pomozu
uvolnit necistoty.

Cas posobenia: Ak je to potrebné, roztok sa necha na povrchu pdsobit az 5 minut, aby
prenikol a U¢inne rozpustil nedistoty.

Oplachovanie: Po uplynuti Casu pdsobenia sa povrch zvy€ajne dokladne oplachne vodou,
aby sa odstranili rozpustené necistoty a zvySky Cistiaceho prostriedku. Je nevyhnutné
zabezpecit dokladné oplachnutie, aby sa zabranilo poskodeniu alebo ohrozeniu
bezpecnosti akymikolvek zvySkami.

SusSenie: Na zaver sa vycisteny povrch mdze nechat uschnut na vzduchu alebo vysusit
pomocou uterakov.

é VAROVANIE
NEPOUZIVAJTE BIELIDLO v ziadnom zriedenom distiacom roztoku.
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é VAROVANIE
Mazivo je drazdivé a moze spdsobit alergicku reakciu. Kontakt, vdychnutie
alebo pozitie méze spdsobit ochorenie alebo zranenie. Aby ste predisli
ochoreniu alebo zraneniu, dodrziavajte nasledujlce pokyny:

* PRIPRAVA:
* Uistite sa, ze priestor je dobre vetrany.

* V blizkosti robota a ¢istiacich prostriedkov sa nesmu nachadzaf
Ziadne potraviny ani napoje.

* Zabezpecte, aby sa v blizkosti nachadzala stanica na
vyplachovanie o¢i.

* Zabezpecte potrebné osobné ochranné prostriedky (rukavice,
ochrana oci)

* NOSTE:

* Ochranné rukavice: Rukavice odolné voci olejom (nitril)
nepriepustné a odolné voci produktu.

* Odporuca sa ochrana oc€i, aby sa zabranilo nahodnému kontaktu
maziva s o¢ami.

* NEPREHLTAJTE.
* V pripade

* kontaktu s pokozkou umyte vodou a jemnym cistiacim
prostriedkom

* koznej reakcie vyhladajte lekarsku pomoc

* kontaktu s oami pouzite stanicu na vyplachovanie odi,
vyhladajte lekarsku pomoc.

* vdychnutia par alebo pozitia maziva vyhfadajte lekdrsku pomoc
* Po aplikacii maziva
* vycistite kontaminované pracovné povrchy.
* zodpovedne zlikvidujte vSetky pouzité handry alebo papier
pouzity na Cistenie.

* Uchovavajte mimo dosahu deti a zvierat.
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Udrzba a oprava
Kontrolny V nasledujucej tabufke je uvedeny zoznam typov kontrol, ktoré odporuc¢a spolo¢nost
planramena Universal Robots. Pravidelne vykonavajte kontroly podfa odporucani v tabulke. Akékolvek
robota uvedené Casti, pri ktorych sa zisti, Ze su v neprijatefnom stave, sa musia opravit alebo
vymenit.
Typ kontrolnej ginnosti Casovy ramec
> Kazdé dva Kazdy
Mesacne
roky rok

1 Skontrolujte ploché kruzky Vv X

2 Skontrolujte kabel robota \Y, X

3 Skontrolujte pripojenie kabla robota Vv X

4 Skontrolujte upevriovacie skrutky F X

ramena robota *
5 Skontrolujte montazne skrutky naradia | F X
6 Okruhly popruh F X
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Kontrolny
plan ramena UPOZORNENIE
robota Cistenie ramena robota stlatenym vzduchom méze poskodit suéasti

ramena robota.

* Rameno robota nikdy necistite stlatenym vzduchom.

M5:5.5%£1Nm

\%MG:7511 Nm

M6:7.51 Nm
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Kontrolny Ak je to mozné, presurite rameno robota do NULOVEJ polohy.
plan ramena

robota

Vypnite a odpojte napajaci kdbel od riadiacej skrinky.
Skontrolujte, €i nie je poSkodeny kabel medzi riadiacou skrinkou a ramenom robota.
Skontrolujte, ¢i si montazne skrutky zakladne spravne dotiahnuté.

Skontrolujte, &i su skrutky priruby nastroja spravne utiahnuté.

o g~ w2

Skontrolujte, &i nie su ploché krizky opotrebované a poskodené.

* Ak su ploché kruzky opotrebované alebo poskodené, vymeiite ich.

UPOZORNENIE
Ak v zaru¢nej dobe zaistite akékolvek poskodenie robota, kontaktujte
obchodné miesto, kde bol robot zakupeny.

Kontrola 1. Odpojte akykol’vgk nastroj/nastroje alebo nastavce alebo nastavte
TCP/Zatazenie/Tazisko podfa technickych informacii nastroja.

2. Pohyb ramena robota vo volnom chode:

* Na prenosnom termindli 3PE rychlo stlacte tla€idlo, uvolnite ho, znovu ho stlacte
a podrzte tlacidlo 3PE v tejto polohe.

\
L,

TE——

Tlacidlo napajania Tlacidlo 3PE

3. Potiahnite/Zatlaéte robota do vodorovnej predizenej polohy a uvolnite.

QI )

4. Overte, ¢i rameno robota dokaze udrzat polohu bez podpory a bez aktivacie vofného
chodu.

UR10e 197 Navod na pouzivanie



R
13. Udrzba a oprava UNIVERSAL ROBOTS

13.3. Karta Dennik

Popis

Namerané
hodnoty a
zatazenie
kibov

Denny
protokol

Karta Log zobrazuje informacie o ramene robota a ovladacej skrinke.

RE 2 ¢ Q8

Dennik

Citania ZataZenie kibu

Teplota oviddaca 240 °C o Zakladha oK == 0,0V : .

Siefové napatie 48,0V 1) Rameno oK e 0,0V a " )

Priem. vykon robota ow 2) Laket oK — 0,0V

Prid 0,0A 3) Zapéstie 1 oK PR oov oz |

Prid ViV 0,0A 1) Zépéistie 2 oK == 0,0V

Prid néstroja 0 mA 5) Zépéstie 3 oK —_— 00V 1 |_ 0
Denny protokol

zwsc 0] [1] [B] (@ e
A 2025-02-24 23:33:54.208 PolyScope COAD ~

Ak chcete zobrazit blizSie informécie, vyberte
udalost z denného protokolu.

O Normalny b o 0 o S\r'ruuléi\a.

Na table Merania sa zobrazuju informacie o ovladacej skrinke. Panel Joint Load zobrazuje
informécie pre kazdy kib ramena robota.
Kazdy kib zobrazuje:

* Teplota
* Nacitat
* Stav

* Napatie

Prvy stipec zobrazuje zaznamy dennika, kategorizované podra zavaznosti. Druhy stipec
zobrazuje kancelarsku sponku, ak je k zaznamu dennika priradena sprava o chybe.
Nasleduijtce dva stipce zobrazuju &as prichodu sprav a zdroj spravy. Posledny stipec
zobrazuje kratky popis samotnej spravy.

Niektoré spravy dennika su navrhnuté tak, aby poskytovali viac informacii, ktoré sa zobrazia
na pravej strane po vybere zaznamu dennika.
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Zavaznost Spravy mézete filtrovat vyberom prepinacich tlacidiel, ktoré zodpovedaju zavaznosti
spravy zaznamu dennika alebo podla toho, €i je pritomna priloha. Nasledujtica tabulka popisuje
zavaznost spravy.

Poskytuje vSeobecné informacie, ako je stav programu, zmeny

(0]

regulatora a verzia regulatora.
(2] Problémy, ktoré sa mohli vyskytnut, ale systém sa podarilo obnovit.
al PoruSenie nastane, ak dojde k prekroCeniu bezpecnostného limitu. To

spbsobi, ze robot vykona bezpecnostné zastavenie.

B Ak sa v systéme vyskytne neodstranitelna chyba, vyskytne sa chyba.
To spbsobi, ze robot vykona bezpecnostné zastavenie.

Ked vyberiete polozku dennika, na pravej strane obrazovky sa zobrazia dalSie informacie.
Vyberom filtra priloh sa bud zobrazia vylu¢ne vstupné prilohy, alebo sa zobrazia vSetky

zaznamy.
Ukladanie Podrobna sprava o stave je k dispozicii, ked’ sa na riadku dennika zobrazi ikona papierovej
hlaseni o sponky.

chybach

UPOZORNENIE
Najstarsia sprava sa odstrani, ked sa vygeneruje nova. Uklada sa iba pat
najnovsich sprav.

1. Vyberte riadok dennika a klepnutim na tlac¢idlo UloZit spravu ulozte spravu na
jednotku USB.

Hlasenie mézete ulozit, ked je program spusteny.

Mézete sledovat a exportovat nasledujuci zoznam chyb:

* Nudzové zastavenie

* Porucha

* Vynimky interného PolyScope

+ 1Zastavenie robota

* Nespracovana vynimka v URCap

* PoruSenie

Exportovana sprava obsahuje: pouzivatelsky program, dennik histérie, inStalaciu a zoznam
spustenych sluzieb.

1Zastavenie robota bolo predtym zname ako ,Ochranné zastavenie® pre roboty Universal Robots.
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Subor Subor spravy obsahuje informacie, ktoré su uzito¢né na diagnostiku a reprodukciu
technickej problémov. Subor obsahuje zaznamy o predchadzajucich poruchach robota, ako aj o
podpory aktualnych konfiguraciach, programoch a instalaciach robota. Subor spravy je mozné ulozit

na externy USB disk. Na obrazovke Protokol klepnite na Podporny subor a postupujte
podla pokynov na obrazovke pre pristup k funkcii.

UPOZORNENIE

Proces exportu méze trvat az 10 minut v zavislosti od rychlosti jednotky
USB a velkosti suborov zhromazdenych zo suborového systému robota.
Sprava sa ulozi ako bezny subor zip, ktory nie je chraneny heslom, a pred
odoslanim technickej podpore ju mozno upravit.
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13.4. Spravca programu a instalacie

Popis Spravca programov a instalacii oznacuje tri ikony, ktoré umoznuju vytvorit, nahrat a
konfigurovat programy a instalacie:

* Novy... Umoznuje vytvorit novy program a/alebo instalaciu.
* Otvorit... Umoznuje nacitat program a/alebo instalaciu.

* Ulozit... Ponuka moznosti ukladania programu a/alebo instalacie.

