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1. Uvod

Uvod

O tejto
prirucke

Vylaéenie
zodpovednosti
za obsah

Online
prirucky

Blahozelame vam k zakupeniu vasho nového robota Universal Robots, ktory sa sklada z
robotického ramena (manipulatora), riadiacej skrinky a prenosného terminalu.

Robotické rameno, pdvodne navrhnuté tak, aby napodobriovalo rozsah pohybu fudskej ruky,
sa sklada z hlinikovych rurok, ktoré su kibovo spojené Siestimi kibmi, o umoZziuje vysoku
flexibilitu vasej automatizacnej instalacie.

Patentované programovacie rozhranie Universal Robots, PolyScope, umozniuje vytvarat,
nacitat a spustat automatiza¢né aplikacie.

Tato prirucka obsahuje bezpec€nostné informacie, pokyny na bezpe¢né pouzivanie a
pokyny na montaz ramena robota, riadiacej skrinky a prenosného terminalu. Najdete tu aj
pokyny, ako zacat instalovat a ako zac¢at programovat robota.

Precitajte si informacie o UCele pouzitia a dodrziavajte ich. Vykonajte hodnotenie rizik.
InStalujte a pouzivajte v sulade s elektrickymi a mechanickymi Specifikaciami uvedenymi v
tejto pouzivatelskej prirucke.

Posudenie rizik si vyzaduje pochopenie nebezpeclenstiev, rizik a opatreni na znizenie rizik
pre aplikaciu robota. Integracia robota si méze vyzadovat zakladnu urover mechanického
a elektrického vzdelania.

Universal Robots A/S nad'alej zlepSuje spoflahlivost a vykonnost svojich produktov, a
preto si vyhradzuje pravo aktualizovat produkty a produktovd dokumentaciu bez
predchadzajuceho upozornenia. Universal Robots A/S dba na to, aby bol obsah
pouzivatelskej priru¢ky/priruc¢iek presny a spravny, ale nenesie zZiadnu zodpovednost za
pripadné chyby alebo chybajuce informécie.

Tato priru¢ka neobsahuje informacie o zaruke.

Prirucky, navody a manudly si moZzete precitat online. Velké mnozstvo dokumentov sme
zhromazdili na https://www.universal-robots.com/manuals

* Prirucka softvéru PolyScope s popisom a pokynmi pre softvér
* Servisna prirucka s pokynmi na rieSenie problémov, udrzbu a opravy
* Adresar skriptov so skriptovanim pre hibkové programovanie
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UR+

Akadémia

myUR

Balik pre
vyvojarov

Podpora

Féra UR

Online showroom UR+ www.universal-robots.com/plus poskytuje Spickové produkty na
prispOsobenie vasej aplikacie robota UR. VSetko, ¢o potrebujete, na jednom mieste: od
nastrojov a prisluSenstva az po softvér.

Produkty UR+ sa pripdjaju k robotom UR a spolupracuju s nimi, aby sa zabezpecilo
jednoduché nastavenie a celkovo bezproblémové pouzivanie. V8etky produkty UR+ su
testované spolo¢nostou UR.

Prostrednictvom nasej softvérovej platformy plus.universal-robots.com mézete tiez ziskat
pristup k partnerskému programu UR+ a navrhovat pouzivatelsky privetivejSie produkty pre
roboty UR.

Stranka UR Academy academy.universal-robots.com ponuka r6zne moznosti Skolenia.

Portal myUR vam umoznuje registrovat vSetkych vasich robotov, sledovat servisné pripady
a odpovedat na vS§eobecné otazky podpory.

Prihlaste sa na myur.universal-robots.com a ziskajte pristup na portal.

Na portali myUR sa vaS$e pripady rieSia bud’ u vasho preferovaného distributora, alebo sa
eskaluju k timom zékaznickeho servisu spolocnosti Universal Robots.

Mozete si tiez predplatit monitorovanie robotov a spravovat d'alSie pouzivatelské ucty vo
vasej spolo¢nosti.

UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite je subor vSetkych
nastrojov potrebnych na vytvorenie celého rieSenia vratane vyvoja URCaps, prispdsobenia
koncovych efektorov a integracie hardvéru.

Stranka podpory www.universal-robots.com/support obsahuje iné jazykove verzie tejto
prirucky

Stranka fora UR forum.universal-robots.com umoznuje nadSencom robotov vSetkych Grovni
zruénosti prepojit sa s UR a navzajom, klast otazky, vymienat si informacie. Hoci forum UR
vytvorila spolo¢nost UR+ a nasi administratori s zamestnancami spolo¢nosti UR, vacsinu
obsahu vytvarate vy, pouzivatelia fora UR.
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2. Zodpovednost a zamyslane pouzitie

2.1. Obmedzenie zodpovednosti

Popis Ziadne informacie uvedené v tejto priru¢ke sa nesmu chapat ako zaruka spoloénosti UR, ze
priemyselny robot nespdsobi zranenie alebo Skodu, a to ani v pripade, ze priemyselny robot
dodrziava vSetky bezpecnostné pokyny a informacie na pouzivanie.

2.2.UrCené pouzitie

Popis
UPOZORNENIE
Spoloc¢nost Universal Robots nenesie ziadnu zodpovednost za

neschvalené pouzitie svojich robotov alebo pouzitie, na ktoré nie su urené,
a spoloc¢nost Universal Robots neposkytuje Ziadnu podporu pre
neumyselné pouzitie.

PRECITAJTE SIV NAVODE
Ak sa robot nepouziva v sulade s jeho uré¢enim, méze dojst k nebezpecnym

situaciam.

* Precitajte si a dodrziavajte odporucania pre zamysSlané pouzitie a
Specifikacie uvedené v pouzivatelskej prirucke.

Roboty Universal Robots su priemyselné roboty ur€ené na manipulaciu s
nastrojmi/koncovymi efektormi a pevnymi su¢astami, alebo na spracovanie &i prepravu
komponentov alebo produktov.

VSetky roboty UR su vybavené bezpecnostnymi funkciami, ktoré su zamerne navrhnuté tak,
aby umoznovali aplikacie na spolupracu, kde roboticka aplikacia pracuje spolu s ¢lovekom.
Nastavenia bezpecnostnych funkcii musia byt nastavené na vhodné hodnoty podfa
posudenia rizika aplikacie robota.

Robot a ovladacia skrinka su uréené na pouzitie vo vnutri, kde zvy€ajne dochadza len k
nevodivému znecisteniu, t. j. Prostredia so stupriom znecistenia 2.

Spolupracujuce aplikacie su urené len pre aplikacie, ktoré nie s nebezpecné, ak je cela
aplikacia vratane nastroja/koncového efektora, obrobku, prekazok a inych strojov nizko
rizikova podfa posudenia rizika konkrétnej aplikacie.

UR7e PolyScope X 15 Navod na pouzivanie
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A

VAROVANIE

Pouzivanie robotov UR alebo vyrobkov UR mimo uréenych uc¢elov méze mat za
nasledok zranenia, smrt a/alebo Skody na majetku. Nepouzivajte robot alebo
vyrobky UR na Ziadne z nizSie uvedenych neiumyselnych pouziti a aplikacii:

* Lekarske pouzitie, t. j. pouzitie suvisiace s chorobou, zranenim alebo
postihnutim u fudi vratane tychto ucelov:

* Rehabilitacia

* Hodnotenie

* Kompenzacia alebo zmiernenie nasledkov

* Diagnostika

* Liecba

* Chirurgické

* Zdravotna starostlivost

* Protézy ainé pomdcky pre telesne postihnutych

* Akékolvek pouzitie v blizkosti pacienta/pacientov
* Manipulacia, zdvihanie alebo preprava oséb

* Akékolvek pouzitie, ktoré si vyzaduje dodrziavanie Specifickych
hygienickych a/alebo sanitaénych noriem, ako je blizkost alebo priamy
kontakt s potravinami, napojmi, farmaceutickymi a/alebo kozmetickymi
vyrobkami.

* Mazivo pre spoje UR unikad a moze sa uvolfovat aj vo forme pary
do ovzdusia.

* Kibové mazivo UR nie je ,potravinarske®.

* Roboty UR nespihaja’iiadne normy pre potraviny, Narodnu nadaciu
pre sanitaciu (NSF), Urad pre potraviny a lieCiva (FDA) ani
hygienické normy.

Hygienické normy, napriklad ISO 14159 a EN 1672-2, vyZzaduju vykonanie
hodnotenia hygienickych rizik.

* Akékolvek pouzitie alebo akakolvek aplikacia, ktora sa odchyluje od
zamyslaného pouzitia, Specifikacii a certifikacii robotov UR alebo vyrobkov
UR.
* Nespravne pouzivanie je zakdzané, pretoze vysledkom méze byt smrt,
zranenie os6b a/alebo poSkodenie majetku
SPOLOCNOST UNIVERSAL ROBOTS VYSLOVNE ODMIETA AKUKOLVEK
VYSLOVNU ALEBO PREDPOKLADANU ZARUKU VHODNOSTI NA
AKEKOL'VEK KONKRETNE POUZITIE.

Navod na pouzivanie
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2. Zodpovednost a zamyslané pouzitie

A

VAROVANIE

Nezohladnenie dodato¢nych rizik vyplyvajlcich z dosahu, uzitoéného zatazenia,
prevadzkovych krutiacich momentov a rychlosti spojenych s pouzitim robotov
mbéze mat za nasledok zranenie alebo smrt.
* Hodnotenie rizik vasej aplikacie musi zahfiat rizika spojené s dosahom,
pohybom, uzitoénym zatazenim a rychlostou robota, koncového efektora
a obrobku.

VAROVANIE

Koncové uzavery robotov série e neupravuijte ani nemerite. Uprava moze
spoOsobit nepredvidané nebezpecenstvo. Vsetky autorizované demontaze a
opatovné montaze musia byt vykonané v servisnom stredisku UR alebo ich
moézu vykonat kvalifikované osoby podla najnovsej verzie véetkych prislusnych
servisnych priruciek.

UR7e PolyScope X
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3. Vas robot

UNIVERSAL ROBOTS

3.Vasrobot

3.1. Technicke specifikacie UR7e

Typ robota

UR7e

Maximélne uzito¢né zatazenie

7,5kg/16,51b

Dosah

850 mm/33.5in

Stupne volnosti

6 rotaénych kibov

Programovanie

PolyScope 5 GUI na 12-palcovej dotykovej obrazovke

alebo grafické rozhranie PolyScope X na 12“ dotykovej obrazovke

Spotreba energie (priemerna)

570 W (max.)

Priblizne 250 W pri pouziti typického programu

Rozsah okolitej teploty

0-50 °C. Pri teplotach okolia nad 35 °C moze robot pracovat so znizenou rychlostou a

vykonom.
Bezpecnostné funkcie 17 sofistikovanych bezpe&nostnych funkcii. PLd kategérie 3 v slade s: EN ISO 13849-1.
Klasifikécia IP P54
Rameno robota: menej ako 60 dB(A)
Hiuk
Riadiaca skrinka: menej ako 50 dB(A)
Porty V/V néstroja 2 digitalne vstupy, 2 digitalne vystupy, 2 analégové vstupy

Napajanie V/V nastroja a napatie

1,5 A (dvojkolikovy) 1 A (jednokolikovy) & 12 /24 V

Presnost snimaca nuteného kritiaceho momentu

4N

Rychlost

Kiby: max 180 °/s .

Nastroj: Priblizne 1 m/s / priblizne 39,4 in/s.

Opakovatelnost pozicie

+0,03mm/+0.0011in (1.1 mils) podfa ISO 9283

Rozsahy spojov + 360 ° pre v3etky kiby okrem kibu + 160 °
Stopa @151 mm/5.9in
Materidly Hlinik, PC/ASA plast

Hmotnost ramena robota

20,7 kg/45.7 Ib

Frekvencia aktualizacie systému

500 Hz

Rozmery riadiacej skrinky (S x V x H)

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

Porty V/V riadiacej skrinky

16 digitalnych vstupov, 16 digitalnych vystupov, 2 analégové vstupy, 2 analégové vystupy

Napajanie V/V riadiacej skrinky

24V 2 A v ovladacej skrinke

Komunikacia

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

Komunikacia o nastroji

RS

Zdroj napajania riadiacej skrinky

100-240 VAC, 47-440 Hz

Menovity skratovy prud (SCCR)

200A

Kabel TP: prenosny terminal k riadiacej skrinke

4,5m /177 palcov

Kébel robota: rameno robota na ovladaciu skrinku (moznosti)

Standard (PVC) 1 m/39 palcov x 12,1 mm

Standard (PVC) 3 m/118 palcov x 12,1 mm

Standard (PVC) 6 m/236 palcov x 12,1 mm

Standard (PVC) 12 m/472,4 palcov x 12,1 mm
Vysoka flexibilita (PUR) 6 m/236 palcov x 13,4 mm
Vysoka flexibilita (PUR) 12 m/472,4 palcov x 13,4 mm
Vysoka flexibilita (PUR) 6 m/236 palcov x 14,6 mm

Vysoka flexibilita (PUR) 12 m/472,4 palcov x 14,6 mm

Navod na pouzivanie
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3.2. Obsah balenia

V krabiciach

* Rameno robota

* Riadiaca skrinka

* Prenosny terminal alebo 3PE Prenosny terminal
* montdznu konzolu na riadiacu skrinku,

* Montazny drziak pre Prenosny terminal 3PE

* klU€ na otvorenie riadiacej skrinky,

* Kabel na pripojenie ramena robota a ovladacej skrinky (v zavislosti od velkosti
robota je k dispozicii viacero moznosti)

* Sietovy kabel alebo napajaci kabel kompatibilny s vasim regionom
* Okruhly popruh alebo zdvihaci popruh (v zavislosti od velkosti robota)
* Adaptér kabla nastroja (v zavislosti od verzie robota)

* tento navod.

3.2.1. Rameno robota

O ramene
robota

Kiby, zakladfia a priruba nastroja su hlavné komponenty robotického ramena. Riadiaca
jednotka koordinuje pohyb kibov na pohyb ramena robota.

