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Burada yer alan bilgiler Universal Robots A/S miilkiyetindedir ve 6énceden Universal Robots A/S yazil
onayi alinmaksizin timuyle ya da kismen ¢ogaltilamaz. Buradaki bilgiler bildirimde bulunulmaksizin
degisiklige ugrayabilir ve Universal Robots A/S'nin bir taahhidu olarak yorumlanmamalidir. Bu belge
duzenli araliklarla gézden geciriimekte ve revize edilmektedir.

Universal Robots A/S bu belgedeki hatalar veya eksikliklerden dolayi hicbir sorumluluk kabul etmez.
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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

UR3e 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.

UR3e PolyScope X 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 UR3e PolyScope X
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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.

UR3e PolyScope X
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3. Robotunuz

3.1. Teknik Ozellikler UR3e

Robot tipi

UR3e

Maksimum yiik

3kg/6,61b

REACH

500 mm/ 19,7 in

Serbestlik derecesi

6 doner mafsallar

Programlama

12" dokunmatik ekran tizerinde PolyScope 5 GUI

veya 12" dokunmatik ekranda PolyScope X GUI

Gug tiketimi (ortalama)

300 W (maks.)

Tipik bir program kullanarak yaklasik 150 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

12V/24V 600 mA

Gii¢ Torku sensor dogrulugu

35N

Tim bilek eklemleri: Maks. 360 °/sn.
Diger eklemler: Maks. 180 °/sn.
Alet: Yaklagik 1 m/s / Yaklasik 39,4 ing/s.

Poz tekrarlanabilirligi

+0,03mm/£0,0011ing (1,1 mils), ISO 9283'e gore

Derz araliklan

Ug ekipman flansinin sinirsiz déniisd, tiim baglantilar igin + 360 ° ancak Dirsek + 160 °

Ayak izi

@128 mm/5,0in

Malzemeler

Aliminyum, PC/ASA plastik

Robot kol agirigi

11,1kg/24,51b

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

iletigim

MODBUS TCP ve Ethernet/IP adaptérii, 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

45m/177ing

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/236 in 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.

UR3e PolyScope X
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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 UR3e PolyScope X
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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.

UR3e PolyScope X
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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.

UR3e PolyScope X 23 Kullanici Kilavuzu
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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
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3. Robotunuz

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
icin

1. Ana navigasyondaki 3B Goriintiileyici simgesine
kolun X-Y-Z koordinatlarinda u¢ boyutlu bir gérinimund verir.

dokunun. Bu size robot

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

Hareket simgesine bir kez dokunun

Program yapisi simgesine iki kez dokunun

Global Degiskenler simgesine iki kez dokunun

Program name

=] Default

TCP Offset
Name: Tool_flange
X:00mm

Y: 0.0 mm

Z: 0.0 mm
RX.0.00°
RY:000°
RZ:000°
Payload
0.000kg
Center of
Gravity
X.00mm
v:00mm

Z:00mm

Robot State
Off

Preview

Relative To
Name: base
Position
X:-189.6 mm
¥:-600.7 mm
Z:261.0mm

Orientation
RX:-0.07*
RY:178.55°
Rz:223°

Base
91.71°

Shoulder
98.96°

Elbow
2622°
Wrist1
4629°

Wrist2
91.39°

Wrist 3
78"

UR3e PolyScope X
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Ekran
Diizen

PolyScope X GUI, agsagidaki resimde gosterildigi gibi bolinmustiir:

oo
(=]=]

Application

i

Program

@

an

2

Operator

Program name

& Default

TCP Offset
Name: Tool_flange.
X:0.0mm
V:0.0mm

Z: 0.0 mm
RX:0.00°
RY:0.00°

RZ: 0.00°

Payload
0000 kg

Center of
Gravity
X: 0.0 mm

v:0.0mm

2:00mm

Robot State
Off

Preview

Relative To <
Name: base
Position
X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm
Z:261.0mm Pregram

Orientation
R 007
RY:178.55° {3
RZ:223° Global
riables

Base
91717

Shoulder
98.96 *

Elbow
-12622°

Wrist1
46.29°

Wrist 2
91.30°

Wrist 3
78"

Bagslik - kirmizi kenarli kutuda. Sistem yéneticisi de denir.

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

icerir.

Ana Navigasyon - yesil kenarl kutuda. Navigasyon merkezi de denir.

Bir ana ekran se¢mek igin simge/alanlar icerir:
* Hamburger simgesi
* Uygulama
* Program
* 3B Gorlntuleyici
* Operator Screen
Arag Gubugu - mavi kenarli kutuda. Goklu gérev paneli de denir.
Bir coklu gérev ekrani segmek icin simge/alanlar igerir:
* Gulvenlik saglama toplami 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.

Kullanici Kilavuzu

26

UR3e 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.

Ekran Ana ekran ve ¢oklu gérev ekrani, robot icin igletim ekrani kombinasyonunu olusturur.

Kombinasyonlari Coklu gorev ekrani ana ekrandan bagimsizdir, dolayisiyla ayri 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 gorev ekrani

Genellikle ana ekranla ilgili alanlari ve segenekleri igerir.

Program name @ 1,

= =] Default a7 iy | . @

Move Joints TCcP Smart Skills
cece
ceco

oo

oo Preview Move

I ) o Relative To o Active TCP

Relative To ¥ base Tool_flange
TCP Offset i Meve

] Name: Taol_flange

Position
X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm -—

. Translate Rotate
K X:00mm

¥:0.0mm
7:261.0mm Program

&
= RX:000" Orientation TN N
RX:-0.07° X { ]| |
o0t RY:178.55 {3 N4
a L Rz223° Siba
Operator \ ) i
Y \ ||
N
\ ) \ )
N NS

Wrist 3
RECE

Robot State
Off

Cizim 1.1: Ana ekran ve ¢oklu gérev ekrani

Coklu Gérev Ekranini 1. Arag gubugunda, ¢oklu gérev ekranini goéstermek icin herhangi bir alana
gostermek/gizlemek dokunun.
igin Arag cubugu ekranin ortasina dogru genisler, bdylece goklu gorev ekrani

gorundr hale gelir.

2. Goklu gorev ekranini gizlemek igin arag cubugunda o anda segili olan alana
dokunun.
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Dokunmatik Ekran

Aciklama

Dokunmatik
Ekrani
Kullanma

Simgeler

Baghk
Simgeleri

El Unitesi dokunmatik ekrani, endiistriyel ortamlarda kullanim icin 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 gurultiler

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

En iyi sonugclar i¢in 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.

Simge Baslik Aclklama

Sistem Y0neticisine erigsim saglar.
Program ve URCaps dosyalari
olusturmanizi, degistirmenizi, eklemenizi
saglar.

= Program adi

Kullanici Kilavuzu
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Ana Simge Baslik Aciklama
Navigasyon
Simgeleri — Robot versiyonu, seri numarasi ve
— Daha fazla —_ .
— ayarlarinin bilgilerine erigim.
Uc elemanlar ve iletisim dahil olmak tizere
o0 S
Uygulama robot kol ayarlarini ve glvenligini
oo
yapilandirir ve ayarlar.
[ Program Temel ve gelismis robot programlarina
erisim.
® 3B X, Y, Z koordinatlarinda robot hareketinin
kontrollini ve diizenlenmesini saglar.
Onceden yazilmis programlar kullanarak
Q Operator robotu ¢alistirir ve robotun durumunu
gosterir.
Hamburger Simge Baglk Aciklama
iSl.mé;e:.lnln Sistem Yéneticisine erisim saglar.
¢indexi Program ve URCaps dosyalari
Simgeler B Sistem Yoneticisi 9 P y

Hakkinda

Ayarlar

Yeniden yiikle

Sistemi Kapat

olusturmanizi, degistirmenizi, eklemenizi
saglar.

Robot versiyonu ve seri numarasi hakkinda
bilgileri gosterir.
Dil, birimler, sifre ve glivenlik gibi sistem

ayarlarini yapilandirir.

Uygulamada tanimlanan varsayilan
ayarlari uygulamak igin guvenli bir islev.

Yeniden baslatmak igin robotu agin ve
kapatin.

UR3e PolyScope X
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Kenar Simge
Gubugu
Simgeleri CCccc
CCcCcC
L
o

Baslik

Guvenlik Kontrol Toplami

Hareket Ettir

Program yapisi

Kuresel Degiskenler

Aciklama

Her bir robot kol pargasinin aktif glivenlik
saglama toplamina ve ayrintil
parametrelerine erisim ve ¢alisma modunda
yapllan degisiklikler.

Eklemleri, TCP'yi, flansi, tabani
detaylandiran robot hareketi icin kapsaml
islev.

Olusturulan programlarn diizenli bir yapiya
sahip olmasini saglar. Modil ekleme erisimi.

Olusturulan program adlarina ve degerlerine
erisim.

Kullanici Kilavuzu
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Robotunuz
Alt Bilgi Simge Baslik Aciklama
Simgeleri

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

* Siyah, Gilc kapali. Robot kol,
durdurulmus bir durumdadir.

* Turuncu, Bosta. Robot kolu
aciktir ancak normal ¢alismaya
hazir degildir.

* Turuncu, Kilitli. Robot kol
kilitlidir.
* Yesil, Normal. Robot kolu

aciktir ve normal ¢alismaya
hazirdir.

Bagslat

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

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

Play Mevcut yiiklenen programi baglatir.

Bir programin tek adimda

Adim . .
calistinlmasina izin verir.

Durdur Mevcut yuklenen programi durdurur.

000006660

Robot durumunu ydnetir. KIRMIZ|
Hiz kaydiricisi oldugunda, robotu ¢aligir hale
getirmek icin basin.

Yuksek Hizll Manuel kaydiriciya
yalnizca Ug Pozisyonlu Etkinlestirme
cihazi yapilandirildiinda manuel
modda erisilebilir. Ylksek Hizl
Manuel mod, u¢ ekipman hizinin ve
dirsek hizinin varsayilan hiz sinirini
gecici olarak agmasina izin verir.

{f Max Yiiksek Hizll
% e 250 mm/S / Manuel
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Ana Ekran
Simgeleri

Simge

/[\

N2

Bashk

Yukari hareket et

Asagi hareket et

Geri al

Geri alma iglemini geri al

Baskila/
Baskilamayi Kaldir

Kopyala

Yapistir

Kes

Sil

Aciklama

Program agacinda bir komut digimunu yukar
hareket ettirmek igin.

Program agacinda bir komut digumuni asagi
hareket ettirmek igin.

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

Bir program agacindaki bir komut digimuanin
son hareketinin geri alma islemini geri almak
icin.

Program agacindaki bir komut digimani
bastirmak ve bastirmayi kaldirmak igin.

Bir komut dugumuni baska bir program
agacina kopyalamak igin.

Bir komut digumuni baska bir program
agacina yapistirmak igin.

Program agacindan bir komut digimuana
kesmek igin.

Program agacinda bir komut digimuna silmek
icin.

Kullanici Kilavuzu
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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 givenlik bilgilerini, risk degerlendirmesi ve kullanim amacina iligkin talimat ve
kilavuzlari okuyun. Sonraki bolimler, 6zellikle is birlikgi uygulamalarla ilgili gtivenlikle ilgili
islevleri aciklar ve tanimlar.

é UYARI
Personelin ve ekipmanin guvenlidi icin uygulama risk degerlendirmesi
yapilmalidir.

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

Bu kilavuzun asagidaki bélimlerindeki tim montaj talimatlarina uymak biiylik 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 tiirli sorumlulugu reddeder. Universal Robots,
programlama hatalari, UR robotuna ve icerigine 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.

> 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.

UR3e PolyScope X
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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 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.

UR3e PolyScope X
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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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Robot Robot kol yanlamasina, bas asagi veya bir aglyla (£45°) monte edilebilir.
Kolun
Montaji

Yanlamasina montaj Acisal montaj (x45°)

Bas asagi montaj

Kullanici Kilavuzu 40

UR3e PolyScope X

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



UNIVERSAL ROBOTS 5. Kaldirma ve Tasima

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

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, agirliga bagl olarak, aski saglanmadigi siirece bir veya iki kisi tarafindan
tasinabilir. Sapan saglanmigsa kaldirma ve tasima ekipmani gereklidir.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Aciklama Kontrol Kutusu ve El Unitesinin her biri bir kisi tarafindan tasinabilir.
Kullanim sirasinda, takilma tehlikelerini énlemek icin tim kablolar sariimali ve tutulmaldir.
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5. Kaldirma ve Tasima
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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

Aciklama _
- Surface on which the robot is fitted
x
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Robotu monte etmek icin boyutlar ve delik deseni.
Robot kolun
gucini {f} UYARI
kapatmak Beklenmedik baslangic ve/veya hareket yaralanmaya yol agabilir
icin * Monte etme ve montajl skme sirasinda beklenmeyen baglatmalari

Onlemek icin robot kolunun gliclini kesin.

1. Alt bilginin sol tarafinda, robot kolu kapatmak icin Robot Durumu simgesine
dokunun.

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

3. Kapat iletisim kutusu gosterilirse Gilicii Kapat segcenegine dokunun.

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

* Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi icin 30 saniye bekleyin.
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Robot kolunu
sabitlemek
icin

Robot kolunu monte edilecegi ylizeye yerlestirin. Yizey duz ve temiz olmalidir.

Dort adet 8,8 glicli M6 civatayi 9 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 @5 h6 pozisyonlama pimlerine sahip @5 mm. delik ve @5x8

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 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]
UR3e 170 490 220 390
Kategori 0, 1 ve 2 durdurmalari sirasinda maksimum eklem torklari.
Robot Modeli Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR3e 140 370 180 320

Normal ¢alisma sirasinda maksimum eklem torklari.
Normal ¢alisma yukleri, genellikle eklemlerin ivme limitleri dlsuirilerek azaltilabilir. Asil
calisma y(ikleri uygulamaya ve robot programina baghdir. 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.

UR3e PolyScope X 49 Kullanici Kilavuzu



6. Birlestirme ve Montaj

IR
UNIVERSAL ROBOTS

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,
robotun (IP54), 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.

Kullanici Kilavuzu

50 UR3e PolyScope X

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



UNIVERSAL ROBOTS 6. Birlestirme ve Montaj

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

6.3.1. Kontrol Kutusu Montajl

KK'yiduvara  Kontrol Kutusunu monte etmek icin robotla birlikte verilen ve asagida gosterilen braketi

monte etmek  kullanin.

icin Braketi bir duvara monte edin, ardindan Kontrol Kutusunu montaj mandallari araciligiyla
brakete asin.

35 289 35

T

410
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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.
Calisma Silindirik hacim, robot tabaninin hem dogrudan ustiinde hem de dogrudan altindadir. Robot,
alani taban ekleminden 500 mm uzanir.

On Egik
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©.4.1. Tekillik

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 Tekillik, hareketler robot tabaninin dogrudan Ustlinde veya dogrudan altinda oldugu igin
alani limiti 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.

Bilek Bu tekillik, bilek eklemi 2'nin omuz, dirsek ve bilek eklemi 1 ile ayni diizlemde dénmesi
hizalama nedeniyle meydana gelir. Bu, ¢calisma 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, tim hareketlerde
stabiliteyi saglamak i¢in glivenli bir sekilde monte edilmelidir.

Montajin tasarimi, asagidakilerin hareketleri oldugunda stabiliteyi saglamahdir:
* robot kol
* robot tabani

* hem robot kol hem de robot tabani
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©.5. Robot Baglantilart: Taban Flans Kablosu

Aciklama

Taban Flang
Kablosu
konektori

Bu alt bélimde, Taban Flans Kablosu konektoriyle yapilandirilmis bir robot kolu igin
baglanti agiklanmaktadir.

Taban Flans Kablosu, robot kolu Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini kurar.
Robot Kablosu bir ugta Taban Flans Kablosu konektdriine ve diger ugta Kontrol Kutusu
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 Kutusundan gelen sebeke kablosunun ucunda standart bir IEC fis vardir. IEC
fisine ilkeye 6zgu bir elektrik fisi veya kablosu baglayin.

@

NOT

* |IEC 61000-6-4: Bolim 1 kapsami: "Emisyon gerekliligi icin IEC
61000'in bu bélim, endustriyel (bkz. 3.1.12) konumlarda
mevcut ortamda kullaniimasi amaglanan elektrikli ve elektronik
ekipmanlar i¢in 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”
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Sebeke Robota gli¢ saglamak icin Kontrol Kutusu verilen gli¢ kablosu araciligiyla sebekeye
baglantilar baglanir. Gig¢ 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 glcl kesebilecek sekilde robotun
ulagsamayacagi bir yere yerlestirilmelidir.

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

NOT
@ Kontrol Kutusuna baglarken, her zaman ulkeye 6zgu bir prize sahip bir
gug kablosu kullanin.
<200 Vac ulkeler icin 15 A ampasiteli gli¢ kablosu kullanin.
>200 Vac llkeler igin 10 A ampasiteli gli¢ kablosu kullanin.
Adaptoér kullanmayin.

Elektrik tesisatinin bir par¢asi olarak, asagidakileri saglayin:
* Toprak baglantisi
* Anasigorta
* 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 spesifikasyonlarn asagidaki tabloda gosterilmistir.

Parametreler Min Tip ELG Birim
Girig voltaji 90 - 264 VAC
Harici sebeke sigortasi (90 -200 V) 8 - 16 A
Harici sebeke sigortasi (200 -264 V) 8 - 16 A
Giris frekansi 47 - 440 Hz
Bekleme guici - - <1,5 W
Nominal ¢calisma guci 90 150 325 w
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é UYARI: ELEKTRIK
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, elektriksel tehlikeler nedeniyle
ciddi yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

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

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

* Servis sirasinda tim robot kurulumu igin tim gicu kilitleyin.

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

* Kontrol Kutusuna gli¢ verilmeden 6nce, tim kablolarin 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]

gjojo
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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/.5. Uygulama Sekmesi

Uygulama sekmesi, robotun ve PolyScope X'in genel performansini etkileyen ayarlari
yapilandirmaniza olanak tanir.

oo
oo
Application

(]

Program

@

3

joy

Operator

Application
\, Q
vy
- 5
& 8
Mounting Frames Grids
Rotation, Tilt Position, references Layouts

O

Communication Safety Smart Skills

Digital, Analog, 10s Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup

mits

Motion Profiles

Joint, Linear, Optimove

@
Operator Screen

Configuration, Logo,
URCaps

(xp =

Application Variables ey

Variables configuration

=

System Info

{x

Variables

Log Messages, Joint
Temperatures

= -1000.00 mm/s

Cizim 1.1: Uygulama diigmelerini gésteren uygulama ekrani.

