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1. Przedmowa

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

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

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

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

instrukcje rozpoczecia instalacji i programowania robota.

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

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

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

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

Podrecznik nie zawiera informacji gwarancyjnych.

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

* Podrecznik oprogramowania PolyScope z opisami i instrukcjami dotyczgcymi
oprogramowania

* Podrecznik serwisowy z instrukcjami rozwigzywania problemow, konserwaciji i
napraw

* Katalog skryptow zawierajgcy skrypty do zaawansowanego programowania.
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UR+

Akademia

myUR

Pakiet
deweloperski

Pomoc
techniczna

Fora UR

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

Produkty UR+ fgczg sie z robotami UR i wspétpracujg z nimi, aby zapewnic prostg
konfiguracje i ogolne ptynne doswiadczenie uzytkownika. Wszystkie produkty UR+ sg
testowane przez UR.

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

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

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

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

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

Mozesz réwniez subskrybowac ustuge monitorowania robotow i zarzagdza¢ dodatkowymi
kontami uzytkownikdéw w swojej firmie.

Pakiet deweloperski UR universal-robots.com/products/ur-developer-suite to zbior
wszystkich narzedzi potrzebnych do zbudowania catego rozwigzania, w tym do
opracowania plikéw URCap, dostosowania chwytakéw i integracji sprzetu.

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

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

2.1. Ograniczenie odpowiedzialnosci

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

2.2 . Przeznaczenie

Opis
INFORMACJA
Firma Universal Robots nie ponosi ani nie przyjmuje zadnej

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

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Uzywanie robota niezgodnie z przeznaczeniem moze skutkowac

niebezpiecznymi sytuacjami.

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

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

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

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

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

UR5e PolyScope X 15 Podrecznik uzytkownika
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é OSTRZEZENIE
Uzywanie robotow UR lub produktéw UR niezgodnie z przeznaczeniem moze
spowodowac obrazenia ciata, $mierc i/lub straty materialne. Nie wolno uzywac
robota ani innych produktéw UR do zadnego z ponizszych niezamierzonych

zastosowan:

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

Rehabilitacja

Ocena

Kompensacja lub ztagodzenie

Diagnostyka

Leczenie

Chirurgia

Opieka zdrowotna

Protezy i inne pomoce dla 0sdb niepetnosprawnych fizycznie

Dowolne uzytkowanie w poblizu pacjentéw

* Obstugiwanie, podnoszenie lub transport oséb

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

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

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

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

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

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

UR.

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

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

Podrecznik uzytkownika
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A

OSTRZEZENIE

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

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

OSTRZEZENIE

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

UR5e PolyScope X
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3. Twojrobot

3.1. Parametry techniczne URbe

Typ robota

URSe

Maksymalna tadowno$c¢

5kg/ 11 funtéw

Zasieg

850 mm /33,5 cala

Stopnie swobody

6 przegub6w obrotowych

Programowanie

Graficzny interfejs uzytkownika PolyScope 5 na 12-calowym ekranie dotykowym

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

Pobor mocy ($redni)

570 W (maks.)

Okoto 250 W przy typowym programie

Zakres temperatur otoczenia

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

predkoscig i wydajnoscia.

Funkcje bezpieczenstwa

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

Klasyfikacja IP

P54

Hatas

Ramie robota: ponizej 60 dB(A)

Skrzynka sterownicza: ponizej 50 dB(A)

Porty we/wy narzedzia

2 wejscia cyfrowe, 2 wyjscia cyfrowe, 2 wejscia analogowe

Zasilanie i napigcie we/wy narzedzia

1,5 A (dwustykowy) 1 A (jednostykowy) & 12 V/24 V

Doktadno$¢ czujnika momentu sity

4N

Predkosc

Przeguby: maks. 180°/s.
Narzedzie: ok. 1 m/s / ok. 39,4 calals.

