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Universal Robots A/S bu belgedeki hatalar veya eksikliklerden dolayi hicbir sorumluluk kabul etmez.
Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S.

Universal Robots logosu, Universal Robots A/S tescilli ticari markasidir.

Kullanici Kilavuzu URS8 Long PolyScope X

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



I
UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

1. Onsdz

Girig

Bu kilavuz
hakkinda

igerik reddi

Cevrimigi
kilavuzlar

Robot kol (manipiilatér), Kontrol Kutusu ve El Unitesinden olusan yeni Universal Robots
robotunuzu satin aldiginiz igin tebrikler.

Baslangicta bir insan kolunun hareket araligini taklit etmek icin tasarlanan robot kol, alti
eklemle eklemlenen aliminyum borulardan olusur ve otomasyon kurulumunuzda yliksek
esneklik saglar.

Universal Robots patentli programlama arayiizii PolyScope, otomasyon uygulamalarinizi
olusturmanizi, yuklemenizi ve ¢alistirmanizi saglar.

Bu kilavuz, givenlik bilgilerini, glivenli kullanim yénergelerini ve robot kolunu, Kontrol
Kutusunu ve EI Unitesini monte etme talimatlarini igerir. Kuruluma nasil baslanacagi ve
robotun programlamaya nasil baglanacagi ile ilgili talimatlar da bulabilirsiniz.

Kullanim amaglarini okuyun ve bunlara uyun. Risk degerlendirmesi yapin. Bu kullanim
kilavuzunda verilen elektrik ve mekanik 6zelliklere uygun olarak kurun ve kullanin.

Risk degerlendirmesi, robot uygulamasi icin tehlikelerin, risklerin ve risk azaltma
Onlemlerinin anlagiimasini gerektirir. Robot entegrasyonu temel diizeyde mekanik ve
elektriksel egitim gerektirebilir.

Universal Robots A/S , trlnlerinin glvenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam eder
ve bu nedenle 6nceden uyarida bulunmaksizin trlnleri ve Griin belgelerini ylikseltme
hakkini sakli tutar. Universal Robots A/S Kullanim Kilavuzunun/Kilavuzlarinin igeriginin kesin
ve dogru olmasini saglamak icin her turlt 6zeni gdsterir, ancak herhangi bir hata veya eksik
bilgi icin sorumluluk kabul etmez.

Bu kilavuz, garanti bilgileri icermez.

Kilavuzlar, kilavuzlar ve el kitaplari ¢evrimici olarak okunabilir. https://www.universal-
robots.com/manuals adresinde ¢ok sayida belge topladik

* Yazihm igin aciklamalar ve talimatlar iceren PolyScope Yazilim El Kitabi
* Sorun giderme, bakim ve onarim talimatlarini iceren Servis El Kitabi

* Derinlemesine programlama i¢in komut dosyasi iceren Komut Dizini

URS8 Long PolyScope X Kullanici Kilavuzu
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UR+ Cevrimici showroom UR+www.universal-robots.com/plus, UR robot uygulamanizi
Ozellestirmek icin son teknoloji tGriinler sunar. Ug ekipman ve aksesuarlardan yazilima kadar
ihtiyaciniz olan her seyi tek bir yerde bulabilirsiniz.

UR+ drlnleri, basit kurulum ve genel olarak sorunsuz bir kullanici deneyimi saglamak icin
UR robotlarina baglanir ve bunlarla ¢alisir. Tim UR+ Urtnleri UR tarafindan test edilir.

UR+ Partner Programina plus.universal-robots.com yazilim platformumuz izerinden de
erisebilir, UR robotlari igin daha kullanici dostu Grlnler tasarlayabilirsiniz.

Akademi UR Akademi sitesi academy.universal-robots.com cesitli egitim olanaklari sunar.

myUR myUR portall, tim robotlarinizi kaydetmenize, servis vakalarini takip etmenize ve genel
destek sorularini yanittamaniza olanak tanir.

Portala erismek i¢in myur.universal-robots.com adresinde oturum agin.

myUR portalinda, vakalariniz tercih ettiginiz distribltor tarafindan ele alinir veya Universal
Robots Musteri Hizmetleri ekiplerine iletilir.

Ayrica robot izlemeye abone olabilir ve sirketinizdeki ek kullanici hesaplarini
yonetebilirsiniz.

Gelistirici UR Gelistirici Paketi universal-robots.com/products/ur-developer-suite, URCaps
paketi gelistirmek, uc elemanlar uyarlamak ve donanimi entegre etmek dahil olmak Gizere tam bir
¢6zum olusturmak igin gereken tim araclardan olusan bir koleksiyondur.

Destek www.universal-robots.com/support destek sitesi bu kilavuzun diger dil stirimlerini icerir

UR forumlari UR Forum forum.universal-robots.com, tim beceri seviyelerindeki robot meraklilarinin
UR'yle ve birbirlerine baglanti kurmalarina, soru sormalarina ve bilgi alisverigsinde
bulunmalarina olanak tanir. UR Forumu UR+ tarafindan yaratiimis ve yoneticileri UR
calisanlar olsa da igerigin blyuk bir bolimi siz UR Forumu kullanicilari tarafindan
olusturulmustur.
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7. Sorumluluk ve Kullanim Amacl

2.1, YUkumltlugun Sinirlandinimasi

Aciklama

Bu kilavuzda verilen higbir bilgi, endustriyel robot tim glvenlik talimatlarina ve kullanim
bilgilerine uysa bile endustriyel robotun yaralanmaya veya hasara neden olmayacagi
konusunda UR tarafindan bir garanti olarak yorumlanmamalidir.

2.2. Kullanim Amaci

Aciklama

NOT

Universal Robots, robotlarinin onaylanmamis kullanimlar veya
robotlarinin amaglanmadigi kullanimlar igin hi¢gbir sorumluluk ve
yukimlaltik kabul etmez ve Universal Robots, istenmeyen kullanimlar
icin hicbir destek saglamayacaktir.

KILAVUZU OKUYUN
Robotun kullanim amacina uygun kullanilmamasi, tehlikeli durumlara

neden olabilir.

* Kullanim amacina ydnelik 6nerileri ve Kullanim Kilavuzunda
saglanan 6zellikleri okuyun ve uygulayin.

Universal Robots robotlari, ug ekipmanlari/ug elemanlari ve baglantilar islemek ya da
bilesen veya urlnleri islemek ya da aktarmak icin kullaniimasi planlanan endustriyel
kullanima ydnelik robotlardir.

Tam UR robotlari, robot uygulamasinin bir insanla birlikte ¢alistigi, is birlik¢i uygulamalari
mumkin kilmak i¢in 6zel olarak tasarlanmig glivenlik islevleriyle donatiimistir. Glvenlik
islevi ayarlari, robot uygulamasi risk degerlendirmesi tarafindan belirlenen uygun degerlere
ayarlanmaldir.

Robot ve Kontrol Kutusu, normalde yalnizca iletken olmayan kirliligin meydana geldigi i¢
mekanlarda kullaniimak Gzere tasarlanmistir. Kirlilik derecesi 2 ortamlar.

is birlikci uygulamalar, yalnizca ug ekipman/ug eleman, is parcasi, engeller ve diger
makineler dahil olmak tizere tiim uygulamanin 6zel uygulamanin risk degerlendirmesine
gore dusuk riskli oldugu tehlikeli olmayan uygulamalar igin tasarlanmistir.

Kullanici Kilavuzu
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UYARI

UR robotlarinin veya UR Urtnlerinin kullanim amaci disinda kullaniimasi
yaralanmalara, 6lime ve/veya maddi hasara neden olabilir. UR robotunu veya
Urtinlerini asagidaki istenmeyen kullanim ve uygulamalardan herhangi biri igin

kullanmayin:

* Tibbi kullanim, yani asagidaki amaglar da dahil olmak tizere insanlarda
hastalik, yaralanma veya sakatlikla ilgili kullanimlar:

Rehabilitasyon

Degerlendirme

Tazminat veya hafifletme

Tani

Tedavi

Cerrahi

Saghk

Fiziksel engelliler icin protez ve diger yardimci ekipmanlar

Hastalara yakin herhangi bir kullanim

* Insanlar tutma, kaldirma veya tasima

* Yiyecek, icecek, farmasotik ve/veya kozmetik Urtinlere yakinlik veya
dogrudan temas gibi belirli hijyenik ve/veya sanitasyon standartlarina
uygunluk gerektiren herhangi bir uygulama.

UR eklemi gres sizintisi yapar ve havaya buhar olarak da salinabilir.
UR eklem gresi "gida sinifi" degildir.

UR robotlari herhangi bir gida, Ulusal Sanitizasyon Vakfi (NSF),
QGida ve llag Idaresi (FDA) veya hijyenik tasarim standartlarini
karsilamamaktadir.

Hijyenik standartlar, 6rnegin ISO 14159 ve EN 1672-2, hijyen risk
degerlendirmesinin yapilmasini gerektirir.

* UR robotlarinin veya UR Urlnlerinin kullanim amacindan, ézelliklerinden
ve sertifikalarindan sapan herhangi bir kullanim veya herhangi bir
uygulama.

* Sonug 6lum, kisisel yaralanma ve/veya maddi hasar olabileceginden
kotuye kullanim yasaktir

UNIVERSAL ROBOTS, HERHANGI BiR OZEL KULLANIM iGiN AGIK VEYA
ZIMNI UYGUNLUK GARANTISINi ACIKCA REDDEDER.

UYARI

Robot uygulamasiyla iligkili erisim, tagima kapasiteleri, calisma torklari ve hizlar
nedeniyle ilave risklerin dikkate alinmamasi, yaralanma veya 6limle
sonuglanabilir.

* Uygulama risk degerlendirmeniz, uygulamanin erisim, hareket, tagima
yuku ve robotun, ug elemanin ve is pargasinin hiziyla iligkili riskleri
icermelidir.

URS8 Long PolyScope X
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3. Robotunuz

3.1. Teknik Ozellikler [[[Undefined variable prod-

ur8L.name]]]

Robot tipi

[[[Undefined variable prod-ur8L.name]]]

Maksimum yuk

8kg (17,6 Ib)
Kilavuza gore sinir kosullari ile 10 kg (22 Ib)

REACH

1750 mm /68,9 in

Serbestlik derecesi

6 doner mafsallar

Programlama

12" dokunmatik ekran tizerinde PolyScope 5 GUI
veya 12" dokunmatik ekranda PolyScope X GUI

Q¢ tiketimi (ortalama)

615 W (birincil)
Tipik bir program kullanilarak yaklasik TBD

Ortam sicakligi arahgi

35 °C ve lzeri duslk performans ile 0-50 °C.

Guvenlik islevleri

17 sofistike guvenlik islevi.
PLd Kategori 3 suna uygundur: EN ISO 13849 -1.

IP siniflandirmasi

Robot Kol: IP65, Kontrol Kutusu: IP44, El Unitesi: IP54

Temiz oda siniflandirmasi

Robot Kol: ISO Sinif 4, Kontrol Kutusu: ISO Sinif 4, El
Unitesi: 1ISO Sinif 1

Kirlilik derecesi 2
Nem %90 yogusmasiz
Gurdlti Robot Kol: 65 dB(A)'dan az, Kontrol Kutusu: 50 dB(A)'dan az

Uc¢ Ekipman G/C baglanti noktalari

2 dijital giris, 2 dijital ¢ikis, 2 analog giris

Cihaz G/C gli¢ kaynagi ve voltaj

2 A (Cift pimli) 1 A (Tek pimli) & 12 V/24 V

Gui¢ Torku sensér dogrulugu

10N

Hiz

Tum bilek eklemleri: Maks. 210 °/sn

Dirsek eklemi: Maks. 150 °/sn

Taban ve Omuz eklemleri: Maks. 120 °/sn

Uc Ekipman: Yaklasik 2 m/sn / Yaklasik 78,7 in/sn

Poz tekrarlanabilirligi

TBD

Derz araliklari

Tidm eklemlericin + 360 °

Ayak izi

@245 mm/9,65in

Malzemeler

Aliminyum, PC/ASA plastik, celik

Robot kol agirhg

44,7kg/98,51b

Sistem glincelleme sikligi 500 Hz
Kontrol Kutusu boyutu (G x Y x D) 460 mm x 449 mm x 254 mm /18,2inx 17,6 inx 10 in
Kontrol Kutusu agirhigi 12kg/26,51b

Kontrol Kutusu G/C baglanti noktalari

16 dijital girig, 16 dijital ¢ikig, 2 analog giris, 2 analog ¢ikis

Kontrol Kutusu G/C gi¢ kaynagi

24 Vi2 A

iletisim

MODBUS TCP & EthernetNet/IP adaptori, PROFINET,
UsSB 2.0,USB 3.0

Kontrol Kutusu gug kaynagi

100-240 VAC, 47-440 Hz

Kullanici Kilavuzu

15 URS8 Long PolyScope X

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



R
UNIVERSAL ROBOTS 3. Robotunuz

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

Kisa Devre Akim Degeri (SCCR) 200A

EU boyutu (G x Y x D) 300 mm x 231 mm x 50 mm
EU agirhgi 1,8kg/3,9611b

EU kablosu: El Unitesinden Kontrol 45m/177in

Kutusuna

High flex (PUR) 3 m/118inx 12,1 mm
High flex (PUR) 6 m/236 in x 12,1 mm
High flex (PUR) 12 m/472,4in x 12,1 mm

Robot Kablosu: robot koldan Kontrol
Kutusuna

3.2. Kutuda Ne Var?

Kutularda * Robot kol
* Kontrol Kutusu
* El Unitesi veya 3PE El Unitesi
* Kontrol Kutusu i¢in braket montaji
+ 3PE El Unitesi icin montaj braketi
* Kontrol Kutusunu agma anahtari

* Robot kolu ve Kontrol Kutusunu baglamak icin kablo (robot boyutuna bagh olarak
birden fazla segenek mevcuttur)

* Bodlgenizle uyumlu sebeke kablosu veya glg¢ kablosu
* Yuvarlak sapan veya kaldirma sapani (robot boyutuna bagh olarak)
* Uc ekipman kablosu adapt6ri (robot versiyonuna bagli olarak)

* Bukilavuz

3.2.1. RobotKolu

Robot kol Eklemler, Taban ve U¢ Ekipman Flansi robot kolunun ana bilesenleridir. Kontrolér, robot
hakkinda kolu hareket ettirmek icin eklem devinimini koordine eder.

Robot kolun ucundaki U¢ Ekipman Flangina bir ug elemanin (u¢ ekipman) takilmasi,
robotun bir is par¢asini maniplle etmesini saglar. Bazi ug ekipmanlarin bir pargayi
manipule etmenin 6tesinde 6zel bir amaci vardir; 6rnegin, kalite kontrol denetimi, yapistirici
uygulama ve kaynak yapma gibi.

URS8 Long PolyScope X 16 Kullanici Kilavuzu
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w e
\\,\\K\\ \Tool flange
\ \

\ \Wrist 2 joint

“\Wrist 3 joint

\Wrist 1 joint

Base/

Base '|0intf f f

Shoulder joint|  Elbow joint,

Robot kolun ana bilesenleri.

* Taban: Robot kolun monte edildigi yer.

* Omuz ve Dirsek: Daha blyik hareketler yapin.

* Bilek 1 ve Bilek 2: daha ince hareketler yapar.

* Bilek 3: U¢ ekipmanin, U¢ Ekipman Flansina takildigi yerdir.

Robot kismen tamamlanmig bir makinedir, bu nedenle bir Kurulus Beyani saglanir. Her robot
uygulamasi icin bir risk degerlendirmesi gereklidir.

Isik Halkasi

Aciklama Robot kolunun tabanindaki isik halkasi, asagidaki tabloda agiklandigi gibi durum
goOstergesi saglar.

NOT

@ Isik halkasi yapilandirmasi, kullanici tarafindan degistirilebilir ve/veya
devre disi birakilabilir. Daha fazla bilgi igin Script Directory bélimiine
bakin.

NOT
@ Isik halkasinin renk spektrumu maksimum ortam sicakliginda sapma
gOsterebilir.

Kullanici Kilavuzu 17 URS8 Long PolyScope X
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Robot tabani

Isik halkasi

Taban

Renk
kodlari

Yavas yavas yanip soner
0,5Hz

Robot hareket etmiyor veya durma sirecinde.
Kirmizi
1. Acil durdurma
Robot hareket etmiyor veya durma sirecinde.
1. Robot durmasi (daha dnceden "Koruyucu
Sarl durdurma" olarak biliniyordu)
2. Kurtarma
3. Koruma durdurma (tim tipler)
Otomatik mod
Yesil Otomatik mod 1. Azaltlmig
1. Calisiyor parametrelerde
calisma
Robot elle hareket
Manuel mod A
ettirilebilir
Mavi i gi
Otomat.l-k Degil, Tasinmiyor 1. Gerisiriis
1. Onytkleme iglemi 2. Elle Yénlendir
Robot kolu icin gu¢ yok
1. Anza
KAPAT 2. ihlal
3. Yukleme Ekrani
4. Sistem glici KAPALI

URS8 Long PolyScope X
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3.2.2. Kontrol Kutusu

Kontrol Kutusu Kontrol Kutusu, robot kol programlarinda ve kurulumlarinda kullanilan baglanti noktalarini
hakkinda ve Kontrol6r Giris ve Cikislarini (G/C) barindinr. Baglanti noktalar, harici baglantilar igin
kullanilir. G/C, iletisim ve yapilandirma igin kullanilan elektrikli arayiiz gruplandir.

Harici baglanti noktalari.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
§' 24V 12v|l PWR’ 24vV(H|[24v|H ov|H||ov|H| [24V(H|[24v|H ov |H||ov|H
2 [Er0 | [eno|m| [ono(m] [cio|m][ci4|m] [coo{m]|co[m]| [oio|m]|[or2[m| [poo[m|[pos[m
& |24V ON |H| [24V 24v(H|[24v|H ov|H||ov|H| [24V(H|[24v|H ov |H||ov|H
E Ell OFF|H| | OV Cll1({H||CI5|H| |COl1/M||CO5/H| |DI1(M||DI5(H| |DO1/H|DO5H
§' 24V 24v(H|[24v|H ov|H||ov|H| [24V(H|[24V|H ov |H||ov |
% SI10 “Clalol=]> Cl2(H||Cl6|H| |CO2|H||CO6/H| |DI2(H||DI6|(H| |DO2|H||DO6|H
:.),24V oloa ala|d|2||24avim]||24vIE ov|H||ov|H| [24V(H|[24V|H ov |H||ov |l
slsin HH NN NN C3/H|C7|H| CO3M|/CO7H||DI3MD7 H|H DO3 M| DO7 N

Giris ve Cikis (G/C) gruplari.

Kontrol Kutusu baglanti noktalarinin ve Kontrolér G/C'sinin ayrintili agiklamalari igin Kurulum
bélimine bakin.
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3.2.3. 3-Konumlu Etkinlestirme Durdurmaslyla El Kumandas|

Aciklama Robot jenerasyonuna bagli olarak, El Uniteniz yerlesik bir 3PE cihazi igerebilir. Buna 3
Pozisyon Etkinlestirici El Unitesi (3PE EU) denir.
Daha yiiksek tasima kapasiteli robotlar yalnizca 3PE EU'y(i kullanabilir.

3PE EU kullaniyorsaniz diigmeler asagida gésterildigi gibi El Unitesinin alt tarafinda
bulunur. Tercihinize gore istediginiz digmeyi kullanabilirsiniz.

El Unitesinin baglantisi kesilirse harici bir 3PE cihazini baglamaniz ve yapilandirmaniz
gerekir. 3PE EU islevselligi, Baslikta ek islevlerin bulundugu PolyScope arayiiziine uzanir.

NOT
@ * UR15, UR20 veya UR30 robotu satin aldiysaniz 3PE cihazi
olmayan bir El Unitesi ¢alismaz.

* URT15, UR20 veya UR30 robotu kullanmak, robot uygulamasinin
ulagabilecegi bir alanda programlama veya 6gretim yaparken
harici bir etkinlestirme cihazi veya 3PE El Unitesi gerektirir. Bkz.
ISO 10218 -2.

* 3PE El Unitesi, OEM Kontrol Kutusunun satin alinmasina dahil
degildir, bu nedenle cihaz islevselliginin etkinlestiriimesi
saglanmamaktadir.

EU'ye Giic diigmesi

genel bakis Acil Durum Durdurma diigmesi

USB portu (toz kilifiyla gelir)

A

3PE digmeleri
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Elle Yoénlendir Serbest siris robot simgesi, asagida gosterildigi gibi her bir 3PE diigmesinin altinda
bulunur.
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3PE El Unitesi Digmesi islevleri

Aciklama
NOT
3PE dugmeleri yalnizca Manuel modda aktiftir. Otomatik modda, robot
hareketi 3PE diigme eylemi gerektirmez.

Asagidaki tablo, 3PE diigmelerinin islevlerini tanimlar.

Pozisyon Aciklama Eylem
Serbest 3PE diigmesinde hic R?bot hareketi Manuel modda durdurulur.
1 Birak basinc vok. Basine vok Gig, robot kolundan kaldiriimadi ve frenler
& yok. §YO% | serbest halde duruyor.
Haﬂf Bas | 3PE dugmesinde biraz Robot, Manuel modda iken programinizin
2 (Hafif basing var. Orta iiritilmesini sadlar
Kavra) noktaya bastiriimigtir. y glar.
3 (SSIT(IBaS Ezsndu\?::e:madﬁ t:m Robot hareketi Manuel modda durdurulur.
& var. Agadly Robot, 3PE Durdurma durumdadir.
Kavra) kadar bastiriimistir.

Dugmeyi birakma Digmeye basma
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3.2.4. PolyScope X'e Genel Bakis

Genel bakis PolyScope X, dokunmatik ekran araciligiyla robot kolu ¢alistiran el Unitesine takil grafik
kullanici araylzudir (GUI). PolyScope X araylizii program olusturmanizi, yiklemenizi ve
calistirmanizi saglar.

Ana Ekrani

goriintiilemek @

igin 1. Sol arag gcubugundaki 3B simgeye dokunun.
Bu size robot kolun X-Y-Z koordinatlarinda ¢ boyutlu bir gérinimuna verir.

2. 3B gorintileme alanini en Ust seviyeye ¢ikarmak icin sag arag gubugunu
kullanarak sag cekmeceyi daraltin:

. s
Hareket simgesine bir kez dokunun

Program yapisi simgesine iki kez dokunun

Global Degiskenler simgesine iki kez dokunun

Program name

= B pefautt a2

Applcation
Relative To
TCP Offset Home:base
(i) Name: Tool_flange Position
Progam 00 mm X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm

Y.00mm
2.261.0mm

@ 200mm
Orientation

» X000
RYC-0.07°
Rv:000° - - RY:176.55°
a w2000 P - Rz:223°

G Payload sa

9171
0.000kg

Shoulder
-98.96°

Centerof
Gravity
Pl Elbow
Y:00 mm RS2
zoomm Wrist1
-46.29°

Wrist2
91.30°

Wrist 3
78"

Robot State

off
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Ekran PolyScope X GUI, asagidaki resimde gosterildigi gibi bolinmustir:
Diizen
_ Program name
= & pefault &
ccce
oo
oo Preview
Relative To &
TCP Offset Name: base Move
i Name: Tool_flange Position
Program X:0.0mm X:-189.6 mm ——
¥:-609.7 mm =
Y:0.0 mm
Z:261.0mm Pregram
@ I =
a0 ‘Orientation
RX:0.00°
RX:-0.07°
RY:0.00° i - RY:178.55° {=}
Q Rz 000" p - RZ: 223" Global
e ™ Variables
Operator Payload ™ Base
0.000 kg a1
Center of Shoulder
Gravity 98.96 °
X:0.0mm Elbow
Y: 0.0 mm -126.22°
Z:0.0mm Wrist1
46.29°
Wrist 2
91.39°
Wrist 3
-1.78°
Robot State
Off

* Bagslik - kirmizi kenarl kutuda. Sistem ydneticisi de denir.

Program yiklemek, olusturmak ve diizenlemek ve URCaps'e erismek icin bir klasér
icerir.

* Sol Arag¢ Gubugu - yesil kenarl kutuda. Navigasyon merkezi de denir.

Bir ana ekran se¢mek igin simge/alanlar icerir:
* Hamburger simgesi
* Uygulama
* Program
* 3B Gorlntuleyici
* Operator

* Sag Arag Cubugu - mavi kenarli kutuda. Coklu gérev paneli de denir.

Bir coklu gérev ekrani segmek icin simge/alanlar igerir:
* Glvenlige genel bakis simgesi
* Hareket Ettir
* Program yapisi

* Kiresel Degiskenler

* Altbilgi - sar kenarl kutuda. Robot kontrol gubugu da denir.

Robot durumunu, hizini ve program galistirma/oynatmayi kontrol etmek icin digmeler
icerir.

URS8 Long PolyScope X
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Ekran

Kombinasyonlari

Ana ekran ve ¢oklu gérev ekrani, robot icin igletim ekrani kombinasyonunu olusturur.
Coklu goérev ekrani ana ekrandan bagimsizdir, dolayisiyla ayr gérevler yapabilirsiniz.
Ornegin, cok gérevli ekranda robot kolu hareket ettirirken ana ekranda bir program
yapilandirabilirsiniz. Gerekmiyorsa ¢oklu gérev ekranini da gizleyebilirsiniz.

Ana ekran

Robot eylemlerini ydbnetmek ve izlemek icin alanlar ve segenekler igerir.

Coklu gérev ekrani

Genellikle ana ekranla ilgili alanlari ve segenekleri igerir.

oo
oo
Application

i}

Program

)

a0

jo

Operator

TCP Offset i Meve

Name: Taol_flange

X00mm

¥:0.0mm

Z.00mm

RX:0.00°

RY:0.00°

Robot State
Off

Program name o q 1, )

==} & w
Default @ Move Joints TCP Smart Skills

ccoe
ccce Move

Preview

Relative To Active TCP

" L3
Relative To it base v Tool_flange

Position
X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm -—

Translate Rotate

7:261.0mm Program
structure.

Orientation
RK:-0.07°

RY: 178.55* 3
RZ:223°

Nolo
N AN

Global
Variables

Wrist 3
RECE

Cizim 1.1: Ana ekran ve ¢oklu gérev ekrani

Coklu Gorev Ekranini

gbstermek/gizlemek

icin

1.

Sag arag cubugunda, ¢oklu gérev ekranini géstermek icin herhangi bir
alana dokunun.

Sag arag cubugu ekranin ortasina dogru genisler, boylece ¢oklu gérev
ekrani gérindr hale gelir.

Coklu goérev ekranini gizlemek icin sag ara¢ cubugunda o anda segili olan
alana dokunun.
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Dokunmatik Ekran

Aciklama

Dokunmatik
Ekrani
Kullanma

Simgeler

Baslik Simgesi

Simge Baslik

El Unitesi dokunmatik ekrani, endiistriyel ortamlarda kullanim igin optimize edilmistir.
Tiiketici elektroniginin aksine, El Unitesi dokunmatik ekran hassasiyeti tasarim geregi
asagidaki gibi cevresel faktorlere karsi daha dayaniklidir:

* Sudamlaciklari ve/veya makine sogutma Suyu damlaciklari
* Radyo dalgasi emisyonlari

* Calisma ortamindan gelen diger iletilen gardltiler

Dokunma hassasiyeti, PolyScope X (izerinde yanlis segimleri énlemek ve robotun
beklenmedik devinimini engellemek igin tasarlanmistir.

En iyi sonugclar icin ekranda bir se¢im yaparken parmaginizin ucunu kullanin. Bu
kilavuzda/el kitabinda bu, dokunma olarak adlandirilir.

istenirse ekranda secim yapmak icin piyasada satilan bir stylus kalem kullanilabilir.
Onceki béliimde PolyScope X arayiiziindeki simgeler/sekmeler ve diigmeler listelenmis
ve tanimlanmistir.

Aciklama
Sistem Yoneticisine erisim saglar.

= Program adi Program ve URCaps dosyalari olusturmanizi, degistirmenizi,

eklemenizi saglar.

Sol Ara¢ Cubugu Simgeleri

Simge Baslik

oo
oo

Q =

Uygulama

Aciklama

Daha fazla Robot versiyonu, seri numarasi ve ayarlarinin bilgilerine erigim.

Uc elemanlar ve iletisim dahil olmak (izere robot kol ayarlarini ve
glvenligini yapilandirir ve ayarlar.

Program Temel ve gelismis robot programlarina erigim.

X, Y, Z koordinatlarinda robot hareketinin kontroltinii ve
dizenlenmesini saglar.

Onceden yazilmis programlari kullanarak robotu galistirir ve

Q Operator .
P robotun durumunu gésterir.
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Daha Fazla/Hamburger Simgesinin igindeki Simgeler

Simge Baslik Acliklama
Sistem YOneticisine erisim saglar.
= Sistem Yoneticisi Program ve URCaps dosyalari olusturmanizi, degistirmenizi,

eklemenizi saglar.

@ Hakkinda Robot versiyonu ve seri numarasi hakkinda bilgileri gosterir.
@ Ayarlar Dil, birimler, sifre ve glivenlik gibi sistem ayarlarini yapilandirir.
C Yeniden yiikle Uygulamada tanimlanan varsayilan ayarlari uygulamak igin

glvenli biriglev.

< I ) Sistemi Kapat Yeniden baglatmak icin robotu agin ve kapatin.

Sag Ara¢ Cubugu Simgeleri

Simge Baglik Acliklama
cccee Her bir robot kol pargasinin aktif glivenlik saglama toplamina ve
Givenlige Genel Bakis ayrintil parametrelerine erisim ve ¢alisma modunda yapilan
CCccC G
degisiklikler.
*I_' Hareket Ettir EkIemIerl,- TCP'yi, flangi, tabani detaylandiran robot hareketi icin
kapsamliiglev.
== Program yapisi OIusEuruIan prog-ra'm!arln dizenli bir yapiya sahip olmasini saglar.
Moddl ekleme erigimi.
{X} Kuresel Degiskenler Olusturulan program adlarina ve degerlerine erisim.

Kullanici Kilavuzu 27 URS8 Long PolyScope X

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



I
UNIVERSAL ROBOTS

3. Robotunuz

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

0000000660

Alt Bilgi Simgeleri/Diigmeler

Speed

— 100% T

£ Max \
L= 250 mm/s

Ana Ekran Simgeleri

Simge Baslk

Baslik

Baslat

Play

Adim

Durdur

Hiz kaydiricisi

Yiksek Hizh

Manuel

Acliklama

Acliklama

Robot durumunu ydnetir. KIRMIZI oldugunda, robotu
calisir hale getirmek igin basin.

