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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

UR12e
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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.

UR12e 15 Kullanici Kilavuzu
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é 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 igin 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.

* URrrobotlari 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.

é 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.

Kullanici Kilavuzu 16 UR12e
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2. Sorumluluk ve Kullanim Amaci

A

UYARI

e-Series robot ug kapaklarini degistirmeyin veya modifiye etmeyin.
Modifikasyonlar, 6ngoriilemeyen tehlikeler yaratabilir. Tim yetkili s6kme ve
takma islemleri bir UR servis merkezinde yapilmali veya kalifiye kisiler tarafindan
ilgili tm servis kilavuzlarinin en yeni strimiine gore yapiimalidir.

UR12e
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UNIVERSAL ROBOTS

3. Robotunuz

3.1. Teknik Ozellikler UR12e

Robot tipi

UR12e

Maksimum yiik

12,5kg/27,51b

REACH

1300 mm/51,2in

Serbestlik derecesi

6 doner mafsallar

Programlama

12" dokunmatik ekran tizerinde PolyScope 5 GUI

veya 12" dokunmatik ekranda PolyScope X GUI

Gug tiketimi (ortalama)

615 W

Tipik bir program kullanarak yaklasik 350 W

Ortam sicakhidi araligi

0-50°C. 35°C'nin lizerindeki ortam sicakliklarinda, robot diisiik hiz ve performansta

calisabilir.

Guvenlik iglevleri

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

IP siniflandirmasi

P54

Garalta

Robot Kol: 60 dB(A)'den daha az

Kontrol Kutusu: 50 dB(A)'den az

Ug Ekipman G/C baglanti noktalar

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

Cihaz G/C gli¢ kaynagi ve voltaj

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

Gii¢ Torku sensor dogrulugu

55N

Tim bilek eklemleri: Maks. 360°/sn

Diger eklemler: Maks. 180°/sn

Ug Ekipman: Yaklasik 1 m/sn / Yaklasik 39,4 in¢/sn

Poz tekrarlanabilirligi

1ISO 9283'e gore + 0,06 mm/+ 0,0019 in (1,9 mils)

Derz araliklan

Tum eklemler igin + 360 ° ancak Dirsek + 160 °

Ayak izi

2190 mm/7,5in

Malzemeler

Aliminyum, PC/ASA plastik

Robot kol agirigi

33,3kg/73,51b

Sistem glincelleme sikligi

500 Hz

Kontrol Kutusu boyutu (G x Y x D)

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

Kontrol Kutusu G/C baglanti noktalari

16 dijital giris, 16 dijital ¢ikis, 2 analog giris, 2 analog cikis

Kontrol Kutusu G/G gii¢ kaynagi

Kontrol Kutusunda 24 V 2 A

iletisim

MODBUS TCP ve Ethernet/IP adaptori, PROFINET, USB 2.0, USB 3.0

Arag iletigimi

RS

Kontrol Kutusu glig kaynagi

100-240 VAC, 47-440 Hz

Kisa Devre Akim Degeri (SCCR)

200A

EU kablosu: El Unitesinden Kontrol Kutusuna

4,5m /177 ing

Robot Kablosu: Robot Kolu Kontrol Kutusuna (segenekler)

Standart (PVC) 1 m/39inx 12,1 mm.
Standart (PVC) 3 m/118inx 12,1 mm.

Standart (PVC) 6 m/236in x 12,1 mm.

Standart (PVC) 12 m/472,4 inx 12,1 mm.

High flex (PUR) 6 m/236 in x 13,4 mm.

High flex (PUR) 12 m/472,4 in x 13,4 mm.

High flex (PUR) 6 m/236 in x 14,6 mm.

High flex (PUR) 12 m/472,4 in x 14,6 mm.

Kullanici Kilavuzu
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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 glc¢ kablosu
* Yuvarlak sapan veya kaldirma sapani (robot boyutuna baglh olarak)
* Uc ekipman kablosu adapt6ri (robot versiyonuna bagli olarak)

* Bukilavuz

3.2.1. RobotKolu

Robot kol
hakkinda

Eklemler, Taban ve Ug Ekipman Flansi robot kolunun ana bilesenleridir. Kontrol6r, robot
kolu hareket ettirmek i¢in 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; érnegin, kalite kontrol denetimi, yapistirici
uygulama ve kaynak yapma gibi.

UR12e
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Wirst 1 jaind

WWrish 2 join

/s%

Fease

are kT o I"1_'

Bl foint

Robot kolun ana bilesenleri.

* Taban: Robot kolun monte edildigi yer.