Powtarzalno$¢ postawy

+0,03mm/+0,0011 cala (1,1 milicala) zgodnie z normg ISO 9283

Zakresy potaczen

+ 360° dla wszystkich przegubow z wyjatkiem fokcia + 160°

Powierzchnia postojowa

@151 mm/5,9 cala

Materiaty

Aluminium, tworzywo PC/ASA

Waga ramienia robota

20,7 kg /45,7 funta

Czestotliwos¢ aktualizacji systemu

500 Hz

Rozmiar skrzynki sterowniczej (S x W x G)

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

Porty we/wy skrzynki sterowniczej

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

Zasilanie we/wy skrzynki sterowniczej

24V 2 A w skrzynce sterowniczej

Komunikacja

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

Komunikacja miedzy narzedziami

RS

Zrédio zasilania skrzynki sterowniczej

100-240 V AC, 47-440 Hz

Prad zwarciowy (SCCR)

200A

Kabel TP: sterownik uczenia do skrzynki sterowniczej

4,5m/177 cala

Kabel robota: ramig robota do skrzynki sterowniczej (opcje)

Standardowy (PCW) 1 m/39 calix 12,1 mm.
Standardowy (PCW) 3 m/118 calix 12,1 mm.
Standardowy (PCW) 6 m/236 cali x 12,1 mm.
Standardowy (PCW) 12 m/472,4 cala x 12,1 mm.

O duzej elastycznosci (PUR) 6 m/236 cali x 13,4 mm.

O duzej elastycznosci (PUR) 12 m/472,4 cala x 13,4 mm.
O duzej elastycznosci (PUR) 6 m/236 cali x 14,6 mm.

O duzej elastycznosci (PUR) 12 m/472,4 cala x 14,6 mm.

Podrecznik uzytkownika
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3.2. Zawartosc opakowania

Zawartos$¢
opakowan

* Ramie robota

* Skrzynka sterownicza

* Sterownik uczenia standardowy lub sterownik uczenia 3PE
* Uchwyt montazowy do skrzynki sterowniczej

* Wspornik montazowy do sterownika uczenia 3PE

* Klucz do otwierania skrzynki sterowniczej

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

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

* Niniejszy podrecznik

3.2.1. Ramie robota

Informacje o
ramieniu
robota

Gtownymi elementami ramienia robota sg przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia.
Sterownik koordynuje ruch przegubow, aby poruszac ramieniem robota.

Przymocowanie chwytaka (narzedzia) do kotnierza narzedzia na koncu ramienia robota
umozliwia robotowi manipulowanie obstugiwanym elementem. Niektore narzedzia majg
okreslone przeznaczenie poza manipulowaniem czescig, takie jak kontrola jakosci,
naktadanie klejow i spawanie.

UR5e PolyScope X
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Wirist 1 joind

Wish 2 joint

g

Sheonddiar |oind

Elcoivy jodrit

Gféwne elementy ramienia robota.

* Podstawa: na niej montowane jest ramig robota.

* Barkitokieé¢: wykonujg wieksze ruchy.

* Nadgarstek 1 i nadgarstek 2: wykonuja precyzyjniejsze ruchy.

* Nadgarstek 3: miejsce mocowania narzedzia do kotnierza narzedzia.

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

3.2.2. Skrzynka sterownicza

Informacje o Skrzynka sterownicza zawiera porty przytgczeniowe oraz wejscia i wyjscia sterownika
skrzynce (we/wy) uzywane w programach i instalacjach ramienia robota. Porty przytgczeniowe
sterowniczej stuzg do potgczen zewnetrznych. We/wy to grupy interfejsow elektrycznych uzywanych

do komunikacji i konfiguracji.

Podrecznik uzytkownika 20 UR5e PolyScope X
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3. Twoj robot

Porty potaczen zewnetrznych.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
g [2av 12V(H| PWR(J| [24V(M||24V|H| [OV (H|| OV M| [24V(H|[24V/H| OV |H|| oV H
ué* EIO GND|H | |GND CIO|(l||ClI4 || [COO/M||CO4|H| [DIO(M||DI4|H| DOO/H||DO4H
& [24v ON (| |24V 24V|H|[24v/H| | OV |H|/ OV |H| |24V|H|[24V|H| |OV |[H|| OV |H
E ElS OFF|H| | OV Cl1|H|(CI5|H]| |COl/H||CO5|H| |DI1|H||DI5|H| |DO1{H||DO5H
g 24V 24vV|H|[24v/H| | OV |H|/ OV |H| |24V|H|[24V|H| |OV |[H|| OV |H
% SI0 SSlale]=]> Cl2|(H||Ci6|H| [CO2(H||CO6/H| [DI2(H||DI6|H| DO2/H||DO6/H
> 24V alalala || [24v(m|[24v(m| [ov (|| ov (| [24v/H|[24v/H| [ov [H|| ov|m
HER NN N NN C3H|C7 N CO3M|CO7/H||DI3H||DI7 H| |DO3M||DO7 H
Grupy wejsc i wyjsc (we/wy).