* Siyah, Gug¢ kapali. Robot kol, durdurulmus bir
durumdadir.

* Turuncu, Bosta. Robot kolu agiktir ancak normal
calismaya hazir degildir.

¢ Turuncu, Kilitli. Robot kol kilitlidir.

* Yesil, Normal. Robot kolu ac¢iktir ve normal
calismaya hazirdir.

* Kirmizi, Hata. Robot, e-stop gibi bir hata
durumundadir.

* Mavi, Gegis. Robot, fren birakma gibi bir
degisim durumundadir.

Mevcut yliklenen programi baslatir.

Bir programin tek adimda galistinlmasina izin verir.

Mevcut ylklenen programi durdurur.

Robot durumunu yénetir. KIRMIZI oldugunda, robotu
calisir hale getirmek icin basin.

Yiiksek Hizl Manuel kaydiriciya yalnizca Ug
Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi yapilandinldiginda
manuel modda erigilebilir. Yiksek Hizl Manuel mod,
u¢ ekipman hizinin ve dirsek hizinin varsayilan hiz
sinirini gegici olarak agsmasina izin verir.

URS8 Long PolyScope X
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/I\

Yukari hareket et

Asagi hareket et

Geri al

Geri alma iglemini geri al

Bastirma/Bastirmayi Kaldir

Kopyala

Yapistir

Kes

Sil

Program agacinda bir komut digiimdna yukari hareket ettirmek
icin.

Program agacinda bir komut digumunu asagi hareket ettirmek
icin.

Bir program agacindaki bir komut digimuanin son hareketini geri
almak igin.

Bir program agacindaki bir komut digimuinin son hareketinin
geri alma islemini geri almak igin.

Program agacindaki bir komut digimuini bastirmak ve
bastirmayi kaldirmak igin.

Bir komut dugimunu bagka bir program agacina kopyalamak igin.

Bir komut diigiimiin baska bir program agacina yapistirmak igin.

Program agacindan bir komut digimunu kesmek igin.

Program agacinda bir komut digimunu silmek igin.

Kullanici Kilavuzu
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4 Guvenlik

4. Genel

Aciklama Genel glvenlik bilgilerini, risk degerlendirmesi ve kullanim amacina iliskin talimat ve
kilavuzlari okuyun. Sonraki boélimler, 6zellikle is birlik¢i uygulamalarla ilgili gtivenlikle ilgili
islevleri agiklar ve tanimlar.

Q UYARI
Personelin ve ekipmanin giivenligi icin uygulama risk degerlendirmesi
yapilmalidir.

Robot ilk kez ¢alistinimadan dnce UR robotlarinin entegrasyonunu anlamak i¢in montaj ve
kurulumla ilgili 6zel mahendislik verilerini okuyup anlayin.

Bu kilavuzun asagidaki bolimlerindeki tim montaj talimatlarina uymak blyiik 6nem tasir.

NOT

@ Universal Robots, robotun (El Uniteli veya El Unitesiz kol Kontrol Kutusu)
herhangi bir sekilde hasar gormesi, degistiriimesi veya modifiye edilmesi
durumunda her tirll sorumlulugu reddeder. Universal Robots,
programlama hatalari, UR robotuna ve igerigine yetkisiz erisim veya
robotun arizalanmasi nedeniyle robota veya baska herhangi bir
ekipmana verilen zararlardan sorumlu tutulamaz.
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4.2. Guvenlik mesaji turleri

Aciklama

Guvenlik mesaijlar 6nemli bilgileri vurgulamak icin kullanilir. Glivenligin saglanmasina
yardimci olmak ve personelin yaralanmasini ve trlin hasarini 6nlemek i¢in bitlin mesaijlari
okuyun. Guvenlik mesaj turleri agagida agiklanmaktadir.

> B B P

S = ©®

UYARI

Kacinilmadigi takdirde 6lim veya ciddi yaralanmayla sonuclanabilecek
tehlikeli bir durumu belirtir.

UYARI: ELEKTRIK

Kacinilmadigi takdirde 6lim veya ciddi yaralanmayla sonuclanabilecek
tehlikeli bir elektriksel durumu belirtir.

UYARI: SICAK YUZEY

Yaralanmanin temasli ve temassiz yakinliktan kaynaklanabilecegi
tehlikeli bir sicak ylizeyi belirtir.

UYARI

Kac¢inilmadigi takdirde yaralanmaya neden olabilecek tehlikeli bir durumu
belirtir.

ZEMIN
Topraklamayi belirtir.

KORUYUCU ZEMIN
Koruyucu topraklamayi belirtir.

NOT

Ekipmana gelebilecek zarar riskini ve/veya dikkate alinmasi gereken
bilgileri belirtir.

KILAVUZU OKUYUN

Kilavuzda danisiimasi gereken daha ayrintili bilgileri belirtir.

Kullanici Kilavuzu
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4.3. Genel Uyari ve Ikazlar

Aciklama Asagidaki uyar mesajlari sonraki bolimlerde tekrarlanabilir, agiklanabilir veya
detaylandinlabilir.

é UYARI
Asagida listelenen genel gliivenlik uygulamalarina uyulmamasi yaralanmaya
veya 6lime neden olabilir.

Robot kolu ile ug ekipmanin/ug elemaninin diizgiin ve saglam bir sekilde
yerine vidalandigini dogrulayin.

Robot uygulamasinin serbestce calismak icin yeterli alana sahip
oldugunu dogrulayin.

Personelin tasima, kurulum, devreye alma, programlama/ 6gretme,
¢alistirma ve kullanma, sékme ve bertaraf etme dahil olmak lizere robot
uygulamasinin d8mri boyunca korundugunu dogrulayin.

Robot giivenlik yapilandirma parametrelerinin, robot uygulamasinin
erigebilecegi kisiler de dahil olmak tzere personeli koruyacak sekilde
ayarlandigini dogrulayin.

Hasar gérmisse robotu kullanmaktan kaginin.

Robotla ¢alisirken bol giysiler giymekten ve taki takmaktan kacginin.
Uzun saclari arkada toplayin.

Parmaklarinizi Kontrol Kutusunun i¢ kapaginin arkasina koymaktan
kacinin.

Kullanicilari herhangi bir tehlikeli durum ve saglanan koruma hakkinda
bilgilendirin, korumanin sinirlamalarini ve artik riskleri aciklayin.

Kullanicilar acil durdurma diagmelerinin yeri hakkinda bilgilendirin ve
acil bir durumda veya anormal bir durumda acil durdurmayi nasil
etkinlegtireceklerini anlatin.

Robot uygulamasinin ne zaman baslatilacagi da dahil olmak tzere,
insanlari robotun erisemeyecegi yerlerde tutmalarn konusunda uyarin.

El Unitesini kullanirken hareket yéniinii anlamak icin robot yéniine
dikkat edin.

ISO 10218-2'deki gerekliliklere uyun.

é UYARI
Keskin kenarli ve/veya sikisma noktall u¢ ekipmanlarin/ug elemanlarin
kullaniimasi yaralanmaya neden olabilir.

* Uc ekipmanlarin/ug elemanlarin keskin kenarlari veya sikisma noktalari

olmadigindan emin olun.

* Koruyucu eldiven ve/veya koruyucu gozlik gerekli olabilir.
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& UYARI: SICAK YUZEY
Calisma sirasinda robot kolu ve Kontrol Kutusu tarafindan tretilen isi ile uzun
sureli temas, yaralanmaya neden olacak sekilde rahatsizliga yol acabilir.

* Calisirken veya calistiktan hemen sonra robotu tutmayin veya ona
dokunmayin.

* Robotu tutmadan veya ona dokunmadan énce gunlik ekranindan
sicakhgi kontrol edin.

* Robotu kapatip bir saat bekleyerek sogumasina izin verin.

é UYARI
Entegrasyon ve calistirmadan énce risk degerlendirmesi yapiimamasi,
yaralanma riskini artirabilir.

* Operasyondan 6nce risk degerlendirmesi yapin ve riskleri azaltin.

* Risk degerlendirmesi ile belirlenirse ¢calisma sirasinda robot hareket
araligina girmeyin veya robot uygulamasina dokunmayin. Koruma takin.

* Risk degerlendirme bilgilerini okuyun.

é UYARI
Robotun test edilmemis harici makinelerle veya test edilmemis bir uygulamada
kullanilmasi, personelin yaralanma riskini artirabilir.

* Tum iglevleri ve robot programini ayri ayri test edin.

* Devreye alma bilgilerini okuyun.

NOT
Cok gucli manyetik alanlar, robota zarar verebilir.

* Robotu surekli manyetik alanlara maruz birakmayin.

KILAVUZU OKUYUN
Tim mekanik ve elektrikli ekipmanin ilgili spesifikasyonlara ve uyarilara gére

kuruldugunu dogrulayin.
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4 4 Entegrasyon ve Sorumluluk

Aciklama Bu kilavuzdaki bilgiler, bir robot uygulamasinin tasarlanmasini, kurulmasini, entegre
edilmesini ve calistirlmasini kapsamaz ve robot uygulamasinin glivenligini etkileyebilecek
tiim cevresel ekipmanlari kapsamaz. Robot uygulamasi, robotun kuruldugu Ulkenin ilgili
standart ve ydnetmeliklerinde belirtilen guivenlik gerekliliklerine uygun olarak tasarlanmali
ve yuklenmelidir.

UR robotunu entegre eden kisi/kisiler, ilgili Ulkedeki gecerli dizenlemelere uyulmasini ve
robot uygulamasindaki herhangi bir riskin yeterince azaltiimasini saglamaktan sorumludur.
Bunlar, asagidakileri icerebilir, ancak bunlarla sinirli degildir:

* Butdn robot sistemi igin bir risk degerlendirmesi gergeklestirme

* Risk degerlendirmesinin gerektirmesi durumunda diger makinelere arayuz ekleme
ve ek koruma

* Yazilimda dogru guvenlik ayarlarinin yapilmasi
* Guvenlik 6nlemlerinin degistiriimediginden emin olma

* Robot uygulamasinin tasarlandiginin, kuruldugunun ve entegre edildiginin
dogrulanmasi

* Kullanim talimatlarini belirleme

* Robot kurulumunu uygun isaretlerle ve entegrasyonu yapan kisinin irtibat bilgileriyle
isaretleme

* Uygulama risk degerlendirmesi; bu kilavuz ve ek ilgili belgeler dahil olmak tzere
tim belgelerin saklanmasi.

4.5. Durdurma Kategorileri

Aciklama Robot, kosullara bagli olarak, IEC 60204-1'e gére tanimlanmis ¢ tip durdurma kategorisini
baslatabilir. Bu kategoriler, agagidaki tabloda tanimlanmgtir.

Durdurma

Kategorileri Agiklama

0 Gucini hemen keserek, robotu durdurun.

1 Robotu diizgtin, kontrolll bir sekilde durdurun. Robot durduruldugunda
gug kaldinhr.

*Gezingeyi korurken, robotu tahriklerin kullanilabilir gtictyle durdurun.
Robot durdurulduktan sonra tahrik glict korunur.

*Universal Robots robotlarinin Kategori 2 durdurmalarinin daha ayrintili agiklamasini IEC
61800-5-2'ye gore SS1 veya SS2 tipi durdurmalar seklinde bulabilirsiniz.
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5. Kaldirma ve Tasima

8a Normal mounting 8b

Angular mounting x 45°

Remove strap Power on robot and reposition shoulder joint as intended.
Skip step 10 for sideways mounting.

When releasing and lifting the robot, support it to rotate and hang as illustrated
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Aciklama Eylem Ayrinti
1 Tasima
2
3 Kutuyu agma
4
5
5 Robot kolunu kayis kullanarak kutudan ¢ikarma
Robotu serbest birakirken ve kaldirirken,
Kayis ve kanca kullanarak robot e o . o
7 gOsterildigi gibi dbnmesi ve asiimasi igin
kolunu kaldirma .
destekleyin.
8a a. Normal montaj * Kullanirken kayisi sikica sabitleyin.
8b Montaj b. Agisal montaj +/- * Kullanmadiginiz zaman kayisi gikarin ve
45 derece saklayin.
1. Kayisi kaldinn
9 2. Robotu galistinn ve omuz eklemini
amaglandigi gibi yeniden konumlandirin.
' Yana/Bas 3. Yana montaj icin 10. adimi atlayin.
10 a”a"ZT:ﬁ'{l Asagi/Acisal montaj 4. Kayisi sekilde gosterildigi gibi yerine
9 >45 derece takin.
5. Montaj pozisyonuna gegin.
11 6. Guvenli bir sekilde sabitleyin.
7. Kayisi cikarin ve saklayin.
12 . Yana/Bas Robotu serbest birakirken ve kaldirirken,
Montaj N . .. e Le e . .
13 uvaulamas: Asagi/Acgisal montaj | gdsterildigi gibi ddnmesi ve asiimasi igin
14 ¥ >45 derece destekleyin.

é UYARI

Agir parcalarin kaldirilmasi veya tasinmasi yaralanmalara neden olabilir.

* Kaldirma aparati/kaldirma yardimi gerekebilir.

* Agir parcalarin kaldinlmasini ve hareket ettirilmesini en aza indirmek igin
robot kolu istenen ¢alisma alaninda ambalajindan ¢ikarin.

é UYARI

Bilesenlerin ve/veya kablo tesisatinin yanlis montaji yaralanmalara yol acabilir.

* Kisisel koruyucu donanim (ayakkabi, gézlik, eldiven) gerekebilir.
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é UYARI
Robotun agirligina uygun bir kaldirma cihazinin kullanilmamasi yaralanmalara ve
maddi zarara neden olabilir.
UR20 ve UR30 igin:

* Kaldirma cihazi sadece 64 kg robot kaldirma kapasitesine sahip olacaktir.

* Kaldirma cihazi, tagima kapasitesine sahip 84 kg robotu kaldirabilecek
kapasitede olacaktir.

UR15igin:
* Kaldirma cihazi sadece 41 kg robot kaldirma kapasitesine sahip olacaktir.

* Kaldirma cihazi, tagima kapasitesine sahip 58,5 kg robotu kaldirabilecek
kapasitede olacaktir.

[[[Undefined variable prod-ur8L.name]]] igin:

* Kaldirma cihazi sadece 44,7 kg robot kaldirma kapasitesine sahip
olacaktir.

* Kaldirma cihazi, tagima kapasitesine sahip TBD robotu kaldirabilecek
kapasitede olacaktir.

NOT
Bdlgenizde montaj sirasinda kaldirma icin 6zel diizenlemeler olabilir.

* Kaldirma icin yerel ydnetmeliklere ve yénergelere uyun.

Ayrintih montaj agiklamalari icin Montaj bélimune bakin.

5.1. Robot Kolu

Aciklama Robot kol, agiriga bagl olarak, aski saglanmadigi strece bir veya iki kisi tarafindan
tasinabilir. Sapan saglanmissa kaldirma ve tasima ekipmani gereklidir.

5.1.1. Yuvarlak Sapan Kullanim

Acliklama Yuvarlak sapan, UR15, UR20 ve UR30 robotlariyla birlikte UR tarafindan saglanmaktadir.
Ureticiye gore, yuvarlak sapan asagidaki standartlara uygundur:

* EN 1492-1:2000+A1 :2008 Tekstil sapanlari - Glivenlik - Genel amach kullanim igin
insan yapimi liflerden yapilmis diiz dokuma agh sapanlar.

* EN 1492-2 :2000+A1 :2008 Tekstil sapanlari - Glivenlik - Genel amach kullanim igin
insan yapimi liflerden yapilmis yuvarlak sapanlar.
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é UYARI
Yuvarlak sapanin kontrol edilmeden kullanilmasi yaralanmalara yol acabilir.
* Her kullanimdan 6nce ve sonra sapani inceleyin.

* Mimkinse kullanim sirasinda sapani inceleyin.

A UYARI
Hasarli bir yuvarlak sapanin kullanilmasi yaralanmaya neden olabilir.
* Her kullanimdan énce sapani dikkatlice gérsel olarak inceleyin.
* Catlamis, yirtilmis veya dikisi gevsekse sapani kullanmayin.

* Isi hasar belirtileri varsa sapani kullanmayin.

A UYARI
Yanlis depolama ve/veya tasima, yuvarlak sapana zarar verebilir.
* Sapani asit ve bazlardan uzak tutun.
* Sapani keskin kenarlara ve slrtinmeye karsi koruyun.

* Sapana dugim atmayin.

NOT
@ Bolgenizde kaldirma ekipmanlarinin denetlenmesine yonelik 6zel diizenlemeler
olabilir.

* Kaldirma ekipmaninin denetimiyle ilgili yerel dlizenlemelere uyun.

* Kaldirma ekipmaninin kontrol sikligi ile ilgili yerel diizenlemelere uyun.

Tablo Yuvarlak Sapan Agiklamasi

Parga Yuvarlak sapan 1T x 1M/2M
Renk Menekse (EN 1492-2'ye gore)
Malzeme Polyester
1.0 (1000 KG) Diiz Kaldirma D
WLL Faktoriu
0.8 (800 KG) Jikle Baglantisi <g>
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5.2. Control Box and Teach Pendant

Aciklama Kontrol Kutusu ve El Unitesinin her biri bir kisi tarafindan tasinabilir.
Kullanim sirasinda, takilma tehlikelerini 6nlemek icin tim kablolar sarimali ve tutulmahdir.
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0. Birlestirme ve Monta

Aciklama PolyScope'l kullanmaya baslamak igin robot kolunu ve Kontrol Kutusunu takin ve agin.
Robotu Devam edebilmek icin robot kolu, Kontrol Kutusunu ve El Unitesini monte etmeniz gerekiyor.
monte edin

Robot kolu ve Kontrol Kutusunu ambalajindan ¢ikarin.
2. Robot kolunu saglam, titresimsiz bir ylizeye monte edin.

Yuzeyin, taban baglantisinin tam torkunun en az 10 katina ve robot kolunun agirhiginin
en az 5 katina dayanabildigini dogrulayin.

3. Kontrol Kutusunu Ayaginin Gzerine yerlestirin.
Robot kablosunu robot koluna ve Kontrol Kutusuna baglayin.

Kontrol kutusunun sebekesini veya sebeke kablosunu takin.

é UYARI
Robot kolunun saglam bir ylizeye sabitlenmemesi, robotun diismesinden
kaynakli yaralanmalara neden olabilir.

* Robot kolunun saglam bir ylizeye sabitlendiginden emin olun
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6.1. Robot Kolunu Sikma

Robotu monte

etmek igin Lf)l Surface on which the robot is fitted
boyutlar ve &
delik deseni. | E |

| |

= 4X D6.6 I
/
O
, \
B J =
y +0.02 ©
o 5 FG8+0 - X 8 V8.5 min.
| B 5 FG8 10006 ¥ 8.5 min.
/ X\
S Z \

Bu ¢izim dogru mu? Degilse degistirin

Robot kolun
guciuni {f} UYARI
kapatmak Beklenmedik baslangi¢ ve/veya hareket yaralanmaya yol acgabilir

igin * Monte etme ve montajl skme sirasinda beklenmeyen baglatmalari
Onlemek icin robot kolunun glclni kesin.

1. Altbilginin sol tarafinda, robot kolu kapatmak i¢cin Robot Durumu simgesine
dokunun.

Simge rengi, yesilden beyaza doner.
2. Kontrol Kutusunu kapatmak icin El Unitesindeki giic diigmesine basin.

3. Kapat iletisim kutusu gosterilirse Giicii Kapat secenegine dokunun.

Bu noktada, sunlar yapmaya devam edebilirsiniz:
* Elektrik kablosunu/gulg kablosunu duvar prizinden ¢ikarin.

* Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi igin 30 saniye bekleyin.
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6. Birlestirme ve Montaj

Robot kolunu 1.

sabitlemek
icin

2.

Robot kolunu monte edilecegi ylizeye yerlestirin.
Ylzey diz ve temiz olmalidir.

Alti adet 8,8 gugli M10 civatayr 45 Nm torkla sikin.
(Tork degerleri glincellendi SW 5.18. Onceki basili stiriim farkli degerler
gostermektedir)

Robotun dogru bir sekilde yeniden monte edilmesi gerekiyorsa montaj plakasinda
karsilik gelen 1ISO 2338 @8 h6 konumlandirma pimlerine sahip @8 mm. delik ve
@8x13 mm. yuvayi kullanin.
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©.2. Standin Boyutlandirnimasi

Acliklama Robot kolun lizerine monte edildigi yapi (stant), robot kurulumunun gok 6nemli bir
parcasidir. Stant saglam olmali ve dis kaynaklardan gelen titresimlerden arindirimis
olmaldir.

Her robot eklemi, robot kolu hareket ettiren ve durduran bir tork Gretir. Normal kesintisiz
calisma ve durma hareketi sirasinda, eklem torklar robot standina su sekilde transfer edilir:

* Mz: Taban z ekseni etrafinda tork.
* Fz: Taban z ekseni boyunca kuvvetler.
* Mxy: Taban xy dizleminin herhangi bir ydninde egme torku.

* Fxy: Taban xy dizleminde herhangi bir ydénde kuvvet.

Taban flansindaki kuvvet ve moment tanimi.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Birlestirme ve Montaj
Standin Yuklerin buytkligi robot modeline, programa ve diger bir¢ok faktére baglhdir.
Boyutlandinlm  Standin boyutlandiriimasi, robot kolun normal kesintisiz galisma sirasinda ve kategori 0, 1
asl ve 2 durma hareketi sirasinda olusturdugu yukleri hesaba katmaldir.

Durma hareketi sirasinda, eklemlerin maksimum nominal ¢calisma torkunu agmalarina izin
verilir. Durma hareketi sirasindaki yuk, durma kategorisi tirinden bagimsizdir.

Asagidaki tablolarda belirtilen degerler, en kéti durum hareketlerindeki maksimum
nominal ylklerin 2,5 glvenlik faktorua ile carpilmis halidir. Gergek yikler bu degerleri

asmaz.
Robot Modeli Mz [Nm] | Fz[N] Mxy[Nm] | Fxy [N]
[[[Undefined variable prod-ur8L.name]]] | TBD TBD TBD TBD
Kategori 0, 1 ve 2 durdurmalari sirasinda maksimum eklem torklari.
Robot Modeli Mz [Nm] | Fz[N] Mxy[Nm] | Fxy [N]
[[[Undefined variable prod-ur8L.name]]] | TBD TBD TBD TBD

Normal ¢alisma sirasinda maksimum eklem torklari.

Normal ¢caligma ytukleri, genellikle eklemlerin ivme limitleri dusurilerek azaltilabilir. Asil
calisma y(ikleri uygulamaya ve robot programina bagldir. Ozel uygulamanizda beklenen
yukleri degerlendirmek icin URSim'i kullanabilirsiniz.
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Giiven Asagidaki tasarim hususlarini dikkate alarak ilave giivenlik marjlar ekleyebilirsiniz:

lik

marjlar + Statik sertlik: Yeterince sert olmayan bir stant, robot hareketi sirasinda sapar ve robot kolun
amagclanan yol noktasina veya yola ulasmamasina neden olur. Statik sertlik eksikligi de
zayif bir serbest stiriis 6gretme deneyimine veya koruyucu duruslara neden olabilir.

Dinamik sertlik: Standin 6z frekansi robot kolunun hareket frekansiyla eslesirse tim sistem
rezonansa girerek robot kolun titrestigi izlenimini yaratabilir. Dinamik sertlik eksikligi de
koruyucu duruslara neden olabilir. Stant minimum 45 Hz rezonans frekansina sahip

olmalidir.

* Yorgunluk: Stant, tim sistemin beklenen ¢alisma émrine ve yik déngllerine uyacak
sekilde boyutlandinimahdir.

A

A

UYARI

Devrilme Tehlikesi potansiyeli.

Robot kolun operasyonel yukleri, masalar veya mobil robotlar gibi
hareketli platformlarin devrilmesine neden olarak olasi kazalara yol
acabilir.

Hareketli platformlarin devrilmesini 6nlemek icin her zaman yeterli
Onlemler alarak guvenlige dncelik verin.

UYARI

Robot harici bir eksen izerine monte edilmisse bu eksenin ivmeleri cok
yuksek olmamalidir.

Kod komutunu kullanarak robot yaziliminin harici eksenlerin hizlanmasini
telafi etmesini saglayabilirsiniz:
set base acceleration ()

Yiksek ivmeler, robotun guivenlik duruslan yapmasina neden olabilir.

6.3. Montaj Aciklamasl

Aciklama

Uc ekipman flansina bir u¢ ekipman takmak igin dort adet M6 disli deligi
kullanir. M6 mukavemet sinifi 8,8 civatalar 8 Nm ile sikilir. Dogru ug

Tool Flange . . . L N . L
ekipman yeniden pozisyonlandiriimasi icin saglanan @6 delikte bir pim
kullanin.

K I

ontro Kontrol Kutusu bir duvara asilabilir veya zemine yerlestirilebilir.

Kutusu
El Unitesi duvara monte edilir veya Kontrol Kutusunun {izerine

El yerlestirilir. Kablonun takilma tehlikesine neden olmadigini dogrulayin.

Kumandasi Kontrol Kutusu ve El Unitesini monte etmek icin ekstra braket satin
alabilirsiniz.
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A

A

UYARI

Robotun énerilen IP derecesini asan ortamlara monte edilmesi ve ¢aligtiriimasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Robotu IP degerlendirmesi i¢in uygun bir ortamda monte edin. Robot,
robot kolun (IP65), El Unitesinin (IP54) ve Kontrol Kutusunun (IP44) IP
degerlerine karsilik gelen degerleri asan ortamlarda ¢alistirimamalidir

UYARI
Dengesiz montaj, yaralanmaya neden olabilir.

* Her zaman robot parcalarinin diizgiin ve giivenli bir sekilde monte
edildiginden ve yerine civatalandigindan emin olun.
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6.3.1. Kontrol Kutusu Montajl

KK'y1 duvara
monte etmek
icin

Kontrol Kutusunu monte etmek igin robotla birlikte verilen ve asagida gdsterilen braketi

kullanin.

Braketi bir duvara monte edin, ardindan Kontrol Kutusunu montaj mandallari araciligiyla

brakete asin.

35

289

35

410

T

s
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6.3.2. Kontrol Kutusu Acikligl

Aciklama Kontrol Kutusundaki sicak hava akisi, ekipmanin arizalanmasina neden olabilir. Yeterli
soguk hava akisi igin dnerilen Kontrol Kutusu boslugu her iki tarafta 200 mm'dir.

1 200 mm

é UYARI
Islak bir Kontrol Kutusu 8liimcul yaralanmaya neden olabilir.

¢ Kontrol kutusunun ve kablolarin sivilara temas etmemesini
saglayin.

* Kontrol Kutusunu (IP44), IP degerlendirmesi icin uygun bir ortama
yerlestirin.
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6.4. Calisma Alanive Faaliyet Alani

Agciklama Calisma alani, yatay ve dikey olarak tamamen uzatiimis robot kolunun menzilidir. Calisma
alani, robotun iglev gérmesinin beklendigi yerdir.

NOT
@ Robot calisma alani ve ¢aligsma alaninin dikkate alinmamasi maddi
hasara yol acabilir.

Robotun monte edilecegi yeri segerken robot tabaninin hemen Ustliindeki ve hemen
altindaki silindirik hacmi g6z éniinde bulundurmak énemlidir. U¢ ekipmani silindirik hacme
yakin hareket ettirmekten kaginiimalidir ¢iinkl bu, u¢ ekipman yavas hareket ederken bile
baglantilarin hizli hareket etmesine neden olur. Bu, robotun verimsiz ¢alismasina neden
olabilir ve risk degerlendirmesi yapilmasini zorlastirabilir.

NOT

@ U¢ ekipmanin silindirik hacme yakin hareket ettirilmesi, baglantilarin cok
hizli hareket etmesine neden olarak islevsellik kaybina ve mala zarar
gelmesine neden olabilir.

* Uc ekipman yavas hareket ederken bile onu silindirik hacme
yaklagtirmayin.

Silindirik hacim, robot tabaninin hem dogrudan Ustiinde hem de dogrudan altindadir. Robot,
taban ekleminden 1750 mm uzanir.

(Degistirilecek gizimler)

On Egik
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6.4 1. Tekilik Onleme

Aciklama Tekillik, robotun devinimini ve pozisyonlama kabiliyetini kisitlayan bir pozdur. Robot kol,
tekillige yaklasirken ve tekillikten ayrilirken hareket etmeyi durdurabilir veya ¢ok ani ve hizli
hareketlere sahip olabilir. Robotun ¢alisma alanina yerlestiriimesi ve ¢alisma alaninin
tanimlanmasi sirasinda, asagida ayrintilan verilen tekillik konumunun dikkate alinmasi
Onemlidir.

é UYARI
Bir tekilligin yakinindaki robot hareketinin robot kol, u¢ eleman ve ig
parcasi menzili icindeki herhangi biri igin tehlike olusturmadigindan emin
olun.

* Dirsek ekleminin hizi ve ivmesi igin glivenlik limitleri belirleyin.

Asagidakiler robot kolda tekillige neden olur:
* Dis calisma alani limiti
* i¢c calisma alani limiti

* Bilek hizalama

Dig calisma  Tekillik, robotun yeterince uzaga ulagsamamasi veya maksimum galisma alaninin disina
alani limiti ulagmasi nedeniyle olusur.

Onlemek icin: Onerilen calisma alaninin disina gcikmasini énlemek amaciyla robotun
etrafindaki ekipmani diizenleyin.
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i¢ calisma
alani limiti

Bilek
hizalama

Tekillik, hareketler robot tabaninin dogrudan Ustlinde veya dogrudan altinda oldugu igin
meydana gelir. Bu da bir¢cok pozisyona/yéne ulasilamamasina neden olur.

Kaginmak icin: Robot gérevini, merkezi silindirin icinde veya yakininda galismay!
gerektirmeyecek sekilde programlayin. Merkezi silindiri dikeyden yataya dondirmek igin
robot tabanini yatay bir ylizeye monte etmeyi de duslinebilirsiniz, bu da potansiyel olarak
gorevin kritik alanlarindan uzaklastirir.

Bu tekillik, bilek eklemi 2'nin omuz, dirsek ve bilek eklemi 1 ile ayni diizlemde dénmesi
nedeniyle meydana gelir. Bu, ¢alisma alanindan bagimsiz olarak robot kolun hareket
araligini sinirlar.