* Omuz ve Dirsek: Daha buyiik 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.

3.2.2. Kontrol Kutusu

Kontrol Kutusu Kontrol Kutusu, robot kol programlarinda ve kurulumlarinda kullanilan baglanti noktalarini
hakkinda ve Kontrolor Girig ve Cikislarini (G/C) barindirir. Baglanti noktalari, harici baglantilar igin
kullanilir. G/C, iletisim ve yapilandirma igin kullanilan elektrikli araytiz gruplandir.

Kullanici Kilavuzu 20 UR12e
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3. Robotunuz

Harici baglanti noktalari.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
S [24av 12v|M| PWR/M| [24V|H|24V/H| OV |H| OV M| |24V|H|24V/H| |OV |H| OV |H
Ué‘ EIO GND|H | |[GND CIO(H|[{CI4|H| |COO|H||CO4/H| |DIO|H||DI4 (| [DOO/M|[DO4|H
> |24V ON (M| [24V 24v(H||24vIH ov|H|| ov|H| |24v|H|[24v|/H| oV (H|| oV |H
E Ell OFF|H| | OV CI1|H||CI5|H| |[CO1/M||CO5|/H| |DI1|H||DI5|H| [DO1/H|[DO5/H
g 24V 24V|H|[24v|H oV (H||ov|H| |[24V(H|[24V/H| (OV |H || OV |H
; S10 “TSlalel>]> Cl2|H||{Cl6|H| |CO2|H||CO6/H| |DI2|H|(DI6|H| DO2(H||DO6|H
2l2avim||5|5[0[0| |3 [24v/m|[24v[m]| [ov [m]|[ ov [m] [24v/m|[24v[m]| [ov [m]|[ oV |m
HEE H|H NN NN C3H|C7|H| |CO3M|CO7H| | DI3H|D7|H| DO3M| DO7 H

Giris ve Cikis (G/C) gruplari.

Kontrol Kutusu baglanti noktalarinin ve Kontrolér G/C'sinin ayrintili agiklamalari igin
Kurulum bélimine bakin.

UR12e
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3.2.3. 3-Konumlu Etkinlestirme Durdurmaslyla El Kumandas|

Aciklama

EU'ye
genel bakis

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.

Gug dugmesi
Acil Durum Durdurma digmesi

USB portu (toz kilifiyla gelir)

A

3PE digmeleri

Kullanici Kilavuzu
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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

Serbest
Birak

Aciklama

3PE diigmesinde hig

basing yok. Basing yok.

Eylem

Robot hareketi Manuel modda durdurulur.
Gig, robot kolundan kaldiriimadi ve frenler
serbest halde duruyor.

Hafif Bas
2 (Hafif
Kavra)

3PE diigmesinde biraz
basing var. Orta
noktaya bastinimistir.

Robot, Manuel modda iken programinizin
yuratilmesini saglar.

Siki Bas
3 (Siki
Kavra)

3PE diigmesinde tam
basing var. Asagiya
kadar bastiriimistir.

Robot hareketi Manuel modda durdurulur.
Robot, 3PE Durdurma durumdadir.

Dugmeyi birakma

Digmeye basma

Kullanici Kilavuzu

24

UR12e

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



UNIVERSAL ROBOTS 3. Robotunuz

Telif hakki © 2009-2025, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

3PE Dugmelerinin kullanimi

3PE'nin Programi oynatmak igin

kullanimi 1. PolyScope'da, robotun Manuel moda ayarlandigindan emin olun veya Manuel
moda gegis yapin.

2. 3PE dugmesine hafif basili kalin.

3. PolyScope'ta, programi yiritmek icin Yirit digmesine dokunun.

Robot kolu programin ilk pozisyonundaysa program yurtaltr.
Robot, programin ilk pozisyonunda degilse, Robotu Pozisyona Getir ekrani
gorundr.

Programi durdurmak igin

1. 3PE diugmesini serbest birakin ya da PolyScope'ta, Durdur diigmesine tiklayin.

Programi duraklatmak icin
1. 3PE dugmesini birakin ya da PolyScope'ta Duraklat digmesine dokunun.

Programin yuritilmesine devam etmek icin 3PE digmesi isigina basili tutun ve
PolyScope'ta Surdiir diigmesine dokunun.

3PE Digmeleri ile Serbest Siriig

Robotu Pozisyona Getir kullanimi

Aciklama Robotu Pozisyona Getir, programi tamamladiktan sonra robot kolunun ilgili baslangi¢
konumuna hareket etmesini saglar. Programi ¢alistirabilmeniz igin robot kolun baslangic
konumunda olmasi gerekir.

