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UNIVERSAL ROBOTS 1. Odpowiedzialno$¢ i przeznaczenie

1. Odpowiedzialnosc i przeznaczenie

1.1. Ograniczenie odpowiedzialnosci

Opis

Zadne informacje podane w niniejszym podreczniku nie moga byé traktowane jako
gwarancja firmy UR stanowigca, ze robot przemystowy nie spowoduje obrazen lub
uszkodzen, nawet w przypadku zachowania zgodnosci z wszystkimi instrukcjami
bezpieczenstwa i informacjami na temat uzytkowania.

1.2. Przeznaczenie

Opis

INFORMACJA
Firma Universal Robots nie ponosi ani nie przyjmuje zadnej

odpowiedzialnos$ci za niezatwierdzone zastosowanie jej robotéw lub
zastosowanie robotow, do ktérego nie sg przeznaczone, jak réwniez firma
Universal Robots nie zapewni wsparcia w przypadku zastosowan
niezgodnych z przeznaczeniem.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Uzywanie robota niezgodnie z przeznaczeniem moze skutkowac

niebezpiecznymi sytuacjami.

* Przeczytaj podrecznik uzytkownika i postepuj zgodnie z zaleceniami
dotyczacymi uzytkowania zgodnego z przeznaczeniem oraz
specyfikacjami zawartymi w podreczniku.

Roboty firmy Universal Robots to roboty typu przemystowego, przeznaczone do uzywania
narzedzi/chwytakow i mocowan, obrébki i przenoszenia komponentéw lub produktow.

Wszystkie roboty UR sg wyposazone w funkcje bezpieczenhstwa, ktore sg specjalnie
zaprojektowane, aby umozliwi¢ aplikacje pracy wspotbieznej, w ktorych aplikacja robota
dziata razem z czlowiekiem. Ustawienia funkcji bezpieczenstwa muszg mie¢ odpowiednie
wartosci okreslone w ocenie ryzyka aplikacji robota.

Robot i skrzynka sterownicza sg przeznaczone do uzytku wewnetrznego w miejscach, w
ktérych wystepuje tylko zanieczyszczenie nieprzewodzace tj. Srodowiska o stopniu
zanieczyszczenia 2.

Aplikacje pracy wspotbieznej sg przeznaczone wytgcznie do zastosowan innych niz
niebezpieczne, w ktérych kompletna aplikacja, w tym narzedzie/chwytak, element obrabiany,
przeszkody i inne maszyny nie stwarzajg znaczacych zagrozen zgodnie z oceng ryzyka dane;j
aplikaciji.

UR12e
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é OSTRZEZENIE
Uzywanie robotow UR lub produktéw UR niezgodnie z przeznaczeniem moze
spowodowac obrazenia ciata, $mierc i/lub straty materialne. Nie wolno uzywac
robota ani innych produktéw UR do zadnego z ponizszych niezamierzonych

zastosowan:

* Zastosowanie medyczne, tj. zastosowania zwigzane z chorobg, urazem
lub niepetnosprawnoscia u ludzi, w nastepujgcych celach:

Rehabilitacja

Ocena

Kompensacja lub ztagodzenie

Diagnostyka

Leczenie

Chirurgia

Opieka zdrowotna

Protezy i inne pomoce dla 0sdb niepetnosprawnych fizycznie

Dowolne uzytkowanie w poblizu pacjentéw

* Obstugiwanie, podnoszenie lub transport oséb

* Wszelkie zastosowania wymagajgce zgodnosci z okreslonymi normami
higienicznymi i/lub sanitarnymi, takie jak bezposredni kontakt z zywnoscia,
napojami i/lub produktami farmaceutycznymi.

Wycieki smaru z przegubu UR, ktory moze zosta¢ uwolniony do
atmosfery w postai pary.

Smar do przegubdéw UR nie jest przeznaczony do kontaktu z
Zywnoscig.

Roboty UR nie spetniajg zadnych norm dotyczacych kontaktu z
zywnoscig, Krajowej Fundacji ds. Higieny (NSF), Agencji Zywnosci i
Lekow (FDA) ani norm w zakresie higienicznej konstrukciji.

Normy dotyczgce higieny, na przyktad ISO 14159 oraz EN 1672-2,
wymagajg przeprowadzenia oceny ryzyka w zakresie higieny.

* Wszelkie uzytkowanie lub zastosowanie odbiegajgce od zakresu
przeznaczenia, specyfikacji lub certyfikacji robotéw lub innych produktow

UR.

* Niewtasciwe uzycie jest zabronione, poniewaz moze skutkowac $miercig,
obrazeniami ciata i /lub stratami materialnymi

FIRMA UNIVERSAL ROBOTS JEDNOZNACZNIE ZRZEKA SIE WSZELKICH
JAWNYCH LUB DOROZUMIANYCH GWARANCJI PRZYDATNOSCI DO
JAKIEGOKOLWIEK OKRESLONEGO CELU.

Podrecznik uzytkownika
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A

OSTRZEZENIE

Nieuwzglednienie dodatkowego ryzyka zwigzanego z zasiegiem, obcigzeniami
oraz momentami obrotowymi i predkosciami roboczymi zwigzanymi z
zastosowaniem robota moze skutkowac¢ obrazeniami lub $miercia.

* Ocena ryzyka zwigzanego z zastosowaniem obejmuje ryzyko zwigzane z
zasiegiem, ruchem, obcigzeniem i predkoscia robota, chwytakiem i
obstugiwanym elementem.

OSTRZEZENIE

Nie modyfikuj ani nie zmieniaj zaslepek robotéw z serii e. Modyfikacja moze
spowodowac nieprzewidziane zagrozenia. Caty autoryzowany demontaz i
ponowny montaz powinien odbywac sie w centrum serwisowym UR lub moga go
wykona¢ wykwalifikowane osoby zgodnie z najnowszg wersjg wszystkich
odpowiednich instrukcji serwisowych.

UR12e
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2. Twojrobot

Wstep Gratulujemy zakupu nowego robota Universal Robots, ktory sktada sie z ramienia robota
(manipulatora), skrzynki sterowniczej i sterownika uczenia.

Ramie robota, pierwotnie zaprojektowane, aby nasladowac zakres ruchu ludzkiego
ramienia, skfada sie z aluminiowych rur potgczonych za pomocg szesciu przegubow, co
pozwala na duzy zakres elastycznosci w instalacji automatyki.

Opatentowany przez Universal Robots interfejs programistyczny PolyScope umozliwia
tworzenie, tadowanie i uruchamianie aplikacji automatyzac;ji.

Zawartos¢ * Ramie robota
opakowan * Skrzynka sterownicza
* Sterownik uczenia standardowy lub sterownik uczenia 3PE
* Uchwyt montazowy do skrzynki sterowniczej
* Wspornik montazowy do sterownika uczenia 3PE
* Klucz do otwierania skrzynki sterowniczej

* Kabel tgczacy ramie robota i skrzynke sterowniczg (dostepnych jest wiele opcji w
zaleznosci od rozmiaru robota)

* Kabel zasilania sieciowego lub kabel zasilania zgodny z regionem instalacji
* Zawiesie okragte lub zawiesie do podnoszenia (w zaleznosci od rozmiaru robota)
* Adapter kabla narzedzia (w zaleznosci od wersji robota)

* Niniejszy podrecznik

Podrecznik uzytkownika 16 UR12e
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Informacjeo  Gtéwnymi elementami ramienia robota sg przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia.
ramieniu Sterownik koordynuje ruch przegubdw, aby porusza¢ ramieniem robota.

robota
Przymocowanie chwytaka (narzedzia) do kotnierza narzedzia na koncu ramienia robota

umozliwia robotowi manipulowanie obstugiwanym elementem. Niektore narzedzia maja
okreslone przeznaczenie poza manipulowaniem czescig, takie jak kontrola jakosci,
naktadanie klejow i spawanie.

4

\

\

®¢
\\ \\K\\ Tool flange

\

\ \

\ \Wrist 2 joint

\Wrist 3 joint

\Wrist 1 joint

Base/

Base jointff f ,/

Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: Gfdwne elementy ramienia robota.

* Podstawa: na niej montowane jest ramie robota.

* Barkitokieé: wykonujg wigksze ruchy.

* Nadgarstek 1 i nadgarstek 2: wykonujg precyzyjniejsze ruchy.

* Nadgarstek 3: miejsce mocowania narzedzia do kotnierza narzedzia.

Robot jest maszyng nieukonczong, poniewaz taka deklaracja zgodnosci jest dostarczana.
W przypadku kazdego zastosowania robota wymagana jest ocena ryzyka.

UR12e 17 Podrecznik uzytkownika
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Informacje o
podreczniku

Niniejszy podrecznik zawiera informacje dotyczgce bezpieczenstwa, wytyczne dotyczace
bezpiecznego uzytkowania oraz instrukcje dotyczgce montazu ramienia robota, skrzynki
sterowniczej i sterownika uczenia. Mozna w nim réwniez znalez¢ instrukcje rozpoczecia
instalacji i programowania robota.