Onlemek igin: Robot gérevini, robot bilek eklemlerini bu sekilde hizalamak gerekmeyecek
sekilde diizenleyin. Ug ekipmanin yénuni de kaydirabilirsiniz, bdylece ug ekipman sorunlu
bilek hizalamasi olmadan yatay olarak isaret edebilir.

6.4.2. Sabit ve Hareketli Kurulum

Acliklama

Robot kol, ister sabit (bir standa, duvara veya zemine monte edilmis) ister hareketli bir
kurulumda (dogrusal eksen, itme arabasi veya mobil robot tabani) olsun, tiim devinimlerde
stabiliteyi saglamak i¢in glivenli bir sekilde monte edilmelidir.
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©.5. Robot Baglantilart: Taban Flans Kablosu

Aciklama Bu alt b6limde, Taban Flans Kablosu konektoriyle yapilandiriimig bir robot kolu igin
baglanti agiklanmaktadir.

Taban Flang Taban Flang Kablosu, robot kolu Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini kurar.
Kablosu Robot Kablosu bir ugta Taban Flans Kablosu konektdriine ve diger ugta Kontrol Kutusu
konektori konektoriine baglanir.

Robot baglantisi kuruldugunda her bir konektori kilitleyebilirsiniz.

é UYARI
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolda gli¢ kaybina neden olabilir.

* Bir Robot Kablosunu baska bir Robot Kablosunu uzatmak igin
kullanmayin.

NOT
Taban Flans Kablosunu dogrudan herhangi bir Kontrol Kutusuna
baglamak, ekipmanda veya mallarda hasara neden olabilir.

* Taban Flans Kablosunu dogrudan Kontrol Kutusuna baglamayin.
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6.6. Robot Baglantilar: Robot Kablosu

Aciklama Bu alt bolim, sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandirilan bir robot kol igin baglantiy
gOsteriyor.

Kolu ve Kablo takildiktan sonra kilittemesini kolaylagtirmak igin, konektori saga gevirebilirsiniz.

Kontrol

* Robot kolunu Robot Kablosuyla Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini
kutusunu gerceklestirin.

baglamak igin * Robottan gelen kabloyu asagida gésterilen Kontrol Kutusunun altindaki konektére

takin ve kilitleyin.

* Robot kolunu ¢evirmeden 6nce, dogru kilittendiginden emin olmak icin konektori iki
kez kivirin.

é UYARI
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolunda gli¢ kaybina neden olabilir.
* Robot Kolu acgikken robot kablosunun baglantisini kesmeyin.

* Orijinal Robot Kablosunu uzatmayin veya degistirmeyin.
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©./. Sebeke Baglantilar

Aciklama Kontrol Kutusuna gelen sebeke kablosunun ucunda standart bir IEC fig vardir.

NOT
@ * |[EC 61000-6-4: Bolim 1 kapsami: "Emisyon gereksinimi igin IEC
61000'in bu bélim, endustriyel (3.1.12) konumlarda mevcut
ortamda kullanilmasi amaglanan elektrikli ve elektronik
ekipmanlar icin gegerlidir."

* IEC 61000-6-4: Bolim 3.1.12 Endustriyel konum: "Locations
characterized by a separate power network, supplied from a
high- or medium-voltage transformer, dedicated for the supply of
the installation”

Sebeke Robota gui¢ saglamak igin Kontrol Kutusu verilen gu¢ kablosu araciligiyla sebekeye
baglantilar baglanir. Gu¢ kablosundaki IEC C13 konektoéri, Kontrol Kutusunun altindaki IEC C14 cihaz
girisine baglanir.

Q UYARI: ELEKTRIK
Sebeke baglantisinin dogru yerlestiriimemesi, yaralanmalara neden
olabilir.

* Sebeke baglantisi igin elektrik fisi, personeli potansiyel tehlikelere
maruz birakmadan glicl kesebilecek sekilde robotun
ulasamayacagi bir yere yerlestiriimelidir.

* Ek koruma uygulanirsa sebeke baglantisi igin elektrik fisi, herhangi
bir potansiyel tehlikeye maruz kalmadan gulcin giderilebilecegi
sekilde korunan alanin digina da yerlestiriimelidir.

NOT
| @ Kontrol Kutusuna baglarken, her zaman ulkeye 6zgu bir prize sahip bir
gug kablosu kullanin. Adaptér kullanmayin.

Elektrik tesisatinin bir parcasi olarak, asagidakileri saglayin:

* Toprak baglantisi

* Ana sigorta

* Artik akim cihaz

* Kilitlenebilir (KAPALI konumda) bir salter

Kilitleme igin kolay bir arag olarak robot uygulamasindaki tim ekipmani kapatmak igin bir
ana salter kurulur. Elektrik spesifikasyonlar asagidaki tabloda gosterilmistir.
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Parametreler Min Tip Maks Birim
Giris voltaji 90 - 264 VAC
Harici sebeke sigortasi (90 -200 V) - 16 A
Harici sebeke sigortasi (200 -264 V) 8 - 16 A
Giris frekansi 47 - 440 Hz
Bekleme giicl - - <1,5 w
Nominal galisma guicii 90 w

A\

UYARI: ELEKTRIK

Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, elektriksel tehlikeler nedeniyle
ciddi yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

* Robotun dogru topraklandigindan emin olun (toprakla elektrik baglantisi).
Sistemdeki tim ekipmanlarin ortak topraklamasini olusturmak igin Kontrol
Kutusunun i¢indeki topraklama simgeleriyle iligkili kullanilmamis civatalari
kullanin. Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en yiksek akimin
akim degerine sahip olacaktir.

* Kontrol Kutusuna giden giris gtictintin bir Artik Akim Cihazi (RCD) ve
dogru bir sigortayla korunmasini saglayin.

* Servis sirasinda tiim robot kurulumu igin tiim gic kilitleyin.

* Robot kilitlendiginde diger ekipmanin robot G/C'sine gli¢
saglamadiklarindan emin olun.

* Kontrol Kutusuna gii¢ verilmeden 6nce, tim kablolarnn dogru sekilde
baglandigindan emin olun. Her zaman orijinal elektrik kablosunu kullanin.
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7. llk OnyUkleme

Aciklama ik &n yiikleme, montajdan sonra robotla yapabileceginiz ilk eylemler dizisidir.
Bu baslangi¢ dizisi sunlari yapmanizi gerektirir:

* Robotu agin

* Seri numarasini girin
* Robot kolu baslatmak
* Robotu kapatin

é UYARI
Robot kolu ¢alistirmadan énce tasima kapasitesinin ve kurulumun
dogrulanmamasi, personelin yaralanmasina ve/veya maddi hasara yol acgabilir.

* Robot kolunu baslatmadan 6nce her zaman gecerli tasima kapasitesi
ve kurulum dogru oldugunu dogrulayin.

é UYARI
Yanls tagima kapasitesi ve kurulum ayarlari, robot kolun ve Kontrol Kutusunun
dogru ¢calismasini engeller.

* Her zaman tasima yukiinin ve kurulum ayarinin dogru oldugunu
dogrulayin.

NOT
@ Robotun daha dusuk sicakliklarda ¢alistinimasi, sicakliga bagli yag ve gres
viskozitesi nedeniyle daha disik performansa veya durmalara neden olabilir.

* Robotun dustuk sicakliklarda ¢alistirnimasi, 1Isinma agsamasi gerektirebilir.
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/.1. Robotu Acma

Robotu Robotu agmak, Kontrol Kutusunu agar ve EU ekranindaki ekrani yiikler.

agmak iin 1. Robota gii¢ vermek igin El Unitesindeki gii¢ diigmesine basin.

/.2. SeriNumarasinin girilmesi

Seri Robotunuzu ilk kez kurmak i¢in robot koldaki seri numarasini girmeniz gerekir.
numarasini Bu prosediir, yazilimi yeniden yiiklediginizde de gereklidir. Ornegin, bir yazilim
eklemek igin glincellemesi yiiklediginizde.

1. Kontrol Kutunuzu segin.
2. Seri numarasini robot kolun tzerinde yazdigi gibi ekleyin.

3. Bitirmek icin Tamam sec¢enegine dokunun.

Baslangi¢ ekraninin yiklenmesi birkag dakika surebilir.

W
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number

Standard |

- DEEE

) 5] (o]

nn@U
o
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/.3. Robot Kolu Baslatma

Robotu Robot kolun galistirimasi, fren sistemini devre disi birakarak robot kolu hareket ettirmeye
caligtirmak ve PolyScope X'i kullanmaya baslamanizi saglar.
I¢in 1. Alt bilginin sol tarafinda, gii¢ diigmesine veya Robot Durumu simgesine dokunun.

Robot kol, Kapali durumundadir.

2. Baslat kutusu gosterildiginde Giig Agik segenegine dokunun. Robot kol, On
ylikleme durumunda.

Initialize

Arm - OFF
Robot arm is currently off and not communicating with the controller.

Press "Power On" to send power to the arm in a locked state.

Active Payload N P
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

Power On

Robot State
Off

3. Frenleri serbest birakmak icin Kilidi A¢ segenegine dokunun.

Initialize

Arm -
The robot arm is powered but for safety has its brakes applied.

Confirm that the below payload is accurate before unlocking.

Active Payload N P
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

(') Power Off ﬁ] Unlock

Robot State
Locked

Eklem frenleri serbest birakilirken robot kolun baslatiimasina ses ve hafif hareketler
eslik eder.
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4. Robot kol durumu artik Etkin ve araylizi kullanmaya baslayabilirsiniz.

Initialize

Arm -

Robot arm is currently active and can communicate with the control
box and other equipment.

Press "Power Off" to stop the communication and power off the
robot arm.

Active Payload N P
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

O Power Off

Robot State
Active

5. Robot kolu kapatmak icin Gii¢ Kapali digmesine dokunabilirsiniz.

Robot kol durumu Bosta durumundan Normal durumuna gegtiginde sensor verileri robot kolunun
yapilandirilmis montajina karsi kontrol edilir.

Montaj dogrulanirsa tiim eklem frenlerini serbest birakmaya devam etmek ve robot kolu ¢calismaya
hazirlamak icin BASLAT secenegine dokunun.

/.4. Robotu Kapatma

Robot kolun
gucini {fi UYARI
kapatmak Beklenmedik baslangi¢ ve/veya hareket yaralanmaya yol agabilir

igin * Monte etme ve montaji sbkme sirasinda beklenmeyen baslatmalar
Onlemek icin robot kolunun gliciini kesin.

1. Alt bilginin sol tarafinda, robot kolu kapatmak i¢cin Robot Durumu simgesine
dokunun.

Simge rengi, yesilden beyaza doner.
Kontrol Kutusunu kapatmak igin El Unitesindeki giic diigmesine basin.

Kapat iletisim kutusu gosterilirse Giicii Kapat secenegine dokunun.

Bu noktada, sunlari yapmaya devam edebilirsiniz:
* Elektrik kablosunu/gu¢ kablosunu duvar prizinden ¢ikarin.

* Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi i¢in 30 saniye bekleyin.
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/7.5. Uygulama Sekmes;

Uygulama mendisi, robotun ve PolyScope X'in genel performansini etkileyen ayarlar
yapilandirmaniza olanak tanir.

Application

...........

rrrrrrrr

System Info

Messages, Joint

Operator Screen

uuuuuuu

vvvvvvvvv

= 100000 mmis

Cizim 1.1: Uygulama diigmelerini gbsteren uygulama ekrani.

Asagidaki yapilandirma ekranlarina erismek i¢in Uygulama menusunu kullanin:

Montaj
Cerceveler
Izgaralar

Uc¢ Elemanlar
Motion Profiles
iletisim

Givenlik

Akilli Beceriler
Sidebar
Operator Screen

Sistem Bilgileri

URS8 Long PolyScope X

60

Kullanici Kilavuzu



7. ilk Onyiikleme

IR
UNIVERSAL ROBOTS

7.5.1. lletisim

Aciklama

iletisim ekrani, robot kontrol kutusuna gelen/giden canli G/C sinyallerini izlemenizi ve
ayarlamanizi saglar. Ekran, programin yuritilmesi de dahil olmak tizere G/C'nin mevcut
durumunu géruntiler. Program yiritmesi sirasinda herhangi bir degisiklik yapilirsa
program durur. Program durdugunda, tiim ¢ikis sinyalleri durumlarini korur.

iletisim ekrani 10 Hz'de giincellenir, bu nedenle gok hizli sinyaller diizgiin
goruntilenmeyebilir. Yapilandirlabilir G/C'leri Guvenlik G/C sinyalleri adresinde
tanimlanan 6zel gliivenlik ayarlar igin ayirabilirsiniz. Ayrilmis olanlar, varsayilan veya
kullanici tanimli ad yerine glivenlik islevinin adina sahip olur. Giivenlik ayarlari igin ayriimig
yapilandirilabilir ¢ikislar secilemez, sadece LED olarak gosterilir.

oo
oo
Application

i}

Frogram

©

an

2

Operator

Robot State
Off

Communication

Configurable Input
Robot
clo Lo cl4

Wired 10
safequard Reset
Tool 10
cn Lo
16
Modbus Safeguard Reset
+ addSource ciz w a7z
c13 Lo

Cizim 1.2: G/C'leri gbsteren iletisim ekrani.

Configurable Output
CoO0 Lo co4
co1 Lo cos5
co2 Lo coe6
co3 Lo co7

Digital Input

DIOo Lo DI 4 Lo

DI1 Lo DI5 Lo

DI 2 Lo Di6 Lo

DI3 Lo D17 Lo ciobal

Variables
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3. Kurulum

8.1. Elektrik Uyarilari ve |kazlar

Uyarilar Bir uygulama tasarlarken ve kurarken de dahil olmak tizere tum araylz gruplariigin
asagidaki uyarilara uyun.

é UYARI
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, glivenlik islevleri gegersiz
kilinabileceginden ciddi yaralanmalara veya 6liime neden olabilir.

* Asla glvenlik sinyallerini dogru gtivenlik seviyesindeki bir glivenlik PLC'si
olmayan bir PLC'ye baglamayin. Glvenlik arabirimi sinyallerinin normal
G/C arabirimi sinyallerinden ayr tutulmasi 6nemlidir.

* Guvenlikle ilgili tim sinyaller artik seklinde yapilacaktir (iki bagimsiz
kanal).

* Tek bir anizanin giivenlik islevinin kaybina yol agmamasi igin iki bagimsiz
kanal ayn tutun.

é UYARI: ELEKTRIK
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, elektriksel tehlikeler nedeniyle
ciddi yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

* Suya maruz kalma i¢in degerlendiriimeyen tiim ekipmanin kuru kalmasini
saglayin. Uriine su kagmasina izin verilirse, tiim giicii kilitleyin-etiketleyin,
sonra destek almak igin yerel Universal Robots servis saglayicinizla
irtibata gegin.

* Yalnizca robotla birlikte gelen orijinal kablolar kullanin. Robotu kablolarin
esnemeye maruz kalacaklari uygulamalar icin kullanmayin.

* Arabirim kablolarini robot G/C'ye takarken dikkat edilmesi gerekir. Alttaki
metal plaka, arabirim kablolari ve konektorleri igindir. Delikleri delmeden
Once plakayi sokun. Plakayi tekrar takmadan énce tim talaslar
temizlendiginden emin olun. Dogru kilif boyutlarini kullanmayi unutmayin.
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é UYARI
Seviyeleri 6zel IEC standartlarinda tanimlananlardan daha yiiksek olan rahatsiz
edici sinyaller, robotun beklenmedik davraniglarina neden olabilir. Asagidakilere
dikkat edin:

* Robot, uluslararasi IEC standartlarina gére Elektromanyetik Uyumluluk
(EMC) acisindan test edilmistir. Cok yiksek sinyal seviyeleri veya asiri
maruz kalma, robota kalici hasar verebilir. EMC sorunlarnin genellikle
kaynak islemlerinde goéruldigu ve normalde gunlikte hata mesajlariyla
belirtildigi géruldi. Universal Robots, EMC sorunlarindan kaynaklanan
herhangi bir hasardan sorumlu tutulamaz.

* Ek testler uygulanmadigi stirece, Kontrol Kutusundan diger makinelere ve
fabrika ekipmanina giden G/C kablolarinin 30 m'den uzun olamayacagina
dikkat edin.

L ZEMIN

= Eksi baglantilar GND (toprak) olarak anilir ve robotun kalkanina ve denetleyici
kutusuna baglanir. S6zii gecen tim GND baglantilar yalnizca gli¢ saglamak ve
sinyal gdndermek icindir. PE (Koruyucu Topraklama) igin, kontrol kutusu iginde
bulunan toprak simgeli M6 boyutundaki vida baglantilarini kullanin. Topraklama
iletkeni, en azindan sistemdeki en ylksek akimin akim degerine sahip olacaktir.

KILAVUZU OKUYUN
Kontrol kutusunun igindeki bazi G/C'ler, normal veya glivenlikle ilgili G/C igin

yapilandirlabilir. Elektrik Araytzi bolimuanun tamamini okuyun ve anlayin.
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3.2. Kontrol Kutusu Baglanti Noktalari

Aciklama Kontrol Kutusundaki G/G arayiiz gruplarinin alt tarafinda asagida aciklanan harici baglanti
noktalari ve bir sigorta bulunur. Kontrol Kutusu kabininin tabaninda, baglanti noktalarina
erismek amaciyla harici konektdr kablolarini calistirmak igin kapakl agikliklar vardir.

Harici Harici baglantilar igin baglanti noktalari asagidaki gibidir:

baglanti .
noktalari

Robot kolu kontrol etmek veya programlamak igin El Unitesini kullanmak iizere El
Unitesi baglanti noktasi.

SD kart takmak icin SD kart baglanti noktasi.
Ethernet tipi baglantilara izin vermek icin ethernet baglanti noktasi.

DisplayPort kullanan monitdrleri desteklemek icin Mini DisplayPort. Bu, bir DVI veya
HDMI donistirtciye aktif bir Mini Ekran gerektirir. Pasif dontstirtculer, DVI/HDMI
baglanti noktalariyla galismaz.

Mini Bigak Sigorta harici bir glic kaynagi baglandiginda kullanilr.

NOT
@ Kontrol Kutusu agikken bir El Unitesinin baglanmasi veya baglantisinin

kesilmesi ekipman hasarina neden olabilir .
* Kontrol Kutusu agikken bir El Unitesi baglamayin.

* Bir El Unitesi baglamadan énce Kontrol Kutusunu kapatin.

NOT
@ Kontrol Kutusunu agmadan 6nce aktif adaptorin takiimamasi, ekran gikisini

engelleyebilir.
* Kontrol Kutusunu agmadan 6nce aktif adaptori takin.

* Bazi durumlarda harici monitériin Kontrol Kutusundan énce agilmasi
gerekir.

* T4m adaptorler kutudan ¢iktigr gibi calismadigindan, revizyon 1.2'yi
destekleyen aktif bir adaptor kullanin.
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8.3. Ethernet

Aciklama Ethernet araylzl asagidakiler igin kullanilabilir:
* MODBUS, EtherNet/IP ve PROFINET.

* Uzaktan erisim ve kontrol.

Ethernet kablosunu, Kontrol Kutusunun tabanindaki delikten gegcirip, braketin alt kismindaki
Ethernet baglanti noktasina takarak baglamak icgin.

Kabloyu Ethernet baglanti noktasina baglamak igin Kontrol Kutusunun tabanindaki kapagi uygun bir
kablo kilifiyla degistirin.

Elektrik spesifikasyonlari agagidaki tabloda gosterilmistir.

Parametreler Min Tip Birim
iletisim hizi 10 - 1000 Mb/sn
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8.4. 3PE El Unitesi Yiklemesi

8.4.1. Donanim Kurulumu

El Unitesini
kaldirmak igin @ NOT

El Unitesini degistirmek, sistemin acilista bir hata bildirmesine yol
acabilir.

* El Kumandasi tiirQ igin daima dogru yapilandirmayi segin.

Standart El Unitesini gikarmak igin:

1. Kontrol kutusu giiclinii kesin ve ana gui¢ kablosunun baglantisini glic kaynagindan
kesin.

2. El Unitesi kablolarini takmak igin kullanilan iki kablo bagini gekin ve gikarin.

3. Gosterilen sekilde El Unitesi fisinin her iki tarafindaki klipsleri bastirin ve El Unitesi
baglanti noktasinin baglantisini kesmek icin asagi dogru gekin.

4. Kontrol kutusunun altindaki plastik rondelayi tam agin/gevsetin ve El Unitesinin
fisini ve kablosunu gekin.

5. El Unitesinin kablosunu ve El Unitesini yavascga gikarin.

| 1 | Klips | 2 | Plastik rondela
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| 1 | Kablo baglan

3PE 1. El Unitesi fisini ve kablosunu kontrol kutusunun altina yerlestirin ve plastik rondelayi
El Unitesi sikica kapatin/sikin.
kurulumu igin 2. Baglantiicin El Unitesi fisini El Unitesi baglanti noktasina takin.

3. El Unitesi kablolarini takmak icin iki yeni kablo bagi kullanin.

4. Ana guc kablosunu gli¢ kaynagina baglayin ve kontrol kutusunu galistirin.

El Unitesi, uygun sekilde depolanmadigi takdirde her zaman takilma tehlikesi
olusturabilecek bir kablo uzunluguna sahiptir.

* Takilma tehlikelerini 6nlemek icin her zaman EI Unitesini ve kablo aparatini kaldirin.
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3.5. DenetleyiciG/C

Aciklama

G/G
gruplari

Kontrol Kutusu icindeki elektrik araytizd, robot kol ile farkl ekipman tirleri arasinda iletisim
ve yapilandirma saglayan Girisler ve Cikislar G/G gruplarindan olusur. G/G gruplar sunlari
igerir:

* Dijital (24 V)

* Yapilandirlabilir (24 V)

* Analog

* Givenlik (24 V)

Asagidaki sekilde, Kontrol Kutusunun igindeki elektrik arabirim gruplarinin yerlesimi
gOsterilmistir. Asagida gosterildigi gibi renk semasinin amacini gdzlemleyin ve koruyun.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
§|24v 12V(H| PWR{| [24v|H|[24V|H]| [ oV [H|{ oV || [24Vv|H|[24V(H]| [ov |[H|/ ov |H| [2[AG (N
(%2}

z [EI0 GND| M| [GND clo|m|[ci4|m] [coo[m||co4[m] [Dio|m|[Di14|m]| [poo[m|[pos|m| [=[Al0]m
& [24v ON |H| 24V 24v[m|[2av[m]| [ov [m|[ov[m] [24v]m|[24v[m]| [ov [m]|[ov|m]| |E[Ac|m
HER OFF|H| | ov Cl1|M|[ci5|H| |co1{M||cos5/M| |DI1|M]||DI5|M| [DO1{M|[DO5|M| |<[All|H
s [24v 24v|(M|[24v|H| [ ov [H|| ov |H| [24v|H|[24v/H]| |ov |[H| ov |H| [£]AG|H
= Q

2 [slo SToTal[S =] [C'2|M|[Cl6 M| [co2|M|icos| M| [Di2|M||[Di6|M| [DO2/M|IDo6|/M| | = /ACO|M
s[24vm||8|8|2]|2|2|3|[2av[m][24v[m] [ov [m]|| ov [m] [24v|m]|[22v[m] [ov [m]|[ ov[m]| |2 [AG [m
HER o Emmmm| |c3[m|c7|m| |co3m||co7|m]| [oi13[m]|[pi17|m]| [po3(m||[po7|m]| |£ [a01|m
Kirmizi metinle sari Atanmig guvenlik sinyalleri

Siyah metinle sari Guvenlik i¢in yapilandirlabilir

Siyah metinle gri Genel amach dijital G/C

Siyah metinle yesil Genel amaclh analog G/C

Robotu, listelenen (g giris icin de ayni olan elektriksel 6zelliklere goére kurabilirsiniz.
* Glvenlik G/C.
* Yapilandinlabilir G/C.
* Genel amacgh G/C.

NOT
@ Yapilandinlabilir G/C, guvenlikle ilgili G/C veya normal G/C olarak
yapilandinlmis G/C'dir. Bunlar, siyah metinli san uclardir.

Gii¢ terminal blokunu yapilandirarak dijital G/C'yi 24 V'luk dahili veya harici bir glic kaynagiyla
calistirmak mimkiindiir. Bu blok, dért terminalden olusur. Ustteki ikisi (PWR ve GND), dahili
24V beslemeden gelen 24 V ve topraklamadir. Bloktaki alt iki terminal (24 V ve 0 V) G/C'yi
beslemek igin 24 V girisidir. Varsayilan yapilandirma, dahili gli¢ kaynagini kullanir.
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Gii¢ kaynag Bu drnekte, varsayilan yapilandirma dahili gti¢ kaynagini kullaniyor
varsayilan
Power
PWR | H
GND
24v |
ov
Harici gtli¢ Daha fazla akim gerektiginde, harici bir gli¢ kaynagini asagida gosterildigi sekilde
kaynag baglayabilirsiniz.

Sigorta, maksimum 10 A akim derecesine ve minimum 32 V voltaj derecesine sahip Mini
Bigak tipindedir. Sigorta UL isaretli olmalidir. Sigorta asin yuklenmigse degistirilmelidir.

’_( Power

PWR H
GND H
24V B+

\ ov W

Bu 6rnekte, yapilandirma daha fazla akim icin harici bir gi¢ kaynagi kullaniyor.

Gic kaynagi Dahili ve harici glic kaynaginin elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmektedir.

6zellikleri
Uglar Parametreler Min Tip Maks Birim
Dahili 24 V gli¢
kaynagi
[PWR - GND] Voltaj 23 24 25 \
[PWR - GND] Akim 0 - 2* A
Harici 24 V giris
gereklilikleri
[24 V - 0 V] Voltaj 20 24 29 Y
[24 V - 0 V] Akim 0 - 6 A
*500 msn veya %33 gorev dongusi icin 3,5 A.
Kullanici Kilavuzu 69 URS8 Long PolyScope X

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



R
UNIVERSAL ROBOTS 8. Kurulum

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

Dijital G/IC  Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir. Elektrik spesifikasyonlari asagida
6zellikleri gOsterilmistir.

Uglar Parametreler Min Tip Maks Birim
Dijital Cikiglar

[COx / DOx] Akim* 0 - 1 A

[COx / DOx] Voltaj dislisi 0 - 0,5 V

[COx / DOx] Kagak akimi 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] islev - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tip
Dijital Girisler

[EIx/SIx/CIx/DIx] Voltaj -3 - 30 \%

[EIx/SIx/CIx/DIx] KAPAT bolgesi -3 - 5 V

[EIx/SIx/CIx/DIx] AC bolgesi 11 - 30 \

[EIx/SIx/CIx/DIx] Akim (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIX] islev - PNP + - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tip

* Maksimum 1H direncli yUkler veya enduiktif yikler igin.

8.5.1. Dijital Giris ve Cikis

Dijital Cikis  Ucg ekipman iletisim aray(iz(, iki dijital ¢ikisin bagimsiz olarak yapilandirimasina olanak tanir.
PolyScope'ta her bir pimin, ¢ikis modunun ayarlanmasina izin veren bir agilir mendsu vardir.
Asagidaki secenekler mevcuttur:

* Batma: Bu, pimin bir NPN veya Batma yapilandirmasinda yapilandiriimasini saglar.
Cikis kapaliysa pim, bir akimin topraga akmasina izin verir. Bu, tam bir devre
olusturmak icin PWR pimiyle birlikte kullanilabilir.

* Kaynaklama: Bu, pimin bir PNP veya Kaynak yapilandirmasinda yapilandiriimasini
saglar. Cikis acik oldugunda, pin pozitif bir voltaj kaynagi saglar (GG Sekmesinde
yapilandirilabilir). Bu, tam bir devre olusturmak icin GND pimi ile birlikte kullanilabilir.

* itme / Cekme: Bu, pimin bir itme / Cekme yapilandirmasinda yapilandiriimasini saglar.
Cikis acik oldugunda, pim pozitif bir voltaj kaynagi saglar (GC Sekmesinde
yapilandirilabilir). Bu, tam bir devre olusturmak icin GND pimi ile birlikte kullanilabilir.
Cikis kapaliyken, pim topraga bir akim akmasina izin verir.

Yeni bir gikis yapilandirmasi secildikten sonra degisiklikler gecerli olur. Halihazirda yikli
olan kurulum, yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde degistirilir. U¢ ekipman c¢ikiglarinin
amaclandigi gibi calistigini dogruladiktan sonra, degisikliklerin kaybedilmesini énlemek icin
kurulumu kaydettiginizden emin olun.
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Dijital Gikig

Uc ekipman iletisim arayiz, iki dijital ¢ikisin bagimsiz olarak yapilandirilmasina olanak tanir.
PolyScope'ta her bir pimin, ¢ikis modunun ayarlanmasina izin veren bir acilir menusui vardir.
Asagidaki secenekler mevcuttur:

* Batma: Bu, pimin bir NPN veya Batma yapilandirmasinda yapilandiriimasini saglar.
Cikis kapaliysa pim, bir akimin topraga akmasina izin verir. Bu, tam bir devre
olusturmak icin PWR pimiyle birlikte kullanilabilir.

* Kaynaklama: Bu, pimin bir PNP veya Kaynak yapilandirmasinda yapilandiriimasini
saglar. Cikis acik oldugunda, pin pozitif bir voltaj kaynagi saglar (GC Sekmesinde
yapilandirilabilir). Bu, tam bir devre olusturmak icin GND pimi ile birlikte kullanilabilir.

* itme / Cekme: Bu, pimin bir itme / Cekme yapilandirmasinda yapilandiriimasini saglar.
Cikis acik oldugunda, pim pozitif bir voltaj kaynagi saglar (GC Sekmesinde
yapilandirilabilir). Bu, tam bir devre olusturmak icin GND pimi ile birlikte kullanilabilir.
Cikis kapaliyken, pim topraga bir akim akmasina izin verir.

Yeni bir ¢ikis yapilandirmasi secildikten sonra degisiklikler gecerli olur. Halihazirda yukli
olan kurulum, yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde degistirilir. U¢ ekipman ¢ikislarinin
amaclandidi gibi calistigini dogruladiktan sonra, degisikliklerin kaybedilmesini 6nlemek icin
kurulumu kaydettiginizden emin olun.
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3.5.2. Tahrik GUcu Gostergesi

Aciklama Sdiricu gug gostergesi, robot kol agildiginda veya robot kablosuna gui¢ geldiginde yanan
bir 1siktir. Robot kol kapatildiginda, surlicu gug gostergesi kapanir.

Siricu gl gostergesi, Dijital Cikiglar araciigiyla baglanir. Giivenlik 6zelligi degildir ve
glvenlik G/C'leri kullanmaz.