Pozisyona 3PE dugmesini kullanip robot kolunu pozisyona getirmek igin:
tagi 1. Programiniz tamamlandiginda Yiriit digmesine basin.
2. Bastan yiiriit secenegini belirleyin.

PolyScope'ta, Robotu Pozisyona Getir ekrani gortinlr ve robot kolu hareketini
gOsterir.

3. 3PE digmesine hafif basin ve basil tutun.

4. Simdi, PolyScope'ta, robot kolunun baslangi¢ konumuna hareket etmesi igin
Otomatik Hareket Et secenegine basili tutun.

Programi Yur(t ekrani belirir.
5. Programinizi galistirmak icin 3PE digmesine hafif¢e basin.

Programi durdurmak icin 3PE digmesini serbest birakin.
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3.2.4. PolyScope'a Genel Bakis

Aciklama PolyScope , robot kolunu dokunmatik ekran tizerinden calistiran Teach Pendant
Uzerindeki Grafik Kullanici Araylizudir (GUI). PolyScope'ta robot icin programlar olusturur,
yukler ve yuritirsiiniiz. PolyScope araylzi asagidaki sekilde gosterildigi gibi
bolinmustar:

* C: Interaktif ekranlan kullanabilmenizi sadlayan simgeler/sekmeler igeren Baglk

* YUklG programinizi/programlarinizi kontrol eden diigmelerle B: Altbilgi .

* C:Robot eylemlerini ydnetmek ve izlemek i¢in alanlar ve secenekler iceren
Ekran .

EI(()rI;unr:matlk Dokunmatik hassasiyeti, PolyScope lizerinde yanlis segimleri dnlemek ve robotun

beklenmedik hareketini engellemek icin tasarlanmistir.

Kullanma

El Kumandasi dokunmatik ekrani endustriyel ortamlarda kullanim igin optimize edilmistir.
Tuketici elektroniginin aksine, El Kumandasi dokunmatik ekran hassasiyeti, tasarim
geregi asagidakiler gibi cevresel faktorlere daha dayaniklidir:
* sudamlaciklar ve/veya makine sogutma suyu damlaciklari
* radyo dalgasi emisyonlari
* calisma ortamindan kaynakli olarak iletilen diger gurtltiler
En iyi sonuglar icin ekranda bir se¢im yaparken parmaginizin ucunu kullanin.
Bu kilavuzda bu isleme "dokun" adi verilir.
istenirse ekranda secimler yapmak icin ticari olarak temin edilebilen bir dokunmatik kalem
kullanilabilir.
UR12e 27 Kullanici Kilavuzu
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PolyScope'ta Simgeler/Sekmeler

Aciklama Asagidaki bolim, PolyScope arayuziindeki simgeleri/sekmeleri ve diigmeleri listeler ve
tanimlar.

Baslik Simgeleri

[glevier el Calistir, robotu dnceden yazilmis programlari kullanarak galistirmanin kolay bir

yoludur.

Program, robot programlarini olusturur ve/veya degistirir.

e Kurulum, robot kolu ayarlarini ve érnegin montaj ve guvenlik gibi harici
ekipmanlari yapilandirir.

Hareket Ettir, robot hareketini kontrol eder ve/veya diizenler.

rall G/C, robotun kontrol kutusuna giden ve oradan gelen canl Giris/Cikis sinyallerini
izler ve ayarlar.

@ Gnliik, robotun sagligini her tiirlG uyar veya hata mesaijlarini belirtir.
e ) B
R sl Program ve Kurulum Yéneticisi, etkin program
ve kurulumu secer ve goruntuler. Program ve Kurulum Ydéneticisi sunlari igerir: Dosya
Yolu, Yeni, Ag ve Kaydet.

Yeni... yeni bir Program veya Kurulum olusturur.

]
Ag... daha dnce olusturulmus ve kaydedilmis bir Programi veya Kurulumu agar.

@l Kaydet... bir Programi, Kurulumu veya her ikisini birden kaydeder.

Calisma @

modlari = Otomatik robotun ¢alistirma modunun Otomatik olarak ayarlandigini gésterir.
Manuel galisma moduna ge¢cmek igin dokunun.
Manuel robotun ¢alistirma modunun Manuel olarak ayarlandigini gosterir.
Otomatik galisma moduna ge¢gmek igin dokunun.

Uzaktan Yerel mod ve Uzaktan Kumanda simgelerine yalnizca Uzaktan Kumanday etkinlestirirseniz

Kumanda erigilebilir.
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Alt Bilgi
Simgeleri /
islevler

Yerel robotun yerel olarak kontrol edilebilecegini gosterir. Uzaktan kumandaya
gecmek icin dokunun.

