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1. Predmluva

Uvod Gratulujeme k nakupu vasSeho nového robota od Universal Robots, ktery se sklada z ramene
robota (manipulatoru), ovladaci jednotky a pfenosného ovladaciho terminalu.

Robotické rameno, které bylo plivodné navrzeno tak, aby napodobovalo rozsah pohybu
lidskeé ruky, se sklada z hlinikovych trubek, které jsou spojeny Sesti klouby, coz umoziiuje
vysokou flexibilitu vasi automatizované instalace.

Patentované programovaci rozhrani PolyScope od Universal Robots umoziiuje vytvaret,
nacitat a spoustét automatizacni aplikace.

Informace Tento navod obsahuje bezpecnostni informace, pokyny pro bezpecné pouzivani a pokyny
o tomto k montazi robotického ramene, ovladaci jednotky a pfenosného ovladaciho terminalu.
havodu Najdete zde také navod, jak zacit s instalaci a naprogramovanim robotu.

Prectéte si informace o zamysSleném pouziti a dodrzujte je. Provedte posouzeni rizik.
Nainstalujte a pouzivejte v souladu s elektrickymi a mechanickymi specifikacemi
uvedenymi v tomto uzivatelském navodu.

Posouzeni rizik vyzaduje pochopeni nebezpedi, rizik a opatfeni ke snizeni rizik pro
robotickou aplikaci. Integrace robot( maze vyzadovat zakladni Urover vzdélani
mechanice a elektrotechnice.

Zreknuti se Spole¢nost Universal Robots A/S nadale zlepSuje spolehlivost a vykonnost svych
odpovédnosti za produktd, a proto si vyhrazuje pravo upgradovat produkty a produktovou dokumentaci
obsah bez pfedchoziho upozornéni. Universal Robots A/S vénuje vesSkerou péci tomu, aby byl

obsah uzivatelského navodu presny a spravny, ale za pfipadné chyby Ci chybéjici
informace nenese zadnou odpovédnost.

Tento navod neobsahuje informace o zaruce.

Internetové PFirucky, navody a manualy si mUzete precist online. Velké mnozstvi dokumentt jsme
pfirucky shromazdili na adrese https://www.universal-robots.com/manuals

* Pfrirucka k softwaru PolyScope s popisy a pokyny pro software
* Servisni pfirucka s pokyny pro odstrafovani problému, adrzbu a opravy

* Adresar pro skriptovani s ohledem na hloubkové programovani

UR10e PolyScope X Uzivatelska prirucka
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UR+

Academy

myUR

Sada pro
vyvojare

Podpora

Féra UR

Online showroom UR+www.universal-robots.com/plus nabizi Spickové produkty pro
pFizplsobeni vasi aplikace s robotem UR. Ve potfebné najdete na jednom misté - od
nastrojll a prisluSenstvi az po software.

Produkty UR+ se pfipojuji k robotim UR a spolupracuiji s nimi, coz zajistuje jednoduché
nastaveni a celkové bezproblémovou uzivatelskou zkuSenost. VSechny vyrobky
UR+ spole¢nost UR peclivé testuje.

Prostfednictvim nasi softwarové platformy plus.universal-robots.com muzete zaroven
pristupovat k partnerskému programu UR+ a navrhovat pro roboty UR uzivatelsky
privétivéjsi produkty.

Web UR Academy academy.universal-robots.com nabizi fadu vzdélavacich pfilezitosti.

Portal myUR vam umozniuje zaregistrovat vSechny roboty, sledovat servisni pfipady a
odpovidat na obecné dotazy tykajici se podpory.

Pro pfistup k portalu se pfihlaste na myur.universal-robots.com.

Na portalu myUR se vaSimi pfipady zabyva bud vas preferovany distributor, nebo jsou
eskalovany k tymim zakaznického servisu spole¢nosti Universal Robots.

Muzete se také pfihlasit k monitorovani robotl a spravovat dalSi uzivatelské ucty ve vasi
spolecnosti.

Sada UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite je soubor
vSech nastrojli potfebnych k vytvofeni kompletniho feseni, véetné vyvoje URCaps,
pfizplisobeni koncovych efektor( a integrace hardwaru.

Stranka podpory www.universal-robots.com/support obsahuje ostatni jazykové verze tohoto
navodu

Forum UR forum.universal-robots.com umoznuje nadSenclim do robotd nejriiznéjSich
dovednostnich urovni spojit se s UR i mezi sebou navzajem, klast otazky a sdilet informace.
Prestoze forum UR bylo vytvorfeno spole¢nosti UR+ a nasi administratofi jsou zaméstnanci
UR, vétSinu obsahu vytvafite vy, uzivatelé féra UR.
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2. Odpovednost a zamyslene pouziti

2.1. Omezeni odpovednosti

Popis Zadné informace uvedené v tomto navodu nelze povazovat za zaruku ze strany spoleénosti
UR, Ze pramyslovy robot nezpusobi Graz nebo $kodu, a to ani v pfipadé, ze pramyslovy
robot dodrzuje vSechny bezpecCnostni pokyny pro pouziti.

2.2. Ucel pouziti

Popis

POZNAMKA

Spolecnost Universal Robots nenese zadnou odpovédnost a neprebira
zadnou odpovédnost za neschvalené pouziti svych robotl nebo pouziti, pro
které jeji roboty nejsou uréeny, a spole¢nost Universal Robots nebude
poskytovat zadnou podporu pro nezamyslené pouziti.

PRECTETE SI MANUAL
Pouzivani robotu v rozporu se zamyslenym pouzitim m{ize vést ke vzniku

nebezpecnych situaci.

* Prectéte si a dodrzujte doporuceni pro zamyslené pouziti a
specifikace uvedené v uzivatelské pfirucce.

Roboti Universal Robots jsou ur¢eni pro primyslové pouziti, k manipulaci s
nastroji/lkoncovymi efektory a pfipravky nebo ke zpracovani €i pfenosu dilt nebo vyrobkd.

VSechny roboty Universal Robots jsou vybaveny bezpecnostnimi funkcemi, které jsou
primarné ureny ke kolaborativnim aplikacim, ve kterych robot pracuje ve spolupraci s
Clovékem. Nastaveni bezpecnostnich funkci musi byt nastavena na vhodné hodnoty podle
posouzeni rizik aplikace robota.

Robot a ovladaci jednotka jsou urCeny pro vnitfni pouziti, kde obvykle dochazi pouze k
nevodivému znecisténi, tj. Prostfedi se stupném znecisténi 2.

Kolaborativni aplikace jsou uréeny pouze pro aplikace, které nejsou nebezpecné, pokud je
cela aplikace, v¢etné nastroje / koncového efektoru, obrobku, prekazek a dalSich stroju,
nizkorizikova podle posouzeni rizik konkrétni aplikace.

UR10e PolyScope X 15 Uzivatelska prirucka



2. Odpovédnost a zamyslené pouziti UNIVERSAL ROBOTS

A

VAROVANI

Pouz

ivani robotdl UR nebo vyrobkd UR mimo ur¢ené pouziti miize mit za

nasledek Uraz, smrt a/nebo majetkovou Ujmu. Nepouzivejte robot UR ani vyrobky

URk

zadnému z nize uvedenych nezamyslenych pouziti a aplikaci:
Lékarske pouziti, tj. pouziti v souvislosti s nemoci, Urazem nebo
postizenim Clovéka, v€etné nasledujicich ucell:
* Rehabilitace
* Posouzeni
* Kompenzace nebo zmirnéni
* Diagnostika
* Lécba
* Chirurgie
* Zdravotni péce
* Protézy a dalSi pomucky pro télesné postizené osoby
 Jakékoli pouziti v blizkosti pacientt
Manipulace, zvedani nebo preprava osob

Jakékoli pouziti vyzadujici dodrzovani specifickych hygienickych a/nebo
sanita¢nich norem, jako je blizkost nebo pfimy kontakt s potravinami,
napoji, farmaceutickymi a/nebo kosmetickymi vyrobky.

* UR kloubové mazivo unika a mize byt také uvolnéno jako para do
vzduchu.

* UR kloubové mazivo neni ,potravinarské®.

* Roboti UR nespliiuji zadné normy pro potraviny, National
Sanitization Foundation (NSF), Food and Drug Administration
(FDA) ani hygienické normy.

Hygienické normy, napfiklad ISO 14159 a EN 1672-2, vyZaduiji provedeni
posouzeni hygienickych rizik.

Jakékoli pouziti nebo aplikace odchylujici se od zamySleného pouZiti,
specifikaci a certifikaci robotd UR nebo produktt UR.

Nespravné pouziti je zakazano, protoze dusledkem miize byt smrt, Uraz
osob a/nebo majetkova Ujma

SPOLECNOST UNIVERSAL ROBOTS SE ZRIKA JAKEKOLI VYSLOVNE NEBO
IMPLIKOVANE ZARUKY, NAPR. VHODNOSTI PRO KONKRETNI UCEL.