Asagidaki yapilandirma ekranlarina erismek icin Uygulama sekmesini kullanin:

Montaj
Cerceveler
Izgaralar

Ug Elemanlar
Motion Profiles
Uygulama Degiskenleri
iletisim
Guvenlik

Akilli Beceriler
Sidebar
Operator Screen

Sistem Bilgileri
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7.5.1. lletisim

Aciklama iletisim uygulamasi, canli GG (giris-cikis) sinyallerini robot kontrol kutusundan/kutusuna
izlemenizi ve ayarlamanizi saglar.

Program name

= B pobotbot @

ccce
oo < Communication cccc
oo
Application
.
~  Robot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output “
] Move
L Wired 10 ST VI CO0 0 04 Lo DI0 o DI4 10 D00 Lo
feguard Re E=
Tool 10 safeguardReset 15 10 1 1 05 1o DI1 0 DI5 1o D01 |10 L
® L po— 2
30 as o 02 0 06 Lo DI2 0 DI6 1O D02 L0
T Addsource Safeguard Reset ©
Q a2z 1w 7 1o €03 1w 07 Lo DI3 10 DI7 L0 D03 Lo Global
Variables
Operator
as Lo

[ - = Speed
Active = 1000.00 mm/s = 10w T

Cizim 1.2: GC'leri gosteren iletigim ekrani.

/.6. Elle Yonlendir

Aciklama Serbest Siirus, robot kolun istediginiz konumlara manuel olarak gekilmesini saglar
Cogu robot boyutu icin Serbest Siiriisii etkinlestirmenin en tipik yolu, El Unitesi (izerindeki
Serbest Suris digmesine basmaktir. Serbest Sirtisu etkinlestirmenin ve kullanmanin
diger yollari asagidaki béliimlerde agiklanmaktadir.
Serbest Siriste, frenler serbest birakildigi icin robot kol eklemleri cok az direngle hareket
eder. Serbest Siirlsteki robot kol, dnceden tanimlanmis bir limite veya dlizleme yaklastikga
direnc artar. Bu, robotu yerine gekmenin agir gelmesini saglar.

é UYARI
Beklenmedik hareket nedeniyle personel yaralanabilir.

* Yapilandirilan tasima kapasitesinin kullanilan tagsima kapasitesi
oldugunu dogrulayin.

* Dogru tagima kapasitesinin ug ekipman flansina guivenli bir sekilde
baglandigini dogrulayin.
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Serbest Siirlisli  Serbest Siirlisii asagidaki sekilde etkinlestirebilirsiniz:
Etkinlestirme + 3PE El Unitesini kullanin.
* Robotta Serbest Siirlist kullanin.

* G/C Eylemlerini kullanin.

NOT
Robot kolunu hareket ettirirken Serbest Strisu etkinlestirmek,
arizalara yol acarak suriiklenmesine neden olabilir.

* Robotu iterken veya ona dokunurken Serbest Surtsu
etkinlestirmeyin.

3PE EI 3PE EU diigmesini kullanarak robot kolunu serbest siirmek igin:

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

this position.

Now you can pull the robot arm into a desired position, while the light-press is maintained.

Robot Robot kolu PolyScope'ta serbest birakmak tizere robot Gizerinde Serbest Surlsu kullanmak
iizerinde icin:

freedrive Ana navigasyonda, ; Uygulama ve ardindan Giivenlik secenegine dokunun.
Kilidi Ag secenegine dokunup sifreyi girin.

Givenlik G/C'si altindaki Girigler segcenegine dokunun.

Islevler acilir meniisiinde, Serbest Siiriis Etkin Girig segenegine kaydirin.

ok wnh =

Robot kolu yeniden baslatmak icin Uygula ve Uygula ve Yeniden Baglat
segeneklerine dokunun.

o

Yapilandirmayi Onayla secenegine dokunun.

Robot kolunu istediginiz gibi hareket ettirin.

Geri siirlis  Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baslatma sirasinda ufak titresimler gozlemlenebilir.
Robotun ¢arpigsmaya yakin olmasi gibi bazi durumlarda, bu titresimler istenmeyen bir
durumdur. Robot kolundaki tiim frenleri serbest birakmadan belirli eklemleri istenen konuma
zorlamak icin Geri Siirtist kullanin.
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3. Kurulum

Aciklama Robotun kurulmasi, giris ve ¢ikis sinyallerinin (G/C'ler) yapilandiriimasini ve kullaniimasini
gerektirebilir. Bu farkh G/C turleri ve kullanimlan asagidaki bolimlerde agiklanmaktadir.

8.1. Elektrik Uyarilari ve Ikazlar

Uyarilar Bir uygulama tasarlarken ve kurarken de dahil olmak tGzere tim arayuz gruplari i¢in
asagidaki uyarilara uyun.

é UYARI
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, guvenlik islevleri gecersiz
kilinabileceginden ciddi yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

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

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

* Tek bir arizanin glivenlik islevinin kaybina yol agmamasi icin iki bagimsiz
kanali ayr 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 giici kilitleyin-etiketleyin,
sonra destek almak i¢in yerel Universal Robots servis saglayicinizla
irtibata gegin.

* Yalnizca robotla birlikte gelen orijinal kablolar kullanin. Robotu kablolarin
esnemeye maruz kalacaklar uygulamalar igin kullanmayin.

* Arabirim kablolarini robot G/C'ye takarken dikkat edilmesi gerekir. Alttaki
metal plaka, arabirim kablolari ve konektorleri icindir. Delikleri delmeden
Once plakayi sokln. Plakayi tekrar takmadan 6nce tim talaslar
temizlendiginden emin olun. Dogru kilif boyutlarini kullanmayi unutmayin.
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A\

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.

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:
baglant * Robot kolu kontrol etmek veya programlamak igin El Unitesini kullanmak iizere El
noktalar Unitesi baglanti noktasi.

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

* DisplayPort kullanan monitérleri 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 gli¢ kaynagi baglandiginda kullanilir.

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

Aciklama 3 Pozisyon Etkinlestirme El Unitesi (3PE EU), manuel kontrolii iyilestirmek igin
tasarlanmis, giivenlik agisindan kritik bir arayiizdiir. Dogrudan El Unitesine entegre edilen
3PE dugmeleri, robot deviniminin yalnizca operatoér, kontrolll bir tutus sagladiginda
baslatilabilmesini saglar.

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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8.4.2. Software Installation

3PEEU
yazilimini
yapilandirmak
icin

On PolyScope, in the left menu, tap Application and select Safety.

Program na

= B pickplace_Final )
o e
oo Application ccc
oo
Applcation
3
] k R (¢ g,i:E@ { X } ore
Program U ‘/\? -
(S Mountin Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e
» Rotation, Tit Position, references Layouts CP, Position, Orientation, oint, Linear, Optimove ariables configuration
{3
2 Variables
Operator
= .
&
O “ ey
A =
Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
Digital, Analog, 10 Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo s

URCaps

te -~ M peed
@ Active == -1000.00 mm/s = 100%

Donanim ve Kilidi A¢ digmelerine dokunun.

= B pick and Place @

ccce
oo & Safety Apply -
88
Aoptcaion
s
Robot Limits Hardware M
o
o ~ Joint Limits Select connected Teach Pendant
rogam
Joint Speeds  Enable e =
@ rogm
. Joint Positions A ty he robot will not sart
v satetyuo o
,Q Global
Inputs il
Operator P
outputs
Planes
Hardware

Three Position

= Max . Spee
= -1000.00 mm/s wo% T

Sifreyi girin ve Onayla segenegine dokunun. El Unitesi artik etkin.

Sistemi yeniden baslatmak icin Uygula boélimiine dokunun. PolyScope galismaya
devam ediyor.

3PE El Unitesi yazihmini yiiklemeyi tamamlamak igin Uygula ve yeniden baglat
ve ardindan Yapilandirmayi Onayla secenegine dokunun.
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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.
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Dijital G/C
ozellikleri

Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir. Elektrik spesifikasyonlar agsagida
gOsterilmistir.

Uclar 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 \Y

[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] IEC 61131-2 - 3 - Tip

* Maksimum 1H direngli yukler veya enduktif yikler igin.

UR3e PolyScope X
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3.5.1. Girigve Cikis

Aciklama

Uc¢ Ekipman
Cikisi

Uc¢ Ekipman
Girigi

Uc ekipman GG sekmesi, Kontrol Kutusundan gelen/giden canh GG sinyallerini izler ve
ayarlar.
¢ Communication

'  Robot Tool Input Tool Output

Tool Qutput

Wired 10 DIO Lo AIO DO Lo av v
Tool 10 b1 Lo 0.00 mA o1 [o o Dual Pin Power
©  Modbus 4 CURRENT 20
Power Supply
+ AddSource Al1l

0mA

0.00 mA 0 CURRENT 600

4 CURRENT 20

Uc ekipman cikisl, iki dijital ¢ikis alani, ug ekipman ¢ikis voltaji ve gui¢ kaynagi mevcut
gostergesi ve Cift Pimli Gug dugmesi igerir.

* Dijital Cikis (DO), bagimsiz olarak ylksek veya diisiik olarak ayarlanabilir

* Ucg Ekipman Cikis Voltaji - secilebilir 0 V, 12 V ve 24 V. Bu ayar, robot kontrol
cihazinin yeniden baslatiimasinda kalicidir

* Gic¢ Kaynag - akim tiiketim gostergesi

* Cift Pimli Gig - Dijital cikislar ve ug ekipman icin giic kaynagi arasinda gegis
yapmak icin kullanilir. Cift Pim Gliclini etkinlestirmek, varsayilan ug ekipmanin
dijital ¢ikiglarini (DO) devre disi birakir

Yeni bir ¢ikis yapilandirmasi secildikten sonra degisiklikler gecerli olur. Halihazirda yukla
olan kurulum, yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde degistirilir. U¢ ekipman cikislarinin
amaclandigi gibi calistigini dogruladiktan sonra, degisikliklerin kaybedilmesini 6nlemek icin
kurulumu kaydettiginizden emin olun.

Uc ekipman girisi, iki dijital giris (DI) alani ve analog giris (Al) akimlari icin iki alan igerir.

Dl alanlari bagimsiz olarak eylem 6n ayarlari olarak yapilandirilabilir:
* Programi baslat
* Programi durdur
* Programi duraklat

* Elle Yonlendir

Al'lar 4-20 mA arasinda ayarlanabilir. Bu ayarlar, robot kontrol tnitesinin yeniden
baslatiimasinda kalicidir ve kuruluma kaydedilir.
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3.5.2. Kablolu G/C Sekmesini Kullanma

Aciklama Kontrol Kutusundan/Kutusuna canli G/C sinyallerini izlemek ve ayarlamak igin Bagh G/C
Sekmesi ekranini kullanin.

Ekran, programin yuritilmesi de dahil olmak tizere G/C'nin mevcut durumunu gorintiler.
Yiritme sirasinda herhangi bir sey degistirilirse program durur. Program durdugunda, tiim
cikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran 10 Hz'de gilincellenir, bu nedenle ¢ok hizli bir
sinyal, dlizguin gorunttlenmeyebilir.

pppppppp
v Robot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output Analog Input Analog Output
ppppppp wired10 o a4 w0 00 o 04 1o DI0 1 D14 1O D00 1o D04 |10

Safeguard Reset

Toolio

9 Modtus ai o

® as 02 0 06 1o b2 0 D6 W 002 [10] D06 1o A #01 400mA
+ Addsource S o

Y a2 @ a7 @ ©3 w 7 w© o3 W o7 W 003 [0 007 10

as 1 o 05 1o DIl @ D5 o D01 1o D05 10

curmen

[ ERT

Yapilandinlabilir  Yapilandinlabilir G/C'ler, G/C Kurulumunda tanimlanan 6zel glivenlik ayarlari igin
G/C'ler ayrilabilir. Ayrilmis olanlarin altinda, varsayilan veya kullanici tanimli ad yerine guvenlik
islevinin adi yer alir.

Giuvenlik ayarlari igin ayrilmis olan yapilandirilabilir girigler degistirilemez ve yalnizca
LED olarak gosterilir.

Ayrilmamis G/C'ler icin asagidaki seceneklere sahiptir:
* Programi baslat
* Programi durdur
* Programi duraklat
* Elle Yénlendir

Dijital DI, asagidaki segeneklere sahiptir:
G/G'ler * Programi baslat
* Programi durdur
* Programi duraklat
* Elle Yonlendir

Tdm Dl'lar dnceden Dusuk olarak ayarlanmistir.
DQO'larin tamami, bagimsiz olarak ylksek veya disik olarak ayarlanir.

Analog Analog I/O'lar akim [4-20mA] veya voltaj [0-10V] ¢ikisina ayarlanabilir. Bu ayarlar, robot
GC'ler kontrol tnitesinin yeniden baglatiimasinda kalicidir ve kuruluma kaydedilir.
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3.5.3. 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.
Gostergeyi Gdstergenin ayarlanmasi, cikislar icin bir 1sik ve kablolama gerektirir.
ayarlamak igin 1. Siiriicti giic gostergesini asagidaki resimde gbsterildigi gibi Dijital Cikislara

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

* Robot kolu kapatabilir ve 1s1gin séndigind dogrulayabilirsiniz.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov |H|| oV |
DOO|H |[DO4| R J
ov (M| ov|H
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 sari 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.
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
cbzme
Durdurma Kategorisi (IEC 60204-1) 1 2 2
izleme islevinin performans seviyesi
PL PL PL
(ISO 13849-1) d d d
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.
é UYARI
Guvenlik islevlerinin dizenli olarak dogrulanmamasi ve test edilmemesi
tehlikeli durumlara yol acabilir.
* Robot ¢alistinimadan énce glivenlik islevleri dogrulanacaktir.
* Gilvenlik islevleri dizenli olarak test edilecektir.
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OSSD
Sinyalleri

OSSD
Giivenlik
Sinyalleri

Varsayilan
guvenlik
yapilandirmasi

Acil durum
durdurma
diigmelerini
baglama

Tam yapilandiriimig ve surekli gtivenlik girisleri, pals boylari 3ms altindaki OSSD glivenlik
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.

Bir guivenlik ¢ikisi etkin olmadiginda/yiksek oldugunda OSSD darbelerini ¢cikarmak igin
Kontrol Kutusunu yapilandirabilirsiniz. OSSD darbeleri, Kontrol Kutusunun giivenlik
cikislarini aktif/diisiik yapma yetenegini algilar. OSSD darbeleri bir ¢ikis 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 1 ms

SafetyB J_I ]
18 ms

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.

Robot, herhangi bir ek glivenlik ekipmani olmadan ¢alismasini saglayan varsayilan bir
yapilandirmayla gonderilir.

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.

UR3e PolyScope X
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Diger GUI Gzerinden 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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Configurable Inputs
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00000000
2
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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

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

Safety

_[zav]m

& [E0 [m N ]

g [24v M , [2ev[m] av]d] [ov]m]

AL Hemn m

Glen mf/ |4 A | £ [zov]m]
24v |Hl &len =

s 24V

g SIo HERC \ )JJJ

§ [24v | HN\_ )z ] \

2 3 [sn [d|

& [

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
temel bir koruma cihazidir. zamanda bir gtivenlik lazer tarayicisi icin de gegerlidir.
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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. Ana navigasyonda Uygulama segenegine dokunun.

icin
¢ 2. Givenlik secenegini belirleyip Kilidi a¢ secenegine dokunun.

istendiginde, Giivenlik ekraninin kilidini agmak igin sifrenizi girin.
Daha dnce bir sifre tanimlamadiysaniz varsayilan sifreyi kullanin: ursafe.
3. Givenlik G/C'si altindaki Girigler secenegini belirleyin.

4. Giris acilir menusi seceneklerinden birine dokunarak giris sinyallerinden birini
segin.

5. Agcllir listeden Galisma Modu secenegini belirleyin.
6. Uygula segenegine dokunun ve robotun yeniden baslatiimasina izin verin.
7. Giivenlik Yapilandirmasini Onayla segenegine 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 ¢alisma modunu degistirmek
icin kullanilamayacagini onaylayan bir mesaj goérindar.
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8.6.2. Uc Pozisyon Etkinlestirme Cihaz

Aciklama

Calisma
Modu
Diigmesi

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
24V 24v (W
Cloj| B4 |H
24v N | [2av) W
ci |EsCI5)|
24v |H|[2pv]H
Cci2 |[H|[¢e)l
24v |H|[24vIH
ci3 |H||C

3-Position Switch

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

toleransina sahiptir.

Etkinlestirme Cihazini desteklemez.

NOT
UR robot giivenlik sistemi, birden fazla harici Ug Pozisyonlu

Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi kullanmak, Calisma Modu anahtarinin kullaniimasini

gerektirir.

Asagidaki sekil, bir Calisma Modu anahtarini géstermektedir.

Conﬁlurabl Inputs

24V)(H||24v |H
cloj(Hj|ci4 |l
24V)(H||24v |
cij|Hj|ci5 |l
24v|| @ [24v |
Cl2f| Qs |l
24v N (|24v)
Ci3 | ECI7 N\

Operational mode Switch
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3.6.3. Guvenlik G/C Sinyalleri

Aciklama GI/G, girisler ve cikiglar arasinda bolinmustir ve her bir islev Kategori 3 PLd 6zelligi
saglayacak sekilde eslestirilmistir.