Zapoznaj sie z zamierzonym zastosowaniem i przestrzegaj go. Przeprowadz ocene
ryzyka. Robota nalezy zainstalowac i uzywac zgodnie ze specyfikacjami elektrycznymi i
mechanicznymi podanymi w niniejszym podreczniku uzytkownika.

Ocena ryzyka wymaga zrozumienia zagrozen, ryzyka i Srodkdw ograniczania ryzyka dla
aplikacji robota. Integracja robota moze wymagac podstawowego poziomu wyszkolenia
mechanicznego i elektrycznego.

Zastrzezenie Universal Robots A/S nadal poprawia niezawodnos¢ i wydajnos¢ swoich produktow, w

dotyczace
tresci

myUR

Pomoc
techniczna

UR+

zwigzku z czym zastrzega sobie prawo do aktualizacji produktow i dokumentacji produktu
bez wczesniejszego ostrzezenia. Firma Universal Robots A/S doktada wszelkich staran,
aby tres¢ niniejszego podrecznika uzytkownika byta doktadna i prawidtowa, ale nie
ponosi odpowiedzialnosci za zadne btedy ani brakujgce informacije.

Podrecznik nie zawiera informacji gwarancyjnych.

Portal myUR umozliwia rejestracje wszystkich posiadanych robotéw, sledzenie zdarzen
serwisowych i uzyskiwanie odpowiedzi na ogdlne pytania dotyczgce problemow
technicznych.

Zaloguj sie do witryny myur.universal-robots.com, aby uzyska¢ dostep do portalu.

W portalu myUR zgtoszone zdarzenia sg obstugiwane przez preferowanego dystrybutora lub
przekazywane do zespotow obstugi klienta firmy Universal Robots.

Mozesz réwniez subskrybowac ustuge monitorowania robotéw i zarzgdzaé dodatkowymi
kontami uzytkownikéw w swojej firmie.

Strona pomocy technicznej www.universal-robots.com/support zawiera inne wersje
jezykowe niniejszej instrukcji

Internetowy salon UR+www.universal-robots.com/plus oferuje najnowoczesniejsze produkty
do personalizacji aplikacji robota UR. W jednym miejscu znajdziesz wszystko, czego
potrzebujesz — od narzedzi i akcesoribw po oprogramowanie.

Produkty UR+ tgczg sie z robotami UR i wspotpracujg z nimi, aby zapewnic prostg konfiguracje
i ogdlne ptynne doswiadczenie uzytkownika. Wszystkie produkty UR+ sg testowane przez UR.

Mozna rowniez uzyskac dostep do programu partnerskiego UR+ za posrednictwem naszej
platformy programowe;j plus.universal-robots.com, umozliwiajgcej projektowanie tatwych w
obstudze produktow do robotéw UR.

Podrecznik uzytkownika 18 UR12e
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Fora UR

Akademia

Pakiet

Forum UR forum.universal-robots.com pozwala entuzjastom robotéw na wszystkich
poziomach umiejetnosci kontaktowac sie z firmg UR i wzajemnie, zadawac pytania oraz
wymieniac informacje. Chociaz forum UR zostato stworzone przez UR+, a nasi admini sg
pracownikami UR, wiekszos$¢ tresci jest tworzona przez Ciebie, uzytkownika forum UR.

Witryna UR Academy academy.universal-robots.com oferuje wiele mozliwosci
szkoleniowych.

Pakiet deweloperski UR universal-robots.com/products/ur-developer-suite to zbior

deweloperski wszystkich narzedzi potrzebnych do zbudowania catego rozwigzania, w tym do

Podreczniki
online

opracowania plikow URCap, dostosowania chwytakow i integracji sprzetu.

Instrukcje, przewodniki i podreczniki dostepne sg online. Pod adresem
https://www.universal-robots.com/manuals zgromadziliSmy wiele dokumentéw.

* Podrecznik oprogramowania PolyScope z opisami i instrukcjami dotyczgcymi
oprogramowania

* Podrecznik serwisowy z instrukcjami rozwigzywania problemoéw, konserwacji i
napraw

* Katalog skryptéw zawierajgcy skrypty do zaawansowanego programowania.

UR12e
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2.1. Parametry techniczne URI12e

Typ robota UR12e
Maksymalna tadownosc¢ 12,5kg /27,5 funta
Zasieg 1300 mm /51,2in.

Stopnie swobody

6 przegubow obrotowych

Programowanie

Graficzny interfejs uzytkownika PolyScope 5 na 12-
calowym ekranie dotykowym.

lub graficzny interfejs uzytkownika PolyScope X na 12-
calowym ekranie dotykowym.

Pobor mocy (Sredni)

615W
Okoto 350 W przy typowym programie

Zakres temperatur otoczenia

0-50°C. Przy temperaturze otoczenia powyzej 35°C robot
moze pracowac ze zmniejszong predkosciag i wydajnoscia.

Funkcje bezpieczenstwa

17 zaawansowanych funkcji bezpieczenstwa. PLd
kategoria 3 zgodnie z: EN ISO 13849-1.

Klasyfikacja IP

IP54

Hatas

Ramig robota: ponizej 60 dB(A)
Skrzynka sterownicza: ponizej 50 dB(A)

Porty we/wy narzedzia

2 wejscia cyfrowe, 2 wyjscia cyfrowe, 2 wejscia analogowe

Zasilanie i napiecie we/wy narzedzia

2 A (dwustykowy) 1 A (jednostykowy) i 12 /24 V

Doktadnosc¢ czujnika momentu sity

55N

Predkosc¢

Wszystkie przeguby nadgarstka: maks. 360°/s
Pozostate przeguby: maks. 180°/s.
Narzedzie: okoto 1 m/s / okoto 39,4 cala/s

Powtarzalnos¢ postawy

+ 0,05 mm/ £ 0,0019 cala (1,9 milicala) zgodnie z norma
ISO 9283

Zakresy potgczen

+ 360 ° dla wszystkich potgczen

Powierzchnia postojowa

3190 mm/7,5in.

Materiaty

Aluminium, tworzywo PC/ASA

Waga ramienia robota

33,3kg/73,51b

Czestotliwosc¢ aktualizacji systemu

500 Hz

Rozmiar skrzynki sterowniczej (S x W x G)

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

Porty we/wy skrzynki sterowniczej

16 wejsc¢ cyfrowych, 16 wyjs¢ cyfrowych, 2 wejscia
analogowe, 2 wyjscia analogowe

Zasilanie we/wy skrzynki sterowniczej

24V 2 A w skrzynce sterowniczej

Komunikacja

Adapter MODBUS TCP & Ethernet/IP, PROFINET, USB
2.0,UsSB3.0

Komunikacja miedzy narzedziami RS
Zrédto zasilania skrzynki sterowniczej 100-240 V AC, 47-440 Hz
Prad zwarciowy (SCCR) 200 A

Kabel TP: sterownik uczenia do skrzynki
sterowniczej

4,5m/ 177 cala

Kabel robota: ramie robota do skrzynki
sterowniczej (opcje)

Standardowy (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm
Standardowy (PVC) 12 m/472,4 in x 13,4 mm
Hiflex (PUR) 6 m/236 calix 12,1 mm

Hiflex (PUR) 12 m/472,4 calax 12,1 mm

Podrecznik uzytkownika
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2.2. Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym urzadzeniem
zezwalajgcym

Opis

Omoéwienie
sterownika
uczenia

W zaleznosci od generacji robota, sterownik uczenia moze zawiera¢ wbudowane urzgdzenie
3PE. W takim wypadku jest on okreslany jako sterownik uczenia z 3-pozycyjnym
urzgdzeniem zezwalajgcym (3-PE TP).

Roboty o wiekszym obcigzeniu moga korzystac tylko ze sterownika uczenia z 3PE.

W przypadku sterownika uczenia z 3PE przyciski znajdujg sie na spodzie sterownika, jak
pokazano ponizej. Mozna uzy¢ dowolnego przycisku, zgodnie z wtasnymi preferencjami.

Jesli sterownik uczenia jest odtgczony, nalezy podtgczy¢ i skonfigurowac zewnetrzne
urzgdzenie 3PE. Funkcjonalnos¢ sterownika uczenia z 3PE rozcigga sie na interfejs
PolyScope, w ktérego nagtowku znajdujg sie dodatkowe funkcje.

INFORMACJA
* W przypadku zakupu robota UR15, UR20 lub UR30 sterownik
uczenia bez urzadzenia 3PE nie bedzie dziafac.

* Korzystanie z robota UR15, UR20 lub UR30 wymaga zewnetrznego
urzgdzenia zezwalajgcego, lub sterownika uczenia z 3PE w zasiegu
aplikacji robota podczas programowania, lub uczenia. Patrz norma
ISO 10218-2.

* Sterownik uczenia z 3PE nie jest objety ceng zakupu skrzynki
sterowniczej OEM, wigc nie zapewnia funkcjonalnosci urzadzenia
zezwalajgcego.

Przycisk zasilania

Przycisk zatrzymania awaryjnego

Port USB (dostarczany z ostong przeciwpytowg)
Przyciski 3PE

N

UR12e
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Ruch
swobodny

Symbol ruchu swobodnego robota znajduje sie pod kazdym przyciskiem 3PE, jak
pokazano na ponizszej ilustraciji.