VAROVANI
Pokud nebudou zohlednéna dodate¢na rizika vlivem dosahu, nosnosti,

prov
dojit

oznich to€ivych momentu a rychlosti souvisejicich s aplikaci robota, maze
ke zranéni nebo smrti.

* Posouzeni rizik vasi aplikace musi zahrnovat rizika spojena s dosahem,
pohybem, nadkladem a rychlosti robotu, koncového efektoru a obrobku.

Uzivatelska pfirucka
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2. Odpovédnost a zamyslené pouziti

A

VAROVANI

Koncové krytky robotl e-Series neupravujte ani neménte. Jakakoliv Uprava
muze mit za nasledek nepredvidatelna rizika. Veskeré autorizované demontaze
a zpétné montaze se provadeéji v servisnim stfedisku UR nebo je mohou
provadét kvalifikované osoby podle nejnovéjsi verze prislusnych servisnich
navodu.

UR10e PolyScope X
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3. Vas robot

UNIVERSAL ROBOTS

3.Vasrobot

3.1. Technickeé specifikace URIOe

Typ robota

UR10e

Maximalni uzitecné zatizeni

10kg/22Ibor12,5kg/27,51b

Dosah

1300 mm /51,2 palce

Stupné volnosti

6 rotacnich spoju

Programovani

PolyScope 5 GUI na 12" dotykové obrazovce

nebo PolyScope X GUI na 12" dotykové obrazovce

Spotteba (primérnd)

615 W

Priblizné 350 W pfi pouziti typického programu

Rozmezi okolni teploty

0-50 °C. P¥i okolnich teplotach nad 35 °C se muze rychlost a vykon robotu snizit.

Bezpec¢nostni funkce

17 sofistikovanych bezpeénostnich funkci. PLd kategorie 3 v souladu s: EN ISO 13849-
1.

Klasifikace IP IP54
Rameno robota: méné nez 60 dB(A)
Hiuk
Ovladaci jednotka: méné nez 50 dB(A)
VIV porty nastroje 2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové vstupy

Napajeni a napéti V/V nastroje

2 A (dvojpinové napajeni) 1 A (jednopinové napéjeni) & 12 /24 V

Presnost senzoru momentu

55N

Rychlost

Zékladna a ramenni kloub: max. 120 °/s.
VSechny ostatni klouby: max 180 °/s.

Nastroj: Cca 1 m/s / Cca 39,4 palce/s.

Opakovatelnost pozice

+0,05mm/£0,0019in (1,9 mils)podle ISO 9283

Rozsahy kloubt

+ 360 ° pro vSechny klouby kromé kolena + 160 °

Stopa

@190 mm /7,5 palce

Materialy

Hlinik, PC/ASA plast

Hmotnost ramene robota

33,3kg/73,51b

Frekvence aktualizace systému

500 Hz

Velikost ovladaci jednotky (8 x v x h)

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

VIV porty ovladdaci jednotky

16 digitalnich vstupu, 16 digitalnich vystupu, 2 analogové vstupy, 2 analogové vystupy

Napajeni pres V/V ovladaci jednotky

24V 2 A v ovladaci skfini

Komunikace

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

Komunikace s nastroji

RS

Zdroj napéjeci ovladaci jednotky

100-240 VAC, 47-440 Hz

Jmenovity zkratovy proud (SCCR)

200A

Kabel OP: ovladaci panel - ovladaci jednotka

4,5m/ 177 palct

Kabel robota: Robotické rameno do ovladaci skiiné (volitelné)

Standardni (PVC) 1 m/39inx 12,1 mm
Standardni (PVC) 3 m/118inx 12,1 mm
Standardni (PVC) 6 m/236in x 12,1 mm
Standardni (PVC) 12 m/472,4 inx 12,1 mm
Vysoce flexibilni (PUR) 6 m/236 in x 13,4 mm
Vysoce flexibilni (PUR) 12 m/472,4 in x 13,4 mm

Vysoce flexibilni (PUR) 6 m/236 in x 14,6 mm

Vysoce flexibilni (PUR) 12 m/472,4 in x 14,6 mm

Uzivatelska pfirucka
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3.2. Co obsahuje baleni

Baleni
obsahuje

* Rameno robota

* Ovladaci jednotka

* Prenosny ovladaci terminél nebo 3PE pfenosny ovladaci terminal
* Montazni drzak pro ovladaci jednotku

* Montazni drzak pro 3PE ovladaci terminal

* KIi¢ k otevfeni ovladaci jednotky

* Kabel pro pfipojeni ramene robota a ovladaci jednotky (v zavislosti na velikosti
robota je k dispozici vice variant)

* Sitovy kabel nebo napajeci kabel kompatibilni s vasim regionem
* Kulaty popruh nebo zvedaci popruh (v zavislosti na velikosti robota)
* Adaptér kabelu nastroje (v zavislosti na verzi robota)

* Tento navod

3.2.1. Rameno robota

O rameni
robota

Klouby, zakladna a pfiruba nastroje jsou hlavnimi sou¢astmi ramene robota. Ovlada¢
koordinuje pohyb kloub( a pohybuje ramenem robota.

PFipojeni koncového efektoru (nastroje) k pfirub& nastroje na konci ramene umoznuje
robotu manipulovat s obrobkem. Nékteré nastroje maji specificky ucel nad ramec
manipulace s dilem, napfiklad kontrola kvality, nanaseni lepidel a svafovani.

UR10e PolyScope X
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Wirst 1 jaind

WWrish 2 join

/s%

Fease

Sheondcien joind/

Bl foint

Hlavni soucasti ramene robota.

* Zakladna: misto, kde je robot namontovan.

* Rameno a Loket: k provadéni velkych pohybu.

» Zapésti 1 a Zapésti 2: pro provadéni jemnéjsSich pohybu.

* Zapésti 3: misto, kde je nastroj pfipevnén k pfirubé nastroje.

Robot je netuplnym strojnim zafizenim, a proto je k nému pfilozeno Prohlaseni o zabudovani.
Pro kazdou robotickou aplikaci je nutné provést posouzeni rizik.

3.2.2. Ovladaci jednotka

O ovladaci Ovladaci jednotka obsahuje pfipojovaci porty a vstupy a vystupy kontroléru (I/O)

jednotce pouzivané v programech a instalacich ramene robota. PFipojovaci porty se pouzivaji pro
externi pfipojeni. I/O jsou skupiny elektrickych rozhrani pouzivanych pro komunikaci a
konfiguraci.
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3. Vas robot

Porty pro externi pfipojeni.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
2 [2av 12v|l PWR' 24vV(H||24v|H| | oV |H|( oV (M| |24V|H|[24V|H| |OV |H|| oV (H
% EIO GND|H| [GND CIO(H||CI4|H| ([COO|H||CO4/H| |DIO(M|(DI4|H| [DOO/H||DO4|H
fg’* 24V ON |H| |24V 24V(H||24viA ov| M| ov (M| |24V(H||24v/H| [OV |H| OV H
.% Ell OFF (M| | OV Ci1|H|[CI5|H| [CO1/M||cOo5|H| |DI1|M|(DI5(H| [DO1|H|DO5H
s 24V 24vV|H||24Vv(H| | OV (H|( OV |H| [24V|H||24V(H| (OV |H|| OV (H
% SI0 B RAEE Cl2|H|(Cl6|H| |CO2|H||CO6/H| (DI2|H||Di6|(H| |DO2|H|DO6|H
%24v alala|a|d|2||24v|H|[24v(H| | ov |H|| ov (M| [24V|H|[24v|H]| |ov |H|| oV (W
HER H|HH NN N | C3HC7|H|H CO3M|CO7 M| |D3MH||D7|/H DO3M|DO7 H

Skupiny vstupu a vystupt (1/0).

Podrobny popis portl pfipojeni ovladaci jednotky a I/O kontroléru naleznete v ¢asti

Instalace.

UR10e PolyScope X
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3.2.3. Prenosny ovladaci terminal s Tripolohovym aktivacnim zarizenim

Popis V zavislosti na generaci robota muze vas prfenosny ovladaci terminal obsahovat vestavéné
3PE zafizeni. Nazyva se Pfenosny ovladaci terminal s tfipolohovym aktivacnim zafizenim
(BPE TP).
Roboti s vy§Sim uziteCnym zatizenim mohou pouzivat pouze 3PE TP.

Pokud pouzivate 3PE TP, tlacitka jsou umisténa na spodni strané pfenosného ovladaciho
terminalu, jak je znazornéno nize. Mlzete pouzit libovolné tlacitko podle svych preferenci.