Pripojenie koncového efektora (nastroja) k prirube nastroja na konci ramena robota
umoznuje robotovi manipulovat s obrobkom. Niektoré nastroje maju Specificky el okrem
manipulacie s dielom, napriklad kontrola kvality , nanasanie lepidiel a zvaranie.

UR7e PolyScope X

19 Navod na pouzivanie



R
3. Vas$ robot UNIVERSAL ROBOTS

‘Wirlst 1 jaind

Wish 2 joint

/a%

Fease

aeo AT o I"1_'

Etocrw jodnit
Hlavné komponenty ramena robota.

* Zakladna: kde je rameno robota namontované.

+ Rameno a kib: vykonavaju vaésie pohyby.

* Zapastie 1 a Zapastie 2: vykonavaju jemnejSie pohyby.
» Zapastie 3: kde je nastroj pripevneny k prirube nastroja.

Robot je CiastoCne skompletizovany stroj, a preto je k nemu prilozeny Certifikat o zalozeni
spolocnosti. Pre kazdu aplikaciu robota sa vyzaduje posudenie rizika.

3.2.7. Riadiaca skrinka

O riadiacej Riadiaca skrinka obsahuje pripojovacie porty a vstupy a vystupy ovladaca (V/V) pouzivané

skrinke v programoch a inStalaciach ramien robota. Pripojovacie porty sa pouzivaju na externé
pripojenia. V/V su skupiny elektrickych rozhrani pouzivanych na komunikaciu a
konfiguraciu.
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Externé pripojovacie porty.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
g 24V 12vil PWRF 24v(H |24V ov|H|| ov|H| |24V|H||24V|H ov (M| ov|(H
;; EIO GND|H | |GND Clo|H||{Cl4|H| |COO/H||CO4|/H| |DIO|H||DI4|H| [DOO|H|[DO4H
% 24V ON (M| [24V 24v(H||24vIH ov|H|| ov|H| |24V|H||24V|H ov (M| ov|(H
E Ell OFF|H| | OV Cl1|H||CI5|H| |[CO1/M|(cOo5/H| [DI1|H|(DI5(H| |DO1/M||DO5 N
§ 24V 24v(H||24vIH ov|H|| ov|H| |24V|H||24V|H ov (M| ov|(H
g S10 = S, olol>]> Cl2|H||Cl6|H| |CO2(H||cCO6/H| |DI2|H||DI6|H| [DO2|H|[DO6|H
5',' 24V ola o|a § o(|24v|IH||24v|H ov|H|| ov|H| |24V|H||24V|H ov |H|l ov|H
HER H|H H|E NN C3 H|C7|H| co3HM|co7/Hl| |DI3H|DI7 H| DO3 M| DOo7H

Skupiny vstupov a vystupov (V/V).

Podrobny popis pripojovacich portov riadiacej skrinky a ovladaca V/V najdete v Casti
InStal4cia.

3.2.3. Prenosny terminal s trojpolohovym pomocnym zariadenim

Popis

V zavislosti od generacie robota méze vas Prenosny terminal obsahovat zabudované
zariadenie 3PE. Nazyva sa 3-polohovy aktivacny Prenosny terminal (3PE TP).
Roboty s vy$$im uzitoénym zatazenim mozu pouzivat iba 3PE TP.

Ak pouzivate 3PE TP, tlacidla sa nachadzaju na spodnej strane Prenosného terminalu, ako
je znazornené nizsie. Podla svojich preferencii mézete pouzit ktorékolvek tlacidlo.

Ak je Prenosny terminal odpojeny, musite pripojit a nakonfigurovat externé zariadenie 3PE.
Funkcionalita 3PE TP sa rozSiruje na rozhranie PolyScope, kde su v zahlavi dalSie funkcie.

UPOZORNENIE
* Ak ste si zakupili robot UR15, UR20 alebo UR30, Prenosny terminél
bez 3PE nebude fungovat.

* Pouzivanie robota UR15, UR20 alebo UR30 vyzZaduje externé
pomocné zariadenie alebo Prenosny terminal 3PE pri programovani
alebo uceni v rdmci dosahu robotickej aplikacie. Pozri ISO 10218-2.

* Prenosny terminal 3PE nie je su¢astou skrinky OEM Control Box,
preto nie je k dispozicii funkénost zariadenia.
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Prehfad TP

Tlacidlo napajania

Tla¢idlo nidzového zastavenia
Port USB (s krytom proti prachu)
Tlacidla 3PE
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Vofny chod Pod obomi tlacidlami 3PE je znazorneny symbol vofného chodu robota, ako je uvedené na
obrazku nizSie.
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Funkcie tlacidiel prenosného terminalu 3PE

Popis
@ UPOZORNENIE

Tlacidla 3PE su aktivne len v manualnom rezime. V automatickom rezime
pohyb robota nevyzaduje akciu tlaCidla 3PE.

V nasledujucej tabulke su opisané funkcie tlacidiel 3PE.

Poloha Popis Akcia
Na tlacidlo 3PE Pohyb robota sa zastavi v manualnom
1 Uvolnené nepOsobi ziadny tlak. rezime. Napajanie nebude od robota
Nie je stlacené. odpojené a brzdy zostanu uvofnené.
Jemne Na tlacidlo 3PE pbsobi N , g
stlacenie . . Ked je robot v manualnom rezime,
2 . , slaby tlak. Je stlacené vy L
(iemné . umoznuje prehranie vasho programu.
. do strednej polohy.
uchopenie)
iiné . .
Si n? . Na tlacidlo 3PE pdsobi . ,
stlacenie . . . Pohyb robota sa zastavi v manualnom
3 o piny tlak. Je stlatené .. .
(silné . , rezime. Robot vykonal zastavenie 3PE.
. uplne dovnutra.
uchopenie)

Uvolnenie tlacidla

Stlacenie tlacidla

Navod na pouzivanie

24

UR7e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



R
UNIVERSAL ROBOTS 3. Va5 robot

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

3.2.4. Prehlad systému PolyScope X

Prehfad PolyScope X je grafické pouzivatelské rozhranie (GUI) nainStalované na prenosnom
terminali, ktoré ovlada rameno robota prostrednictvom dotykovej obrazovky. Rozhranie
PolyScope X umoznuje vytvarat, nacitavat a spustat programy.

Zobrazenie
hlavnej

obrazovky 1. Kliknite na ikonu 3D prehliadaca v hlavnej ponuke. Ziskate tak trojrozmerné

zobrazenie ramena robota v suradniciach X-Y-Z.

2. Ak chcete maximalizovat plochu 3D zobrazenia, pravu zasuvku zrolujte pomocou
boc¢ného panela:

. s

Raz tuknite na ikonu Pohyb

Dvakrat tuknite na ikonu Struktdry programu

Dvakrat tuknite na ikonu Globalne premenné

_ Program name
= B pefault a

oo Preview

Appiication
Relative To
TCPOffset Neme:base
(i) Name: Tool_flange ] Position
Progam X00mm X -189.6 mm
¥:-609.7 mm
Y:00mm
z.261.0mm
@ | zoomm
» Orientation
RX:0.00"
RX-0.07°
RY:000° : . RY:178.55
2 RZ:0.00° p y 9 AZ:223°
Operator d b Base
Payload
9171
0.000kg
Conteror Shoulder
Gravity 9895
X00mm Elbow

IO 12622°

Z:00mm Wrist1
46.29°

Wrist2
9139°

Wrist 3
a78°

Robot State
off
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Obrazovka Grafické pouzivatelské rozhranie PolyScope X je rozdelené podfa nasledujuceho
RozlozZenie obrazku:
= B Defat
g8 Preview
Application Relative To
TCP Offset Name: base
(i Name: Tool_flange .
| [ ooy
Z:D.D mm e
» 000" Qﬁem:l(i]:r:
al o "
Gperator Paylond N Base
10.000 kg e
conterof Shoulder
Gravity 98.96 "
%:0.0mm Elbow

¥:00mm

Z00mm

Robot State
Off

12622°

Wrist1
46.29"

Wrist2
9139*

Wrist 3
178"

* Zahlavie - v Cervenom ramceku. Nazyva sa tiez spravca systému.

Obsahuje prieCinok na nacitanie, vytvaranie a Upravu programov a pristup k
URCaps.

Hlavna navigécia - v zelenom ramceku. Nazyva sa tiez navigaéné centrum.

Obsahuje ikonu/polia na vyber hlavnej obrazovky:
* lkona hamburgera
* Aplikacia
* Program
* Prehliadac 3D
* Operator Screen
Boé&ny panel - v modrom ramceku. Nazyva sa tiez panel multitaskingu.
Obsahuje ikonu/polia na vyber obrazovky s viacerymi tlohami:
* lkona bezpectnostného kontrolného suctu
* Pohyb
* Struktura programu
* Globalne premenné

Paticka - v zItom ramceku. Nazyva sa tiez ovladaci panel robota.

Obsahuje tlacidla na ovladanie stavu robota, rychlosti a spustenia/prehravania

programu.
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Kombinacie Hlavna obrazovka a obrazovka multitaskingu tvoria kombinaciu operaénych obrazoviek
obrazoviek robota.
Obrazovka multitaskingu je nezavisla od hlavnej obrazovky, takZze mézZete vykonavat
samostatné ulohy. Mozete napriklad konfigurovat program na hlavnej obrazovke a
zaroven pohybovat ramenom robota na obrazovke multitaskingu. Ak obrazovku
multitaskingu nepotrebujete, mézete ju skryft.

* Hlavna obrazovka
Obsahuje polia a moznosti na spravu a monitorovanie ¢innosti robota.
* Obrazovka multitaskingu

Obsahuje polia a moznosti, ktoré ¢asto suvisia s hlavnou obrazovkou.

Program name 0 T,
= B pefault « | o o
@ Move Joints TCP Smart Skills
coce
cece
oo
aa Preview e
applcation — —
Relative To i base hd Toal_flange h
a TCP Offset Name: base =
Name: Tool_flange -
Program Pasition Translate Rotate
X:0.0mm X:-189.6 mm —
¥:-609.7 mm -
¥: 0.0 mm
@ Z:261.0 mm PK'BE""‘
200D strusture - -
5 o 000- Orientation / \. / \.
RX:-0.07* x| I |
Rros0- e RC AN,
Q RZ: 0.00.:¢ RZ:223° Glabal
- N Varisbles
Oparator - -
Y | I
Z | ) |

Wrist 3
178"

Robot State

Off

Obrazok 1.1: Hlavna obrazovka a obrazovka multitaskingu

Zobrazenie/skrytie 1. Naboénom paneli tuknutim na fubovolné pole zobrazte obrazovku
obrazovky multitaskingu.
multitaskingu Pravy boény panel sa rozsiri do stredu obrazovky, takze sa zviditelni

obrazovka multitaskingu.

2. Tuknutim na aktualne vybrané pole na pravom bo&nom paneli skryjete
obrazovku multitaskingu.

UR7e PolyScope X 27 Navod na pouzivanie



3. Vas robot

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Dotykova obrazovka

Popis

Pouzitie
dotykovej
obrazovky

Ikony

lkona
zahlavia

Dotykova obrazovka prenosného terminalu je optimalizovana pre priemyslové prostredia.
Na rozdiel od spotrebitelskej elektroniky je citlivost dotykovej obrazovky prenosného
terminalu zamerne odolnejSia voci okolitym faktorom, ako napriklad:

* Kvapky vody a/alebo Kvapky chladiacej kvapaliny
* Vysielanie radiovych vin

* Iny prevadzkovy hluk z prevadzkového prostredia

Citlivost dotykovej obrazovky je navrhnuta tak, aby predchadzala falosnym vyberom v
rozhrani PolyScope X, a aby sa predislo neoakavanym pohybom robota.

Pre vyber na obrazovke je najlepsie pouzit koncek prsta. V tomto navode/prirucke sa to
oznacuje ako tuknutie.

V pripade potreby mézZete pre vyber na obrazovke pouzit aj komeréne dostupny stylus. V
predchadzajucej Casti su uvedené a definované ikony/zalozky a tlacidla v rozhrani
PolyScope X.

lkona Nazov Popis
Umoznuje pristup k spravcovi systému.
= Nazov programu Umoziiuje vytvarat, upravovat, pridavat

programy a subory URCaps.
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Ikony Ikona Nazov Popis

hlavnej
navigacie Pristup k informaciam o verzii robota,
sériovom Cisle a nastaveniach.

Viac

0o Konfiguruje a nastavuje nastavenia a
oo Aplikacia bezpecnost ramena robota vratane
koncovych efektorov a komunikacie.

e Program Pristup k zakladnym a pokro€ilym
programom robota.

@ 3D Umoznuje ovladanie a regulaciu pohybu
robota v suradniciach X, Y, Z.

Ovlada robota pomocou vopred napisanych
Obsluha .
programov a zobrazuje stav robota.

lkony vo vnitri  |kona Néazov Popis
ikony

Rozbafovacia =
ponuka

Umoznuje pristup k spravcovi systému.
Spravca systému Umoznuje vytvarat, upravovat, pridavat
programy a subory URCaps.

. Zobrazuje informacie o verzii robota a
Informacie .. L.
sériovom Cisle.

Nastavenie napriklad jazyk, jednotky, heslo a

@ Konfiguruje systémové nastavenia,
zabezpecenie.

Bezpecna funkcia na pouzitie
r_ Znovu nacitat predvolenych nastaveni definovanych v
aplikacii.

| . Ak chcete restartovat, zapnite a vypnite
< ) Vypnutie
robota.
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Ikony Ikona Nazov Popis
boéného Pristup k aktivnemu bezpeénostnému
panela cccc . , . kontrolnému suctu a podrobnym parametrom
Cccc Bezpecnostny kontrolny sucet jednotlivych ¢asti ramena robota a zmena
prevadzkového rezimu.
- Komplexna funkcia pre pohyb robota s
< Pohyb podrobnym popisom klbov, TCP, priruby,

Struktara programu

Globalne premenné

z4kladne.

Poskytuje usporiadanu Struktdru vytvoreného
programu (programov). Pristup k pridavaniu
modulov.

Pristup k vytvorenym ndzvom a hodnotdm
programov.
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lkony Ikona Nazov Popis
paticky

Spravuje stav robota. Ak je CERVENY,
stlacte ho, aby bol robot funkcny.