Szczegotowe opisy portow przytgczeniowych skrzynki sterowniczej i we/wy sterownika
zawiera sekcja Instalacja.

URb5e PolyScope X
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3.2.3. Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym urzadzeniem zezwalajacym

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

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

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

Jesli sterownik uczenia jest odtgczony, nalezy podtgczyc¢ i skonfigurowac zewnetrzne
urzgdzenie 3PE. Funkcjonalnos$¢ sterownika uczenia z 3PE rozcigga sie na interfejs
PolyScope, w ktorego nagtéwku znajdujg sie dodatkowe funkcje.

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

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

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

Ombéwienie Przycisk zasilania
sterownika Przycisk zatrzymania awaryjnego
uczenia

Port USB (dostarczany z ostong przeciwpytowg)
Przyciski 3PE

AL Ddp =
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Ruch
swobodny

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

URb5e PolyScope X
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Funkcje przyciskow sterownika uczenia 3PE

Opis @

INFORMACJA
Przyciski urzgdzenia 3PE sg aktywne tylko w trybie recznym. W trybie

automatycznym ruch robota nie wymaga dziatania za pomoca przycisku
urzgdzenia 3PE.

Ponizsza tabela opisuje funkcje przyciskow 3PE.

Pozycja (0]]1 Dziatanie
Przycisk 3PE nie jest Ruch robota Jt'ast .zatr.zy'mywany w trybie
- ! L recznym. Zasilanie nie jest odtgczane od
1 Zwolnienie naciskany. Nie jest L .
o ramienia robota, a hamulce pozostajg
wcisniety. .
zwolnione.
Lekkie Przycisk 3PE jest
2 naciskanie delikatnie naciskany. Umozliwia uruchomienie programu, gdy
(delikatny Jest wcisniety do robot dziata w trybie recznym.
chwyt) punktu srodkowego.
Mocny nacisk | Przycisk 3PE jest Ruch robota jest zatrzymywany w trybie
3 (zacisniecie mocno naciskany. Jest | recznym. Robot dziata w trybie
chwytu) wcisniety az do konca. | zatrzymania 3PE.

Zwolnienie przycisku

Nacisniecie przycisku

Podrecznik uzytkownika
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3.2.4. Informacje ogodlne o interfejsie PolyScope X

Przeglad PolyScope X to graficzny interfejs uzytkownika (GUI) sterownika uczenia, stuzacy do
obstugi ramienia robota za pomocg ekranu dotykowego. Interfejs PolyScope X umozliwia
tworzenie, tadowanie i wykonywanie programow.

Aby
wyswietlié¢

ekran gléwny 1. Dotknij ikony Przegladarka 3D w gtébwnym panelu nawigacyjnym. Daje to

trojwymiarowy widok ramienia robota wedtug wspotrzednych X-Y-Z.
2. Aby zmaksymalizowac¢ obszar wyswietlania 3D, zwin prawe okienko wysuwane za
pomoca paska bocznego:

. s

Dotknij raz ikone Przenies
Dotknij dwukrotnie ikony struktura Programu

' {x}
Dotknij dwukrotnie ikony zmiennych globalnych

Program name

= =] Default a7

oo
oo Preview
i

Application
Relative To S
TCP Offset Name: base ove
B Name: Tool_flange Position
Program Y00mm X:-189.6 mm —
V:-609.7 mm =
Y-00mm
z.261.0mm Program
@ oowm =\ e
Orientation
0l RX:0.00*
RX:0.07
RY:0.00" RY: 17855 {3
a w2 000- Rz:223° (s
uuuuu
P Payload Base

171"
0.000 kg

c 3 Shonlderl
Gravity 98,96

x00mm Elbow
¥:0.0 mm -126.22°
z00mm Wrist1

629"

Wrist2
91.39°

Wrist 3
78"

Robot State

Off
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Ekran Interfejs graficzny PolyScope X jest podzielony w sposéb przedstawiony na ponizszej
Uktad ilustraciji:

Program name
= | & pefault I &

oo
oo

Preview
Application
Relative To o

TCP Offset Name: base -
(il Name: Toal_flange Position
Program Y00 mm X:-189.6 mm —
¥:-609.7 mm —
¥:0.0 mm
Z:261.0 mm Program
@ 0o structure
o Orientation
RX:0.00
g RX:0.07°
RY: 0.00° < . RY:178.55° {x}
Q w000 o RZ:223° Global