Pokud je pfenosny ovladaci terminal odpojen, je nutné pfipojit a nakonfigurovat externi 3PE
zarizeni. Funkce 3PE TP se rozsituji na rozhrani PolyScope, kde jsou v zahlavi uvedeny dalsi
funkce.

POZNAMKA
* Pokud jste zakoupili robota UR15, UR20 nebo UR30, nebude
prenosny ovladaci terminal bez 3PE zafizeni fungovat.

* Pouziti robota UR15, UR20 nebo UR30 vyzaduje pfi programovani
nebo uceni externi aktivacni zafizeni nebo pfenosny ovladaci
terminal s tfipolohovym aktiva¢nim zafizenim v dosahu aplikace
robota. Viz ISO 10218-2.

* Prenosny ovladaci terminal s tfipolohovym aktivacnim zafizenim
neni soucasti zakoupené ovladaci jednotky OEM Control Box, proto
neni funkce aktivacniho zafizeni poskytovana.

Pfehled TP Tlacitko napajeni
Tlacitko nouzového zastaveni
USB port (je dodavan s protiprachovym krytem)

Tlacditka 3PE

> enh =
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Volnobéh

Symbol volnobézného rezimu robota je umistén pod kazdym tlacitkem 3PE, jak je
znazornéno nize.
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Funkce tlacitek na 3PE ovladacim terminalu

Popis
P @ POZNAMKA

Tladitka 3PE jsou aktivni pouze v manualnim rezimu. V automatickém
rezimu nevyzaduje pohyb robota zadnou interakci s 3PE.

V nasleduijici tabulce jsou popsany funkce tlacitek na 3PE.

Poloha Popis Akce/dkon
Na tlaCitko na 3PE Pohyb robota je zastaven v ru¢nim
1 Uvolnéni neplsobi Zadny tlak. Neni | rezimu. Napajeni ramene robota neni
stisknuto. vypnuto a rameno je odbrzdéné.
Lehky tlak | Na tlacitko na 3PE pusobi Umostiuie ofehrat vas orogram. kdvs ie
2 | (lehké urdity tlak. Je stisknuto do Je prefirat vas program, kdyz |
, N : robot v manualnim rezimu.
uchopeni) stfedni pozice.
Pevny’tlak Na tI?CItko na 3.P E pUSObVI Pohyb robota je zastaven v ru¢nim
3 (pevné uplny tlak. Je stisknuto az .. )
, , rezimu. Robot je ve stavu 3PE Stop.
uchopeni) dold.

Pusténi tlacitka

Stisk tlacitka

Uzivatelska prirucka

24

UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS 3. Va5 robot

3.2.4. Prehled rozhrani PolyScope X

Prehled PolyScope X je grafické uzivatelské rozhrani (GUI) nainstalované na pfenosném
ovlddacim termindlu a slouzi pro ovladani robotického ramene prostfednictvim dotykové
obrazovky. Toto rozhrani PolyScope X umoznuje vytvaret, nacitat a spoustét programy.

Zobrazeni
hlavni

obrazovky 1.V hlavni navigaci klepnéte na ikonu 3D prohlize¢ . Ziskate tak trojrozmérny

pohled na robotické rameno v soufadném systému X-Y-Z.
2. Pro maximalizaci oblasti 3D zobrazeni sbalte pravou liStu pomoci postranniho
panelu:

. s

Jednou klepnéte na ikonu Pohyb

Klepnéte dvakrat na ikonu struktury programu

' {x}

Dvakrat klepnéte na ikonu globalnich proménnych

Program name

= = Default a7

oo Preview

Aplstion
Relative To
TCP Offset Neme: base
E’ Name: Tool_flange Position
Pragram % 0.0 mm X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm
¥.00mm
22610 mm
(] 2 00mm
Orientation
30 RX:0.00 *
RX: 007"
RY:0.00" RY:178.55°
Q TROEC RZ:223*
Operator N Base
Payload

9710
0.000 kg

Shoulder
98.96"

Center of
Gravity

X:00mm Elbow
GEOTD 2622°
z00mm Wrist1

4629

Wrist2
9139°

Wrist 3
78"

Robot State
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Obrazovka PolyScope X GUI je rozdéleno tak, jak je znazornéno na nasledujicim obrazku:
Rozvrzeni
_ Program name
= Default &
88 o o
SR Relative To e
TCP Offset Name: base Move
EI Name: Tool_flange .
. Position
@ 2: 0.0 mm Z‘ 2610 ihm I;V:‘EIV::V;
o RX:0.00° OMR:‘:‘:;'{
RY: 0.00° ) - - RY:178.55° {x}
al e e N
perator Payload d N Base
0.000 kg e
Center of Shoulder
Gravity -98.96 "
¥:0.0 mm Elbow

Y- 0.0mm 12622°

Z:00mm Wrist1
4629

Wrist2
9139

Wrist3
78"

Robot State
off

Zahlavi - v cerveném ramecku. Nazyva se také spravce systému.

Obsahuje slozku pro naditani, vytvareni a Upravy programu a pfistup k URCap.
Hlavni navigace - v zeleném ramecku. Nazyva se také naviga€ni centrum.
Obsahuje ikonu/pole pro vybér hlavni obrazovky:

* lkona nabidky moznosti

* Aplikace

* Program

* 3D prohlize¢

* Operator Screen
Postranni panel - v modrém ramecku. Nazyva se také panel multitaskingu.
Obsahuje ikonu/pole pro vybér obrazovky multitaskingu:

* |kona bezpecnostniho kontrolniho souctu

* Pohyb

* Struktura programu

* Globalni proménné
Zapati - ve zlutém ramecku. Nazyva se také ovladaci liSta robota.

Obsahuije tlacitka pro ovladani stavu robota, rychlosti a spusténi/pfehravani
programu.

Uzivatelska pfirucka
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Kombinace
obrazovek

Hlavni obrazovka a obrazovka multitaskingu tvofi kombinaci ovladaci obrazovky pro
robota.

Obra

zovka multitaskingu je nezavisla na hlavni obrazovce, takZze mazete Ulohy provadét

samostatné. Muzete napfiklad nakonfigurovat program na hlavni obrazovce a sou¢asné

pohy

bovat ramenem robota na obrazovce multitaskingu. Obrazovku multitaskingu mazete

také skryt, pokud neni potfeba.

Hlavni obrazovka
Obsahuje pole a moznosti, které fidi a monitoruji akce robota.
Obrazovka multitaskingu

Obsahuje pole a moznosti Casto spojené s hlavni obrazovkou.

oo
oo

Application

(i

Program

Zobrazeni/skryti
obrazovky
multitaskingu

©

ey Frogram name & Q 3 o}
Default -
@ Move Joints e Smart Skills
ccee
ccoo
Preview Move
i s Relatie To o | [rewer o
Relative To 3 base Tool_flange
TCP Offset Name: base e
EommTE i Boattica Translate Rotate
X:0.0 mm X:-189.6 mm —
¥:-609.7 mm ES
¥: 0.0 mm
Z:261.0mm Frogram
2 00mm stcure - -
Orientation / \ / \
RX:0.00 " ( y \
RX:-0.07" X |{ I )
RY:0.00° . ) RY: 178,55 10 NS NS

e - D, RZ:223° Global
/ h Variables

Wrist 3
78"

Robot State

Off

Cislo 1.1: Hlavni obrazovka a obrazovka multitaskingu

1. Klepnutim na libovolné pole na postrannim panelu zobrazite obrazovku
multitaskingu.

Postranni panel se rozbali do stfedu obrazovky, a tim se zobrazi obrazovka
multitaskingu.

2. Klepnutim na aktualné vybrané pole na postrannim panelu skryjete obrazovku
multitaskingu.

UR10e PolyScope X
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Dotykova obrazovka

Popis Dotykovy displej prenosného ovladaciho terminalu je optimalizovan pro pouziti v
priimyslovém prostfedi. Na rozdil od spotfebni elektroniky je citlivost dotykové obrazovky
prenosného ovladaciho terminalu konstrukéné odolnéjsi vici faktortim okolniho prostredi,
jako jsou:

* Kapky vody a/nebo kapky chladiciho média stroje
* Emise radiovych vin

¢ Jiny Sum vydavany v provoznim prostfedi

Pouziti Citlivost na dotyk je navrzena tak, aby se zabranilo nespravnému vybéru na PolyScope X
dotykové a aby se zabranilo neoekavanému pohybu robota.
obrazovky Nejlepsich vysledk(i dosahnete vybérem poloZek na obrazovce $pickou prstu. V tomto
manualu/pfirucce se tomu fika klepnuti.
V ptipadé potfeby Ize k vybéru na obrazovce pouzit komeréné vyrabény stylus.
V pfedchozi ¢4sti jsou uvedeny a definovany ikony/karty a tlacitka v rozhrani
PolyScope X.
Ikony
Ikony Ikona Nazev Popis
zahlavi

Umoznuje pfistup ke Spravci systému.