+ Cierna, vypnutie. Rameno robota
je zastavené.

* Oranzova, neCinna. Rameno
robota je zapnuté, ale nie je
pripravené na normalnu
prevadzku.

* Oranzova, uzamknuta. Rameno

Inicializovat ’ :
robota je uzamknuté.

* Zelena, normalna. Rameno
robota je zapnuté a je pripravené
na normalnu prevadzku.

Cervena, chyba. Robot je v
chybovom stave, napriklad
nudzoveé zastavenie.

* Modra, prechod. Robot meni
stav, napriklad uvolfuje brzdu.

Play Spusti aktualne nacitany program.

Umozniuje programu bezat v jednom

Krok kroku.

Zastavit Zastavi aktualne nacitany program.

000006660

Spravuje stav robota. Ak je CERVENY,

Posuvnik rychlosti stlacte ho, aby bol robot funkcny.

Posuvnik manualnej vysokej rychlosti je
k dispozicii len v Manualnom rezime s
nakonfigurovanym Trojpolohovym
pomocnym zariadenim. Manualny rezim
vysokej rychlosti umozriuje, aby
rychlost nastroja a kibu do¢asne
prekrocila predvoleny limit rychlosti.

e Max
=° 250 mm/s rychlost

Manualna vysoka
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Ikony hlavnej |kona Nazov Popis
obrazovky
Posunutie uzla prikazu v strome programu

’I\ Posunut nahor
nahor.

Posunutie uzla prikazu v strome programu

\l/ Posunut nadol
smerom nadol.

C) Vratit Vratenie nedavneho presunu prikazového uzla
do stromu programov.

ZruSenie vratenia nedavneho presunu

(D Zrusit vratenie ] .
prikazového uzla v strome programu.

@ Potlagit/ Potlacenie a zruSenie potla¢ania prikazového
Znova aktivovat uzla v stromovej Strukture programu.
, , Kopirovanie prikazového uzla do iného stromu
Kopirovat
programov.
S Prilepenie prikazového uzla do iného stromu
Prilepit
programov.
3{) S Vystrihnutie prikazového uzla zo stromu
Vystrihnut
programov.
- Odstranenie prikazového uzla v strome
Iﬁ] Odstranit P
programov.
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4 Bezpecnost

Popis Tu si precitajte bezpe€nostné informacie, aby ste pochopili klu€oveé bezpecnostné pokyny,
dolezité bezpecnostné spravy a svoje povinnosti pri praci s robotom.
Navrh a indtalacia systému tu nie su zahrnuté.

4.1.\VV/seobecne

Popis Precitajte si vSeobecné bezpecnostné informacie a pokyny a usmernenia tykajuce sa
hodnotenia rizik a zamysfaného pouzitia. V d'alSich Castiach su opisané a definované funkcie
sUvisiace s bezpecnostou, ktoré su obzvlast dolezité pre spolupracujuce aplikacie.

é VAROVANIE
V zaujme bezpecénosti personalu a zariadeni sa musi vykonat posudenie
rizika aplikacie.

Pred prvym zapnutim robota si precitajte a pochopte Specifické technické udaje tykajuce sa
montaze a inStalacie, aby ste porozumeli integracii robotov UR.

Je nevyhnutné dodrziavat vSetky montazne pokyny uvedené v nasledujucich ¢astiach tejto
prirucky.

@ UPOZORNENIE
Spolocnost Universal Robots odmieta akukofvek zodpovednost v pripade
poskodenia, zmeny alebo Upravy robota (riadiaca jednotka ramena s
Prenosnym terminalom alebo bez neho). Spolo¢nost Universal Robots
nenesie zodpovednost za Ziadne $kody spdsobené na robotovi alebo inom
zariadeni v désledku programovacich chyb, neopravneného pristupu k
robotovi UR a jeho obsahu alebo nespravneho fungovania robota.
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UNIVERSAL ROBOTS

4.2. Typy bezpecnostnych sprav

Popis Bezpecnostné spravy sa pouzivaju na zd6raznenie dolezitych informacii. Precitajte si vSetky
spravy a pomozte zaistit bezpecnost a zabranit zraneniu personalu a poskodeniu vyrobku.

> B B P

|||—

O = ©®

VAROVANIE

Oznacuje nebezpecenstvo, ktoré v pripade, Ze sa mu nevyhnete, moze
sposobit smrt alebo vazne poranenie.

VAROVANIE: ELEKTRINA
Oznacuje nebezpecnu elektricku situaciu, ktoré v pripade, zZe sa jej
nevyhnete, mdze sposobit smrf alebo vazZne poranenie.

VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Oznacuje nebezpeény hortci povrch, kde méze doéjst k zraneniu v
dosledku kontaktu a bezdotykovej blizkosti.

POZOR

Oznacuje nebezpeénd situaciu, ktora, ak sa jej nevyhnete, méze mat za
nasledok zranenie.

UZEMNENIE

Oznacuje uzemnenie.

OCHRANNY PODKLAD
Oznacuje ochranné uzemnenie.

UPOZORNENIE

Oznacuje riziko poskodenia zariadenia a/alebo informacie, ktoré by sa mali
poznamenat.

PRECITAJTE SI V NAVODE

Oznaduje podrobnejsie informacie, s ktorymi by ste sa mali oboznamit v
prirucke.
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4 3. VSseobecne vystrahy a upozornenia

Popis Nasledujuce vystrazné hlasenia sa mézu opakovat, vysvetfovat alebo upresnovat v dalsich
Castiach.

é VAROVANIE
Nedodrzanie vdeobecnych bezpecnostnych postupov uvedenych nizSie méze
mat za nasledok zranenie alebo smrt.

* Skontrolujte, ¢i rameno robota a nastroj/koncovy efektor su spravne a
bezpecne priskrutkované na svoje miesto.

* Skontrolujte, ¢i ma aplikacia robota dostatok priestoru pre
bezproblémovu prevadzku.

* Overte, Ci je personal chraneny pocas celej zivotnosti roboticke;j
aplikacie vratane prepravy, instalacie, uvedenia do prevadzky,
programovania/ucenia, prevadzky a pouzivania, demontaze a likvidacie.

* Overte, Ci su parametre bezpecnostnej konfiguracie robota nastavené
tak, aby chranili personal vratane tych, ktori mézu byt v dosahu aplikacie
robota.

* Ak je robot poSkodeny, nepouzivajte ho.

* Ked pracujete s robotom, nenoste volné oblecenie ani Sperky. Zviazte si
dihé viasy.

* Zavnutorny kryt riadiacej skrinky nestrkajte ziadne prsty.

* Informujte pouzivatelov o akychkolvek nebezpecnych situaciach a
poskytovanej ochrane, vysvetlite akékolvek obmedzenia ochrany a
zvySkove rizika.

* Informujte pouzivatefov o umiestneni tlaCidla(tlaCidiel) nudzového

zastavenia a o tom, ako aktivovat nidzové zastavenie v pripade nudze
alebo mimoriadnej situacie.

* Upozornite osoby, aby sa drzali mimo dosahu robota, a to aj v pripade,
Ze sa roboticka aplikacia prave spusta.

* Pri pouzivani Prenosného terminélu si uvedomte orientaciu robota, aby
ste porozumeli smeru pohybu.

* Dodrziavajte poziadavky uvedené v norme ISO 10218-2.

é VAROVANIE
Manipulacia s nastrojmi/koncovymi efektormi s ostrymi hranami a/alebo
pritlaénymi bodmi méze mat za nasledok zranenie.

* Uistite sa, ze nastroje/koncové efektory nemaju ostré hrany alebo body
zovretia.

* Mozu byt potrebné ochranné rukavice a/alebo ochranné okuliare.
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fi VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Dlhodoby kontakt s teplom generovanym ramenom robota a riadiacou skrinkou
pocas prevadzky méze viest k nepohodliu, ¢o méze viest k zraneniu.

* Pocas prevadzky alebo bezprostredne po nej s robotom nemanipulujte
ani sa ho nedotykaijte.

* Pred manipulaciou alebo dotykom s robotom skontrolujte teplotu na
obrazovke dennika.

* Nechaijte robota vychladnut tak, Ze ho vypnete a pockate jednu hodinu.

é POZOR
Ak pred integraciou a prevadzkou nevykonate posudenie rizik, méze sa zvysit
riziko Urazu.

* Pred prevadzkou vykonajte hodnotenie rizik a znizte rizika.

* Ak to vyplyva z posudenia rizika, poCas prevadzky nevstupujte do
rozsahu pohybu robota ani sa nedotykajte aplikacie robota. Nainstalujte
ochranné prvky.

* Precitajte si informacie o hodnoteni rizik.

é POZOR
Pouzivanie robota s nevyskusanymi externymi strojmi alebo v nevyskusane;j
aplikacii méze zvysit riziko zranenia personalu.
* Otestujte vSetky funkcie a program robota samostatne.

* Precitajte si informacie o uvedeni do prevadzky.

UPOZORNENIE
Velmi silné magnetické polia mézu poskodit robot.

* Nevystavujte robot trvalym magnetickym poliam.

PRECITAJTE SIV NAVODE
Skontrolujte, i su vSetky mechanické a elektrické zariadenia nainstalované v

sulade s prislusnymi Specifikaciami a upozorneniami.
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4 4 Integracia a zodpovednost

Popis Informacie v tomto navode nezahffaju postup, ako navrhnut, instalovat, integrovat a riadit
prevadzku robota, ani nepokryvaju vSetky periférne zariadenia, ktoré mézu mat vplyv na
bezpecnost aplikacie robota. Aplikacia robota sa musi navrhnut a instalovat podfa
bezpecnostnych poziadaviek uvedenych v normach a v prisludnych predpisoch krajiny, v
ktorej sa robot instaluje.

Osobalosoby, ktoré robota UR integruju, st zodpovedné za to, aby sa dodrziavali platné
predpisy v prislusnej krajine a aby sa primerane znizili vSetky rizika pri pouziti robota. Toto
okrem iného zahfha:

* vyhodnotenie rizik pre kompletny systém robota;

* Prepojenie s inymi strojmi a dodato¢né zabezpecenie, ak si to vyzaduje posudenie
rizik

* Konfiguracia spravnych nastaveni zabezpecenia v softvéri

* ZabezpecCenie toho, aby sa bezpetnostné opatrenia nemenili

* Overenie navrhnutej, nainstalovanej a integrovanej aplikacie robota

* ur€enie navodu na pouzitie;

* oznacCenie inStalacie robota prisluSnymi znackami a kontaktnymi informaciami
integratora;

* Uchovavanie vetkej dokumentacie vratane hodnotenia rizik aplikacie, tejto prirucky
a d'alSej prislusnej dokumentacie.

4.5. Kategdrie zastavenia

Popis V zavislosti od okolnosti dokaze robot iniciovat tri typy kategorii zastavenia podla definicie v
norme IEC 60204-1. Tieto kategorie su zadefinované v nasledujucej tabufke.

Kategorie .
: Popis

zastavenia

0 Zastavenie robota okamzitym odstavenim napajania.

Zastavenie robota ukaznenym a kontrolovanym spésobom. Napajanie sa

prerusi az po zastaveni robota.

*Zastavenie robota s napajanim dostupnym pre hnacie mechanizmy za

2 sucasného udrzania trajektorie. Napajanie hnacich mechanizmov sa

prerusi az po zastaveni robota.

1

* Podla normy IEC 61800-5-2 sa zastavenia 2. kategdrie robotov znacky Universal Robots
dalej popisuju ako zastavenia typu SS1 alebo SS2.
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5. Zdvihanie a manipulacia

Popis Ramena robota maju rézne velkosti a hmotnost, preto je dolezité pouzivat vhodné techniky
zdvihania a manipulacie pre kazdy model. Tu najdete informacie o bezpe¢nom zdvihani a
manipulacii s robotom.

Spravne 1. Robota prepravte na miesto pomocou vysokozdvizného vozika.
zdvihanie a 2. Otvorte krabicu, ako je znazornené.
manipulacia

4 /
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4. Zdvihnite rameno robota z krabice pomocou popruhu a haku.

ﬁ POZOR
Pri zdvihani tazSieho ramena robota pouzite zdvihacie zariadenie.

5. Ked je robot zdvihnuty, podoprite ho, aby sa otacal a visel podfa obrazka.
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Montaz
ramena
robota

Rameno robota je mozné namontovat do strany, hore nohami alebo pod uhlom (+45°).

Bocna montaz Uhlova montaz (x45°)

—

Montaz hore nohami
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1. Namontujte rameno robota. Utiahnite skrutky a pouZzite kratiaci moment uvedeny v
prisluSnej pouzivatelskej prirucke.

2. Odstrarte popruh.

3. Zapnite robota a nastavte ramenny kib podra uréenia.

UPOZORNENIE
Pri bo¢nej montazi nie je potrebné robota zapinat.

4. Opatovne vlozte popruh.
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5.1. Rameno robota

Popis Rameno robota moze v zavislosti od hmotnosti prenasat jedna alebo dve osoby, pokial nie
je k dispozicii popruh. Ak je popruh k dispozicii, je potrebné vybavenie na zdvihanie a
prepravu.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Popis Ovladaciu skrinku a Prenosny terminal méze prenasat jedna osoba.
Pocas pouzivania musia byf v§etky kable navinuté a drzané tak, aby sa zabranilo
nebezpecenstvu zakopnutia.
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5. Zdvihanie a manipulacia

UR7e PolyScope X

43

Navod na pouzivanie



R
6. Montaz a upevnenie UNIVERSAL ROBOTS

6. Montaz a upevnenie

Popis Nainstalujte a zapnite rameno robota a ovladaciu skrinku, aby ste mohli za¢at pouzivat
PolyScope.

Zostavte Skér ako za¢nete, musite zostavit rameno robota, riadiacu skrinku a prenosny terminal.
robota

Vybalte rameno robota a Riadiacu skrinku.

Rameno robota namontujte na pevny povrch bez vibracii.

Umiestnite ovladaciu skrinku na nohu.

Pripojte kdbel robota k ramenu robota a ovladacej skrinke.

o~ w =

Zapojte siet alebo hlavny napajaci kabel Riadiacej skrinky.