B End Effectors >l
ccc
@ < sy P o Y
oo
Application
i L
Robot Limits Wired Inputs &
(i) Function Signal Move
V  Joint Limits
Program = L ao _
Joint Positions SatepuarReset at =
@ progan
structure
Joint Speeds Func o az
» Unassigned as
v safety /0 {3
Fur . a4
2 Outputs Wit e cs Variables
Operator
Inputs. Functic . s
Unassigned a7
Planes
Hardware

Three Position

@ Speed
== -1000.00 mm/s = 100%

Cizim 1.3: PolyScope X ekraninda Giris sinyalleri gériintdlenir.

ram nam

= B end ffectors =
e
oo & Safety Apply @ cccc
oo
Application
i 1.
Robot Limits Wired Outputs &
=) Function Signal 0ssD Move
v Joint Limits
Program o @0
nassigned ™ -
Joint Positions ° co1
5] Progam
- structure
Joint Speeds — o co2
£ Unassigned 03
v safetyl/o . 04 3
A Outputs Unassigned Y s Variables
Operator
Inputs inc | o6
Unassigned 07
Planes
Hardware

Three Position

@ Max
% -1000.00 mm/s
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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 asagidaki tabloda acgiklanmaktadir
Sinyalleri
Harici bir mod secimi kullanildiginda Otomatik Mod ve Manuel
Calisma Modu | Mod arasinda gecis yapar. Giris disiik oldugunda robot Otomatik
moddadir ve giris ylksek oldugunda Manuel moddadir.
Koruma Amagli Sifirlama girisinde ylkselen bir kenar olusursa,
Koruma Koruma Amagli 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) gerceklestirir.
Otomatik Mod YALNIZCA Otomatik modda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC
60204-1) gerceklestirir. Otomatik Mod Koruma Durdurmasi
Koruma - . . . . N
yalnizca Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandinldiginda ve
Durdurma . L
kuruldugunda segcilebilir.
Otomatik Mod | Otomatik Modu Koruma Amagh Sifilama girisinde yiikselen bir
Koruma kenar olusursa Otomatik Modu Koruma Amagli Durdurma
Sifirlama durumundan geri doéner.
Robot Serbest siiriis girisini standart bir EU'de Serbest siiriis diigmesine
. basmadan ya da hafif basill konumda 3PE EU'deki herhangi bir
Uzerinde . o ;
. digmeye basil kalmadan Serbest stirlisi etkinlestirmek veya
freedrive . I
kullanmak igin yapilandirabilirsiniz.
Manuel Modda, harici bir 3 Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi
3 Pozisyonlu bulunmali ve robotu hareket ettirmek icin ona basilmali ve merkezi
Etkinlestirme bir konumda tutulmalidir. Entegre bir 3 Pozisyonlu Etkinlestirme
Cihazi Cihazi kullaniyorsaniz robotu hareket ettirmek icin digmeye
basilmali ve orta konumda tutulmalidir.

A

UYARI
Varsayilan Koruma Sifirlamasi devre disi birakildiginda, koruma artik bir

durdurmayi tetiklemediginde otomatik bir sifirlama gergeklesir.

Bu durum, bir kiginin koruma alanindan ge¢mesi 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.

UYARI

Otomatik Mod Koruma durdurmasi etkinlestirildiginde, Manuel Modda bir
koruma Durdurmasi tetiklenmez.
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Cikis Guvenlik sistemi ihlali veya hatasi durumunda tim guvenlik ¢ikiglari disuk seviyeye iner. Bu,
Sinyalleri  Sistem Durdurma c¢ikisinin bir E-stop tetiklenmediginde bile bir durdurma baslattigi anlamina

gelir.

Asagidaki Guvenlik islevleri cikis sinyallerini kullanabilirsiniz. Yiiksek sinyali tetikleyen durum
sona erdiginde tiim sinyaller tekrar dusuk olur:

Robot Acil Durdurma girisi veya Acil Durdurma Diigmesi de dahil
1a: olmak tzere guvenlik sistemi durdurulmus bir duruma
Sistem . o . . . -
Durdurmasi tetiklendiginde sinyal Ddstik olur. Kilitlemelerden kaginmak igin
Sistem Durdurmasi girisi tarafindan Acil Durum Durduruldu
durumu tetiklendiginde dusuk sinyal verilmez.
Egil;/(:)trHareket Robot hareket ediyorsa sinyal Diisiik , aksi takdirde yiksektir.
Robot durduruldugunda veya acil durdurma veya koruma
Robot . . . . - .
durdurma nedeniyle durma slrecindeyken sinyal Yiksek 'dir. Aksi
Durmuyor . o
takdirde mantik dusuk olur.
Azaltilmis parametreler etkin oldugunda veya guvenlik girisi
Azaltiimis azaltilmis bir girigle yapilandinimissa ve sinyal o anda dislkse
sinyal Distik olur. Aksi takdirde sinyal ylksektir.
Azaltilmamis Bu, yukanda tanimlanan Azaltilmis'in tersidir.
Robot kol, durduruldugunda sinyal Yiksektirve yapilandiriimis
Giivenli Ev Guvenli Baslangi¢ Pozisyonunda yer alir. Aksi halde, sinyal
Diistiktiir. Bu genellikle UR robotlari mobil robotlarla entegre
edildiginde kullanilr.
Pozi .
3 92|sy9n U¢ pozisyon durdurma aktif oldugunda sinyal disuiktir, aksi
Etkinlestime | - dirde yiksektir
Durduruldu y '
Pozi .
3 92|sy9n U¢ pozisyon durdurma aktif olmadiginda sinyal disuktir, aksi
Etkinlestirme . . .
takdirde ylUksektir.
Durdurulmadi

@

NOT

Acil Durdurma durumunu Sistem Durdurmasi ¢ikisi araciligiyla 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 ¢ikigl yiksek olur. Bu, harici makinedeki
acil durdurma durumunun, robotun operatériinden herhangi bir manuel
eyleme gerek kalmadan sifirlanacagi anlamina gelir. Bu nedenle, giivenlik
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 Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yikleme ve baglatma ile
baslatma sirasinda Robot kolunu otomatik olarak basglatma ayarlarini icerir.

Genel Bu bélimde, genel amagl 24 V G/C'ler (Gri uclar) ve glvenlik G/C'leri olarak
amagh yapilandirimadiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sari uglar) tarif edilmigtir.
dijital G/C

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
poo/m|[po4/m @ 24av|m|[2av|d T
ov |H|| ov
po1 M ||Do5| M n DI1|H|(DI5| | / ....... ]
ov|m|[ov|m 24av|H||{2av| B
D02/ M |[Do6/ DI2|H| (D16 | M| \ y-l
ov|H||ov|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.

Diger Dijital G/C, bir ortak GND (0V) belirlendigi ve makine, PNP teknolojisi kullandiginda diger

makineler ve  ekipmanlarla iletisim kurmak icin kullanilabilir; agagiya bakin.

PLC'lerle /
Sy B w—

iletigsim ] [REE

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 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 l’ h_l

12v|d T
GND|H
oN||

OFF| I\, P

Remote 4

12v

------- } GND
ON

OFF

]

]

Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA diigmesini
baglama gdsterilmigtir.

Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA diigmesini
baglama gdsterilmigtir.

f’i 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.
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3.8. Genel Amacli Analog G/C

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

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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Analog

Cikis ve o 0
Analog .
. >aZo =y:

Bu drnekte bir tagiyici bandini analog hiz Bu érnekte analog bir sensoéri baglama
kontrol girisiyle kontrol etme gdsterilmigtir. gosterilmigtir.

3.9. Guvenlik Genel Bakista Uzak Modu

Aciklama Uzak Mod etkinlestirildiginde, harici cihazlarin Birincil Araylz gibi temel hizmetlere
baglanmasina olanak tanir.

Uzak Mod, Guivenlige Genel Bakis iletisim kutusundaki 6zel bir anahtar araciligiyla
degistirilebilir.

1. Ana ekrandaki givenlige genel bakis bolimine gidin.

2. Mod Segimine tiklayin.

3. Artik Otomatik'i ve ardindan Uzak'i segebilirsiniz.

"Yerel" varsayilan olarak degistirilir.
"Uzak" yalnizca uygulama Otomatik moddayken etkindir.

Safety Overview

Erigimi i

S Vode Selection Mode Selection

A(;/Ka pat Select Operational mode
Robot Limits Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position ® Manual Automatic

int Speed Select Remote mode
oint Spee
Joint Sp: Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Planes Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position
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8. Kurulum

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Pasition

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

Select Operational mode
Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Manual @ Automatic

Select Remote mode

® Local Remote

Giivenli Uzak Moddayken, PolyScope X araytizii glvenli ve salt okunur bir duruma girer. Tim

Kilitteme dizenleme ve kontrol eylemleri devre disi birakilir ve yalnizca Operator Ekrani salt gériiniim
modunda erisilebilir kalir. Ayrica sistemin uzaktan gézetim altinda oldugunu agik¢a belirtmek
icin Givenlik saglama toplaminin Gizerinde bir Uzak Mod simgesi gosterilir.

§oy

Operator

Robot Name

e-Series UR10e

Configuration

Program name
" Default program E2

cccc
cccc

Status

R
Stopped UNIVERSAL ROBOTS

Status Value

UR3e PolyScope X
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G/C Kontrolli Robotun galisma modu bir G/C sinyali tarafindan yonetiliyorsa G/C araciligiyla Manuel
moda gecilmesi, Uzak Modu otomatik olarak Yerel Moda geri dondurr.
Bu 6zellik, uzaktan izleme igin givenli ve yapilandiriimis bir ortam saglarken, gerektiginde

Gilvenlik

yerel kontrol batinltgind korur.

Safety Overview
Mode Selection
Robot Limits
Joint Pasition
Joint Speed

Planes

Input

output

Hardware

Three Position

Mode Selection

Select Operational mode
Operational mode is currently controlled by safety inputs

Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Manual Automatic

Select Remote mode
Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote
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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.
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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 tagima 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 erigsimini ve tasima kapasitesini Teknik Spesifikasyonlarda
dogrulayabilirsiniz.

Yiik [kg]

4~

. . . . 1 . . . . 1 . . . . 1 . . . . |
0 100 200 300 400

Agirlik merkezi ofseti [mm]

Nominal tasima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iliski.
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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

Aciklama Uc ekipman veya is parc¢asi, robotun ucundaki u¢ ekipman cikis flangina (ISO) monte
edilir.
Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 40,20

A <o

4x D57 8
Mé-6H T 8

6,20

OoéXV

{

41,70

® 31,50 H7

50 40,1 SECTION A-A
®63 h8

Uc ekipman flansinin boyutlar ve delik diizeni. Bitlin 6l¢ller 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 yuval
bir delik kullanilmasi énerilir.

é UYARI
Cok uzun M6 civatalari, ug ekipman flansinin altina ve robotun kisa devresine
dogru baski yapabilir.

* Ug ekipmani takmak igin 8 mm’yi asan civatalar kullanmayin.
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é UYARI
Civatalarnn uygun sekilde sikiimamasi, adaptor flansinin ve/veya u¢ elemanin
kaybi nedeniyle yaralanmaya neden olur.

* Aletin diizglin ve saglam bir bicimde yerine vidalanmasini saglayin.

* Ug ekipmanin, bir parcanin beklenmedik bir sekilde diismesi nedeniyle
tehlikeli bir durum yaratmayacak sekilde yapildigindan emin olun.
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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 0B
Dijital Girigler 1 veya Glvenlik girigi
7 TH
0A
8 GND Topraklama
NOT
Uc¢ Ekipman Konektériintin manuel olarak maksimum 0,4 Nm sikilmasi
gerekir.

UR3e PolyScope X
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Ug Ekipman Uc Ekipman Kablosu Adaptéri, ug ekipman G/C'si ve e-Series ug ekipmanlari arasinda
Kablosu uyumlulugu saglayan elektronik aksesuardir.

Adaptori @

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.
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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.

Kullanici Kilavuzu 106 UR3e PolyScope X

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



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

R

UNIVERSAL ROBOTS 9. Ug Eleman Entegrasyonu
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
Bl

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 . I T

GND ! :

UR3e PolyScope X 109 Kullanici Kilavuzu



R
9. Ug Eleman Entegrasyonu UNIVERSAL ROBOTS

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

Aciklama Bu bdlimde robotu kullanmaya nasil basglayacaginiz agiklanmaktadir. Diger seylerin yani
sira, kolay baslatma, PolyScope kullanici araylzline genel bir bakis ve ilk programinizi
nasil kuracaginizi kapsar. Ek olarak, serbest siiriis modunu ve temel ¢calismayi kapsar.

10.1. Ayarlar

Aciklama PolyScope X'teki ayarlara ana navigasyondaki hamburger menisiinden erisilebilir.
Asagidaki boliimlere erisebilirsiniz:

* 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 SSHile ilgili gtivenlik ayarlari, yonetici sifresi izinleri ve yazimdaki gesitli hizmetlerin
Ayarlari etkinlestiriimesi/devre digiI birakilmasi.

10.1.1. Parola
Aciklama PolyScope X'teki sifre ayarlarinda Gg farkli sifre tirt bulabilirsiniz.

* Calisma Modu
* Guvenlik
* Yonetici

Her li¢ durumda da ayni sifreyi ayarlamak mimkuindir ancak erisim ve segenekleri
ayirmak icin g farkh sifre ayarlamak da mimkindr.
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Sifre - Yonetici

Acliklama

Varsayilan
Sifre

Giuvenlik altindaki tim secenekler bir Yonetici sifresi ile korunur. Yonetici sifresi korumali
ekranlar, ayarlari kullanilamaz hale getiren seffaf bir bindirme ile kilitlenir. Glivenlik
bdlimine erismek, asagidaki ayarlari yapilandirmaniza olanak tanir:

* Secure Shell
. izinler
* Servisler

Ayarlar, yalnizca atanmis yoneticiler tarafindan degistirilebilir.
Guvenlik bélimlndeki se¢geneklerden herhangi birinin kilidini agtiginizda, Ayarlar
menusiinden ¢ikana kadar diger segeneklerin de kilidini acar.

Yoénetici sifresi igin varsayilan sifre: easybot

NOT
Yonetici sifrenizi unutursaniz sifre degistirilemez veya kurtarilamaz.
Yazihmi yeniden yiklemeniz gerekir.
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10. Yapilandirma

Hamburger meniiye erisin ve Ayarlar secenegini belirleyin.

Sifre bélimu altindaki Yénetici segenegine dokunun.

Mevcut Yonetici sifresini yenisiyle degistirin.

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

* Builk kez yapiliyorsa varsayilan Yonetici sifresini "easybot"tan yeni bir sifreye

Ayarlar menisindn kilidini agmak ve Guvenlik bolimu altindaki se¢eneklere

degistirin. Yeni sifre en az 8 karakter uzunlugunda olmalidir.

erismek icin yeni sifreyi kullanin.
[

|
& Settings 4
Admin
v General
System Change password
Set password used when changing system settings
Update TR
| 0ld Passwor & |
v Password ———
[ New Password |
Operational Mode §
[ R swiord
Safety | & | %
Admin
Change password
~ Connection
e, This password cannot be recovered, if you forget or misplace it.
You will have to reinstall the software.
UR Connect
W Security
Secure shell
Permissions
Services
Close
[ ot |

Yonetici

sifresini

ayarlamak 1

icin

¢ 2.
3.
4,

Ayarlar

meniisiinden

ctkmak igin

Guvenlik segeneklerinden birinin kilidi acildiginda, Ayarlar menisinin sag alt kismindaki
Kapat digmesi degisir. Kapat digmesi, gtivenligin acik oldugunu gosteren Kilitle ve
Kapat digmesi ile degistirilir.

1. Ayarlar menisunde Kilitle ve Kapat digmesini bulun ve bu segenege dokunun.

UR3e PolyScope X
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Sifre - Calisma Modu
Varsayilan Operasyonel mod icin varsayilan sifre: operator
Sifre

@

NOT

Sifrenizi unutursaniz sifre degistirilemez veya kurtarlamaz.
Yazihmi yeniden yiklemeniz gerekir.

Sifreyi ilk kez degistirdiginizde varsayilan sifreyi kullanmalisiniz.

Kullanici Kilavuzu
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10. Yapilandirma

Calisma PolyScope X ayarlarinda ¢galisma modu sifresini su sekilde degistirebilirsiniz:
N.Iodu. . 1. Tap the hamburger menu in the main navigation.
sifresini 5 Avarl sine dok
v e ) rlar negin nun.
degistirin yarlar secenegine dokunu
3. Sifre boliminde Calisma Modu segenegine dokunun.
4. |lk kez degistiriyorsaniz varsayilan sifreyi girin.
Tercih ettiginiz sifreyi en az 8 karakter olacak sekilde ekleyin.
r . |
& Settings X
v ceneral Operational Mode
System Change password
Set password used when switching between Automatic and Manual mode
Update P IR
[~ o)
v Password R
" Hew Passward -
Operational Mode § |
S Repeat Password § |
Admin
Change password
v Connection
L
Network
UR Connect
v Security
Secure shell
Permissions
Services
Close
5 k v |
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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 ayarinda guvenlik sifresini bu sekilde degistirebilirsiniz.
jifresini 1. Tap the hamburger menu in the main navigation.
egistir
s 2. Ayarlar segenegine dokunun.
3. Sifre boluminde Guvenlik se¢enegine dokunun.
4. |lk kez degistiriyorsaniz varsayilan sifreyi girin.
5. Tercih ettiginiz sifreyi en az 8 karakter olacak sekilde ekleyin.
. |
& Settings x
v General Safety
System Change password
Set password to change safety settings
Update e
S G
Operaticnal Mode ‘ o & |
sty Y
Admin
Change password
v Connection
Network
UR Connect
N
4 Security
Secure shell
Close
[ |
10.1.2. Guvenli Kabuk (SSH) Erisimi
Aciklama Guvenli kabugu (SSH) kullanarak robota uzaktan erisimi ydnetebilirsiniz. Guvenli kabuk

glvenlik ayarlar ekrani, yoneticilerin robota SSH erisimini etkinlestirmesine veya devre

digi birakmasina olanak tanir.

UR3e PolyScope X
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SSH'yi
etkinlegtirmek/devre
disi birakmak igin

1. Hamburger mentye erisin ve Ayarlar segenegini belirleyin.
2. Guvenlik altinda, Giivenli kabuk secenegine dokunun.
3. SSH Erigimini Etkinlestir secenegini acik konuma kaydirin.

SSH Erisimini Etkinlestir gegis digmesinin en saginda, ekran SSH iletigimi igin
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 secgerek 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 6nlemek icin Ag Olusturma, URCap Ydnetimi ve
PolyScope X Ekranlarinin Glncellenmesi varsayilan olarak kisittanmistir. Bu ekranlara
erisime izin vermek icin izin ayarlarini degistirebilirsiniz. izinlere erismek icin bir Yénetici
sifresi gereklidir.
Izinlere 1. Hamburger mendye erigin ve Ayarlar secenegini belirleyin.
erigmek igin 2. Giivenlik bélimiine gidin ve lzinler segenegine dokunun.