Podrecznik uzytkownika 22 UR12e
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2.2.1. Funkcje przyciskow sterownika uczenia 3PE

Opis
INFORMACJA
Przyciski urzadzenia 3PE sg aktywne tylko w trybie recznym. W trybie
automatycznym ruch robota nie wymaga dziatania za pomocg przycisku
urzadzenia 3PE.
Ponizsza tabela opisuje funkcje przyciskow 3PE.
Pozycja Opis Dziatanie
Przycisk 3PE nie jest Ruch robota Jo_ast .zatr.zy!nywany w trybie
- . L. recznym. Zasilanie nie jest odtgczane od
1 Zwolnienie naciskany. Nie jest L .
o ramienia robota, a hamulce pozostajg
wcisniety. .
zwolnione.
Lekkie Przycisk 3PE jest
” naciskanie delikatnie naciskany. Umozliwia uruchomienie programu, gdy
(delikatny Jest wcisniety do robot dziata w trybie recznym.
chwyt) punktu srodkowego.
Mocny nacisk | Przycisk 3PE jest Ruch robota jest zatrzymywany w trybie
3 (zacisniecie mocno naciskany. Jest | recznym. Robot dziata w trybie
chwytu) wcisniety az do konca. | zatrzymania 3PE.
Zwolnienie przycisku Nacisniecie przycisku
UR12e 23 Podrecznik uzytkownika
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2.2.2. Uzywanie przyciskow 3PE

Korzystaniez  Aby odtworzy¢ program

3PE 1. Sprawdzic¢ w interfejsie PolyScope, czy robot jest ustawiony na tryb reczny i w
razie potrzeby przetgczy¢ go w tryb reczny.

2. Utrzymac lekki nacisk na przycisk 3PE.

3. W interfejsie PolyScope dotkng¢ przycisku Odtwérz, aby uruchomi¢ program.

Program zostanie uruchomiony, jesli ramie robota znajduje sie w pierwszej
pozycji programu.
Jesli robot nie znajduje sie w pierwszej pozycji programu, wyswietlony zostanie
ekran Przesun robota do pozyc;ji.

Aby zatrzymac program

1. Zwolni¢ przycisk 3PE albo dotkng¢ przycisku Zatrzymaj w interfejsie PolyScope.

Aby wstrzymac program
1. Zwolni¢ przycisk 3PE albo dotkngc¢ przycisku Wstrzymaj w interfejsie PolyScope.

Aby kontynuowac wykonywanie programu, przytrzymaj nacisniety przycisk 3PE i
dotknij przycisku Wznéw w interfejsie PolyScope.

Ruch swobodny przy uzyciu przyciskéw 3PE

Uzywanie funkcji Przesun robota do pozyciji

Opis Funkcja Przesun robota do pozycji umozliwia przesuniecie ramienia robota do wymaganej
pozycji poczgtkowej po ukonczeniu programu. Przed uruchomieniem programu ramie robota
musi znajdowac sie w pozycji poczatkowe;.

Przesundo  Aby uzy¢ przycisku 3PE w celu przesuniecia ramienia robota do pozycji:
pozycji 1. Gdy program zostanie ukonczony, nacisnij przycisk Odtwarzaj.
2. Wybierz opcje Odtwérz od poczatku.

W interfejsie PolyScope wyswietlony zostanie ekran Przesun robota do pozyc;i,
przedstawiajgcy ruch ramienia robota.

Lekko nacisnij i przytrzymaj przycisk 3PE.

4. Teraz, winterfejsie PolyScope, nacisnij i przytrzymaj przycisk Ruch automatyczny,
aby ramie robota przesuneto sie do pozycji poczatkowe;j.

Wyswietlony zostanie ekran Odtwdrz program.
5. Utrzymuj lekkie nacisniecie przycisku 3PE, aby uruchomi¢ program.

Zwolni¢ przycisk 3PE, aby zatrzymac program.

Podrecznik uzytkownika 24 UR12e
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2.3. Informacje ogolne o interfejsie PolyScope

Opis PolyScope to graficzny interfejs uzytkownika (GUI) w zawieszce Teach , ktory obstuguje
ramie robota za pomocg ekranu dotykowego. Tworzysz, tadujesz i wykonujesz programy dla
robota w PolyScope. Interfejs PolyScope jest podzielony, jak pokazano na ponizszej
ilustracji:

* A: Gorny obszar ekranu z ikonami/kartami zapewniajgcymi dostep do interaktywnych
ekranow.

* B: Dolny obszar ekranu z przyciskami umozliwiajgcymi sterowanie zatadowanymi
programami.

* C: Ekran z polami i opcjami do zarzgdzania i monitorowania dziatan robota.

B

g:mime Czutos¢ na dotyk zostata zaprojektowana tak, aby unikng¢ fatszywych wyboréw w
interfejsie PolyScope i zapobiec nieoczekiwanym ruchom robota.
dotykowego
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Ekran dotykowy sterownika uczenia jest zoptymalizowany do uzytku w srodowiskach
przemystowych. W odréznieniu od elektroniki uzytkowej, czuto$¢ ekranu dotykowego
sterownika uczenia z zatozenia zapewnia wiekszg odpornos¢ na czynniki srodowiskowe,
takie jak:

* kropelki wody i/lub kropelki chtodziw maszyn

* emisje fal radiowych

* inne przewodzone zakldcenia pochodzace ze srodowiska pracy.
Aby uzyskac¢ najlepsze rezultaty, wyboréw na ekranie nalezy dokonywac¢ koniuszkiem
palca.
W niniejszej instrukcji jest to okreslane jako ,dotkniecie”.

W razie potrzeby, w celu dokonywania wyboréw na ekranie mozna uzy¢ dostepnego w
handlu rysika.

UR12e
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2.3.1. Ikony/karty w interfejsie PolyScope

Opis Ponizsza sekcja przedstawia ikony/karty i przyciski dostepne w interfejsie PolyScope i
ich definicje.

Ikony/funkcje
nagtowka

®4 Przycisk Uruchom stuzy do tatwego sterowania robotem za pomocg wczesniej
napisanych programow.

=l Program stuzy do tworzenia i/lub modyfikowania programéw robota.

mrA Instalacja stuzy do konfigurowania ustawien ramienia robota i wyposazenia
zewnetrznego, np. mocowania i urzagdzen bezpieczenstwa.

Ruch stuzy do sterowania i/lub regulacji ruchéw robota.

We/wy stuzy do monitorowania i ustawiania aktualnych sygnatéw
wejsciowych/wyjsciowych wysytanych do i odbieranych ze skrzynki sterowniczej
robota.

Dziennik wskazuje stan techniczny robota oraz przechowuje komunikaty
ostrzegawcze i komunikaty o btedach.

Menedzer programoéw i instalacji stuzy do
wyboru i wySwietlania aktywnych programow i instalacji. W sktad Menedzera
programu i instalacji wchodza: Sciezka do pliku, Nowy, Otwdérz i Zapisz.

Nowy stuzy do tworzenia nowego programu lub instalaciji.

Otworz stuzy do otwierania utworzonego i zapisanego wczesniej programu lub
instalacji.

ssadll Zapisz stuzy do zapisywania programu, instalacji lub obu naraz.

Tryby pracy

e Automatyczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Automatyczny.
Dotknij go, aby przejs¢ do recznego trybu pracy.

Reczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Reczny. Dotknij, aby
przej$¢ do automatycznego trybu pracy.

Sterowanie Ikony trybu lokalnego i trybu zdalnego stajg sie dostepne tylko po wigczeniu pilota
zdalne zdalnego sterowania.
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Ikony/funkcje
stopki

Tryb reczny
wysokiej
predkosci

Lokalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac¢ lokalnie. Dotknij go, aby przetaczyc¢
na sterowanie zdalne.

aml Zdalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac z lokalizacji zdalnej. Dotknij, aby
przetgczyc¢ na sterowanie lokalne.

cccce

hbll Suma kontrolna bezpieczenstwa wyswietla aktywng konfiguracje
bezpieczenstwa.

E Menu Hamburger zapewnia dostep do opcji Pomoc, Informacje oraz Ustawienia
interfejsu PolyScope.

E Zainicjuj stuzy do zarzadzania stanem robota. Gdy jest CZERWONY, nacisnij go,
aby robot dziatat.

Suwak szybkosci pokazuje w czasie rzeczywistym wzgledna
predkos$c¢ ruchu ramienia robota z uwzglednieniem ustawien bezpieczenstwa.

Simulation .
Przycisk Symulacja przetgcza wykonanie

programu miedzy pracg w trybie symulacji a pracg w trybie Robot rzeczywisty. Podczas
pracy w trybie symulacji ramie robota nie porusza sie. W zwigzku z tym robot nie moze
uszkodzi¢ siebie ani pobliskiego sprzetu w przypadku kolizji. Jesli nie masz pewnosci, co
zrobi ramie robota, uzyj trybu symulacji, aby przetestowac programy.