é VAROVANIE
Neschopnost upevnit rameno robota na pevny povrch moze viest k
zraneniu spdsobenému padom robota.

* Uistite sa, Ze rameno robota je pripevnené k pevnému povrchu
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6.1. ZabezpecCenie ramena robota

Popis Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

2x 5 1

D132

®8 FG8 +0.008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 +0:006 X 10 ' 8.5 min.

Rozmery a vzor otvoru pre montaZz robota.

Vypnutie
ramena ﬁ VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb moze viest k poraneniu

* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu
pocas montaze a demontaze.

1. Na lavej strane paticky tuknite na ikonu Stav robota a vypnite rameno robota.
Farba ikony sa zmeni zo zelenej na bielu.
2. Stlacte tlacidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im vypnete riadiacu skrinku.

3. Ak sa zobrazi dialégové okno Vypnutie, tuknite na polozku Vypnutie.
V tomto momente mézete pokracovat v:
* Odpojte napajaci kabel zo zasuvky.

* Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkofvek nahromadenej energie.
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Zabezpecenie
ramena robota

Umiestnite rameno robota na povrch, na ktory sa ma namontovat. Povrch musi
byt rovny a Cisty.
Utiahnite $tyri skrutky M8 s pevnostou 8,8 na kratiaci moment 20 Nm.

(Hodnoty utahovacieho momentu boli aktualizované SW 5.18. Stars$ia tlacena
verzia bude zobrazovat r6zne hodnoty)

. Ak je potrebna presna opatovna montaz robota, pouzite otvor @8 mm a drazku

@8x13 mm s prisluSnymi polohovacimi kolikmi ISO 2338 &8 h6 v montaznej
doske.
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©.2. Dimenzovanie stojana

Popis Konstrukcia (stojan), na ktorej je rameno robota namontované, je dolezitou suc¢astou
inStalacie robota. Stojan musi byt stabilny a bez akychkolvek vibracii z vonkajsich zdrojov.

Kazdy kib robota vytvara kratiaci moment, ktory pohybuje a zastavuje rameno robota. Pogas
beZnej nepreru$ovanej prevadzky a pri zastaveni pohybu sa krutiace momenty kibov
prenasaju na stojan robota ako:

* Mz: Kratiaci moment okolo osi zakladne z.
* Fz: Sily pozdiz osi zakladne z.
* Mxy: Naklonenie krutiaceho momentu v flubovolnom smere zakladnej roviny xy.

* Fxy: Sila vfubovofnom smere v zakladnej rovine xy.

Sila a moment pri definicii zakladnej priruby.
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Dimenzovani Velkost zatazenia zavisi od modelu robota, programu a viacerych dalSich faktorov.
e stojana Dimenzovanie stojana musi zohfadfiovat zatazenie, ktoré rameno robota vytvara po¢as
beznej nepreruSovanej prevadzky a poCas zastavenia kategorie 0, 1 a 2.

Pog&as pohybu pri zastaveni mézu kiby prekrogit maximalny menovity prevadzkovy kratiaci
moment. ZataZzenie poc¢as zastavovacieho pohybu je nezavislé od typu kategorie

zastavenia.

Hodnoty uvedené v nasledujucich tabulkach si maximalne menovité zatazenia pri
najhorsich pohyboch vynasobené bezpeénostnym faktorom 2,5. Skuto¢né zatazenie
neprekroci tieto hodnoty.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR7e

450

1090

750

910

Maximalne kritiace momenty kibov pri zastaveni kategdrie 0, 1a 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR7e

380

950

630

750

Maximalne kritiace momenty kibov po¢as beznej prevédzky.

Bezné prevadzkové zataZzenie mozno vo vSeobecnosti zniZit znizenim medznych hodnét
zrychlenia kibov. Skuto&né prevadzkové zatazenie zavisi od aplikacie a programu robota.
Pomocou programu URSim mo6Zete vyhodnotit o¢akavané zatazenie vo vasej konkrétnej

aplikacii.
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Bezpe Do konstrukcie mozete zahrnut dodato¢né bezpeénostné rezervy, pricom zohfadnite nasledujuce

¢énostn aspekty:

é

rézerv + Staticka tuhost: Stojan, ktory nie je dostatone tuhy, sa po¢as pohybu robota vychyli, o

y sposobi, Ze rameno robota nedosiahne zamyslany tratovy bod alebo drahu. Nedostato¢na
staticka tuhost moze mat za nasledok aj zlé skusenosti s vyucbou volného chodu alebo
ochranné zastavky.

* Dynamicka tuhost: Ak sa frekvencia stojana zhoduje s frekvenciou pohybu ramena robota,
cely systém moZe rezonovat, ¢o vytvara dojem, Ze rameno robota vibruje. Nedostato¢na
dynamicka tuhost méze mat za nasledok aj ochranné zarazky. Stojan by mal mat
minimalnu rezonan¢nu frekvenciu 45 Hz.

« Unava: Stojan musi byt dimenzovany tak, aby zodpovedal o&akavanej Zivotnosti a
zatazovacim cyklom celého systému.

é VAROVANIE
* Potencial nebezpecenstva prevratenia.

* Prevadzkové zataZzenie ramena robota moze spdsobit prevratenie
pohyblivych platforiem, ako su stoly alebo mobilné roboty, ¢o méze viest k
nehodam.

* Uprednostnite bezpec¢nost zavedenim primeranych opatreni, aby ste vzdy
zabranili prevrateniu pohyblivych ploSin.

é POZOR
* Ak je robot namontovany na vonkajsej osi, zrychlenie tejto osi nesmie byt
prilis vysoké.
Softvér robota mozete nechat kompenzovat zrychlenie externych osi

pomocou prikazu skriptu:
set base acceleration ()

* Vysoké zrychlenie moze sposobit, Ze robot vykona bezpecnostné
zastavenie.
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©.3. Montazne pokyny

Popis

Pouziva Styri otvory so zavitom M6 na pripevnenie nastroja k prirube

Priruba e L o '
nastroia nastroja. Skrutky M6 pevnostnej triedy 8.8 sa musia utiahnut silou 8 Nm. Na
J presné polohovanie nastroja pouzite kolik v otvore @6.
Riadiaca - . ax - v
. Riadiaca skrinka sa méze zavesit na stenu alebo polozit na zem.
skrinka
. Prenosny terminal sa moze zavesit na stenu alebo na riadiacu skrinku.
Prenosny M o : - ‘s
terminal Overte, Ci kabel nepredstavuje riziko vypnutia napajania. Na montaz

riadiacej skrinky a prenosného terminalu mézete kupit Specialne konzoly.

A

VAROVANIE

Montaz a prevadzka robota v prostredi, ktoré presahuje odporucané krytie IP,

moze viest k zraneniu.

* Namontujte robota do prostredia vhodného pre stuper krytia IP. Robot sa

nesmie prevadzkovat v prostredi, ktoré presahuje Klasifikaciu IP robota
(IP54), Prenosného terminalu (IP54) a Riadiacej skrinky (IP44)

VAROVANIE
Nestabilna montaz méze viest k poraneniu.

* Vzdy sa uistite, Ze su Casti robota spravne a bezpe¢ne namontované a

priskrutkované.
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6.3.1. Montaz riadiacej skrinky

Pripevnenie RS Na montaz riadiacej skrinky pouzite konzolu znazornenu nizsie, ktora je sucastou
ha stenu balenia robota.
Namontujte konzolu na stenu a potom zaveste riadiacu skrinku na konzolu pomocou
montaznych kolikov.

35 289 35

G bt

410

O
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6.3.2. Volny priestor riadiacej skrinky

Popis Pradenie hordceho vzduchu v riadiacej skrinke moze spdsobit poruchu zariadenia.
Odporucana vzdialenost od riadiacej skrinky je 200 mm na kazdej strane pre dostato¢né
prudenie chladného vzduchu.

1 200 mm

é VAROVANIE
Mokry ovlada¢ moze sposobit smrtefné zranenie.

* Dbaijte na to, aby sa riadiaca jednotka a kable nedostali do kontaktu
s kvapalinami.

* Ovladaci box (IP44) umiestnite do prostredia vhodného pre stupen
krytia IP.
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6.4. Pracovny a prevadzkovy priestor

Popis Pracovny priestor je rozsah Uplne vysunutého ramena robota v horizontalnom a vertikdlnom
smere. Pracovny priestor je miesto, kde ma robot fungovat.

UPOZORNENIE
Nedodrziavanie pracovného a prevadzkového priestoru robota méze mat

za nasledok poSkodenie majetku.

Pri vybere miesta na montaz robota je délezité zohfadnit valcovy objem priamo nad a priamo
pod zakladnhou robota. Pohybu nastroja v blizkosti valcového objemu by ste sa mali vyhnut,
pretoze sposobuje rychly pohyb spojov, aj ked sa nastroj pohybuje pomaly. To mbze
sposobit neefektivnu pracu robota a méze to stazit vykonanie hodnotenia rizik.

UPOZORNENIE

Pohyb nastroja v blizkosti valcového objemu méze spdsobit, e sa kiby
budu pohybovat prili$ rychlo, ¢o povedie k strate funkénosti a poSkodeniu
majetku.

* Nehybte nastrojom v blizkosti valcového objemu, ani ked’ sa nastroj
pohybuje pomaly.

Valcovy objem sa nachadza priamo nad aj priamo pod zakladfhou robota. Robot presahuje
850 mm od zakladného kibu.

Predna strana Sikmo
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6.4.1. Singularita

Popis Singularita je pozicia, ktora obmedzuje pohyb a moznost polohovania robota. Rameno
robota sa méze pri priblizovani a opustani singularity zastavit alebo vykonavat velmi prudké
a rychle pohyby. Pri umiestfiovani robota do pracovného priestoru a definovani pracovného
priestoru je dolezité brat do Gvahy nizSie uvedenu polohu singularity.

é VAROVANIE
Uistite sa, ze pohyb robota v blizkosti singularity nevytvara nebezpecenstvo
pre osoby v dosahu ramena robota, koncového efektora a obrobku.

* Nastavte bezpecnostné limity pre rychlost a zrychlenie laktového
kibu.

Nasledujuce pri€iny singularity v ramene robota:
* Obmedzenie vonkajSieho pracovného priestoru
* Obmedzenie vnutorného pracovného priestoru

* Zarovnanie zapastia

Obmedzenie Singularita nastava, pretoze robot neméze dosiahnuf dostatoc¢ne d'aleko alebo dosahuje
vonkajsieho mimo maximalnej pracovnej oblasti.

pracovného

priestoru Ako tomu zabranit: Usporiadajte zariadenie okolo robota, aby sa zabranilo jeho dosahu

mimo odporucaného pracovného priestoru.
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Obmedzenie
vnutorného
pracovného
priestoru

Zarovnanie
zapastia

K singularite dochadza, pretoze pohyby su priamo nad alebo priamo pod zakladriou
robota. To spdsobuje, ze mnohé pozicie/orientacie su nedosiahnutelné.

Ako tomu zabranit: Naprogramujte Ulohu robota tak, aby nebolo potrebné pracovat v
centralnom valci alebo v jeho blizkosti. M6zete tiez zvazit montaz zakladne robota na
horizontalny povrch, aby ste otocili stredny valec z vertikdlnej do horizontalnej orientacie
a potencialne ho posunuli od kritickych oblasti ulohy.

Tato singularita sa vyskytuje, pretoze kib zapastia 2 sa otaca v rovnakej rovine ako kib
ramena, lakta a zapastia 1. To obmedzuje rozsah pohybu ramena robota bez ohfadu na
pracovny priestor.

Ako tomu zabranit: Usporiadajte tlohu robota tak, aby nebolo potrebné zarovnat kiby
zapastia robota tymto sposobom. MozZete tiez posunut smer nastroja tak, aby nastroj
mohol smerovat horizontalne bez problematického zarovnania zapastia.

6.4.2. Pevna a pohybliva instalacia

Popis Bez ohfadu na to, Ci je rameno robota upevnené (namontované na stojan, stenu alebo
podlahu) alebo v pohyblivej instalacii (linearna os, tlaény vozik alebo zakladia mobilného
robota), musi byt bezpecne nainstalované, aby sa zabezpecila stabilita pri véetkych
pohyboch.

Konstrukcia upevnenia musi zabezpecit stabilitu pri pohyboch:

* ramena robota
* zakladne robota

* ramena robota aj zakladne robota

UR7e PolyScope X
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6.5. Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy

Popis Tato ¢ast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym konektorom kabla priruby
podstavy.

Konektor Kabel zakladnej priruby vytvara pripojenie robota k ramenu robota k riadiacej skrinke. Kabel

kébla priruby robota sa pripaja ku konektoru kabla priruby podstavy a ku konektoru riadiacej skrinky.

podstavy Kazdy konektor moZzete po pripojeni robota zamknut'.

ﬁ POZOR
Nespravne pripojenie robota mbze viest k strate napajania ramena robota.

* Nepouzivajte jeden kabel robota na prediZenie iného kabla robota.

UPOZORNENIE
Pripojenie kabla priruby podstavy priamo do akejkolvek riadiacej skrinky
mbze spbsobit poSkodenie zariadenia alebo majetku.

* Kabel priruby podstavy nepripajajte priamo k riadiacej skrinke.
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6.6. Pripojenie robota: Kabel robota

Popis Tato ¢ast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym pevnym 6-metrovym kablom
robota.

Pripojenie Konektor mdZete otocit doprava, aby sa dal po zastréeni kabla fahSie zaistit.

r.ar:j\.ena.a * Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kabla robota.

riadiace

skrinky ) * Kabel z robota zastrcte do konektora v spodnej Casti riadiacej skrinky znazornenej

na obrazku niZSie a zaistite ho.

* Konektorom dvakrat otocte, aby ste sa pred zapnutim ramena robota uistili, ze je
spravne zaisteny.

é POZOR
Nepravne pripojenie robota méze spdsobit stratu napajania ramena robota.
* Kabel robota neodpajajte, ked je rameno robota zapnuté.