Variables

arator d ™
Operat Payload Base

0.000 kg

9171

Shoulder

Center of

Gravity -98.96°
X:0.0 mm Elbow
¥- 0.0 mm -126.22°
2:00 mm Wrist1

-46.29 "

Wrist 2
91.39°

Wrist 3
A.78°

Robot State

off

* Nagtéwek — w czerwonej ramce. Zwany rowniez menedzerem systemu.
Zawiera folder do tadowania, tworzenia i edycji programow oraz dostepu do URCaps.
* Gléwny ekran nawigacji — w zielonej ramce. Zwany rowniez centrum nawigac;ji.
Zawiera ikony/karty umozliwiajgce wybor ekranu gtéwnego:
* lkona z trzema kreskami
* Aplikacja
* Program
* Przegladarka 3D
* Operator Screen
* Pasek boczny — w niebieskiej ramce. Zwany rowniez panelem wielozadaniowym.
Zawiera ikony/pola umozliwiajgce wybor ekranu wielu zadan:
* lkona sumy kontrolnej bezpieczenstwa
* Ruch
* Struktura programu
* Zmienne globalne
* Stopka — w zodltej ramce. Zwana réwniez paskiem sterowania robota.

Zawiera przyciski do sterowania stanem robota, predkoscig i
uruchomieniem/odtwarzaniem programu.

Podrecznik uzytkownika 26 UR5e PolyScope X
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Kombinacje
ekranéw

Gtowny ekran i ekran wielozadaniowy tworzg potgczenie ekranu roboczego robota.
Ekran wielozadaniowy jest niezalezny od ekranu gtéwnego, wiec mozna na nim

wykonywac¢ inne zadania. Na przyktad mozna skonfigurowac program na ekranie
gtébwnym podczas poruszania ramieniem robota na ekranie wielozadaniowym. Mozna
rowniez ukry¢ ekran wielozadaniowy, jesli nie jest potrzebny.

Ekran gtéwny

Zawiera pola i opcje stuzgce do zarzgdzania dziataniami robotéw i ich

monitorowania.

Ekran wielozadaniowy

Zawiera pola i opcje bardzo czesto powigzane z ekranem gtownym.

oo
oo
Application

(i

Program

@

a0

jol

Operator

TCP Offset
Name: Tool_flange
0.0 mm
¥:0.0mm
Z:0.0mm
RX:0.00°

RY:0.00°

Robot State

Off

Program name

=] Default

Preview

Relative To
Name: base
Position
X:-189.6 mm
V:-609.7 mm
2:261.0mm

Orientation
RX:-0.07 "

RY: 178.55*
RZ:223°

Wrist 3
78"

cceo
coct

Program
structure

&3

Global
Variables

+
2

Move

Move

Relative To
base

®

Joints

v

Translate

\

N
X | I
N

e

Iy Q

TCP Smart Skills

Active TCP

Tool_flange

Rotate

70
N

Rysunek 1.1: Ekran gtéwny i ekran wielozadaniowy

Wyswietlanie/ukrywanie
ekranu wielozadaniowego

Dotknij dowolnej ikony na pasku bocznym, aby wyswietli¢ ekran

wielozadaniowy.

Pasek boczny rozszerza sie na Srodek ekranu, dzieki czemu staje sie

widoczny ekran wielozadaniowy.

Dotknij aktualnie wybranego pola na pasku bocznym, aby ukry¢ ekran

wielozadaniowy.

UR5e PolyScope X
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Ekran dotykowy

Opis

Uzywanie
ekranu
dotykowego

Ikony

lkona
nagtéwka

Ekran dotykowy sterownika uczenia jest zoptymalizowany do uzytku w srodowiskach
przemystowych. W odrdznieniu od elektroniki uzytkowej czuto$¢ ekranu dotykowego
sterownika uczenia z zatozenia zapewnia wiekszg odpornos¢ na czynniki Srodowiskowe,
takie jak:

* kropelki wody i/lub kropelki chtodziw maszyn,

* emisja fal radiowych,

* inne przewodzone zaktécenia pochodzace ze srodowiska pracy.

Czuto$¢ na dotyk zostata zaprojektowana tak, aby unikngc¢ fatszywych wyborow w
interfejsie PolyScope X i zapobiec nieoczekiwanym ruchom robota.