E Odtwarzaj stuzy do uruchamiania aktualnie zatadowanego programu robota.
E Krok stuzy do wykonywaniu programu w pojedynczych krokach.
E Zatrzymaj stuzy do zatrzymywania aktualnie zatadowanego programu robota.

Reczny tryb wysokiej predkosci jest funkcjg uruchamiang poprzez przytrzymanie, dostepng
tylko w trybie recznym po skonfigurowaniu trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego.

il Reczny tryb wysokiej predko$ciumozliwia chwilowe zwiekszenie predkosci
zardbwno narzedzia, jak i tokcia do wartosci powyzej 250 mm/s.

UR12e
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3. Bezpieczenstwo

Opis

Zapoznaj sie z ponizszymi informacjami dotyczgcymi bezpieczenstwa, aby zrozumie¢
kluczowe wytyczne dotyczgce bezpieczenstwa, w tym wazne komunikaty dotyczgce
bezpieczenstwa i swoje obowigzki podczas pracy z robotem.

Projekt i instalacja systemu nie sg tutaj opisane.

3.1.Ogdlne

Opis

Zapoznaj sie z ogélnymi informacjami dotyczgcymi bezpieczenstwa oraz instrukcjami i
wskazoéwkami dotyczacymi oceny ryzyka i przeznaczenia. Nastepne czesci opisujg i definiujg
funkcje zwigzane z bezpieczenstwem, w szczegoélnosci dotyczgce zastosowan w pracy
wspotbiezne;.

Nalezy uwaznie zapoznac sie z konkretnymi danymi technicznymi istotnymi dla montazu i
instalacji, aby przed pierwszym wigczeniem robota zrozumie¢ sposéb integrowania robotéw
UR.

Konieczne jest przestrzeganie wszystkich instrukcji montazu zawartych w kolejnych
czesciach niniejszej instrukcji.

@ INFORMACJA
Firma Universal Robots zrzeka sie jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w

przypadku uszkodzenia lub wprowadzania dowolnych zmian badz
modyfikacji robota (skrzynki sterowniczej ze sterownikiem uczenia lub bez
niego) przez uzytkownika. Firma Universal Robots nie bedzie
odpowiedzialna za jakiekolwiek uszkodzenia robota lub innego
wyposazenia spowodowane przez btedy programistyczne,
nieautoryzowany dostep do robota UR i jego zawartosci lub awarie robota.
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3.2. Typy komunikatow bezpieczenstwa

Opis Komunikaty bezpieczenstwa stuzg do podkreslania waznych informacji. Przeczytaj wszystkie
wiadomosci, aby zapewnic¢ bezpieczenstwo i zapobiec obrazeniom personelu i
uszkodzeniom produktu. Typy komunikatéw bezpieczenstwa zdefiniowano ponizej.

OSTRZEZENIE

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktérej skutkiem moze by¢ smier¢ lub
powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wskazuje niebezpieczng sytuacje elekirycznag, ktora, jesli sie jej nie uniknie,
moze spowodowac sSmier¢ lub powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Wskazuje niebezpieczng gorgcg powierzchnie, ktéra moze spowodowac
obrazenia w wyniku kontaktu i blisko$ci bez dotykania.

PRZESTROGA

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli sie jej nie uniknie, moze
skutkowac obrazeniami.

> B B P

UZIEMIENIE

Wskazuje uziemienie.

UZIEMIENIE OCHRONNE
Wskazuje uziemienie ochronne.

|||—

O & 6

INFORMACJA

Wskazuje na ryzyko uszkodzenia sprzetu i/lub na informacje, ktére nalezy
odnotowac.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Wskazuje bardziej szczegdtowe informacje, z ktérymi nalezy zapoznac sie
w podreczniku.
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3.3. Ogollne ostrzezeniai przestrogi

Opis Nastepujgce ostrzezenia moga by¢ powtarzane, objasniane lub szczegdtowo opisywane w
dalszych czesciach.

A

A

OSTRZEZENIE

Nieprzestrzeganie wymienionych ponizej ogélnych zasad bezpieczenhstwa
moze skutkowac obrazeniami lub $Smiercia.

Sprawdz, czy ramig robota i narzedzie/chwytak sg prawidtowo
przykrecone srubami.

Sprawdz, czy aplikacja robota ma wystarczajgco duzo miejsca do
swobodnej pracy.

Sprawdzaj, czy personel jest chroniony przez caty okres uzytkowania
robota, w tym podczas transportu, instalacji, uruchomienia,
programowania/uczenia, obstugi i uzytkowania, demontazu oraz
utylizacji.

Sprawdz, czy parametry konfiguracji bezpieczenstwa robota sg
ustawione tak, aby chroni¢ personel, w tym tych, ktérzy mogag by¢ w
zasiegu aplikacji robota.

Nalezy unika¢ uzywania robota, jesli jest uszkodzony.

Nalezy unikac noszenia luznej odziezy lub bizuterii podczas pracy z
robotem. Zwigz dtugie wiosy.

Nalezy unikac¢ wktadania palcéw za wewnetrzng pokrywe skrzynki
sterowniczej.

Uzytkownikéw nalezy poinformowac o wszelkich niebezpiecznych
sytuacjach i zapewnianej ochronie, wyjasni¢ wszelkie ograniczenia
ochrony i ryzyko resztkowe.

Uzytkownikéw nalezy poinformowac o umiejscowieniu przyciskow
zatrzymania awaryjnego i aktywowac zatrzymanie awaryjne w
przypadku sytuacji awaryjnej lub nieprawidtowe;j.

Ostrzegaj ludzi, aby trzymali sie poza zasiegiem robota, w tym podczas
uruchamiania aplikacji robota.

Podczas uzywania sterownika uczenia nalezy pamietac o orientac;ji
robota, aby zrozumie¢ kierunek ruchu.

Nalezy przestrzega¢ wymagan zawartych w normie ISO 10218-2.

OSTRZEZENIE

Przenoszenie narzedzi/chwytakéw z ostrymi krawedziami i/lub punktami zacisku
moze skutkowac obrazeniami.

* Upewnij sie, ze narzedzia/chwytaki nie majg ostrych krawedzi ani punktow

zacisku.

Wymagane moga byc¢ rekawice ochronne i/lub okulary ochronne.
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f E OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Przedtuzony kontakt z cieptem wytwarzanym przez ramie robota i skrzynke
sterowniczg podczas pracy moze prowadzi¢ do dyskomfortu skutkujgcego
obrazeniami.

* Nie przenosi¢ ani nie dotykac¢ robota podczas pracy lub bezposrednio po
jej zakonczeniu.

* Przed przeniesieniem lub dotknieciem robota nalezy sprawdzi¢
temperature na ekranie dziennika.

* Pozwol robotowi ostygna¢, wytgczajac go i odczekujagc godzine.

é PRZESTROGA
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka przed integracjg i obstugg moze zwiekszy¢
ryzyko obrazen.
* Przed przystgpieniem do pracy nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka i
ograniczy¢ ryzyko.

* Jesli zostato to okreslone w ocenie ryzyka, nie nalezy wchodzi¢ w zakres
ruchu robota ani dotyka¢ aplikacji robota podczas pracy. Zainstalu;j
zabezpieczenia.

* Zapozna;j sie z informacjami dotyczgcymi oceny ryzyka.

é PRZESTROGA
Uzywanie robota z niesprawdzonymi maszynami zewnetrznymi lub w
niesprawdzonej aplikacji moze zwiekszy¢ ryzyko obrazen personelu.

* Przetestuj oddzielnie wszystkie funkcje i program robota.

* Zapozna;j sie z informacjami dotyczacymi uruchomienia.

INFORMACJA
Bardzo silne pola magnetyczne mogg uszkodzi¢ robota.

* Nie wolno wystawia¢ robota na dziatanie statych pdl magnetycznych.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Sprawdz, czy wszystkie urzgdzenia mechaniczne i elektryczne sg

zainstalowane zgodnie z odpowiednimi specyfikacjami i ostrzezeniami.
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3.4. Integracja i odpowiedzialnosc

Opis

Informacje podane w niniejszym podreczniku nie obejmujg sposobu projektowania, instalaciji,
integracji i obstugi aplikacji robota ani nie opisujg catego wyposazenia peryferyjnego, ktére
moze wpltywac na bezpieczenstwo aplikacji robota. Aplikacja robota musi zosta¢
zaprojektowana i zainstalowana zgodnie z wymogami bezpieczenstwa okreslonymi w
odpowiednich normach i przepisach kraju, w ktérym robot jest zainstalowany.