* Originalny kabel robota nepredIzujte ani neupravuijte.
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©./. Pripojenie k sieti

Popis Napajaci kabel z riadiacej skrinky ma na konci Standardnu zastrcku IEC. Zastrcku alebo
kable potrebné v niektorych krajinach pripojte k zastrcke IEC.

@

UPOZORNENIE

* IEC 61000-6-4:Rozsah pésobnosti kapitoly 1: ,This part of IEC
61000 for emission requirement applies to electrical and electronic
equipment intended for use within the environment of existing at
industrial (see 3.1.12) locations.*

* |IEC 61000-6-4:Kapitola 3.1.12 priemyselné umiestnenie: ,Miesta
charakterizované samostatnou elektrickou sietou, napajanou z
vysokonapatového alebo strednonapatového transformatora,
ur¢enou na napajanie zariadenia“
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Pripojenie k  Na napajanie robota sa riadiaca skrinka pripoji k elektrickej sieti prostrednictvom dodaného
sieti napajacieho kabla. Konektor IEC C13 na napajacom kabli sa pripaja k privodu spotrebica
IEC C14 v spodnej Casti riadiacej skrinky.

é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nespravne umiestnenie siefového pripojenia méze mat za nasledok

zranenie.

* Zastrcka sietovej pripojky musi byt umiestnena mimo dosahu
robota tak, aby bolo mozné odpojit napajanie bez vystavenia
personalu potencialnemu nebezpecenstvu.

* Ak je zavedené dodato¢né zabezpecenie, zastrcka sietfovej
pripojky musi byt tiez umiestnena mimo zabezpec¢eného priestoru
tak, aby bolo mozné odpoijit napajanie bez vystavenia
akémukolvek potencialnemu nebezpecenstvu.

UPOZORNENIE
Pri pripajani k riadiacej skrinke vzdy pouzivajte napajaci kabel so

zastrckou Specifickou pre danu krajinu.

V krajinach s napatim <200 V striedavého prudu pouzite napajaci kabel s
prudovou zatazitefnostou 15 A.

V krajinach s napatim >200 V striedavého prudu pouzite napajaci kabel s
prudovou zatazitefnostou 10 A.

Nepouzivajte adaptér.

V ramci elektrickej intalacie zabezpecte:
* Pripojenie k zemi
* Siefovu poistku
* Dodatocné prudové zariadenie
* Uzamykatelny spina¢ (v polohe VYPNUTE)

Hlavny vypinac pre vypnutie napajania vSetkého zariadenia v ramci pouzitia robota, ktory
predstavuje jednoduchy spdsob uzamknutia. Elektrické Specifikacie su uvedené v tabulke

nizsie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napatie 90 - 264 VAC
Externa sietova poistka (90 - 200 V) 8 - 16 A
Externa sietova poistka (200 - 264 V) 8 - 16 A
Vstupna frekvencia 47 - 440 Hz
Pohotovostny vykon - - <1,5 w
Menovity prevadzkovy vykon 90 150 325 w
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é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych moze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecéenstiev.

* Uistite sa, ze robot je spravne uzemneny (elektrické spojenie so zemou).
Pouzite nepouzité skrutky so symbolmi uzemnenia vo vnutri riadiacej
skrinky, aby ste vytvorili spolo¢né uzemnenie pre vSetky zariadenia v
systéme. Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne prudovu intenzitu
najvysSieho prudu v systéme.

* Uistite sa, Ci je napajanie vstupu do riadiacej skrinky chranené pomocou
dodatocného prudového zariadenia (RCD - Residual Current Device) a
spravnej poistky.

* Uzamknite vSetky zdroje napajania pre celu inStalaciu robota pocas
servisu.

* Zabezpecte, aby iné zariadenia nenapajali V/V robota, ked je robot
uzamknuty.

* Pred zapnutim riadiacej skrinky sa uistite, ze su vSetky kable spravne
pripojené. Vzdy pouzivajte originalny napajaci kabel.
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/. Prvé spustenie

Popis Prvé spustenie znamena pociatonu sekvenciu ¢innosti, ktoré mdzete s robotom vykonat po
jeho zostaveni.
Této pociatoCna sekvencia vyzaduje:

* Zapnutie robota
* Vlozenie sériového Cisla
* Inicializacia ramena robota

* Vypnutie robota

é POZOR
Neoverenie zatazenia a inStalacie pred spustenim ramena robota méze viest k
zraneniu personalu a/alebo poskodeniu majetku.

* Pred spustenim ramena robota vzdy overte, Ze skutocné uzito¢né
zataZenie a inStalacia su spravne.

é POZOR
Nespravne nastavenia zataZenia a instalacie zabranuju spravnemu
fungovaniu ramena robota a Riadiacej skrinky.

* Vzdy skontrolujte, ¢i je zataZenie a nastavenie inStalacie spravne.

UPOZORNENIE
Spustenie robota pri nizSej teplote méze mat za nasledok nizsi vykon alebo
zastavenie v dosledku viskozity oleja a maziva zavislej od teploty.

* Spustenie robota pri nizkych teplotach méze vyzadovat zahrievaciu
fazu.
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/1. Zapnutie robota

Zapnutie Zapnutim robota sa zapne riadiaca skrinka a nacita sa displej na obrazovke TP.

robota 1. Stlacenim tlaCidla napajania na prenosny terminal zapnite robota.

/.2.Vlozenie sérioveho Cisla

VloZenie Pri prvej instalacii robota je potrebné zadat sériové ¢islo na ramene robota.
sériového Tento postup je potrebny aj pri opatovnej instalacii softvéru. Napriklad pri instalacii
Cisla aktualizacie softvéru.

1. Vyberte riadiacu skrinku.
2. Doplnte sériové Cislo tak, ako je napisané na ramene robota.
3. Ukongcite tuknutim na tlacidlo OK.

Nacitanie Uvodnej obrazovky méze trvat niekofko minut.

W
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number
Standard |

OEM AC

OEM DC

5 a e
El

S

g a e
G aE e
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/.3. Spustenie ramena robota

Spustenie Spustenim robotického ramena sa odpoji brzdovy systém, ¢o vdm umozni zac¢at pohybovat
robota robotickym ramenom a zacat pouzivat systém PolyScope X.

1. Vlavej Casti paticky tuknite na tlacidlo napajania alebo na ikonu Stav robota. Stav
ramena robota je vypnuty.

2. Ked sa zobrazi okno inicializacie, tuknite na polozku Vypnut. Stav ramena robota je
Spustenie.

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

3. Tuknutim na moznost Odomkn(t uvolnite brzdy.

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

Spustenie ramena robota sprevadza zvuk a mierne pohyby spésobené uvolnenim
bfzd kibu.
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4. Stav ramena robota je teraz aktivny a mozZete zacat pouzivat rozhranie.

Initialize

Arm -

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

Press "Power OFf" Lo stop the communication and power off the
robot arm.

Pavload

Active Payloac L .
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

O Power Off

Robot State
Active

5. Ak chcete rameno robota vypnut, mbzete fuknit na moznost Vypnut.

Ked sa stav ramena robota zmeni z Ne€inny na Normalny, udaje snimaca sa skontroluju na
zaklade nakonfigurovanej mont4ze ramena robota.

Ak je montaz potvrdena, tuknutim na START pokraduijte v uvolfiovani vetkych kibovych bfzd a
pripravte rameno robota na prevadzku.

/.4.Vypnutie robota

Vypnutie
ramena ﬁ VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb méze viest k poraneniu

* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu
pocas montaze a demontaze.

1. Na lavej strane paticky tuknite na ikonu Stav robota a vypnite rameno robota.
Farba ikony sa zmeni zo zelenej na bielu.
Stlacte tlaCidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im vypnete riadiacu skrinku.

Ak sa zobrazi dialégové okno Vypnutie, fuknite na polozku Vypnutie.
V tomto momente mézete pokracovat v:
* Odpojte napajaci kabel zo zasuvky.

* Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkofvek nahromadenej energie.
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7. Prvé spustenie

/.5. Karta aplikacie

Karta Aplikacia umoznuje konfigurovat nastavenia, ktoré ovplyviuju celkovy vykon robota a

systému PolyScope X.

oo Application
oo

Application

bl

@ Mounting Frames

» Rotation, Tilt Position, references

joy

Operator
=)
-]
i

Communication Safety

Digital, Analog, I0s Safety Planes, 10s, Joint
mits

Program name
B PickPlace_Final

[e]
P
e
o
Grids End Effectors

Layouts TCP, Position, Or
Payload, Center

o

Smart Skills Sidebar

Configuration and setup Sidebar configuration

Motion Profiles

Joint, Linear, Optimove

@
Operator Screen

Configuration, Logo,
URCaps

(xp =

Application Variables S

Variables configuration

=

System Info

(U

Variables

Log Messages, Joint
Temperatures

= -1000.00 mm/s

Obrazok 1.1: Obrazovka aplikacie zobrazujuca tlacidla aplikacie.

Na pristup k nasledujucim obrazovkam konfiguracie pouzite kartu Aplikacia:

* Montaz

* Réamce

* Mriezky

* Koncové efektory
* Motion Profiles

* Premenné aplikacie
* Komunikacia

* Bezpecnost

* Inteligentné zru¢nosti
* Sidebar

* Operator Screen

* Systémové informacie
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/.5.1. Komunikacia

Popis

Aplikacia Komunikacia vam umoziiuje sledovat a nastavovat Zivé vstupno-vystupné signaly
z/do riadiacej jednotky robota.

= =] Robotbot L7

ccec
oo < Communication cccc
oo
Application R
v Robot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output “
& Move
Program Wired 10 c1o Lo caa Lo coo Lo co4 Lo D10 Lo D14 Lo DOO Lo
Tool 10 sofequardfieset o5 1o 1 o 05 1o pI1 o DI5 o D01 10 -
\ Modbus [T} structure
o C16 Lo 02 Lo 06 Lo D12 Lo DI6 Lo DO2 10
+ Addsource Safeguard Reset I
Q 12 10 ar Lo €03 10 c07 Lo DI3 Lo D17 Lo D03 Lo Global

Variables
Operator

cas Lo

State - Max Speed
Active = -1000.00 mm/s = 1w0% T

Obrazok 1.2: Obrazovka komunikacie zobrazujuca vstupy/vystupy.

/.6.Volny chod

Popis

Volny chod umoznuje manualne posuvanie ramena robota do pozadovanych pozicii

Pre vacsinu velkosti robotov je najtypickejSim spdsobom aktivacie funkcie Volny chod
stlaenie tlagidla Vorny chod na prenosnom terminali. Dal$ie spdsoby, ako povolit a pouzivat
Volny chod, su popisané v nasledujucich Castiach.

V rezime Volny chod sa kiby ramena robota pohybuju s nizkym odporom, pretoze brzdy su
uvolnené. Odpor sa zvySuje, ked sa rameno robota v systéme vofného chodu priblizuje k
vopred definovanej hranici alebo rovine. V ddsledku toho je posuvanie robota do polohy
tazké.

Q VAROVANIE
V dosledku neocakavaného pohybu méze dojst k zraneniu personalu.
* Overte, Ci sa pouziva nakonfigurované zatazenie.

* Skontroluijte, Ci je spravne zatazenie bezpecne pripevnené k prirube
nastroja.
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Povolenie Volny chod mézete zapnut nasledujucimi spdsobmi:
Vofneého * Pouzite Prenosného terminalu 3PE.
chodu .. . :
* Pouzite vofného chodu na robotovi.
* Pouzite akcie V/V.
UPOZORNENIE
Povolenie Volného chodu po¢as pohybu ramena robota moze spésobit
jeho posun, ¢o moze viest k porucham.
* Nepovolujte Volny chod, ked' posuvate alebo sa dotykate robota.
Prenosny Ak chcete pouzit tlacidlo 3PE TP na uvolnenie ramena robota:
terminal 3PE 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.

Freedrive na Ak chcete pouzit Volny chod na robote na vofny chod ramena robota na PolyScope:
robote 1. Na hlavnej navigacii fuknite na polozku Aplikacia a potom na polozku Bezpecénost.
2. Tuknite na Odomknut a zadajte heslo.

3. V Casti Bezpecnostné vstupy/vystupy tuknite na polozku Vstupy.

4

. Vrozbalovacej ponuke Funkcie prejdite nadol na polozku Povoleny vstup pre vofny
chod.

Tuknutim na Pouzit a Pouzit a restartovat restartujte rameno robota.

o

6. Tuknite na polozku Potvrdit konfiguraciu.

Posurite rameno robota do poZzadovanej polohy.

Spatny chod Pocas instalacie ramena robota si pri uvolneni bfzd mézete vSimnut mensie vibracie. V
niektorych situaciach, napriklad ked je robot blizko kolizie, su tieto vibracie neziaduce.
Pouzite spatny chod na nateny presun uréitého kibu do pozadovanej polohy bez toho, aby sa
uvolnili vSetky brzdy ramena robota.
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3. Instalacia

Popis Instalacia robota mézZe vyzadovat konfiguraciu a pouzivanie vstupnych a vystupnych
signalov (V/V). Tieto rozne typy vstupov/vystupov a ich pouzitie st opisané v nasledujucich
Castiach.

3.1. Elektricke vystrahy a upozornenia

Vystraha Dodrziavajte nasledujuce upozornenia pre vSetky skupiny rozhrani, a to aj pri navrhovani a
inStalacii aplikacie.

é VAROVANIE
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych méze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt, pretoze bezpecnostné funkcie by mohli byt potlacené.

* Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k PLC, ktoré nie je
bezpecnostnym PLC so spravnou uroviiou bezpecnosti. Je délezité, aby
sa bezpecnostné signaly rozhrania udrziavali oddelené od beznych V/V
signalov rozhrania.

* VSetky signaly s bezpecnostnymi hodnotenim by mali byt konstruované
redundantne (dva nezavislé kanaly).

* Udrziavajte tieto dva nezavislé kanaly oddelené, aby jedna chyba
neviedla k strate bezpecnostnej funkcie.

é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych moze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecéenstiev.

 Uistite sa, Ze vSetky zariadenia, ktoré sa nemo6zu vystavit vode, zostanu
suché. Ak sa voda k produktu predsa dostane, odstavte-oznacte vSetky
zdroje napajania a nasledne kontaktujte poskytovatela sluzby Universal
Robots so Ziadostou o pomoc.