Aby uzyskac¢ najlepsze rezultaty, wyboréw na ekranie nalezy dokonywac koniuszkiem
palca. W niniejszej instrukcji/podreczniku jest to okreslane jako dotkniecie.

W razie potrzeby, w celu dokonywania wyboréw na ekranie mozna uzy¢ dostepnego w
handlu rysika. Powyzsza sekcja przedstawia ikony/karty i przyciski dostepne w
interfejsie PolyScope X ich definicje.

lkona Nazwa Opis
Daje dostep do Menedzera systemu.
= Nazwa programu Umozliwia tworzenie, modyfikowanie,

dodawanie programoéw i plikow URCaps.
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Ikony Ikona Nazwa Opis
gtéwnego
ekra.nu . p— Wiecei Dostep do informac;ji o wersji robota,
nawigacyl —_— <cel numerze seryjnym i ustawieniach.
0o Do konfiguracji i okreslania ustawien i
Aplikacja bezpieczenstwa ramienia robota, w tym
oo ey . -
efektorow koncowych i komunikaciji.
oo Proaram Dostep do podstawowych i
g zaawansowanych programéw robota.
@ 3D Umozliwia sterowanie i regulacje ruchu
robota w zakresie wspétrzednych X, Y, Z.
Do obstugi robota za pomocg wstepnie
Q Operator napisanych programow i wyswietlania stanu
robota.
Ikony Ikona Nazwa Opis
wewnatrz Daje dostep do Menedzera systemu.
ikony = Menedzer systemu Umozliwia tworzenie, modyfikowanie,
Hamburger

Informacje o

Ustawienia

Zataduj ponownie

Wytgczenie

dodawanie programoéw i plikow URCaps.

Wyswietlanie informacji o wersji i numerze
seryjnym robota.

Do konfiguracji ustawien systemu, takich
jak jezyk, jednostki, hasto i
zabezpieczenia.

Funkcja zabezpieczen do zastosowania
ustawien domysinych zdefiniowanych w
aplikaciji.

Aby ponownie uruchomic, wtgcz i wytgcz
zasilanie robota.

UR5e PolyScope X
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lkony paska |kona
bocznego
CCcCcC

CCccCcC

Nazwa

Suma kontrolna bezpieczenhstwa

Ruch

Struktura programu

Zmienne globalne

Opis

Dostep do aktywnej sumy kontrolnej
bezpieczenstwa i szczegbétowych
parametréw kazdej czesci ramienia robota
oraz do zmiany trybu pracy.

Kompleksowa funkcja ruchu robota, z
wyszczegolnieniem zigczy, TCP, kotnierza i
podstawy.

Do wyswietlania uporzagdkowanej struktury
utworzonych programéw. Umozliwia dostep
w celu dodawania modutow.

Dostep do utworzonych nazw i wartosci
programoéw.

Podrecznik uzytkownika
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Ikony w Ikona
stopce

000006660

Nazwa

Inicjuj

Play

Krok

Stop

Suwak szybkosci

Opis

Do zarzadzania stanu robota. Gdy jest
CZERWONY, nacisnij go, aby robot
dziatat.

* Czarny, wylgczenie zasilania.
Ramig robota jest w stanie
zatrzymania.

* Pomaranczowy, bezczynnosc.
Ramig robota jest wtgczone, ale
nie jest gotowe do normalne;j

pracy.
* Pomaranczowy, zablokowany.
Ramie robota jest zablokowane.

* Zielony, normalny. Ramie robota
jest witgczone i gotowe do
normalnej pracy.

* Czerwony, btad. Robot jest w
stanie btedu, na przyktad po
zatrzymaniu awaryjnym (e-stop).

* Niebieski, przejscie. Robot
zmienia stan, na przykfad trwa
zwalnianie hamulca.

Uruchamia aktualnie zatadowany
program.

Umozliwia uruchomienie programu w
pojedynczych krokach.

Zatrzymuje aktualnie zatadowany
program.

Do zarzadzania stanu robota. Gdy jest
CZERWONY, nacisnij go, aby robot
dziatat.