Cesta k suboru zobrazuje aktualny ndzov nacitaného programu a typ instalacie.
Cesta k suboru sa zmeni, ked' vytvorite alebo nacitate novy program alebo inStalaciu.
Pre robota mézete mat niekolko inStalacnych suborov. Programy vytvoria zatazenie a
automaticky pouziju aktivnu instalaciu.

e O

default*
n-.-u Otvaorit. .. Ulozit. .

Nagitan 1. V Spravcovi programov a instalacii klepnite na Otvorit... a vyberte Program.

ie 2. Na obrazovke Load Program (Nacitaf program) vyberte existujuci program a fuknite na
progra polozku Open (Otvor

mu 3. V ceste k suboru skontrolujte, ¢i sa zobrazi pozadovany nazov programu.

8 2

Chod Prox

+ QM

Pohyh Vv D ik

Instal | acia

) v
Program Premenné (L

Nazov M 2 instalada Sopi I»
ABCDE N

Stav

Zastavené

Ovladanie

O Zobrazit len obltbené premenné

O Normélny Simulécia .
ychlost 100%
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Naditan 1. V Spravcovi programov a instalacii klepnite na Otvorit... a vyberte moznost Instalacia.
ie 2. Na obrazovke Nacitat inStalaciu robota vyberte existujucu instalaciu a klepnite na Otvorit.
inétaléc V poli Safety Configuration (Bezpecna konfiguracia) vyberte polozku Apply and restart
1e (Pouzit a reStartovat), ¢im sa zobrazi vyzva na
Vyberte Nastavit intalaciu a nastavte inStalaciu pre aktualny program.
V ceste k suboru skontrolujte, €i sa zobrazi pozadovany nazov instalacie.
Vytvorenie 1. V Spravcovi programov a inStalacii klepnite na Novy... a vyberte Program.
nového 2. Na obrazovke Program nakonfigurujte svoj novy program podfa potreby.
programu

V Spravcovi programov a instalacii klepnite na Ulozit... a vyberte Ulozit vSetko
alebo UlozZit program ako...

4. Na obrazovke Save Program As (Ulozit program ako) prirad'te nazov suboru a
klepnite na Save (Ulozit).

5. V ceste k suboru skontrolujte, ¢i sa zobrazuje novy nazov programu.

ERE

Chod Program Initalcia  Pohyb

Program Premenné Program

N&zov g Instalacia - Popis 3

Zastavené

Ovladanie

[ Zobrazit len obltUbend premenné

O Normaéliny Simuldcia .
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Vytvorenie
novej
inStalacie

Ak chcete
pouzit
moznosti
ukladania

Po vypnuti robota ulozte inStalaciu na pouzitie.

1. V Spravcovi programov a instalacii tuknite na polozku Novy... a vyberte polozku
InStalacia.

Tuknite na polozku Potvrdit bezpe&nostnd konfiguraciu.
Na obrazovke Instalacia nakonfigurujte novu intalaciu podfa potreby.

V Spravcovi programov a instalacii klepnite na Ulozit... a vyberte Ulozit inStalaciu
ako...

5. Na obrazovke Save Robot Installation (Ulozit inStalaciu robota) prirad'te nazov
suboru a klepnite na Save (Ulozit

Vyberte Nastavit inStalaciu a nastavte in$talaciu pre aktualny program.

V Casti Cesta k suboru skontrolujte, ¢i sa zobrazuje novy nazov inStalacie.

Ulozit...V zavislosti od programu/instalacie, ktora vytvorite, mozete:

* Ulozte vSetky , aby ste okamzite ulozili aktualny program a instalaciu bez toho, aby
systém vyzval na uloZenie na iné miesto alebo iny nazov. Ak sa v programe alebo
inStalacii nevykonaju Ziadne zmeny, tla¢idlo UloZit vSetko... sa zobrazi
deaktivované.

* Ulozte program ako... a zmente nazov a umiestnenie nového programu. UlozZi sa aj
aktualna inStalacia s existujucim nazvom a umiestnenim.

* Ulozit in§talaciu ako... na zmenu nového nazvu a umiestnenia instalacie. Aktualny
program sa ulozi s existujucim nazvom a umiestnenim.

Premenné [ vozit vsetko

Nazov - Hodnota Uluiirprngram ako... [3

2 Ulozit instalaciu ako...
£

stav

Zastavené

Ovladanie

O Zobrazit len oblUbené premenné

O Normélny Simulécia .
yc
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13.5. Pristup k Udajom robota

Popis Pomocou moznosti Informacie moézZete ziskaf pristup k réznym typom tdajov o robotovi a
zobrazit ich.
MéZete zobrazit nasledujlce typy udajov o robotoch:

* VSeobecné
* Verzia

* Z&akonné informacie

Zobrazenie 1. V hlavicke tuknite na hamburgerova ponuku.
Udajov o 2. Vyberte moznost Informécie.
robotovi

3. Tuknutim na polozku VSeobecné ziskate pristup k verzii softvéru robota, siefovym
nastaveniam a sériovému Cislu.

Pre ostatné typy udajov mézete:
* Kliknutim na Verzia zobrazite podrobnejSie udaje o verzii softvéru robota.

* Tuknutim na polozku Pravne udaje zobrazite (daje o softvérovej
licencii/licenciach robota.

4. Tuknutim na Zatvorit sa vratite na obrazovku.
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14. Likvidacia a zivotné prostredie

Popis Roboty Universal Robots sa musia zlikvidovat v sulade s platnymi vnutro$tatnymi zakonmi,
predpismi a normami. tito zodpovednost nesie majitel robota.

Roboty UR su vyrabané v sulade s obmedzenym pouzivanim nebezpecnych latok na
ochranu Zivotného prostredia, ako je definované v eurépskej smernici RoHS 2011/65/EU. Ak
sa roboty (rameno robota, riadiaca skrinka, prenosny terminal) vratia spolo¢nosti Universal
Robots Denmark, likvidaciu zabezpecdi spolo¢nost Universal Robots A/S.

Poplatok za likvidaciu robotov UR predanych na danskom trhu predplaca spolo¢nost
Universal Robots A/S spolo¢nosti DPA-system. Dovozcovia v krajinach, na ktoré sa vztahuje
eurépska smernica WEEE 2012/19/EU musia vykonat svoju vlastnu registraciu v rdmci
narodného registra WEEE ich krajiny. Poplatok je zvy&ajne mensi ako 1€/robot.

Zoznam narodnych registrov ndjdete tu: https://www.ewrn.org/national-registers.
Informacie o zhode najdete tu: https://www.universal-robots.com/download.
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Latky v Rameno robota
robotovi UR * Rurky, zakladnd priruba, montazna konzola na naradie: eloxovany hlinik
* Kibové puzdra: Pragkovo lakovany hlinik
+ Cierne tesniace kruzky: AEM guma
* pridavny klzny kruzok pod Ciernym pasom: lisovany Cierny plast
* Koncové uzavery/pokrievky: PC/ASA plast

* Drobné mechanické sucasti, napr. skrutky, matice, rozpery (ocefové,
mosadzné a plastoveé)

* Zvazky drétov s medenymi vodi¢mi a drobné mechanické komponenty, napr.
skrutky, matice, diStan¢né podlozky (ocefové, mosadzné a plastové)

Kiby ramena robota (vnttorné)
* Ozubené kolesa: ocel a mazivo (podrobnosti su uvedené v Servisnej prirucke)
* Motory: Zelezné jadro s medenymi drétmi

* Zvazky drotov s medenymi vodi¢mi, plosné spoje, rozne elektronicke
komponenty a menSie mechanické komponenty

* Tesnenia spojov a O-kruzky obsahuji malé mnozstvo PFAS, €o je zlucenina v
PTFE (vSeobecne znama ako teflon™).

* Mazivo: synteticky + mineralny olej so zahustovadlom z komplexného litiového
mydla alebo mocoviny. Obsahuje molybdén.

* V zavislosti od modelu a datumu vyroby moze byt farba tuku ZIta,
purpurova, tmavoruzova, ¢ervena, zelena.

* V servisnej priruCke najdete bezpecnostné opatrenia pri manipulacii s
tukom a karty bezpecnostnych udajov

Riadiaca skrinka
* Skrinka (kryt): Pradkovo lakovana ocef
+ Standardna riadiaca skrinka
* Hlinikovy plechovy kryt (vo vnutri skrinky). Toto je tiez kryt oviadaca OEM.
+ Standardna riadiaca jednotka a ovlada& OEM.

* Zvazky drétov s medenymi vodi€¢mi, ploSné spoje, rozne elektronické
komponenty, plastové konektory a drobné mechanické komponenty, napr.
skrutky, matice, diStan¢né podlozky (ocefové, mosadzné a plastové)

* Litiova batéria je namontovana na doske PCB. Postup odstranenia najdete v
servisnej prirucke.
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15. Hodnotenierizika

Popis Posudenie rizik je poziadavka, ktora sa musi vykonat v pripade Ziadosti. Za posudenie rizika
aplikacie je zodpovedny integrator. Pouzivatel moze byt aj integratorom.

Robot je ¢iastotne dokonceny stroj, a preto bezpecnost pouzitia robota zavisi od
nastroja/koncového efektora, prekazok a inych strojov. Strana vykonavajuca integraciu musi
pri posudzovani rizik pouzivat normy ISO 12100 a ISO 10218-2. Technicka $pecifikacia
ISO/TS 15066 mobze poskytnut dalSie usmernenia pre spolupracujuce aplikacie. Pri
hodnoteni rizik treba zvazit vSetky postupy pocas celej doby Zivotnosti pouzitia robota,
okrem iného aj:

* Ucenie robota pocas nastavovania a vyvoja jeho aplikacie
* rieSenie problémov a udrzbu;

* Bezna prevadzka aplikacie robota

Hodnotenie rizik sa musi vykonat pred prvym spustenim aplikacie robota. Hodnotenie rizika
je iterativny proces. Po fyzickej inStalacii robota skontrolujte pripojenia a potom dokoncite
integraciu. Suc¢astou hodnotenia rizik je uré¢enie nastaveni bezpeénostnej konfiguracie, ako
aj potreby dodato¢nych nudzovych zastaveni a/alebo inych ochrannych opatreni potrebnych
pre konkrétnu aplikaciu robota.
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Nastavenia
bezpecnostnej
konfiguracie

Urcenie spravnych nastaveni konfiguracie bezpecnosti je mimoriadne dblezitou
sucastou vyvoja aplikacii robota. Neopravnenému pristupu k bezpe¢nostnej
konfiguracii je potrebné zabranit povolenim a nastavenim ochrany heslom.