Ek sistem Yonetici sifresi ile birka¢ dnemli ekrani/iglevi de kilitleyebilirsiniz. Ayarlar mentsindeki

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:

* Ag ayarlan

* Ayarlari glincelle

* Sistem Yoneticisindeki URCaps bolimi

Sistem izinlerini
etkinlestirmek/devre
digi birakmak igin

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

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

3. lIstediginiz ekrani devre disi birakmak icin Agik/Kapali anahtarini Kapali
konuma getirin.

Gegis, Kapali konuma geldiginde ekran tekrar Kkilitlenir.
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10.1.4. Servisler

Aciklama Hizmetler, ydneticilerin Birincil/ikincil istemci arayiizleri, PROFINET, Ethernet/IP, ROS2
vb. gibi robotta galigsan standart UR hizmetlerine uzaktan erigimi etkinlestirmesine veya
devre disi birakmasina olanak tanir.

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

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

10.2. Glvenlikle ligiliIslevier ve Arayzler

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

Q UYARI
Risk azaltma icin gerekli oldugu belirlenenlerden farkli gtivenlik yapilandirma
parametrelerinin kullanilmasi, makul bir sekilde ortadan kaldirilmayan tehlikelere veya
yeterince azaltilmayan risklere neden olabilir.

* Gicun kesilmesinden kaynaklanan tehlikeleri dnlemek igin ug¢ ekipman ve makaslarin
dogru baglandigindan emin olun.

Q UYARI: ELEKTRIK
Programlayici ve/veya kablolama hatalari, ekipmanin yangin hasarina yol acarak voltajin 12
V'den 24 V'ye degismesine neden olabilir.

* 12V kullanimini dogrulayin ve dikkatli bir sekilde ilerleyin.
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NOT

D

NOT

@

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

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

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

Uc elemani, UR gulvenlik sistemi tarafindan korunmaz. Ug elemaninin ve/veya baglanti

kablosunun ¢alismasi izlenmiyor

10.2.1. Glvenlik Islevierini Yapilandirma

Asagidaki tabloda belirtildigi gibi, Universal Robots robot glivenlik islevleri robottadir, ancak robot sistemini,
yani robot ile ona bagl u¢ ekipmani/ug elemanini kontrol etmek icin tasarlanmistir. Robotun guivenlik islevleri,

robotun risk degerlendirmesiyle belirlenen sistem risklerini azaltmak icin kullanilir. Konumlar ve hizlar, robotun

tabanina gore degisir.

Giivenlik islevi  Agiklama

Eklem Konumu |, . . . S

Sinin Izin verilen eklem konumlarinin Ust ve alt limitlerini belirler.

Eklem Hizi Sinin | Eklem hiziigin bir Gst limit belirler.

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

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

Arag Uc ekipman igin izin verilebilir yén limitlerini tanimlar.

Oryantasyonu

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

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

lezr:lentum Robotun maksimum momentumunu sinirlar.

Gug Limiti Robot tarafindan gergeklestirilen mekanik isi sinirlar.

Durdurma Koruyucu durdurma baslatildiktan sonra robotun durmak i¢in kullandigi maksimum siireyi

Zaman Limiti sinirlar.

Durma . e . .

. Koruyucu bir durdurma baslatildiktan sonra robotun gittigi maksimum mesafeyi sinirlar.
Mesafesi Siniri

Kullanici Kilavuzu
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10.2.2. GlUvenlik Islevi

Uygulamanin risk degerlendirmesini gerceklestirirken, robotun bir durdurma baslatildiktan sonraki hareketinin
de dikkate alinmasi gerekir. Bu islemi kolaylastirmak igin, Durma Stiresi Sinirtve Durma Mesafesi Siniri
guvenlik islevleri kullanilabilir.

Bu guvenlik islevleri, robot hareketinin hizini dinamik bir sekilde azaltarak, her zaman sinirlari dahilinde
durdurulabilmesini saglar. Eklem konumu limitleri, giivenlik diizlemleri ve u¢ ekipman/ug eleman oryantasyon
limitleri beklenen durma mesafesi hareketini dikkate alir, yani limite ulasiimadan 6nce robot hareketi yavaslar.

10.3. Guvenlik Yapilandirmas

| @ Givenlik Ayarlan sifre korumaldir.

PolyScope X Ana Navigasyonda, Uygulama sekmesine dokunun.
Workcell ekraninda Giivenlik simgesine dokunun.

Robot Sinirlar ekraninin gériinduglne, ancak ayarlara erisilemedigine dikkat edin.

e

Giivenlik sifresini girin ve ayarlarn erisilebilir kiimak igin KiLiDi AC secenegine dokunun. Not: Giivenlik
ayarlarinin kilidi agildiktan sonra tim ayarlar artik etkindir.

5. Tim Giivenlik 6gesi ayarlarini tekrar kilittemek igin KILITLE segenegine dokunun veya Giivenlik
menusinden uzaklasin.

10.4. Guvenlik bir Parola Ayarlama

1. PolyScope X'inizin Ana Navigasyonunda, Hamburger menlye ve ardindan Ayarlar secenegine
dokunun.

Ekranin solundaki mavi mentide Guivenlik Sifresi segenegine dokunun.
Eski Sifre icin mevcut Glvenlik sifresini yazin.
Yeni Sifre igin bir sifre yazin.

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

o a ks~ N

Onceki ekrana dénmek icin meniiniin sag iist kdsesindeki KAPAT diigmesine basin.

10.5. Sifre Guvenlik Limitleri

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

L. .tl _ = Program name
imitier = End Effectors
&8 € ey S @
oo
Application
Robot Limits Robot Limits
(] o Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not reasonably eliminated or risks that are
v Joint Limits not sufficient reduced
Program
» Limit Normal Reduced
Joint Positions
@ Power Power
Joint Speeds Power 300 W 200 W
3D
v Safety /0 ¥ " Momentum Momentum
,Q omentum 25 kg'm/s 10 kg-m/s
outputs
Operator . . Stopping Time Stopping Time
Stopping Time 04s 03s
Inputs
. N Stopping Distance Stopping Distance
Planes Stopping Distance 05m 03m
Hardware IS d Tool Speed Tool Speed
Tool Spee 15m/s 0.75 m/s
Three Position
Tool Force Tool Force
Tool Force 150 N 120N
Elbow Speed Elbow Speed
Elbow Speed 15m/s 075 mis
Elbow Force Elbow Force
Elbow Force 150 N 120N

Robot State 2 Ma
Active == -1000.00 mm/s

Sinir Aclklama

Robotun ortamda olusturdugu maksimum mekanik isi sinirlar. Bu sinir, yiki

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

Gle cevrenin degil, robotun bir pargasi 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 u¢ ekipmaninin veya dirsegin dururken hareket edebilecegdi maksimum
Mesafesi mesafeyi sinirlar.
Arag Hizi Maksimum robot u¢ ekipmani hizini sinirlar.
Takim Gicl | Robot aletinin sikma durumlarinda uyguladigi maksimum guicu sinirlar.
Dirsek Hizi Maksimum robot dirsek hizini sinirlar.
Egj\ifti Dirsegin ortama uyguladigi maksimum glicu sinirlar.
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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

Uc ekipmanin hizi ve glicli, 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

modu

Etki

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.

UR3e PolyScope X
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10.5.2. GUvenlik DUzlemleri

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

ﬁ UYARI
Guvenlik dizlemlerinin tanimlanmasi, robot kolu i¢in genel siniri degil,
yalnizca tanimlanan Alet kurelerini ve dirsegi sinirlar.
Guvenlik dizlemlerinin tanimlanmasi, robot kolun diger parcalarinin bu
tur kisitlamalara uyacagini garanti etmez.

Program na

am name
= End Effectors
Application Safety Planes (10f8)
Robot Limits
Plane oW
v Joint Limits
Joint Positions + AddPlane
Joint Speeds
Properties
v safety /0
Play
Operator Outputs
Inputs omm
Planes ¢ 4] (Rotation
0.00 4B &
Hardware
Allow a tolerance of -1 mm from the plane
Three Position
Both v
O Restrict Elbow

O Restrict Tool Flange

D0 Jax _ Speed
== -1000.00 mm/s 100 % +

Cizim 1.4: Givenlik diizlemlerini gésteren PolyScope X ekrani.

Giivenlik Guvenlik dizlemlerini agagida listelenen 6zelliklerle yapilandirabilirsiniz:
Diizleminin

* Ad. Bu, giivenlik diizlemini tanimlamak i¢in kullanilan addir.
yapilandiriimasi

* Tabandan ofset. Bu, diizlemin tabandan Y y&niinde 6lglilen ylksekligidir.
* Egim. Bu, gli¢ kablosundan dlglilen diizlem egimidir.

* Rotasyon. Bu, saat yoninde dlcllen sekilde diizlemin rotasyonudur.

Her bir diizlemi asagida listelenen kisittamalarla yapilandirabilirsiniz:

* Normal. Guvenlik sistemi Normal moddayken, normal bir diizlem aktiftir ve
pozisyonda kati bir sinir gérevi gordr.

* Azaltiimig. Givenlik sistemi Azaltilmis moddayken, azaltiimis mod dizlemi
aktiftir ve pozisyonda kati bir sinir gérevi gortr.

* Her ikisi de. Glvenlik sistemi Normal veya Azaltiimis moddayken, normal ve
azaltilmis mod dizlemi aktiftir ve pozisyonda kati bir sinir gérevi gordr.

* Tetikleyici Azaltiimig Modu. Guvenlik diizlemi, robot Aleti veya Dirsegi bunun
Otesine yerlestirilirse guvenlik sisteminin Indirgenmis moda gegcmesine neden
olur.
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Dirsek Ozellik, varsayilan olarak etkindir.
Eklemi Robot dirsek ekleminin tanimli diizlemlerinizden herhangi birinden gegcmesini énlemek igin
Kisitlama Dirsegi Kisitla segenegini kullanabilirsiniz.

Dirsegin diizlemlerden gegcmesi icin Kisith Dirsegi devre disi birakin.

Ug Ekipman Uc ekipman flansinin kisitlamasi, u¢ ekipman flansinin ve takili ug ekipmanin bir givenlik
Flangi dizlemini gegmesini dnler. Ug ekipman flansini kisitladiginizda, kisittanmamis alan, ug
Kisitlamasi ekipman flansinin normal sekilde galisabilecegi giivenlik diizleminin icindeki alandir.
Uc ekipman flansi, giivenlik diizleminin disinda, kisitl alandan gegcemez.
Kisittamanin kaldirimasi, ug ekipman flansinin gtivenlik diizleminin 6tesine, kisitlanmig
alana ge¢cmesine izin verirken, takili u¢ ekipman, givenlik dizleminin iginde kalir.
Buyk bir u¢ ekipman ofsetiyle ¢alisirken ug ekipman flansi kisitlamasini kaldirabilirsiniz.
Bu, u¢ ekipmanin hareket etmesi igin ekstra mesafe saglar.
Uc ekipman flansinin kisitlanmasi, bir diizlem 6zelliginin olusturulmasini gerektirir. Diizlem
Ozelligi, daha sonra guivenlik ayarlarinda bir gtivenlik dizlemi kurmak igin kullanilir.

10.5.3. Ara¢ Pozisyonu Kisitlamasl

Acliklama Uc¢ Ekipman Pozisyonu ekrani, U¢ Ekipman Pozisyonu ve diizlem ile carpisma algilamasi
yaparak veya ug ekipman diizleme girdiginde azaltlmis moda girerek guvenlik
duzlemleriyle etkilesime gegecek bir yaricapa sahip ug ekipman pozisyonlarini
tanimlamaniza izin vererek, kullanicilara robot kolun ucuna yerlestirilen ug ekipmanlarin
ve/veya aksesuarlarin daha kontrolli bir sekilde kisitlanmasini saglar.

Ayrintilar U¢ Ekipman Pozisyonunun iki temel faydasi vardir:

* Guvenlik dizlemlerine nerede tepki verilecegini belirlemek igin iki 6zel yapilandirmayi
destekler.

* Ug Ekipman Pozisyonlarini 3B modelde goérsellestirir.

NOT
iki adede kadar ug ekipman pozisyonu tanimlayabilir, yapilandirabilir ve
yonetebilirsiniz.
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Kullanici Kullanici tanimli araglar igin kullanici sunlarn degistirebilir:

tanimii * Yarigap, alet kiiresinin yarigapini degistirir. Glvenlik ugaklar kullanilirken yarigap
araglar dikkate alinir.

* X,Y, Z pozisyonlari, u¢ ekipmanin pozisyonunu robotun ug ekipman flansina gére
degistirir. Pozisyon, u¢ ekipman hizi, u¢ ekipman kuvveti, durma mesafesi ve
glvenlik dizlemlerinin glvenlik islevleri icin dikkate alinir.

U¢ Ekipman 1. Givenlik Uygulamasina gidin.
Pozisyonuna 2. Sol paneldeki Ug Ekipman Pozisyonu segenegine dokunun. Ana ekranin sag Ust
erigmek igin tarafinda, ug ekipman eklemeyi etkinlestirmek igin Kilidi A¢ secenegine dokunun.

Guvenlik sifresini girin ve Onaylayin.

= 2 gnd effectors »

v safeyuo Properties -
uuuuuuu ’

xxxxxx

2 @ soeeo
= 100000 mm/s 100%

3. Orta panelin Ug EKipman Pozisyonlarn siitununda + U¢ Ekipman Ekle
secenegine dokunun. Eklenen ug ekipman, Ug Ekipman_1, U¢ Ekipman Flangi
agacinin altinda goérundr.

4. Eklenen ug ekipmani daha tanimlanabilir bir adla yeniden adlandirmak igin
eklenen ug ekipmanin kebap simgesine dokunun. Dilerseniz bunu silebilirsiniz de.

“ End o1
o

xxxxxx

SRR

o ‘ Speed
= -1000.00 mm/s — 0% T
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10. Yapilandirma

5.

Orta panelin Ozellikler siitununda, yarigap, X, y ve z pozisyonlari icin dort
diizenlenebilir alan bulabilirsiniz. Yarigapi ve x ,y, z yerlesim koordinatlarini
ihtiyaglariniza gore degistirmek icin alanlara dokunun. Sag panelde, kiire, dogru
yerlestirmeye yardimci olmak icin 3B modelde canli olarak glincellenir.

Ana ekranin sag Ust kismindaki Uygula secenegine dokunun.

@
Safety Apply @ Lok
Y

,,,,,,,,,,

= 1000.00 mmis — 0%

Robot artik u¢ ekipman pozisyonu kireleri glivenlik dizlemleriyle temas ettiginde
onlarla etkilesime gececektir.
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1. Siber Guvenlik Tehdit Degerlendirmesi

Bu bdlim, robotu potansiyel siber glivenlik tehditlerine karsi gliglendirmenize yardimci olacak
bilgiler saglar. Siber glivenlik tehditlerini ele almak icin gereklilikleri ana hatlariyla belirtir ve

Aciklama . . 3 R Co
guvenlik saglamlastirma ydnergeleri saglar.

11.1. Genel Siber Guvenlik

Aciklama Universal Robots robotunu bir aga baglamak siber glvenlik risklerini beraberinde
getirebilir.
Bu riskler, nitelikli personel kullanilarak ve robotun siber glivenligini korumaya yonelik
belirli

onlemleri uygulayarak giderilebilir.

Siber glivenlik dnlemlerinin uygulanmasi, siber givenlik tehdit degerlendirmesi
gercgeklestiriimesini gerektirir.

Amag:

* Kimlik tehditleri
* Glvenli bélgeleri ve davraniglar tanimlayin

* Uygulamadaki her bilesenin gerekliliklerini belirtin

é UYARI
Siber glivenlik risk degerlendirmesinin yapiimamasi robotu riske atabilir.

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

NOT

Spesifik siber glivenlik dnlemlerine olan ihtiyacin belirlenmesinden ve
gerekli siber guivenlik 6nlemlerinin saglanmasindan sadece yetkin ve
kalifiye personel sorumlu olacaktir.

11.2. Siber Guvenlik Gereklilikleri

Acliklama Aginizi yapilandirmak ve robotunuzu glivence altina almak, siber glivenlik igin tehdit
onlemlerini uygulamanizi gerektirir.
Aginizi yapilandirmaya baslamadan 6nce tim gerekliliklerinize uyun, ardindan robot
kurulumunun givenli oldugunu dogrulayin.
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Siber
Giivenlik

Ag
yapilandirma
gereklilikleri

Robot
kurulumu
guvenlik
gereklilikleri

* isletme personeli, UR robotunda kullanilan genel siber giivenlik ilkeleri ve ileri
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.

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

* 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

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

* Gerekmediginde SSH erigimini devre disi birakin. Sifre tabanli kimlik dogrulama
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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11.3. Siber Guvenlik Sertlestirme Kilavuzu

Aciklama PolyScope, ag baglantisini glivende tutmak igin bircok 6zellik icerse de asagidaki
ybnergelere uyarak guvenligi artirabilirsiniz:

Robotunuzu herhangi bir aga baglamadan 6nce, varsayilan sifreyi her zaman gucli
bir sifreyle degistirin.

NOT
Unutulan bir sifreyi alamaz veya sifilayamazsiniz.

* Tum sifreleri glivenli bir sekilde saklayin.

Robota ag erisimini olabildigince kisittamak igin yerlesik ayarlari kullanin.

Bazi iletisim arayUzleri, iletisimi dogrulamak ve sifrelemek icin hi¢bir yonteme sahip
degildir. Bu bir glivenlik riskidir. Siber glivenlik tehdit degerlendirmenize dayanarak
uygun hafifletici dnlemleri g6z éntinde bulundurun.

Baglanti gtiven bdlgesi limitini gecerse diger cihazlardan robot arayuzlerine erismek
icin SSH tunellemesi (Yerel baglanti noktasi yénlendirme) kullaniimahdir.

Devre disi birakilimadan 6nce hassas verileri robottan kaldirin. URCap'lere ve
program klaséruindeki verilere dzellikle dikkat edin.

* Son derece hassas verilerin glvenli bir sekilde kaldiriimasini saglamak igin
SD karti glivenli bir sekilde silin veya imha edin.