Goésterge Siricl glc gostergesi 24 VDC'de calisabilen bir isik olabilir.
Gdéstergeyi Gdstergenin ayarlanmasi, cikiglar igin bir 1sik ve kablolama gerektirir.
ayarlamak igin 1. Siiriicti giic gostergesini asagidaki resimde gbsterildigi gibi Dijital Cikislara

baglayin.
2. Sdrus gucu gostergesinin dogru baglandigindan emin olun.
* Robot kolu acgabilir ve 1s1gin yandigini dogrulayabilirsiniz.

* Robot kolu kapatabilir ve 1s1gin séndigind dogrulayabilirsiniz.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| oV |
DOO|H |[DO4| & J
ov | H|| ov|
DO1/H||DO5|H
ov |H||ov|H
DO2(H||DO6|H
ov |H||ov| N
DO3|H ||DO7|H
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Gostergeyi 1. Navigasyon menistinde Uygulama secenegine dokunun.
ya.pllandlrmak 2. lletisim secenegini belirleyin.
ein 3. Yan menude Kablolu 10 secenegini belirleyin.
4. Iistediginiz cikis tiiriine ilerleyin ve asagidakilerden birini segmek icin dokunun:

* Yapilandinlabilir Cikis
* Dijital Cikis
* Analog Cikis
5. Eylem Onayar segenegini belirleyin
Secilen cikisi adlandirabilirsiniz

6. Acilir menlde Siris gici agikken yiiksek, aksi takdirde Diisiik secenegini

belirleyin.
— Program name
= Default program a2
ccec
oo - Communication ccec
oo
Application .
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i) ~  Robot Hew
o cIo Lo C14 Lo coo Lo 04 10 D10 Lo D14 Lo
) Wired 10 —
Safeguard Reset High when -
@ Tocl IO CIS Lo @ e 05 10 [ @] Lo DIS 0 pogem
CI1 Lo structure
=D ~  Modbus 16 Lo co1 Lo co6 Lo D12 Lo DI 6 Lo
Safeguard Reset o
Q =+ Add source a2 o CI7 o 2 1o 07 1o DI3 Lo DI7 10  gupa
Variables
Operator
as o COSRN|LO

Robot State

Active

Program name

Default program L7l
ccec
oo < Communication ccec
oo
Application R
Configurable Input Configurable Output Digital Input e
] v Rebot s
& cI1o Lo 14 Lo Co0 10 C04 110 DIO Lo D14 Lo
e Wired 10 =
Safequard Reset -
@ Tool IO < br1 1o DI5 10 oogam
CI1 Lo coo Lo structure
» ~ Modbus C DI2 0 DI6 Lo
Safequard Reset Name P o
Q <+ AddSource az 0 C o DI3 Lo D17 10 Giobal
e = v Variables
Operator High when drive power is on, otherwise Low
cI3 Lo

Robot State _ Speed +
Active 100 %
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3.6. Guvenlik G/C

Giivenlik Bu bolimde, atanmis guivenlik girisi (Kirmizi metinli sari ug) ve giivenlik G/C'si olarak
G/C yapilandirildiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sar uclar) tarif edilmektedir.
Guivenlik cihazlar ve ekipmanlari, Givenlik bélimundeki giivenlik talimatlarina ve risk
degerlendirmesine gére kurulmaldir.
Tam emniyet G/C'leri eslestirilmistir (yedekli), bu nedenle tek bir hata emniyet islevinin
kaybina neden olmaz. Ancak glvenlik G/C'si iki ayri dal olarak tutulmalidir.

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

Sirekli gtvenlik girisi tirleri sunlardir:

* Robot Acil Durdurma sadece acil durum durdurma ekipmanlari igindir

* Koruma Durdurma koruyucu cihazlar igin

* 3PE Durdurma koruyucu cihazlar igin

Tablo islevsel fark, asagida gosterilmistir.
: Emniyetli 3PE
AclBurdtima Durdurma Durdurma
Robotun hareketi durur Evet Evet Evet
Program yiritme duraklatilir duraklatilir duraklatilir
Tahrik glict Kapali Acik Acik
Sifirlama Manuel Otomatik veya | Otomatik veya
elle elle
Kullanim sikiigi Seyrek Her devirila Her devirila
seyrek seyrek
Yeniden baglatma gerekir Yaln!.z ca fren Hayir Hayir
cozme
Durdurma Kategorisi (IEC 60204-1) 1 2 2
izleme islevinin performans seviyesi
(ISO 13849-1) PLd PLd PLd
Givenlik Ek giivenlik G/C islevlerini, 6rnegin Acil Durum Durdurma Cikisini ayarlamak igin
ikazi yapilandirilabilir G/C'yi kullanin. Guvenlik islevleri icin bir dizi yapilandinlabilir G/C

tanimlamak icin PolyScope arayiizini kullanin.

UYARI

A\

* Gilvenlik islevleri dizenli olarak test edilecektir.

Guvenlik islevlerinin dizenli olarak dogrulanmamasi ve test edilmemesi
tehlikeli durumlara yol acabilir.

* Robot ¢alistinimadan énce glivenlik islevleri dogrulanacaktir.

URS8 Long PolyScope X
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OSSD Tudm yapilandinimis ve sirekli guivenlik girisleri, pals boylari 3ms altindaki OSSD glivenlik
Sinyalleri ekipmaninin kullanimina olanak saglamak icin stzulir. Guvenlik girisi her milisaniyede bir
orneklenir ve girisin durumu son 7 milisaniye boyunca en sik gorilen giris sinyali ile
belirlenir.
OSSD Bir guivenlik ¢ikisi etkin olmadiginda/yiksek oldugunda OSSD darbelerini ¢cikarmak igin
Giivenlik Kontrol Kutusunu yapilandirabilirsiniz. OSSD darbeleri, Kontrol Kutusunun givenlik
Sinyalleri cikislarini aktif/duisiik yapma yetenegini algilar. OSSD darbeleri bir gikis igin
etkinlestirildiginde, her 32 ms'de bir glivenlik ¢ikisinda 1 ms dusuk darbe Uretilir. Glvenlik
sistemi, bir ¢cikisin bir kaynaga ne zaman baglandigini algilar ve robotu kapatir.
Asagidaki sekil sunlan géstermektedir: bir kanaldaki darbeler arasindaki stire (32ms), darbe
uzunlugu (1ms) ve bir kanaldaki bir darbeden diger kanaldaki bir darbeye kadar gecgen siire
(18ms)
0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms
SafetyA _‘u
32 ms 1ms
SafetyB 18 ms J_I ]
Guvenlik Cikisi icin OSSD'yi etkinlestirmek igin
1. Baslikta, Kurulum 'e dokunun ve Giivenlik' G segin.
2. Givenlikaltinda G/G'l segin.
3. GI/C ekraninda, Cikis Sinyali altinda, istediginiz OSSD onay kutusunu se¢in. OSSD
onay kutularini etkinlestirmek igin cikis sinyalini atamaniz gerekir.
Varsayilan Robot, herhangi bir ek glivenlik ekipmani olmadan ¢alismasini saglayan varsayilan bir
guvenlik yapilandirmayla goénderilir.

yapilandirmasi

Acil durum
durdurma
diigmelerini
baglama

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
S

Emergency Stop

Safeguard Stop

Cogu uygulamada, bir veya daha fazla ek acil durum durdurma diigmesinin olmasi
gerekir. Asagidaki sekilde bir veya daha fazla acil durum durdurma digmesinin nasil
baglanabilecegi gosterilmistir.
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Kurulum
Diger GUI tzerinden asagidaki G/C islevlerini yapilandirarak, robotla diger makinelerin
makinelere acil arasinda paylasiimis bir acil durum durdurma islevi ayarlayabilirsiniz. Robot Acil Durum
durum Durdurma Girisi, paylasma amaglari igin kullanilamaz. ikiden fazla UR robotunun veya
durdurmasini diger makinelerin baglanmasi gerektiginde, acil durum durdurma sinyallerini kontrol

paylagma etmek igin bir glvenlik PLC gerekir.

* Yapilandinlabilir giris cifti: Harici Acil Durum Durdurmasi.

* Yapilandirlabilir ¢ikis gifti: Sistem Durdurmasi.

Asagidaki sekilde, iki UR robotunun acil durum durdurma islevlerini nasil paylastigi
gosterilmistir. Bu 6rnekte kullanilan yapilandiriimis G/C'ler CI0-CI1 ve CO0-CO1dir.

N
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Otomatik Bu yapilandirma sadece operatoriin kapidan gecip onu arkasindan kapatamayacagi
devam etmeli uygulamalaricin tasarlanmistir. Yapilandinlabilir G/C, robot hareketini yeniden

koruma etkinlestirmek icin kapinin disindaki bir sifilama diigmesini ayarlamak icin kullanilir. Sinyal
amagli yeniden olusturuldugunda robot otomatik olarak harekete devam eder.

durdurma

A

Safety

UYARI

Sinyal guvenlik ¢evresinin iginden yeniden olusturulamiyorsa, bu
yapilandirmayi kullanmayin.

Si1

_eav]m
AR W~
5 [2ev [m
& [en [mf
24v W ‘#‘#
g|sio
HENC A
£
3

Emegeney S
E‘m
£|3

e

NAR m‘
<|[e|<|[= §
DOCIOCCICICN

ﬁ

s

AN

Saleguard Stop

@

Bu 6rnekte bir kapi anahtari, kapi Bu érnekte bir glivenlik mati, otomatik devam ettirmenin
aclldiginda robotun durduruldugu uygun oldugu bir giivenlik cihazidir. Bu 6rnek ayni
zamanda bir gtivenlik lazer tarayicisi icin de gegerlidir.

temel bir koruma cihazidir.
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Sifirlama Koruma amagli arabirim, bir 1sik perdesiyle etkilesimde bulunmak igin kullanildiginda,
digmeli glvenlik cevresi disinda bir sifirlama gerekir. Sifilama diigmesinin iki kanal tipinde olmasi
Koruma gerekir. Bu 6rnekte sifirlama igin yapilandinlan G/C, CI0-Cl1'dir.
Amacli =
Durdurma (‘ /45
/ .......

§/ E= | e

gﬂl 24v (@ |[24v [m # # [ ov [m]

A WA -

(i Q- / -------

3[sn[m (cis [m][cr |m]

S
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3.6.1. Mod Secimiicin G/C Kullanim

Aciklama Robot, El Unitesi kullanimadan ¢alisma modlari arasinda gegcis yapacak sekilde
yapilandirilabilir. Bu, Otomatik moddan Manuel moda ve Manuel moddan Otomatik moda
gecerken EU'niin kullanilmasinin yasak oldugu anlamina gelir.

El Unitesi kullaniimadan modlarin degistiriimesi, giivenlik G/C yapilandirmasi ve mod
secici olarak ikincil bir cihaz gerektirir.

Mod segici Mod segici, yedekli bir elektrik diizenine sahip veya 6zel bir glivenlik PLC'sinden gelen
sinyallere sahip bir anahtari olabilir.

Mod segiciyi Anahtarli salter gibi mod segicinin kullanilmasi, EU'niin modlar arasinda gegis yapmak igin
kullanmaki¢in  kullaniimasini énler.

1. Mod segicinizi asagidaki resimde gosterildigi gibi girislere baglayin.

2. Mod segicinin dogru sekilde baglandigini ve yapilandirildigini dogrulayin.

Key Switch

Configurble Inputs

24vIH |24V

Clo/H||Ccl4|

24ViH |24V

Cll|H|ci5|}H

24V(H |24V R /
Cil2|H||Cl6 |

24V | |24V |IE

CI3(H||CI7 .-—/
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Bagh giivenlik ikincil cihaz baglantisi icin glivenli giriglerin yapilandinimasi, giivenlik G/G ekraninin
giriglerini kilidinin agiimasini gerektirir.
yapilandirmak 1. Navigasyon meniisiinde Uygulama segenegine dokunun.

icin
¢ 2. Givenlik secenegini belirleyin.

3. Ekranin alt kismindaki Kilidi A¢ 6gesine dokunun.

istendiginde, Giivenlik ekraninin kilidini agmak igin sifrenizi girin.

Daha dnce bir gifre tanimlamadiysaniz varsayilan sifreyi kullanin: ursafe.
4. Guvenlik G/C'si altindaki Girigler secenegini belirleyin.

5. Giris aciir menusu segeneklerinden birine dokunarak giris sinyallerinden birini
segin.

6. Aclilir listeden Caligma Modu secenegini belirleyin.
7. Uygula segenegine dokunun ve robotun yeniden baslatiimasina izin verin.
8. Giivenlik Yapilandirmasini Onayla secenegine dokunun.

Artik ikincil cihazi yalnizca galisma modlari segmek ve/veya bunlar arasinda gegis
yapmak icin kullanabilirsiniz.

Giris ikincil cihaza atandiginda, EU (izerinden anahtarlama modlari devre disi birakilrr.
Modlar degistirmek icin EU kullaniimaya galisilirsa EU'niin galisma modunu degistirmek
icin kullanilamayacagini onaylayan bir mesaj goérindar.
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8.6.2. Uc Pozisyon Etkinlestirme Cihaz

Aciklama Robot kol, 3PE El Unitesi seklinde bir etkinlestirme cihazi ile donatiimistir.
Kontrol Kutusu, asagidaki etkinlestirme cihazi yapilandirmalarini destekler:

* 3PE El Kumandasi
* Harici Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi

* Harici Ug Pozisyonlu cihaz ve 3PE El Unitesi

Asagidaki sekil, U¢ Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazinin nasil baglandigini gdsterir.

Confil;urabl Inputs

3-Position Switch

24V
CI3

24V 24v |H 1
clof| <y (| ;
24v Nl | [2av) B — —
Cl [ECI5 |l
24v |(H|[2hv]H "
Cci2 |[H|[¢e)l

| | | |

| |

Not: Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi girisi icin iki giris kanali, 1 saniyelik anlasmazlik
toleransina sahiptir.

NOT
UR robot giivenlik sistemi, birden fazla harici Ug Pozisyonlu

Etkinlestirme Cihazini desteklemez.

Calisma Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi kullanmak, Calisma Modu anahtarinin kullaniimasini
Modu gerektirir.
Diigmesi

Asagidaki sekil, bir Calisma Modu anahtarini géstermektedir.

Conﬁlurabl pUS Operational mode Switch
24V)(H||24v |H =
cio|/m|{ci4 [m :
24v][H|[24v [m — —]
cij|Hj|cis (W :

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

24v NA |[24VY

Ci3 | ECI7 N\
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3.6.3. Guvenlik G/C Sinyalleri

Aciklama

G/, girigler ve ¢ikislar arasinda boliinmustiir ve her bir islev Kategori 3 PLd 6zelligi
saglayacak sekilde eslestirilmistir.

Safety

' RobotLimits
Robot Limits.
Prograr
v Joint Limits
Joint Speeds
Joint Positions
Operator v safetyljo
Inputs
Outputs
~  Planes

Planes

v Hardware

Hardware

@ o

Inputs
Function

Function
Safequard Reset

Funcion
Unassigned
Function

Unassigned

Unassigned

Program name
=] Default
Mo
Signal
rogram
- clo structure
Cl1
- Ccl2
Cl3
- Cla
Cl5
- Cloe
Cl7

Cizim 1.3: PolyScope X ekraninda Giris sinyalleri gériintiilenir.

Safety

“~  RobotLimits
. Robot Limits.
progeam
~ Joint Limits
. Joint Speeds
Joint Positions
Gperatar v safetyl/o
Inputs
Outputs
~  Planes

Planes

s Hardware

Hardware

@ o

Outputs
Function

Unassigned

Unassigned
Unassigned

Function
Unassigned

Program name
=] Default
Move
Signal OssD
rogeam
. coo structure
Cco1
o coz
cos
o co4
cos
o coe
co7
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Giris Girisler asagidaki tablolarda agiklanmaktadir:

Sinyalleri
Acil O c¢ikis tanimliysa Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikisini kullanip diger
Durdurma makinelere haber vererek bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-1)
Digmesi gerceklestirir. Cikisa baglanan her tiirli seyde bir durdurma baslatilir.

. Kontrol Kutusu girigi araciligiyla bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC
Robot Acil . X .
Durdurma 60204-1) gergeklestirir ve bu ¢ikis tanimlanmissa Sistem Acil
Durdurma Cikisini kullanarak diger makineleri bilgilendirir.

gi:'ucr'nAc" Yalnizca robot tizerinde Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-1)
Durdurmasi gerceklestirir.

Robot bir Normal yapilandirma ya da Azaltilmig yapilandirma
kullanirken tim glvenlik limitleri uygulanabilir.

Bu yapilandirildiginda, girislere génderilen bir dlsiik sinyal, glivenlik
sisteminin azaltilmig yapilandirmaya ge¢cmesine neden olur.
Azaltilmis parametreleri saglamak icin robot kol yavaslar.

Azaltilmis Guvenlik sistemi, robotun giris tetiklendikten sonra 0,5 sn'den kisa bir
surede azaltilmis sinirlarda olmasini garanti eder. Robot kol azaltiimisg
limitlerden herhangi birini ihlal etmeye devam ederse bir Durdurma
Kategorisi O tetiklenir. Tetikleyici dizlemleri, azaltiimis
yapilandirmaya gecise de neden olabilir. Givenlik sistemi ayni
sekilde normal yapilandirmaya gecer.
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Giris Girisler asag@idaki tabloda acgiklanmaktadir
Sinyalleri
Galisma Harici bir mod secimi kullanildiginda Otomatik Mod ve Manuel Mod
Modu arasinda gegis yapar. Giris distik oldugunda robot Otomatik
moddadir ve giris yiksek oldugunda Manuel moddadir.
Koruma Amagli Sifirlama girisinde ylkselen bir kenar olusursa,
Koruma Koruma Amagcl Durdurma durumundan geri déner. Bir Koruma
Sifirlama Durdurmasi gerceklestiginde, bu giris Koruma Durdurmasi

durumunun bir sifirama tetiklenene kadar devam etmesini saglar.

Bir koruma girisi tarafindan tetiklenen bir durdurma. Bir Koruma
Koruma tarafindan tetiklendiginde tiim modlarda Durdurma Kategorisi 2 (IEC
60204-1) gergeklestirir.

Otomatik YALNIZCA Otomatik modda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1)

Mod gerceklestirir. Otomatik Mod Koruma Durdurmasi yalnizca Ug

Koruma Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandirldiginda ve kuruldugunda

Durdurma segilebilir.

Otomatik Otomatik Modu Koruma Amagl Sifirlama girisinde yiikselen bir kenar

Mod . .

Koruma olusursa Otomatik Modu Koruma Amach Durdurma durumundan geri
doner.

Sifirlama

Robot Serbest siiriis girisini standart bir EU'de Serbest siiriis diigmesine

L basmadan ya da hafif basill konumda 3PE EU'deki herhangi bir

Uzerinde s o :

freedrive digmeye basil kalmadan Serbest siirlisi etkinlestirmek veya

kullanmak icin yapilandirabilirsiniz.

é UYARI
Varsayilan Koruma Sifirlamasi devre disi birakildiginda, koruma artik bir
durdurmayi tetiklemediginde otomatik bir sifirlama gerceklesir.
Bu durum, bir kisinin koruma alanindan ge¢gmesi halinde meydana gelebilir.
Bir kisi koruma tarafindan algilanmazsa ve kisi tehlikelere maruz kalirsa
otomatik sifirlama standartlar tarafindan yasaklanmistir.

* Harici sifirlamayi yalnizca bir kisi tehlikelere maruz kalmadiginda
sifirlamayi saglamak icin kullanin.

ﬁ UYARI
Otomatik Mod Koruma durdurmasi etkinlestirildiginde, Manuel Modda bir
koruma Durdurmasi tetiklenmez.
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Cikis Giuvenlik sistemi ihlali veya hatasi durumunda tim guvenlik ¢ikislar disik seviyeye iner. Bu,
Sinyalleri  Sistem Durdurma cikisinin bir E-stop tetiklenmediginde bile bir durdurma baslattigi anlamina

gelir.

Asagidaki Givenlik islevleri ¢ikis sinyallerini kullanabilirsiniz. Yiksek sinyali tetikleyen durum
sona erdiginde tuim sinyaller tekrar disuk olur:

Robot Acil Durdurma girisi veya Acil Durdurma Digmesi de dahil
olmak tizere guvenlik sistemi durdurulmus bir duruma

1Q;

Di';tj:na& tetiklendiginde sinyal Diiscik olur. Kilitlemelerden kaginmak icin
Sistem Durdurmasi girisi tarafindan Acil Durum Durduruldu durumu
tetiklendiginde dusuk sinyal verilmez.

E((j)il;)lcc))trHareket Robot hareket ediyorsa sinyal Duslik , aksi takdirde ylksektir.
Robot durduruldugunda veya acil durdurma veya koruma

Robot . . . . - .
durdurma nedeniyle durma slrecindeyken sinyal Yiiksek 'dir. Aksi

Durmuyor . .
takdirde mantik disuk olur.

Azaltilmis parametreler etkin oldugunda veya gtivenlik girisi

Azaltiimis azaltilmis bir girigle yapilandirimissa ve sinyal o anda dislkse

sinyal Dustik olur. Aksi takdirde sinyal ylksektir.

Azaltimamis Bu, yukarida tanimlanan Azaltilmis'in tersidir.

3 Pozisyonlu bulunmali ve robotu hareket ettirmek i¢in ona basiimali ve merkezi
Etkinlestirme bir konumda tutulmalidir. Entegre bir 3 Pozisyonlu Etkinlestirme

Manuel Modda, harici bir 3 Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi

Cihaz Cihazi kullaniyorsaniz robotu hareket ettirmek icin digmeye
basilmali ve orta konumda tutulmalidir.
Robot kol, durduruldugunda sinyal Yiiksektir ve yapilandirimis
Giivenli Ev Giuvenli Baslangi¢ Pozisyonunda yer alir. Aksi halde, sinyal

Disgtiktiir. Bu genellikle UR robotlari mobil robotlarla entegre
edildiginde kullanilir.

@

NOT

Acil Durdurma durumunu Sistem Durdurmasi ¢ikisi araciliglyla robottan alan
tiim harici makineler ISO 13850 ile uyumlu olmalidir. Bu, 6zellikle Robot Acil
Durdurma girisinin harici bir Acil Durdurma cihazina baglandigi kurulumlarda
gereklidir. Bu gibi durumlarda, harici Acil Durdurma cihazi serbest
birakildiginda Sistem Durdurmasi ¢ikisi yiiksek olur. Bu, harici makinedeki
acil durdurma durumunun, robotun operatériinden herhangi bir manuel
eyleme gerek kalmadan sifirlanacagi anlamina gelir. Bu nedenle, glivenlik
standartlarina uymak i¢in, harici makinenin devam etmesi i¢in manuel islem
gerektirmesi gerekir.

1Sistem Durdurma daha énce Universal Robots robotlari igin "Sistem Acil Durdurmasi" olarak biliniyordu.
PolyScope "Sistem Acil Durdurmasi”ni gosterebilir.
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3.7. Genel Amacl Dijital G/C

Aciklama

Genel
amagh
dijital G/C

Diger
makineler ve
PLC'lerle
iletisim

Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak ytikleme ve baslatma ile
baslatma sirasinda Robot kolunu otomatik olarak basglatma ayarlarini icerir.

Bu bdlimde, genel amaclh 24 V G/C'ler (Gri uglar) ve glivenlik G/C'leri olarak
yapilandirimadiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sari uglar) tarif edilmigtir.

Genel amach G/C'ler, pnématik réleleri gibi ekipmanlarn dogrudan tahrik etmek veya diger
PLC sistemleriyle iletisim kurmak igin kullanilabilir. Program yiiritmesi durduruldugunda tim
Dijital Cikislar otomatik olarak devre disi birakilabilir.

Bu modda, program ¢alismadigi zamanlarda ¢ikis her zaman dusik olur. Asagidaki alt
bélimlerde drnekler gosterilmistir.

Bu 6rnekler normal Dijital Cikislan kullanir, ancak bir glivenlik islevini gergeklestirmeye
ayarlanmadiginda yapilandirilabilir tim ¢ikislar da kullanilabilir.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs 24V(H ||24VviH

ov[m[[ov[d 0AD DIO(H ||DI14
poom||jpoa/m @ 2av|m|[2av|H |

ov |H|| ov
po1/ M| |pos/m ] D1 M||DI5 " N ]
oV H||ov|H 24V|H||24Vv|H
D02/ M |[Do6/ DI2(H|(DI6|H

ov|/H|lov|H 24v|H||24av|H
DO3|H ||DO7|H DI3|H| D17 W
Bu 6rnekte, bir yiik baglandiginda Dijital Bu drnekte, basit bir digme bir Dijital
Cikislardan kontrol edilir. Girige baglanmigtir.

Dijital G/C, bir ortak GND (0V) belirlendigi ve makine, PNP teknolojisi kullandiginda diger
ekipmanlarla iletisim kurmak igin kullanilabilir; asagiya bakin.

L)/ Do

Digital Inputs Dig

2(9]e|8e
<|8]<(8|<

o
o
w
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3.7.1. Uzaktan AC/KAPAT kontrolu

Aciklama El Unitesini kullanmadan Kontrol Kutusunu agip kapatmak igin uzaktan AG/KAPAT
kontroliint kullanin. Genellikle kullanildidi alan:

* El Kumandasina erigilemediginde.
* Bir PLC sisteminin tam kontrole sahip olmasi gerektiginde.

* Ayni anda birden fazla robotun acilip kapanmasi gerektiginde.

Uzaktan Uzaktan ACMA/KAPATMA kontroll, Kontrol Kutusu kapandiginda aktif kalan bir yardimci

Kumanda 12V girisi saglar. AG girisi ancak kisa siireli bir etkinlestirmek igin tasarlanmistir ve GUG
digmesiyle ayni sekilde calisir. KAPALI girisini istediginiz sekilde basil tutabilirsiniz.
Programlari otomatik olarak yiklemek ve baslatmak igin bir yazilim 6zelligi kullanin.
Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Parametreler i i Maks Birim
[12V - GND] Voltaj 10 12 13 \
[12V - GND] Akim - - 100 mA
[ACIK / KAPALT] Etkin olmayan voltaj 0 - 0,5 \
[ACIK / KAPALI] Etkin voltaj 5 - 12 \Y,
[ACIK / KAPALI] Giris akimi - 1 - mA
[ACIK] Etkinlestirme saati 200 - 600 ms

Remote lq Remote lq

12v|H I 12v| I

GND|H S } GND|H R . }

ON R ON (Il

OFF| I\, P OFF P
Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA diigmesini Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA diigmesini
baglama gdsterilmistir. baglama gdsterilmigtir.

é UYARI
Gii¢ digmesine basili tutmak, Kontrol Kutusunu kaydetmeden KAPATIR.
+ Kaydetmeden AGIK girisini veya GUG diigmesini basili tutmayin.

* Kontrol Kutusunun acik dosyalari kaydetmesine ve dogru sekilde
kapatmasina izin vermek lizere uzaktan kapatma kontroll icin KAPALI
girisini kullanin.

URS8 Long PolyScope X 86 Kullanici Kilavuzu



R
8. Kurulum UNIVERSAL ROBOTS

3.8. Genel Amacli Analog G/C

Aciklama Analog G/C arabirimi, yesil ugtur. Voltaj (0-10V) veya akimi (4-20mA) diger ekipmandan
veya diger ekipmana ayarlamak veya élgcmek icin kullanilabilir.
En ylksek dogruluga ulasmak igin asagidaki yonlendirmeler tavsiye edilir.
* G/C'ye en yakin olan AG ucunu kullanin. Cift, ortak bir mod filtresini paylasir.
* Ekipmanla Kontrol Kutusu icin ayni GND (0 V) kullanin. Analog G/C, Kontrol
Kutusundan galvanize olarak yalitiimamistir.
* Yahtilmis bir kablo veya bikimlu ¢ift kullanin. Kalkani Gig adl terminaldeki GND
terminaline baglayn.
* Gegerli modda ¢alisan ekipmani kullanin. Gegerli sinyaller, cakismalara karsi daha
az hassastir.
Elektriksel GUI'de giris modlarini secebilirsiniz. Elektrik spesifikasyonlari asagida gdsterilmistir.
Teknik
BOzellikler Uclar Parametreler Min Tip Maks Birim
Akim modunda Analog Giris
[AIx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AIx - AG] Direng - 20 - ohm
[AIx - AG] Cozanurlik - 12 - bit
Voltaj modunda Analog Giris
[AIx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Direng - 10 - Kohm
[AIx - AG] Cozunurlik - 12 - bit
Akim modunda Analog Cikis
[AOx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltaj 0 - 24 \Y,
[AOx - AG] Cozunurlik - 12 - bit
Voltaj modunda Analog Cikis
[AOx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y,
[A0Ox - AG] Akim -20 - 20 mA
[AOx - AG] Direng - 1 - ohm
[A0Ox - AG] Cozinurlik - 12 - bit
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Bu 6rnekte bir tasiyici bandini analog hiz Bu drnekte analog bir senséril baglama
kontrol girisiyle kontrol etme gdsterilmigtir. gosterilmigtir.

8.8.1. Analog Giris: lletisim Arayiz{

Aciklama

Arag iletigim
Araylizii

Alet iletisim Arabirimi (TCI), robotun bagl bir aletle, robot aletinin analog girisi tizerinden
iletisim kurmasini saglar. Bu, harici kablolama ihtiyacini ortadan kaldirir.

Ug Ekipman iletisim Arayiizii etkinlestirildiginde, ug ekipmanin tim analog girisleri
kullanilamaz durumdadir

1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C diigmesine basin.

2. TCl ayarlarini diizenlemek icin iletisim Arabirimi secenegini segin.
TCI etkinlestirildiginde, Kurulumun G/C Ayari icin u¢ ekipmanin analog girisi
kullanilamaz ve giris listesinde gérinmez. Cihaz analog girisi, Bekleme segenekleri
ve ifadeleri gibi programlar icin de kullanilamaz.

3. lletisim Arabirimi altindaki agilan meniilerde gerekli degerleri secin.
Degerlerdeki herhangi bir degisim hemen ug ekipmana génderilir. Herhangi bir
kurulum degeri aletin kullandiindan farkliysa, bir uyar gérintdlenir.
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9. Uc Eleman Entegrasyonu

Aciklama Uc eleman, bu kilavuzda ug ekipman ve is parcasi olarak da adlandirilabilir.

NOT
UR, uc¢ elemanin robot kol ile entegre edilmesi i¢in dokiimantasyon
saglar.