= Nazev programu Umoznuje vytvaret, upravovat, pridavat

programy a soubory URCaps.

Uzivatelska pfirucka
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Ikony hlavni  |kona Nazev Popis
havigace

PFistup k informacim o verzi robota,
sériovému Cislu a nastaveni.

Dalsi

Konfiguruje a nastavuje parametry ramene
Aplikace robota a bezpecnostni prvky, v€etné
koncovych efektori a komunikace.

oo
oo

[ Program Pristup k zakladnim a pokroc€ilym programdm
robota.

@ 3D Umoznuje fizeni a regulaci pohybu robota
v soufadnicich X, Y, Z.

g Obsluha Ovlada r?bota pomoIC| pfedem napsanych
programu a zobrazuje stav robota.

Ikony uvnitf  |kona Nazev Popis
nabidky Umozniuje pristup ke Spravci systému.
Hamburger = Spravce systému Umoziuje vytvaret, upravovat, pfidavat
menu programy a soubory URCaps.
Zobrazuje informace o verzi robota
Informace e
a sériovém cisle.
@ Nastaveni .Konflg.uruje nastaveni systému, j?kO’je
jazyk, jednotky, heslo a zabezpeceni.
—~ » Funkce zabezpeceni pro pouziti vychozich
K Znovu nacist C e . S
nastaveni definovanych v aplikaci.
< I > Vypnout Pro restartovani, zapnuti a vypnuti robota.
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Ikony Ikona Nazev Popis
postranniho Pfistup k aktivnimu bezpeénostnimu
panelu cccc . ) o kontrolnimu souétu a podrobnym
Bezpecnostni kontrolni soucet . C o )
ccccC parametrum jednotlivych ¢asti ramene
robota a zména provozniho rezimu.
- Komplexni funkce pro pohyb robota,
< Pohyb s podrobnym popisem kloubt, TCP,

Struktura programu

Globalni proménné

priruby a zakladny.

Poskytuje prehlednou strukturu
vytvofenych program. Pfistup k pfidani
moduld.

PFistup k vytvofenym nazvim a hodnotam
programd.

Uzivatelska pfirucka
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Ikony lkona Nazev Popis
zapati

Spravuje stav robota. Pokud je
CERVENY, stisknéte jej pro zprovoznéni
robota.

+ Cerna: Vypnuto. Rameno robota
je v zastaveném stavu.

* Oranzova: NeCinnost. Rameno
robota je zapnuto, ale neni
pfipraveno k béznému provozu.

* Oranzova: Uzamceno. Rameno
Inicializace robota je uzamé&eno.

* Zelena: Normalni. Rameno robota
je zapnuto a je pfipraveno k
béznému provozu.

+ Cervena: Chyba. Robot je v
chybovém stavu, napfiklad v
nouzovém zastaveni (e-stop).

* Modra: Pfechod. Robot pfechazi
do jiného stavu, napriklad
uvoliuje brzdu.

Play Spusti aktualné nahrany program.

Umoznuje spusténi programu v

Krok
0 jednotlivych krocich.

Stop Zastavi aktualné nacteny program.

000006660

Spravuje stav robota. Pokud je
Posuvnik rychlosti CERVENY, stisknéte jej pro zprovoznéni
robota.

Manualni posuvnik vysoké rychlosti je
pfistupny pouze v manualnim rezimu,

Max A Manualni kdyz je nakonfigurovano tfipolohové
ry 250 mm/s | nastaveni vysoké aktivacni zafizeni. Vysokorychlostni
4 rychlosti manualni rezim umoznuje nastroji i lokti
docasné prekrocit vychozi mezni
rychlost.
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Ikony hlavni  |kona

obrazovky

/I\

N2

Nazev

Posunout nahoru

Posunout dolt

Vratit

Vratit zpét pfemisténi

Potlacit/
Zrusit potlaceni

Kopirovat

Vlozit

Vyjmout

Odstranit

Popis
Posunuti pfikazového uzlu v programovém

stromu smérem nahoru.

Posunuti pfikazového uzlu v programovém
stromu smérem dolU.

Vraceni posledniho pohybu pfikazového uzlu
v programovém stromu.

Zru$eni posledniho pohybu pfikazového uzlu
v programovém stromu.

Potlaceni a zruSeni potlaceni pfikazového uzlu
ve stromu programd.

Kopirovani pfikazového uzlu do jiného stromu
programu.

Vlozeni pfikazového uzlu do jiného stromu
programu.

Vyjmuti pfikazového uzlu z jiného stromu
programu.

Odstranéni pfikazového uzlu v programovém
stromu.

Uzivatelska pfirucka
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4. Bezpecnost

Popis Prectéte si bezpeCnostni informace uvedené zde, abyste porozuméli klicovym
bezpecénostnim pokynim, dalezitym bezpeénostnim upozornénim a vasim povinnostem pfi
praci s robotem.

Design a instalace systému zde zahrnuty nejsou.

4.1 Obecne

Popis Prectéte si obecné bezpecnostni informace a pokyny tykajici se posouzeni rizik a
zamySleného pouziti. V nasledujicich kapitolach jsou popsany a definovany funkce
souvisejici s bezpecnosti, které jsou dulezité zejména pro kolaborativni aplikace.

é VAROVANI
Pro zajisténi bezpecnosti personalu a zafizeni musi byt provedeno
posouzeni rizik aplikace.

Pfed prvnim zapnutim robota si prectéte specifické technické udaje tykajici se montaze a
instalace, at dobfe porozumite integraci robott UR.

Je dulezité dodrzovat véechny montazni pokyny uvedené v nasledujicich ¢astech tohoto
navodu.

@ POZNAMKA
Spole¢nost Universal Robots se ziika veSkeré odpovédnosti, pokud bude
robot (ovladaci jednotka ramene a/nebo prenosny ovladaci terminal)
jakymkoliv zplisobem poskozen, zménén ¢i upraven. Spole¢nost Universal
Robots nenese odpovédnost za Skody zplsobené na robotovi €i jiném
zafizeni v dlisledku chyb v programovani, neopravnéného pfistupu k
robotovi UR a jeho obsahu nebo nespravného fungovani robota.
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4.2. Typy bezpecnostniho hlaseni

Popis Bezpecénostni hladeni maiji zdliraznit dllezité informace. Pfrectéte si vdechny zpravy,
pomuzete tim zajistit bezpecnost a zabranite Urazu personalu a poSkozeni produktu.

> B B P

|||—

S = ©®

VAROVANI

Oznacuje nebezpecnou situaci, ktera maze mit za nasledek smrt nebo
vazny uraz, pokud se ji nepfedejde.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Oznacuje nebezpecény problém elektrické povahy, ktery mlze mit za
nasledek smrt nebo vazny uraz, pokud se mu nepredejde.

VAROVANI: HORKY POVRCH

Oznacuje nebezpeéné horky povrch, kde maze dojit ke zranéni v disledku
kontaktu i v bezkontaktni blizkosti.

UPOZORNENI

Oznacuje nebezpeénou situaci, kterd maze vést k Urazu, pokud se ji
nepredejde.

UZEMNENI

Oznacuje uzemnéni.

OCHRANNE UZEMNENI
Oznacuje ochranné uzemnéni.

POZNAMKA

Oznacuje riziko podkozeni zafizeni anebo informace, které je tfeba
zaznamenat.

PRECTETE SI MANUAL
Oznacuje podrobnéjsi informace, které by mély byt nastudovany v pfirucce.

Uzivatelska pfirucka
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4 3. Vseobecna upozornénia varovani

Popis Nasledujici varovna hlaseni se mohou opakovat, vysvétlovat nebo upresnovat v
nasledujicich ¢astech.

é VAROVANI(
Nedodrzeni nize uvedenych obecnych bezpecnostnich zasad mize mit za
nasledek Uraz nebo smrt.

* Zkontrolujte, zda jsou rameno a nastroj/koncovy efektor robota spravné
a bezpecné prisroubovany.

* Ovéfte, zda ma robotickd aplikace dostatek mista pro volny provoz.

* Ovérte, zda je personal chranén po celou dobu zivotniho cyklu robotické
aplikace, vCetné prepravy, instalace, uvedeni do provozu,
programovani/vyuky, provozu a pouzivani, demontaze a likvidace.

* Oveéfte, zda jsou bezpec€nostni parametry konfigurace robotu nastaveny
s ohledem na ochranu personalu, v€etné lidi, ktefi se mohou nachazet v
dosahu robotické aplikace.

* Pokud je robot poSkozeny, nepouzivejte ho.

* P¥i praci s robotem nenoste volné obleceni ani Sperky. Dlouhé viasy si
svazte dozadu.