* Pouzivajte iba originalne kable dodavané s robotom. Nepouzivajte robota
pre aplikacie, kde su kable vystavené ohybaniu.

* Priinstalacii kablov rozhrania k V/V robota, musite postupovat opatrne.
Kovova platfia v spodnej Casti je urCena pre kable rozhrania a konektory.
Pred vitanim otvorov odstrafite dosku. Pred opatovnou inStalaciou platne
sa uistite, ze ste odstranili vSetky hobliny. Nezabudnite pouzit spravne
velkosti tesneni.
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é POZOR
Rusivé signaly s uroviiami vy8Simi ako tymi, ktoré su definované v Specifickych
normach IEC, m6zu spdsobit neo¢akavané spravanie robota. Majte na pamati
nasledovné:

* Robot bol testovany v sulade s medzinarodnymi normami IEC na
elektromagnetickd kompatibilitu (EMC). Velmi vysoké urovne signalov
alebo nadmerna expozicia mézu natrvalo poskodit robot. Problémy EMC
sa zvycCajne vyskytuju pocas zvarania a su hormalne ohlasené chybovymi
spravami v protokole. Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za
akékolvek Skody sposobené problémami EMC.

* Kable V/V veduce z riadiacej skrinky do iného stroja i tovarenského
zariadenia nesmu byt dlhsie ako 30 m, ak neboli vykonané doplriujice
skusky.

L UZEMNENIE

= Zaporné spojenia su oznacené ako GND a su pripojené k ochrannému tieneniu
robota a riadiacej skrinky. VSetky uvedené spojenia GND (ZEM) sluzia len na
ucely napajania a signalizacie. Pre PE (ochranné uzemnenie) pouzite skrutkove
spoje velkosti M6 oznacené symbolmi zeme vo vnutri riadiacej skrinky.
Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne pridovu intenzitu najvyssieho pradu v
systéme.

PRECITAJTE SI V NAVODE
Niektoré V/V vo vnutri riadiacej skrinky je mozné nakonfigurovat na bud’

normalne alebo bezpe€nostné V/V. Precitajte si celu kapitolu Elektrické
rozhranie a porozumejte jej.
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3.2. Pripojovacie porty oviadacej skrinky

Popis Spodna strana skupin rozhrania V/V v riadiacej skrinke je vybavena portami na externé
pripojenie a poistkou, ktoré su opisané nizSie. V spodnej Casti ovladacej skrinky su otvory s
uzavermi na vedenie externych konektorovych kablov na pristup k pripojovacim portom.

Externé Porty pre externé pripojenia su nasledovné:

pripojovacie .

porty

Port pre Prenosny terminal na ovladanie alebo programovanie ramena robota
pomocou prenosného terminalu.

Port SD karty na vlozenie SD karty.
Ethernetovy port na umoznenie pripojenia typu ethernet.

Mini DisplayPort na podporu monitorov s rozhranim DisplayPort. To si vyzaduje
aktivny prevodnik Mini Display na DVI alebo HDMI. Pasivne konvertory pri portoch
DVI/HDMI nefunguju.

Poistka mini Cepele sa pouziva, ked je pripojeny externy zdroj napajania.

UPOZORNENIE
Pripojenie alebo odpojenie prenosného terminalu, ked je riadiaca

skrinka zapnuta, moze spbsobit posSkodenie zariadenia.
* Nepripajajte Prenosny terminal, ked je ovladacia skrinka zapnuta.

* Pred pripojenim pridavného Prenosného terminalu vypnite
ovladaciu skrinku.

UPOZORNENIE
Neschopnost zapojit aktivny adaptér pred zapnutim ovladacej skrinky

moze branit vystupu displeja.
* Pred zapnutim ovladacej skrinky zapojte aktivny adaptér.

* V niektorych pripadoch musi byt externy monitor zapnuty pred
riadiacou skrinkou.

* Pouzite aktivny adaptér, ktory podporuje reviziu 1.2, pretoze nie
vSetky adaptéry funguju ihned po vybaleni.
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8.3. Ethernet

Popis Rozhranie Ethernet sa méze pouzit na nasledovné:
* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET.

* Vzdialeny pristup a riadenie.

Ak chcete pripoijit ethernetovy kabel, prejdite cez otvor na zakladni Riadiacej skrinky a zapojte ho do
ethernetového portu na spodnej strane konzoly.

Nahradte uzaver na zakladni Riadiacej skrinky vhodnou kablovou priechodkou, aby sa kabel pripojil
k ethernetovému portu.

Parameter in. . Jednotka

Rychlost komunikacie 10 - 1000 Mb/s
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8.4 . Instalacia Prenosného terminalu 3PE

Popis Trojpolohové povolovacie zariadenie prenosného terminalu (3PE TP) je bezpecCnostné
rozhranie urcené na zlepSenie manualneho ovladania. Tlacidla 3PE, integrované priamo do
prenosného terminalu, zabezpecuju, Ze pohyb robota méze byt iniciovany len vtedy, ak
obsluha udrziava kontrolovany uchop.

8.4.1. Instalacia hardvéru

Odstranenie
prenosného terminalu @ UPOZORNENIE

Vymena prenosného terminalu moze spdsobit chybové
hlasenie pri spusteni.

* Vzdy zvolte spravne nastavenie pre dany typ
prenosného terminalu.

Odstranenie Standardného prenosného terminalu:

1.
2.

Vypnite riadiacu skrinku a odpojte napajaci kabel od zdroja napajania.

Odstrarite a zahod'te dve zvazkovania kablov, ktoré slizia na uchytenie
kablov prenosného terminalu .

Zatlacte svorky na oboch stranach zastréky prenosného terminalu , ako je
to zobrazené na obrazku, a potiahnutim smerom dole ho odpojite od portu
prenosného terminalu.

Uplne otvorte/povolte plastovt priechodku v spodne;j strane riadiacej
skrinky a odstrarite zastréku a kdbel prenosného terminalu .

Opatrne odstrante kabel prenosného terminalu a prenosny terminal.

|1 | Svorky | 2 | Plastové priechodky
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8. Instalacia

1

| Zvazkovanie kablov

Instalacia 1.

prenosného terminalu

3PE 2.

4.

Zastrcku a kabel prenosného terminalu prevedte cez spodnu stranu
riadiacej skrinky a uplne zatvorte/dotiahnite plastovu priechodku.

Pre pripojenie zatlacte zastrCku prenosného terminalu do portu
prenosného terminalu.

Pomocou dvoch novych zvazkovani kablov pripevnite kable
prenosného terminalu.

Pripojte kabel napajania k zdroju napajania a zapnite riadiacu skrinku.

Dlhy kabel s prenosnym terminalom vzdy predstavuje nebezpecenstvo
zakopnutia, ak nie je spravne ulozeny.

* Prenosny terminal a kabel vzdy ukladajte tak, aby ste zabranili

nebezpeclenstvu zakopnutia.

UR7e PolyScope X
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8.4.2. Software Installation

Konfiguracia 1. On PolyScope, in the left menu, tap Application and select Safety.

softvéru = B fickpice fina »
3PE TP o8 Application Sz
, T 5

= & Ll é%% 2 {x}
s ) & =
(S Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e
- ’ e o o
Q Variables

| O @ B

e
Communication

Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Digital, Analog, 10 Configuration and setup Log Messages, Joint

URCaps emperature:

= -1000.00 mm/s

2. Tuknite na tla¢idlo Hardvér a Odomknat.

Pick and Place @

e
ag ¢ safety Apply &k
28
Applcaion
Robot Liits Hardware N
o
o ¥ Joint Limits Select connected Teach Pendant
Progam
Joint Speeds
- PR _—
v sateryo ®
Q Global
Inputs vinaes
Operator P
Outpurs
Planes
Hardware

Three Position

~ Ma _ speed
= -1000.00 mm/s w0% T

Zadaijte heslo a tuknite na Potvrdit. Prenosny terminal je teraz aktivovany.
Tuknutim na polozku Pouzit restartujte systém. PolyScope pokraduje v &innosti.

Tuknutim na Pouzit a re$tartovat a potom na Potvrdit konfiguraciu dokoncite
inStalaciu softvéru pre prenosny terminal 3PE.
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3.5. Vstupy a vystupy ovladaca

Popis Elektrické rozhranie vo vnutri riadiacej skrinky pozostava zo skupin vstupov a vystupov /O,
ktoré umoznuju komunikaciu a konfiguracie medzi ramenom robota a réznymi typmi
zariadeni. Skupiny vstupov/vystupov zahfmaju:

* Digitalny (24 V)

* Konfigurovatelny (24 V)
* Analégovy

* Bezpecnostny (24 V)

Niz8ie uvedeny obrazok zobrazuje usporiadanie skupin elektrickych rozhrani vo vnutri
riadiacej skrinky. Sledujte a zachovavajte ucel farebnej schémy, ako je znazornené nizSie.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
§ 24V 12V PWRF 24V(H||24v(H ov|/H||ov|H| |24Vv(H|[24V(H| |OV (H|| oV |(H § AG |H
z [EI0 GND|H| [GND cio/m|[ci4|m]| [coo/m|[cos|m]| [Dio|m|[pi4|m]| [poo[m|[pos[m]| [£[A0[m
= (24V on [m| [2av][|) [24v[m]|[24v[m]| [ov [m]|[ ov [m]| [2av|m|[2av]m] [ov [m|[ov[m]| |E[Ac|m
E|EIL OFF(H| [ OV Cl1|{H|{CI5|H| |CO1/H||CO5/H| |DI1|H||DI5|H| |DO1{H||DO5/H <Al L]
g [24v 24V|M||24v|H| [ov |H|| ov |H| [24V|H|[24V|H| |OV (H|| oV |(H| [£|AG |H
g S10 SEIRBES Cl2(H|{Cl6|H| |CO2|H||CO6/H| |DI2|H||DI6|H| |DO2|H||DO6|H gAOO.
%24v al5|2|a|&|2|[2av|m|[2av|m]| | ov [m|[ ov |[m]| [22v|m]|[22v|m| [ov [m|| ov]m 2|AG (H
HEH m|m|m|m|m|m||[c3|{m|[ci7|m]| [cos|m||co7[m| | pi3|m||{Di7 W] [po3|m||po7|m]| |2 [201]m
ZIta s ervenym textom Urcené bezpec€nostné signaly
ZIta s &iernym textom Konfigurovatelné pre bezpecnost
Seda s giernym textom Univerzalne digitalne V/V
Zelena s Ciernym textom Univerzalne analégové V/V

Skupiny Robota sa méze nainstalovat podla elektrickych Specifikacii, ktoré su rovnaké pre

vstupov/vystupov  vSetky tri uvedené vstupy.
* Bezpecnostné V/V
* Konfigurovatefné V/V

* Univerzalne V/V

UPOZORNENIE
Konfigurovatefné V/V su V/V nakonfigurované bud’ ako

bezpecnostné V/V alebo normalne V/V. Toto su ZIté svorky s
Ciernym textom.

Je mozné napdjat digitalne V/V z interného 24 V napéjacieho zdroja alebo z
externého napajacieho zdroja konfiguraciou bloku so svorkami s nazvom Power.
Tento blok pozostava zo Styroch svoriek. Horné dve (PWR a GND) su 24V a
uzemnenie z interného 24V napajania. Dolné dve svorky (24 V a 0 V) v bloku su 24V
vstupy pre napdjanie V/V. Predvolena konfiguracia pouziva interny zdroj napajania.
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Predvolené
hapajanie

Externy zdroj
napajania

Specifikacia
napajania

Tento priklad znazornuje predvolenu konfiguraciu pomocou interného zdroja
napajania

Power
PWR |
GND

24v |

ov

Ak je potrebny vacsi prad, mozete pripojit externy zdroj napajania, ako je znazornené
nizSie.

Poistka je typu Mini Blade s maximalnym menovitym prudom 10 A a minimalnym
menovitym napatim 32 V. Poistka musi byt ozna¢ena UL. Ak je poistka pretazend, musi
sa vymenit.

’_( Power

PWR|H
GND|H
24V | E-

\ ov |

V tomto priklade konfiguracia vyuziva externy napajaci zdroj pre vacsi prud.

Elektrické Specifikacie pre obe svorky a externy zdroj napajania, su zobrazené nizSie.

Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Interny 24 V zdroj

napajania

[PWR — GND] Napatie 23 24 25 \
[PWR — GND] Prad 0 - 2" A
PozZiadavky na

externy 24 V vstup

[24 V - 0 V] Napatie 20 24 29 \
[24 V - 0 V] Prad 0 - 6 A

* 3,5 A pre 500 ms alebo 33 % pracovny cyklus.
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Specifikacia
digitalneho
vstupu/vystupu

Digitalne V/V su konStruované v sulade s IEC 61131-2. Elektrické Specifikacie su
uvedené nizSie.

Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Digitalne vystupy

[COx/DOx] Prad* 0 - 1 A
[COx/DOx] Pokles napétia 0 - 0,5 \Y,
[COx/DOx] Unikovy prud 0 - 0.1 mA
[COx/DOx] Funkcia - PNP - Typ
[COx/DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitalne vstupy

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napétie -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast VYP -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIX] Oblast ZAP 11 - 30 Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Prad (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcia - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*Na odporovu alebo indukénu zataz maximalne 1 H.

8.5.1. Digitalny vstup a vystup

Vystup
Z nastroja

Digitalny
vstup

Vystup nastroja obsahuje dve digitalne vystupné polia, indikator vystupného napatia
nastroja a napajacieho prudu a prepinac¢ Napajanie dvojitym kolikom.

* Digitalny vystup (DO) - mdze byt nezavisle nastaveny na vysoku alebo nizku
hodnotu

* Vystupné napétie nastroja - volitelné 0 V, 12V a 24 V. Toto nastavenie pretrvava
aj po restartovani ovladaca robota

* Napadjanie - indikator spotreby pradu

* Napajanie dvojitym kolikom - slUzi na prepinanie medzi digitalnymi vystupmi a
zdrojom energie pre naradie. Zapnutie Dvojitého pohanania ¢apu vypne
predvolené digitalne vystupy nastroja (DO)

Zmeny zaénu platit po zvoleni novej vystupnej konfiguracie. Momentéalne nahrana
indtalacia sa upravi, aby reflektovala novu. Po overeni toho, &i vystupy nastroja funguju,
ako by mali, nezabudnite inStalaciu ulozit, ¢im predidete strate zmien.