é VAROVANIE
Ak nenastavite ochranu heslom, moze dojst k zraneniu alebo smrti v

dosledku umyselnych alebo neimyselnych zmien konfiguracnych
nastaveni.

* Vzdy nastavte ochranu heslom.

* Nastavte program na spravu hesiel tak, aby pristup mali len
osoby, ktoré rozumeju ucinku zmien.

Niektoré bezpe&nostné funkcie si zamerne navrhnuté pre kolaborativne pouzitia
robota. Tieto su konfigurovatefné prostrednictvom nastaveni bezpecnostnej
konfiguracie. Pouzivaju sa na rieSenie rizik identifikovanych v hodnoteni rizik aplikacie.

Nasledujuci limit robota a ako taky méze ovplyvnit prenos energie na osobu ramenom
robota, koncovym efektorom a obrobkom.

* Obmedzenie sily a vykonu: Pouziva sa na znizenie upinacich sil a tlakov,

ktorymi robot pdsobi v smere pohybu v pripade kolizie medzi robotom a
operatorom.

Obmedzenie hybnosti: Pouziva sa na znizenie vysokej prechodnej energie a
narazovej sily v pripade kolizie medzi robotom a operatorom spomalenim
rychlosti robota.

Obmedzenie rychlosti: Pouziva sa na zabezpecenie rychlosti niz8ej, ako je
nakonfigurovany limit.

Nasledujuce nastavenia orientacie sa pouzivaju na zabranenie pohybu a znizenie
vystavenia osoby ostrym hranam a vy&nelkom.

 Obmedzenie polohy kibov, laktov a nastrojov/koncovych efektorov: Pouziva

sa na znizenie rizik spojenych s urcitymi ¢astami tela: Vyhnite sa pohybu
smerom k hlave a krku.

Obmedzenie orientacie nastroja/koncového efektora: Pouziva sa na zniZenie
rizik spojenych s urcitymi oblastami a vlastnostami nastroja/koncového efektora
a obrobku: Zabrani sa ostrym hranam smerujucim k operatorovi tym, ze sa ostré
hrany otoCia smerom dovnutra robota.
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Zastavenie Niektoré bezpecnostné funkcie su zamerne navrhnuté pre akukolvek aplikaciu robota.
rizik Tieto funkcie su konfigurovatelné prostrednictvom nastaveni bezpe¢nostnej konfiguracie.

vykonnosti Pouzivaju sa na rieSenie rizik spojenych so zastavenim vykonu aplikacie robota.

Nasledujuce obmedzenia ¢asu zastavenia robota a brzdnej drahy zabezpedia, ze k
zastaveniu d6jde pred dosiahnutim nakonfigurovanych limitov. Obe nastavenia
automaticky ovplyvnuju rychlost robota, aby nedoslo k prekro¢eniu limitu.

« Casovy limit zastavenia: SIUZi na obmedzenie &asu zastavenia robota.

* Omedzenie vzdialenosti zastavenia: SlUzi na obmedzenie brzdnej drahy robota.

Ak sa pouzije niektory z uvedenych sposobov, nie je potrebné manualne vykonavat
pravidelné testovanie vykonnosti pri zastaveni. Bezpecnostna kontrola robota vykonava
nepretrzité monitorovanie.

Ak je robot nainstalovany v aplikacii robota, kde nie je mozné primerane eliminovat
nebezpecenstva alebo dostatocne znizit rizika pouzitim zabudovanych bezpecénostnych funkcii
(napr. pri pouziti nebezpecného nastroja/koncového efektora alebo nebezpecného procesu),
vyzaduje sa zabezpecenie.

Q VAROVANIE
Nevykonanie posudenia rizika Ziadosti moéze zvysit riziko.

* Vzdy vykonajte posudenie rizika aplikacie pre predvidatelné rizika a
rozumne predvidatelné nespravne pouzitie.

V pripade spolupracujucich aplikacii zahffia posudenie rizik
predvidatelné rizika spdsobené koliziami a odévodnene predvidatefnym
nespravnym pouzitim.

Posudenie rizik sa tyka:
* Zavaznosti poSkodenia
* Pravdepodobnosti vyskytu

* Moznosti vyhnut sa nebezpecnej situacii

UR10e
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Potencialne
nebezpecenstva

Spolo¢nost Universal Robots identifikuje potencialne vyznamné nebezpecenstva
uvedené nizSie, ktoré musi integrator zvazit. DalSie vyznamné nebezped&enstva mézu
byt spojené s konkrétnou aplikaciou robota.

Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na nastroji’/lkoncovom efektore
alebo na konektore nastroja/koncového efektora.

Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na blizkych prekazkach.
Podliatiny v dosledku kontaktu.
Podvrtnutie alebo zlomenina kosti v désledku narazu.

Nasledky spdsobené uvolnenim skrutiek, ktoré drzia rameno robota alebo
nastroj/koncovy efektor.

Predmety vypadavajlce z nastroja/koncového efektora alebo odletujlce z
neho, napr. v désledku slabého uchopenia alebo preru$enia napajania.

Mylné porozumenie tomu, ¢o sa ovlada viacerymi tlaidlami nudzového
zastavenia.

Nespravne nastavenie parametrov konfiguracie bezpecénosti.

Nespravne nastavenia v désledku neopravnenych zmien parametrov
konfiguracie bezpecnosti.
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15.1. Nebezpecenstvo zovretia

Popis

Nebezpecenstvu zovretia mozete zabranit odstranenim prekazok v tychto oblastiach, inym
umiestnenim robota alebo pouzitim kombinacie bezpe&nostnych rovin a obmedzeni kibov na
odstranenie nebezpecenstva tym, Ze sa robot nebude pohybovat v tejto oblasti svojho
pracovného priestoru.

é POZOR
Umiestnenie robota v urcitych oblastiach méze spésobit nebezpecenstvo
stlacenia, ktoré moze viest k poraneniu.

V désledku fyzikalnych viastnosti ramena robota si niektoré priestory pracovnej oblasti
vyZaduju pozornost z hfadiska nebezpecenstva zovretia. Jedna oblast (vfavo) je definovana
pre radidine pohyby, ked je kib zépéstia 1 najmenej 1300 mm od zékladne robota. Druhd
oblast (vpravo) je v rozmedzi 300 mm od zakladne robota, ked’ sa pohybuje dotykovo.
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15.2. Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia

Popis

UPOZORNENIE

MozZete si nastavit pouzivatefom nastaveny nominalny maximalny ¢as a
vzdialenost zastavenia.

Ak sa pouziju nastavenia definované pouzivatelom, rychlost programu sa
dynamicky prispdsobi tak, aby vzdy spifiala zvolené limity.

Grafické Udaje poskytnuté pre kib 0 (zakladfa), kib 1 (rameno) a kib 2 (laket) platia pre
brzdnu drahu a ¢as zastavenia:

* Kategéria 0
* Kategoéria 1
* Kategoria 2

Test kibu 0 sa vykonal pomocou horizontalneho pohybu, priéom os ota&ania bola kolma na
zem. Pri testoch Kib 1 a Kib 2 robot sledoval vertikalnu trajektériu, kde bola os rotacie bola
rovnobezna so zemou a zastavenie sa vykonalo po¢as pohybu robota smerom nadol.

Os'Y je vzdialenost od miesta zaciatku zastavenia az po koneénu polohu.

Tazisko uzitoé¢ného zatazenia je na prirube nastroja.

Dole uvedené hodnoty predstavuju dva scenare, roboty s maximalnym zatazenim 10 kg a
roboty s maximalnym zatazenim 12,5 kg.

15.2.1. Scenar robota 1: 10 kg.

Kib 0
(ZAKLADNA) 0.15| @ 100% extended
—8— 66% extended
. s —e— 33% extended
Vzdialenost 0.10
zastavenia v
metroch pre 33 0.05
% hmotnosti 10
0.00
kg speed 33% speed 66% speed 100%
Vzdialenost 0.20

zastavenia v
metroch pre 66
% hmotnosti 10 0.10

kg

—@— 100% extended
0.15, —®— 66% extended
—e— 33% extended

0.05

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
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Brzdna draha v

-8 100% extended
0.20
metr.och pre —8— 66% extended
maximalne 0.15]/ —*— 33% extended
uzitocné
S 0.10
zatazenie 10
kg 0.05
0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
Kib 0
(ZAKLADNA) 0.121 —@— 100% extended
0.10{ —® 66% extended
X . —e— 33% extended
Cas zastavenia 0.08
v sekundach pre 0.06
33 % hmotnosti 0.04
10kg 0.02
speed 33% speed 66% speed 100%
Cas

zastavenia v 01501 g 100% extended
sekundach pre 0.1251 —@— 66% extended
66 % 0.100 —e— 33% extended
b .
hmotnosti 10 0.075
kg 0.050
0.025
speed 33% speed 66% speed 100%
Cas
zastavenia v —@— 100% extended
. 0.15 o
sekundach pre —8— 66% extended
imal —e— 33% extended
maximaine
L 0.10
zatazenie 10
kg 0.05 /
speed 33% speed 66% speed 100%
Kib 1
(RAMENO) 0.15| —@— 100% extended /
—8— 66% extended
—e— 33% extended
Vzdialenost 010 P
zastavenia v
0.05
metroch pre 33 . <
% hmotnosti 10 0.00 ;ﬁ’/’—-/~ .
kg ‘speed 33% speed 66% speed 100%
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Vzdialenost
zastavenia v 0.20{ @~ 100% extended ,.———’/4
—8— 66% extended

metroch pre 66 0.15{ —*— 33% extended

% hmotnosti 10
0.10

kg
0.05 .—//_g_ ]
0.00 #= 1

speed 33% speed 66% speed 100%

Brzdna draha v » Py
0.20 -8 100% extended

metroch pre 201 —a— 66% extended

maximalne 0.15| —* 33% extended

uZitotné 010 /
zatazenie 10 |

0.05 4 .
0,00 %=
speed 33% speed 66% speed 100%

Kib 1

(RAMENO) 015, ~@ 100%extended o —— ©

—8— 66% extended
—e— 33% extended

Cas zastavenia 0.10

v sekundach /

pre 33 % 0.05 '/'/’Z‘
hmotnosti 10 kg o~ ——

speed 33% speed 66% speed 100%
Cas
zastavenia v —-@— 100% extended /’
. 0.20 9
sekundach pre —8— 66% extended

—e— 33% extended
66 % 0.15
hmotnosti 10 0.10 ‘/
k P s J
9 0.05 / — .
—

speed 33% speed 66% speed 100%
x 0.30
Cas —@— 100% extended — *®
. 0.25
Zastavenla Y —8— 66% extended
; 0.20{ —*— 33% extended
sekundach pre s P
maximalne '
zatazenie 10 0.10 o —
kg 0.05 / ]
-
speed 33% speed 66% speed 100%
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Kib 2 (LAKET)

Vzdialenost
zastaveniav

0.06

~@— 100% payload —
—8— 66% payload
—e— 33% payload

L

0.04 /
metroch pre » .
vSetky 0.02
zatazenia
speed 33% speed 66% speed 100%
Cas
. 0.175 ® ®
zastavenia v —@— 100% payload
sekundach pre 0-1501 —e— 66% payload
. 0.125! —®— 33% payload
vSetky | J
zataZenia o001 —
0.075
0.050 /
speed 33% speed 66% speed 100%
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15.2.2. 5cenar robota 2: 12,5 kg.