* Nepokladejte prsty za vnitini kryt ovladaci jednotky.

* Informujte uzivatele o vSech nebezpecnych situacich a poskytované
ochrané, vysvétlete pfipadna omezeni ochrany a zbytkova rizika.

* Zajistéte, aby byli uzivatelé robota informovani o umisténi tlacitek
nouzového zastaveni a také pouceni, jak aktivovat nouzové zastaveni v
pripadé nouze nebo abnormalnich situaci.

* Upozornéte osoby, aby se drzely mimo dosah robotu, a to i v pfipadég, ze
se roboticka aplikace chysta ke spusténi.

* Dbejte na orientaci robotu, abyste pochopili smér pohybu pfi pouzivani
prenosného ovladaciho terminalu.

* Dodrzujte pozadavky ISO 10218-2.

é VAROVANI
Manipulace s nastroji’lkoncovymi efektory, které maji ostré hrany a/nebo mista s
potencialem skfipnuti, mdze vést k Grazu.

* Zbavte nastroje/koncové efektory ostrych hran nebo odstrarite riziko
skfipnuti.

* Mohou byt vyzadovany ochranné rukavice a/nebo ochranné bryle.
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f E VAROVANI: HORKY POVRCH

Dlouhodoby kontakt s teplem generovanym robotickym ramenem a ovladacim
jednotkou béhem provozu muaze vést k obtizim, které mohou vyustit ve zranéni.

* S robotem pfi provozu nebo bezprostfedné po ukonéeni provozu
nemanipulujte ani se jej nedotykejte.

* Nez zaCnete s robotem manipulovat nebo se ho dotknete, zkontrolujte
teplotu na prehledové obrazovce.

* Nechte robota vychladnout tim, ze jej vypnete a jednu hodinu pockate.

é UPOZORNENI
Neprovedeni posouzeni rizik pfed integraci a provozem muze vést ke zvySeni
rizika Urazu.
* Pfed zahajenim provozu provedte posouzeni rizik a snizte rizika.

* Pokud to bude stanoveno na z4kladé posouzeni rizik, nevstupujte béhem
provozu do okruhu pohybu robota ani se nedotykejte robotické aplikace.
Nainstalujte ochranné prvky.

* Prectéte siinformace o posouzeni rizik.

A UPOZORNENI
Pouziti robotu s neodzkouSenym externim strojnim zafizenim nebo v
neodzkousené aplikaci mize zvySovat riziko Urazu osob.

* Otestujte vSechny funkce a program robota zvlast.

* Prectéte si informace o uvedeni do provozu.

POZNAMKA
Velmi silnd magneticka pole jej mohou poskodit.

* Robot nevystavujte stalym magnetickym polim.

PRECTETE SI MANUAL
Zkontrolujte, zda jsou vSechna mechanicka a elektricka zafizeni instalovana

v souladu s pfislusnymi specifikacemi a upozornénimi.
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R
UNIVERSAL ROBOTS 4. Bezpetnost

4 4 Integrace a odpovednost

Popis

Informace v tomto navodu se nezabyvaji navrhem, instalaci, integraci ani provozem
robotické aplikace ani riznymi periferiemi, které se mohou promitat do bezpecnosti
robotické aplikace. Roboticka aplikace musi byt navrzena a instalovana v souladu s
bezpecnostnimi pozadavky stanovenymi v pfislusnych normach a predpisech zemé, kde je
robot nainstalovan.

Zato, ze budou dodrzovany platné predpisy v dané zemi a ze budou odpovidajicim
zplsobem omezena veskera rizika v robotické aplikaci, nesou odpovédnost osoby zajistujici
integraci robotu UR. Patfi sem napftiklad (vyCet neni vyCerpavaijici):

* Provedeni posouzeni rizik pro cely roboticky systém

* Propojeni s jinymi stroji a dal$i zabezpeceni (pokud je to dllezité z hlediska
posouzeni rizik)

* Nastaveni spravnych bezpec¢nostnich nastaveni v softwaru

* Dohled na tim, aby nedoSlo k upravé bezpecnostnich opatfeni

* Ovéreni navrhu, instalace a integrace robotické aplikace

* Specifikovat navod k obsluze

* Oznacit instalaci robota relevantnimi znackami a umistit kontaktni idaje na osobu
provadéjici instalaci

* Uchovavani veSkeré dokumentace; v€etné posouzeni rizik aplikace, tohoto navodu a
dalsi pfislusné dokumentace.

4.5. Kategorie zastaveni

Popis

Podle okolnosti miiZze robot iniciovat tfi typy kategorii zastaveni, definované podle IEC
60204-1. Tyto kategorie jsou definovany v nasledujici tabulce.

Kategorie

zastaveni Popis

0 Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni.

] Zastavujte robota Fadnym fizenym zplsobem. Po zastaveni robota se
odstrani napajeni.

9 *Zastaveni robota s napajenim dostupnym pro pohony pfi zachovani
trajektorie. Po zastaveni robota je napajeni pohonu zachovano.

*Zastavovani robotl Universal Robots v kategorii 2 je dale popsano jako zastaveni typu SS1
nebo 2 podle normy IEC 61800-5-2.
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5. Zvedania manipulace

Popis Ramena robotu se vyrabéji v riznych velikostech a hmotnostech, proto je dlilezité pro kazdy
model pouzivat vhodné techniky zvedani a manipulace. Informace o bezpe¢ném zvedani
a manipulaci s robotem najdete zde.

Spravné 1. Robota dopravte na misto pomoci vysokozdvizného voziku.
zvedani a 2. Oteviete krabici podle obrazku.
manipulace

4 ;
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Zvedani a manipulace

4. Vyjméte rameno robota z krabice pomoci popruhu a haku.

c UPOZORNENI
Pfi zvedani tézkého ramene robota pouzivejte zvedaci zafizeni.

5. Kdyz je robot zvednuty, podeprete ho, aby se otacel a visel podle obrazku.
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Montaz
ramene
robota

Rameno robota Ize namontovat na stranu, vzhru nohama nebo pod thlem (+45°).

Boc¢ni montaz Uhlova montaz (+45°)

Montaz vzhlru nohama
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Zvedani a manipulace

1. Montaz ramene robota. Utahnéte Srouby a pouzijte utahovaci moment uvedeny
v pfislusném navodu k pouziti.

2. Odstrarite popruh.

3. Zapnéte robota a zménte polohu ramenniho kloubu podle vaSich potreb.

POZNAMKA
Pfi bo€ni montazi neni nutné robota zapinat.

4. Premistéte popruh.
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5.1. Rameno robota

Popis Pokud neni k dispozici popruh, mlize rameno robota v zavislosti na jeho hmotnosti pfenaset
jedna nebo dveé osoby. Pokud popruh k dispozici je, je vyzadovano vybaveni pro zvedani
a prepravu.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Popis Ovladaci jednotku a pfenosny ovladaci terminal mize nosit jedna osoba.
Béhem pouzivani musi byt vSechny kabely smotany a pfipevnény, aby se zabranilo
nebezpeci zakopnuti.
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5. Zvedani a manipulace
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6. Montaz a upevneni

Popis Nainstalujte a zapnéte rameno robota a ovladaci skfifi, abyste mohli zacit pouzivat
PolyScope.

Sestaveni Pred dalSim pokracovanim musite sestavit rameno robota, ovladaci jednotku a ovladaci
robota terminal.

Vybalte rameno a ovladaci jednotku robota.
Rameno robota namontujte na pevny povrch bez vibraci.
Umistéte ovladaci skfifiku na nohu.

Pfipojte kabel robota k ramenu robota a ovladaci skfini.

a M bdh =

Zapojte sitovy nebo hlavni napajeci kabel ovladaci jednotky.

é VAROVANI
Nezaijisténi ramene robota k pevnému povrchu mize vést ke zranéni
zpUsobenému padem robota.

* Pripevnéte rameno robota k pevnému povrchu
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~ UNIVERSAL ROBOTS 6. Montaz a upevnéni

©.1. Zajisteni ramene robota

Popis - Surface on which the robot is fitted
wn
S 57]0.05]
: 1 :
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Rozméry a rozmisténi otvort pro montaz robota.
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Vypnuti
robotického
ramene

Zajisténi ramene
robota

é VAROVANI
Neocekavané spusténi a/nebo pohyb mohou vést ke zranéni.

* Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neo¢ekavanému
spusténi béhem montaze a demontaze.

1. Klepnutim na ikonu Stav robota v levé ¢asti zapati vypnéte rameno robota.
Barva ikony se zméni ze zelené na bilou.
2. Stisknutim vypinace na prenosném ovladacim terminalu vypnete ovladaci jednotku.

Pokud se zobrazi dialogové okno Vypnout, klepnéte na Vypnout.