Kullanici Kilavuzu

130 UR3e PolyScope X

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

12. iletisim Aglan

12. lletisim Aglar

Alan veri

PolyScope tarafindan kabul edilen gercek zamanli dagitilmis kontrol icin kullanilan

yolu endustriyel bilgisayar ag protokolleri ailesini tanimlamak ve yapilandirmak igin Fieldbus

seceneklerini kullanabilirsiniz:

MODBUS
Ethernet/IP
PROFINET
PROFIsafe
UR Connect

UR3e PolyScope X
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12.1. MODBUS

Aciklama

Burada MODBUS istemci (master) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerindeki
MODBUS sunucularina (veya baglh birimlerine) baglantilar, giris/cikis sinyalleri (kayitlar
veya dijital) ile olusturulabilir. Her sinyalin benzersiz bir adi vardir, bu nedenle

programlarda kullanilabilir.

Program name
= B £ng Effectors &
- 6335
oo Application 8 96
oo
Application
>
@ o
- 3 < {X}
o U Q —
5] Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e
ZD Rotation, Ti Position, references Layouts TCP, Position, Orientation, oint, Linear, Optimove Variables configuratior
Payload, Center of Gravity
{x
Q Variables
Operator
&
<«
Communication safety Smart Skills Sidebar Operator Screen

Digital, Analog, 10s. afety Pl
mits

R e
Active

< Communication

v Robot
Wired 10
Tool IO

Vv Modbus
Source

~+ Add Source

System Info

nes, 10s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration

Configuration, Logo

= 1000.00 mm/s

Modbus: Source
127001 24

Sequential mode

Reconnect count: ) MODBUS packet errors: 0 Connection status: Not connected =

<+ Addsignal
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Sinyal ekle Sinyal eklerken sinyal adini 6zellestirebilirsiniz.
Sinyal turd ile sinyal ydonini secin ve frekansi, zaman asimini ve diger gelismis ayarlar
belirtin. Sinyal, tek adres veya birden fazla adres kullanabilir.

Add Signal X

Signal Name
MODBUS 0 Address Range

Address
From To
0 0 1
Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings
Frequency Timeout Slave address
v
10 Hz 2s 0 255 0
h 4
Sinyal Modbus sinyal kaynagi ayarlari diizenlenebilir ve silinebilir. Dizenlemek igin Yapilandir
Kaynag digmesine ve silmek igin ¢Op kutusu simgesine dokunun.
Program name
= mogdbus 5
oo ¢ Communication teon
oo
Aopteatn Modbus: Source &
(] ' Robot ‘_r;;d;;} 124 Sequential mode Move
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: O Connection status: Connected = =
@ Tool 10 Program
* Y Mode r;IODBUS_PLC_IN & conts W
Source : {}
A + Add Source MODBUS_PLC_OUT O ooy | W g

Operator

-+ Add Signal

@ Off 100 %
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Programlama

Diger giris sinyallerine benzer sekilde, Modbus sinyalleri de izlenebilir. Programda, Bekle
komutunda, Bekleme Tiirii altinda Sinyal Girisi secenegini belirleyin. Ardindan Modbus
kaynagini, belirli giris sinyalini ve beklenecek durumu segin.

Adres araliklari mantiksal ifadelerde kullanilamaz. Program bir araligin parcasi olsa bile
yalnizca tek bir adresi kullanabilir.

Program name

= =] modbus a9 Main Program
1
1 R Main Program ccce Before Start
EE ccee
. :
, T € " n 1% Contiuraton
releEiey Signal Input Source MODBUS_PLC._... High

@ hd Status
D ° Move |
Modules [+ }
Program

W Vv Global Functions
Program
structure
+ Create New
S k=]
{3
jo3 Global
Variables
Operator
&

@ i 100%

Ayarla komutundan bir Modbus ¢ikis sinyali yapilandirlabilir.

Program name

= =

modbus a Main Program
1 R Main Program ccee Before Start
oo ccce
oo P4 Configuration
Applcation. 2 & Wait: MODBUS_PLC == Hi
& Status
. = n " 5 0
i) Source MODBUS_PLC_.... High Moy
. ° Modules 0
rogram
w V' Global Functions
@ Program
structure
Create New
” =) +
{
Q Global
Variables
Operator /]\
&

@ off 100%

12.2. Ethernet/IP

Aciklama

EtherNet/IP robotun bir endistriyel EtherNet/IP tarayici cihazina baglantisini etkinlestiren
bir ag protokoltdur. Baglanti etkinlestirilirse, bir program EtherNet/IP tarayici cihazi
baglantisini kaybettiginde meydana gelecek eylemi segebilirsiniz.
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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 bélimuntn altinda Hizmetler se¢cenegine dokunun.

3. Profinet'i agmak icin Profinet digmesine dokun.

& settings

Update Services

v Password
Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Operational Mode N
) Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Safety
') RealTime Client interface Ports: 30003, 30013
Admin D

D ) Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004

Network \ ) Interpreter Mode Socket Port: 30020

UR Connect e |
) Modbus TCP Server Port: 502

v security

o Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818

Secure shell

Permissions —

JROS2 | Ports: 7400-7649

Lock and Close

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.

12.3. 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.

etkinlestir 1. Ekranin sag Ust kdsesindeki Hamburger mentiye ve ardindan Ayarlara dokunun.

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

3. Profinet'i agmak icin Profinet digmesine dokun.

& settings

LECE Services

~ Password
Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Operational Mode B
) Secondary Client interface Ports: 30002, 30012

Safety

') RealTime Client interface Ports: 30003, 30013
Admin -

' Connection 7] Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004

Network () Interpreter Mode Socket Port: 30020
UR Connect 4 N
() Modbus TP Server Port: 502

\ Security

O Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818

Secure shell

o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Permissions A

( Jros2 Ports: 74007649

Lock and Close

Services.
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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:

Yok sa PolyScope Profinet baglantisinin kaybini géz ardi eder ve program ¢alismaya
y devam eder.
Duraklat PolyScope X, mevcut programi duraklatir. Program durdugu yerden devam
eder.
Durdur PolyScope X, mevcut programi durdurur.
_ Program name
= Default program a7
oo &~ Communication Eg Eg
oo
Application N
& ~  Robot 10 Device Name : X\“ Disabled M:v;
Program
wired 10 ion upon loss of Profinet inp i E=
Robet 10 Mod n r Modul - " Modu Program
@ feeti IGNORE v IGNORE h IGNORE v suewre
o ~v Modbus
{=}
Q -+ Add Source b

Operator
v Profinet

Profinet

™ EtherNet/IP

EtherNet/IP

Robot State
Active

12.4. PROFIsafe

Aciklama PROFIsafe ag protokolu (stirim 2.6.1 olarak uygulanir) robotun ISO 13849, Kat 3 PLd
gerekliliklerine gore bir glivenlik PLC'siyle iletisim kurmasini saglar. Robot, giivenlik
durumu bilgilerini bir glivenlik PLC'sine iletir, daha sonra azaltilacak veya acil durdurma
gibi gtvenlikle ilgili bir islevi tetikleyecek bilgileri alir.

PROFIsafe arayuzu, kablolari robot kontrol kutusunun gtivenlik G/C pinlerine baglamak
icin giivenli, ag tabanli bir alternatif sunar.

PROFIsafe lisansl bir yazilim 6zelligi olarak mevcuttur. Ozelligin kullanilabilir olmasi igin
yetkili bir distribiitérden bir lisans satin alinmali, ardindan PolyScope X'teki Lisans
Yodneticisinde etkinlestiriimelidir.

Lisans satin almak icin litfen bir satis temsilcisiyle iletisime gegin.
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UNIVERSAL ROBOTS 12. iletisim Aglan
Gelismis Guvenlik PLC'sinden alinan bir kontrol mesaji asagidaki tablodaki bilgileri igerir.
Secgenekler

Sinyal Aciklama

Sisteme gore Acil Sistemin e - stop'unu onaylar.
Durdurma
Koruma durdurma Koruma durusunu onaylar.
Koruma durdurma girigsi 5nceden temizlenirse
Koruma durdurmasini .
sifirla koruma durdurma durumunu sifirlar (otomatik modda
disukten ylksege gegiste).
Robot Otomatik modda ¢alisiyorsa koruma
durdurmasini onaylar.
Koruma durdurma otomatik yalnizca 3 Konumlu
Koruma durdurma Etkinlestirme (3PE) Cihazi yapilandinidiginda
otomatik kullanilacaktir. Higbir 3PE Cihazi
yapilandirimamigsa, koruma durdurma otomatik
islevi normal bir koruma durdurma girisi olarak iglev
gorur.
Koruma durdurma otomatik girisleri 6nceden
Koruma durdurma temizlenirse, koruma durdurma otomatik durumunu
otomatigini sifirla sifirlar (otomatik moddayken disiikten yiksege
gegiste).
Azaltiimis Azaltilmis glvenlik limitlerini etkinlestirir.
Manuel veya otomatik ¢galisma modunu etkinlegtirir.
Operasyonel mod "PROFIsafe lizerinden galisma modu segimi"
guvenlik yapilandirmasi devre disi birakilirsa, bu alan
PROFIsafe kontrol mesajindan ¢ikarlacaktir.
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Gelismis Guvenlik PLC'sine gdnderilen bir durum mesaji asagidaki tablodaki bilgileri igerir.

Secgenekler
Sinyal Aciklama

Robot, kategori 0 'da bir glivenlik durdurmasi

Dur kedicik. 0 gercgeklestiriyor veya tamamladi; Kola ve motorlara
giden glcln derhal kaldinimasiyla sert bir durdurma.
Robot, kategori 1 'de bir glivenlik durdurmasi
gerceklestiriyor veya tamamladi; Motorlarin frenler
takili olarak gui¢ kapali durumda birakildig kontrolli
bir durdurma.

Robot, kategori 2 'de bir glivenlik durdurmasi

Dur kedicik. 2 gerceklestiriyor veya tamamladi; Motorlarin agik
durumda birakildigi kontrollii bir durdurma.

Givenlik sistemi su anda tanimlanan giivenlik
sinirlarina uymadigi igin robot durdurulmustur.
Robot, giivenlik sistemindeki beklenmedik istisnai bir
hata nedeniyle durduruldu.

Robot asagidaki durumlardan biri nedeniyle
durdurulur:

Dur kedicik. 1

ihlal

Hata

* pROFIsafe araciligiyla baglanan bir giivenlik
PLC'si, sistem diizeyinde e - stop
gerceklestirmistir.

Sisteme gére acil « kontrol kutusuna bagl bir IMMI modil,

durdurma sistem seviyesinde bir acil durdurma

gerceklestirmistir.
* kontrol kutusunun sistem acil durdurma

yapilandirlabilir glivenlik girisine bagh bir
Unite, sistem seviyesi acil durdurmay
onaylamistir.

Robot asagidaki durumlardan biri nedeniyle

durdurulur:

Robot tarafindan acil + Ogretme kolyesinin e - stop diigmesine

ihr.
durdurma bas

* Kontrol kutusunun robot acil durdurma
yapllandirlamaz gtivenlik girisine bagli bir acil
durdurma diigmesine basild.
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Gelismis

Secgenekler SIWEL Aciklama

Robot asagidaki durumlardan biri nedeniyle
durdurulur:

* PROFIsafe araciligiyla baglanan bir glivenlik
PLC'si koruma durdurmasini onaylamistir.

* Kontrol kutusunun guivenlik durdurma
yapilandirilamayan girisine bagli bir tnite,
glvenlik durdurma islemini gerceklestirmigtir.

* Kontrol kutusunun koruma durdurma
yapilandirlabilir giivenlik girisine bagh bir
Unite, koruma durdurma islemini
gerceklestirmistir.

Koruma durdurma

Sinyal, koruma sifirlama semantigini takip eder. Bu
sinyali sifirlamak icin yapilandinlmis bir koruma
durdurma sifirlama iglevi kullanilacaktir.
PROFIsafe, koruma sifirlama islevinin kullanimini
ima eder.

Robot, Otomatik modda galistigi ve asagidaki
kosullardan biri nedeniyle durdurulur:

* PROFIsafe lizerinden baglanan bir glivenlik
PLC'si, otomatik durdurma korumasini

onaylamigtir.
* Kontrol kutusunun bir koruma durdurma
Koruma durdurma otomatik yapilandirilabilir givenlik girisine
otomatik bagl bir tinite, koruma durdurma otomatik

oldugunu varsaymistir.

Sinyal, koruma sifirlama semantigini takip eder. Bu
sinyali sifirlamak icin yapilandinimis bir koruma
durdurma sifirlama iglevi kullanilacaktir
PROFIsafe, koruma sifirlama islevinin kullanimini
ima eder

Robot, Manuel modda calistigi ve asagidaki
durumlardan biri nedeniyle durdurulmustur:

* 3PE TP kullaniyorsunuz ve digmelerin higbiri
3PE durdurma orta konumda degil.

* Kontrol kutusunun yapilandirilabilir bir
guvenlik girisine bagh 3 konumlu bir
etkinlestirme cihazi, 3PE durdurmasini

saglamistir.
Robotun mevcut ¢alisma modunun goésterilmesi.
Operasyonel mod Bu mod su sekilde olabilir: Devre Digi (0), Otomatik
(1) veya Manuel (2).
Azaltilmig Azaltilmis glvenlik limitleri su anda etkin.
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Gelismis
Secgenekler SIWEL Aciklama

Aktif givenlik limitleri seti.

Aktif sinir ayarlandi Bu: Normal (0), Azaltlmis (1) veya Kurtarma (2)
olabilir.
Robot hareket ediyor. Herhangi bir eklem 0,02
Robot hareket ediyor rad/sn veya ustl bir hizda hareket ederse robotun

hareket ettigi distndlar.

Robot hareketsizdir (robot hareket etmiyor) ve
Givenli Ana Konum olarak tanimlanan konumdadir.

Guvenli baslangi¢c konumu

PROFIsafe'i 1. Gilvenlik uygulamasi ekraninda, sol paneldeki PROFIsafe segcene@ine dokunun.

Yapilandirma PROFIsafe'i etkinlestirmek igin sag Uist ana ekrandaki Kilidi Ag secenegine
dokunun. Guvenlik sifresini girin ve Onaylayin.

., Program name
' Default program

cccc
HIEY m o
Application
Robot Limits PROFISafe
Mow
' Joint Limits Configure your PROFIsafe settings to ensure secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds o Enable PROFIsafe

Joint Positions
Source Address
~  safety /O 10

Operator Inputs ation Address Variables

Destin
128
Outputs

Control Operational Mode

Three Position

PROFISafe

Sag panelde PROFIsafe'i yapilandirmak igin iki alan ve iki digme gosterilmektedir:

* PROFIsafe'i etkinlestir digmesi
* Kaynak Adresi alani
* Hedef Adres alani
* Kontrol Calisma Modu
3. PROFIsafe'i etkinlestir digmesini saga kaydirin.

Robot ve glivenlik PLC'sinin birbirini tanimlamada kullanacagi adresleri belirtmek
icin Kaynak Adres ve Hedef Adres alanlarina dokunun.

5. Kontrol Galisma Moduna dokunarak PROFIsafe PLC'sinin robot galisma modunu
kontrol etmesini etkinlestirme segeneginiz vardir.
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12. iletisim Aglan

Ayrintilar ve araylz konumu igin Profinet bélimini okuyun.

© Settings
“  General
System

Update

~  Password

Operational Mode

NOT

PROFIsafe'i yapilandirmak ve kullanmak igin glivenlik hizmetleri
ayarlar menusiinde Profinet Cihaz etkinlestiriimelidir.

FAAN

Services

Enable PROFINET in Settings / Security / Services
PROFINET has to be enabled

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Primary Client interface

Secondary Client interface

Real-Time Client interface

Ports: 30001, 30011

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Safety
Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Admin
v Connection Interpreter Mode Socket Port: 30020
Network Madbus TCP Server Port: 502
UR Connect .
Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
' Security
o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Secure shell
s Parts: 7400-7649
Permissions
Services
Lock and Close
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12.5. 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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UNIVERSAL ROBOTS 12. iletisim Aglan
Basarisiz "Yanhs PIN kodu" yazisini gérirseniz litfen myUR'dan aldiginiz PIN kodunuzu gézden
baglanti gegirin.

& Settings

UR Connect

~ General
System Enter PIN Code to establish connections

Update
Password

Connection ta UR Connect failed
Operational Mode

Safety Error Encountered

Admin

Incorrect PIN code
Connection
Network

(@ GotoDiagnostics
UR Connect

Security

Error
Connection to UR Connect failed
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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.
Ayarlar'a gidin.

UR Connect'e gidin.

Sag lst kdsedeki kebap menilye basin.

"Gunlukleri Diga Aktar"i secin

a bk N =

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

1, ExportLogs

@ 0

Export ta USB

UR3e PolyScope X
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13. Risk degerlendirmesi

Aciklama

Risk degerlendirmesi, uygulama icin 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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UNIVERSAL ROBOTS 13. Risk degerlendirmesi
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 disiik 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.

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

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

* Cildin keskin kenarlarla ve yakindaki engellerde keskin noktalarla delinmesi.
* Temasa bagl morarma.
* Darbeye bagl burkulma veya kemik kirgi.

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

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

* Birden fazla acil durdurma diigmesi tarafindan neyin kontrol edildiginin
karistirlmasi.

* Gilvenlik yapilandirma parametrelerinin yanlis ayarlanmasi.

* Gilvenlik yapilandirma parametreleri Gizerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden
kaynaklanan yanlig ayarlar.
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13.1. Sikisma Tehlikesi

Aclklama Bu alanlardaki engelleri kaldirarak, robotu farkli yerlestirerek veya robotun galigma alaninin
bu alanina girmesini dnleyerek tehlikeleri ortadan kaldirmak icin gtivenlik dizlemleri ve
eklem limitlerinin bir kombinasyonunu kullanarak sikisma tehlikelerini 6nleyebilirsiniz.