Pri tychto typoch vstupu mozete pouzit nizsie znazorneny horizontalny blok digitalnych
vstupov (DI8-DI11) na kvadraturne kddovanie sledovania dopravnika.

Slalele(z|s
EEDQNO
EEEEEN
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3.5.2. Pouzivanie karty kablovych vstupov/vystupov

Popis Pomocou zalozky kablovych vstupov/vystupov mbézete sledovat a nastavovat zivé
vstupy/vystupy signalov z/do riadiacej skrinky.

Na obrazovke sa zobrazuje aktualny stav I/O, a to aj poCas vykonavania programu. Program

sa zastavi, ak sa pocas vykonavania nie€o zmeni. Pri zastaveni programu si vSetky

vystupné signaly zachovaju svoj stav. Obrazovka sa aktualizuje rychlostou 10 Hz, takze
velmi rychly signal sa nemusi zobrazit spravne.

= v n:: BBBBB Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output Analog Input Analog Output —

mmmmm ENEE | EEEE [ ee | e . o

- e (2 0 R T T = = )

E . [ - as o 02 (13 D12 DI6 D02 D06 Lo Al - o .

2 az @ 97 B ©3 1 7 w0 b3 o b7 o gelleljfeeaBle]] || —— 4
Konfigurovatefné Konfigurovatelné vstupy/vystupy mozu byt vyhradené pre Specialne bezpecnostné
vstupy/vystupy nastavenia definované v Nastaveni vstupov/vystupov . Pod tymi, ktoré su vyhradené,

budu mat namiesto predvoleného alebo pouzivatelom definovaného nazvu nazov
bezpecnostnej funkcie.
Konfigurovatelné vstupy, ktoré su rezervované pre bezpecnostné nastavenia, nie su
prepinatefné a budu zobrazené len ako kontrolky LED.
Pre nevyhradené vstupy/vystupy ma nasledujiuce moznosti:
* Spustit program
* Zastavit program
* Pozastavit program
* Vofny chod
Digitalne DI maju nasledujuce moznosti:
vstupy/vystupy

Analégové
vstupy a

vystupy

* Spustit program

* Zastavit program

* Pozastavit program
* Vofny chod

VSetky DI su prednastavené na nizku uroven.
VSetky digitalne vystupy (DO) su nastavené nezavisle na vysoku alebo nizku hodnotu.

Analdgové vstupy/vystupy je mozné nastavit na vystup prudu [4-20mA] alebo napétia [0-
10V] . Tieto nastavenia su trvalé pocas reStartov riadiacej jednotky robota a su ulozené v
inStalacii.
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3.5.3. Indikator napajania pohonu

Popis Indikator napajania pohonu je kontrolka, ktora sa rozsvieti, ked je rameno robota zapnuté
alebo ked je napajany kabel robota. Ked je rameno robota vypnuté, indikator napajania
pohonu zhasne.

Indikator napajania pohonu je pripojeny cez digitalne vystupy. Nie je to bezpecnostna
funkcia a nepouziva bezpecnostné V/V.

Indikator Indikatorom napdjania pohonu méze byt svetlo, ktoré méze fungovat pri 24 V DC.
Nastavenie Nastavenie indikatora vyzaduje svetlo a zapojenie vystupov.
indikatora 1. Pripojte indikator napajania pohonu k digitalnym vystupom, ako je zndzornené na

obrazku nizSie.
2. Skontrolujte, ¢i je indikator napajania pohonu spravne pripojeny.
* Mobzete zapnut rameno robota a overit, i sa rozsvieti svetlo.

* Rameno robota mézete vypnut a overit, ¢i svetlo zhaslo.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov|EH
DOO|H||DO4| R =
ov (M| ov|H
DO1l/H||DO5|H
ov |H||ov| Nl
DO2|H ||DO6|H
ov |H||ov| N
DO3(H||DO7|H
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Konfiguracia V naviga¢nom menu fuknite na polozku Aplikacia.

indikatora Vyberte polozku Komunik&cia.

V boc¢nej ponuke vyberte polozku Kablové 10.

oL bh o=

Prejdite na poZadovany typ vystupu a tuknutim na polozku vyberte jeden z
nasledujucich typov:

* Konfigurovatelny vystup
* Digitalny vystup
* Analdgovy vystup
5. Vyberte predvolby akcie
Vybrany vystup mbzete pomenovat

6. V rozbalovacom zozname vyberte Vysoky, ked je pohon zapnuty, inak Nizky.

Program name

Default program L7l
ccec
Do (o Communication cccc
oo
Application .
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i ~  Robot s
cIo Lo 14 Lo coo Lo C04 10 DI O Lo DI 4 Lo
Program ) =
Safequard Reset High when -
@ ool 10 CIS Lo @ e e— C05 10 DI 1 Lo DIS O pgam
CI1 Lo structure
» v Modbus a6 Lo €01 1 €06 Lo DI2 L DI6 o
Safequard Reset o
o —+ Addsource 12 = 17 Lo 02 10 07 o0 DI3 Lo DI7 L0 Giobal
Variables
Operator
13 s co3 Lo

Robot State

Active

Program name

Default program L7l
ccec
oo - Communication cccc
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i ~  Robot 1
cIo Lo 14 Lo coo Lo C04 10 DI O Lo DI4 Lo
Program ) =
Safeguard Reset = -
S Tool 10 c bI1 o | DIS O o
CI1 Lo coo0 L0 structure
® v~ Modbus C DI2 L DI6 Lo
Safeguard Reset Name & {}
Q + Addsource C DI3 Lo DI7 10 by
a2 Lo Action Preset e
Acti = ) ) ~ Variables
Operator High when drive power is on, otherwise Low
ci3 Lo

Robot State _ Speed +
Active 100%
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3.6. Bezpecnostne V/V

Bezpeé&nostné
VIV

Tabuflka

V tejto Casti su opisané vyhradené bezpecnostné vstupy (zIta svorka s Cervenym

textom) a konfigurovatefné V/V (ZIté svorky s €iernym textom), ked' su nakonfigurované

ako bezpecnostné V/V.

Bezpecnostné pomocky a zariadenia sa musia instalovat v stilade s bezpe¢nostnymi
pokynmi a hodnotenim rizik uvedenymi v kapitole Bezpec¢nost.
VSetky bezpecnostné V/V su paroveé (redundantné), takze jedna porucha nespdsobi
stratu bezpecnostnej funkcie. Bezpe¢nostné V/V v§ak musia byt vedené ako dve

samostatné vetvy.

Dva stale bezpecnostné vstupy su:

* Nudzové zastavenie robota iba pre zariadenia nidzového zastavenia

* Ochranné zastavenie pre ochranné zariadenia

* 3PE Stop pre ochranné zariadenia

Rozdiel vo funkciach je uvedeny nizSie.

Nuadzové

zastavenie

Ochranné
zastavenie

Zastavenie 3PE

Pohyb robota sa zastavil Ano Ano Ano
Spustenie programu Pozastavenia Pozastavenia Pozastavenia
Napajanie hnacich mechanizmov Vypnut Zapnut Zapnut
. . Automaticke Automatické
Resetovat Manualne , .
alebo manualne | alebo manualne
Kazdy cyklus az | Kazdy cyklus az

Pravidelnost pouzivania

Nepravidelné

nepravidelné

nepravidelné

Len uvolnenie

Pozaduje opéatovnu instalaciu brzdy Nie Nie
Kategoria zastavenia (IEC 60204-

1 2 2
1)
Vykonnostna uroven
monitorovacej funkcie (ISO 13849- PLd PLd PLd

1)

Bezpecnostné
upozornenie

Konfigurovatelné V/V je mozné pouzit na nastavenie dalSich funkcii bezpe¢nostnych
V/V, napr. vystupu nudzového zastavenia. Pomocou rozhrania PolyScope definujte

sadu konfigurovatelnych vstupov/vystupov pre bezpecnostné funkcie.

POZOR

A\

Neschopnost pravidelne overovat a testovat bezpec¢nostné funkcie
mbze viest k nebezpecnym situaciam.

* Pred uvedenim robota do prevadzky by sa mali overit
bezpecnostné funkcie.

* Bezpecnostné funkcie by sa mali pravidelne testovat.

Navod na pouziva

nie

82

UR7e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 8. InStalacia

Signaly VSetky nakonfigurované a stale bezpeénostné vstupy st filtrované, aby bolo mozné pouzit

OSSD bezpe&nostné zariadenie s dizkami impulzov kratimi ako 3 ms. Bezpe¢nostny vstup sa
vzorkuje kazdu milisekundu a stav vstupu sa urCuje podrla vstupného signalu, ktory sa objavi
najCastejSie za poslednych 7 milisekund.

Bezpecnostné Ovladaci panel mézete nakonfigurovat na vystup impulzov OSSD, ked je bezpecnostny
signaly OSSD vystup neaktivny/vysoky. Impulzy OSSD detekuju schopnost ovladacej skrinky
aktivovat/znizit bezpecnostné vystupy. Ked st impulzy OSSD povolené pre vystup, na
bezpecnostnom vystupe sa raz za 32 ms vygeneruje nizky impulz 1 ms. Bezpecnostny
systém rozpozna, ked' je vystup pripojeny k zdroju a vypne robota.
Niz$ie uvedeny obrazok ukazuje: ¢as medzi impulzmi na kanali (32 ms), dizku impulzu
(1 ms) a ¢as od impulzu na jednom kanali k impulzu na druhom kanali (18 ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0ms 50.0 ms

saletyn J_|

32 ms

SafetyB j—' LI
18 ms

Zapnutie OSSD pre bezpecénostny vystup

1. V hlavicke klepnite na In§talacia a vyberte Bezpe¢nost.
2. V Casti Bezpecnostvyberte vstupy/vystupy.

3. Naobrazovke I/0O v Casti Vystupny signal zaSkrtnite pozadované policko OSSD.
Ak chcete povolit zaciarkavacie policka OSSD, musite priradit vystupny signal.

Predvolena Robot sa dodava s predvolenou konfiguraciou, ktora umozfiuje prevadzku bez
konfiguracia dodato&ného bezpecnostného vybavenia.
bezpecnosti Safety
24V
)
@ | EIO
g, 24V
[
5 |EN
24V
£ (sio
S [24v
3 [si1
Pripojenie Takmer pri kazdom pouziti sa pozaduje pouzitie jedného alebo viacerych Specialnych
tlacidiel tlaCidiel nidzového zastavenia. NizSie uvedeny obrazok zobrazuje pripojenie jedného
nudzového alebo viacerych tlaCidiel nidzového zastavenia.
zastavenia
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Zdiefanie Funkciu nidzového zastavenia zdielani medzi robotom a inym strojmi moZete nastavit
nudzového nakonfigurovanim nasledujucich funkcii V/V prostrednictvom GUI. Vstup pre nudzové

zastavenia s
inymi strojmi

Ochranné
zastavenie s
automatickym
obnovenim

zastavenie robota sa nesmie pouzit na Ucely zdielania. Ak je potrebné pripojit viac ako dva
roboty UR alebo iné stroje, je potrebné, aby signaly nidzového zastavenia riadilo
bezpecnostné PLC.

* Konfigurovatelnd dvojica vstupov: externé nudzové zastavenie.
* Konfigurovatelnd dvojica vstupov: zastavenie systému.
NizSie uvedeny obrazok zobrazuje, ako dva roboty UR zdielaju svoje funkcie

bezpelnostného zastavenia. Nakonfigurované V/V pouzité v tomto priklade su CI0-Cl1 a
CO0-COf1.

[Configurable Jipu
24V
CIo
24V
ci
24V
CI2
24V
CI3

B
s

l
OOOOODOOCRN

Configurable Outputs. H [Configurable Inputs onfiyurable Outputs

oV oV E .

N

=

ICO0 ICO4
oV oV

CO1 CO5

oV
CO2

oV

CO3

Q
]

N
®
<

%
6
0"

l

o
>

l

N
kS
<

l

n[u[nnenen
[2

mnnpapan
na(nm I\IL\I

<]
S

|

Tato konfiguracia je ur¢ena len pre aplikacie, kde obsluha nemdéze prejst dverami a
zatvorit ich za sebou. Konfigurovatefné V/V je mozné pouzit na nastavenie tlacidla
obnovenia na vonkaj$ej strane dveri, ktoré sluzi na opatovnu aktivaciu pohybu robota.
Robot automaticky obnovi pohyb, ked' sa opatovne obnovi signal.

ﬁ VAROVANIE
Nepouzivajte tuto konfiguraciu, ak je mozné opatovne obnovit signal z
vnutornej strany bezpecnostného obvodu.

Safety
24V
EIO

R =
/ ETd] [T

Emergency Stop

BN EENR
P Pe—r—

m‘ﬁ‘m

=|2|s

=

X

24V O
El1 [ 2av ]|
[ [ov [m]
24V »
Sio i;
Cl

Safeguard Stop
Son

24V J2 1 [oav]
sit || Alsn

Tento priklad znazornuje dverovy Tento priklad znazozfiuje bezpe€nostnu rohoz ako
spinac¢ ako zakladné bezpe&nostné zariadenie, pri ktorom je vhodné
bezpecnostné zariadenie, kde sa automatické obnovenie ¢innosti. Tento priklad plati aj
robot zastavi pri otvoreni dveri. pre bezpeénostny laserovy skener.
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Ochranné Ak sa pouziva ochranné rozhranie pre interakciu so svetelnou zaclonou, pozaduje sa
zastavenie s obnovenie z vonkaj$ej strany bezpecnostného obvodu. Tlacidlo obnovenia musi byt
tlacidlom dvojkanalového typu. V tomto priklade je V/V nakonfigurované pre obnovenie CI0-CI1.
obnovenia ==
Bin
/_yJ J
11} 7 \ -------
eI/ o L ot Tt (NCTAT T S S N a
D # ﬁ ------- i
HIEAL, =
_[eev]u] |z (A
ﬂi O / _______
§124v| [
st M [
\\
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3.6.1. Pouzitie V/V pre vyber rezimu

Popis Robota mozno nakonfigurovat tak, aby prepinal medzi prevadzkovymi rezimami bez
pouzitia prenosného terminalu. To znamena, Zze pouzivanie TP je zakazané pri prepinani z
automatického rezimu na manualny rezim a z manualneho rezimu na automaticky rezim.