=l Uzak robotun uzaktan kontrol edilebilecegini gosterir. Yerel kontrole gegmek igin
dokunun.

ccce
Giivenlik Kontrol Toplami, etkin giivenlik yapilandirmasini gérintiler.

E Hamburger Menii tizerinden PolyScope Yardim, Hakkinda ve Ayarlar segeneklerine
erisilebilir.

E Baslat robot durumunu yénetir. KIRMIZI oldugunda, robotu galisir hale getirmek igin

Hiz Kaydiricisi gergek zamanli olarak, robot kolunun giivenlik
ayarlarini da dikkate alarak hareket ettigi goreli hizi gosterir.

Simulation .
Simiilasyon diigmesi, Simiilasyon Modu ile

Gergek Robot arasinda program yuriitmesi gegisi yapar. Simulasyon Modunda galisirken
Robot Kolu hareket etmez. Bu nedenle, robot bir carpismada kendisine veya yakindaki
ekipmana zarar veremez. Robot Kolunun ne yapacagindan emin degilseniz, programlari
test etmek igin Simiilasyon Modunu kullanin.

E Oynat yuklenen gegerli robot Programini baslatir.
E Adim, bir Programin tek adimda calistirimasini saglar.

Durdur yiiklenen gegerli robot Programini durdurur.

Yiilksek Hizll Yiiksek Hizli Manuel bekletme islevi, manuel modda yalnizca Ug Pozisyonlu Etkinlestirme
Manuel Mod Cihazi yapilandinidiginda kullanilabilir.

s

PAl ]l Yiiksek Hizli Manuel Modhem takim hizinin hem de dirsek hizinin gegici olarak
250 mm/sn'yi agmasini saglar.

UR12e
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4 Guvenlik

Aciklama Temel guvenlik ydnergelerini, 6nemli gtivenlik mesajlarini ve robotla ¢alisirken
sorumluluklarinizi anlamak igin buradaki glivenlik bilgilerini okuyun.
Sistem tasarimi ve kurulumu burada ele alinmamaktadir.

4. Genel

Acliklama Genel glivenlik bilgilerini, risk degerlendirmesi ve kullanim amacina iliskin talimat ve
kilavuzlan okuyun. Sonraki bélimler, 6zellikle is birlikgi uygulamalarla ilgili gtivenlikle ilgili
islevleri aciklar ve tanimlar.

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

Bu kilavuzun asagidaki bélimlerindeki tim montaj talimatlarina uymak biyik 6nem tasir.

NOT

@ Universal Robots, robotun (El Uniteli veya El Unitesiz kol Kontrol Kutusu)
herhangi bir sekilde hasar gérmesi, degistiriimesi veya modifiye edilmesi
durumunda her tlirli sorumlulugu reddeder. Universal Robots,
programlama hatalari, UR robotuna ve icerigine yetkisiz erigim veya
robotun arizalanmasi nedeniyle robota veya bagka 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.

> 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.

UR12e
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4.3. Genel Uyari ve Ikazlar

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

A

A

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.

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.

Kullanici Kilavuzu
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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 (g tip durdurma kategorisini
baslatabilir. Bu kategoriler, agagidaki tabloda tanimlanmgtir.

Durdurma

Kategorileri Agiklama

0 Gucunld hemen keserek, robotu durdurun.

1 Robotu diizgtin, kontrolll bir sekilde durdurun. Robot durduruldugunda
gulc 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.

Kullanici Kilavuzu
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5. Kaldirma ve Tasima

Aciklama Robot kollar, farkli boyut ve agirliklarda gelir, bu nedenle her model igin uygun kaldirma ve
tasima tekniklerini kullanmak énemlidir. Burada robotun nasil glivenli bir sekilde
kaldirlacagi ve tasinacag@i hakkinda bilgi bulabilirsiniz.

Dogru 1. Robotu forklift kullanarak sahaya tagiyin.
kaldirma ve 2. Kutuyu resimde gosterildigi gibi agin.
tasima

4 ;
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4. Kayis ve kancayi kullanarak robot kolu kutudan ¢ikarin.

ﬁ UYARI
Daha agir bir robot kolu kaldinrken kaldirma ekipmani kullanin.