* Montaj ve baglanti igin u¢ elemana/ug ekipmanalis parcasina 6zgl
belgelere bakin.

9.1. Maksimum Tasima Kapasitesi

Aciklama Nominal robot kolu yiikii, asagida gosterildigi gibi yikin agirik merkezine (CoG) baghdir.
CoG ofseti, ug ekipman flansinin merkezinden takili tagsima kapasitesinin agirlik merkezine
kadar olan mesafe olarak tanimlanir.

YUk, ug ekipman flansinin altina yerlestirilirse robot kol, uzun bir agirlik merkezi ofsetini
barindirabilir. Ornegin, bir toplama ve yerlestirme uygulamasinda yiik kiitlesini
hesaplarken, hem tutucuyu hem de is pargasini géz énliinde bulundurun.

Yuk CoG'si robotun erigimini ve yukini asarsa robotun hizlanma kapasitesi azaltilabilir.
Robotunuzun erigimini ve tasima kapasitesini Teknik Spesifikasyonlarda
dogrulayabilirsiniz.

Yk [kg]
TBD + genigletilmis tasima kapasitesi)

resim buraya

Agirlik merkezi ofseti [mm]

Nominal tasima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iliski.
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YUk, ug ekipman flansinin altina yerlestirilirse robot kol daha yliksek tasima kapasitelerini
ve daha uzun CoG ofsetlerini barindirabilir. Asagidaki kriterler altinda robot kolun
maksimum tasima kapasitesini artirabilirsiniz:

* Yulksek tasima kapasitesine sahip hareket, paletleme uygulamalarinda genellikle
oldugu gibi, aletin dikey olarak asagi dogru yonlendiriimesiyle gerceklesir.

* Tasima kapasitesi CoG'si, robotun nominal yatay menzili dahilindedir.

* Yatay XY dizlemindeki CoG ofseti, genisletilmis ylk egrisini asmaz (Z eksenindeki
uzun ofsetler, ylk egrisini asmak sorun degildir).

S

Gravity

Yatay agirlik merkezi ofsetinin nasil hesaplanacadina dair érnek.

Yukarida gosterildigi gibi, yatay tagima kapasitesi ofseti (dy) tagima kapasitesi egrisi iginde
olmaldir.

Herhangi bir robot montaj yénu icin genigletilmis tasima kapasitesi mumkundur.

Maksimum tasima kapasitesinin artirimasi, robotun daha dusuk hizlarda ve daha disuk
hizlarda hareket etmesine neden olabilir. Eklemlerdeki daha yiiksek ylk, robotun ¢alisma
araligi icindeki bazi hareketleri sinirlayabilir. Robot yazilimi, robotun mekanik sinirlarinin
asllmamasini otomatik olarak saglar.

NOT
@ Genigletilmis tasima kapasitesi araligini kullanmak, bu robot i¢in robot
garantinizi gecgersiz kilmaz.
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Tasima YUk dogru ayarlanmigsa ylksek eylemsizlik tagima kapasitelerini yapilandirabilirsiniz.
kapasitesi Kontrol6r yazilimi, asadidaki parametreler dogru yapilandirildiginda ivmeleri otomatik
eylemsizligi olarak ayarlar:

* Tasima kapasitesi kitlesi
* Agirhk merkezi
* Eylemsizlik

URSim'i, belirli bir tagima kapasitesi ile robot hareketlerinin hizlanmalarini ve ¢gevrim
surelerini degerlendirmek i¢in kullanabilirsiniz.

9.2. Sabitleme Aleti

Acliklama Ug ekipman veya is pargasi, robotun ucundaki u¢ ekipman ¢ikis flansina (ISO) monte
edilir.
(Bu dogru mu? Degilse degistirin)

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65
@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

4x D57 8
Mé-6H T 8

48,75

SECTION A-A

31,50 H7

?50 £0,1

@63 h8

?90 0,1

Uc ekipman flansinin boyutlar ve delik diizeni. Bitln élgller milimetre cinsindendir.

Ug ekipman  Ug ekipmanin cikis flansi (ISO 9409-1), ug ekipmanin robotun ucuna takildigi yerdir. Net
flang! konumu korurken fazla sikmaktan kaginmak amaciyla pozisyonlama pimi igin radyal yuvali
bir delik kullanilmasi 6énerilir.
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9. Ug Eleman Entegrasyonu

A\

A

UYARI

Cok uzun M6 civatalari, u¢ ekipman flansinin altina ve robotun kisa devresine
dogru baski yapabilir.

* Ug ekipmani takmak igin 8 mm’yi asan civatalar kullanmayin.

UYARI

Civatalarin uygun sekilde sikiimamasi, adaptor flansinin ve/veya ug elemanin
kaybi nedeniyle yaralanmaya neden olur.

* Aletin diizglin ve saglam bir bicimde yerine vidalanmasini saglayin.

* Ug ekipmanin, bir parcanin beklenmedik bir sekilde digsmesi nedeniyle
tehlikeli bir durum yaratmayacak sekilde yapildigindan emin olun.

URS8 Long PolyScope X

92 Kullanici Kilavuzu



9. U¢ Eleman Entegrasyonu

R
UNIVERSAL ROBOTS

9.3. Arac G/C'si

Uc Ekipman  Asagida gosterilen ug ekipman konektdrd, belirli bir robot takiminda kullanilan tutucular ve

Konektori sensdrler icin gug ve kontrol sinyalleri saglar. U¢ ekipman konektoru sekiz deliklidir ve Bilek
3 Uzerindeki ug ekipman flansinin yaninda bulunur.
Konektérin igindeki sekiz kablo, tabloda listelendigi gibi farkli islevlere sahiptir:

Pim # Sinyal Aciklama
Al3/ .
1 RS485- 3 veya RS485-'de analog
Al2/ ,
6 7 2 RSA85+ 2 veya RS485+'da analog
(o] o 1 3 TOO/PWR Dijital Cikislar 0 veya 0V/12V/24V
50 0Os8 4 TO1/GND Dijital Cikislar 1 veya Topraklama
5 GUC 0V/12V/24V
0 o /2 o o
4 Dijital Girigler 0 veya Glivenlik girisi
3 6 TIO 0A
Dijital Girigler 1 veya Glvenlik girigi
7 TH
0B
8 GND Topraklama
NOT
Uc¢ Ekipman Konektériintin manuel olarak maksimum 0,4 Nm sikilmasi
gerekir.
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Ug Ekipman Uc Ekipman Kablosu Adaptéri, ug ekipman G/C'si ve e-Series ug ekipmanlari arasinda

Kablosu
Adaptori

uyumlulugu saglayan elektronik aksesuardir.

®—
T

1 Uc ekipman/ug efektdre baglanir.

2 Robota baglanir.

é UYARI
Alet Kablosu Adaptdriiniin acik olan bir robota baglanmasi yaralanmalara
yol acabilir.

* Adaptori robota baglamadan dnce adaptéri ug ekipmana/ug
efektdre baglayin.

* Uc Ekipman Kablosu Adaptéri ug ekipmana/ug efektére bagh
degilse robota gui¢ vermeyin.

Uc¢ Ekipman Kablosu Adapt6riiniin icindeki sekiz kablo, asagidaki tabloda listelendigi gibi
farkli islevlere sahiptir:

Pim # Sinyal Aciklama
3 1 Al2 / RS485+ 2 veya RS485+'da analog
4 2 Al3 / RS485- 3 veya RS485-'de analog
2 3 T Dijital Girisler 1
5 4 TIO Dijital Girisler 0
1 5 GUC 0Vv/12Vi24V
6 TO1/GND Dijital Cikislar 1 veya Topraklama
6 7 7 TOO/PWR Dijital Cikislar 0 veya 0V/12V/24V
8 GND Topraklama

L ZEMIN

Uc ekipman flansi, GND'ye baglidir (Topraklama).
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9.3.1. Uc Ekipman G/C Yikleme Ozellikleri

Aciklama

Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir. Dahili gtic kaynagini 0V, 12V veya 24 V
olarak ayarlamak icin Kurulum Sekmesinde Ara¢ G/C'sine erigin.

Parametreler Min Tip Maks Birim
24V modunda kaynak voltaiji 23,5 24 248 \Y,
12V modunda kaynak voltaiji 11,5 12 12,5 \Y
Kaynak akim (tek pim)* - 600 2000** mA
Kaynak akim (cift pim)* - 600 2000** mA
Kaynak kapasitif yuk - - 8000 uF

* Enduktif yakler icin koruyucu diyot kullaniimasi énemle tavsiye edilir.

** Maksimum 1 saniye boyunca pik, maksimum goérev déngusi: %10. 10 saniyenin
Uzerindeki ortalama akim tipik akimi agmamalidir.

*** Ug ekipman glicu etkinlestirildiginde, baslangicta 8000 uF kapasiteli yiikiin ug ekipman
guc kaynagina baglanmasina izin veren 400 ms'lik bir yumusak baslatma siiresi baslar.
Kapasitif yukiin alet galisirken baglanmasina izin verilmez.

Kullanici Kilavuzu

95 URS8 Long PolyScope X

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



(R
UNIVERSAL ROBOTS 9. Ug Eleman Entegrasyonu

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

9.3.2. Alet Gug Kaynadi

Aciklama Kurulum Sekmesindeki U¢ Ekipman G/C'sine erisin

POWER

GND (RED) — JaI

Cift Pim Gii¢ Cift Pim Gicli modunda ¢ikis akimi, Ug Ekipman G/C'de listelenen sekilde artinlabilir.
Kaynagi Baslikta Kurulum secenegine basin.
Soldaki listede, Genel segcenegine dokunun.

Alet G/C secenegine dokunun ve Cift Pin Glicll segenegini segin.

L np =

Gug (gri) tellerini TOO (mavi) ve Topraklama (kirmizi) tellerini de TO1 (pembe) ile

baglaym.
)
2
)

NOT
@ Robot Acil Durum Durdurmasi gergeklestirdiginde, her iki Gig Pimi icin
voltaj OV olarak ayarlanir (gl kapali).

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

9.3.3. Arac Dijital Girigleri

Aciklama Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak ytkleme ve baslatma ile
baslatma sirasinda Robot kolunu otomatik olarak basglatma ayarlarini icerir.
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Tablo Dijital Girisler, zayif cekmeli direnglerle PNP olarak uygulanir. Bu da, dalgali bir girisin her
zaman disik okunmasi anlamina gelir. Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Parametreler Min Tip Maks Birim
Giris voltaj -0,5 - 26 \Y
Mantiksal diisiik voltaj - - 2,0 \%
Mantiksal yuksek voltaj 5,5 - - \%
Girig direnci - 47k - Q

Aracin Dijital  Bu drnekte basit bir digmeyi baglama gosterilmistir.

Girislerini

Kullanma

POWER
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9.3.4. Arag Dijital Cikiglari

Aciklama Dijital Cikislar ti¢ farkli modu destekler:

Mod Etkin Devre digl
Batma (NPN) Algak Ac
Kaynak olusturma (PNP) Yiksek Ac
itme / Cekme Yiiksek Algak

Her pimin ¢ikis modunu yapilandirmak igcin Kurulum Sekmesi tizerinden U¢ Ekipman
G/C’sine erisin. Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir:

Parametreler Min Tip Maks Birim
Acik durumda voltaj -0,5 - 26 \Y
Batma durumunda voltaj 1 A - 0,08 0,09 Vv
Kaynak olusturma/batma durumunda akim 0 600 1000 mA
GND'den gegen akim 0 1000 3000* mA

NOT
@ Robot Acil Durum Durdurmasi gercgeklestirdiginde, Dijital Cikiglar (DOO0 ve DO1)
devre digi birakilir (Ylksek Z).

ﬁ UYARI
Aletteki Dijital Cikiglarin akimi sinirli degildir. Belirtilen verileri baypas etmek,
kalici hasara neden olabilir.

Arag Dijital Bu drnekte, dahili 12 V veya 24 V gui¢ kaynagini kullanarak yuku agma goésterilmistir. G/C
Cikislarini sekmesindeki ¢ikis voltaji tanimlanmalidir. Yiik kapali oldugunda bile, GUC baglantisi ile
Kullanma kalkan/toprak arasinda voltaj vardir.

Endiktif ylkler icin, asagida gosterildigi gibi koruyucu bir diyot kullaniimasi énerilir.

POWER
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9.3.5. Ug Ekipman Analog Girigleri

Aciklama Uc Ekipman Analog Girisi diferansiyel degildir ve G/C sekmesinde voltaj (0 -10 V) veya
akim (4 -20 mA) olarak ayarlanabilir. Elektrik spesifikasyonlari agagida gdsterilmistir.

Parametreler Min Tip Maks Birim
Voltaj modunda giris voltaj -0,5 - 26 \%
0 Vila 10V araliginda giris direnci - 10,7 - kQ
Cozinurlik - 12 - bit
Akim modunda girig voltaiji -0,5 - 50 \Y
Akim modunda giris akimi -2,5 - 25 mA
4mA ila 20mA araliginda giris direnci - 182 188 Q
Cozinurlik - 12 - bit

Asagidaki alt bolimlerde, Analog Girisi kullanmanin iki 6rnegi gosterilmistir.

Dikkat
é UYARI
Gecerli modda analog girigler, asiri voltaja kargi korunmamistir. Elektrik
spesifikasyonundaki siniri agsmak, giriste kalici hasara neden olabilir.
U¢ Ekipman Bu 6rnekte, diferansiyel olmayan ¢ikish bir analog sensoér baglantisi gdsterilmektedir.
Analog Sensor cikisi, Analog Girisin giris modu G/C sekmesinde ayni sekilde ayarlandigi stirece
Giriglerini akim veya voltaj olabilir.
Kullanma, Not: Voltaj ¢ikisi olan bir sensdriin cihazin dahili direncini artirabilecegini veya 6lgimun
Diferansiyel gecgersiz olabilecegini kontrol edebilirsiniz.
Degil
POWER
T1
Al2 ,_’<I<-
GND -7
U¢ Ekipman Bu 6rnekte, diferansiyel ¢ikisli bir analog sensér baglantisi gésterilmistir. Negatif cikis
Analog parcasini GND'ye (0 V) bagladiginizda, diferansiyel olmayan bir sensor ile ayni bigcimde
Girislerini calisir.
kullanma, POWER
diferansiyel . T
= 5 :
GND ©
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9.4. Tasima kapasitesi ayarla

9.4.1. Aktif Tasima Kapasitesini Guvenli Bir Sekilde Ayarlama

Verify PolyScope X'i kullanmadan dnce Robot Kol ve Kontrol Kutusunun dogru kuruldugundan
installation emin olun.

1. El Unitesi tizerindeki acil durum durdurma diigmesine basin.

2. Ekranda Robot Acil Durdurma kutusu goriindiigiinde Tamam segenegine
dokunun.

3. El Unitesinde, gii¢ diigmesine basin ve PolyScope X'i yiikleyerek sistemin
baslamasina izin verin.

Ekranin sol alt kismindaki ekrandaki Gili¢ diigmesine dokunun.

Kilidi agmak igin acil durdurma diigmesini basil tutun ve gevirin.
Ekran alt bilgisinde, Robot Durumunun Kapali oldugunu dogrulayin.
Robot kolun ulastigi yerin (calisma alaninin) disina ¢ikin.

Ekrandaki Gug¢ diigmesine dokunun.

© ©® N o g A~

Baslatma kutusunda, A¢lk segenegine dokundugunuzda robot durumu Kilitli
olarak degistirilir.

10. Aktif Tagima Kapasitesinde, tasima kapasitesi kitlesini dogrulayin.
Montaj konumunun dogru olup olmadigini 3B gériinimde de dogrulayabilirsiniz.

11. Etkin Tagima Kapasitesi alanina dokundugunuzda ana ekranda bir Diizenle alani
belirir.

12. Etkin tagima kapasitenizi girin ve Onaylayin.

13. Fren sistemini serbest birakmak igin robot kolun Kilidi A¢ secenegine dokunun.
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10. Yapilandirma

10.1. Ayarlar

Aciklama PolyScope X'teki ayarlara sol Ust kbsedeki hamburger menusinden erigilebilir.
Asagidaki bolimlere erigebilirsiniz:
* Genel
* Parola

* Connection

* Guvenlik
Genel Genel ayarlarda, tercih edilen dili, 6l¢t birimlerini vb. degistirebilirsiniz. Yazimi genel
Ayarlar ayarlardan da glincelleyebilirsiniz.

Sifre Ayarlan  Sifre ayarlarinda, varsayilan sifreleri ve bunlarin tercih edilen ve giivenli sifrelerle nasil
degistirilecegini bulabilirsiniz.

Baglanti Baglanti ayarlarinda IP adresi, DNS sunucusu vb. ag ayarlarini yapabilirsiniz. UR Connect
Ayarlari ile ilgili ayarlar da burada bulunur.

Giivenlik SSH ile ilgili glivenlik ayarlari, yonetici sifresi izinleri ve yazilmdaki gesitli hizmetlerin
Ayarlari etkinlestiriimesi/devre disi birakilmasi.

10.1.1. Parola

Aciklama PolyScope X'teki sifre ayarlarinda tg farkli sifre tirQ bulabilirsiniz.
* Calisma Modu
* Gulvenlik
* Yonetici

Her G¢ durumda da ayni sifreyi ayarlamak mimkundir ancak erisim ve segenekleri
ayirmak icin g farkh sifre ayarlamak da mimkuandr.
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Sifre - Yonetici

Acliklama Guvenlik altindaki tim secenekler bir Yonetici sifresi ile korunur. Yonetici sifresi korumali
ekranlar, ayarlar kullanilamaz héle getiren seffaf bir bindirme ile kilitlenir. Givenlik
bélimune erismek, asagidaki ayarlari yapilandirmaniza olanak tanir;

* Secure Shell
* izinler
* Servisler

Ayarlar, yalnizca atanmis yoneticiler tarafindan degistirilebilir.
Givenlik bolimiindeki segeneklerden herhangi birinin kilidini agtiginizda, Ayarlar
menusinden ¢ikana kadar diger segeneklerin de kilidini acar.

Varsayilan Yonetici sifresi igin varsayilan sifre: easybot
Sifre

NOT
Yo6netici sifrenizi unutursaniz sifre degistirilemez veya kurtarilamaz.
Yazihmi yeniden yiklemeniz gerekir.
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Yonetici
sifresini
ayarlamak
icin

Ayarlar
meniisiinden
cikmak igin

Korumali ekranlarin kilidini agmak igin Yénetici sifresini kullanmadan énce varsayilan sifreyi
degistirmeniz gerekir.

Hamburger mentye erisin ve Ayarlar secenegini belirleyin

Sifre bélimu altindaki Yénetici segenegine dokunun.

Mevcut Yonetici sifresini yenisiyle degistirin.

* Builk kez yapiliyorsa varsayilan Yonetici sifresini "easybot"tan yeni bir sifreye
degistirin. Yeni sifre en az 8 karakter uzunlugunda olmalidir.

4. Ayarlar menusunun kilidini agmak ve Guvenlik bélimu altindaki segeneklere
erismek icin yeni sifreyi kullanin.

& Settings »

Admin

e General

System Change password
Set password used when changing system settings
Update "
| Old Password § |
v Password <
New Passward & |
Operational Mode Y
Repeat Password
Safety 59 | %

Admin
Change password

v Connection

You will have to reinstall the software.

oL . This password cannot be recovered, if you forget or misplace it.
UR Connect
v Security

Secure shell
Permissions

Services

Close

Guvenlik segceneklerinden birinin kilidi acildiginda, Ayarlar meniisiiniin sag alt kismindaki
Kapat digmesi degisir. Kapat digmesi, guivenligin acik oldugunu goésteren Kilitle ve
Kapat digmesi ile degistirilir.

1. Ayarlar menistinde Kilitle ve Kapat diigmesini bulun ve bu segenege dokunun.
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10. Yapilandirma

Sifre - Calisma Modu

Varsayilan Operasyonel mod icin varsayilan sifre: operator
Sifre

NOT
Sifrenizi unutursaniz sifre degistirilemez veya kurtarilamaz.

Yazilimi yeniden ylklemeniz gerekir.

Sifreyi ilk kez degistirdiginizde varsayilan sifreyi kullanmalisiniz.
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Calisma PolyScope X ayarlarinda ¢galisma modu sifresini bu sekilde degistirebilirsiniz.
Modu 1. Sol iist kdsedeki hamburger mentisiine tiklayin.
Sifresini Avarl sine tikl
- arlar segenegine tiklayin.
degistir y ceneg y
3. Sifre béluminde Calisma Modu segenegine tiklayin.
4. ilk kez degistiriyorsaniz varsayilan sifreyi girin.
5. Tercih ettiginiz sifreyi en az 8 karakter olacak sekilde ekleyin.
r ) |
@& Settings X
o General Operational Mode
System Change password
Set password used when switching between Automatic and Manual mode
Update S P— .
0Old Pas & |
v Password b 4
New Password '
Operational Mode { 0 |
- . Repeat Password & |
Admin
Change password
\vs Connection
b
Network
UR Connect
v Security
Secure shell
Permissions
Services
Close
[ 2
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10. Yapilandirma

Sifre - Guvenlik
Varsaylilan Guvenlik i¢in varsayilan sifre: ursafe
Sifre

NOT
Sifrenizi unutursaniz sifre degistirilemez veya kurtarlamaz.

Yazihmi yeniden yiklemeniz gerekir.

Sifreyi ilk kez degistirdiginizde varsayilan sifreyi kullanmaniz gerekir.
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Giivenlik PolyScope X ayarlarinda glivenlik sifresini bu sekilde degistirebilirsiniz.
Sifresini 1

- Sol st késedeki hamburger mentsiine tiklayin.
degistir

Ayarlar segenegine tiklayin.
Sifre béliuminde Gulvenlik segcenegine tiklayin.

ilk kez degistiriyorsaniz varsayilan sifreyi girin.

o bk~ N

Tercih ettiginiz sifreyi en az 8 karakter olacak sekilde ekleyin.

& Settings X

A General safety
System Change password

Set password to change safety settings
Update

|.S:=Ess.‘.:'i C9|

~ Password “ o

New Password |

Operational Mode ) - ) (9 |

sy )
Admin

Change password

v Connection

Netwaork

UR Connect

v Security

Secure shell
Permissions

Services

Close
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10.1.2. Guvenli Kabuk (SSH) Erisimi

Aciklama Guvenli kabugu (SSH) kullanarak robota uzaktan erisimi yonetebilirsiniz. Guvenli kabuk
glvenlik ayarlari ekrani, yoneticilerin robota SSH erisimini etkinlestirmesine veya devre
disi birakmasina olanak tanir.

SSH'yi 1. Hamburger menlye erisin ve Ayarlar secenegini belirleyin.

etkinlestirmek/devre 2. Givenlik altinda, Giivenli kabuk secenegine dokunun.
disi birakmak igin

3. SSH Erisimini Etkinlestir secenegini acik konuma kaydirin.
SSH Erisimini Etkinlestir gegis digmesinin en saginda, ekran SSH iletigimi icin
kullanilan baglanti noktasini gosterir.

SSH Kimlik Kimlik dogrulama, bir sifre ve/veya dnceden paylasilan, yetkilendirilmis bir

Dogrulamasi anahtarla gerceklesebilir. Anahtar Ekle digmesine dokunup bir glivenlik anahtari
dosyasi secerek glivenlik anahtarlari eklenebilir. Kullanilabilir anahtarlar birlikte
listelenir. Secilen bir anahtari listeden kaldirmak igin ¢op kutusu simgesini kullanin.

10.1.3. Izinler

Aciklama Sistemde yetkisiz degisiklikleri nlemek icin Ag Olusturma, URCap Yo6netimi ve
PolyScope X Ekranlarnnin Giincellenmesi varsayilan olarak kisitlanmistir. Bu ekranlara
erisime izin vermek igin izin ayarlarnini degistirebilirsiniz. izinlere erismek icin bir Yénetici
sifresi gereklidir.

izinlere 1. Hamburger menliye erisin ve Ayarlar secenegini belirleyin.

erigmek igin 2. Givenlik bélimiine gidin ve Izinler segenegine dokunun.

Ek sistem Yonetici sifresi ile birkag 6nemli ekrani/islevi de kilitleyebilirsiniz. Ayarlar menusundeki

izinleri Giivenlik béliimiindeki izinler ekraninda, hangi ek ekranlarin Yénetici sifresiyle korunacagini
ve hangi ekranlarin tim kullanicilar tarafindan kullanilabilecegini belirtmek mimkiinddr.
Asagidaki ekranlar/iglevler istege bagl olarak kilitlenebilir:

* Agayarlan
* Ayarlari glincelle

* Sistem Yoneticisindeki URCaps bolimu
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Sistem izinlerini
etkinlegtirmek/devre
disi birakmak igin

1. Daha 6nce aciklanan sekilde Erisim izni. Korunan ekranlar izinler altinda
listelenir.

2. istediginiz ekran igin Agik/Kapali anahtarini Agik konumuna kaydirarak
etkinlestirin.

3. istediginiz ekrani devre disi birakmak igin Agik/Kapali anahtarini Kapali
konuma getirin.

Gegis, Kapali konuma geldiginde ekran tekrar kilitlenir.

10.1.4. Servisler

Acliklama Hizmetler, ydneticilerin Birincil/ikincil istemci arayiizleri, PROFINET, Ethernet/IP, ROS2
vb. gibi robotta ¢alisan standart UR hizmetlerine uzaktan erisimi etkinlestirmesine veya
devre disi birakmasina olanak tanir.

Yalnizca belirli bir robot uygulamasinin gercekte kullandigi robot tizerindeki hizmetlere
harici erisime izin vererek robota uzaktan erigimi kisitlamak i¢in Hizmet ekranini kullanin.
Maksimum givenlik saglamak icin tim hizmetler varsayilan olarak devre disidir. Her
hizmet icin iletisim baglanti noktalari, hizmetler listesindeki Agma/Kapama gegis
digmesinin sagindadir.

ROS2'yi Bu ekranda ROS2 hizmeti etkinlestirildiginde, ROS Etki Alani Kimligini (degerler 0-9)
etkinlesgtirme belirtebilirsiniz. Etki Alani Kimligini degistirdikten sonra, sistem degisikligi uygulamak icin
yeniden baslatilir.

10.2. Glvenlikle ligiliislevier ve ArayUzler

Universal Robots robotlari, diger makinelere ve ek koruyucu cihazlara baglanmak icin bir dizi timlesik guvenlik
islevinin yaninda, givenlik G/C'leriyle ve elektrik arabirimine giden veya ondan gelen dijital ve analog kontrol
sinyalleriyle de donatiimistir. Her bir guivenlik islevi ve G/C, kategori 3 mimarisi kullanilarak Performans
Seviyesi d (PLd) ile EN ISO13849-1'e gére olusturulmustur.

é UYARI
Risk azaltma icin gerekli oldugu belirlenenlerden farkh givenlik yapilandirma
parametrelerinin kullaniimasi, makul bir sekilde ortadan kaldirlmayan tehlikelere veya
yeterince azaltilmayan risklere neden olabilir.

* Gucun kesilmesinden kaynaklanan tehlikeleri dnlemek icin u¢ ekipman ve makaslarin
dogru baglandigindan emin olun.
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A\

UYARI: ELEKTRIK
Programlayici ve/veya kablolama hatalari, ekipmanin yangin hasarina yol agarak voltajin 12

V'den 24 V'ye degismesine neden olabilir.

* 12V kullanimini dogrulayin ve dikkatli bir sekilde ilerleyin.

NOT

@

D

NOT

Ug elemani, UR glvenlik sistemi tarafindan korunmaz. Ug elemaninin ve/veya baglanti
kablosunun calismasi izlenmiyor

Guvenlik islevlerinin ve arabirimlerinin kullanim ve yapilandirmasinin, her robot
uygulamasinin risk degerlendirmesi prosedtrlerine uymasi gerekir.

Uygulama risk degerlendirmesinin bir parcasi olarak, durma siresinin dikkate
alinmasi gerekir

Robot, guvenlik sisteminde bir ariza veya ihlal tespit ederse (6r. Acil Durum Durdurma
devresindeki tellerden biri kesilmigse veya bir glivenlik sinir asilmigsa) bir Durdurma
Kategorisi 0 baslatilir.

10.2.1. GUvenlik slevlerini Yapilandirma

Asagidaki tabloda belirtildigi gibi, Universal Robots robot glivenlik islevleri robottadir, ancak robot sistemini,
yani robot ile ona bagli u¢ ekipmani/ug elemanini kontrol etmek icin tasarlanmistir. Robotun giivenlik islevleri,
robotun risk degerlendirmesiyle belirlenen sistem risklerini azaltmak icin kullanilir. Konumlar ve hizlar, robotun
tabanina goére degisir.

Giivenlik islevi Agiklama

Eklem Konum ;

Smﬁ'l onumd Izin verilen eklem konumlarinin st ve alt limitlerini belirler.

Eklem Hizi Sinin | Eklem hiziigin bir Gst limit belirler.

Guvenlik Alandaki robot konumunu sinirlayan diizlemleri tanimlar. Givenlik dizlemleri ya tek

Duzlemleri basina aleti/u¢ elemani, ya da hem aleti/u¢ elemani hem de dirsegi sinirlar.

Ara .

¢ U¢ ekipman igin izin verilebilir ydn limitlerini tanimlar.

Oryantasyonu

Hiz Limiti Maksimum robot hizini sinirlar. Hiz, dirsekte, alette/ug elemani flanginda ve kullanici
tanimli alet/u¢ elemani konumunun merkezinde sinirlanir.
Robot aletinin/u¢ elemaninin ve dirsegin sikma durumlarinda uyguladigi maksimum gic

Kuvvet Limiti sinirlar. Gug, alette/ug elemaninda, dirsek flansinda ve kullanici taniml alet/ug elemani
konumunun merkezinde sinirlanir.

Momentum .

Simin Robotun maksimum momentumunu sinirlar.

Gug Limiti Robot tarafindan gergeklestirilen mekanik isi sinirlar.

Durdurma Koruyucu durdurma baslatildiktan sonra robotun durmak igin kullandigi maksimum siireyi

Zaman Limiti sinirlar.

URS8 Long PolyScope X
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Giivenlik islevi Agiklama

Durma

Mesafesi Siniri

Koruyucu bir durdurma baslatildiktan sonra robotun gittigi maksimum mesafeyi sinirlar.

10.2.2. Glvenlik Islevi

Uygulamanin risk degerlendirmesini gerceklestirirken, robotun bir durdurma baslatildiktan sonraki hareketinin

de dikkate alinmasi gerekir. Bu islemi kolaylastirmak igin, Durma Siiresi Sinirive Durma Mesafesi Siniri
guvenlik iglevleri kullanilabilir.