Kib 0
(ZAKLADNA)
Vzdialenost
zastavenia v
metroch pre 33
% z12,5kg

Vzdialenost
zastavenia v
metroch pre 66
% z12,5kg

Vzdialenost
zastavenia v
metroch pre
maximalne
zatazenie 12,5
kg

Kib 0
(ZAKLADNA)

Cas zastavenia
v sekundach pre
33%z12,5kg

0.15

o
—
o

Distance [m]
e
o
a

N

o
o
o

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

w

3 66
Speed [%]

0.25

o
)
o

N

o
=
w

Distance [m]
o
=
o

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

0.05
0.00
5 66 100
Speed [%]
0.30
-8~ 100% extension
—8— 66% extension
0.25 -8~ 33% extension
_0.20
E
2 0.15
o
&
4 0.10
[a)
0.05
0.00
5 66 100
Speed [%]
—@— 100% extension
0.14 —8— 66% extension
—8— 33% extension
0.12
0.10
o)
v 0.08
F0.06
0.04
0.02

w

3 66
Speed [%]
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Cas
zastavenia v

—8— 100% extension

, 0.175 —8— 66% extension
SekundaCh pre 0.150 —— 33% extension
66 % z 12,5 kg '
0.125
Iy
2 0.100
Z0.075
0.050 /
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Cas
zastavenia v —e— 100% extension
sekundach pre 0.201 37 350 axtendion
maximalne
L. 0.15
zatazenie 12,5 =
kg £0.10
[
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
Kib 1
(RAMENO) -8~ 100% extension
0.25 —8— 66% extension
—8— 33% extension
Vzdialenost 0.20
zastaveniav Eo.15
[0
o
metroch pre 33 50.10
%z 12,5 kg g
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
ZaStavenIa \" 0.4 —8— 100% extension
-8~ 66% extension
metrOCh pre 66 0.3 —8— 33% extension
% z12,5kg '
E
2 0.2
o
=
8
0.0 — T T
33 66 100
Speed [%]
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Vzdialenost
zastavenia v
metroch pre
maximalne
zatazenie 12,5
kg

Kib 1
(RAMENO)

Cas zastavenia
v sekundach
pre33% z 12,5

kg

Cas
zastavenia v
sekundach pre
66 % z 12,5 kg

Cas
zastavenia v
sekundach pre
maximalne
zatazenie 12,5
kg

—8— 100% extension

0.5 -@— 66% extension
=8~ 33% extension
0.4
Eo3
]
2
£0.2
2
[a)
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
0.20 —8— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension
0.15
0
[}
2 0.10
=
0.05 /
0.00
35 66 100
Speed [%]
0.30

0.25

0.20

o
=
(G}

N

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

Time [s]

o
iy
o

0.05

0.00

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

w
()
o
-
=
1)
o

Speed [%]

—8— 100% extension
-8~ 66% extension
—8— 33% extension

33 100

66
Speed [%]
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Kib 2 (LAKET)
—@— 100% extension
Vzdialenost 0.150
zastavenia v 0.125
metroch pre 33 £0.100
v
% z12,5kg £0.075
2
30.050
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
ZaStavenla \ —8— 100% extension
metroch pre 66 0.20
%z 12,5 kg
£0.15
]
é 0.10
B
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
ZaStavenla \ —8— 100% extension
0.30
metroch pre
maximalne 0.25
zatazenie 12,5 %0-20
kg £0.15
ko]
50.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Kib 2 (LAKET)
—8— 100% extension
Cas 0.14
zastavenia v 0.12
sekundach pre =0.10
33%z12,5kg g
E 0.08
0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
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Cas
zastavenia v
sekundach pre
66 % z 12,5 kg

Cas
zastavenia v
sekundach pre
maximalne
zatazenie 12,5
kg

Time [s]

0.30

o
)
o

o
=
(6,]

0.10

0.05

—8— 100% extension

66
Speed [%]

—8— 100% extension

66
Speed [%]
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15.3. Uvedenie do prevadzky

Pop Pred prvym pouzitim robotickej aplikacie alebo po vykonani akychkofvek Uprav je potrebné vykonat

is nasledujuce testy.

* Skontrolujte, €i su vSetky bezpecnostné vstupy a vystupy spravne pripojené.

* Otestujte, Ci vSetky pripojené bezpecCnostné vstupy a vystupy vratane zariadeni spolo¢nych
pre viacero strojov alebo robotov funguju podra urcenia.

* Otestujte tlaCidla a vstupy nidzového zastavenia, aby ste overili, Ci sa robot zastavi a i sa
brzdy aktivuju.

* Otestujte ochranné vstupy na overenie zastavenia pohybu robota. Ak je nakonfigurovany
ochranny reset, skontrolujte, ¢i funguje tak, ako ma.

* Pozrite sa na inicializatnu obrazovku, aktivujte redukovany vstup a overte zmeny na
obrazovke.

* Zmeiite prevadzkovy rezim a overte, i sa ikona rezimu zmeni v pravom hornom rohu
obrazovky PolyScope.

* Otestujte trojpolohové pomocné zariadenie, aby ste overili, Zze stlacenie do stredu v polohe
umoziuje pohyb v manualnom rezime pri znizenej rychlosti.

* Ak sa pouzivaju vystupy nudzoveého zastavenia, stlacte tlacidlo nudzového zastavenia a
overte, €i do8lo k zastaveniu celého systému.

* Otestujte, ¢i dokaze systém pripojeny k vystupom Pohyb robota, Nezastavenie robota,
Znizeny rezim alebo Nie znizeny rezim rozpoznat zmeny vo vystupoch.

* Urcite poziadavky na uvedenie do prevadzky vasej aplikacie robota.
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16. Vyhlasenia a certitikaty (original EN)

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

Universal Robots A/S

Manufacturer Energivej 51,
DK-5260 Odense S Denmark
Person in the Community David Brandt
Authorized to Compile the Technology Officer, R&D
Technical File Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

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

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control box &
with or without teach pendant function is determined by the completed
machine (robot application or cell with end-effector, intended use and
application program).

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

Model: Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard
Teach Pendants (TP).

Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum payload.

Product and Function:

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the UR OEM Controller is used.

Starting XY245000000 and higher

Serial Number: Factory Variantyear o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10kg), 1=UR12e,
2=UR10e(12kg payload), 6=UR16e gequential numbering, restarting at 0 each year
Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16e) shall only
be put into service upon being integrated into a final complete machine
(robot application or cell), which conforms with the provisions of the
Machinery Directive and other applicable Directives.

Incorporation:

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).

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,
1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3 Annex VI.

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

I. Machinery Directive
2006/42/EC

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

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and
Article 6 of the EMC Directive:

(I) EN ISO 10218-1:2011 Certification by TUV (I)(I1) EN 60204-1:2018 as (I1) EN 60664-1:2007 (1ll) EN 61000-3-
Rheinland (1) EN ISO 13732-1:2008 as applicable (1) EN 3:2013 (Ill) EN 61000-6-1:2019 UR3e
applicable (1) EN 1SO 13849-1:2015 Certification | 60529:1991+A1:2000+A2:2013 () | & URSe ONLY (Ill) EN 61000-6-2:2019
by TUV Rheinland to 2015; 2023 edition hasno | EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (Ill) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
relevant changes (1) EN 1SO 13849-2:2012 (I) EN | +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- | UR3e UR5e & UR7e ONLY (lll) EN
ISO 13850:2015 5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019 | 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

UR10e 223 Navod na pouzivanie



R
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1/.Vyhlasenia a certifikaty

Preklad pévodnych pokynov

EU vyhlasenie o za&leneni (DOI) (v sulade prilohou Il B k smernici 2006/42/EC Priloha Il B) original EN

Universal Robots A/S

Vyrobca Energivej 51,

DK-5260 Odense S Dansko

Osoba v komunite opravnena David Brandt

zostavit technicku Technologicky referent, R&D

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

Opis a identifikacia Ciastocne skompletizovaného stroja (strojov)

Viacucelovy viacosovy manipulator priemyselného robota s riadiacou
skrinkou s funkciou alebo bez funkcie prenosného terminalu sa urCuje
podla skompletizovaného stroja (aplikacia robota alebo bunka s
koncovym efektorom, planovanym pouzitim a aplikaciou programu).
UR3e, URS5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series). Toto vyhlasenie

obsahuje:
S ucinnostou od oktdbra 2020: Prenosné termindly s trojpolohovym pomocnym

Produkt a funkcie:

Model:

zariadenim (3PE TP) a Standardné prenosené terminaly (TP).
S ucinnostou od maja 2021: Vylepsenie $pecifikacie UR10e na 12,5 kg maximalneho
uzitotného zatazenia.

Poznamka: Toto vyhlasenie o zapisani do obchodného registra sa NEUPLATNUJE, ak sa pouziva ovlada& UR OEM .