V tomto okamziku muzete pokracovat v:
* Odpojeni sitového/napajeciho kabelu ze sitové zasuvky.

* Nechte robota po dobu 30 sekund vybit veSkerou uloZzenou energii.

1. Umistéte rameno robotu na povrch, ke kterému ma byt pfimontovano. Povrch
musi byt rovny a Cisty.
2. Utahnéte Ctyfi Srouby M8 o pevnosti 8,8 na utahovaci moment 20 Nm.

(Hodnoty moment(i byly v SW 5.18 aktualizovany. Starsi tisténa verze mlze
zobrazovat jiné hodnoty)

3. Pokud je tfeba provést pfesnou opétovnou montaz robotu, pouzijte otvor @ 8
mm a drazku @ 8 x 13 mm s odpovidajicimi polohovacimi piny @ 8 h6 v
montazni desce dle ISO 2338.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Montaz a upevnéni

©.2. Dimenzovani stojanu

Popis Konstrukce (stojan), na které je rameno robotu namontovano, je dulezitou soucéasti instalace
robotu. Stojan musi byt pevny a nesmi na néj pisobit vibrace z vnéjsich zdroju.

Kazdy kloub robotu vytvafi toCivy moment, ktery posouva a zastavuje robotické rameno. P¥i
bé&zném nepreruSovaném provozu a pfi zastaveni se momenty kloubu pfenaseji na stojan
robotu jako:

* Mz: to€ivy moment kolem zakladni osy z.
* Fz: Sily podél zakladni osy z.
* Mxy: Naklanéci moment v libovolném sméru zakladni roviny xy.

* Fxy: Sila v libovolném sméru v zakladni roviné xy.

Sila a moment v definici pfiruby zékladny.
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UNIVERSAL ROBOTS

Dimenzova
ni stojanu

Velikost zatizeni zavisi na modelu robotu, programu a mnoha dalSich faktorech.
Dimenzovani stojanu musi zohlednit zatizeni, které rameno robotu vytvafi pfi bézném

neprerusovaném provozu a pfi zastaveni kategorie 0, 1 a 2.

Béhem zastavovaciho pohybu mohou klouby pfekrocit maximalni jmenovity provozni toCivy

moment. Zatizeni pfi zastavovacim pohybu neni zavislé na typu kategorie zastaveni.

Hodnoty uvedené v nasledujicich tabulkach pfedstavuji max. jmenovité zatizeni pfi pohybech
v nejhorsich scénafich vynasobené bezpecnostnim soucinitelem 2,5. Skute€né zatizeni

neprekracuje uvedené hodnoty.

Model robotu Mz [Nm] Fz [N] Mxy [Nm] Fxy [N]

UR10e 990 1700 1460 1160
Max. toc¢ivé momenty kloubu pfi zastaveni kategorie 0, 1a 2.

Model robotu Mz [Nm] Fz [N] Mxy [Nm] Fxy [N]

UR10e 830 1450 860 860

Bézné provozni zatizeni Ize obecné omezit snizenim meznich hodnot zrychleni kloubu.
SkuteCné provozni zatizeni zavisi na aplikaci a programu robota. O¢ekavané zatizeni ve vasi

Max. tocivé momenty kloubt béhem béZného provozu.

konkrétni aplikaci mGzete vyhodnotit pomoci programu URSim.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Montaz a upevnéni

Bezpe Muzete zahrnout dodate¢né bezpecnostni rezervy a zohlednit nasledujici konstrukeni aspekty:
énostni

rezerv * Staticka tuhost: Stojan, ktery neni dostateéné tuhy, se pFi pohybu robotu vychyli, coz ma za

y nasledek, ze rameno robotu nedosahne zamysleného bodu trasy nebo drahy.
Nedostatec¢na staticka tuhost mize mit za nasledek také Spatnou zkuSenost s vyukou
volnobé&hu nebo ochranné zastaveni.

* Dynamicka tuhost: Pokud se frekvence stojanu shoduje s frekvenci pohybu ramene robotu,
muze se cely systém dostat do rezonance, coz navenek plisobi, jako by vibrovalo celé
rameno robotu. Nedostatek dynamické tuhosti mGze vést i k ochrannému zastaveni. Stojan
by mél mit minimalni rezonanc¢ni frekvenci 45 Hz.

+ Unava: Stojan musi byt dimenzovan s ohledem na o&ek&vanou provozni Zivotnost a
z4tézove cykly uplného systému.

é VAROVANI(
* Moznost nebezpedi prevraceni.

* Provozni zatizeni robotického ramene mUize zplsobit prevraceni
pohyblivych plosin, jako jsou stoly nebo mobilni roboty, coz mize vést k
nehodam.

* Dejte prioritu bezpecnosti zavedenim odpovidajicich opatfeni, ktera za
vSech okolnosti zabrani prevraceni pohyblivych ploSin.

A UPOZORNEN(
* Pokud je robot namontovan na vnéjSi ose, nesmi byt zrychleni této osy
prili§ vysoké.
Software robotu miizete nechat kompenzovat zrychleni vnéjsich os

pomoci skriptového prikazu:
set base acceleration ()

* Vysokeé zrychleni mize mit za nasledek, Ze robot provede bezpec¢nostni
zastaveni.
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6.3. Popis montaze

Popis

Pfiruba nastroje

K upevnéni nastroje k pfirubé nastroje slouzi ¢tyfi zavitové otvory M6.
Srouby M6 s pevnosti 8,8 se utahuji silou 8 Nm. Pro pfesné polohovani
nastroje pouzijte ¢ep v otvoru J6.

Ovladaci o - I
. Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem.
jednotka

. . Pfenosny ovladaci terminal se montuje na sténu nebo se umistuje na
Pfenosny o . . . -
ovladaci ovladaci jednotku. Zkontrolujte, zda kabel nepfedstavuje nebezpedi

terminal/panel

zakopnuti. Pro montaz ovladaci jednotky a pfenosného ovladaciho
terminalu Ize zakoupit drzaky navic.

A

VAROVANI
Montaz a provoz robota v prostfedi neodpovidajicim doporu¢enému stupni kryti

IP mGze vést ke zranéni.

* Namontuje robota v prostfedi vhodném pro stuper kryti IP. Robot se
nesmi pouzivat v prostredich prekracujicich hodnoty odpovidajici stupnici
IP pro robota (IP54), pfenosny ovladaci terminal (IP54) a ovladaci
jednotku (IP44)

VAROVANI
Nestabilni montaz muze vést ke zranéni.

* Vzdy se ujistéte, Ze jsou soucasti robota spravné a bezpecné
namontovany a pfisSroubovany.
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6.3.1. Montaz ovladacijednotky

Montaz K montazi ovladaci jednotky pouzijte drzak dodavany s robotem, ktery je uveden nize.
ovladaci Namontujte drzak na sténu a poté zavéste ovladaci jednotku na drzak pomoci montaznich
jednotky na kolika.
zed

35 289 35

Z

410

- O
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6.3.2. Volny prostor kolem ovladaci jednotky

Popis Proudéni horkého vzduchu v ovladaci jednotce mlize zpUsobit poruchu zafizeni. Doporuéena
vzdalenost od ovladaci jednotky je 200 mm z kazdé strany, aby byl zajistén dostatecny pfivod
chladného vzduchu.

1 200 mm

é VAROVANI
P¥i kontaktu ovladaci jednotky s vodou muze dojit ke smrtelnému zranéni.

* Zajistéte, aby se ovladaci jednotka a kabely nedostaly do kontaktu s
tekutinami.

* Umistéte ovladaci jednotku (IP44) v prostfedi odpovidajicim stupni
kryti IP.
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6.4. Pracovnia provozni prostor

Popis Pracovni prostor je rozsah plné vysunutého robotického ramene v horizontalnim i vertikalnim
sméru. Operacni prostor je misto, kde ma robot fungovat.

POZNAMKA
Nerespektovani pracovniho a provozniho prostoru robota muze vést ke

Skodam na majetku.

PFi vybéru mista pro montaz robota je nezbytné dbat na valcovy prostor bezprostfedné nad
a pod zakladnou robota. Pohybu nastroje v blizkosti valcového prostoru je tfeba se
vyvarovat, protoze to zplisobuje rychly pohyb kloub, i kdyZ se nastroj pohybuje pomalu. To
muze zpUsobit, Ze robot pracuje neefektivné, a mlze to byt pfekazkou pfi posuzovani rizik.

POZNAMKA

Pohyb nastroje v blizkosti hrani¢nich pozic mize zplisobit, Ze se spoje
budou pohybovat pfilis rychle, coz miize vést ke ztraté funkénosti a
poskozeni majetku.

* Nepohybujte nastrojem v blizkosti hranicnich pozic, ani kdyz se
nastroj pohybuje pomalu.