Suwak Reczny tryb wysokiej predkosci
jest dostepny tylko w trybie recznym po
skonfigurowaniu tréjpozycyjnego

o = Tryb reczny urzadzenia zezwalajgcego. Reczny tryb
; 250 mm/s wysdokklt?J . wysokiej predkosci umozliwia chwilowe
pregkosc zwiekszenie predkosci zaréwno
narzedzia, jak i tokcia powyzej
domysinego limitu predkosci.
UR5e PolyScope X 31 Podrecznik uzytkownika
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Ikony na lkona
ekranie
gtébwnym /[\

N2

Nazwa

Przenies$ w gore

Przenies w dot

Cofnij

Cofnij przywrécenie

Zablokuj/
Odblokuj

Kopiuj

Wklej

Wytnij

Usun

Opis

Przesuwa w gore wezet polecen w ramach
drzewa programu.

Przesuwa w dot wezet polecen w ramach
drzewa programu.

Przywraca ostatni ruch w ramach wezta polecen
na drzewie programéw.

Cofa przywrocenie ostatniego ruchu w ramach
wezta polecen na drzewie programéw.

Wstrzymuje i wytgcza wstrzymanie wezta
polecen na drzewie programéw.

Kopiuje wezet polecen do innego drzewa
programu.

Wkleja wezet polecen do innego drzewa
programu.

Wycina wezet polecen z drzewa programu.

Usuwa wezet polecen z drzewa programu.
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4. Bezpieczenstwo

Opis

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

Projekt i instalacja systemu nie sg tutaj opisane.

4.1. Ogolne

Opis

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

Q OSTRZEZENIE
W celu zapewnienia bezpieczenstwa personelu i sprzetu nalezy
przeprowadzic¢ ocene ryzyka w danym zastosowaniu.

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

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

@ INFORMACJA
Firma Universal Robots zrzeka sie jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w

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

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

© - B B B B

O & 6

OSTRZEZENIE

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

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

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

OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

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

PRZESTROGA

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

UZIEMIENIE

Wskazuje uziemienie.

UZIEMIENIE OCHRONNE
Wskazuje uziemienie ochronne.

INFORMACJA

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

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Wskazuje bardziej szczegdtowe informacje, z ktérymi nalezy zapoznac sie
w podreczniku.
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4. Bezpieczenstwo

4 3. Ogolne ostrzezenia i przestrogi

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

dalszych czesciach.

A

OSTRZEZENIE

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

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

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

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

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

Nalezy unika¢ uzywania robota, jesli jest uszkodzony.

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

Nalezy unikac¢ wktadania palcéw za wewnetrzng pokrywe skrzynki
sterowniczej.

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

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

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

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

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

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

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

zacisku.

Wymagane moga byc¢ rekawice ochronne i/lub okulary ochronne.

UR5e PolyScope X

35 Podrecznik uzytkownika



R
4. Bezpieczenstwo UNIVERSAL ROBOTS

f E OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

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

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

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

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

é PRZESTROGA
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka przed integracjg i obstugg moze zwiekszy¢
ryzyko obrazen.

* Przed przystgpieniem do pracy nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka i
ograniczy¢ ryzyko.

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

* Zapozna;j sie z informacjami dotyczgcymi oceny ryzyka.

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

* Przetestuj oddzielnie wszystkie funkcje i program robota.

* Zapozna;j sie z informacjami dotyczacymi uruchomienia.

INFORMACJA
Bardzo silne pola magnetyczne mogg uszkodzi¢ robota.

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

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Sprawdz, czy wszystkie urzgdzenia mechaniczne i elektryczne sg

zainstalowane zgodnie z odpowiednimi specyfikacjami i ostrzezeniami.
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4 4 Integracja i odpowiedzialnosc

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

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

* wykonywanie oceny ryzyka dla kompletnego systemu robota,

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

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

* sprawdzenie poprawnosci zaprojektowania, zainstalowania i zintegrowania aplikaciji
robota,

* stworzenie instrukcji obstugi,

* oznaczenie instalacji robota wtasciwymi znakami i informacjami kontaktowymi
integratora,

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

4.5. Kategorie zatrzymania

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

Kategorie Opls

zatrzymania

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

*Zatrzymanie robota poprzez zasilanie dostepne w napedach przy

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

1

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

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

Prawidiowe 1. Przetransportuj robota na miejsce za pomocg wozka widtowego.

podnoszenie i 2. Otworz opakowanie zgodnie z rysunkiem.
przenoszenie

4 %

3. Zamocuj ramie robota za pomoca zawiesia.
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4. Podnies ramie robota z opakowania za pomocg paska i haka.