Od XY245000000 a vyssie

Tovarensky variantrok o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10 kg),
1=UR12e, 2=UR10e(12 kg uzitocného zatazenia), 6=UR16e postypné ¢islovanie, ktoré

Sériové Cislo:

sa kazdy rok zacina od 0

Roboty Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16e)
mozno uvadzat do prevadzky len po zabudovani do findlneho
skompletizovaného stroja (aplikacie robota alebo bunky), ktory je v sulade
S0 smernicou o strojovych zariadeniach a inymi platnymi smernicami.

Zabudovanie:

Vyhlasuije sa, Ze uvedené vyrobky spifiaju pre to, ¢o sa dodava, tieto smernice, ako je uvedené nizsie: Ak je tento nekompletny
stroj integrovany a stane sa kompletnym strojom, integrator je zodpovedny za to, Ze dokon&eny stroj spifia véetky platné

smernice, pouziva oznacenie CE a poskytuje vyhlasenie o zhode (DOC).

Splnené su nasledujlce zakladné poziadavky:

I. Smernica o strojovych 1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.5.1,1.5.2,
zariadeniach 2006/42/ES 1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3,4.1.3 Priloha VI.

Vyhlasuje sa, ze prisludna technicka dokumentacia bola vyhotovena v
Il. Smernica o nizkom napéti stlade s ¢astou B prilohy VII Smernice o strojovych zariadeniach.
2014/35/EU Pozrite si smernicu o nizkom napéti a pouzité harmonizované normy

IIl. Smernica EMC 2014/30/EU | niz3ie.
Pozrite si smernicu EMC a pouZzité harmonizované normy nizsie.

Odkaz na pouzité harmonizované normy, ako sa uvadza v ¢lanku 7 (ods. 2) smernic MD & LV a v ¢lanku 6
smernice EMC:
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17. Vyhlasenia a certifikaty

(1) EN ISO 10218-1:2011 Certifikacia TUV
Rheinland (1) EN ISO 13732-1:2008 podfa potreby
(1) EN ISO 13849-1:2015 Certifikacia TUV
Rheinland do roku 2015; vydanie 2023 nema
ziadne relevantné zmeny (1) EN ISO 13849-2:2012
(I) ENISO 13850:2015

(I)(I1) EN 60204-1:2018 podra
potreby (II) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 (1) EN 6094 7-
5-8:2020 (1) EN 61000-3-2:2019

(1) EN 60664-1:2007 (l1l) EN 61000-
3-3:2013 (lIl) EN 61000-6-1:2019 IBA
UR3e a UR5e (l1l) EN 61000-6-2:2019
(1) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011 IBA
UR3e URS5e a UR7e (lll) EN 61000-6-
4:2019

Odkaz na ostatné pouzité technické normy

a technické Specifikacie:

(I) ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M6] (I) ISO/TS
15066:2016, ak sa uplatiiuje (Ill) EN 60068-2-1:
2007 (11l) EN 60068-2-2:2007

(Il) EN 60320-1:2021 (11l EN
60068-2-27:2008 (II) EN 60068-2-
64:2008+A1:2019

(I1) EN 61784-3:2010 [SIL 2] (lll) EN
61326-3-1: 2017 [Priemyselné lokality
SIL 2]

Vyrobca alebo jeho splnomocneny zastupca zasle prislusné informacie o Ciastotne skompletizovanom
strojovom zariadeni v reakcii na odévodnenu zZiadost vnutrostatnych organov. Schvalenie kompletného
systému zabezpecovania kvality (ISO 9001) notifikovanym organom Bureau Veritas, certifikat #DK015892.

UR10e
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18. Osvedcenia

Popis Certifikaty tretich stran st dobrovolné. Kedze spolo¢nost Universal Robots chce
integratorom robotov ponukat ¢o najlepsie sluzby, rozhodla sa certifikovat svoje roboty v
uznavanych skusSobnych ustavoch uvedenych nizSie.

Kopie vSetkych certifikatov najdete v kapitole Certifikaty.

Certifikaty Certifikaty TUV Rheinland podfa STN EN
ISO 10218-1 a STN EN ISO 13849-1.
| B 80 195401 Spolo¢nost TUV Rheinland sa zasadzuje

za bezpecnost a kvalitu prakticky vo
vSetkych oblastiach podnikania a Zivota.
/15 B007000000 Spolo¢nost bola zalozena pred 150 rokmi a
je jednym z poprednych svetovych
poskytovatelov testovacich sluzieb.
V Kanade plati kanadsky elektrotechnicky
TUV Rheinland | predpis CSA 22.1, &lanok 2-024 a
A_ TUVRheinland® Severna vyzaduje, aby boli zariadenia certifikované
Amerika skusobnou organizaciou schvalenou
Kanadskou radou pre normalizaciu.
Roboty UR Universal Robots e-Series su v
sulade so spdsobmi riadenia CHINA RoHS
na kontrolu znecistenia elektronickymi
informacnymi produktami.

TUV Rheinland

CHINA RoHS

Roboty e-Series Universal Robots boli
posudené a spifiaju bezpeénostné normy
znacky KCC.

D
K ’
Roboty e-Series Universal Robots boli

[E posudené z hfadiska posudenia zhody na
’ =
-.—

& 1/

A

Bezpecénost
KCC

Registracia KC | pouzitie v pracovnom prostredi. Z tohto
dovodu existuje riziko radiového rusenia pri
pouziti v domacom prostredi.

Vykonnost robotov UR Universal Robots e-

Delta . Y ,
Series testovala spolo¢nost DELTA.

Certifikaty Prepravné palety na roboty Universal Robots e-Series
externych . od nasich dodavatelov spifaju danske poziadavky
Prostredie , . . -
dodavatefov ISMPM-15 na vyrobu drevenych obalovych materialov
a su oznacené v sulade s programom.
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18. Osvedcenia

Certifikat
testovania
vyrobcom

Vyhlasenia
podfa smernic
EU

I

Universal
Robots

Roboty UR Universal Robots e-Series prechadzaju
pravidelnym internym testovanim a vystupnymi
skuskami.

Na testovacie postupy UR sa vztahuju pravidelné
hodnotenia a zlepSovania.

Hoci su relevantné predovsetkym v Eurdpe, niektoré krajiny mimo nej uznavaju a/alebo si
vyZzaduji smernice EU. Eurépske smernice su k dispozicii na oficialnej stranke: http://eur-

lex.europa.eu.

Podra smernice o strojoch a strojovych zariadeniach su roboty Universal Robots Ciastocne
zmontovanym strojom a ako takym sa im nepriraduje oznacenie CE.

Vyhlasenie o zac€leneni (DOI) podfa smernice o strojovych zariadeniach najdete v kapitole
Vyhlasenia a certifikaty.

UR10e
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ROBOTS

19. Certifikaty

TUV
Rheinland

Certificate

Cartflcarero T 72408049 0001

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5260 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 013 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,
URSe, UR7e, URl@e, UR12e, UR16e

Technical Data: Rated Voltage: AC 108-200V, 58/60Hz or
AC 208@-240V, 58/6@Hz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

Page 1

marks . Utilisan

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
werwiirecom /A TOVRheinland®
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UNIVERSAL ROBOTS

19. Certifikaty

TUV Page 1
Rheinland . -
Sevems Certificate
Amerika
Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5268 Odense S 5260 Odense 5
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland
UR10e 229 Navod na pouzivanie
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UNIVERSAL ROBOTS

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: RARZAFAEYRERBHMAERM R PIEEHES)/T 11363-2006 M REERMUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -
(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/c /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.

Navod na pouzivanie
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Bezpecénost
KC

A= 2R ol M SHAM

AEEd Universal Robots AIS MESBEHE - oo16E110079
HE | AF".’:.*I}%%UJED1BE11 0079 EHLII- g Klaus Veslergaard“
j‘-_x}{ﬂ Energluej ;2-5 52860 Ddense S Denmark :
AtgetHel Sl &k 7| A <2179 MR 2
SA(H4) J EHER) T

UR10e 6 axis

18-AB2EQ-01602

Universal Robots A/S

Energive] 25, 5260 Odense 'S, E@mlark
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Registracia KC

8EDG6-B666-998D-8738

FEEANAASY AR5 23

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AE E= A9 \

| Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant o .

N AAE A AETE )

. UR e-Series robot
Equipment Name

el

| UR10e
Basic Model Number |

oA 2
Series Model Number

- i S
z2qs |
Registration No. |

R-R-URK-UR10e

ﬂ]il}/xﬂi(i‘—ﬂ)ﬁ,"ﬂ‘ Universal Robots A/S / Q7|3
Manufacturer/Country of Origin
]

2 o elo)
L 2018-10-23

Date of Registration
7 |
Others
A NAAE TA5 ) Assze]2 A3Fe) whet 555958 TH gk
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

Waves Act.
201841 (Year) 104 (Month) 23% (Day)

R ERERE
Director General of National Radio Research Agency

A5 5 PEEANAAE G A FAFAEA" 5y st fEetolo) s

SubA] TheE A 8 o] 414 4 9l o,
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Prostredie

. . . 1, A PART OF
Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

UR10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g%Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1%2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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20. Tabulky s bezpe¢nostnymi funkciami

R
UNIVERSAL ROBOTS

20.Ta

Popis

SF1 Nudzové
zastavenie
(podfa ISO
13850)

Pozri
poznamky
pod Ciarou

bulky s bezpecnostnymi funkciami

Bezpecnostné funkcie a bezpecnostné V/V Universal Robots su Urovne bezpecnosti d,

kategorie 3 (ISO 13849-1), kde kazda bezpecnostna funkcia ma hodnotu PFHp mensiu ako

1,8E-07.

Hodnoty PFHp su aktualizované tak, aby zahffiali va¢siu flexibilitu ndvrhu pre odolnost

dodavatelského retazca.

V pripade bezpecnostnych V/V je vysledna bezpecnostna funkcia, vratane externého

zariadenia alebo vybavenia, ur€ena celkovou architekturou a su¢tom vSetkych hodnét PFHp

vratane bezpecnostnej funkcie robota UR PFHp.

@ UPOZORNENIE

Tabulky bezpecnostnych funkcii uvedené v tejto kapitole su zjednodusené.
Uplné verzie najdete tu: https://www.universal-robots.com/support.

Tolerancia a
PFHp

Cosa
stane?