Osoby integrujgce robota UR odpowiadajg za zapewnienie przestrzegania przepiséw
obowigzujgcych w danym kraju oraz za odpowiednie ograniczenie zagrozen zwigzanych z
aplikacja robota. Dotyczy to m.in. ponizszych kwestii:

* wykonywanie oceny ryzyka dla kompletnego systemu robota,

* przylgczanie innych maszyn i dodatkowych urzgdzen bezpieczenstwa, jesli sg
wymagane w ocenie ryzyka,

* konfigurowanie wtasciwych ustawien bezpieczenstwa w oprogramowaniu,
* zapewnienie, ze srodki bezpieczenstwa nie sg modyfikowane,

* sprawdzenie poprawnosci zaprojektowania, zainstalowania i zintegrowania aplikaciji
robota,

* stworzenie instrukcji obstugi,

* oznaczenie instalacji robota wtasciwymi znakami i informacjami kontaktowymi
integratora,

* przechowywanie catej dokumentaciji; w tym oceny ryzyka aplikacji, niniejszej instrukcji
i dodatkowej odpowiedniej dokumentacji.

3.5. Kategorie zatrzymania

Opis

W zaleznosci od okolicznosci, zgodnie z normg IEC 60204-1 robot ma mozliwos¢ wszczecia
trzech rodzajéw kategorii zatrzymania. Kategorie zostaty uwzglednione w tabeli.

Kategorie Opls

zatrzymania

0 Robot jest zatrzymywany przez natychmiastowe odciecie jego zasilania.
Zatrzymanie robota w sposéb kontrolowany, zgodnie z kolejnoscia.
Zasilanie jest odcinane po zatrzymaniu robota.

*Zatrzymanie robota poprzez zasilanie dostepne w napedach przy

2 zachowaniu trajektorii. Zasilanie napedu jest utrzymane po zatrzymaniu
robota.

1

Zatrzymanie robotéw firmy Universal Robots z kategorii 2 jest dodatkowo opisane jako typ
zatrzymania SS1 lub SS2 wedtug normy IEC 61800-5-2.
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4. Podnoszenie i przenoszenie

Opis Ramiona robota sg dostepne w roznych rozmiarach i ciezarach, dlatego wazne jest, aby
stosowac odpowiednie techniki podnoszenia i obstugi dla kazdego modelu. Tutaj znajdziesz
informacje na temat bezpiecznego podnoszenia i obstugi robota.

4.1. Ramie robota

Opis Ramie robota, w zaleznosci od ciezaru, moze by¢ przenoszone przez jedng lub dwie osoby,
chyba ze zapewniono zawiesie. Jesli zapewniono zawiesie, wymagany jest sprzet do
podnoszenia i transportu.

4.7 Control Boxand Teach Pendant

Opis Zaréwno skrzynke sterowniczg, jak i sterownik uczenia moze przenosi¢ jedna osoba.
Podczas uzytkowania wszystkie kable nalezy zwing¢ i zwigza¢, aby zapobiec
niebezpieczenstwu potkniecia sie.
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5. Montaz i mocowanie

Opis Zainstaluj i wtgcz ramie robota i skrzynke sterowniczg, aby rozpoczac¢ korzystanie z
PolyScope.

Zmontuj Aby moc kontynuowac, nalezy ztozy¢ ramie robota, skrzynke sterowniczg i sterownik

robota uczenia.

1. Rozpakowac ramie robota oraz skrzynke sterownicza.
2. Zamontuj ramie robota na solidnej, wolnej od wibracji powierzchni.

Sprawdz, czy powierzchnia moze wytrzymac co najmniej 10-krotnosc¢ petnego
momentu obrotowego zlgcza podstawy i co najmniej 5-krotnos¢ ciezaru ramienia
robota.

Umies¢ skrzynke sterowniczg na stopie.
Podtacz kabel robota do ramienia robota i skrzynki sterownicze;.

Podtacz skrzynke sterowniczg do sieci lub gtéwnego kabla zasilajgcego.

é OSTRZEZENIE
Niezamocowanie ramienia robota do stabilnej powierzchni moze prowadzic¢
do obrazen spowodowanych upadkiem robota.

* Upewnij sie, ze ramie robota jest przymocowane do wytrzymatej
powierzchni
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5.1. Zabezpieczanie ramienia robota

Opis Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

2x 5 +1

4x @ 8.4

S

|
B 170

/

8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 +0:006 x 13 7' 8.5 min.

Wymiary i uktad otworéw do montazu robota.
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Aby
wytaczyé
zasilanie
ramienia
robota

Aby
zabezpieczy¢
ramie robota

ﬁ OSTRZEZENIE
Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch mogg spowodowac urazy.

* Zasilanie ramienia robota nalezy wytgczy¢, aby zapobiec
nieoczekiwanemu uruchomieniu podczas montazu i demontazu.

1. W lewej dolnej czesci ekranu dotkngé przycisku inicjowania, aby wytgczy¢ ramie
robota.

Przycisk ten zmieni kolor z zielonego na czerwony.

2. Nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia, aby wytgczy¢ skrzynke
sterowniczg.

3. Jesli pojawi sie okno dialogowe wytgczenia, nalezy dotkng¢ Wylgczenie zasilania.
W tym momencie mozna kontynuowac nastepujgce czynnosci:
* Odtaczyc¢ kabel zasilania / przewdd zasilajgcy od gniazdka Sciennego.

* Nalezy odczeka¢ 30 sekund na roztadowanie zgromadzonej energii przez robota.

1. Umies¢ ramie robota na powierzchni, na ktérej ma by¢ zamontowane.
Powierzchnia musi by¢ réwna i czysta.

2. Dokre¢ cztery sruby M8 o wytrzymatosci 8,8 z momentem 20 Nm.
(Wartosci momentu obrotowego zostaty zaktualizowane w oprogramowaniu w
wersji 5.18. Wczesniejsza wersja drukowana przedstawia inne wartosci.)

3. Jesliwymagany jest doktadny ponowny montaz robota, uzyj otworu @8 mmi i
szczeliny @8x13 mm z odpowiednimi kotkami pozycjonujgcymi ISO 2338 @8 h6 w
ptycie montazowe;j.

Podrecznik uzytkownika 38 UR12e

Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

R
UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaz i mocowanie

5.2. Wymiarowanie stanowiska

Opis Konstrukcja (stanowisko), na ktérej zamontowane jest ramie robota, jest kluczowg czesciag
instalacji robota. Stanowisko musi by¢ wytrzymate i wolne od drgan ze zrodet zewnetrznych.

Kazdy przegub robota wytwarza moment obrotowy, ktéry porusza ramieniem robota i
zatrzymuje je. Podczas normalnej nieprzerwanej pracy i podczas ruchu zatrzymania momenty
obrotowe przegubu sg przenoszone na stanowisko robota jako:

* Mz: moment obrotowy wokét osi z podstawy.
* Fz: sity wzdtuz osi z podstawy.
* Mxy: moment przechylania w dowolnym kierunku ptaszczyzny xy podstawy.

* Fxy: sita w dowolnym kierunku w ptaszczyznie xy podstawy.

Rysunek: Definicja sity i momentu przy kotnierzu podstawy.
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Wymiarowani
e stanowiska

Wielko$¢ obcigzen zalezy od modelu robota, programu i wielu innych czynnikow.
Wymiarowanie stanowiska powinno uwzglednia¢ obcigzenia generowane przez ramie
robota podczas normalnej nieprzerwanej pracy oraz podczas ruchu zatrzymania kategorii

0,1i2.

Podczas ruchu zatrzymania przeguby mogg przekracza¢ maksymalny znamionowy
roboczy moment obrotowy. Obcigzenie podczas ruchu zatrzymania jest niezalezne od typu

kategorii zatrzymania.

Wartosci podane w ponizszych tabelach sg maksymalnymi obcigzeniami znamionowymi w
najgorszym przypadku, pomnozonymi przez wspoétczynnik bezpieczenstwa rowny 2,5.

Rzeczywiste obcigzenia nie przekroczg tych wartosci.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR12e

990

1700

1460

1160

Maksymalne momenty obrotowe przegubu podczas zatrzyman kategorii 0, 1i 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR12e

830

1450

860

860

Maksymalne momenty obrotowe przegubu podczas normalnej pracy.

Normalne obcigzenia robocze mozna ogdlnie zmniejszyc¢, obnizajgc limity przyspieszen
przegubdéw. Rzeczywiste obcigzenia robocze zalezg od aplikacji i programu robota. Do
oceny oczekiwanych obcigzen w konkretnym zastosowaniu mozna uzy¢ URSim.
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Margin Istnieje mozliwos$¢ zastosowania dodatkowych margineséw bezpieczenstwa, biorgc pod uwage
esy nastepujgce kwestie projektowe:
bezpie

czenst * Sztywnosé statyczna: stanowisko niewystarczajgco sztywne odksztalci sie podczas ruchu

wa robota, wskutek czego ramie robota nie bedzie trafia¢ w zamierzony punkt orientacyjny lub
tor. Brak sztywnosci statycznej moze réwniez skutkowac¢ stabym doswiadczeniem podczas
szkolenia w ruchu swobodnym lub zatrzyman ochronnych.

* Sztywnosé dynamiczna: jesli czestotliwos¢ drgan wiasnych stanowiska odpowiada
czestotliwosci ruchu ramienia robota, caty system moze rezonowac, wywotujgc wrazenie,
ze ramie robota drga. Brak sztywnosci dynamicznej moze réwniez skutkowac
zatrzymaniami ochronnymi. Stanowisko powinno mie¢ czestotliwos¢ rezonansowg réwng
co najmniej 45 Hz.