é PRZESTROGA
Do podnoszenia ciezszego ramienia robota nalezy uzywac sprzetu do
podnoszenia.

5. Gdy robot jest podniesiony, podeprzyj go, aby sie obrdcit i zwist, jak pokazano na rysunku.
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Montowanie Ramig robota mozna zamontowac bocznie, do goéry nogami lub pod katem (+45°).
ramienia
robota

Montaz boczny Montaz katowy (x45°)

—

Montaz do gory nogami
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1. Zamontuj ramie robota. Dokre¢ $ruby i zastosuj moment obrotowy okreslony w
odpowiedniej instrukcji obstugi.

2. Zdejmij pasek.

3. Wigcz zasilanie robota i zmienh potozenie przegubu barkowego w zamierzony sposaéb.

INFORMACJA
W przypadku montazu bocznego nie ma potrzeby wigczania robota.

4. Zaléz ponownie pasek.
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5.1. Ramierobota

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

5.2. Control Box and Teach Pendant

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

UR5e PolyScope X
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6. Montaz i mocowanie

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

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

1. Rozpakowac ramie robota oraz skrzynke sterownicza.

2. Zamontuj ramie robota na solidnej, wolnej od wibracji powierzchni.

3. Umiesc¢ skrzynke sterowniczg na stopie.

4. Podtacz kabel robota do ramienia robota i skrzynki sterownicze;j.

5. Podigcz skrzynke sterowniczg do sieci lub gtéwnego kabla zasilajgcego.

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

* Upewnij sig, ze ramig robota jest przymocowane do wytrzymatej
powierzchni
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6.1. Zabezpieczanie ramienia robota

Opis f)l Surface on which the robot is fitted
x
A £7]0.05)
n w an
N—
|
N
©
S
¢ 8 FG8 0008 ¥ 8.5 min.
8 FG8 10006 X 10 ¥ 8.5 min.
]
Wymiary i uktad otworéw do montazu robota.
Aby .
wylaczyé ﬁ OSTRZEZENIE
zasilanie Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch mogg spowodowac urazy.
ramienia * Zasilanie ramienia robota nalezy wytgczy¢, aby zapobiec
robota nieoczekiwanemu uruchomieniu podczas montazu i demontazu.

1. Po lewej stronie stopki dotknij ikony Stan robota, aby wytgczy¢ ramie robota.
Ikona zmieni kolor z zielonego na biaty.

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

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

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

UR5e PolyScope X 45 Podrecznik uzytkownika



6. Montaz i mocowanie

R
UNIVERSAL ROBOTS

Aby
zabezpieczyé
rami¢ robota

2.

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

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

Jesli wymagany jest doktadny ponowny montaz robota, uzyj otworu @8 mm i
szczeliny @8x13 mm z odpowiednimi kotkami pozycjonujgcymi ISO 2338 @8 h6 w
ptycie montazowe;j.
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6.2. Wymiarowanie stanowiska

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

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

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

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

Rysunek: Definicja sity i momentu przy kotnierzu podstawy.
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Wymiarowani Wielko$¢ obcigzen zalezy od modelu robota, programu i wielu innych czynnikéw.
e stanowiska Wymiarowanie stanowiska powinno uwzglednia¢ obcigzenia generowane przez ramie
robota podczas normalnej nieprzerwanej pracy oraz podczas ruchu zatrzymania kategorii

0,1i2.

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

kategorii zatrzymania.

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

Rzeczywiste obcigzenia nie przekroczg tych wartosci.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR5e

450

1090

750

910

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

Model robota

Mz [Nm]

Fz[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR5e

380

950

630

750

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

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

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

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

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

é OSTRZEZENIE
* Potencjalne zagrozenia zwigzane z przewrdceniem.

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

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

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

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

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

6.3. Opismontazu

Opis Zawiera cztery otwory z gwintem M6 do mocowania narzedzia do
Kotnierz kotnierza narzedzia. Nalezy stosowac¢ sruby M6 klasy wytrzymatosci 8.8 i
narzedzia dokrecac je momentem 8 Nm. Jesli jest wymagane bardzo doktadne

pozycjonowanie narzedzia, nalezy zastosowac kotek do otworu @6 mm.
Skrzynka Skrzynke sterowniczg mozna zawiesic¢ na scianie lub umiesci¢ na

sterownicza posadzce.

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

OSTRZEZENIE

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

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

OSTRZEZENIE
Niestabilny montaz moze by¢ przyczyng urazow.