Popis

Vplyvy

Stlacenie tlacidla Estop PB na ovladadi'
alebo externého tlaCidla Estop (ak
pouzivate bezpe€nostny vstup Estop) ma
za nasledok zastavenie Kategorie 13s
odpojenim napajania od pohonov robota a
vstupov/vystupov nastroja. Prikaz'
zastavi vSetky kiby a po tom, ako sa

véetky kiby dostani do monitorovaného

. . . Zastavenie Robot
stavu zastavenia, sa odpoji napajanie. kateadrie 1 Tol: -- vratane VIV
V pripade integrovaného hodnotenia 9 PFHp: 1,8E- L
N . . , (IEC 60204- robotického
funk&nej bezpecnosti s externym 07 ; i
1) nastroja

riadiacim systémom suvisiacim s
bezpecénostou alebo externym zariadenim
nudzového zastavenia, ktoré je pripojené
k vstupu nudzového zastavenia,
pripocitajte hodnotu PFHp tohto vstupu
suvisiaceho s bezpec¢nostou k hodnote
PFHp tejto bezpecnostnej funkcie PFHp
(menej ako 1,8E-07).
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SF2 PoDi Cosa Toleranciaa | _
Ochranné opis stane? PFHp pyvy
zastavem(.e 4 Tato bezpecnostna funkcia sa spusta
(Zastavenie s . . .
vonkajSim ochrannym zariadenim pomocou
robota podfa N , g
ISO 10218-1) bezpecnostnych vstupov, ktoré spustaju
zastavenie kategérie 23. Ochranné Zastavenie
zastavenie nema vplyv na V/V nastroja. K kategorie 2
dispozicii su rozne konfiguracie. Ak je (IEC 60204-
pripojené povolujuce zariadenie, je mozné 1) Tol: --
nakonfigurovat ochranné zastavenie tak, aby | Zastavenie | PFHp: 1,8E- | Robot
fungovalo LEN v automatickom reZime. Pozri: | SS2 (akoje | 07
Bezpeénostné funkcie Cas zastavenia a opisanév
Vzdialenost zastavenia®. Pre funké&nt IEC 61800-
bezpecénost kompletnej integrovanej 5-2)
bezpecnostnej funkcie pridajte PFHd
vonkajSieho ochranného zariadenia k PFHd
bezpecnostného zastavenia.
SF3 Limit . Tolerancia a
polohy kibu Popis Co sa stane? PFHp, Vplyvy
(obmedzenie Nedovoli, aby
makkej osi) -
Stanovuje horny a dolny limit pre pohyb prekrocil
J y y P akékolvek

povolené polohy kibu. Cas zastavenia a
vzdialenost sa neberu do Uvahy,
pretoze limit(y) nebude(u) poruseny(é).
Kazdy kib méze mat svoje vlastné

nastavenie limitu.
Rychlost by sa
mohla znizit, aby

o . S ohyb
limity. Priamo obmedzuje subor neprelz,roéil Tol: 5° Kib
povolenych poldh klbov, v rdmci ktorych | .. P . PFHp: 1,8E- ...
R , . Ziadnu hranicu. (kazdy)
sa mdzu klby pohybovat. Nastavuje sa v , 07
. e ., o Spusti sa
bezpecnostnej Casti pouzivatelského .
. . zastavenie
rozhrania. Je to prostriedok na
N ) o robota, aby sa
bezpecnostné obmedzenie makkej osi a .
zabranilo

priestoru podfa ISO 10218-1:2011,

5123, prekroceniu

akéhokolvek
limitu.
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SF4 Kibovy
rychlostny
limit

Limit
kratiaceho
momentu kibu

Popis

Stanovuje horny limit pre rychlost kibu.
Kazdy kib moze mat svoj vlastny limit.

Tato bezpecnostna funkcia ma najvacsi

vplyv na prenos energie pri kontakte
(zovreti alebo prechode). Priamo
obmedzuje subor povolenych rychlosti
kibov. Nastavuje sa v ¢asti nastavenia

bezpecnosti v pouzivatelskom rozhrani.

Pouziva sa na obmedzenie rychlych
pohybov kibov, napr. rizik spojenych so
singularitami.

Co sa stane?

Nedovoli, aby
pohyb prekrogil
akékolvek
nastavenie limitu.
Rychlost by sa
mohla znizit, aby
pohyb neprekrocil
Ziadnu hranicu.
Spusti sa
zastavenie robota,
aby sa zabranilo
prekroc¢eniu

akéhokolvek limitu.

Tolerancia a
PFHp

Tol: 1,15 °/s
PFHp: 1,8E-
07

Vplyvy

Kib
(kazdy)

Prekrogenie limitu vnitorného kratiaceho momentu kibu (kazdy kib) méa za nasledok
zastavenie kat. 03. Toto nastavenie nie je pristupné pouzivatefovi, je to tovarenské
nastavenie. NEZOBRAZUJE sa ako bezpecnostna funkcia e-Series, pretoze neexistuju
ziadne pouzivatelské nastavenia a Ziadne pouzivatelské konfiguracie.

SF5 Nazyvané : Tolerancia a
roznymi Popis Co sa stane? PFHp, Vplyvy
i: Limi p
nazvami . |.m|t Nedovoli, aby
polohy, Limit -
. o pohyb prekrocil
nastroja, Limit o
C Lo . akékolvek
orientacie, Monitoruje polohu TCP (pozicia a .
C .. . nastavenie
Bezpecénostné orientacia) a zabrani prekroceniu limitu. Otack
roviny, bezpecnostnej roviny alebo limitu e y
v . o . alebo krutiace
Bezpecnostné polohy TCP. Mozné su viaceré
. . , \ . momenty by sa
hranice obmedzenia polohy (priruba nastroja, R
. . . mohli znizit, aby
laket a az 2 konfigurovatelné body ohvb
posunu nastroja s polomerom) neprelz,roéil
Orientacia obmedzena odchylkou od iiad:u hranicu Tol: 3° 40 TCP
smeru Z priruby nastroja ALEBO TCP. , " | mm Priruba
. N . . , Spusti sa L
Tato bezpec€nostna funkcia pozostava . PFHp: 1,8E- | nastroja
. . . zastavenie
z dvoch ¢asti. Jednou z nich su 07 Koleno
N o . robota, aby sa
bezpecnostné roviny na obmedzenie L.
5 N Co zabranilo
moznych poléh TCP. Druhou je limit . .
L . . prekrocCeniu
orientacie TCP, ktory sa zadava ako X .
, . akéhokolvek
povoleny smer a tolerancia. To o .
s N . . limitu. Nedovoli,
poskytuje zony zac€lenenia/vylucenia abv bohvb
TCP a zapastia kvoli bezpecnostnym yp VY
rovinam prekrocil
' akékolvek
nastavenie
limitu.
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SF6 : Tolerancia a
Rychlostny Popis Co sa stane? PFH, Vplyvy
I}l(r::(ter'l"(():P & Nedovoli, aby pohyb prekrocil akékolvek
Monitoruje nastavenie limitu. Otacky alebo krutiace
rychlost TCP a momenty by sa mohli znizit, aby pohyb
lakta, aby sa neprekrocil ziadnu hranicu. Spusti sa Tol: 50 mm/s
zabranilo zastavenie robota, aby sa zabranilo PFHp: 1,8E- | TCP
prekroceniu prekro¢eniu akéhokolvek limitu. Nedovoli, | 07
rychlostného aby pohyb prekrocil akékolvek nastavenie
limitu. limitu.
SF7 Limit . Tolerancia a
sily (TCP Popis Co sa stane? PFHp Vplyvy
& koleno) Nedovoli, aby
Limit sily je sila, ktorou robot pésobi na pohyb prekrocil
TCP (stredovy bod nastroja) a ,laket”. akékolvek
Bezpecnostna funkcia nepretrzite nastavenie limitu.
vypocitava kratiace momenty povolené Otacky alebo
pre kazdy kib, aby zostali v ramci kratiace momenty
definovaného silového limitu pre TCP a by sa mohli znizit,
laket. Kiby riadia vystup kritiaceho aby pohyb
. Lo Tol: 25N
momentu tak, aby sa udrzali v povolenom neprekrocil Ziadnu )
" ) , PFHp: 1,8E- | TCP
rozsahu krutiaceho momentu. To hranicu. Spusti sa
f s . . 07
znamena, ze sily na TCP alebo lakti sa zastavenie robota,
udrzia v ramci definovaného limitu sily. aby sa zabranilo
Ked je monitorované zastavenie prekroceniu
iniciované limitom sily SF, robot sa zastavi | akéhokolvek limitu.
a potom ,cuvne* do polohy, v ktorej nebol Nedovoli, aby
limit sily prekroceny. Potom sa opaf pohyb prekrocil
zastavi. akékolvek
nastavenie limitu.
SF8 Limit _ Tolerancia a
hybnosti Popis Co sa stane? PEH, Vplyvy
Limit hybnosti je Nedovoll,.ab.y Pohyb [’otekrocu akek’o.lvek
Ce nastavenie limitu. Otacky alebo krutiace
velmi uzitony P
. momenty by sa mohli znizit, aby pohyb
na obmedzenie e . .
rechodnvch neprekrocil ziadnu hranicu. Spusti sa Tol: 3kg m/s
p’ y' . zastavenie robota, aby sa zabranilo PFHp: 1,8E- | Robot
narazov. Limit . . i o .
. prekroceniu akéhokolvek limitu. Nedovaoli, 07
hybnosti o o .
Lo aby pohyb prekrocil akékofvek nastavenie
ovplyviuje limitu
celého robota. ’
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SF9 Limit
vykonu

Popis

Tato funkcia monitoruje mechanicku pracu
(sti¢et momentov kibov krat uhlové rychlosti
kibov) vykonavanu robotom, ktora
ovplyviuje aj prud do ramena robota, ako aj
rychlost robota. Tato bezpecnostna funkcia
dynamicky obmedzuje prud/krutiaci
moment, ale udrziava ot4cky.

Co sa stane?

Dynamické
obmedzenie
prudu/kratiaceho
momentu

Tolerancia a
PFHp

Tol: 10 W
PFHp:1,8E-
07

Vplyvy

Robot

SF10 UR
Robot Vystup
nudzového
zastavenia

Popis

Ak je nakonfigurovany vystup robota
<Estop> a d6jde k zastaveniu robota,
dualne vystupy st NIZKE. Ak nie je
spustené zastavenie robota <Estop>,
dualne vystupy su vysoké. Impulzy sa
nepouzivaju, ale su tolerované.