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

Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolayi, bazi calisma alanlarina sikistirma
tehlikeleriyle ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani arasinda en
az 450 mm oldugunda, radyal hareketler icin bir alan (sol) tanimlanir. Diger (sagdaki) alan,

teget hareket ederken robotun tabaninin 200 mm yakinindadir.
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13.2. Durma Suresi ve Durma Mesafesi

Aciklama

Eklem 0
(TABAN)

3 kg'nin %33'U
icin metre
cinsinden
durma
mesafesi

3 kg'nin
%66's! igin
metre
cinsinden
durma
mesafesi

@ NOT
Kullanici tanimli glivenlik degerlendirmeli maksimum durma siresi ve
mesafesi ayarlayamazsiniz.
Kullanici tanimli ayarlar kullanildiginda, program hizi dinamik olarak her
zaman segilen sinirlara uymaya ayarlanir.

Eklem O (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, ddonme ekseninin zemine dik oldugu yatay bir hareket kullanilarak
gerceklestiriimistir. EKlem 1 ve Eklem 2 testleri icin 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.

Tasima kapasitesi yergekimi merkezi, alet flansidir.

—@— 100% extension
—8— 66% extension
0.06 —&— 33% extension

0.04

Distance [m]

66 100
Speed [%]

—@— 100% extension
0.08 —-@— 66% extension
=@~ 33% extension

Distance [m]
o o
o o
N =)

o
o
o

0.00

w
@

66 100
Speed [%]
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3 kg'lik
maksimum 0.101 g "100% extension
tagima 0,08 |=e 325 extensio
kapasitesiicin
metre % 0.06
cinsinden 50.04
durma 5
mesafesi 002 /:
0.00
? Spegz [%] e
Eklem 0
(TABAN)

—@— 100% extension

3 kgnin %331 008|555 e
icin saniye

cinsinden
durma suresi

0.04

Time [s]
o
o
I

0.02

w
@
=
o
o

66
Speed [%]

3 kg'nin

%66‘3' |g|n —@— 100% extension
. 0.10 —8— 66% extension

sanlye —o— 33% extension

cinsinden 0.08

durma siresi

Time [s]
o
o
o

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

0.04
0.02
” Speeﬁzl [%] 100
3 kg'lik
maksimum 0.12 { —a— 100% extension
tagima N et
kapasitesi icin
saniye 0.08
cinsinden

durma suresi
0.04

Time [s]
o
o
o

0.02

w
@
=
1<)
o

66
Speed [%]
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Eklem 1
(OMUZ)

3 kg'nin %33'U
icin metre
cinsinden
durma
mesafesi

3 kg'nin
%66's1 igin
metre
cinsinden
durma
mesafesi

3 kg'lik
maksimum
tasima
kapasitesiicin
metre
cinsinden
durma
mesafesi

Eklem 1
(OMU2Z)

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

0.10

e o @9
o o o
& o ©

Distance [m]

o
o
o

0.00

0.125

0.100

0.075

o
o
a
)

vistance i)

0.025

0.000

o
=
(6,

Distance [m]
o
R
o

©
o
a

0.00

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

44

33 100

66
Speed [%]

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

33 100

66
Speed [%]

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

%

33 100

66
Speed [%]

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

-

33 100

66
Speed [%]
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3 kg'nin
%66‘5' I(;In —@— 100% extension
. 0.150 1 =@ 66% extension
Sal’llye -8 33% extension
cinsinden 0.125
durma stiresi 50.100
v
£0.075
0.050 ﬁ
0.025
0.000 33 66 100
Speed [%]
3 kg'lik
makSImum 0.20 —8— 100% extension
. -8~ 66% extension
ta§lma - 33% eztznzion
kapf':l3|te3| icin 015
saniye =
cinsinden £0.10
. . '_
durma sdiresi
0.00
33 66 100
Speed [%]
Eklem 2
(DIRSEK) —@— 100% extension
0.025
3 kg'nin %33'U
. ~0.020
icin metre g
. . v
cinsinden # 0.015
durma 30.010
mesafesi
0.005
0.000 33 66 100
Speed [%]
3 kg'nin
%66‘8' IQII’I —8— 100% extension
metre
. 0.03
cinsinden
durma E
. € 0.02
mesafesi <
.g
0.01
0.00

66
Speed [%]
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3 kg'lik
makSImum 0.05 —@— 100% extension
tagima 0.04
kapasitesiicin
metre £0.03
[V}
. . 1)
cinsinden § 0.02
durma a
mesafesi 0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
Eklem 2
(DIRSEK) —8— 100% extension
0.06
o) s
j3 .kg nmi %33'U 0.05
icin saniye =
cinsinden £0.04
durma suresi g
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
3 kg'nin
%66‘3' I(;In 0.08 1 =@~ 100% extension
sf'anl.ye 0.07
cinsinden 0.06
durma slresi ol
v 0.05
£
F0.04
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
3 kg'lik
makSImum 0.10 —8— 100% extension
tasima
kapasitesi icin 0.08
saniye =
cinsinden £0.06
I . '_
durma suresi
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]
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14. Acil Durumlar

Aciklama

Kirmizi digmeyi kullanarak acil durum durdurmasini etkinlestirmek gibi acil durumlarla
basa ¢ikmak icin buradaki talimatlari izleyin. Bu bélimde ayrica sistemin gli¢ olmadan
manuel olarak nasil hareket ettirilecegi de agiklanmaktadir.

14.1. Acil Durdurma

Aciklama

Acil Durdurma veya E-stop, El Unitesi lizerinde bulunan kirmizi basma diigmesidir. Tim
robot hareketini durdurmak icin acil durdurma basma digmesine basin. Acil durdurma
dagmesinin etkinlestirilmesi, birinci kategoride bir durdurmaya neden olur (IEC 60204-1).
Acil durum durdurmalarn koruma degildir (ISO 12100).

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

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

Acil durum durdurma diigmesini sifirlamak icin

1. Basma diigmesine basili tutun ve mandal ayrilana kadar saat yoniinde gevirin.

Mandallamanin devre disi kaldigini hissettiginizde, basmal digme sifirland
demektir.

Durumu ve acil durdurmanin sifirlanip sifilanmayacagini dogrulayin.

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

Aciklama Acil bir durumda, robota gi¢ 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. 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 Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi seceneklerine erisin.
3. Sayfada, Manuel yiiksek hiza izin ver digmesini kaydirin.

Kullanici Kilavuzu

160 UR3e PolyScope X

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



R
UNIVERSAL ROBOTS 14. Acil Durumlar

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

M°f1_ _ Operasyonel mod Manuel Otomatik
degigtirme Robotu, Hareket Et Sekmesinde +/- ile hareket ettirin X
Elle Yonlendir X
Programlan YUrit Azaltilmis hiz* | x
Programi diizenleyin ve kaydedin X

*Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi yapilandinimigsa Yiiksek Hizll Manuel Mod
etkinlestiriimedigi stirece robot Manuel Azaltilmis Hizda calisir.

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

* Muimkin olan her yerde, Manuel Mod yalnizca korunan alanin disinda
bulunan tum Kigilerle birlikte kullanilir.

* Harici bir mod segici kullaniliyorsa korunan alanin disina yerlestiriimelidir.

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

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

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

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.

Modlar Modlar arasinda gecis yapmak icin Mod Secimini géstermek (izere Sag Ust Bilgide profil
Arasinda simgesini segin.
Gegis Yapma * Otomatik, robotun ¢alisma modunun Otomatik olarak ayarlandigini gosterir.

* Manuel, robotun ¢calisma modunun Manuel olarak ayarlandigini gosterir.

Ug Konumlu Etkinlestirme Cihaziyla Giivenlik G/C yapilandirmasi etkin oldugunda,
PolyScope X otomatik olarak Manuel Moddadir.
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Uzaktan Uzaktan ¢alisma modunu yalnizca ¢galisma modunu "Otomatik" olarak degistirdiginizde

Calisma degistirebilirsiniz.

Modunu se¢ Uzaktan modu "uzaktan"dan "yerel"e degistirirseniz ¢caligma modu "manuel”e geri doner.

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Position

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

Select Operational mode
Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

@ Manual Automatic

Select Remote mode
Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote
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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 viicut parcalarina asiri yiik
bindirmekten kaginin.

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

* Robotu Mekanik Araytiz bélimiindeki montaj talimatlarina gére
taktiginizdan emin olun.

NOT
@ Robot tagima sirasinda 3. tglinci taraf uygulamasina/ kurulumuna bagliysa,
litfen asagidakilere bakin:

* Robotun orijinal ambalaji olmadan tasinmasi, Universal Robots A/S
tarafindan saglanan tiim garantileri gecersiz kilacaktir.

* Robot, prefabrik bir c6zimiin pargasi olarak, glivenli bir sekilde monte
edilmis ve asagida belirtilen dnerilere tam olarak uygun olarak tasinirsa,
garanti ihlali olarak kabul edilmez.

Sorumluluk Universal Robots, ekipmani tagimaktan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumiu
Reddi tutulamaz.
universal-robots.com/manuals béliminden ambalajsiz tagima dnerilerine bakin

UR3e PolyScope X 163 Kullanici Kilavuzu


https://myur.universal-robots.com/manuals

(R
15. Tagima UNIVERSAL ROBOTS

15.1. Ambalajsiz Tasima

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

* Robotu miimkuin oldugunca fazla kez katlayin; robotu tekillik pozisyonunda
tasimayin.

* Robottaki agirlik merkezini tabana mimkin oldugunca yakina getirin.
* Her tupd, tipun iki farkl noktasinda saglam bir ylizeye sabitleyin.

* Takili ug elemanlari 3 eksende saglam bir sekilde sabitleyin.

Tasl
ma

Robotu miimkin oldugunca ¢ok
kez katlayin.

Uzatilmis sekilde tasimayin.
(tekillik pozisyonu)

Tapleri saglam bir ylizeye

sabitleyin.

Takil ug elemanini 3 eksende < 3 I ;ll )
sabitleyin.
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15.2. El Unitesinin Saklanmas|

Aciklama

Operatoriin, El Unitesi izerindeki 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
aclikca belirtilmelidir.

Karisiklik olabilirse El Unitesini e-Stop diigmesi gériinmeyecek veya kullanilamayacak
sekilde saklayin.

15.3. Uzun Sureli Depolama

Acliklama

Yonergeler

Bu bdliim, robotlarin ve yedek parc¢alarin uzun sireli depolanmasi igin genel yénergeleri
aciklamaktadir.
Bu, tim robot nesilleri ve yedek pargalar i¢in gegerlidir.

Bir robot, 6 ay veya daha uzun bir siire depolandiginda uzun siireli depolanmis olarak
kabul edilir.

Robotu ve yedek parcalart miimkuiin olan en iyi durumda tutmak icin normal iyi uygulamaya
uyulmasi onerilir:

* Depolama sicakligi: 10°C - 30°C
* Nem: RH %20-60

* Universal Robots, robotlarin en az yilda bir kez ambalajindan ¢ikarilip
calistinimasini ve yaglarin dagilmasi icin tim eklemleri her iki yonde 90 derece
dénduren hafif yik programinin 5 kez galistirimasini tavsiye eder.

Mumkiinse yedek parca baglantilarini bir kola monte edin ve ayni galisma rutinini
gerceklestirin.

* Nadir durumlarda, contalardan ¢ikan fazla yagi gidermek i¢cin depolamadan sonra
robotlarin silinmesine ihtiya¢ duyulabilir.

* Batarya, robotun kullanim émru boyunca dayanacak sekilde tasarlanmistir ve
sisteme gli¢ uygulandiginda sarj edilmez. Batarya 6mri 8 ila 10 yildir ancak e-
Series ve UR Series icin batarya degistirilebilir.

* Flash bellekler zamanla veri kapasitesini kaybedebilir; bu nedenle, 6rnegin SD kart
Uzerindeki verilerin yeniden yazilmasi gerekebilecegdi yoninde potansiyel bir risk
vardir.
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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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UNIVERSAL ROBOTS 16. Bakim ve Onarim

16.1. Durdurma Performansinin Test Edilmesi

Aciklama Durdurma performansinin diistip diismedigini belirlemek icin periyodik olarak test edin.
Artan durma sureleri, muhtemelen kurulumdaki degisikliklerle birlikte korumanin
degistiriimesini gerektirebilir. Durma suresi ve/veya durma mesafesi guivenlik fonksiyonlari
kullaniliyorsa ve risk azaltma stratejisinin temeli ise durma performansinin izlenmesi veya
test edilmesi gerekmez. Robot slrekli izleme yapar.

16.2. Robot Kolunun Temizligi ve Denetimi

Acliklama Duizenli bakimin bir pargasi olarak robot kol, bu kilavuzdaki 6nerilere ve yerel gerekliliklere
uygun olarak temizlenebilir.

Temizleme Robot kolundaki ve/veya El Unitesindeki tozu, kiri veya yagi gidermek igin asagida verilen
Yoéntemleri temizlik maddelerinden birinin yaninda bir bez kullanmaniz yeterlidir.

Yiizey Hazirh@i: 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, stinger 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 ¢ok kirli alanlar igin gézelti, kirleticileri gevsetmeye yardimci
olmak icin bir firga, temizleyici veya diger mekanik araclar kullanilarak ajite edilebilir.
Bekleme Siiresi: Gerekliyse ¢ozeltinin kirletici maddelere etkili bir sekilde niifuz etmesi
ve ¢ozlinmesi icin ylizeyde 5 dakikaya kadar kalmasina izin verilir.

Durulama: Bekleme siliresinden sonra, ¢oziinmas kirleticileri ve kalan temizlik maddesi
kalintilarini gidermek igin ytzey tipik olarak suyla iyice durulanir. Herhangi bir kalintinin
hasara neden olmasini veya guvenlik tehlikesi olusturmasini énlemek i¢in 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 soliisyonunda
KULLANMAYIN .
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‘ UYARI
Gres tahris edicidir ve alerjik reaksiyona neden olabilir. Temas etmek, solumak
ya da yutmak, hastaliga veya yaralanmaya neden olabilir. Hastalik veya
yaralanmayi 6nlemek icin agsagidakilere uyun:

* HAZIRLIK:
* Alanin iyi havalandirildigindan 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 dayanikh 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 ¢alismasindan sonra
* kirlenmis galisma 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 turlerinin 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 turt Zaman Cergevesi

Aylk iki Yililk ~ Yillik

1 Diz halkalar kontrol edin \Y, X

2 Robot kablosunu kontrol edin \Y, X

3 Robot kablo baglantisi kontroli \Y, X

4 Robot Kolu montaj civatalarini kontrol edin * F X

5 Uc¢ Ekipman montaj civatalarnni kontrol edin®* | F X

6 Yuvarlak Sapan F X
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UNIVERSAL ROBOTS 16. Bakim ve Onarim

Robot Kolu
Denetim
Plani

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.

Mimkinse, Robot Kolunu SIFIR konumuna getirin.

Kapatin ve gug kablosunun Kontrol Kutusuyla baglantisini kesin.

Kontrol Kutusu ile Robot Kolu arasindaki kabloyu hasara karsi inceleyin.
Tabandaki montaj civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

Tabandaki u¢ ekipman flans civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

AN T o

Asinma ve hasara karsi duiz halkalarn kontrol edin.

* Asinmis veya hasarli haldelerse diiz halkalan degistirin.

NOT
@ Garanti suresi icinde bir robotta herhangi bir hasar gériliirse, robotun satin
alindigi distribitorle iletisime gegin.

UR3e PolyScope X
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Denetim 1. Herhangi bir u¢ ekipmani/ug ekipmanlari veya ekleri s6kiin veya TCP/Tasima
Kapasitesi/Yer Cekimi Merkezini u¢ ekipmanin teknik 6zelliklerine gore ayarlayin.

2. Robot kolunu Serbest siirliste hareket ettirmek igin:

* 3PE El Unitesinde, hizli bir sekilde hafifce bastirin, birakin, tekrar hafifce bastirin

3. Robotu yatay olarak uzatilmis bir pozisyona itin/Cekin ve birakin.

Gic digmesi

u
s
O
O
n

9

ve 3PE digmesini bu konumda tutmaya devam edin.

3PE digmesi

e

4. Robot kolun pozisyonu destek olmadan ve Serbest Siriisi etkinlestirmeden

koruyabildigini dogrulayin.

Kullanici Kilavuzu
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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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18.1. Kurulus Beyani (orijinal)

UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex 11 B)

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:
Universal Robots A/S David Brandt

Energivej 51 Technology Officer, R&D

DK-5260 Odense S Denmark Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control box & with or without teach pendant
Function: | Function is determined by the completed machine (robot application or cell with end-effector,

intended use and application program).

Model: | UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e UR16e (e-Series): Below certifications & declaration include:

Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum payload. NOTE:

Serial | Starting 20205000000 and higher This DOl is NOT applicable when

X . . the OEM Controller is used.
Number: year Sequential numbering, restarting at 0 each year See control box markings.
e-Series

3= UR3e, 5 = UR5e, 7 = URT7e, 0 = UR10e (10kg payload), 1= UR12e, 2 = UR10e (12.5kg), 6 = UR16e

Incorporation: | Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e and UR16e) shall only be put into
service upon being integrated into a final complete machine (robot application or cell), which
conforms with the provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled:
1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1, 1.3.9, 1.4.1 with
3PETP,1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,2.2.1.1,4.1.2.1,4.1.2.3,
4.1.3,4.3.3, Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VII of the Machinery Directive.

IIl. Low-voltage Directive 2014/35/EU | Reference the LVD and the harmonized standards used below.
11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and Article
6 of the EMC Directive:
() ENISO 10218-1:2011
Certification by TUV Rheinland

(1) (1) EN 60204-1:2018 as applicable () EN 60664-1:2007
(Im) EN 61000-3-3: 2013

(I) ENISO 13732-1:2008 as applicable
() ENISO 13849-1:2015

Certification by TUV Rheinland to 2015;
2023 edition has no relevant changes
(I) ENISO 13849-2:2012

(I) ENISO 13850:2015

() EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013
(I) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017

() EN 60947-5-8:2020
(1) EN 61000-3-2:2019

(1) EN 61000-6-1:2019
UR3e & UR5e ONLY

(Im) EN 61000-6-2:2019

() EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
UR3e & UR5e ONLY

(1) EN 61000-6-4:2019

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1S0 9409-1:2004 [Type 50-4-Mé6]
(I) 1SO/TS 15066:2016 as applicable
(1) EN 60068-2-1: 2007

(1) EN 60320-1:2021
(I11) EN 60068-2-27:2008
(I11) EN 60068-2-64:2008+A1:2019

(1) EN 61784-3:2010 [SIL2]

(1) EN 61326-3-1: 2017
[Industrial locations SIL 2]

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

(1) EN 60068-2-2:2007

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK015892
and IS0 45001 certificate #DK015891.