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

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

skrzynki
sterowniczej

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

35 289 35
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6.3.2. Odstep skrzynkisterownicze]

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

1 200 mm

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

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

* Skrzynke sterowniczg (IP44) nalezy umiesci¢ w otoczeniu
odpowiednim do stopnia ochrony IP.
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6.4. Przestrzen robocza i operacyjna

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

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

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

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

Przestrzen Cylindryczna bryta znajduje sie zaréwno bezposrednio nad, jak i pod podstawg robota.
robocza Robot wystaje na odlegto$¢ 850 mm od przegubu podstawowy.

Przod Widok pod katem
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6.4.1. Osobliwosc

Opis Osobliwosc to pozycja, ktéra ogranicza ruch i mozliwos¢ pozycjonowania robota. Ramie
robota moze przestac poruszac sie lub wykonywac bardzo nagte i szybkie ruchy, jesli zbliza
sie do lub oddala od punktu osobliwego. Podczas umieszczania robota w przestrzeni
roboczej i definiowania przestrzeni pracy wazne jest, aby wzig¢ pod uwage pozycje
osobliwosci opisang ponize;.

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

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

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

* Wyrownanie nadgarstka

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

przestrzeni

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

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

roboczej

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

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

bez wzgledu na przestrzen robocza.

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

6.4.2. Instalacja stacjonarna i ruchoma

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

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

* zarowno ramie robota jak i podstawa robota
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©.5. Pofaczenia robota: kabel kotnierza podstawy

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

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

Po nawigzaniu potgczenia z robotem mozna zablokowac oba ztgcza.

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

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

INFORMACJA

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

* Nie podigczac kabla kotnierza podstawy bezposrednio do skrzynki
sterownicze;j.
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©.6. Potgczenia robota: kabelrobota

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

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

skrzynki

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

sterownicze) skrzynki sterowniczej i zablokowany.

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

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

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

* Nie wolno przedtuza¢ ani modyfikowa¢ oryginalnego kabla robota.
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©./. Pofaczenia zasilania sieciowego

Opis Kabel zasilania ze skrzynki sterowniczej ma na koncu standardowy wtyk IEC. Do wtyku IEC
nalezy podigczy¢ odpowiedni dla danego kraju wtyk lub kabel.

@

INFORMACJA

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

* IEC 61000-6-4: rozdziat 3.1.12 lokalizacja przemystowa:
,Lokalizacje charakteryzujgce sie oddzielng siecig energetyczna,
zasilang z transformatora wysokiego lub sredniego napiecia,
przeznaczong do zasilania instalacji”
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Potaczenia Aby zasili¢ robota, skrzynke sterowniczg nalezy podtgczy¢ do sieci elektrycznej za
zasilania pomocg dostarczonego przewodu zasilajgcego. Ztgcze IEC C13 na przewodzie
sieciowego zasilajgcym podtgcza sie do wejscia urzadzenia IEC C14 w dolnej czesci skrzynki

sterowniczej.

é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Niewtasciwe umieszczenie potgczenia zasilania moze prowadzi¢ do
obrazen.

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

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

@ INFORMACJA
Podczas podfgczania do skrzynki sterowniczej nalezy zawsze uzywac

kabla zasilajgcego z wtyczkg $cienng wiasciwg dla danego kraju.

W krajach z siecig o napieciu <200 V AC nalezy uzywac przewodu
zasilajgcego o obcigzalnosci pradowej 15 A.

W krajach z siecig o napigciu >200 V AC nalezy uzywac przewodu
zasilajgcego o obcigzalnosci pradowej 10 A.

Nie stosowac adaptera.

W ramach instalaciji elektrycznej nalezy zapewnic:
* Uziemienie
* Bezpiecznik gtowny
* Wytacznik réznicowo-prgdowy
* Zamykany (w pozycji wylgczenia) przetgcznik
Nalezy zainstalowa¢ wylgcznik gtéwny, pozwalajacy z fatwoscig wylgczy¢ wszystkie

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

Parametr Min. Typ. \ELGH Jednostka
Napiecie wejsciowe 90 - 264 VAC
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (90-200 V) 8 - 16 A
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (200-264 V) 8 - 16 A
Czestotliwos¢ wejsciowa 47 - 440 Hz
Moc w stanie gotowosci - - <1,5 w
Znamionowa moc robocza 90 150 325 w
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OSTRZEZENIE: ENE