Bu guivenlik iglevleri, robot hareketinin hizini dinamik bir sekilde azaltarak, her zaman sinirlari dahilinde

durdurulabilmesini saglar. Eklem konumu limitleri, gtivenlik diizlemleri ve u¢ ekipman/ug eleman oryantasyon
limitleri beklenen durma mesafesi hareketini dikkate alir, yani limite ulasiimadan énce robot hareketi yavaslar.

10.3. Guvenlik Yapilandirmasi

| @ Guvenlik Ayarlan sifre korumalidir.

A e

PolyScope X sol bashginda, Uygulama simgesine dokunun.
Workcell ekraninda Giivenlik simgesine dokunun.
Robot Sinirlari ekraninin gériindiigline, ancak ayarlara erisilemedigine dikkat edin.

Giivenlik sifresini girin ve ayarlan erisilebilir kilmak icin KiLIDi AC secenegine dokunun. Not: Giivenlik
ayarlarinin kilidi acgildiktan sonra tim ayarlar artik etkindir.

Tum Givenlik dgesi ayarlarini tekrar kilitlemek igin KILITLE segenegine dokunun veya Giivenlik
menusinden uzaklasin.

10.4. Guvenlik bir Parola Ayarlama

AN o

PolyScope X'inizin sol st kbésesinde, Hamburger meniiye ve ardindan Ayarlar segenegine dokunun.
Ekranin solundaki mavi mentde Giivenlik Sifresi segenegine dokunun.

Eski Sifre icin mevcut Glvenlik sifresini yazin.

Yeni Sifre i¢gin bir sifre yazin.

Sifreyi Tekrarla icin ayni sifreyi yazin ve Sifreyi Degistir segenegine dokunun.

Onceki ekrana dénmek igin meniiniin sag lst kdsesindeki KAPAT diigmesine basin.

10.5. Safety Menu Settings

Guvenlik sistemi limitleri, Glivenlik Yapilandirmasinda tanimlanmistir. Glivenlik sistemi, giris alanlarindan
degerler alir ve degerlerin asilmasi durumunda herhangi bir ihlali tespit eder. Robot kontrol birimi, robotu
durdurarak veya hizi azaltarak ihlalleri 6nler.
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10.5.1. Robot Sinirlari

lelt|er — Program name
= B testt
Robot
EE &« Safety Li(:ni?s Inputs  Outputs  Planes
Application
[} Limit Normal Reduced
Program
Power
@ Momentum
30
Stopping Time
Q A
i Stopping Distance
Tool Speed
Tool Force
Elbow Speed

Elbow Force

off

Giic robv(?tun ortamdg Urettigi maksimum mekanik isi sinirlar. Bu sinir, yiki ¢evrenin
degil, robotun bir parcasi olarak kabul eder.

Momentum maksimum robot momentumunu sinirlar.

Durma robotun, érnegin bir acil durum durdurmasi etkinlestirildiginde durmasi igin

Siresi gecen maksimum sireyi sinirlar

Durma robot aletinin veya dirsegin dururken kat edebilecedi maksimum mesafeyi

Mesafesi sinirlar.

Arag Hizi maksimum robot takim hizini sinirlar.

Takim Gilici | robot u¢ ekipmaninin sikma durumlarinda uyguladigi maksimum gic sinirlar

Dirsek Hizi maksimum robot dirsek hizini sinirlar

Dirsek. dirsegin ortama uyguladigi maksimum giici sinirlar

Kuvveti
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Giivenlik
Modu @ NOT

Durma siiresini ve mesafesini kisittamak genel robot hizini etkiler. Ornegin,
durma suresi 300 ms olarak ayarlanirsa, maksimum robot hizi robotun 300
ms i¢inde durmasina izin verecek sekilde sinirhdir.

NOT
@ Ug ekipmanin hizi ve glicl, ug ekipman flansinda ve kullanici tanimli iki ug
ekipman pozisyonunun merkezinde sinirlanir

Normal kosullar altinda, yani Robot durdurma devrede olmadiginda, glvenlik sistemi bir dizi
guivenlik limitiyle iliskili bir Giivenlik Modunda calisir 1:

Givenlik Etki

modu

Normal Bu yapilandirma, varsayilan olarak etkindir.

Bu yapilandirma, Ug Ekipman Merkez Noktasi (TCP) Tetikleyici Azaltilmig
Azaltiimis modu dizleminin 6tesine konumlandirildiginda veya yapilandirilabilir bir
giris kullanilarak tetiklendiginde etkinlesir.

TRobot durmasi daha 6nce Universal Robots icin "Koruyucu durdurma" olarak biliniyordu.
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10.5.2. GUvenlik DUzlemleri

Aciklama Givenlik diizlemleri robot calisma alanini, ug ekipmani ve dirsegi kisitlar.

‘ UYARI
Guvenlik dizlemlerinin tanimlanmasi, robot kolu igin genel sinir degil,
yalnizca tanimlanan Alet kirelerini ve dirsegi sinirlar.
Givenlik dizlemlerinin tanimlanmasi, robot kolun diger parcalarinin bu
tur kisitlamalara uyacagini garanti etmez.

Program name

=] Default
ccoc
Safety ccoe
Applition
Vv  RobotLimits Safety Planes (1of8) _
Program Robot Limits Plane W
v Joint Limits
+ AddPlane e
- Joint Speeds
Joint Positions Properties
Giobal
Name Varables
Operatar v Safetyl/o Plane & ‘
Offset from base
Inputs P & ‘
Outputs Tt Rotation
o & o &
' Planes Allow a tolerance of -1 mm from the plane
Planes
Restrictions ~ ‘
Both
v Hardware
o Restrict Elbow

Hardware

Cizim 1.4: Glvenlik diizlemlerini gésteren PolyScope X ekrani.
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Giivenlik Givenlik duzlemlerini asagida listelenen 6zelliklerle yapilandirabilirsiniz:
Diizleminin

* Ad Bu, guvenlik diuzlemini tanimlamak igin kullanilan addir.
yapilandiriimasi

* Tabandan ofset Bu, diizlemin tabandan -Y yoniinde él¢ilen yuksekligidir.
* Egim Bu, gli¢ kablosundan él¢tilen diizlem egimidir.

* Rotasyon Bu, saat ydnunde dlgilen sekilde diizlemin rotasyonudur.

Her bir diizlemi asagida listelenen kisittamalarla yapilandirabilirsiniz:

* Normal Guvenlik sistemi Normal modundaysa normal bir diizlem etkindir ve
pozisyonda bir kesin limit gérevi gorar.

* Azaltiimis Guvenlik sistemi Azaltilmis moddaysa bir azaltilmis modu dizlemi
etkindir ve pozisyonda bir kesin limit gérevi gordr.

* Her ikisi de: Glvenlik sistemi Normal veya Azaltiimis modda oldugunda, bir
normal ve azaltiimis mod dizlemi etkindir ve konum Uzerinde kati limit gorevi
gordar.

* Tetikleyici Azaltilmig Modu: Robot Ug Ekipmani veya Dirsegi arkasina
yerlestirildiginde guivenlik diizlemi, glivenlik sisteminin Azaltiimis moda
gecmesini saglar.

Dirsek Robot dirsek ekleminin tanimladiginiz diizlemlerden herhangi birinden ge¢gmesini
Eklemi engelleyebilirsiniz.
Kisitlama

Dirsegin dizlemlerden gegmesi igin Kisith Dirsegi devre disi birakin.
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1. Siber Guvenlik Tehdit Degerlendirmesi

11.1. Genel Siber Guvenlik

Aciklama

Universal Robots robotunu bir aga baglamak siber glivenlik risklerini beraberinde
getirebilir.

Bu riskler, nitelikli personel kullanilarak ve robotun siber glivenligini korumaya yonelik
belirli

onlemleri uygulayarak giderilebilir.

Siber giivenlik 6nlemlerinin uygulanmasi, siber glivenlik tehdit degerlendirmesi
gercgeklestiriimesini gerektirir.

Amag:

* Kimlik tehditleri
* Guvenli bolgeleri ve davraniglari tanimlayin

* Uygulamadaki her bilegenin gerekliliklerini belirtin

é UYARI
Siber glivenlik risk degerlendirmesinin yapilmamasi robotu riske atabilir.

* Entegre eden kisi veya yetkin ve kalifiye personel, siber guivenlik
risk degerlendirmesi gerceklestirir.

NOT

Spesifik siber glivenlik dnlemlerine olan ihtiyacin belirlenmesinden ve
gerekli siber gtivenlik dnlemlerinin saglanmasindan sadece yetkin ve
kalifiye personel sorumlu olacaktir.

11.2. Siber Guvenlik Gereklilikleri

Acliklama

Aginizi yapilandirmak ve robotunuzu guivence altina almak, siber guivenlik igin tehdit
onlemlerini uygulamanizi gerektirir.

Aginizi yapilandirmaya baslamadan 6nce tim gerekliliklerinize uyun, ardindan robot
kurulumunun givenli oldugunu dogrulayin.
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Siber . isletme personeli, UR robotunda kullanilan genel siber givenlik ilkeleri ve ileri
Giivenlik teknolojiler hakkinda kapsamli bir anlayisa sahip olmalidir.

* Robota sadece yetkili personelin fiziksel erisimine izin vermek igin fiziksel glivenlik
onlemleri uygulanmalidir.

* Tim erisim noktalarinin yeterli kontrolii olmalidir. Ornegin: kapi kilitleri, rozet
sistemleri, genel olarak fiziksel erisim kontrol.

é UYARI
Robotu uygun sekilde giivenli olmayan bir aga baglamak, gtivenlik ve
emniyet riskleri teskil edebilir.

* Robotunuzu yalnizca glivenilir ve uygun sekilde gtivenli hale
getirilmis bir aga baglayin.

Ag * Yerel aga yalnizca glivenilir cihazlar baglanmalidir.
yapilandirma * Bitisik aglardan robota gelen baglanti olmamalidir.
gereklilikleri

* Robottan giden baglantilar, ilgili en kiglk belirli baglanti noktasi, protokol ve
adres kiimesine izin verecek sekilde sinirlandinimalidir.

* Yalnizca guvenilir is ortaklarinin URCaps ve sihirli komut dosyalar kullanilabilir ve
yalnizca bunlarin gergekligi ve butinliga dogrulandiktan sonra kullanilabilir

Robot * Varsayilan sifreyi yeni ve glgclu bir sifreyle degistirin.
kurulumu * Aktif olarak kullaniimadiginda "Sihirli Dosyalar"i devre disi birakin (PolyScope 5).
guvenlik

* Gerekmediginde SSH erigimini devre disi birakin. Sifre tabanli kimlik dogrulama

gereklilikleri yerine anahtar tabanli kimlik dogrulamayi tercih edin

* Robot guivenlik duvarini en kisitlayici kullanilabilir ayarlara ayarlayin ve
kullanilmayan tum arayuzleri ve hizmetleri devre digi birakin, baglanti noktalarin
kapatin ve IP adreslerini kisitlayin
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Siber Glvenlik Tehdit Degerlendirmesi

11.3. Siber Guvenlik Sertlestirme Kilavuzu

Aciklama PolyScope, ag baglantisini giivende tutmak icin birgok 6zellik icerse de asagidaki
ybnergelere uyarak guivenligi artirabilirsiniz:

* Robotunuzu herhangi bir aga baglamadan dnce, varsayilan sifreyi her zaman gl
bir sifreyle degistirin.

NOT
Unutulan bir sifreyi alamaz veya sifirlayamazsiniz.

* Tum sifreleri glivenli bir sekilde saklayin.

* Robota ag erisimini olabildigince kisitlamak icin yerlesik ayarlan kullanin.

* Baz iletisim arayuzleri, iletisimi dogrulamak ve sifrelemek icin hi¢bir ydnteme sahip
degildir. Bu bir glivenlik riskidir. Siber glivenlik tehdit degerlendirmenize dayanarak
uygun hafifletici dnlemleri g6z 6ntinde bulundurun.

* Baglanti gliven bdlgesi limitini gegerse diger cihazlardan robot arayiizlerine erismek
icin SSH tunellemesi (Yerel baglanti noktasi yénlendirme) kullaniimahdir.

* Devre disi birakiimadan 6nce hassas verileri robottan kaldirin. URCap'lere ve
program klasériindeki verilere dzellikle dikkat edin.

* Son derece hassas verilerin glvenli bir sekilde kaldirimasini saglamak igin
SD karti givenli bir sekilde silin veya imha edin.
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12. lletisim Aglar

Alan veri PolyScope tarafindan kabul edilen gergek zamanli dagitilmis kontrol igin kullanilan
yolu endustriyel bilgisayar ag protokolleri ailesini tanimlamak ve yapilandirmak igin Fieldbus
seceneklerini kullanabilirsiniz:

* Ethernet/IP
* PROFINET
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12.1. Ethernet/IP

Aciklama EtherNet/IP robotun bir endustriyel EtherNeV/IP tarayici cihazina baglantisini etkinlestiren
bir ag protokoltduir. Baglanti etkinlestirilirse, bir program EtherNet/IP tarayici cihazi
baglantisini kaybettiginde meydana gelecek eylemi segebilirsiniz.

Ethernet/IP'yi PolyScope X'te Ethernet/IP iglevini bu sekilde etkinlestirirsiniz.
etkinlestir 1. Ekranin sag Ust kdsesindeki Hamburger mentiye ve ardindan Ayarlara dokunun.
2. Soldaki menude, Guvenlik bélimunun altinda Hizmetler segenegine dokunun.

3. Profinet'i agmak icin Profinet digmesine dokun.

{& Settings

Sz Services

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

P—— ( | Primary Client interface Ports: 30001, 30011

Operational Mode ( | Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Safety

| Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Admin

| Real-Time Data Exchange (RTDE) Ports: 30004

Connection

| Interpreter Mode Socket Ports: 30020
Network by

Security ( | Modbus TCP Ports: 502

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

Permissions
D Profinet Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Services
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Ethernet/IP PolyScope X'te Ethernet/IP iglevlerini bulun:
kullanma
PolyScope X sol bashginda.

1. Uygulama simgesine dokunun.
2. Listeden ilgili eylemi segin.

PolyScope X, EtherNet/IP baglantisinin kaybini g6z ardi eder ve program

Yok
oKsay calismaya devam eder.

PolyScope X, mevcut programi duraklatir. Program durdugu yerden devam

Duraklat
eder.

Durdur PolyScope X, mevcut programi durdurur.

Program name

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

~ Profinet

Profinet

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

Bu ekranin sag Ust késesinde Ethernet/IP durumunu gérebilirsiniz.

Bagh Robot, Ethernet/IP Tarayici Cihazina baglanir.

Tarayici Ethernet/IP calisiyor, ancak robota Ethernet/IP tizerinden higbir cihaz bagh
Yok degil.

Devre digi  Ethernet/IP etkin degil.

12.2. Profinet

Acliklama PROFINET robotun endustriyel bir PROFINET GC Denetleyicisine baglantisini
etkinlestiren veya devre disi birakan bir ag protokolldir. Baglanti etkinse, bir program
PROFINET IO - Controller baglantisini kaybettiginde gerceklesen eylemi secebilirsiniz.
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Profinet'i PolyScope X'te Profinet islevini bu sekilde etkinlestirirsiniz.

etkinlegtir 1

Ekranin sag st kdsesindeki Hamburger meniiye ve ardindan Ayarlara dokunun.

2. Soldaki menude, Guvenlik bélimunun altinda Hizmetler se¢enegine dokunun.

3. Profinet'i agmak icin Profinet digmesine dokun.

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

Services

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

| primary Client nterface Ports: 30001, 30011
| Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
: | ReakTime Client interface Ports: 30003, 30013
| Real-Time Data Exchange (RTDE) Ports: 30004

| Interpreter Mode Socket Ports: 30020

| Modbus TCP Ports: 502

o Ethemet/IP Ports: 2222, 40000, 44818

o Profinet Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
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Profinet'i PolyScope X'te profinet iglevlerini bulun:

kullanma

PolyScope X sol bashginda.

1. Uygulama simgesine dokunun.

2. Sol menuden Profinet'i secin.

Listeden ilgili eylemi segin:

devam eder.

PolyScope Profinet baglantisinin kaybini géz ardi eder ve program ¢alismaya

eder.

PolyScope X, mevcut programi duraklatir. Program durdugu yerden devam

PolyScope X, mevcut programi durdurur.

Yok say
Duraklat
Durdur
oo <~
oo
Application
e “
Program
@
30 o
jol

Operator

Ri

ate
Active

Program name
Default program

Communication

Robot 10 Device Name :

Wired 10 ion upon loss of Profinet inpi

Tool 10 Robot 10 Mot Register Mo Register
IGNORE v IGNORE ~ I6NOR

Modbus

-+ Add Source

Profinet

Profinet

EtherNet/IP

EtherNet/IP

E

¢ 6C
ccec

’f‘,.;\“ Disabled Move

Program
structure

{3

Global
Variables
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12. iletisim Aglan

12.3. UR Connect

PolyScope X'i  PolyScope X yaziliminizi myUR Cloud hizmetine baglamaniz gerekiyor.
myUR Cloud'a PIN kodunuzu myUR hesabinizda bulmaniz gerekiyor.

baglayin Ayarlar'a gidin.

UR Connect'e gidin.

Ana UR Connect sayfasinda “Baglan” digmesine basin.

Ao bd =

MyUR'dan pin kodunuzu ekleyin.

&) Settings

UR Connect

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

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

Pencerenin sag kdsesinde yesil simgeyi gérdigiuntzde myUR Cloud'a baglanmissiniz

demektir.

& Settings
UR Connect

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

UR Connect

Security

‘Secure shell
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Basarisiz
baglanti

"Yanlig PIN kodu" yazisini gorurseniz litfen myUR'dan aldiginiz PIN kodunuzu gézden

gegirin.

& Settings

v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Error
Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

(4] a)e][4]la] 4]

Connection to UR Connect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ GotoDiagnostics
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Tanilama UR Connect etkinken beklenmedik bir durumla karsilasirsaniz Tanilama bélimune
gidebilirsiniz.

1.

2
3.
4

Ayarlar'a gidin.

UR Connect'e gidin.

Sag ust kdsedeki kebap meniye basin.

"Tanilama" segenegini belirleyin.

& sSettings

v

General

System

Update

Password

Operational Mode

Safety

Admin

Connection

Network

UR Connect

Security

Secure shell

& Settings

v

General

System

Update

Password

Operational Mode

Safety

Admin

Connection

Network

UR Connect

Security

Secure shell

UR Connect

‘Connected to myUR Cloud UR Connect

‘Welcome to UR Connect.
Go to Diagnostics

UR Cennect s a cloud-based service that allows you te access yc
Export Logs

You can also use UR Connect to monitor your robot and receive n

UR Connect

UR Connect Diagnostics

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

& Run Diagnostics

Summary
3 diagnostic(s) found.

Results

(D) Device not connected
UR Connect URCap not installed

(D) Diagnostics completed
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Gunlikleri
diga aktar

UR Connect gunliklerini PolyScope X yaziiminizdan disa aktarmak mamkuanduir.

a bk N =

Ayarlar'a gidin.

UR Connect'e gidin.

Sag lst kdsedeki kebap menilye basin.

"Gunlukleri Diga Aktar"i secin

"MyUR'a aktar" veya "USB'ye aktar" secenegini belirleyin.

1, ExportLogs

@ 0

Export ta USB
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13. Risk degerlendirmesi

Aciklama Risk degerlendirmesi, uygulama igin yapilmasi gereken bir gerekliliktir. Uygulama risk
degerlendirmesi, entegre eden kisinin sorumlulugundadir. Kullanici ayni zamanda entegre
eden kisi de olabilir.

Robot kismen tamamlanmig bir makinedir, bu nedenle robot uygulamasinin giivenligi ug
ekipman/ug elemana, engellere ve diger makinelere bagldir. Entegrasyonu gergeklestiren
taraf, risk degerlendirmesini yapmak igin ISO 12100 ve ISO 10218-2'yi kullanmalidir.
Teknik Sartname ISO/TS 15066, is birlik¢i uygulamalar icin ek rehberlik saglayabilir. Risk
degerlendirmesi, asagidakiler dahil ancak bunlarla sinirli olmamak tzere, robot
uygulamasinin dmri boyunca tim gorevleri dikkate almalidir:

* Robot uygulamasinin kurulumu ve gelistiriimesi sirasinda robota 6gretilmesi
* Sorun giderme ve bakim

* Robot uygulamasinin normal ¢alismasi

Robot uygulamasi ilk kez agilmadan 8nce bir risk degerlendirmesi yapiimalidir. Risk
degerlendirmesi, yinelemeli bir sirectir. Robotu fiziksel olarak kurduktan sonra baglantilari
dogrulayin, ardindan entegrasyonu tamamlayin. Risk degerlendirmesinin bir pargasi,
guvenlik yapilandirma ayarlarinin yani sira 6zel robot uygulamasi igin gerekli ek acil
durdurma ve/veya diger koruyucu dnlemlere duyulan ihtiyaci belirlemektir.
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Giivenlik Dogru guvenlik yapilandirmasi ayarlarini belirlemek, robot uygulamasi geligtirmenin
yapilandirma 6zellikle dnemli bir parcasidir. Sifre korumasini etkinlestirerek ve ayarlayarak guvenlik
ayarlari yapilandirmasina yetkisiz erisim dnlenmelidir.

é UYARI
Sifre korumasinin ayarlanmamasi, yapilandirma ayarlarinda kasitl

veya yanliglikla yapilan degisiklikler nedeniyle yaralanmaya veya
6lime neden olabilir.

* Her zaman sifre korumasini ayarlayin.

* Sifreleri ydbnetmek igin bir program olusturun, boylece erigim
yalnizca degisikliklerin etkisini anlayan kigiler tarafindan
saglanir.

Guvenlik fonksiyonlarinin bazilar 6zellikle isbirlikgi robot uygulamalari igin tasarlanmistir.
Bunlar, glivenlik yapilandirma ayarlar araciligiyla yapilandirilabilir. Uygulama risk
degerlendirmesinde belirlenen riskleri ele almak icin kullanilirlar.

Asagidakiler robotu sinirlar ve bu nedenle robot kolu, u¢ eleman ve is parcasi tarafindan
bir kisiye enerji transferini etkileyebilir.

* Kuvvet ve gii¢ sinirlama: Robotla operatdr arasindaki garpisma durumlarinda

robot tUzerinde hareket ydonlinde uygulanan sikma guglerini ve basinglari azaltmak
icin kullanihr.

Momentum sinirlama: Robotun hizini azaltarak, robotla operatér arasindaki
carpisma durumlarinda yuksek gecici enerjiyi ve etki gliclerini azaltmak igin
kullanilir.

Hiz sinirlamasi: Hizin yapilandirilan limitten daha diisiik olmasini saglamak icin
kullanilir.

Asagidaki ydnelme ayarlari, hareketlerden kaginmak ve keskin kenarlarin ve ¢ikintilarin
bir kisiye maruz kalmasini azaltmak icin kullanilir.

* Eklem, dirsek ve u¢ ekipman/u¢ eleman pozisyonu sinirlamasi: Belirli viicut

kisimlanyla iliskili riskleri azaltmak icin kullanilir: Bas ve boyuna dogru hareketten
kacinin.

Ucg ekipman/ug eleman yénlendirme sinirlamasi: Ug ekipmanin/ug elemanin ve
is parcasinin belirli alan ve dzellikleriyle iliskili riskleri azaltmak igin kullanihr:
Keskin kenarlari ice dogru robota dogru cevirerek keskin kenarlarin operatore
donuk olmasini énleyin.
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Performans Bazi guvenlik islevleri, herhangi bir robot uygulamasi igin 6zel olarak tasarlanmistir. Bu
risklerini Ozellikler, glivenlik yapilandirma ayarlari araciligiyla yapilandinlabilir. Robot
durdurma uygulamasinin durma performansi ile ilgili riskleri ele almak i¢in kullanilirlar.

Asagidakiler, yapilandirilan sinirlara ulasmadan 6nce durmanin gergeklesmesini
saglamak icin robotun durma siiresini ve durma mesafesini sinirlar. Limitin
aslimadigindan emin olmak icin her iki ayar da robotun hizini otomatik olarak etkiler.

* Durdurma Siiresi Limiti: Robotun durma siiresini sinirlamak igin kullanilr.

* Durma Mesafesi Limiti: Robotun durma mesafesini sinirlamak igin kullanilir.

Yukaridakilerden herhangi biri kullanilirsa manuel olarak yapilan periyodik durdurma
performans testine gerek olmaz. Robot giivenlik kontrold, siirekli izleme yapar.

Robot, tehlikelerin makul bir sekilde ortadan kaldinlamadigi veya yerlesik glvenlikle ilgili
islevlerin (6r. tehlikeli bir u¢ ekipman/ug eleman veya tehlikeli bir islem kullanirken)
kullaniimasiyla risklerin yeterince azaltilamadigi bir robot uygulamasina kurulursa koruma
gereklidir.

é UYARI
Uygulama risk degerlendirmesinin yapilmamasi riskleri artirabilir.

+ Ongdriilebilir riskler ve makul olarak éngériilebilir yanlis kullanim igin
daima bir uygulama riski degerlendirmesi yapin.

is birlikgi uygulamalar igin risk degerlendirmesi, carpismalardan ve
makul olarak 6ngortlebilir yanlis kullanimdan kaynaklanan éngortlebilir
riskleri icerir.

Risk degerlendirmesi agsagidakileri ele alir:
* Zararn siddeti
* Gerceklesme olasiligi

* Tehlikeli durumdan kaginma olasihgi
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Potansiyel
tehlikeler

Universal Robots, entegre eden kisi tarafindan degerlendiriimek tizere agagida listelenen
potansiyel olarak dnemli tehlikeleri tanimlar. Diger 6nemli tehlikeler, belirli bir robot
uygulamasiyla iliskilendirilebilir.

Alet/uc elemani veya alet/u¢ elemani baglanti elemani tstiindeki keskin kenarlarin
ve keskin uclarin cilde girmesi.

Cildin keskin kenarlarla ve yakindaki engellerde keskin noktalarla delinmesi.
Temasa bagh morarma.
Darbeye bagh burkulma veya kemik kingu.

Robot kolunu veya aleti/u¢ elemani tutan gevsek civatalardan kaynaklanan
sonuglar.

Ornegin zayif bir kavrama veya giic kesintisi nedeniyle ug ekipmandan/ug
elemandan dusen veya ucan 6geler.

Birden fazla acil durdurma diigmesi tarafindan neyin kontrol edildiginin
karistirlmasi.

Guvenlik yapilandirma parametrelerinin yanlis ayarlanmasi.

Guvenlik yapilandirma parametreleri (izerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden
kaynaklanan yanlig ayarlar.
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13.1. Sikisma Tehlikesi

Acliklama Bu alanlardaki engelleri kaldirarak, robotu farkl yerlestirerek veya robotun galisma alaninin
bu alanina girmesini dnleyerek tehlikeleri ortadan kaldirmak igin giivenlik dizlemleri ve
eklem limitlerinin bir kombinasyonunu kullanarak sikisma tehlikelerini énleyebilirsiniz.

ﬁ UYARI
Robotu belirli alanlara yerlestirmek, yaralanmaya yol acabilecek sikisma
tehlikeleri yaratabilir.

_% 1750 mm
400 mm

Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolayi, bazi calisma alanlarina sikistirma
tehlikeleriyle ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani arasinda en
az 1650 mm oldugunda, radyal hareketler icin bir alan (sol) tanimlanir. Diger (sagdaki)
alan, teget hareket ederken robotun tabaninin 400 mm yakinindadir.
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13.2. Durma Suresi ve Durma Mesafesi

Aciklama Eklem 0 (taban), Eklem 1 (omuz) ve Eklem 2 (dirsek) icin saglanan grafik veriler, durma
mesafesi ve durma siiresi igin gecerlidir:
* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2

Eklem 0 testi, donme ekseninin zemine dik oldugu yatay bir hareket kullanilarak
gerceklestiriimistir. EkKlem 1 ve Eklem 2 testleri sirasinda robot, dondiirme eksenlerinin
karaya paralel oldugu ve durdurmanin, robot asagi dogru hareket ederken gerceklestirildigi
bir dikey gezingeyi izledi.

Y ekseni, durdurmanin baslatildigi yerden son konuma kadar olan mesafedir.

NOT

Kullanici taniml glivenlik dereceli maksimum durma sureleri ve
mesafeleri ayarlayabilirsiniz. Kullanici tanimli ayarlar kullanildiginda,
program hizi dinamik olarak her zaman secilen sinirlara uymaya
ayarlanir.

Eklem O
(TABAN)

8 kg'nin %33'U
icin metre
cinsinden
durma
mesafesi.

8 kg'nin
%66'sI icin
metre
cinsinden
durma
mesafesi.
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8 kg'lik
maksimum
tasima
kapasitesiicin
metre
cinsinden
durma
mesafesi

10 kg'lik
genigletilmis
tasima
kapasitesi igin
metre cinsinden
durma mesafesi

Eklem 0
(TABAN)

8 kg'nin %33'U
icin saniye
cinsinden
durma suresi.

8 kg'nin
%66's1 igin
saniye
cinsinden
durma siresi.

8 kg'lik
maksimum
tasima
kapasitesi igin
saniye
cinsinden
durma suresi.

10 kg'lik
genigletilmis
tasima
kapasitesi igin
saniye
cinsinden
durma suresi.
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Eklem 1
(OMUZ)

8 kg'nin %33'U
icin metre
cinsinden
durma
mesafesi.

8 kg'nin
%66's!1 i¢in
metre
cinsinden
durma
mesafesi

8 kg'lik
maksimum
tasima
kapasitesi igin
metre
cinsinden
durma
mesafesi

10 kg'lik
genigletilmis
tasima
kapasitesi igin
metre cinsinden
durma mesafesi

Eklem 1
(OMU2Z)

8 kg'nin %33'U
icin saniye
cinsinden
durma suresi

8 kg'nin
%66'sl1 i¢in
saniye
cinsinden
durma suresi
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8 kg'lik
maksimum
tasima
kapasitesiicin
saniye
cinsinden
durma siresi.

10 kg'lik
genigletilmis
tasima
kapasitesiicin
saniye
cinsinden
durma suresi.

Eklem 2
(DIRSEK)

8 kg'nin %33'U
icin metre
cinsinden
durma
mesafesi.