Prepinanie rezimov bez pouzitia prenosného terminalu si vyzaduje konfiguraciu
bezpecfnostnych vstupov/vystupov a sekundarne zariadenie ako voli€ rezimov.

Voli¢ rezimov  Voli¢ rezimu méze byt kfucovy spinac¢ s redundantnym elektrickym usporiadanim alebo so
signalmi z vyhradeného bezpeénostného PLC.

Pouzivanie Pouzitie prepinaca rezimov, ako je napriklad kfucovy prepinac, zabrafiuje pouzitiu TP na
voli¢a rezimov  prepinanie medzi rezimami.

1. Pripojte voli€ rezimov k vstupom, ako je zndzornené na obrazku nizSie.

2. Skontrolujte, Ci je voli€ rezimu spravne pripojeny a nakonfigurovany.

Key Switch

Configurble Inputs

24v|iH||24v| A

Clo|/H||Ccl4|

24ViH |24V

Cll1/H|ci5H

24V(H |24V R /
Cl2 ||| Cl6 |

24v|(H||24V|IE

Ci3|H||CI7 .-—/
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Konfiguracia
pripojenych
bezpeénostnych
vstupov

Konfiguracia bezpec¢nych vstupov pre pripojenie sekundarneho zariadenia vyzaduje
odomknutie bezpecnostnej vstupno-vystupnej obrazovky.

—_

.V hlavnej ponuke tuknite na polozku Aplikacia.
2. Vyber moznost Bezpec¢nost a tuknite na moznost Odomknut.

Po vyzvani zadajte heslo a odomknite obrazovku Bezpecnost.

Ak ste predtym nedefinovali heslo, pouzite predvolené heslo: ursafe.
3. V Casti Bezpecnostné vstupy/vystupy vyberte polozku Vstupy.

4. Vyberte jeden zo vstupnych signalov fuknutim na jednu z rozbafovacich
moznosti Vstup.

5. Vrozbalovacom zozname vyberte polozku Prevadzkovy rezim.
Klepnite na Pouzit a povolte restartovanie robota.
7. Tuknite na polozku Potvrdit bezpeénostnu konfiguraciu.

Teraz mézete pouzit iba sekundarne zariadenie na vyber a/alebo prepinanie
medzi prevadzkovymi rezimami.

Po priradeni vstupu k sekundarnemu zariadeniu sa rezimy prepinania cez TP
deaktivuju. Ak sa pokusite pouzit TP na prepinanie reZzimov, zobrazi sa sprava
potvrdzujuca, ze TP nemozno pouzit na zmenu operac¢ného rezimu.

UR7e PolyScope X
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3.6.2. Trojpolohové pomocné zariadenie

Popis Rameno robota je vybavené podpornym zariadenim vo forme Prenosného terminalu 3PE.
Riadiaca skrinka podporuje nasledujuce konfiguracie zariadeni:

* Prenosny terminal 3PE
* Externé trojpolohové pomocné zariadenie

* Externé trojpolohové pomocné zariadenie a Prenosny terminal 3PE

Obrazok nizSie zobrazuje spbsob pripojenia trojpolohového pomocného zariadenia.

Confil;urabl Inputs
24V 24V
Clo
24V
cn
24V
Cl2
24V
CI3

3-Position Switch

0000
]
o
000000

(7

Poznamka: Dva vstupné kanaly pre vstup trojpolohového pomocného zariadenia maju
toleranciu nezhody 1 sekunda.

UPOZORNENIE
Bezpecnostny systém robota UR nepodporuje viac externych

trojpolohovych zariadeni.

Prepinac Pouzivanie trojpolohového pomocného zariadenia vyzaduje pouzitie prepinaca
prevadzkového prevadzkového rezimu.
rezimu

Prepinac prevadzkového rezimu je znazorneny na obrazku nizsie.

Confil;urabl LIRSS Operational mode Switch
24Vi|H||24v (W —
cio||m|{ci4 [m :
24v||m||24v [ — —
cij|Hj|ci5 W :

24v|| |24V |H "
Ci2f| Qs |l

24v NA | [24vY E

CI3 | ECI7 \A

W
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3.6.3. Bezpecnostné signaly V/V

Popis

Vstupy a vystupy su rozdelené medzi vstupy a vystupy a su sparované tak, aby kazda

funkcia poskytovala moznost PLd kategorie 3.

oo <& Safety
oo
Application
Robot Limits Wired Inputs
(] Function
V' Joint Limits
Program e

Safeguard Reset
Joint Positions 9

@ e

Joint Speeds
EN Unassigned
v safety /0
Outputs
Operator
Input: Funct
nputs Unassign:
Planes
Hardware

Three Position

Program name
= End Effectors

Signal
o
(ag]

caz
as

a4
cas

e
ar

ccce
Apply e

Program
structure

<

Variables

Obrazok 1.3: Obrazovka PolyScope X zobrazuje vstupné signaly.

oo & safety
oo
Application
Robot Limits Wired Outputs
(i) Function
V' Joint Limits
Program

Joint Positions

@ Fonci

Joint Speeds
N Unassigne
v Safety /0
Outputs
Operator
Inputs
sig
Planes
Hardware

Three Position

Program name

=) End Effectors

signal
coo
o1

co2
co3

co4
cos

co6
7

cccc
Apply cccc
0ssD Move

Program
structure

{x

Variables
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Vstupné Vstupy st popisané v nasledujucich tabulkach:

signaly
Tlagidio Vykone’i zas’Favenie 1. kate’g()rie (IEC 60294—1), p,ri(':om infgrmuje ’
nidzového ostatné stroje pomocou vystupu zastavenia systému, pokial je takyto
. vystup zadefinovany. Zastavenie sa spusti vo vSetkych sucastiach
zastavenia Lo, .
pripojenych k vystupu.
Nudzoveé V}/koné z.ast.aver.\ie 1.. kategcirie (I.EC 60294-1) pro’stred.nictvom
astavenie V)'/stupu rlédlace! skrinky, prlcpm |nf9rmu1e os-tat.ne Stl’f)je p'omocou
robota vystupu nudzového zastavenia systému, pokial je takyto vystup
zadefinovany.
Externé
nadzové Vykonava zastavenie kategérie 1 (IEC 60204-1) len na robotovi.
zastavenie
Ked robot pouziva Normalnu alebo Znizena konfiguraciu.
Ak je nakonfigurovany, slaby signal odoslany na vstupy sposobi
prechod bezpe&nostného systému na znizenu konfiguraciu. Rameno
robota spomaluje, aby vyhovovalo znizenym parametrom.
. Bezpecnostny systém zarucuje, ze robot je v ramci znizenych limitov
Znizena . . ol
menej ako 0,5 sekundy po spusteni vstupu. Ak rameno robota nad’alej
poruSuje niektory zo znizenych limitov, spusti sa kategoria zastavenia
0. Spustacie roviny mézu tiez spdsobit prechod na znizenu
konfiguraciu. Bezpecnostny systém prechadza do normalne;j
konfiguracie rovnakym sp6sobom.
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Vstupné
signaly

Vstupy su popisané v nasledujucej tabulke

Prevadzkovy
rezim

Pri pouziti externej volby rezimu sa prepina medzi automatickym
rezimom a manualnym rezimom. Robot je v automatickom
rezime, ked ma vstup nizku hodnotu a v manualnom rezime, ked
ma vstup vysoku hodnotu.

Resetovanie
ochrannej
zéruky

Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie, pokial déjde k
dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stipania na vstupe ochranného
resetu. Ked dbjde k ochrannému zastaveniu, dba tento vstup na
to, aby stav ochranného zastavenia pokracoval, kym sa nespusti
reset.

Zabezpecenie

Zastavenie spustené ochrannym vstupom. Vykond zastavenie
kategorie 2 (IEC 60204-1) vo vSetkych rezimoch, ked je spustené
ochrannym mechanizmom.

Zastavenie . . -
, Vykona zastavenie kategorie 2 (IEC 60204-1) LEN v
ochranného . .. X . .
. automatickom rezime. Ochranné zastavenie v automatickom
mechanizmu .. . . ). . , ,
L rezime sa da zvolit, len ked je nakonfigurované a namontované
automatického . . . . )
v trojpolohové pomocné zariadenie.
rezimu
Reset ochrany Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie v automatickom
automatického rezime, pokial déjde k dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stdpania na
rezimu vstupe ochranného resetu v automatickom rezime.

Freedrive na
robote

Vstup Vofny chod mézete nakonfigurovat tak, aby umoznoval a
pouzival Volny chod bez stlacenia tlacidla Vofny chod na
Standardnom TP, alebo bez toho, aby ste museli stladit a podrzat
ktorékolvek z tlacidiel na 3PE TP v polohe stlaenia svetla.

Trojpolohové
pomocné
zariadenie

V manualnom rezime je na pohyb robota potrebné stlaéit externé
trojpolohové pomocné zariadenie a podrzat ho v stredovej polohe.
Ak pouzivate zabudované trojpolohové pomocné zariadenie, je na
pohyb robota potrebné ho stlacit a podrzat ho v strednej polohe.

A

A

VAROVANIE
Ked je predvolené vynulovanie ochranného opatrenia vypnuté, déjde k

automatickému vynulovaniu, ked ochranné opatrenie uz nespusti zastavenie.
To sa mdze stat, ak osoba prejde cez ochranné pole.

Ak osoba nie je detekovang ochrannym zariadenim a je vystavena
nebezpecenstvu, automaticky reset je podla noriem zakazany.

* Externy reset pouzite na zabezpecenie resetovania len vtedy, ked

osoba nie je vystavena nebezpecenstvu.

VAROVANIE

Ked je zapnuta funkcia ochranného zastavenia v automatickom rezime,

ochranné zastavenie sa v manualnom rezime nespusti.
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Vystupné  VSetky bezpecnostné vystupy sa znizia v pripade poruSenia alebo poruchy bezpe¢nostného
signaly systému. To znamena, ze vystup zastavenia systému spusti zastavenie aj vtedy, ked sa

nespusti nudzové zastavenie.
Mézete pouzit nasledujuce bezpecnostné funkcie vystupnych signalov. Ked sa stav, ktory
spustil vysoké signaly skonci, vdetky signaly sa vratia na nizke:

Signal je Nizky, ked bol bezpecnostny systém spusteny do stavu
zastavenia vratane vstupu nudzového zastavenia robota alebo

nezastavuje

1Systémoveé
y . tlaCidla nudzového zastavenia. Ako prevencia zablokovania sa

zastavenie , L . . . . .
nizky signal neodosle, ak stav Nudzového zastavenia spusti vstup
zastavenia systému.

Pohyb robota | Signal je Nizka , ak sa robot pohybuje, inak vysoka.
Signal je Viysoka , ked je robot zastaveny alebo v procese

Robot sa zastavenia z dovodu nudzového zastavenia alebo

bezpecnostného zastavenia. V opa¢nom pripade bude maf logiku
nizkej Urovne.

Signal je Nizky, ked su aktivne znizené parametre alebo ak je

Znizena bezpecnostny vstup nakonfigurovany so znizenym vstupom a
signal je v suCasnosti nizky. V opa¢nom pripade je signal vysoky.
Neznizené Toto je inverzna hodnota k hodnote Znizeny, definovanej vysSie.
Signal je Viysoky, ak je rameno robota zastavené a nachadza sa v
Bezpecné nakonfigurovanej bezpeénej predvolenej polohe. V opatnom
byvanie pripade je signal Low. To sa €asto pouziva, ked' su roboty UR

integrované s mobilnymi robotmi.

Trojpolohové

zariadenie nie
je zastavené

pomocné Signal je nizky, ked je aktivne zastavenie trojpolohového
zariadenie poconého zariadenia, v opacnom pripade vysoky.
zastavené

Trojpolohové

pomocné Signal je nizky, ked je neaktivhe zastavenie trojpolohového

poconého zariadenia, v opacnom pripade vysoky.

@

UPOZORNENIE
Externy mechanizmus, ktory z robota prijima stav Nudzového zastavenia

cez vystup zastavenia systému, musi byt v stlade s normou ISO 13850. To
je potrebné najma v nastaveniach, kde je vstup nudzového zastavenia
robota pripojeny k externému zariadeniu nidzového zastavenia. V takych
pripadoch sa po uvolneni externého zastavenia systému vstup Nudzového
zastavenia systému zmeni na vysoky. To znamena, Ze stav nidzového
zastavenia na externom strojovom zariadeni sa vynuluje bez potreby
manualneho zasahu operatora robota. Preto, aby boli spinené bezpeénostné
normy, externé strojové zariadenia musia vyzadovat ruény zasah, aby sa
mohli obnovit.

1Systémové zastavenie bolo predtym zname ako ,systémové nidzové zastavenie® pre roboty
Universal Robots. PolyScope mézZe zobrazit ,Nudzové zastavenie systému”.
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3.7. Univerzalne digitdlne V/V

Popis Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a spustenie predvoleného
programu a pre automaticku inicializaciu rameno robota pri spusteni.

Univerzalne
digitalne V/V

Komunikacia
s inymi strojmi
alebo PLC

Tato ¢ast popisuje univerzalne 24V V/V (Sedé svorky) a konfigurovatefné V/V (zlté svorky
s Ciernym textom), ked' su konfigurované ako bezpecnostné V/V.

Univerzalne V/V sa m6zu pouzivat na pohon zariadeni, ako su pneumatické relé priamo
alebo v ramci komunikacie s inymi systémami PLC. VSetky digitalne vystupy je mozné
automaticky deaktivovat, ked sa vykonavanie programu zastavi.

V tomto rezime je vystup vzdy nizky, ked nie je spusteny program. Priklady su uvedené v
nasledujucich pod¢&astiach.

V tychto prikladoch su pouzité bezné digitalne vystupy, ale 