* Zmeczenie: stanowisko powinno by¢ zwymiarowane tak, aby pasowato do oczekiwanego
okresu eksploatacji i cykli obcigzenia catego systemu.

é OSTRZEZENIE
* Potencjalne zagrozenia zwigzane z przewrdceniem.

* Obcigzenia robocze ramienia robota mogg spowodowac przewrdcenie sie
ruchomych platform, takich jak stoty lub roboty mobilne, co moze
skutkowaé wypadkami.

* Nadaj priorytet bezpieczenstwu, wdrazajgc odpowiednie srodki caty czas
zapobiegajgce przewracaniu sie ruchomych platform.

é PRZESTROGA
* Jesli robot jest zamontowany na osi zewnetrznej, przyspieszenia tej osi
nie moga by¢ zbyt duze.

Mozesz pozwoli¢, aby oprogramowanie robota kompensowato
przyspieszenie osi zewnetrznych za pomoca polecenia skryptu
set base acceleration ()

* Duze przyspieszenia mogg doprowadzi¢ do awaryjnych zatrzyman robota
przez zabezpieczenia.

5.3. Opis montazu

Opis Zawiera cztery otwory z gwintem M6 do mocowania narzedzia do
kotnierza narzedzia. Nalezy stosowac¢ sruby M6 klasy wytrzymatosci 8.8 i
dokrecac je momentem 8 Nm. Jesli jest wymagane bardzo doktadne
pozycjonowanie narzedzia, nalezy zastosowac kotek do otworu @6 mm.
Skrzynka Skrzynke sterowniczg mozna zawiesi¢ na Scianie lub umiesci¢ na
sterownicza posadzce.

Sterownik uczenia mozna zamontowac na scianie lub umiescic¢ na
Sterownik skrzynce sterowniczej. Nalezy sprawdzi¢, czy nie ma ryzyka potkniecia sie
uczenia o przewod. Dostepne sg dodatkowe uchwyty montazowe do skrzynki
sterowniczej oraz sterownika uczenia.

Tool Flange
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A

OSTRZEZENIE

Montaz i uzytkowanie robota w srodowisku przekraczajgcym zalecany stopien IP
moze skutkowac urazami.

* Robota nalezy zamontowa¢ w warunkach odpowiadajgcych danemu
poziomowi IP. Zabrania sie uruchamiania robota w srodowisku
przewyzszajgcym podany poziom IP dla robota (IP54), sterownika
uczenia (IP54) oraz skrzynki sterowniczej (IP44)

OSTRZEZENIE
Niestabilny montaz moze by¢ przyczyng urazow.

* Zawsze nalezy sie upewnic, ze czesci robota sg prawidtowo i bezpiecznie
zamontowane oraz przykrecone srubami na miejscu.

Podrecznik uzytkownika
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5.3.1. Montaz skrzynki sterownicze]

Montaz $scienny Do montazu skrzynki sterowniczej nalezy uzy¢ dotgczonego do robota wspornika, ktory

skrzynki
sterowniczej

pokazano ponize;.
Zamontowac wspornik do sciany, a nastepnie zawiesic¢ skrzynke sterowniczg na
uchwycie, korzystajgc z kotkbw montazowych.

35 289 35

©

410

O
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5.3.2. Odstep skrzynki sterowniczej

Opis Przeptyw goracego powietrza w skrzynce sterowniczej moze skutkowac awarig sprzetu.
Zalecana wolna przestrzen wokot skrzynki sterowniczej wynosi 200 mm z kazdej strony, co
zapewnia wystarczajgcy przeptyw chtodnego powietrza.

1 200 mm

é OSTRZEZENIE
Mokra skrzynka sterownicza moze byc¢ przyczyng $mierci.

* Skrzynka sterownicza ani kable nie mogg mie¢ kontaktu z cieczami.

* Skrzynke sterowniczg (IP44) nalezy umiesci¢ w otoczeniu
odpowiednim do stopnia ochrony IP.
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5.4. Przestrzen roboczaioperacyjna

Opis Przestrzen robocza to zasieg ramienia robota w petni roztozonego w poziomie i w pionie.
Przestrzen operacyjna to lokalizacja, w ktorej robot ma dziatac.

INFORMACJA
Zlekcewazenie wymogow dotyczgcych przestrzeni roboczej i operacyjnej
robota moze skutkowac uszkodzeniem mienia.

Podczas wyboru miejsca montazu robota wazne jest uwzglednienie cylindrycznej przestrzeni
bezposrednio nad i pod podstawg robota. Nalezy unika¢ przemieszczania narzedzia w
poblize cylindrycznej przestrzeni, poniewaz powoduje to szybki ruch przegubow, nawet gdy
narzedzie porusza sie powoli. Moze to spowodowac nieefektywng prace robota i utrudnic¢
przeprowadzenie oceny ryzyka.

INFORMACJA
Przesunigcie narzedzia blisko objetosci cylindrycznej moze spowodowac
zbyt szybkie przesuwanie sie przegubow, co prowadzi do utraty
funkcjonalnosci i uszkodzenia mienia.
* Nie wolno przesuwac narzedzia w poblize cylindrycznej objetosci,
nawet gdy narzedzie porusza sie powoli.

Cylindryczna bryta znajduje sie zaréwno bezposrednio nad, jak i pod podstawg robota. Robot
wystaje na odlegtos¢ 1300 mm od przegubu podstawowy.

Przod Widok pod katem
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5.4.1. Osobliwosc

Opis Punkt osobliwy to pozycja, ktdra ogranicza ruch i mozliwo$¢ pozycjonowania robota.
Ramie robota moze przestac poruszac sie lub wykonywac¢ bardzo nagte i szybkie ruchy, jesl
zbliza sie do lub oddala od punktu osobliwego.

é OSTRZEZENIE
Nalezy upewnic sig, ze ruch robota w poblizu punktu osobliwego nie
stwarza zagrozenia dla os6b znajdujgcych sie w zasiegu ramienia robota,
chwytakow i obstugiwanego elementu.

* Nalezy ustawic limity bezpieczenhstwa dla predkosci i przyspieszenia
przegubu tokcia.

Nastepujgce elementy przyczyniajg sie do osobliwosci ramienia robota:
* Limity zewnetrznej przestrzeni roboczej
* Limity wewnetrznej przestrzeni robocze;j

* Wyréwnanie nadgarstka

Limity Osobliwos¢ ma miejsce, poniewaz robot nie moze siegngé¢ dostatecznie daleko lub siega
zewngtrznej poza maksymalny zewnetrzny obszar roboczy.

przestrzeni

roboczej W celu unikniecia: nalezy ustawic sprzet wokot robota, aby unikng¢ siegania poza

zalecang przestrzen robocza.
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Limity Osobliwo$¢ ma miejsce, poniewaz ruchy odbywaijg sie bezposrednio nad lub pod
wewnetrznej podstawg robota. Taka sytuacja powoduje brak mozliwosci dosiegniecia wielu
przestrzeni pozycji/orientaciji.

roboczej

W celu unikniecia: nalezy zaprogramowac zadanie robota tak, aby nie musiat ob
pracowac na lub w poblizu cylindra srodkowego. Mozna réwniez rozwazy¢ montaz
podstawy robota na podstawie poziomej, aby obréci¢ cylinder sSrodkowy z pionowego do
poziomego ustawienia, co potencjalnie odsunie go od krytycznych obszaréw danego

zadania.
Wyréwnanie Ta osobliwosc¢ pojawia sie, poniewaz przegub 2 nadgarstka obraca sie w tej samej
nadgarstka ptaszczyznie co bark, tokie¢ i przegub 1 nadgarstka. Ogranicza to zakres ruchu robota

bez wzgledu na przestrzen robocza.

W celu unikniecia: utozy¢ zadanie robota w taki sposéb, aby ustawianie przegubdw
nadgarstka robota w ten sposob nie byto konieczne. Mozna réwniez przesungc kierunek
narzedzia, aby narzedzie mogto by¢ skierowane poziomo bez problematycznych
ustawien nadgarstka.

5.4.2. Instalacja stacjonarnairuchoma

Opis Niezaleznie od tego, czy ramie robota jest zamocowane na state (zamontowane na stojaku,
Scianie lub podtodze), czy w ruchomej instalacji (0s liniowa, wozek lub mobilna podstawa
robota), musi by¢ ono zamontowane w sposéb bezpieczny, aby zapewnic stabilnos¢ we
wszystkich ruchach.

Konstrukcja miejsca mocowania musi zapewniac stabilnosc¢, gdy porusza sie:
* ramie robota
* podstawa robota

* zarowno ramie robota jak i podstawa robota
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5.5. Potgczenia robota: kabel kotnierza podstawy

Opis W niniejszym podrozdziale opisano sposdb podigczania ramienia robota wyposazonego w
zfgcze kabla kotnierza podstawy.

Zlagcze kabla Kabel kotnierz-podstawa tworzy potgczenie robota i prowadzi poprzez ramie robota do
kotnierza skrzynki sterowniczej. Kabel robota nalezy podtgczy¢ z jednej strony do ztgcza kabla
podstawy kotnierza podstawy, a z drugiej do ztgcza skrzynki sterownicze;.