8 kg'nin
%66'sl1i¢in
metre
cinsinden
durma
mesafesi

8 kg'lik
maksimum
tasima
kapasitesi i¢in
metre
cinsinden
durma
mesafesi
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10 kg'lik
genigletilmis
tasima
kapasitesiicin
metre cinsinden
durma mesafesi

Eklem 2
(DIRSEK)

8 kg'nin %33'U
icin saniye
cinsinden
durma suresi

8 kg'nin
%66'sI icin
saniye
cinsinden
durma siiresi

8 kg'lik
maksimum
tasima
kapasitesi igin
saniye
cinsinden
durma siresi

10 kg'lik
genisletilmis
tasima
kapasitesi igin
saniye
cinsinden
durma suresi
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14. Acil Durumlar

14.1. Acil Durdurma

Aciklama Acil Durdurma veya E-stop, El Unitesi lizerinde bulunan kirmizi basma diigmesidir. Tiim
robot hareketini durdurmak i¢in acil durdurma basma digmesine basin. Acil durdurma
digmesinin etkinlestiriimesi, birinci kategoride bir durdurmaya neden olur (IEC 60204-1).
Acil durum durdurmalar koruma degildir (ISO 12100).

Acil durdurmalar, yaralanmayi 6nlemeyen tamamlayici koruyucu dnlemlerdir. Robot
uygulamasinin risk degerlendirmesi ek acil durdurma basma diigmelerinin gerekli olup
olmadigini belirler. Acil durdurma islevi ve calistirma cihazi ISO 13850 ile uyumlu olmalidir.
Acil durdurma baslatildiktan sonra, basma diigmesi bu ayarda kilitlenir. Bu nedenle, bir acil
durdurma her etkinlestirildiginde, durdurmayi basglatan basma diigmesinden manuel
olarak sifilanmalidir.

Acil durdurma basma digmesini sifirlamadan dnce, Acil durdurmanin ilk kez etkinlestiriime
nedenini gorsel olarak belirlemeli ve degerlendirmelisiniz. Uygulamadaki tim ekipmanlarin
gorsel olarak degerlendirilmesi gerekir. Sorun ¢oziildigiinde, acil durdurma basma
digmesini sifirlayin.

Acil durum durdurma diigmesini sifirlamak igin

1. Basma digmesine basil tutun ve mandal ayrilana kadar saat yoniinde gevirin.

Mandallamanin devre disi kaldigini hissettiginizde, basmali digme sifirland
demektir.

Durumu ve acil durdurmanin sifirlanip sifirlanmayacagini dogrulayin.

3. Acil durdurmayi sifirladiktan sonra, robota guicl geri verin ve ¢calismayi strdarin.
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14.2. Tahrik Gucu Olmayan Hareket

Aciklama

Acil bir durumda, robota glic vermek imkansiz veya istenmeyen bir durum oldugunda,
robot kolu hareket ettirmek icin zorla geri surmeyi kullanabilirsiniz.

Zorla geri surus, eklemi hareket ettirmek icin robot kolu sert bir sekilde itmenizi veya
cekmenizi gerektirir. Daha biyUk robot kollari, eklemi hareket ettirmek icin birden fazla kisi
gerektirebilir.

Her eklem freninin, ylksek kuvvetli tork sirasinda hareketi saglayan bir stirtlinme
kavramasi vardir. Zorla geri suris yuksek gui¢ gerektirir ve robotu hareket ettirmek igin bir
veya daha fazla kisi gerekebilir.

Sikistirma durumlarinda, zorla geri siiriisi yapmak icin iki veya daha fazla kisi gereklidir.
Bazi durumlarda, robot kolu s6kmek icin iki veya daha fazla kisi gerekir.

UR robotunu kullanan personel, acil durumlara miidahale etmek tzere egitiimelidir.
Entegrasyon hakkinda ek bilgi saglanacaktir.

é UYARI
Desteklenmeyen bir robot kolun kirlmasi veya diismesi nedeniyle olusan
riskler yaralanmaya veya dlime neden olabilir.

* Acil bir durumda robotu s6kmeyin.

* Gicu kesmeden 6nce robot kolu destekleyin.

NOT

Robot kolun manuel olarak hareket ettiriimesi, yalnizca acil durum ve
servis amaclarina yoneliktir. Robot kolunun gereksiz yere hareket
ettiriimesi maddi zarara yol agabilir.

* Robotun orijinal fiziksel konumunu bulabilmesini saglamak igin
eklemi 160 dereceden fazla hareket ettirmeyin.

* Eklemleri gereginden fazla hareket ettirmeyin.
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14.3. Kelepge Baglantisi: Demontaj

Aciklama
é UYARI
Desteklenmeyen eklemler disebilir veya dusurilebilir ve bu da
yaralanmaya neden olabilir.

* Kelepgeler cikarilirken eklemleri destekleyin.

NOT
@ Kelepgeler ¢ikarilirken eklemlerin desteklenmemesi, ekipmanin hasar
g6rmesine neden olabilir.

* Asagidakilerden herhangi birini yaparak kelepcgeleri ¢cikarirken
eklemlerin diismesini dnleyin:

* Cikan parcanin altini desteklemek igin bir sey kullanin.
* Eklemi yere yatiriimis haldeyken demonte edin.

* Kaldirma ekipmaniyla destekleyin.

Eski eklemi degistirmeden dnce test etmemek, mala ve/veya ekipmana zarar verebilir.

Bir eklemi degistirmeden dnce her zaman bir eklem dogrulama testi gergeklestirin. Daha
fazla bilgi icin Servis Kilavuzundaki Eklem Dogrulama bélimune bakin.
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Demonte
etmek
icin

1. ESD bilekligini yedek parca paketinden veya alet setinden topraklanmis bir yiizeye takin.

2. Siyah diz halkayi ¢ikarin.
Sivri uglu bir cimbiz veya kiigiik bir diiz uclu tornavida kullanabilirsiniz.
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5. Eklem artik gevsektir ve ¢ikarilabilir.

7. Eklem artik demonte.

URS8 Long PolyScope X
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14.4. Calisma Modu

Aciklama

Yiiksek Hizl
Manueli
etkinlegtirmek
icin

El Unitesi veya Pano Sunucusunu kullanarak farkli modlara erisebilir ve
etkinlestirebilirsiniz. Harici bir mod secici entegre edilmisse modlari (PolyScope veya Pano
Sunucusu degil) kontrol eder.

Otomatik Mod Bu mod etkinlestirildiginde, robot yalnizca 6nceden tanimlanmis
gorevlerden olusan bir programi yirtebilir. Programlari ve kurulumlari degistiremez veya
kaydedemezsiniz.

Manuel Mod Bu mod etkinlestirildiginde robotu programlayabilirsiniz. Programlari ve
kurulumlari degistirebilir ve kaydedebilirsiniz. Yaralanmalarn 6énlemek icin Manuel Modda
kullanilan hizlar sinirlandinimalidir. Robot Manuel Modda calisirken, bir kisi robotun
erigebilecegi bir yere yerlestirilebilir. Hiz, uygulama risk degerlendirmesi icin uygun olan
degerle sinirlandinimalidir.

é UYARI
Robot Manuel Modda calisirken kullanilan hiz cok yuksekse yaralanma
meydana gelebilir.

Kurtarma Modu Bu mod, ayarlanan aktif limitten bir giivenlik limiti ihlal edildiginde
etkinlestirilir, robot kolu bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir. Robot kol calistirildiginda
ornegin bir eklem konum limiti veya guvenlik siniri gibi etkin bir glivenlik limiti zaten ihlal
edilmisse Kurtarma modunda baglar. Bu, robot kolunun givenlik sinirlari icinde geri
hareket ettirilmesini miimkin kilar. Kurtarma modunda, robot kolun hareketi,
Ozellestiremeyeceginiz bir sabit limitle sinirhdir.

Yiiksek Hizli Manuel ModBu mod etkinlestirildiginde, u¢ ekipmanin ve dirsegin varsayilan
hiz sinirini gegici olarak asabilirsiniz.

Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa ve serbest birakimissa
(basilmamissa) veya tamamen sikistiriimissa robot Manuel modda bir Koruma Durdurmasi
gerceklestirir.

Otomatik modla Manuel mod arasindaki gegis igin, U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi tam
birakilip, robotun hareket etmesine izin vermek igin tekrar basiimaldir. Yiksek Hizli Manuel
Mod kullanirken, robotun hareket alanini kisitlamak igin gtivenlik eklem limitlerini veya
guvenlik dizlemlerini kullanin.

NOT
Bes dakikalik hareketsizlikten sonra hiz limiti varsayilana sifirlanir.

1. Uygulama secgenegine dokunup Giivenlik secenegini belirleyin.
2. Ug Pozisyon sayfasina erigin.
3. Sayfada, Manuel Yilksek Hiz Modunu etkinlestirmek icin diigmeyi kaydirin.
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Mod degistirme  [1g/0= =70 e Manuel Otomatik
Hiz Kaydiricisi X X
Robotu, Hareket Et Sekmesinde +/- ile hareket ettirin | x
Elle Yonlendir X
Programlar Yurat Azaltilmig hiz* ** | x
Programi diizenleyin ve kaydedin X

*Ug ekipman glicl etkinlestirildiginde, baslangigta 8000 uF kapasitif yiikiin ug ekipman
glg¢ kaynagina baglanmasina olanak taniyan 400 ms'lik bir yumusak baslatma suresi
baslar. Kapasitif yikiin alet ¢alisirken baglanmasina izin verilmez.

**Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi yapilandirimissa Yiiksek Hizil Manuel Mod
etkinlestiriimedigi strece robot Manuel Azaltilmis Hizda caligir

é UYARI
* Otomatik Mod secilmeden 6nce askiya alinan tiim koruma énlemleri tam
islevsellige dondirulmelidir.

* Mimkin olan her yerde, Manuel Mod yalnizca korunan alanin disinda
bulunan tiim kisilerle birlikte kullanilir.

* Harici bir mod segici kullaniliyorsa korunan alanin disina yerlestiriimelidir.

* Koruma kullaniimadik¢a veya ortak uygulama gl ve kuvvet sinirlamasi
(PFL) icin dogrulanmadikga, hi¢ kimse Otomatik Modda korunan alana
giremez veya iginde olamaz.

Ug¢ Konumlu Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi kullanildiginda ve robot Manuel Moddayken, hareket
Etkinlegtirme icin Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazinin merkeze dogru bastinimasi gerekir. Ug
Cihazi Konumu Etkinlestirme Cihazinin Otomatik Mod lizerinde hicbir etkisi yoktur.

NOT
@ * Bazi UR robotu boyutlarinda Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi
bulunmayabilir. Risk degerlendirmesi etkinlestirme cihazi
gerektiriyorsa 3PE El Unitesi kullanilmalidir.

Programlama icin bir 3PE El Unitesi (3PE EU) énerilir. Manuel Modda korunan alanda
baska bir kisi bulunabiliyorsa ek kisinin kullanimi igin ek bir cihaz entegre edilebilir ve
yapilandirilabilir.
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Modlar
Arasinda
Gegis Yapma

Modlar arasinda gegis yapmak igin Mod Bélimiinii gstermek (izere Sag Ust Bilgide profil
simgesini segin.

* Otomatik, robotun ¢alisma modunun Otomatik olarak ayarlandigini gosterir.
* Manuel, robotun ¢alisma modunun Manuel olarak ayarlandigini gosterir.

Uc¢ Konumlu Etkinlestirme Cihaziyla Giivenlik G/C yapilandirmasi etkin oldugunda,
PolyScope X otomatik olarak Manuel Moddadir.
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15. Tasima

Aciklama Robotu yalnizca orijinal ambalajinda taslyin. Robotu daha sonra tasimak istiyorsaniz
ambalaj malzemesini kuru bir yerde saklayin.
Robotu ambalajindan kurulum alanina tasirken, ayni anda robot kolun iki hortumunu da
tutun. Tim montaj civatalarn robotun tabaninda iyice sikilana kadar robotu yerinde tutun.
Kontrol Kutusunu kolundan kaldirin.

é UYARI
Yanls kaldirma teknikleri veya yanls kaldirma ekipmani kullanmak,
yaralanmalara neden olabilir.

* Ekipmani kaldirirken sirtiniza veya diger vicut pargalarina asiri yuk
bindirmekten kaginin.

* Uygun kaldirma ekipmani kullanin.
* Tum bolgesel ve ulusal kaldirma talimatlarina uyulmalidir.

* Robotu Mekanik Araytiz béliimiindeki montaj talimatlarina gore
taktiginizdan emin olun.

NOT
@ Robot herhangi bir harici ekipmanla monte edilmis bir uygulama olarak tasinirsa
asagidakiler gegerlidir:

* Robotun orijinal ambalaji olmadan tasinmasi, Universal Robots A/S
tarafindan tim garantileri gecersiz kilar.

* Robot bir 3. taraf uygulamasina / yiklemesine bagl olarak tasinirsa litfen
robotun orijinal tagima ambalaji olmadan taginmasina iligkin tavsiyelere
uyun.

Sorumluluk Universal Robots, ekipmani tagimaktan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu
Reddi tutulamaz.
universal-robots.com/manuals bdliminden ambalajsiz tagima 6nerilerine bakin

Aciklama Universal Robots her zaman robotu orijinal ambalajinda tagimayi tavsiye eder.
Bu tavsiyeler, eklemlerde ve fren sistemlerinde istenmeyen titresimleri azaltmak ve eklem
dénusunl azaltmak icin yazilmistir.
Robot orijinal ambalaji olmadan tasiniyorsa, litfen asagidaki kilavuzlara bakin:

* Robotu mimkun oldugunca fazla kez katlayin; robotu tekillik pozisyonunda
tagimayin.

* Robottaki agirlik merkezini tabana mimkiin oldugunca yakina getirin.
* Hertlpd, tipadn iki farkli noktasinda saglam bir yuzeye sabitleyin.

* Takiliug elemanlari 3 eksende saglam bir sekilde sabitleyin.
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Tasima

Robotu mimkiin oldugunca ¢ok kez katlayin.

Uzatilmig sekilde tagimayin.
(tekillik pozisyonu)

Tupleri saglam bir ylizeye sabitleyin.
Takil ug elemanini 3 eksende sabitleyin.

=z}
i

[ =
S S

15.1. El Unitesinin Saklanmas|

Aciklama Operatériin, El Unitesi tizerindeki e-Stop diigmesine basildiginda nelerin etkilendigini net
bir sekilde anlamasi gerekir. Ornegin, cok robotlu bir kurulumda karisiklik olabilir. El
Unitesi izerindeki e-Stop'un tiim kurulumu mu yoksa sadece bagli robotu mu durdurdugu

acikca belirtiimelidir.

Karisiklik olabilirse El Unitesini e-Stop diigmesi gdriinmeyecek veya kullanilamayacak

sekilde saklayin.
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16. Bakim ve Onarim

Aciklama Her turld bakim ¢alismasi, denetim ve kalibrasyon, bu kilavuzdaki tim guvenlik
talimatlarina, UR Service Manual ve yerel gerekliliklere uygun olarak yapiimaldir.
Onarnm calismalari Universal Robots tarafindan yapilmalidir. Migterinin atadigi, egitimli
kisiler de Servis Kilavuzuna uyarak onarim isi yapabilirler.

Bakim Bakim ve onarimin amaci, sistemin beklendigi gibi calismaya devam etmesini saglamaktir.
Givenligi Robot kolu veya kontrol kutusu tizerinde ¢alisirken, asagidaki prosedirlere ve uyarilara
uymaniz gerekir.

é UYARI
Asagida listelenen glvenlik uygulamalarindan herhangi birine uyulmamasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Gucunin tamamen kesildiginden emin olmak i¢in ana gui¢
kablosunu Kontrol Kutusunun altindan ¢ikarin. Robot koluna veya
Kontrol Kutusuna bagli diger herhangi bir enerji kaynaginin giictini
kesin. Onarim suresi boyunca diger kisilerin sisteme gli¢ vermesini
Onlemek igin gerekli dnlemleri alin.

* Sisteme yeniden gl¢ vermeden énce toprak baglantisini kontrol
edin.

* Robot kolunun veya Kontrol Kutusunun pargalar soékuldiginde
ESD diizenlemelerine uyun.

* Robot kola veya Kontrol Kutusuna su ve toz girmesini énleyin.

Bakim

Givenligi A UYARI
Kapi tamamen acgikken Kontrol Kutusunu yerlestirmek igin alan
birakilmamasi, yaralanmalara neden olabilir.

* Kontrol Kutusu kapisinin tam olarak agilabilmesi icin en az 915 mm
bosluk birakarak servise erisim saglayin.

Q UYARI: ELEKTRIK
Kontrol Kutusu gui¢ kaynaginin kapatildiktan hemen sonra sékilmesi,
elektriksel tehlikeler nedeniyle yaralanmalara neden olabilir.

* Kontrol Kutusu kapatildiktan sonra birkag saat boyunca bu glg
kaynaklarinin icinde yliksek voltajlar (maksimum 600 V)
bulunabileceginden, Kontrol Kutusunun icindeki glic kaynagini
s6kmekten kaginin.

Sorun giderme, bakim ve onarim ¢alismalarindan sonra guivenlik gerekliliklerinin yerine
getirildiginden emin olun. Ulusal veya bdlgesel is glivenligi ydonetmeliklerine uyun. Tim
guvenlik islevi ayarlarinin dogru ¢alismasi da test edilmeli ve dogrulanmalidir.
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Kilitleme
Etiketleme

UR robotlarinin enerjisi kesilebilir ve enerjisiz durumda kilitlenebilir. Bu, robotun, robot
uygulamasinin veya robot hiicresinin kurulumu, bakimi veya onarimiile ilgili gérevler
nedeniyle tehlikeli enerjiyi kontrol etmek igindir.

Robota giden gicin "Kilittenmesi" veya "tehlikeli enerjinin kontroll" islemlerini
gerceklestirmek icin guc kablosunun Kontrol Kutusuna yeniden takilmasini dnlemek
amaciyla bir elektrik fisi kilidi kullanabilirsiniz, drnegin IEC icin Brady 148081 Fis Kilidi.

é UYARI: ELEKTRIK
Tehlikeli enerjiye maruz kalma veya icerdigi tehlikeli enerjinin serbest
birakilmasi elektrik carpmasina ve ciddi yaralanmalara neden olabilir.
* Gug kablosunun kontrol kutusuna yeniden takiimasini 6nlemek igin
bir elektrik fisi kilidi kullanin. Ornegin IEC figi veya esdegeri igin
Brady 148081 Fis Kilitlemesine bakin.

Sorun giderme, bakim ve onarim ¢alismalarindan sonra giivenlik gerekliliklerinin yerine getirildiginden emin
olun. Ulusal veya bdlgesel is glivenligi yonetmeliklerine uyun. Tim guvenlik iglevi ayarlarinin dogru calismasi
da test edilmeli ve dogrulanmalidir.

16.1. Durdurma Performansinin Test Edilmesi

Aciklama

Durdurma performansinin distp dismedigini belirlemek igin periyodik olarak test edin.
Artan durma sureleri, muhtemelen kurulumdaki degisikliklerle birlikte korumanin
degistirilmesini gerektirebilir. Durma siiresi ve/veya durma mesafesi glivenlik fonksiyonlari
kullaniliyorsa ve risk azaltma stratejisinin temeli ise durma performansinin izlenmesi veya
test edilmesi gerekmez. Robot sirekli izleme yapar.

16.2. Robot Kolunun Temizligi ve Denetimi

Aciklama

Dazenli bakimin bir pargasi olarak robot kol, bu kilavuzdaki 6nerilere ve yerel gerekliliklere
uygun olarak temizlenebilir.
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Temizleme
Yoéntemleri

Robot kolundaki ve/veya El Unitesindeki tozu, kiri veya yagi gidermek igin asagida verilen
temizlik maddelerinden birinin yaninda bir bez kullanmaniz yeterlidir.

Yiizey Hazirhgi: Asagidaki ¢ozeltileri uygulamadan 6nce, ylizeylerin gevsek kir veya
kalintilardan arindirilarak hazirlanmasi gerekebilir.

Temizlik maddeleri:
* Su
* %70 izopropil alkol
* %10 Etanol alkol
* %10 Nafta (Gresi gidermek icin kullanin.)

Uygulama: Cozelti tipik olarak bir sprey sisesi, firgca, siinger veya bez kullanilarak,
temizlenmesi gereken ylizeye uygulanir. Kirlenme seviyesine ve temizlenen yiizeyin
tlrine bagh olarak dogrudan uygulanabilir ya da daha fazla seyreltilebilir.

Ajitasyon: inatci lekeler veya cok kirli alanlar igin ¢dzelti, kirleticileri gevsetmeye yardimei
olmak icin bir firga, temizleyici veya diger mekanik araclar kullanilarak ajite edilebilir.
Bekleme Siiresi: Gerekliyse ¢ozeltinin kirletici maddelere etkili bir sekilde niifuz etmesi
ve ¢oziinmesi igin ylizeyde 5 dakikaya kadar kalmasina izin verilir.

Durulama: Bekleme siiresinden sonra, ¢6zinmus kirleticileri ve kalan temizlik maddesi
kalintilarini gidermek icin ylzey tipik olarak suyla iyice durulanir. Herhangi bir kalintinin
hasara neden olmasini veya guvenlik tehlikesi olusturmasini 6nlemek icin kapsamli bir
durulama yapmak énemlidir.

Kurutma: Son olarak, temizlenen ylizey havayla kurumaya birakilabilir ya da havlu
kullanilarak kurutulabilir.

é UYARI
Agarticiy1 seyreltilmis herhangi bir temizlik sollisyonunda
KULLANMAYIN .
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‘ UYARI
Gres tahris edicidir ve alerjik reaksiyona neden olabilir. Temas etmek, solumak
ya da yutmak, hastalija veya yaralanmaya neden olabilir. Hastalik veya
yaralanmayi 6nlemek icin agsagidakilere uyun:

* HAZIRLIK:
* Alanin iyi havalandiriidigindan emin olun.

* Robotun ve temizlik maddelerinin etrafinda yiyecek veya icecek
bulundurmayin.

* Yakinlarda bir g6z yikama istasyonu oldugundan emin olun.
* Gerekli PPE'yi (eldiven, g6z korumasi) toplayin
« GIYIN:
* Koruyucu eldivenler: Yaga dayanikl eldivenler (Nitril) sizdirmaz
ve Urline dayanikhdir.

* Gresin gozlerle kazara temasini 6nlemek icin géz korumasi
Onerilir.

YUTMAYIN.
* Asagidaki durumlarda:

* ciltle temas; su ve hafif bir temizlik maddesi ile yikayin
* cilt reaksiyonu; tibbi yardim alin
* gozlerle temas; gdz yikama istasyonu kullanin, tibbi yardim alin.
* buharlarin solunmasi veya gres yutulmasi; tibbi yardim alin
* Gres galismasindan sonra
* kirlenmis ¢alisma ylzeylerini temizleyin.

* temizlik igin kullanilan bezleri veya kagitlari sorumlu bir sekilde
bertaraf edin.

* Cocuklarla ve hayvanlarla temas yasaktir.

Robot Kolu  Asagidaki tablo Universal Robot tarafindan tavsiye edilen denetim tiirlerinin kontrol listesidir.

Denetim Denetimleri tabloda 6nerildigi sekilde dizenli olarak gergeklestirin. Kabul edilemez durumda
Plani oldugu kesfedilen referans edilen parc¢alar diizeltiimeli veya degistiriimelidir.

Denetim eylemi tiird Zaman Cercevesi

Aylk iki Yillk ~ Yillik

1 Duz halkalar kontrol edin \Y, X

2 Robot kablosunu kontrol edin Vv X

3 Robot kablo baglantisi kontrol( \% X

4 Robot Kolu montaj civatalarini kontrol edin * F X

5 Uc¢ Ekipman montaj civatalanni kontrol edin®* | F X

6 Yuvarlak Sapan F X
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Robot Kolu

Denetim @
Plani

NOT

Robot kolunu temizlemek icin sikistirimis hava kullanimi robot kolunun
bilesenlerine zarar verebilir.

* Robot kolunu temizlemek icin asla sikistinlmis hava kullanmayin.

Eijﬂégggéi;>ms:asi1Nm
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Robot Kolu
Denetim
Plani

Mumkinse, Robot Kolunu SIFIR konumuna getirin.

Kapatin ve gu¢ kablosunun Kontrol Kutusuyla baglantisini kesin.

Kontrol Kutusu ile Robot Kolu arasindaki kabloyu hasara karsi inceleyin.
Tabandaki montaj civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

Tabandaki ug ekipman flans civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

@ a ks~ wbh -

Asinma ve hasara karsi duiz halkalari kontrol edin.

* Asinmis veya hasarli haldelerse diiz halkalan degistirin.

NOT
@ Garanti suresi igcinde bir robotta herhangi bir hasar goériliirse, robotun satin
alindigi distribitérle iletisime gegin.

Denetim 1. Herhangi bir u¢ ekipmani/ug ekipmanlar veya ekleri sékiin veya TCP/Tasima
Kapasitesi/Yer Cekimi Merkezini ug ekipmanin teknik 6zelliklerine gore ayarlayin.

2. Robot kolunu Serbest siiriiste hareket ettirmek igin:

+ 3PE El Unitesinde, hizli bir sekilde hafifce bastirin, birakin, tekrar hafifge bastirin
ve 3PE dugmesini bu konumda tutmaya devam edin.

\
N

—

E—

Gui¢ digmesi 3PE digmesi

3. Robotu yatay olarak uzatiimis bir pozisyona itin/Cekin ve birakin.

s g

4. Robot kolun pozisyonu destek olmadan ve Serbest Siirlisi etkinlestirmeden
koruyabildigini dogrulayin.
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1/. Bertaraf ve Cevre

Aciklama Universal Robots robotlarinin gecerli ulusal yasa, yénetmelik ve standartlara uygun bir
sekilde bertaraf edilmesi gerekir. bu sorumluluk robotun sahibine aittir.

UR robotlari, Avrupa RoHS direktifi 2011/65/EU tarafindan tanimlandidi sekilde, ¢evreyi
korumak icin tehlikeli maddelerin kisith kullanimina uygun olarak tretilmektedir. Robotlar
(robot kolu, Kontrol Kutusu, El Unitesi) Universal Robots Danimarka'ya iade edilirse
bertaraf islemi Universal Robots A/S tarafindan diizenlenir.

Danimarka pazarinda satilan UR robotlarinin bertaraf ticreti Universal Robots A/S
tarafindan DPA sistemine 6nceden ddenir. Avrupa WEEE Direktifi 2012/19/EU
kapsamindaki Ulkelerdeki ithalatgilarin, Glkelerinin ulusal WEEE kaydina kendi kayitlarini
yaptirmasi gerekir. Ucret genellikle en fazla 1€/robot seklindedir.

Ulusal kayitlarin bir listesini burada bulabilirsiniz: https://www.ewrn.org/national-registers.
Global Compliance'l su adreste arayin: https://www.universal-robots.com/download.
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UR Robot kol
robotundaki * Borular, Taban Flansi, U¢ ekipman montaj braketi: Eloksalli aliiminyum
maddeler

* Eklem gévdeleri: Toz boyal aliminyum
* Siyah bant sizdirmazlik halkalari: AEM kauguk

* siyah bant altinda ek kayma halkasi: kalipli siyah plastik
* Uc kapaklar/ kapaklar: PC/ASA Plastik

* Vidalar, somunlar, ara pargalar (celik, piring ve plastik) gibi kiiciik mekanik
bilesenler

* Bakair telli tel demetleri ve vidalar, somunlar, ara pargalar (¢elik, piring ve
plastik) gibi kiiciik mekanik bilesenler

Robot kol eklemleri (dahili)
* Digsliler: Celik ve gres (Servis Kilavuzunda ayrintili olarak ac¢iklanmistir)
* Motorlar: Bakir telli demir ¢ekirdek

* Bakir telli kablo demetleri, PCB'ler, ¢esitli elektronik bilesenler ve kiglk
mekanik bilesenler

* Eklem contalari ve O halkalar, PTFE (genellikle Teflon™ olarak bilinir)
icinde bir bilesik olan az miktarda PFAS igerir.

* Gres: lityum kompleks sabun veya Ure kalinlastirici iceren sentetik + mineral
yag. Molibden icerir.

* Model ve Uretim tarihine bagl olarak, gresin rengi sari, macenta, koyu
pembe, kirmizi, yesil olabilir.

* Servis Kilavuzunda kullanim énlemleri ve Gres Givenlik Bilgi
Formlari ayrintili olarak agiklanmaktadir

Kontrol kutusu
* Dolap (muhafaza): Toz boyali gelik
* Standart Kontrol Kutusu

* Aliminyum sac gévde (dolabin iginde). Bu ayni zamanda OEM
kontrolériinin muhafazasidir.

* Standart Kontrol Kutusu ve OEM kontrol6r(.

* Bakair telli kablo demetleri, PCB'ler, cesitli elektronik bilesenler, plastik
konektorler ve vidalar, somunlar, ara parcgalar (celik, piring ve plastik) gibi
kli¢ciik mekanik bilesenler

* PCB'ye bir lityum pil monte edilmistir. Nasil ¢cikarilacagi igin Servis
Kilavuzuna bakin.
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18. Beyanlar ve Sertitikasyonlar

18.1. Kurulus Beyani (orijinal)

TBD

18.2. Beyanlar ve Sertifikalar

Orijinal talimatlarin gevirisi

UR8 Uzun ve UR18v1 icin TBD

18.3. Sertifikasyonlar UR8 Uzun

Aciklama Ugiincii kisi belgelendirmesi istege baglhdir. Ancak Universal Robots, robot entegrasyonu
yapan kisilere en iyi hizmeti sunabilmek icin robotlarini asagidaki taninmis test
kurumlarnindan belgelendirmeyi secer.

Sertifikalar bélimunde tim sertifikalann birer kopyasini bulabilirsiniz.
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Sertifika TUV Rheinland EN ISO 10218-1 ve EN ISO
\) ENis0 rozre 13849-1 sertifikalari. TUV Rheinland,

A neredeyse tim is ve yasam alanlarinda
glvenlik ve kaliteyi temsil eder. 150 yil 6nce

1B 3607000000 kurulan sirket, diinyanin énde gelen test

hizmeti saglayicilarindan biridir.

Kanada'da, Kanada Elektrik Yasasi, CSA

22.1, Madde 2-024, ekipmanin Kanada

Standartlar Konseyi tarafindan onaylanmis bir

test kurulusu tarafindan sertifikalandiriimasini

gerektirir.

Universal Robots e-Series robotlari, elektronik

bilgi Grtnleriyle Kirliligi kontrol etme

konusundaki CIN RoHS yénetim yéntemlerine

uygundur.