) 167 -~
Odense Denmark, 20 December 2024 otk N ome Sho—
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

Phone +45 8993 8989
Fax +45 3879 8989

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark
CVR-nr. 29 13 80 60

info@universal-robots.com
www.universal-robots.com

18.2. Beyanlar ve Sertifikalar

Orijinal talimatlarin gevirisi
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AB Kurulug Beyani (DOI) (2006/42/EC Ek Il B uyarinca)

Universal Robots A/S

Uretici Energivej 51,

DK -5260 Odense S Danimarka

David Brandt

Teknoloji Yetkilisi, AR-GE

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Kismen Tamamlanmis Makinelerin Agiklamasi ve Kimligi

El Ginitesi Islevi olan veya olmayan kontrol kutusuna sahip endiistriyel
robot cok amagli ok eksenli manipulatér, tamamlanan makineyle
belirlenir (robot uygulamasi veya ug eleman, kullanim amaci ve
uygulama programi).

UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (e-Series): Asagida belirtilen sertifikalar ve
bu beyan sunlari igerir:

* Gegerlilik, Ekim 2020: 3 Konumlu Etkinlestirme ile El Uniteleri
(3PE EU) ve standart El Uniteleri (EU).

* Gegerlilik Mayis 2021: 12,5 kg maksimum tasima kapasitesi
konusunda UR10e teknik 6zelliklerinde iyilestirme.

Toplulukta Teknik Dosyayi
Derleme Yetkisi Bulunan Kisi

Uriin ve islev:

Model :

Not: Bu Kurulus Beyani, UR OEM Kontrol Cihazi kullanildiginda gecerli DEGILDIR.
Aralik: 20235000000 ve daha ylksek

Seri Numarasi: Yl e-Serisi 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10 kg tagima kapasitesi), 1=UR12e,
2=UR10e (12,5 kg), 6=UR16€ gra), humaralandirma, her yil 0'dan yeniden baslayarak
Universal Robots e-Serisi (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e ve
UR16e) yalnizca Makine Yonetmeligi ve diger ilgili Yonetmeliklerin
hiikiimlerine uygun nihai bir komple makineye (robot uygulamasi veya
hicresi) entegre edildikten sonra hizmete alinmalidir.

Yukaridaki trlinlerin saglanan seyler icin asagida ayrintilan verildigi sekilde direktiflere uydugu beyan edilir:
Bu tamamlanmamis makine entegre edildiginde ve tam bir makine haline geldiginde, entegrator
tamamlanmis makinenin gecerli tim Direktifleri karsiladigini belirlemekten ve Uygunluk Beyanini
sa@lamaktan sorumludur.

Birlestirme:

Su temel gereklilikler karsilaniyor: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3,
1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.4.1ile 3PEEU, 1.5.1,1.5.2,
I. Makine Direktifi 2006/42/EC 1.5.5,156,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,2.21.1,4.1.21,4.1.2.3,4.1.3,
4.3.3, Ek VL. ilgili teknik belgelerin Makine Direktifi Ek VII Bélim B'ye
uygun olarak derlendigi beyan edilir.

LCD Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastiriimis standartlara

II. Dusguk Voltaj Direktifi

basvurun.
2014/35/EU e .
Il EMC Direktifi 2014/30/EU E;\/Issu?l:rr(]aktlflne ve asagida kullanilan uyumlastinimis standartlara

MD ve LV Yonetmeliklerinin 7(2). Maddesi ile EMC Ydnetmelidinin 6. Maddesinde gecen sekilde kullanilan
uygun hale getirilmis standartlara referans:
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(I) TUV Rheinland tarafindan EN ISO 10218-
1:2011 Sertifikasi

(I) EN ISO 13732-1:2008, hangisi
uygulanabilirse

(1) TUV Rheinland tarafindan EN ISO 13849-
1:2015 Sertifikasi 2015'e kadar;

2023 baskisinda ilgili bir degisiklik yok

(I) EN ISO 13849-2:2012

(I) ENISO 13850:2015

(1) (I1) EN 60204-1:2018 gecerli
oldugu sekilde (Il) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013
(I) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 () EN
60947-5-8:2020 (I11) EN 61000-3-
2:2019

(I) EN 60664-1:2007
(Il) EN 61000-3-3:
2013 (I11) EN 61000-
6-1:2019 SADECE
UR3e & UR5e (llIl)
EN 61000-6-2:2019
(Ill) EN 61000-6-
3:2007+A1: 2011
SADECE UR3e &
URS5e (I11) EN 61000-
6-4:2019

Kullanilan diger teknik standartlara ve teknik spe

sifikasyonlara bagvurun:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Tip 50-4-M6] (1) ISO/TS
15066:2016, gecerli oldugu sekilde (III) EN
60068-2-1: 2007

(Ill) EN 60068-2-2:2007
(I1) EN 60320-1:2021
(Ill) EN 60068-2-27:2008

(1) EN 60068-2-
64:2008+A1:2019
(I EN 61784-3:2010
[SIL2] (IIl) EN 61326-
3-1: 2017
[EndUstriyel
konumlar SIL 2]

Uretici veya yetkili temsilcisi, ulusal makamlarin gerekgeli bir talebine yanit olarak kismen tamamlanmig
makine hakkinda ilgili bilgileri iletecektir. Tam kalite glivence sisteminin onaylanmis kurulus Bureau Veritas
tarafindan onaylanmasi: ISO 9001 sertifikasi # DK015892 ve ISO 45001 sertifikasi #DK015891.

18.3. Sertifikasyonlar UR3e

Aciklama

Ugiincii kisi belgelendirmesi istege baglidir. Ancak Universal Robots, robot entegrasyonu

yapan kisilere en iyi hizmeti sunabilmek icin robotlarini asagidaki taninmis test
kurumlarindan belgelendirmeyi secger.
Sertifikalar boliimiinde tiim sertifikalarin birer kopyasini bulabilirsiniz.
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Sertifika

A

N\ ENISO 102181
EN ISO 13849-1

. @
TUVRheinland

www. tuv.com

1D 0007000000

TUV Rheinland

TUV Rheinland EN ISO 10218-1 ve EN ISO
13849-1 sertifikalar. TUV Rheinland,
neredeyse tim is ve yasam alanlarinda
glvenlik ve kaliteyi temsil eder. 150 yil 6nce
kurulan sirket, dinyanin 6nde gelen test
hizmeti saglayicilarindan biridir.

TUV Rheinland
Kuzey Amerika

Kanada'da, Kanada Elektrik Yasasi, CSA
22.1, Madde 2-024, ekipmanin Kanada
Standartlar Konseyi tarafindan onaylanmis bir
test kurulusu tarafindan sertifikalandiriimasini
gerektirir.

CiN RoHS

Universal Robots e-Series robotlari, elektronik
bilgi Grtnleriyle Kirliligi kontrol etme
konusundaki CIN RoHS yénetim yéntemlerine
uygundur.

KCC Guvenligi

Universal Robots e-Series robotlari KCC
isareti giivenlik standartlari igin
degerlendirilmis ve uyumlu bulunmustur.

KC Kaydi

Universal Robots e-Series robotlari is
ortaminda kullanim igin uyumluluk
degerlendirmesinden gecmistir. Dolayisiyla bir
yerel ortamda kullanildiginda radyo ¢akigsmasi
riski vardir.

Delta

Universal Robots e-Series robotlarinin
performansi DELTA tarafindan test edilmistir.

Tedarikgi Ugiincii
Kisi

Tedarikgilerimiz tarafindan saglandigi gibi, Universal
Robots e-Series robotlarinin sevkiyat paletleri,

Belgelendirmesi 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 siirekli dahili

Sertifikasi Universal testlerden ve seri sonu test prosediirlerinden gecer.

Robots UR test islemleri strekli inceleme ve gelistirmeye
tabidir.
UR3e PolyScope X 177 Kullanici Kilavuzu
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AB
direktiflerine
gore beyanlar

AB ydnergeleri Avrupa icin gegerli olsa da Avrupa disindaki baz llkeler de AB
deklarasyonlarini kabul eder ve/veya bunlan gerektirir. Avrupa direktifleri resmi ana
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.

Kullanici Kilavuzu
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18.4. Sertifikalar UR3e

TOV
Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no. T 72408049 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Report Number: 31875333 @13

Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,

URSe, UR7e, URlee,
Technical Data: Rated Voltage:

Rated Current:
Protection Class:

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

UR12e, UR16e

AC 10@-2eeV, 5e/6@Hz or
AC 208@-240V, 58/6@Hz
15A or 8A

I

A TUVRheinland®

UR3e PolyScope X 179
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TUV Page 1
Rheinland .o
Kuzey Certificate
Amerika
Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5268 Odense S 5268 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308
5
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland
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Cin RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame _
7= 2/ 2 B EEEEYHEIATE
2 | & [ 2 | sumx | ZR-FE
0 ; Hexavalent ; Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
BN HARS
UR3/URS /UR10/
UR3e / URSe /UR7e X 0O X @] X X
UR10e/UR12e/
UR16e /UR15e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RIRZAB AT LB AT A SRR PR = BI97ES)/T 11363-2006 I ERIREZERIUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -

(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/ct /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KC Kaydi
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Trade Name or Registrant |
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Equipment Name

Basic Model Nurnber

Serics Model Number

F5EANAASY 4G5S 935
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

‘ Universal Robots A/S

UR e-Series robot

‘ UR3e

sEHE

TEL€d

e}

Others

Waves Act.

Registration No.

R ESAV EXER et
Manufacturer/Country of Origin
Date of Registration

S 71AAE TRz ) Alsgxo)2 A3l el 55532 SH Uk
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

‘ R-R-URK-UR3e

Universal Robots A/S / Bl 7} =

‘ 2018-10-23

20184 <l (Month) 239 (Day)
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Ortam

f} A PART OF

Climatic and mechanical assessment BJFORCE
T
Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120
Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Product identification
UR 3 robot arms
UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms
URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:
URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.
Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068
Other document(s)
Conclusion
The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).
IEC 60068-2-1, Test Ae; -5°C, 16 h
IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h
IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h
IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g2/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3 x 1%2h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks
Date Assessor
Hgrsholm, 25 August 2017 Ww % %
Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.
DELTA - a part of FORCE Technology - Veniighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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19. Giivenlik islevleri Tablosu

19. Glvenlik Islevleri Tablosu

Aciklama

SF1

1,2, 3, 4 Acil
Durdurma
(ISO 13850)

Dipnotlara
bakin

SF2

3,4
Emniyetli
Durdurma 4
(ISO 10218 -
1* e gbre
Koruyucu

Durdurma)
*2006'dan 6nce

buna "glivenlik
durdurmasi” veya
"emniyetli
durdurma”

deniyordu

Universal Robots glivenlik islevleri ve giivenlik G/G'si PLd Kategori 3'tlir (ISO 13849-1), burada her giivenlik islevi 1.8E-

07'den daha diislk bir PFH deg@erine sahiptir.

PFH degerleri tedarik zinciri mukavemeti icin daha biiyik tasarim esnekligi dahil edilecek sekilde glincellendi.

Givenlik G/C'si igin harici cihaz veya ekipman dahil olmak lizere ortaya gikan guivenlik islevi, genel mimari ve UR robot

glvenlik islevi PFH dahil olmak tizere tim PFH'lerin toplami tarafindan belirlenir.

Herhangi bir glivenlik islevi limiti agilirsa veya kontrol sisteminin bir gvenlik islevinde veya gtivenlikle ilgili kisminda bir

ariza tespit edilirse UR giivenli durumu tahrik giiciiniin kaldinimasiyla bir durdurma olarak tanimlar (durdurma kategorisi

1 veya 03 guiclin derhal kesilmesi).

NOT

Bu béliimde sunulan Giivenlik Fonksiyonlari tablolan basitlestirilmistir. Bunlarin kapsamli

versiyonlarini burada bulabilirsiniz: https://www.universal-robots.com/support

| ®

Aciklama Ne oluyor? Etkiler
El tinitesi "'deki Acil Durdur PB'ye veya Harici Estop'a (Acil Durdur Giivenlik Girisi
kullaniliyorsa) basilmasi, robot aktuiatérlerinden ve ug ekipman G/G'sinden gli¢ Robot, robot
kesilerek Kat. 1 Durdurma 4 ile sonuglanir. Kontrolér G/C "diistk” durumuna gecer. | Durdurma uc ekipmani
Komut tiim eklemleri durdurur ve tiim eklemler izlenen bir durma durumuna Kategorisi 1 .
G/C'sive
geldiginde gug kesilir. (IEC 60204- )
) kontrolor
Durma Stiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik islevleri® béliimiine bakin. 1) .
. oy 'si
SADECE ACIL DURUMLAR IGIN KULLANIN, ¢
koruma amaciyla kullanilmamalidir.
Aciklama Ne oluyor? Etkiler
L - Durdurma
Bu giivenlik islevi, bir Durdurma Kat. 24'li baslatacak giivenlik girislerini kullanan harici bir koruyucu
! . T . Kategorisi 2
cihaz tarafindan baslatiir. Amac, robotu, ekipmani veya tirtinleri korumakla karsilastinildiginda
| | lardan k y (IEC 60204-1)
insanlari yaralanmalardan korumaktir.
Ug eki . G/ li durd d kil $82 durma Robot
ekipman 'si emniyetli durdurmadan etkilenmez. obo
e ¢ 4 cifenmez (IEC 61800-5-
Etkinlestiren bir cihaz baglanirsa YALNIZCA otomatik modda ¢alisacak sekilde emniyetli N
2'de agiklandigi
durdurmayi yapilandirmak miamkuanddr. .
. o o . sekilde)
Durma Stiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik islevleri ®'e bakin .

UR3e PolyScope X
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SF3 Eklem Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Pozisyonu o __ o
.. 1zin verilen eklem konumlarinin Gst ve alt limitlerini belirler.
Limit L o ) ) o Hareketin limit ayarlarini
Durma siiresi ve mesafesi, limit(ler) ihlal edilmeyecegi igin
(yumU$ak ) . . R . gecmesine izin verilmez.
dikkate alinmaz. Her bir eklemin kendi limitleri olabilir.
eksen . . o ) Hareketin herhangi bir limiti Eklem
Eklemlerin aralarinda hareket edebilecedi izin verilen eklem 5°
sinirla ma) ) o asmamasi igin hiz disurdlebilir. (her biri)
pozisyonlari setini dogrudan sinirlar. Bu, ISO 10218-1:2011, o .
Limitlerin agiimasini dnlemek
5.12.3'e gbre glivenlik dereceli yumusak eksen sinirlamave | ==
icin bir robot durmasi baslatilir.
alan sinirlama aracidir.
SF4 Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Eklem L
L ) ) ) . Hareketin limit ayarlarini
Hiz Eklem hizi igin bir tst limit belirler. Her bir eklemin kendi
. o . . o . . gegmesine izin verilmez.
Limiti limiti olabilir. Bu glivenlik islevinin en fazla etkisi, temastan
Hareketin herhangi bir limiti
sonra enerji transferi (sikma veya gegici) (izerinedir.
asmamasi igin hiz Eklem (her
Eklemlerin ¢alismasina izin verilen eklem hizlar kiimesini 1,15°/sn
dusdurdlebilir. biri)
dogrudan sinirlar. Kullanici Arayliziiniin glivenlik kurulumu . .
Limitlerin agilmasini 6nlemek
bélimdinden belirlenir. Hizli eklem hareketlerini sinilamak | = = |
icin bir robot durmasi
icin kullanilir, or. tekilliklerle ilgili riskler.
baslatilir.
Eklem Tork
Limiti ) ) P o
Dahili eklem tork limitini agsmak (her bir eklem), Kat. 03 Durma ile sonuglanir. Bu glvenlik islevi, kullanici igin erisilebilir
degildir; bu bir fabrika ayaridir. Kullanici ayarlan olmadigindan giivenlik islevi olarak GOSTERILMEZ.
SF5 Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Cesitli adlan : - : o
d TCP Pozunu (pozisyon ve oryantasyon) izler ve bir Hareketin limit
vardir:
. glvenlik diizleminin veya TCP Pozu limitinin asilmasini ayarlarini gegmesine
Poz Limiti, . o )
. onler. izin verilmez.
Ucg Ekipman ) o . .
Limiti. Y& Birden fazla poz limiti miimkiindiir (ug ekipman flansi, Hareketin SF 5, SF 6,
miti n
) _t_' o dirsek ve yaricapli 2 adede kadar yapilandirilabilir ug SF 7 veya SF 8icin
Limiti, . ) L
Gii . ekipman ofset noktasi) belirlenen limitleri TCP
Hven"k ) Yonelme, ug ekipman flanginin VEYA TCP'sinin Z sekli asmamasi igin hiz ve 3 Ug ekipman
Diizlemleri, - . - 3°40mm
N . yoéninden sapmasi ile sinirlandiriimistir. torklar azaltilabilir. flansi
Gavenlik Bu giivenlik islevinde iki balam bulunur. Bunlardan biri, Limitlerin agiimasini Dirsek
Sinirlari olasi TCP konumlarini sinirlamak igin glivenlik Onlemek igin bir robot
duizlemleridir. ikincisi, izin verilen bir yén ve tolerans durmasi baslatilir.
olarak girilen TCP yénlendirme limitidir. Bu, glivenlik Hareketin limit
diizlemleri nedeniyle TCP ve bilek dahil etme/ harig ayarlarini gegmesine
birakma bdlgelerini saglar. izin verilmez
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SF6
Hiz
Limiti
TCP'si
&
Dirsek

SF7
Kuvvet
Limiti
(TCP ve
Dirsek)

SF8 ivme
Limiti

SF9 Giig
Limiti

Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin
verilmez.
Hiz limitinin asiimasini 6nlemek igin TCP ve dirsek | Hareketin SF 5, SF 6, SF 7 veya SF 8 igin
hizini izler. TCP ve dirsek arasindaki bélimler bu belirlenen limitleri agsmamasi igin hiz ve
bélimlerin ug noktalarindan daha hizl hareket torklar azaltilabilir.
edemediginden tim kolun izlenmesine Limitlerin asilmasini dnlemek igin bir robot S0 mmisn Tep
esdegerdir. durmasi baslatilir.
Hareketin limit ayarlanini gegmesine izin
verilmez.
Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Kuvvet Limiti, robotun TCP'de (u¢ ekipman merkez noktasi) ve
"dirsekte" uyguladigi kuvvettir. Hem TCP hem de dirsek igin Hareketin limit ayarlarini
tanimlanan gug limiti dahilinde kalmak igin glivenlik islevi siirekli | gegmesine izin verilmez.
olarak her bir eklem icin izin verilen torklan hesaplar. Hareketin SF 5, SF 6, SF
Eklemler, izin verilen tork araliginda kalmak icin tork cikiglarini 7 veya SF 8igin
kontrol eder. Bu, TCP veya dirsekteki kuvvetlerin tanimlanan belirlenen limitleri
kuvvet siniri iginde kalacagi anlamina gelir. asmamasi igin hiz ve 25N TCP
Kuvvet Limiti SF'si tarafindan bir durdurma baslatildiginda robot torklar azaltilabilir.
durur. UR standart kontrolori, kuvvet limiti agilmadan 6nce Limitlerin asilmasini
devinimin pozisyona "geri gekilmesine" neden olur. Bu "geri o6nlemek igin bir robot
cekilme", standart kontrol6r tarafindan yapildigindan givenlik durmasi baslatilir.
islevinin bir pargasi degildir. Glivenlik kontrol6riiniin bir robot Hareketin limit ayarlarin
durdurulmadan énce izin verilen sabit bir siiresi (yanit stiresinin gegmesine izin verilmez.
bir pargasi) vardir ("geri gekilme" hesaba katilmaksizin).
Acgiklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Momentum limiti, gecici Hareketin limit ayarlarini gegmesine izin verilmez.
etkileri sinirtamak icin cok Hareketin SF 5, SF 6, SF 7 veya SF 8 i¢gin belirlenen limitleri
kullanishidir. asmamasi icin hiz ve torklar azaltilabilir. 3kgmisn Robot

Momentum Limiti biitiin

robotu etkiler.