Valcovy prostor se nachazi pfimo nad a pfimo pod zakladnou robota. Robot dosahuje do
vzdalenosti az 1300 mm od zakladniho kloubu.

Ptedni sténa Se sklonem
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6.4.1. Singularita

Popis Singularita je pozice, ktera omezuje pohyb a moznost polohovani robota. Rameno robota se
muUze pfi dosazeni a opusténi singularity zastavit nebo se pohybovat velmi prudce a rychle.
PFi umisténi robota do pracovniho prostoru a definovani provozniho prostoru je dulezité vzit v
uvahu nize uvedenou polohu singularity.

é VAROVANI
Ujistéte se, ze pohyb robota v blizkosti singularity nevytvari nebezpeci pro
nikoho v dosahu ramene robota, koncového efektoru a obrobku.

* Nastavte bezpec€nostni limity pro rychlost a zrychleni kloubu lokte.

Nasleduijici pFi€iny zpUsobuji singularitu v rameni robota:
* Limit vnéjSiho pracovniho prostoru
* Limit vnitfniho pracovniho prostoru

* Zarovnani zapésti

Limit vnéjSiho K singularité dochazi proto, ze robot nedosahne dostate¢né daleko nebo dosahne mimo
pracovniho maximalni pracovni oblast.

prostoru
Jak tomu zabranit: Uspofadejte zafizeni kolem robota tak, aby se nedostalo mimo

doporuceny pracovni prostor.
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Limit vnitfniho K singularité dochazi proto, Ze pohyby probihaji pfimo nad nebo pfimo pod zakladnou

pracovniho robota. To zpUsobuje, Ze je mnoho poloh/orientaci nedosazitelnych.

prostoru
Jak tomu zabranit: Naprogramujte ulohu robota tak, aby nebylo nutné pracovat ve
stfedovém valci nebo v jeho blizkosti. Mzete také zvazit montaz zakladny robota na
vodorovny povrch, abyste mohli otoCit centralni valec z vertikalni do horizontalni orientace,
a tim jej pfipadné oddalit od kritickych oblasti tlohy.

Zarovnani K této singularité dochazi, protoze kloub zapésti 2 rotuje ve stejné roviné jako rameno, loket
zapésti a kloub zapésti 1. To omezuje rozsah pohybu ramene robota bez ohledu na pracovni
prostor.

Jak tomu zabranit: Rozvrhnéte ulohu robota tak, aby nebylo nutné klouby zapésti robota
timto zpusobem nastavovat. MliZete také posunout smér nastroje tak, aby nastroj sméroval
vodorovné bez problematického zarovnani zapésti.

6.4.2. Pevna a mobilniinstalace

Popis At uz je rameno robota pevné (pfipevnéné ke stojanu, sténé nebo podlaze), nebo v mobilni
instalaci (linearni osa, tlaény vozik nebo mobilni zakladna robota), musi byt instalovano
bezpecné, aby byla pfi kazdém pohybu zajisténa stabilita.

Konstrukce upevnéni musi zajistit stabilitu pfi pohybech:
* ramene robota

* zakladny robota

* ramene i zakladny robota
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6.5. Pripojenirobota: Kabel zakladni priruby

Popis Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s konektorem kabelu
na prirubé zakladny.

Konektor Kabel na pfirubé zakladny slouzi k pfipojeni robota k rameni robota a ovladaci jednotce.
kabelu na Kabel robota se na jednom konci pfipojuje ke kabelovému konektoru na pfirubé zékladny a
prirubé na druhém konci ke konektoru ovladaci jednotky.

zékladny Po pfipojeni robota mizete kazdy konektor uzamknout.

A UPOZORNENI
Nespravné pfipojeni robota mlze vést k preruSeni dodavky energie pro
rameno robota.

* Nepouzivejte kabel robota k prodlouzeni jiného kabelu robota.

POZNAMKA
PFimé pfipojeni kabelu z pfiruby zakladny k libovolné ovladaci jednotce
muze zpUsobit poSkozeni zafizeni nebo Skody na majetku.

* Nepfipojujte kabel z pfiruby zakladny pfimo k ovladaci jednotce.

Uzivatelska pfirucka 56 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS 6. Montaz a upevnéni

©.6. Pripojenirobota: Kabel robota

Popis Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s fixnim 6 metrd
dlouhym kabelem.

Pfipojeni MUzZete otocit konektor doprava, aby jej bylo mozné po zapojeni kabelu snadné;ji
ramene a uzamknout.
ovladaci .

o Pfipojte rameno robota k ovladaci jednotce pomoci kabelu robota.
ednot
] ky * Kabel robota musi byt pfipojen ke konektoru ve spodni ¢asti ovladaci jednotky, jak je

znazornéno nize, a uzamcen.

* Pred spusténim ramene robota otoCte dvakrat konektor a zajistéte tak, aby byl
konektor spravné zapojen.

A UPOZORNENI
Nespravné pfipojeni robota mlize vést k pferuseni dodavky energie pro rameno
robota.
* Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

* Plvodni kabel robota neprodluzujte ani neupravuijte.
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6./. Sitova pripojeni

Popis Kabel sitového napajeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni zastrékou IEC.
Na zastrcku IEC Ize pfipojit zastrcku Ci kabel odpovidajici standardu sité v dané zemi.

@

POZNAMKA

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

* |EC 61000-6-4: Kapitola 3.1.12 primyslové provozy: ,Mista
charakterizovana samostatnou napajeci siti, ktera je napajena z
vysokonapétového nebo strednénapétového transformatoru,
ur¢eného pro napajeni zafizeni.”
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Sitova V zajmu napdjeni robota musi byt ovladaci jednotka pfipojena k siti pomoci dodaného
pfipojeni napajeciho kabelu. Konektor IEC C13 na napajeci $nufe se pfipojuje k pfivodu spotfebice
IEC C14 na spodni strané ovladaci jednotky.

Q VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
Nespravné umisténi sitového pfipojeni mize mit za nasledek zranéni.

* Napajeci zastrcka pro pripojeni do sité musi byt umisténa mimo
dosah robota tak, aby bylo mozné odpojit napajeni, aniz by byl
personal vystaven potencialnimu nebezpedi.

* Pokud je zavedeno dodate¢né zabezpeceni, zastrCka pro pripojeni k
siti musi byt rovnéz umisténa mimo zabezpeceny prostor tak, aby
bylo mozné odpoijit napajeni bez vystaveni jakémukoli
potencialnimu nebezpedi.

@ POZNAMKA
Pro pfipojeni k ovladaci jednotce vzdy pouzivejte napajeci $iliru se

zastrékou uréenou pro danou zemi.
V zemich s <200 Vac pouzijte napajeci kabel s proudovou zatizitelnosti
15A.
V zemich s >200 Vac pouzijte napajeci kabel s proudovou zatizitelnosti
10 A.
Nepouzivejte adaptér.

V ramci elektrické instalace zajistéte:
* Ukostfeni
* Pojistka sitového napajeni
* Zafizeni pro zbytkovy proud
* Uzamykatelny spinac (ve vypnuté poloze)

Jako prostfedek pro snadné uzamc&eni musi byt nainstalovan hlavni vypinac, kterym se
vypnou vSechna zafizeni. Elektrické specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulice.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti 90 - 264 VAC
Externi sitova pojistka (90-200 V) 15 - 16 A
Externi sitova pojistka (200-264 V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 440 Hz
Napajeni v pohotovostnim stavu - - <15 w
Nominalni provozni pfikon 90 250 500 w
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é VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynt maze mit za nasledek vazné
zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym proudem.

* Ujistéte se, Ze je robot spravné uzemnén (elektrické spojeni se zemi). Ke
klasickému uzemnéni veSkerych zafizeni v systému pouzijte nevyuzité
Srouby v ovladaci jednotce oznacené symboly uzemnéni. Jmenovity
proud zemniciho vodi¢e bude minimalné roven nejvy$Simu proudu v
systéemu.

* Ujistéte se, Ze je vstupni napajeni do ovladaci jednotky opatfeno
proudovym chrani¢em (RCD) a spravnou pojistkou.

* Pokud budete chtit béhem servisu provést tplnou instalaci robota,
zajistéte uzamceni veSkerého napajeni.

* Zajistéte, aby V/V robota pfi uzamceni nenapdjela jina zafizeni.

* Pfed zahajenim napajeni ovladaci jednotky se ujistéte, ze mate vSechny
kabely spravné zapojené. Vzdy pouzivejte originalni sitovou $idru.
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/. Prvnispusteni

Popis Prvni spusténi je pocatecni sekvence akci, které s robotem muzete po montazi provést.
Tato pocCatecni sekvence vyzaduje, abyste:

* Zapnuli robota
* Vlozili sériové ¢&islo
* Inicializovali rameno robota

* Vypnuli robota

é UPOZORNENI
Pokud pred spusténim ramene robota neovéfite uziteCné zatizeni a instalaci,
muze dojit ke zranéni osob anebo poskozeni majetku.