Tieto dualne vystupy menia stav pre
akykolvek externy Estop, ktory je
pripojeny ku konfigurovatefnym
bezpecnostnym vstupom, kde je tento
vstup nakonfigurovany ako vstup
nudzového zastavenia.

Pre integrované hodnotenie funkcnej
bezpecnosti s externym bezpecnostnym
riadiacim systémom pridajte PFHd tohto
bezpecnostného vystupu k PFHd
externého bezpecnostného riadiaceho
systému.

V pripade vystupu Estop sa validacia
vykonava na externom zariadeni, pretoze
vystup UR je vstupom do tejto externej
bezpecnostnej funkcie Estop pre externé
zariadenia.

POZNAMKA: Ak sa pouziva IMMI
(Rozhranie vstrekovacieho stroja),
vystup UR Robot Estop NIE je pripojeny k
IMMI. Z robota UR sa do IMMI neposiela
ziadny vystupny signal Estop. Ide o
funkciu, ktora zabranuje
neobnovitelnému stavu zastavenia.

Co sa stane

Ak su nastavené
konfigurovatelné
vystupy, dualne
vystupy v pripade
Estop klesnu

PFHp

1,8E-

Externé
pripojenie k
07 logike a/alebo
zariadeniam

Vplyvy
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SF11 UR Popis Co sa stane PFHp  Vplyvy
gg:;;: Ak su nastavené
- konfigurovatefné
Digitalny vystupy:
vystup ’
Kedykolvek sa robot pohybuje, dualne * Ked sa
digitalne vystupy st NiZKE. Pri nehybnom robot
stave st vystupy VYSOKE. Hodnotenie pohybuje, Externé
funkénej bezpeénosti sa vztahuje na to, ¢o d_Ué.‘",‘e 1,8E- | pripojenie k
je zahrnuté v robote UR. Integrovany d|’g|talne ) 07 logike a/alebo
vykon funkénej bezpecnosti si vyzaduje Kj};;t;gy su zariadeniam
pridanie tohto PFHd k PFHd externej _
logiky (ak existuje) a jej komponentov. * Pri
nehybnom
stave su
vystupy
VYSOKE.
SF12 UR Popis PFHp Vplyvy
E:tz):;tavuje Ked je robot v stave ZASTAVENIA (v procese zastavovar!ia
sa: Digitalny alebo v stave stéti'a), dualne digitalne vystupy st VYSOKE.
vistup Ked' su vystupy NIZKE, robot NIE je v procese zastavovania Externé
a NIE je v stave zastavenia. Hodnotenie funk¢nej 1,8E-  pripojenie k
bezpecénosti sa vztahuje na to, ¢o je zahrnuté v robote UR. 07 logike a/alebo
Integrovany vykon funk&nej bezpecnosti si vyzaduje pridanie zariadeniam
tohto PFHd k PFHd externej logiky (ak existuje) a jej
komponentov.
SF13 UR Popis PFHp  Vplyvy
Robot
vallzeny Ked je robot v znizenom rezime (alebo je znizeny rezim
re.2|.m: spusteny), dualne digitalne vystupy st NiZKE. Pozri nizsie. Externé
D’lgltélny Hodnotenie funkénej bezpecénosti sa vztahuje na to, ¢o je 1,8E-  pripojenie k
vystup zahrnuté v robote UR. Integrovany vykon funkénej bezpecnosti | 07 logike a/alebo
si vyzaduje pridanie tohto PFHd k PFHd externej logiky (ak zariadeniam
existuje) a jej komponentov.
SF14 UR Popis PFHp Vplyvy
Robot nie je
v zvr.uzenom Vzdy, ked robot NIE JE v znizenom rezime (alebo znizeny ,
rezime: . , . o , . Externé
o, rezim nie je spusteny), dualne digitalne vystupy st NIZKE. L
D'|g|talny Hodnotenie funkénej bezpecénosti sa vztahuje na to, ¢o je 1,8E- prlPOJenle k
vystup . .o . Y . logike a/alebo
zahrnuté v robote UR. Integrovany vykon funkénej bezpecnosti | 07 . .
si vyzaduje pridanie tohto PFHd k PFHd externej logiky (ak zariadeniam
existuje) a jej komponentov.
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SF15 Casovy
limit
zastavenia

SF16 Limit
brzdnej
drahy

Popis

Monitorovanie podmienok v realnom ¢ase
tak, aby nebol prekroCeny asovy limit
zastavenia. Rychlost robota je
obmedzena, aby sa zabezpecilo, ze sa
neprekrodi limit asu zastavenia.
Schopnost zastavenia robota v danom
pohybe(pohyboch) je nepretrzite
monitorovana, aby sa zabranilo pohybom,
ktoré by prekrocili limit zastavenia. Ak
hrozi, ze ¢as potrebny na zastavenie
robota prekroc¢i ¢asovy limit, rychlost
pohybu sa znizi, aby sa zabezpecilo, ze
limit nebude prekroceny. Spusti sa
zastavenie robota, aby sa zabranilo
prekro€eniu limitu.

Bezpecnostna funkcia vykond rovnaky
vypocet €asu zastavenia pre dany pohyb
(y) a spusti zastavenie kategorie 0, ak
dojde k prekroc€eniu limitu ¢asu
zastavenia.

Co sa stane?

Nedovoli, aby
skutoCny Cas
zastavenia
prekrodil
nastaveny limit.
Sposobi znizenie
rychlosti alebo
zastavenie
robota, aby
nedoslo k
prekroCeniu
limitu

Tolerancie a
PFHD:

TOL: 50 ms
PFHp: 1,8E-
07

Vplyvy

Robot

Popis

Monitorovanie podmienok v realnom Case
tak, aby nebol prekro€eny limit brzdnej
drahy. Rychlost robota je obmedzena, aby
sa zabezpecilo, Ze sa neprekrodi limit
brzdnej drahy.

Schopnost zastavenia robota v danom
pohybe(pohyboch) je nepretrzite
monitorovanad, aby sa zabranilo pohybom,

Co sa stane?

Nedovoli, aby
skuto¢ny Cas
zastavenia
prekrodil
nastaveny limit.

Tolerancie a
PFHp:

Vplyvy

ktoré by prekrocili limit zastavenia. Ak hrozi, | Spdsobi znizenie TOL: 40 mm
. % . . . . PFHp: 1,8E- | Robot
ze Cas potrebny na zastavenie robota rychlosti alebo 07
prekroci ¢asovy limit, rychlost pohybu sa zastavenie
znizi, aby sa zabezpecilo, Ze limit nebude robota, aby
prekroCeny. Spusti sa zastavenie robota, nedoslo k
aby sa zabranilo prekrocCeniu limitu. prekroceniu limitu
Bezpecnostna funkcia vykona rovnaky
vypocet vzdialenosti zastavenia pre dany
pohyb(y) a spusti zastavenie kategorie 0, ak
dojde k prekroCeniu limitu ¢asu zastavenia.
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SF17 Bezpecna . & Tolerancie a
vychodiskova Popis o0 sa stane? PFH: Vplyvy
poloh.a Bezpecnostna funkcia, ktora
»monitorovana L . ,
oloha® monitoruje bezpecnostny
P vykon tak, aby zabezpedila, Vystup ,bezpecny
Ze vystup moéze byt domov* sa mbze Externé
aktivovany len vtedy, ked je aktivovat len vtedy, | TOL:1,7° ripoienie k
robot v nakonfigurovanej a ked je robot v PFHp: 1,8E- P p J
. . L . . logike a/alebo
monitorovanej ,bezpecnej nakonfigurovanej 07 . i
, . . B L zariadeniam
vychodiskovej polohe®. .bezpecne;j
Ak robot nie je v domovskej polohe®
nakonfigurovanej polohe,
spusti sa zastavenie kat. 0.
Tabulka 1 TKomunikacia medzi prenosnym terminalom, riadiacou jednotkou a v ramci robota (medzi
poznamok kibmi) je podra normy IEC 61784-3 na urovni SIL 2 pre bezpeénostné tdaje.
pod Ciarou 20verenie nudzového zastavenia: tlagidlo nidzového zastavenia na prenosnom terminali

sa vyhodnoti v ramci terminalu a potom sa oznami' bezpecnostnej riadiacej jednotke
prostrednictvom komunikacie SIL2. Ak chcete overit funkénost nidzového zastavenia na
prenosnom terminali, stlacte tlacidlo Nidzového zastavenia na terminali a overte, Ci sa
vykonda nudzové zastavenie. Tym sa overi, Ci je nudzové zastavenia pripojené k terminalu,
Ci nudzoveé zastavenie funguje tak, ako ma, a Ci je terminal pripojeny k ovladacu.
3Kategorie zastavenia podra IEC 60204-1 (NFPA79). Pre nuidzové zastavenie su podfa
IEC 60204-1 povolené iba kategorie zastavenia O a 1.

* Kategorie zastavenia 0 a 1 vedu k odpojeniu napajania pohonu, pricom kategoéria
zastavenia 0 je BEZODKLADNE zastavenie a kategéria zastavenia 1 je riadené
zastavenie (napr. spomalenie na doraz a potom odpojenie napajania pohonu). Pri
robotoch UR je zastavenie kategorie 1 kontrolovanym zastavenim, pri ktorom sa po
zisteni monitorovaného zastavenia odpoji napajanie.

* Zastavenie kategoérie 2 je zastavenie, pri ktorom NIE JE odpojené napajanie
pohonu. Zastavenie kategorie 2 je definované v IEC 60204-1. Popisy STO, SS1 a
SS2 st uvedené v IEC 61800-5-2. Pri robotoch UR kategéria zastavenia 2 udrziava
trajektériu a po zastaveni zachovava napajanie pohonov.

40dportéa sa pouzivat bezpeénostné funkcie &asu zastavenia a vzdialenosti zastavenia
UR. Tieto limity by sa mali pouzit pre hodnoty ¢asu zastavenia/bezpecnej vzdialenosti
vasej aplikacie.