5. Robot kaldiriirken, gosterildigi gibi ddbnmesi ve asilmasi igin destekleyin.
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5. Kaldirma ve Tasima

Robot Robot kol yanlamasina, bas asagi veya bir aglyla (£45°) monte edilebilir.
Kolun
Montaji
Yanlamasina montaj Acisal montaj (x45°)
Bas asagi montaj
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1. Robot kolu monte edin. Vidalar sikin ve ilgili kullanim kilavuzunda belirtildigi sekilde tork
uygulayin.

2. Kayisi kaldirin.

3. Robotu galistinin ve omuz eklemini amacglandidi gibi yeniden konumlandirin.

NOT
| @ Yanlamasina montaj igin robotu ¢alistirmaya gerek yoktur.

4. Kayisl yeniden yerlestirin.
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5.1. Robot Kolu

Aciklama Robot kol, agirhga bagh olarak, aski saglanmadigi strece bir veya iki kisi tarafindan
tasinabilir. Sapan saglanmissa kaldirma ve tagsima ekipmani gereklidir.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Aciklama Kontrol Kutusu ve EI Unitesinin her biri bir kisi tarafindan taginabilir.
Kullanim sirasinda, takilma tehlikelerini 6nlemek igin tim kablolar sariimali ve tutulmaldir.
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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 igin robot kolu, Kontrol Kutusunu ve El Unitesini monte etmeniz gerekiyor.
monte edin

Robot kolu ve Kontrol Kutusunu ambalajindan ¢ikarin.

Robot kolunu saglam, titresimsiz bir ylizeye monte edin.

Kontrol Kutusunu Ayaginin Gizerine yerlestirin.

Robot kablosunu robot koluna ve Kontrol Kutusuna baglayin.

a &~ e bh 2

Kontrol kutusunun sebekesini veya sebeke kablosunu takin.

Q UYARI
Robot kolunun saglam bir ylizeye sabitlenmemesi, robotun digsmesinden
kaynakli yaralanmalara neden olabilir.

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

Agiklama Surface on which the robot is fitted

7] 0.05]

2X 5 +1

4x @ 8.4

S

I
®170

/

?8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.

Robotu monte etmek icin boyutlar ve delik deseni.
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Robot kolun
gliciini {f} S
kapatmak Beklenmedik baslangi¢ ve/veya hareket yaralanmaya yol agabilir

igin * Monte etme ve montaji sbkme sirasinda beklenmeyen baglatmalar
onlemek icin robot kolunun gicini kesin.

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

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

3. Kapat iletisim kutusu gosterilirse Giicli Kapat secenegine dokunun.
Bu noktada, sunlari yapmaya devam edebilirsiniz:

* Elektrik kablosunu/gti¢ kablosunu duvar prizinden ¢ikarin.

* Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi i¢in 30 saniye bekleyin.

Robot kolunu 1. Robot kolunu monte edilecegi ylizeye yerlestirin. Yiizey diiz ve temiz olmalidir.
sabitlemek 2. Dort adet 8,8 giiglii M8 civatayi 20 Nm torkla sikin.
igin (Tork degerleri glincellendi SW 5.18. Onceki basili stiriim farkli degerler

gOstermektedir)

3. Robotun dogru bir sekilde yeniden monte edilmesi gerekiyorsa montaj plakasinda
karsilik gelen ISO 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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Standin
Boyutlandiriim
asl

Yuklerin buytkligi robot modeline, programa ve diger bir¢ok faktére baglhdir.
Standin boyutlandiriimasi, robot kolun normal kesintisiz ¢alisma sirasinda ve kategori 0, 1
ve 2 durma hareketi sirasinda olusturdugu yukleri hesaba katmalidir.

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 glivenlik faktori ile carpilmis halidir. Gergek ytikler bu degerleri

asmaz.
Robot Modeli Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR12e 990 1700 1460 1160
Kategori 0, 1 ve 2 durdurmalari sirasinda maksimum eklem torklari.
Robot Modeli Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR12e 830 1450 860 860

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.

é 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 igin her zaman yeterli
Onlemler alarak guvenlige dncelik verin.

é UYARI
* Robot harici bir eksen tizerine monte edilmisse bu eksenin ivmeleri gok
yuksek olmamalidir.

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

* Yuksek ivmeler, robotun guivenlik duruslar yapmasina neden olabilir.

6.3. Montaj Aciklamasl

Aciklama U¢ ekipman flansina bir ug ekipman takmak icin dort adet M6 disli deligi

Ug Ekipman | kullanir. M6 mukavemet sinifi 8,8 civatalar 8 Nm ile sikilir. Dogru u¢

Flansi ekipman yeniden pozisyonlandiriimasi icin saglanan @6 delikte bir pim
kullanin.

Kontrol 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 degerlendirmes