Po nawigzaniu potgczenia z robotem mozna zablokowac oba ztgcza.

Q PRZESTROGA
Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowac utratg zasilania
ramienia robota.

* Nie uzywaj jednego kabla robota do przedtuzania innego kabla
robota.

INFORMACJA

Podtaczenie kabla kotnierza podstawy bezposrednio do dowolnej skrzynki
sterowniczej moze skutkowac uszkodzeniem sprzetu lub stratami
materialnymi.

* Nie podigczac kabla kotnierza podstawy bezposrednio do skrzynki
sterownicze;j.
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5.6. Potaczenia robota: kabel robota

Opis W niniejszej podsekcji opisano podtgczanie ramienia robota skonfigurowanego przy uzyciu
niewymiennego 6-metrowego kabla robota.

W celu Ztgcze mozna obroci¢ w prawo, aby utatwi¢ jego zablokowanie po podtgczeniu kabla.
podi.ac?epia * Ustanowi¢ potgczenie z robotem poprzez podtgczenie ramienia robota do skrzynki
ramienial sterowniczej za pomocg kabla robota.

skrzynki

* Przewdd od robota musi by¢ podtgczony do ztgcza w pokazanej nizej dolnej czesci

sterownicze) skrzynki sterowniczej i zablokowany.

* Przed wigczeniem ramienia robota nalezy sie upewnic, ze zigcze jest wiasciwie
zablokowane poprzez dwukrotne obrocenie ztgcza.

é PRZESTROGA
Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowac utratg zasilania ramienia
robota.

* Nie wolno odfgczac kabla robota, gdy ramie robota jest wtgczone.

* Nie wolno przedtuza¢ ani modyfikowa¢ oryginalnego kabla robota.
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5.7. Potaczenia zasilania sieciowego

Opis Kabel zasilania skrzynki sterowniczej ma na koncu standardowy wtyk IEC.

@

INFORMACJA

* IEC 61000-6-4: zakres rozdziatu 1: ,Ta cze$¢ IEC 61000 dotyczaca
wymagan w zakresie emisji ma zastosowanie do urzgdzen
elektrycznych i elektronicznych przeznaczonych do uzytku w
lokalizacjach uprzemystowionych (3.1.12)".

* IEC 61000-6-4: rozdziat 3.1.12 lokalizacja przemystowa:
,Lokalizacje charakteryzujgce sie oddzielng siecig energetyczng,
zasilang z transformatora wysokiego lub sredniego napiecia,
przeznaczong do zasilania instalacji”
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaz i mocowanie
Potaczenia Aby zasili¢ robota, skrzynke sterowniczg nalezy podtgczy¢ do sieci elektrycznej za
zasilania pomocg dostarczonego przewodu zasilajgcego. Ztgcze IEC C13 na przewodzie

sieciowego zasilajgcym podtgcza sie do wejscia urzadzenia IEC C14 w dolnej czesci skrzynki

sterowniczej.

é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Niewtasciwe umieszczenie pofgczenia zasilania moze prowadzi¢ do
obrazen.

* Wtyczke zasilania podtgczenia zasilania nalezy umiesci¢ poza
zasiegiem robota, aby mozna byto odtgczy¢ zasilanie bez
narazania personelu na potencjalne zagrozenia.

* W przypadku wdrozenia dodatkowych zabezpieczenh wtyczke
zasilajgcy sieci zasilajgcej nalezy umiesci¢ poza zasiegiem
przestrzeni zabezpieczen, aby mozna byto odtgczyc¢ zasilanie bez
narazenia na jakiekolwiek zagrozenia.

INFORMACJA

Podczas podtgczania do skrzynki sterowniczej nalezy zawsze uzywac
kabla zasilajgcego z wtyczkg $cienng wiasciwg dla danego kraju. Nie
stosowac¢ adaptera.

W ramach instalacji elektrycznej nalezy zapewnic:
* Uziemienie
* Bezpiecznik giéwny
* Wytacznik réznicowo-prgdowy
* Zamykany (w pozycji wytgczenia) przetgcznik
Nalezy zainstalowa¢ wytgcznik gtéwny, pozwalajgcy z tatwoscig wytgczy¢ wszystkie

urzadzenia w aplikacji robota w celu ich zablokowania. Parametry elektryczne
przedstawiono w ponizszej tabeli.

Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Napiecie wejsciowe 90 - 264 VAC
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (90-200 V) 15 - 16 A
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (200-264 V) 8 - 16 A
Czestotliwos¢ wejsciowa 47 - 440 Hz
Moc w stanie gotowosci - - <1,5 w
Znamionowa moc robocza 90 250 500 w
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OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktdregokolwiek z ponizszych zalecen moze skutkowac
powaznymi obrazeniami lub $miercig z powodu zagrozen elektrycznych.

Robot musi by¢ wtasciwie uziemiony (mie¢ elektryczne potaczenie z
uziemieniem). Do utworzenia uziemienia wspolnego z pozostatym
wyposazeniem systemu nalezy uzy¢ niewykorzystanych srub
oznaczonych symbolami uziemienia wewnatrz skrzynki sterownicze;j.
Przewodnik uziemienia powinien miec klasyfikacje pradowg co najmniej
wilasciwg dla najwyzszego natezenia w systemie.

Zasilanie doprowadzone do skrzynki sterownika musi by¢ chronione przez
wytgcznik ré6znicowo-prgdowy (RCD) oraz wasciwy bezpiecznik.

Podczas wszystkich prac instalacyjnych przy robocie konieczne jest
odciecie wszystkich zrodet zasilania.

Nalezy upewnic sig, ze inne urzadzenia nie dostarczajg zasilania do
we/wy robota, gdy robot jest zablokowany.

Przed wtgczeniem zasilania skrzynki sterowniczej nalezy sprawdzic¢
prawidtowos¢ podtgczenia wszystkich kabli. Zawsze nalezy uzywac
oryginalnego przewodu zasilajgcego.
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6. Pierwsze uruchomienie

Opis Pierwszym uruchomieniem jest poczatkowa sekwencja dziatan, ktére mozna wykonac z
robotem po montazu.
Ta poczatkowa sekwencja wymaga od uzytkownika:
* Wiaczenia robota
* Wprowadzanie numeru seryjnego
* Zainicjowania ramienia robota
* Wylaczenia robota
é PRZESTROGA
Niesprawdzenie obcigzenia i instalacji przed uruchomieniem ramienia robota
moze prowadzi¢ do obrazen personelu i/lub strat materialnych.
* Przed kazdym uruchomieniem ramienia robota nalezy sprawdzic, czy
rzeczywiste obcigzenie i instalacja sg prawidtowe.
é PRZESTROGA
Nieprawidtowe ustawienia obcigzenia i instalacji uniemozliwiajg prawidtowe
dziatanie ramienia robota i skrzynki sterownicze;.
* Nalezy zawsze sprawdzac, czy obcigzenie i ustawienia instalacji sg
prawidtowe.
INFORMACJA
Uruchomienie robota w nizszych temperaturach moze skutkowac nizszg
wydajnoscig lub zatrzymaniem z powodu lepkosci oleju i smaru zaleznej od
temperatury.
* Uruchomienie robota w niskich temperaturach moze wymagac fazy
rozgrzewania.
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©.1. Wigczanie robota

W celu Wigczanie robota powoduje wtgczenie Skrzynki sterowniczej i taduje wyswietlacz na
wigczenia ekranie TP.
robota 1. Aby wigczyc robota, nacisnij przycisk zasilania na sterowniku uczenia.

6.2. Wprowadzanie numeru seryjnego

Aby wstawi¢ Pierwsza instalacja robota wymaga wprowadzenia numeru seryjnego znajdujgcego sie na
numer ramieniu robota.
seryjny Ta procedura jest rowniez wymagana podczas ponownej instalacji oprogramowania na
przyktad podczas instalacji aktualizacji oprogramowania.
1. Wybierz Skrzynke sterownicza.
2. Dodaj numer seryjny zapisany na ramieniu robota.

3. Dotknij OK, aby zakonczy¢.

Zatadowanie ekranu startowego moze potrwac kilka minut.

RE 24 QM

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

(0] ¢

ONDCONTROLLER : o 0 O Ei-iw.,\\'aticm.
Speed 100%
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6.3. Potwierdzanie konfiguracji bezpieczenstwa

Potwierdzenie Podczas pierwszego uruchomienie istnieje koniecznos¢ potwierdzenia konfiguraciji
konfiguraciji bezpieczenstwa robota.
bezpieczenstwa 1. Dotknij opcje Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa, aby potwierdzi¢

konfiguracje bezpieczenstwa.

6.4. Uruchamianie ramienia robota

Uruchamianie Uruchomienie ramienia robota powoduje roztgczenie uktadu hamulcowego,

robota umozliwiajgc rozpoczecie ruchu ramienia robota i korzystanie z PolyScope.
Postep mozna $ledzi¢ za posrednictwem zmiany koloréw okregéw w polu inicjowania.
Przycisk inicjowania w stopce rowniez zmienia kolor w zalezno$ci od stanu ramienia
robota.