TUV Rheinland

. @
TUVRheinland

TUV Rheinland
Kuzey Amerika

2 CIN RoHS

Universal Robots e-Series robotlart KCC
KCC Gulvenligi | isareti glvenlik standartlari igin
degerlendirilmis ve uyumlu bulunmustur.

ortaminda kullanim igin uyumluluk

KC Kaydi degerlendirmesinden gecmistir. Dolayisiyla bir
yerel ortamda kullanildiginda radyo ¢akigsmasi
riski vardir.

Universal Robots e-Series robotlarinin

Delta performansi DELTA tarafindan test edilmistir.

B
E S

[@ Universal Robots e-Series robotlari is
‘ =

Tedarikgi Uglincii . Tedarikgilerimiz tarafindan saglandigi gibi, Universal
Kisi o Robots e-Series robotlarinin sevkiyat paletleri,
Belgelendirmesi m? Ortam | Danimarka'nin ahsap paketleme malzemesi Gretmeyle
— ilgili ISMPM-15 kosullarina uygundur ve bu semaya
uygun bir sekilde isaretlenmistir.

Uretici Testi Universal Robots e-Series robotlari strekli dahili
Sertifikasi Universal testlerden ve seri sonu test prosediirlerinden gecer.
Robots UR test islemleri strekli inceleme ve gelistirmeye
tabidir.
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AB AB yoénergeleri Avrupa i¢in gegerli olsa da Avrupa disindaki bazi tlkeler de AB
direktiflerine deklarasyonlarini kabul eder ve/veya bunlan gerektirir. Avrupa direktifleri resmi ana
gbre beyanlar  sayfalarindan bulunabilir: http://eur-lex.europa.eu.
Makine Direktifine gore, Universal Robots robotlari kismen tamamlanmis robotlardir, bu
nedenle CE isareti takilmaz.
Makine Direktifine gore Birlestirme Beyanini, Beyanlar ve Sertifikalar béliminde
bulabilirsiniz.

18.4. Sertifikalar UR8 Uzun

TOV

Rheinland TBD

CinRoHS  TBD

KC
Guvenligi

KC Kaydi TBD

Ortam TBD
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19. Glvenlik Islevleri Tablosu

Aciklama

SF1 Acil
Durdurma
(ISO
13850'ye
gbre)

Dipnotlara
bakin

SF2 Emniyetli
Durdurma 4
(ISO 10218-
1'e gbre
Emniyetli
Durdurma)

Universal Robots guvenlik islevleri ve giivenlik G/C'si PLd Kategori 3'tiir (ISO 13849-1),
burada her bir gtivenlik islevi PFHp degeri 1.8E-07'den disuktir. PFHp degerleri, tedarik

zinciri esnekligi icin daha fazla tasarim esnekligi icerecek sekilde glincellenmistir.

Giivenlik islevi (Gi) Agiklamalari icin bkz.: Giivenlikle ilgili islevler ve Arayiizler. Giivenlik
G/C'si icin harici cihaz veya ekipman dahil olmak tzere ortaya ¢ikan guvenlik iglevi, genel
mimari ve UR robot glivenlik islevi PFHp dahil olmak tizere tuim PFHp'lerin toplami ile

belirlenir.
NOT
Bu boélimde sunulan Givenlik Fonksiyonlari tablolar basitlestirilmistir.
Bunlarin kapsamli versiyonlarini burada bulabilirsiniz:
https://www.universal-robots.com/support
Aciklama Ne oluyor?  Tolerans Etkiler
El tinitesi 'deki Estop PB'ye veya Harici Estop'a (Estop Guivenlik Girisi
kullaniliyorsa) basilmasi, robot aktuatorlerinden ve takim G/C'sinden giig
kesilerek Kat. 1 Durdurma 3 ile sonuglanir. Komut! tiim eklemleri durdurur | Kategori 1 Robot ug
ve tiim eklemler izlenen bir durma durumuna geldiginde gl kesilir. durdurma ekipman
Guvenlikle ilgili harici bir kontrol sistemi veya Acil Durdurma girisine bagl (IEC 60204- G/GC'si
harici bir acil durdurma cihazi ile entegre islevsel guivenlik 1) dahil robot
derecelendirmesi igin glvenlikle ilgili bu girisin PFH degerini bu glivenlik
islevinin PFH degerinin PFH'sine ekleyin (1.8E-07'den az).
Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Kategori 2
Bu glivenlik islevi, Kategori 2 durdurma3 baglatan glivenlik giriglerini
durdurma
kullanan harici bir koruyucu cihaz tarafindan baslatilir. U¢ ekipman G/C'si
(IEC 60204-1)
emniyetli durdurmadan etkilenmez. Cesitli yapilandirmalar ss2
saglanmaktadir. Etkinlestiren bir cihaz baglanirsa YALNIZCA otomatik
durdurma -- Robot
modda galigsacak sekilde emniyetli durdurmayi yapilandirmak mimkanddar.
) ) o . (IEC 61800-5-
Durma Siiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik islevleri #'e bakin. Tam d
e
entegre glvenlik islevinin iglevsel glivenligi icin harici koruyucu cihazin
tanimlanan
PFH'sini Emniyetli Durdurmanin PFH'sine ekleyin.
sekilde)
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19. Giivenlik islevleri Tablosu

SF3Eklem Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Pozisyonu e
i . Hareketin limit
Limiti 1zin verilen eklem konumlarinin st ve alt limitlerini belirler.
ayarlarini gegmesine
(yumu§ak Durma sturesi ve mesafesi, limit(ler) ihlal edilmeyecegi igin
izin verilmez. Hareketin
eksen dikkate alinmaz. Her bir eklemin kendi limitleri olabilir.
herhangi bir limiti
sinirla mas|) Eklemlerin aralarinda hareket edebilecegi izin verilen eklem Eklem
asmamasi igin hiz 5°
pozisyonlari setini dogrudan sinirlar. Kullanici Arayiiziniin (her biri)
disdralebilir. Limitlerin
guvenlik béliminden belirlenir. Bu, ISO 10218-1:2011,
aslimasini 6nlemek igin
5.12.3'e gore guivenlik dereceli yumusak eksen sinirlama ve
bir robot durmasi
alan sinirlama aracidir.
baslatilir.
SF4 Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Eklem Hizi T , :
Limiti Eklem hizi icin bir st limit belirler. Her bir eklemin kendi limiti Hareketin limit ayarlarini
olabilir. Bu giivenlik islevinin en fazla etkisi, temastan sonra gecmesine izin verilmez.
enerji transferi (sikma veya gegici) Uzerinedir. Eklemlerin Hareketin herhangi bir limiti EX
em
calismasina izin verilen eklem hizlar kiimesini dogrudan sinirlar. | asmamasi igin hiz 1,15°/sn (her biri)
er biri
Kullanici Arayiiziintin giivenlik kurulumu béliminden belirlenir. dusurdlebilir. Limitlerin
Hizli eklem hareketlerini sinirlamak igin kullanilir, ér. tekilliklerle asiimasini dnlemek igin bir
ilgili riskler. robot durmasi baslatilir.

Eklem Tork Danhili eklem tork limitini asmak (her bir eklem), Kat. 03ile sonuglanir. Bu, kullanici igin erisilebilir degildir; bu bir fabrika

Limiti ayandir. Kullanici ayarlan ve kullanici yapilandirmalan olmadigindan e-Series giivenlik iglevi olarak GOSTERILMEZ.
SF5 Cesitli Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
isimlerle anilir: e
. Hareketin limit
Poz Limiti, Ug ) ) o )
. . TCP Pozunu (pozisyon ve oryantasyon) izler ve bir giivenlik ayarlarini gegmesine
Ekipman Limiti, | I N o
dlzleminin veya TCP Pozu limitinin agiimasini 6nler. Birden izin verilmez.
Oryantasyon o . . ; i
Lo . . fazla poz limiti mimkiindir (ug ekipman flansi, dirsek ve Hareketin herhangi
Limiti, Glivenlik N _ I
. B yarigapli 2 adede kadar yapilandirilabilir ug ekipman ofset bir limiti asmamasi TCP
Diizlemleri, _ . -
Gil lik noktasi) Oryantasyon, ug ekipman flanginin VEYA TCP'sinin igin hiz veya torklar Uc
uvenlii
s | ozellik Z ydniinden sapmasi ile sinirlandinimistir. Bu glivenlik disaralebilir. 3°40 mm ekipman
mniriari
islevi iki bolimden olusur. Bunlardan biri, olasi TCP Limitlerin agiimasini flansi
konumlarini sinirlamak igin giivenlik diizlemleridir. ikincisi, izin | &nlemek igin bir robot Dirsek
verilen bir yon ve tolerans olarak girilen TCP yénlendirme durmasi baslatilir.
limitidir. Bu, giivenlik diizlemleri nedeniyle TCP ve bilek dahil Hareketin limit
etme/ harig birakma bdlgelerini saglar. ayarlarini gegmesine
izin verilmez.
SF6 Hiz Agiklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Limiti TCP
ve Dirsek —
Hiz limitinin Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin verilmez. Hareketin herhangi bir
aslimasini limiti agsmamasi icin hiz veya torklar digtrilebilir. Limitlerin asilmasini
6nlemek igin TCP 6nlemek igin bir robot durmasi baslatilir. Hareketin limit ayarlarini 50 mm/sn TCP
ve dirsek hizini gecmesine izin verilmez.
izler.
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SF7 Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Kuvvet

e e Hareketin limit ayarlarini
Limiti (TCP | Kuvvet Limiti, robotun TCP'de (ug ekipman merkez noktasi) ve o )
. ) . ) o gegmesine izin verilmez.

ve Dlrsek) "dirsekte" uyguladigi kuvvettir. Hem TCP hem de dirsek igin . o
Hareketin herhangi bir

tanimlanan gug limiti dahilinde kalmak icin glvenlik islevi strekli o .
limiti agmamasi icin hiz
olarak her bir eklem igin izin verilen torklar hesaplar. Eklemler,
veya torklar disurtlebilir.
izin verilen tork araliginda kalmak igin tork gikislarini kontrol eder. o 25N TCP
. ) ) Limitlerin agiimasini
Bu, TCP veya dirsekteki kuvvetlerin tanimlanan kuvvet siniri
onlemek igin bir robot
icinde kalacag@i anlamina gelir. Kuvvet Limiti SF tarafindan izlenen
durmasi baslatilir.
bir durma baslatildiginda robot durur, ardindan kuvvet limitinin
Hareketin limit ayarlarini
asilmadigi bir pozisyona "geriler." Ardindan tekrar durur.

gecmesine izin verilmez.

SF8Ivme | Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Limiti

Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin verilmez. Hareketin

Momentum limiti, gegici
herhangi bir limiti agmamasi igin hiz veya torklar disurtlebilir.
etkileri sinirlamak igin cok
Limitlerin agiimasini dnlemek igin bir robot durmasi baslatilir. 3 kg m/sn Robot
kullanighdir. Momentum
Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin verilmez.
Limiti bGtlin robotu etkiler.

SF9 Gl'](; Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Limiti : - I
Bu islev, robot tarafindan gergeklestirilen mekanik isi (eklem torklari toplami
Akimin/torkun
carpi eklem agisal hizlan) izler, bu da robot koluna giden akimi ve robot hizini
dinamik now Robot
etkiler. Bu glivenlik islevi, akimi/ torku dinamik olarak sinirlar ancak hizi
sinirlandirmasi
korur.
SF10UR Aciklama Ne Oluyor? Etkiler
Robot Acil - " :
Durd Robot <Estop> ¢ikis! i¢in yapilandirildiginda ve bir robot durdurmasi
uraur -
C k oldugunda, ikili cikislar DUSUK olur. Robot <Estop> Durdur baslatimamissa
IKISI

ikili gikiglar yuiksektir. Palslar kullanilmaz ancak tolere edilirler.
Bu ikili gikislar, bu girisin bir Acil Durdurma girisi olarak yapilandirildigi

yapilandirlabilir gtivenlik girislerine bagli herhangi bir harici Acil Durdur igin

durumu degistirir. . Mantik
Yapilandirilabilir ¢ikiglar

Guvenlikle ilgili harici bir kontrol sistemine sahip entegre islevsel glivenlik velveya
ayarlanmigsa bir Acil

derecelendirmesi igin guvenlikle ilgili bu ¢ikisin PFH'sini glivenlikle ilgili harici . ekipmana

. n . . Durdur durumunda gift .
kontrol sisteminin PFH'sine ekleyin. ) harici
) o o o cikig dustk gider
Acil Durdur Gikisi icin dogrulama, harici ekipmanda gergeklestirilir, zira UR baglanti

cikisi, harici ekipman igin bu harici Acil Durdurma giivenlik islevine bir giristir.
NOT: IMMI (Enjeksiyon Kaliplama Makinesi Araytizii) kullaniliyorsa UR Robot
Estop cikisi IMMI'ye BAGLANMAZ. UR robotundan IMMI'ye génderilen Acil

Durdur ¢ikis sinyali yoktur. Bu, kurtarilamaz bir durdurma durumunu énlemek

icin bir 6zelliktir.

For SF11, SF12, SF13, SF14 ve SF17: Entegre islevsel guivenlik performansi, bu PFH'nin harici mantigin (varsa) ve bilesenlerinin

PFH'sine eklenmesini gerektirir.
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SF11UR Agiklama Ne Oluyor? Etkiler
Robot Yapilandirilabilir ¢ikiglar
I inlabilir giki
Hareket S
) belirlenmigse:
Ediyor: Mantik
Dijital Cikis Robot hareket ettiginde (hareket devam ederken), ikili dijital cikiglar Robot hareket halindeyken ve/veya
DUSUKTUR. Hareket olmadiginda gikislar YUKSEKTIR. islevsel (hareket devam ederken), ikili | ekipmana
glivenlik derecesi, UR robotun iginde bulunanlar igindir. dijital gikiglar DUSUKTUR. harici baglanti
- Hareket olmadiginda cikiglar
YUKSEKTIR.
SF12UR Aciklama Etkiler
Robot
Mantik
Durmuyor: . _ I
Diiital C k Robot DURURKEN (durma surecinde veya hareketsiz durma durumunda) ikili dijital ¢ikislar velveya
1jital GIKI . ) - ST
| ¥ YUKSEKTIR. Cikislar DUSUK oldugunda, robot durma isleminde DEGILDIR ve hareketsiz durumda ekipmana
DEGILDIR. islevsel giivenlik derecesi, UR robotun iginde bulunanlar igindir. harici baglanti
SF13UR Agiklama Etkiler
Robot
: Mantik
gf_atltlllmlz' Robot azaltilmis bir yapilandirma kullandiginda (veya azaltilmis yapilandirma baslatildiginda), gift dijital y
e . ve/veya
fjita CI 1$ cikislar DUSUKTUR. Asagiya bakin. Islevsel glivenlik derecesi, UR robotun i¢inde bulunanlar igindir. i y
ekipmana
Entegre islevsel glivenlik performansi, bu PFH'nin harici mantigin (varsa) ve bilesenlerinin PFH'sine h p .
arici
eklenmesini gerektirir.
baglanti
SF14 UR Acliklama Etkiler
Robot
Azaltil Mantik
altlimamis:
Diiital Cik ¥ Robot azaltilmis bir yapilandirma kullanmadiginda (veya azaltimis yapilandirma baslatimadiginda),  ve/veya
JI 1K1 P,
jita C § cift dijital gcikislar DUSUKTUR. Islevsel giivenlik derecesi, UR robotun iginde bulunanlar igindir. ekipmana
Entegre islevsel glivenlik performansi, bu PFH'nin harici mantigin (varsa) ve bilesenlerinin PFH'sine  harici
eklenmesini gerektirir. baglanti
SF15 Aciklama Ne oluyor? Toleranslar Etkiler
Durma P o
. . Durma siresi limitinin asilmadigi durumlar gergek zamanl
Siresi _ T
Limiti olarak izleme. Robot hizi, durma stresi limitinin agiimamasini

saglamak icin sinirlandirilir, L
Asil durma suresinin limit

Robotun verilen hareketlerdeki durma kabiliyeti, durma sinirini .
ayarini agmasina izin

vermez. Limiti ASMAMAK
durdurmak igin gereken siire, siire limitini agsma riski altindaysa 50 ms Robot
icin hizda azalmaya veya

asacak hareketleri 6nlemek icin siirekli izlenir. Robotu

limitin agilmamasini saglamak icin hareket hizi dusurdldr.
o . o robotun durmasina neden
Limitin asilmasini 6nlemek icin bir robot durmasi baslatilir. |
olur
Givenlik islevi, verilen hareket(ler) icin durma siiresinin ayni

hesaplamasini yapar ve durma suresi limiti asilacaksa veya

asilirsa bir kat. 0 durdurma baslatir.
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SF16 Durma | ¥07F Ne oluyor? Toleranslar Etkiler
Mesafesi o .
Limiti Durma mesafesi limitinin agilmadigi durumlan gergek zamanl
miti
olarak izleme. Robot hizi, durma mesafesi limitinin
asllmamasini saglamak icin sinirlandirilir.
Robotun verilen hareketlerdeki durma kabiliyeti, durma Asll durma siresinin limit
sinirini agacak hareketleri dnlemek icin sirekli izlenir. Robotu ayarini asmasina izin
durdurmak igin gereken stire, stre limitini agma riski vermez. Limiti ASMAMAK
40 mm Robot
altindaysa limitin agilmamasini saglamak igin hareket hizi icin hizda azalmaya veya
dasurdldr. Limitin asilmasini dnlemek icin bir robot durmasi robotun durmasina neden
baglatilir. olur
Guvenlik iglevi, verilen hareket(ler) icin durma mesafesinin
ayni hesaplamasini yapar ve durma suresi limiti agilacaksa
veya asllirsa bir kat. 0 durdurma baslatir.
SF17 Aciklama Ne oluyor? Toleranslar Etkiler
Giivenli T _ ) T
Guvenlik dereceli bir gikisi izleyen glvenlik
Baglangig o
. islevi, cikisin yalnizca robot yapilandiriimis ve . . Mantik
Poz|syonu "Guvenli baslangic cikisi" yalnizca
. izlenen "giivenli ev konumunda" oldugunda . . ve/veya
"izlenen robot yapilandiriimis "glivenli .
. etkinlestirilebilmesini saglar. . 1.7° ekipmana
pozisyon" - . baslangig konumunda" oldugunda
Robot yapilandirilan pozisyonda olmadiginda harici
) o ) . etkinlestirilebilir
clkis etkinlestirilirse bir durma kategorisi 0 baglanti
baslatilir.
1. Tablo TEI Kumandasi, kontrol cihazi ve robot (eklemler arasinda) arasindaki iletisim IEC 61784-3'e gére giivenlik verileri igin SIL
dipnotlan 2dir.

2Acil Durdur dogrulamasi: El Kumandasi Acil Durdur basma diigmesi, el kumandasi dahilinde degerlendirilir ve ardindan
SIL2 iletisimleriyle giivenlik kontrol cihazina iletilir'. El kumandasi Acil Durdur islevini dogrulamak icin EI Kumandasi Acil
Durdur basma diigmesine basin ve Acil Durdur'un sonug verdigini dogrulayin. Bu, Acil Durdur'un el kumandasi dahilinde
bagl oldugunu, Acil Durdur'un uygun sekilde galistigini ve el kumandasinin kontrol cihazina bagl oldugunu dogrular.
3|EC 60204-1'e (NFPA79) gére Durma Kategorileri. Acil Durdur icin IEC 60204-1'e gore yalnizca durma kategorisi 0 ve 1'e
izin verilir.

» Durma Kategorisi 0 ve 1, suriis giiciiniin kaldinimasiyla sonuglanir; durma kat 0 ANINDA ve durma kat 1 kontrolli

bir durma (6r. yavaslayarak durma, ardindan sirls gliciiniin kaldinimasi) anlamina gelir. UR robotlarda bir durma
kategorisi 1, izlenen bir hareketsizlik tespit edildiginde glciin kesildigi kontrolll bir durmadir.

+ Durma Kategorisi 2, siiriis giiciiniin KESILMEDIGI bir durmadir. Durma kategorisi 2, IEC 60204-1'de
aclklanmaktadir. STO, SS1 ve SS2 acgiklamalari IEC 61800-5-2'dedir. UR robotlarda bir durma kategorisi 2,
yoriingeyi korur, ardindan durma sonrasinda strislere gticl korur.

4UR Durma Siiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik islevlerinin kullaniimasi tavsiye edilir. Bu limitler uygulamanizin durma

slresi / giivenlik mesafesi degerleri igin kullanilmalidir.
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191. Tablo1a
Azaltimis SF

pa rametre Azaltiimis yapilandirma, bir glivenlik dizlemi/limitiyle (diizlemin 2 cm'sinde baslar ve azaltiimis ayarlari
ay?rla_” e dizlemin 2 cm'sinde elde edilir) veya baslatmak igin bir giris kullanilarak (500 ms iginde azaltiimis
degl§lk|lgl ayarlar elde edilir) baslatilabilir. Harici baglantilar Diisiik oldugunda, Azaltilmig baslatilir. Azaltilmig
yapilandirmasi, TUM azaltilmis limitlerinin AKTIF oldugu anlamina gelir.
Azaltilmig, bir gtivenlik islevi degildir; daha ziyade asagdidaki glivenlik islevi sinirlarinin ayarlarini Robot
etkileyen bir durum degisikligidir: eklem pozisyonu, eklem hizi, TCP poz limiti, TCP hizi, TCP kuvveti,
momentum, gli¢, durma suresi ve durma mesafesi. Azaltiimis yapilandirma, 1ISO 13849 -1'e gére
glivenlik islevlerinin parametrelestiriimesi icin bir aragtir. Tim parametre degerlerinin robot
uygulamasina uygun olup olmadigi dogrulanmali ve onaylanmalidir.
Koruma Agiklama Etkiler
Sifirlama

Emniyetli Sifirlama icin yapilandiriidiginda ve harici baglantilar disiikten yiksede gectiginde, emniyetli

Robot
durdurma SIFIRLANIR. Emniyetli durdurma glivenlik islevinin sifilanmasini baslatmak icin giivenlik girisi.

3 POZisyon Aciklama Etkiler

Etkinlestirme T ) . o " — P
. P Harici Etkinlestirme Cihazi baglantilar Diislik oldugunda, Emniyetli Durdurma (SF2) baslatilir. Oneri:
Cihaz GIRISI

Givenlik girisi olarak bir mod anahtariyla kullanin. Bir mod anahtari kullanilmaz ve gulvenlik giriglerine

baglanirsa robot modu Kullanici Arayiizii tarafindan belirlenir. Kullanici Araytizii:
Robot
» “calisma modundaysa” etkinlestirme cihazi aktif olmaz.

» ‘“programlama modundaysa” etkinlestirme cihaz aktif olur. Kullanici Aray(izii ile modu

degistirmek icin sifre korumasi kullanilabilir.

Mod Aclklama Etkiler

ar.lar.“a. n Harici baglantilar Dlstik oldugunda, Calisma Modu (otomatik modda galisma/otomatik galisma) etkindir.
G|R|$| Yiiksek oldugunda, mod programlamadir/égretmedir. Oneri: Etkinlestirici bir cihazla kullanin, érnegin
?ntegre 3 pozisyon etkinlestirici cihaza sahip bir UR e-Series El Unitesi. Robot
Ogretmedeyken/programdayken, baslangicta TCP hizi ve dirsek hizi 250 mm/sn ile sinirli olur. Hiz, askil
kullanici arayiizii "hiz kaydirici” kullanilarak manuel olarak artirilabilir ancak etkinlestirme cihazinin
etkinlestiriimesi Gizerine hiz sinirlamasi 250 mm/sn'ye sifirlanir.
Serbest Aciklama Etkiler
Siris . . : e : e
G|R|$| Oneri: 3PE EU ve/veya 3 Pozisyon Etkinlestirme Cihazi GIRISI ile kullanin. Serbest Suiriis GIRISI Yiuksek

oldugunda, robot yalnizca asagidaki kosullar yerine getirilirse Serbest Surise girer:

. Robot
« 3PE EU digmesine basiimamis

+ 3 Pozisyon Etkinlestirme Cihazi GIRIiSI yapilandirimamis veya GIRISE basiimamis (GiRIS Diisiik)
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19.2. Tablo 2

Aciklama UR e-Series robotlar ISO 10218-1:2011 ve ISO/TS 15066'nin uygulanabilir kisimlarina uygundur. ISO/TS 15066'nin
cogunun robot Ureticisine degil entegre eden kisilere yonelik oldugunu unutmamak énemlidir. ISO 10218-1:2011, madde
5.10 ortak calisma, asagida aciklandigi gibi 4 ortak calisma teknigini detaylandinr. OTOMATIK moddayken is birlikgi
operasyonun UYGULAMAYA ait oldugunu anlamak ¢ok 6nemlidir.

Is Birlikgi Teknik Aciklama UR e-Series
Operasyon Pozisyonun durdug@u ve bir glivenlik islevi olarak izlendigi UR robotlarinin emniyetli durdurmasi
2011 baskisi, ) _ o o '
madde 5.10.2 Giivenlik durma durumu. 2. Kategori durdurmanin otomatik olarak guvenlik dereceli bir izlenen
dereceli sifilanmasina izin verilir. Glivenlik dereceli bir izlenen durdurmadir, 1. Sayfadaki SF2'ye
lenen durdurmadan sonra sifirlama ve yeniden baslatma bakin. Gelecekte, “glivenlik dereceli
durma operasyonu durumunda ISO 10218-2 ve ISO/TS 15066'ya izlenen durdurma”nin bir ortak
bakin, zira yeniden baslatma, tehlikeli kosullara neden calistirma bigimi olarak
olmaz. adlandinimamasi muhtemeldir.
Is Birlikgi Teknik Agiklama UR e-Series
oPerasyon Bu, esasen robot otomatik moddayken
2011 baskisi, - ) - )
madde 5.10.3 bireysel ve dogrudan kisisel kontroldr.
Elle yonlendirme ekipmani, ug elemanin
yak|'n|r.1a yerlestirilr ve asagidakilere UR robotlari ortak galistirma igin elle yonlendirme
Elle sahiptir: saglamaz. UR robotlari ile elle yonlendirmeyle 6gretme
* Acil Durdurma basma diigmesi | (serbest siriis) saglanir ancak bu, otomatik modda
y6nlendirme

« 3 pozisyon etkinlestirme cihazi | Ortak galistirma icin degil, manuel modda programlama

. ) o icindir.

» guvenlik dereceli bir izlenen
durma iglevi

» ayarlanabilir givenlik dereceli

bir izlenen hiz iglevi
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Is Birlikei Teknik Aciklama UR e-Series
Operasyon SSM, herhangi bir operatérden
, i bi
2011 baskisi, (insan) osini k
insan) ayirma mesafesini koruyan
madde 5.10.4 .
robottur. Bu, MINIMUM KORUYUCU
MESAFENIN saglandigindan emin
olmak igin robot sistemi ile izinsiz
girisler arasindaki mesafenin
izlenmesiyle yaplilir. Bu, genellikle
Hassas Koruyucu Ekipman (SPE)
kullanilarak gergeklestirilir ve burada
tipik olarak bir giivenlik lazer tarayicisi
robot sistemine yonelik izinsiz girisleri
tespit eder.
Bu SPE sunlara neden olur: SSM'yi kolaylastirmak igin UR robotlari, yapilandirlabilir
limitlerle (normal ve azaltilmig) glvenlik islevleri igin iki
Ny 1. sinirlayici givenlik islevieri parametre seti arasinda gecis yapma 6zelligine sahiptir.
1zve ici in di i
igin parametrelerin dinamik Normal galisma, izinsiz giris tespit edilmediginde surdirulebilir.
ayirma olarak degistirilmesi; veya . . . .
) Ayrica emniyet diizlemleri/emniyet sinirlarindan da
izleme 2 ivenlik d li bir izl - ) . o )
+ guvenlik dereceli birizienen | kaynaklanabilir. UR robotlari ile goklu giivenlik bélgeleri
(SSM) durma kosulu. - e I .
iventik kolaylikla kullanilabilir. Ornegin, bir giivenlik bélgesi "azaltilmig
guvenli
elevier Koruyucu cihazin algilama ayarlar" igin kullanilabilir ve bagka bir bélge sinirt UR robotuna
islevleri
bolgesinden gikan izinsiz girisin tespit | emniyetli durdurma girisi olarak kullanilir. Azaltilmig limitler,
edilmesi Gzerine, robotun sunlari galisma alanini ve zemin alanini azaltmak i¢in durma siiresi ve
yapmasina izin verilir: durma mesafesi limitleri igin azaltlmis bir ayar da igerebilir.
1. yukandaki 1) durumunda
"daha ylksek" normal
guvenlik islevi limitlerine
devam ettirmek
2. yukandaki 2) durumunda
calismayi surdirr
2) 2) durumunda, glivenlik dereceli
izlenen bir durdurmadan sonra
calismayi yeniden baslatma;
gereklilikler igin ISO 10218 -2 ve
ISO/TS 15066'ya bakin.
Is Birlikgi Teknik Agiklama UR e-Series
Operasyon , o o o
PFL'nin nasil gergeklestirilecegdi robot Ureticisine UR robotlari, robotun bir kisiye temas
2011 baskisi, L o 3
B birakilmistir. Robot tasarimi ve/veya glivenlik edebilecegi ve yaralanmaya neden olmayacagi
madde 5.10.5 | Dogal , , ) ) o - -
islevleri, robottan insana enerji aktarimini sinirlar. is birlikgi uygulamalart mimkuin kilmak igin 6zel
tasarim
Herhangi bir parametre asilirsa robot durmasi olarak tasarlanmig gl¢ ve kuvvet sinirlayici
veya
vontrol i meydana gelir. PFL uygulamalari, herhangi bir robotlardir. UR robotlari, robotun hareketini,
ontrol ile
. temasin yaralanmaya neden olmamasi icin ROBOT | hizini, momentumunu, kuvvetini, glicinii ve
glic ve
‘ UYGULAMASININ (ug efektor ve is parcalari dahil) daha fazlasini sinirlamak icin kullanilabilecek
uvvet
| dikkate alinmasini gerektirir. Yapilan galisma, guvenlik iglevlerine sahiptir. Bu glvenlik
sinirlama
(PFL) yaralanmaya degil, agrinin BASLANGICINA yonelik | islevleri robot uygulamasinda son efektor ve is
basinglari degerlendirmistir. Bkz. Ek A. Bkz. ISO/TR | pargalarinin neden oldugu basing ve kuvvetleri
20218-1 Ug Elemanlar. azaltmak igin kullanilir.
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