Limitlerin asilmasini dnlemek igin bir robot durmasi baslatilir.
Hareketin limit ayarlanini gegmesine izin verilmez.

Aciklama

Ne oluyor?

Tolerans

Etkiler

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

etkiler. Bu glivenlik islevi, akimi/ torku dinamik olarak sinirlar ancak hizi

korur.

sinirlandirmasi

mnow

Robot

UR3e PolyScope X
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Yeni Agiklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
SF15 — N
Durma siresi limitinin asilmadigi durumlari gergek zamanli
Durma ) o
. . olarak izleme. Robot hizi, durma suresi limitinin agilmamasini
Siresi Asil durma stiresinin limit
. saglamak icin sinirlandirilir. o
Limiti ) ) - ayarnini agmasina izin
Robotun verilen hareketlerdeki durma kabiliyeti, durma sinirini
vermez.
asacak hareketleri 6nlemek igin stirekli izlenir. Robotu
Limiti ASMAMAK igin hizda Robot
durdurmak igin gereken sire, sure limitini agsma riski
o . azalmaya veya robotun
altindaysa limitin asilmamasini saglamak igin hareket hizi
durmasina neden olur.
disaraldr. Limitin asilmasini 6nlemek igin bir durdurma
baslatilir.
Yeni SF16 Aciklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Durma
. Asil durma
Mesafesi Durma mesafesi limitinin asiimadigi durumlari gergek zamanli olarak
. siresinin limit
Limiti izleme. Robot hizi, durma mesafesi limitinin asilmamasini saglamak
ayarini agmasina
igin sinirlandrihir. o
) . I izin vermez.
Robotun verilen hareketlerdeki durma kabiliyeti, durma sinirini
Limiti ASMAMAK
asacak hareketleri 6nlemek icin siirekli izlenir. Robotu durdurmak 40 mm Robot
icin hizda azalmaya
icin gereken siire, siire limitini agma riski altindaysa limitin
veya robotun
asllmamasini saglamak igin hareket hizi dusurilir. Limitin asiimasini
durmasina neden
onlemek icin bir durdurma baslatilir.
olur.
Yeni SF17 Agiklama Ne oluyor? Tolerans Etkiler
Giivenli P
"Guvenli baslangic cikis!"
Baslanglg Gvenlik dereceli bir gikisi izleyen giivenlik islevi, ¢ikisin
. yalnizca robot
P02|syonu yalnizca robot yapilandiriimig ve izlenen "glivenli ev . .
" . o o yapilandiriimis "givenli Mantik ve/veya
izlenen konumunda" oldugunda etkinlestirilebilmesini saglar. .
. . . baslangi¢c konumunda" 1,7° ekipmana
poz|syon" Robot yapilandirilan pozisyonda olmadiginda ¢ikis
oldugunda harici baglanti
etkinlestirilirse bir durma kategorisi 0 baslatilir.
etkinlestirilebilir
SF10 UR Aciklama Ne Oluyor? Etkiler
Robot - L ,
Robot <Estop> ¢ikis! igin yapilandirildiginda ve bir robot durdurmasi
<Estop> ) o .
C k oldugunda, ikili ¢ikislar DUSUK olur. Robot <Estop> Durdur baglatimamissa
IKISI
s ikili gikislar yuksektir. Palslar kullanilmaz ancak tolere edilirler. Entegre bir
guvenlik islevi icin agsagiya bakin Mantik
Bu ikili gikiglar, bu girisin bir Acil Durdurma girisi olarak yapilandirildigi Yapilandinlabilir gikiglar y
o ve/veya
yapilandirilabilir gtivenlik girislerine bagl herhangi bir harici Acil Durdur igin ayarlanmisgsa bir Acil i
ekipmana
durumu degistirir. Durdur durumunda gift harici
arici
Acil Durdur Cikisi igin dogrulama, harici ekipmanda gerceklestirilir, zira UR cikis duslk gider badi
aglanti
¢ikisi, harici ekipman icin bu harici Acil Durdurma giivenlik islevine bir girigtir. 9
NOT: Kurtarilamaz bir durdurmayi dnlemek igin IMMI (Enjeksiyon Kaliplama
Makinesi Arayiizii) ile, Acil Durdur gikisi IMMI'ye bagh DEGILDIR (UR
robotundan IMMI'ye Acil Durdur ¢ikis sinyali yoktur).
Kullanici Kilavuzu 188 UR3e PolyScope X
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ciklama e Oluyor? tkiler
SF11UR Agiki Ne Oluyor? Eti
Robot A
Robot hareket ettiginde (hareket devam ederken), ikili dijital . . .
Hareket e Yapilandirilabilir ¢ikiglar belirlenmigse: | Mantik
) clkislar DUSUKTUR. Hareket olmadiginda ¢ikislar - .
Ed|yor: B ) Robot hareket halindeyken (devinim velveya
YUKSEKTIR.
) devam ederken), ikili dijital ¢ikiglar ekipmana
Dljlta| Clkls Islevsel glivenlik, UR robotunun iginde bulunanlar igindir. o ) patelis P
DUSUKTUR. Hareket etmediginde harici
Entegre islevsel giivenlik performansi, bu PFH'nin harici "
YUKSEK baglanti

mantigin ve bilesenlerinin PFH'sine eklenmesini gerektirir.

SF12UR Aciklama Etkiler
Robotu Mantik
{
Durmuyor Robot her DURUYOR durumunda oldugunda (durma siirecinde veya hareketsiz durma durumunda) y
. . - ve/veya
CIKISI: Dijital ikili dijital gikislar YUKSEKTIR. Cikislar DUSUK oldugunda, robot durma siirecinde veya durumunda . y
N PP ekipmana
Clkls DEGILDIR veya hareketsiz durma durumunda DEGILDIR. Islevsel glivenlik, UR robotunun icindekiler h p .
arici
igindir. Entegre giivenlik islevi igin, bkz. ©.
baglanti
SF13 UR Agiklama Etkiler
Robotu Ny " :
Robot her azaltilmis modda oldugunda (veya azaltiimis mod baslatildiginda) gift
Azaltllmls dijital gikiglar DUSUKTUR
ijital giki .
"Mod": Dijita| ! VC; s Mantik ve/veya ekipmana harici
Asagiya bakin. .
Cikis . L . L L baglanti.
Islevsel glivenlik, UR robotunun iginde bulunanlar igindir. Entegre giivenlik islevi
igin, bkz. 6.
SF14 UR Agiklama Etkiler
Robotu . L ;
Azaltil Robot azaltilimis modda DEGILKEN (veya azaltilmis mod baslatiimadiginda) cift
altiimami e
$ dijital gikiglar DUSUKTUR. Mantik ve/veya ekipmana
"Modu" GIKISI: | .
Islevsel glivenlik derecesi, UR robotun i¢inde bulunanlar icindir. Entegre glivenlik  harici baglant.
Dijital Cikis

islevi igin, bkz. 6.
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1. Tablo
dipnotlan

1EI Unitesi, kontrol cihazi ve robot (eklemler arasinda) arasindaki iletisim IEC 61784-3'e gére giivenlik verileri igin SIL 2'dir.
2Acil Durdur dogrulamasi: El Kumandasi Acil Durdur basma diigmesi, el kumandasi dahilinde degerlendirilir ve ardindan
SIL2 iletisimleriyle guivenlik 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
bagh oldugunu, Acil Durdur'un uygun sekilde galistigini ve el kumandasinin kontrol cihazina bagl oldugunu dogrular
3Bir robot giivenlik iglevi harici ekipman, cihaz veya mantikla "entegre” veya "bagli" ise ortaya cikan entegre giivenlik islevi,
robot glivenlik islevinin PFH degeri de dahil olmak tizere tim PFH degerlerinin toplami olan bir PFH'ye sahiptir.
4IEC 60204-1'e (NFPA79) gére Durdurma Kategorileri. Acil Durdur igin IEC 60204-1'e gére yalnizca durma kategorisi 0 ve
1'e izin verilir.

+  Durdurma Kategorisi 0 ve 1, tahrik giiciiniin kaldinimasina neden olur, durdurma kategorisi 0, DERHAL ve

durdurma kategorisi 1'in kontrolll bir durdurma (6r. durma noktasina kadar yavaslama, ardindan tahrik giciiniin
kaldiriimasi) anlamina gelir.

+ Durma Kategorisi 2, siiriis giciiniin KESILMEDIGI bir durmadir. Durma kategorisi 2, IEC 60204-1'de
aciklanmaktadir. STO, SS1 ve SS2 acgiklamalari IEC 61800-5-2'dedir. UR robotlarda bir durma kategorisi 2,
yorungeyi korur, ardindan durma sonrasinda surlslere giicu korur.

5Durdurma Siiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik islevleri kullaniimalidir. Kullanildiginda, durma performansinin periyodik
olarak dogrulanmasina gerek yoktur.
8Giivenlikle ilgili harici bir kontrol sistemine sahip entegre islevsel giivenlik derecelendirmesi igin giivenlikle ilgili bu gikisin

PFH'sini giivenlikle ilgili harici kontrol sisteminin PFH'sine ekleyin.
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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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R
19. Guivenlik islevleri Tablosu UNIVERSAL ROBOTS

19.2. Tablo 2

Aglklama UR robotlar ISO 10218-1:2011 ve ISO/TS 15066'nin uygulanabilir kisimlarina uygundur. ISO/TS 15066'nin gogunun
robot Ureticisine degil entegre eden kisiye yonelik oldugunu anlamaniz 6nemlidir. ISO 10218-1:2011, madde 5.10,
asagida aciklandidi gibi 4 ortak calisma teknigini detaylandirir. Bunun OTOMATIK moddayken UYGULAMA olduguna
dikkat etmek 6nemlidir.

Is Birlikei Teknik Aciklama UR e-Series ve UR series Robotlari

Operasyon* Pozisyonun durdugu ve bir glivenlik islevi olarak

Zi un durdugu ve bir glivenlik islevi
2011 baskisl, Y
izlendigi durma durumu. 2. Kategori durdurmanin o . .
madde 5.10.2  olarak sifr | UR robotlarinin emniyetli durdurmasi, giivenlik
otomatik olarak sifirlanmasina izin verilir.

*ISO 10218:2025 dereceli bir izlenen durdurmadir.

Givenlik dereceli bir izlenen durdurmadan sonra . ) .

"ortak galigma" ISO 10218-1:2025'te, "glivenlik dereceli

Gvenlik sifirlama ve yeniden baslatma operasyonu

terimini kaldirdi

dereceliizlenen

durumunda ISO 10218-2 ve ISO/TS 15066'ya

izlenen durdurma" terimi kaldinimistrr. s

birligine dayali uygulama igin yalnizca 3

durma bakin, zira yeniden baslatma, tehlikeli kosullara . »
yetenek vardir: elle yénlendirilen kontroller
neden olmaz. . .
o (HGC), hiz ve ayirma izleme (SSM) ve gii¢ ve
NOT: ISO 10218-2:2025, bu terimi bir Durdurma
. . . . kuvvet sinirlama (PFL).

Kategorisi 2 ve ardindan izlenen bir hareketsiz

kalma glivenlik islevi olarak degistirmistir.
Is Birlikei Teknik Aciklama UR e-Series
Operasyon : :
2011 Bu, esasen robot otomatik moddayken bireysel ve

dogrudan kisisel kontroldiir.
baskisi, . . . ici

dd Elle yonlendirme ekipmani, ug elemanin yakinina UR robotlari ortak calistirma icin elle
madaae . . .
5.10.3 yerlestirilir ve asagidakilere sahiptir: y6nlendirme saglamaz.
T - Acil Durdurma basma diigmesi; ve UR robotlari ile elle yonlendirmeyle

*1ISO 10218:2025

"ortak caligma"

terimini kaldirdi

Elle yénlendirme

- 3 pozisyon etkinlestirme cihazi; ve
- guvenlik dereceli bir izlenen durma iglevi; ve

- ayarlanabilir glivenlik dereceli bir izlenen hiz iglevi.

Calistirmak icin tutma veya 3 pozisyon
etkinlestirmenin kullanimi da dahil olmak lizere
gereklilikler icin ISO 10218-2:2025, 5. 14'e bakin.

ogretme (serbest siirlig) saglanir ancak
bu, otomatik modda ortak galistirma igin
degil, manuel modda programlama

icindir.
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is Birlikgi
Operasyon*
2011 baskisi,

madde 5.10.4
*|SO 10218:2025

"ortak galisma"

terimini kaldirdi

is Birlikgi
Operasyon*
2011 baskisi,

madde 5.10.5
*ISO 10218:2025

"ortak calisma"

terimini kaldirdi

Teknik

Hiz ve ayirma

Aciklama

SSM, herhangi bir operatérden (insan) ayirma
mesafesini koruyan robottur. Bu, MINIMUM
KORUYUCU MESAFENIN saglandigindan emin
olmak igin robot sistemi ile izinsiz girigler
arasindaki mesafenin izlenmesiyle yapilir.
Bu, genellikle Hassas Koruyucu Ekipman (SPE)
kullanilarak gergeklestirilir ve burada tipik olarak
bir glivenlik lazer tarayicisi robot sistemine yonelik
izinsiz girisleri tespit eder. Bu SPE sunlara neden
olur

1. Sinirlayici giivenlik islevleri igin

parametrelerin dinamik olarak
degistirilmesi; veya

UR e-Series

SSM'yi kolaylastirmak igin UR robotlari,
yapilandinlabilir limitlerle (normal ve
azaltiimig) giivenlik iglevleri icin iki
parametre seti arasinda gegis yapma
6zelligine sahiptir. Azalilmamis Moda
bakin.

Normal galisma, izinsiz giris tespit
edilmediginde sirdurdlebilir. Ayrica emniyet

dizlemleri/femniyet sinirlarindan da

iz.I.eme.(SSM) 2. givenlik dereceli bir izlenen durma kaynaklanabilir.
.guvenll.k kosulu. UR robotlari ile coklu giivenlik bolgeleri
Islevlerl Koruyucu cihazin algilama bélgesinden ¢gikan kolaylikla kullanilabilir. Ornegin, bir giivenlik
izinsiz girigin tespit edilmesi tzerine, robotun boélgesi "azaltiimis ayarlar” icin kullanilabilir
sunlar yapmasina izin verilir ve baska bir bélge sinir UR robotuna
a. yukandaki 1. durumda "daha yiiksek" emniyetli durdurma girisi olarak kullanilir.
normal givenlik iglevi limitlerini Azaltilmig limitler, calisma alanini ve zemin
stirdirmesine; alanini azaltmak igin durma suresi ve durma
b. yukandaki 2. durumda calismays mesafesi limitleri igin azaltimis bir ayar da
surdirmesine. ierebilir
Givenlik dereceli izlenen bir durdurmadan sonra
2b galismayi yeniden baslatma durumunda, 1ISO
10218-2:2011 ve ISO/TS 15066 veya ISO 10218-
2:2025, 5.14, Ek M ve Ek N'ye bakin.
Teknik Acliklama UR e-Series

Glgve
kuvvet
sinirlama
(PFL)

PFL'nin nasil gergeklestirilecegi robot lireticisine
birakilmistir. Robot tasarimi ve/veya guvenlik islevleri,
robottan insana enerji aktarimini sinirlar. Herhangi bir
parametre limiti agilirsa durma meydana gelir.

PFL uygulamalari, herhangi bir temasin yaralanmaya
neden olmamasi igin ROBOT UYGULAMASININ (u¢
efektor ve is parcalari dahil) dikkate alinmasini gerektirir.
Yapilan galisma, yaralanmaya degil, agrinin
BASLANGICINA yonelik basinglari degerlendirmistir.
Bkz. Ek A. Bkz. ISO/TR 20218-1 Uc elemanlar VEYA ISO
10218-2:2025, 5.9.

UR robotlari, isbirlik¢i uygulamalan
miimkiin kilmak ve herhangi bir
endustriyel robot uygulamasi igin
kullaniimak Gzere 6zel olarak
tasarlanmis gii¢ ve kuvvet sinirlayici
robotlardir.

UR robotlari, robotun hareketini, hizini,
momentumunu, kuvvetini, gliciini ve
daha fazlasini sinirlamak igin
kullanilabilecek gtivenlik islevlerine
sahiptir.

Bu glivenlik iglevleri, robot
uygulamasinda ug efektori ve is

parcalarinin neden oldugu basing ve

kuvvetleri azaltmak igin kullanilir.
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