1. W lewej dolnej czesci ekranu, w stopce, nalezy dotkngé czerwonego przycisku
Zainicjuj.
Rozpocznie sig inicjowanie. Zoty okrag wyswietli Robot aktywny.

To oznacza, ze hamulce przegubu nie sg zwolnione i nie mozna poruszy¢
ramieniem robota.

2. Nalezy dotkng¢ START, aby zwolni¢ hamulce ramienia robota.

Inicjowanie jest kontynuowane, gdy zielone okregi wyswietlajg na przemian
Robot aktywny i Hamulce zwolnione.

Zwalnianiu hamulcéw przegubow towarzyszg dzwieki i nieznaczne ruchu.
3. Dotkna¢ Wyjdz, aby zamkna¢ okno inicjowania.

W tym momencie zielony okrgg wyswietla Robot w trybie normalnym.
Jesli mocowanie ramienia robota zostanie zweryfikowane, mozna dotkng¢ START, aby
kontynuowac zwalnianie wszystkich hamulcéw przegubow i przygotowac ramie robota
do pracy.
Moze pojawi¢ sie ekran rozpoczecia pracy z monitem dotyczgcym rozpoczecia
programowania robota.
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INFORMACJA

Podczas pierwszego inicjowania ramienia robota moze pojawi¢ sie okno
dialogowe Nie mozna kontynuowac.

Nalezy wybrac¢ opcje Przejdz do ekranu inicjowania, aby uzyskac dostep do
ekranu inicjowania.

W lewym dolnym rogu ekranu ikona Zainicjuj wskazuje stan ramienia robota za pomocg kolorow:
* Czerwony Zasilanie wylgczone. Ramie robota jest w stanie zatrzymania.

« Z6lty Bezczynno$¢. Ramie robota jest wigczone, ale nie jest gotowe do normalnej pracy.

* Zielony Normalny. Ramie robota jest wtgczone i gotowe do normalnej pracy.

RS2 ¢ QKM

Stan robota

Zasilanie Rozruch Robot Hamulce Robot w trybie
waczone ukoriczony aktywny zwolnione Normalny

Obciazenie Robot
Aktywne obcigzenie umozliwia tymczasowe zastapienie obciazenia
Instalacji
Aktywne obcigzenie ‘J Payload v ‘
Obcigzenie 0,000( kg
!

ONormalny ! ) ° 0 O symuiacia ([}
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6.5. Weryfikacja mocowania ramienia robota

Weryfikacja Podczas pierwszego uruchamiania moze byc¢ konieczna weryfikacja mocowania ramienia
mocowania robota.
Jesli ramie robota zamocowano na ptaskim stole lub podtodze, nie bedg konieczne zadne
zmiany.

W przypadku braku weryfikacji ramienia robota pojawi sie okno dialogowe Pierwsze kroki.

Nalezy dotkng¢ Konfiguruj instalacje robota.

2. W sekcji Ogolne nalezy dotkng¢ Mocowanie, aby wyswietli¢ ekran mocowania i
kata robota.

3. Uzy¢ przyciskdéw po prawej stornie ekranu, aby wyregulowac katy ramienia robota.
Ramie robota moze sie wytgczy¢ w celu zastosowania zmian.

4. Powtorzy¢ sekwencje uruchamiania i inicjowania, ktére opisano wczesniej.

Co chcesz zrobhi¢ na poczatek?

R = 4

URUCHOM PROGRAM PROGRAMUJ] ROBOTA KONFIGURU]J INSTALACJE
ROBOTA

O Nie pokazuj tej wiadomosci ponownie
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6.6. Regulacja mocowania ramienia robota

Opis Okreslenie sposobu mocowania ramienia robota stuzy dwém celom:
1. Aby ramie robota w sposéb prawidtowy zostato wyswietlone na ekranie PolyScope.

2. Aby poinformowac sterownik, w jakim kierunku dziata sita cigzenia.

é OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe zamocowanie ramienia robota moze skutkowac¢ czestymi
zatrzymaniami.

ﬁ OSTRZEZENIE
Nalezy sprawdzi¢ i uzy¢ prawidtowych ustawien instalacji. Zapisz i zataduj
pliki instalacyjne za pomoca programu.

Jesli ramie robota jest zamocowane w jeden z wyszczegdlnionych ponizej sposobdéw,
wymagana jest regulacja.

* montaz na suficie
* montaz na Scianie
* montaz pod katem
Na ekranie Mocowanie robota oraz kat nalezy uzy¢ przyciskdw po prawej stronie, aby ustawic

kat mocowania ramienia robota. Pierwsze trzy przyciski umozliwiajg ustawienie kata w
nastepujacy sposob:

* sufit (180°)
* Sciana (90°)
* podioze (0°)

Przyciski Tilt ustawiajg dowolny kat.
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Nalezy uzy¢ przyciskéw w dolnej czesci ekranu w celu obrécenia mocowania ramienia robota
tak, aby zgadzato sie z rzeczywistym sposobem montazu.

Mocowanie robota oraz kat

TCP T
1 Obcigzenie

'
Mocowanie :]
Konfiguracja l
we/wy
We/wy Pochylenie
narzedzia '
Zmienne 45°
Rozruch '
:ﬂzvtja 0,0°

omowa

Sledzenie ’
przenosnika 45°
Wkrecanie ’

) Ruch

£

> Bezpieczefistwo
> Uktady

> Fieldbus

> URCaps

«

EAgSL AT 2

Obrdd¢ mocowanie podstawy robota

O Normalny

Zaawansowany model dynamiki zapewnia ptynne i precyzyjne ruchy ramienia robota i
umozliwia samoczynne podtrzymanie ramienia robota w trybie Ruchu swobodnego. Z tego
powodu okreslenie prawidtowego sposobu montazu ramienia robota jest niezwykle wazne.

UR12e

59 Podrecznik uzytkownika



IR
UNIVERSAL ROBOTS

©./. Ruch swobodny

Opis Ruch swobodny pozwala recznie przyciggnac¢ ramie robota do zgdanych pozyc;ji.
W przypadku wigekszosci rozmiarow robotdéw najbardziej typowym sposobem witgczania
Ruchu swobodnego jest nacisniecie przycisku Ruch swobodny na Sterowniku uczenia. Inne
sposoby wigczania i korzystania z Ruchu swobodnego opisano w nastepujgcych sekcjach.
W Ruchu swobodnym przeguby ramienia robota poruszajg sie z niewielkim oporem,
poniewaz hamulce sg zwolnione. Opér wzrasta, gdy ramie robota w Ruchu swobodnym zbliza
sie do wstepnie zdefiniowanego limitu lub ptaszczyzny. To sprawia, ze przecigganie ramienia
robota na pozycje jest dosyc ciezkie.

é OSTRZEZENIE
Nieoczekiwany ruch moze skutkowac obrazeniami cielesnymi personelu.
* Nalezy sprawdzi¢, czy stosowane jest skonfigurowane obcigzenie.

* Nalezy sprawdzi¢, czy do kotnierza narzedzia przymocowane jest
prawidtowe obcigzenie.

Wiaczanie Tryb swobodnego ruchu mozna wtgczy¢ w nastepujgce sposoby:
funkcji Ruch
wstecz

* Uzywajgc sterownika uczenia 3PE.
* Uzywajgc przycisku ruchu swobodnego na robocie.

* Uzywajgc dziatan we/wy.

INFORMACJA
Wigczenie trybu ruchu swobodnego podczas poruszania ramieniem
robota moze spowodowac jego dryf prowadzacy do btedow.

* Nie wolno wigczac trybu ruchu swobodnego podczas popychania
lub dotykania robota.

Sterownik Aby uzy¢ przycisku 3PE sterownika uczenia do wykonania ramieniem robota ruchu
uczenia 3PE  swobodnego:

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

Teraz mozna przeciggng¢ ramie robota do zgdanej pozycji, utrzymujgc lekki nacisk.
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Freedrive na Aby uzy¢ przycisku ruchu swobodnego na robocie w celu wykonania ruchu swobodnego
robocie ramieniem robota:

1. Nacisnij i przytrzymaj przycisk przetgcznika skonfigurowany do witgczania ruchu
swobodnego ha robocie.

2. Gdy w interfejsie PolyScope wyswietlone zostanie okienko Ruch swobodny, nalezy
wybrac¢ zgdany typ ruchu przegubdw ramienia robota. W celu dostosowania typu
ruchu mozna tez uzy¢ listy osi.

3. W razie potrzeby mozna zdefiniowac typ funkcji, wybierajgc zgdang opcje z listy
rozwijanej Funkcja.
Ramie robota moze przestac sie poruszac, jesli zblizy sie do scenariusza
osobliwo$ci. Aby wznowi¢ ruch, nalezy dotkngé pozycji Wszystkie osie sg
swobodne w panelu Ruch swoodny.

4. Przesungc¢ ramie robota do zgdanego potozenia.

Jazda Podczas inicjalizacji ramienia robota moga wystepowac nieznaczn