5Zastavenie robota bolo predtym zname ako ,Ochranné zastavenie“ pre Universal Robots
roboty.
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20.1. Tabulkala

Znizeny rezim Popis PFHp Vplyvy
Zmena
nastaveni

parametrov SF

Znizeny rezim mdze byt spusteny bezpec¢nostnou
rovinou/hranicou (zacina, ked sa dosiahnu nastavenia 2 cm od
roviny a znizené nastavenia rezimu do 2 cm od roviny) alebo
pouzitim vstupu na spustenie (dosiahne znizené nastavenia do
500 ms). Ked su externé pripojenia nizke, spusti sa znizeny
rezim. Znizeny rezim znamena, Zze VSETKY limity znizeného

rezimu s AKTIVNE. Menej
Znizeny rezim nie je bezpecnostnou funkciou, skér je to zmena ako Robot
stavu ovplyvrujuca nastavenia nasledujucich limitov 1,8E-07

bezpe&nostnych funkcii: poloha kibu, rychlost kibu, limit pézy
TCP, rychlost TCP, sila TCP, hybnost, vykon, ¢as zastavenia a
brzdna draha. Znizeny rezim je prostriedkom parametrizacie
bezpecnostnych funkcii v sulade s ISO 13849-1. VSetky hodnoty
parametrov musia byt overené a overené, ¢i st vhodné pre
aplikaciu robota.

Ochranny
reset Mene]
Ak je nakonfigurovany pre Obnovenie zabezpecenia a externé
pripojenia prechadzaju z nizkeho na vysoké, bezpecnostné ako
. . , . 1,8E-07 | Robot
zastavenie sa RESETUJE. Bezpec€nostny vstup na spustenie Vstup
resetovania bezpecnostnej funkcie bezpecnostného zastavenia. do SF2
Trojpolohové Popis PFHp  Vplyvy
por.nocné. Ked su pripojenia externého aktivacného zariadenia nizke, spusti
zariadenie . . e .o
sa ochranné zastavenie (SF2). Odporucanie: Pouzivajte s
prepinacom rezimov ako bezpecnostny vstup. Ak sa nepouziva
prepinac rezimov a nie je pripojeny k bezpecnostnym vstupom, Menej
potom bude rezim robota urceny pouzivatelskym rozhranim. Ak | gko
je pouzivatelské rozhranie v: 1,8E-07 | Robot
* prevadzkovy rezim*, aktivatné zariadenie nebude Vstup
aktivne. do SF2
e ,rezim programovania“, aktivacné zariadenie bude
aktivne. Na zmenu rezimu pomocou pouzivatelského
rozhrania je mozné pouzit ochranu heslom.
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VSTUP Popis PFHp  Vplyvy
f:;i]r:(;?/ Ked' su externé pripojenia nizke, je v platnosti prevadzkovy rezim
(beziacal/ automaticka prevadzka v automatickom rezime). Ked je
vysoka, rezim je programovanie/uéenie. Odporucanie: Pouzivat s
povolovacim zariadenim, napriklad s ucitefskym zavesnym Menej
zariadenim UR -Series s integrovanym 3-polohovym povolovacim ako
zariadenim. 1,8E-07 | Robot
Pri u¢eni/programovani bude rychlost TCP a rychlost kolena Vstup
spociatku obmedzena na 250 mm/s. Rychlost je mozné manualne do SF2
zvysit pomocou pouzivatelského rozhrania prenosného terminalu
~speed-slider, ale po aktivacii aktivaéného zariadenia sa
obmedzenie rychlosti vynuluje na 250 mm/s.
Vofny chod Popis PFHp Vplyvy
VSTUP Odporucanie: Pouzivajte so VSTUPOM 3PE TP a/alebo 3-
polohového pomocného zariadenia. Ked je VSTUP vofného chodu Menej
vysoky, robot vstupi do volného chodu len vtedy, ak su splnené ako
nasledujuce podmienky: 1,8E-07 | Robot
* Tlacidlo 3PE TP nie je stlacené Vstup
* VSTUP 3-polohového pomocného zariadenia bud' nie je do SF2
nakonfigurovany, alebo tlacidlo nie je stlacené (nizky VSTUP)
20.2. 2. tabulka
Popis Roboty UR e-Series spifiaju normu ISO 10218-1:2011 a prislugné &asti normy ISO/TS

15066. Je dblezité poznamenat, Ze vacsina normy ISO/TS 15066 je zamerana na
integratora a nie na vyrobcu robotov. ISO 10218-1:2011, odsek 5.10 kolaborativna operacia
podrobne opisuje 4 techniky kolaborativnej operacie, ako je vysvetlené nizsie. Je velmi
dolezité pochopit, Ze kolaborativna prevadzka sa vztahuje na celé ZARIADENIE, ked je v
AUTOMATICKOM rezime.
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Kolaborativna Technika Vysvetlenie UR e-Series
Operacia, " . .
. . . . Bezpeénostné zastavenie
vydanie 2011, Stav zastavenia, pri ktorom je poloha .
. L . . robotov UR je
odsek 5.10.2 drzana v pokoji a je monitorovana ako . . .
. , . , monitorované zastavenie s
bezpecnostna funkcia. Zastavenie . ,
. s . bezpecnostnym
. kategorie 2 sa mbéze automaticky , .
Zastavenie , . . hodnotenim, Pozri SF2 na
. . resetovat. V pripade resetovania a
monitorovane z opatovného spustenia prevadzky po strane 1. Je
hradiska P P P yp pravdepodobné, ze v

Y . zastaveni monitorovanom z hfadiska , . .
bezpeclnosti N . . buducnosti sa ,zastavenie
bezpecnosti pozri ISO 10218-2 a monitorované z hiadiska
ISO/TS 15066, pretoze obnovenie .
bezpec€nosti“ nebude

nesmie spdsobit nebezpecné .
nazyvat formou

podmienky. kolaborativnej operacie.
Kolabor.atl’vna Technika Vysvetlenie UR e-Series
OF::lear:i(:aZ'm 1 V podstate ide o individualne
vy ’ a priame osobné ovladanie,
odsek 5.10.3

ked je robot v automatickom
rezime. Ru¢né vodiace
zariadenie musi byt
umiestnené v blizkosti
koncového efektora a musi
mat: Roboty UR neposkytuju ru¢né vedenie
pre kolaborativnu prevadzku. Pri

* Tlacidlo nudzoveho robotoch UR je k dispozicii ruéne riadena

Rucne zastaveni L . .
vedenie astavenia vyucba (vofny pohon), ktora je ale
* trojpolohove uréena na programovanie v manualnom
povolovacie rezime a nie na kolaborativnu prevadzku
zariadenie

v automatickom rezime.

* funkcia zastavenia
monitorovaného z
hladiska bezpecnosti

* nastavitefna funkcia
rychlosti
monitorovanej z
hladiska bezpecnosti
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20. Tabulky s bezpe¢nostnymi funkciami

Kolaborativna
Operacia,
vydanie 2011,
odsek 5.10.4

Technika

Bezpecnostné
funkcie
monitorovania
rychlosti a
odstupu (SSM)

Vysvetlenie

Pri SSM robot udrziava
odstup od akéhokolvek
operatora (Cloveka).
Vykonava sa
monitorovanim
vzdialenosti medzi
robotickym systémom
a narusitefmi, aby sa
zabezpecila
MINIMALNA
OCHRANNA
VZDIALENOST.
ZvycCajne je
vykonavané pomocou
Citlivého ochranného
zariadenia (SPE), kde
obvykle bezpec&nostny
laserovy skener
detekuje narusitefa
(narusitelov)
robotického systému.
Tato SPE spbsobuje:

1. dynamicka
zmena
parametrov pre
obmedzujuce
bezpecnostné
funkcie; alebo

2. zastavenie
monitorované z
hladiska
bezpecnosti.

Po zisteni vniknutia z
detekénej zény
ochranného zariadenia
je robot opravneny:

1. obnovit ,vysSie"
limity normalnej
bezpecCnostnej
funkcie v
pripade 1)
vysSie

2. obnovif
prevadzku v
pripade 2)
vysSie

V pripade 2) 2),
opatovné spustenie
prevadzky po zastaveni
monitorovanom z
hfadiska bezpenosti,

UR e-Series

Na ufah¢enie SSM maju roboty UR
schopnost prepinat medzi dvoma
subormi parametrov bezpec¢nostnych
funkcii s konfigurovatelnymi limitmi
(normalnymi a znizenymi). Pozri Znizeny
rezim na strane 4. Normalna prevadzka je
mozna, ked' nie je zistené Ziadne
narusenie. M6ze byt spdsobena aj
bezpecnostnymi rovinami/
bezpecnostnymi hranicami. S robotmi UR
je mozné lfahko pouzit viacero
bezpecnostnych zon. Napriklad jedna
bezpecénostna zéna mdze byt pouzita pre
,ZNnizené nastavenia“ a d'alSia hranica
zbny sa pouzije ako vstup
bezpecnostného zastavenia pre robota
UR. Znizené limity mézu zahfmaf aj
znizené nastavenie limitov ¢asu
zastavenia a vzdialenosti zastavenia - na
znizenie pracovnej plochy a podlahového
priestoru.

UR10e

pozri poziadad¢ky 1ISO
10218-2a ISO/TS
15066.
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Kolaborativna
Operacia,
vydanie 2011,
odsek 5.10.5

Technika

Obmedzenie
vykonu a sily
(PFL) vlastnou
konstrukciou
alebo riadenim

Vysvetlenie

Spdsob realizacie PFL je na
vyrobcovi robota. Konstrukcia
robota a/alebo jeho
bezpecnostné funkcie obmedzia
prenos energie z robota na
osobu. Ak sa prekroci niektory
limit parametrov, robot sa
zastavi. Aplikacie PFL vyzaduju
zvazenie APLIKACIE ROBOTA
(vratane koncového efektora a
obrobku(obrobkov), aby
akykolvek kontakt nespésobil
zranenie. Vykonana §Studia
hodnotila tlaky na NASTUP
bolesti, nie zranenia. Pozri
prilohu A. Pozri ISO/TR 20218-1
Koncové efektory.

UR e-Series

Roboty UR su roboty
obmedzujuce vykon a silu, ktoré
su Specialne navrhnuté tak, aby
umoznovali kolaborativne
aplikacie, pri ktorych sa robot
moze dostat do kontaktu s
¢lovekom a nespdsobit mu pri tom
Ziadne zranenie. Roboty UR maju
bezpecnostné funkcie, ktoré
mozno pouzit na obmedzenie
pohybu, rychlosti, hybnosti, sily,
vykonu a dalSich funkcii robota.
Tieto bezpecnostné funkcie sa
pouzivaju pri aplikacii robota na
znizenie tlakov a sil spdsobenych
koncovym efektorom a obrobkom
(obrobkami).
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