* Pokud jsou tato nastaveni nespravna, nebudou rameno robota ani
ovladaci jednotka fungovat spravné a mohou predstavovat nebezpeci
pro osoby i vybaveni.

é UPOZORNENI
Nespravné nastaveni uzite€ného zatizeni a instalace brani spravné funkci
ramene robota a ovladaci jednotky.

* Vzdy zkontrolujte, zda je uziteCné zatizeni a nastaveni instalace
spravne.

POZNAMKA
Spusténi robota pfi nizsich teplotach maze mit za nasledek nizsi vykon nebo
zastaveni v disledku viskozity oleje a maziva v zavislosti na teploté.

* Spusténi robota pfi nizkych teplotach mize vyzadovat zahfivaci fazi.
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/1. Zapnutirobota

Pro zapnuti Zapnutim robota se zapne ovladaci jednotka a nacte se displej na obrazovce prenosného

robota ovladaciho terminalu.

1. Stisknutim tlaCitka napgjeni na pfenosném ovladacim terminalu robota zapnéte.

/.2 . Vlozenisériového Cisla

Postup " i . - T .
vioZeni Pfi prvni instalaci robota je tfeba zadat sériové Cislo na rameni robota.
L., Tento postup je vyzadovan také pfi preinstalaci softwaru. Napfiklad pfi instalaci aktualizace
sériového
o softwaru.
¢isla
1. Vyberte svou ovladaci jednotku.
2. Dopliite sériové Cislo ve formatu, v jakém je napsano na rameni robota.
3. Klepnéte na OK pro ukonceni.
Nacteni ivodni obrazovky muze trvat nékolik minut.
Select Control Box Enter Serial Number
|
B
HDEE
(2] D
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/.3. Spusteniramene robota

Spusténi Spusténim ramene robota se odpoji brzdny systém, coz umozni zacit pohybovat ramenem
robota robota a zacit pouzivat systém PolyScope.

1. Vlevé Casti zapati klepnéte na tlacitko napajeni nebo na ikonu Stav robota. Stav
ramene robota je Vypnuto.

2. Kdyz se zobrazi okno Inicializace, klepnéte na Zapnout. Stav ramene robota je
Spousténi.
Initialize

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

Prass "Power On" to send power to the arm in a locked state.
Active Payload L .
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

Power On

lobot State
Off

3. Klepnutim na Odemknout uvolnite brzdy.

Initialize

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

Cenfirm that the below payload is accurate before unlocking.

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

(') Power off ﬁ Unlock

Robot State
Locked

Inicializace ramene robota je doprovazena zvukem a mirnymi pohyby pfi uvolnéni
brzd kloubu.
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4. Stav ramene robota je nyni Aktivni a mizete zacit pouzivat rozhrani.

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. Klepnutim na Vypnout vypnete rameno robota.

Kdyz se stav robotického ramene zméni z Ne€inny na Normalni, zkontroluji se Udaje ze snimace
vuci nakonfigurované montazi ramene robota.

Pokud je montaz ovérena, klepnéte na tlaCitko START a pokracujte v uvolfiovani vSech
kloubovych brzd a pfipravte rameno robota k provozu.

/.4.Vypnutirobota

Vypnuti
robotického A VAROVANI
ramene Neocekavané spusténi a/nebo pohyb mohou vést ke zranéni.

* Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neo¢ekavanému
spusténi béhem montaze a demontaze.

1. Klepnutim na ikonu Stav robota v levé ¢asti zapati vypnéte rameno robota.
Barva ikony se zméni ze zelené na bilou.
Stisknutim vypinace na pfenosném ovladacim terminalu vypnete ovladaci jednotku.

Pokud se zobrazi dialogové okno Vypnout, klepnéte na Vypnout.
V tomto okamziku muzete pokracovat v:
* Odpojeni sitového/napajeciho kabelu ze sitové zasuvky.

* Nechte robota po dobu 30 sekund vybit veSkerou ulozenou energii.
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7. Prvni spusténi

/.5. Karta Aplikace

Karta Aplikace vam umozniuje konfigurovat nastaveni, ktera ovliviiuji celkovy vykon robota a

rozhrani 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

Cislo 1.1: Obrazovka Aplikace zobrazujici tladitka aplikace.

Pomoci karty Aplikace ziskéate pfistup k ndsledujicim obrazovkam konfigurace:

* Montaz

* Ramce

¢ Mrizky

* Koncové efektory
* Motion Profiles

* Proménné aplikace
* Komunikace

* Bezpecnost

* Chytré dovednosti
* Sidebar

* Operator Screen

* Systémové informace
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/.5.1. Komunikace

Popis V aplikaci Komunikace Ize priibézné sledovat a nastavovat aktualni I/O (vstup-
vystup) signaly z ovladaci jednotky robota a naopak.

Program name

= =]

Robotbot a
e
oo < Communication e
oo
Application N
' Robot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output “
a Move
. Wired 10 (ST T I« VT 00 0 04 Lo DI0O 1o DI4 o D00 Lo
Tool 10 safeguardfeset 5 g 1 10 05 1o DI1 10 DI5 1o D01 10 -
® Lo -
o as o 02 0 06 Lo DI2 1o DI6 1o D02 Lo
4+ Addsource Safeguard Reset o
Q a: @ a7 B 03 1 07 1o DI3 1o DI7 o D03 Lo g

Operator
as Lo

Robot State -~ wax Speed
Active = .1000.00 mm/s = 0% T

Cislo 1.2: Obrazovka Komunikace zobrazujici I/O.

/.6.Volnobéh

Popis Volnobéh umoznuje manualni pfemisténi ramena robota do pozadovanych pozic
Pro vétsinu velikosti robot( je nejtypictéjSim zplisobem aktivace Volnobéhu stisknuti tlacitka
Volnobéh na pfenosném ovladacim terminalu. Dal$i zpUsoby aktivace a pouzivani
Volnobéhu jsou popsany v nasledujicich ¢astech.
PFi volnobéhu se klouby ramen robota pohybuji s malym odporem, protoze brzdy jsou
odbrzdény. Odpor se zvySuje, kdyz se rameno robota pfi volnobéhu pfiblizi k predem
definovanému limitu nebo roviné. To zpUsobuje, Ze je tazeni robotického ramene do dané
pozice pomérné tézké.

é VAROVANI
V disledku neocekavaného pohybu muze dojit k Urazu obsluhy.
* Ovéfte, zda se nakonfigurované uziteCné zatizeni skutecné pouziva.

* Ovéfte, zda je spravné uziteCné zatizeni bezpecné pfipevnéno k
prirubé nastroje.
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Aktivace Rezim Freedrive Ize aktivovat nasledujicimi zptsoby:
volnobé&hu * Pouzitim 3PE Pfenosného ovladaciho terminalu.
* Pouzitim volnobéhu na robotu.
* Pouzitim akci 1/0.
POZNAMKA
@ Povoleni volnobéhu béhem pohybu ramene robota maze zplsobit jeho
posunuti, coz mize mit za nasledek chyby.
* Nepovolujte volnobéh ve chvili, kdy na robota vyvijite tlak nebo
jste s nim v kontaktu.
prenosny Pouziti tlaCitka na ovladacim panelu 3PE k aktivaci volnobéhu ramene robota:
:’;’::::;Ii 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  Pokud chcete aktivovat volnobéh k posunuti ramene robota v PolyScope:

robotu 1

a > Db

o

.V hlavni navigaci klepnéte na Aplikace a pak na Bezpe&nost.

Klepnéte na Odemknout a zadejte heslo.
V Casti Bezpecnostni vstupy/vystupy klepnéte na Vstupy.
V rozbalovaci nabidce Funkce prejdéte dol{l na polozku Vstup pro Volnobéh.

Klepnutim na Apply (Pouzit) a Apply and Restart (Pouzit a restartovat) restartujte
rameno robota.

Klepnéte na Potvrdit konfiguraci.

Pfesunte rameno robota podle potfeby.

Zpétné Béhem inicializace ramena robotu, Ize pfi odbrzdéni pozorovat mensi vibrace. V nékterych

Fizeni situacich, napfiklad kdyz je robot blizko kolize, jsou tyto vibrace nezadouci. Pouzijte zpétny
chod k vynucenému nastaveni konkrétnich kloub do pozadované polohy bez uvolnéni véech
brzd v rameni robota.
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8. Instalace

Popis Instalace robota mize vyZadovat konfiguraci a pouziti vstupnich a vystupnich signalt (1/0).
Tyto rizné typy vstupl/vystupu a jejich pouziti jsou popsany v nasledujicich castech.

3.1. Upozorneni a varovani ve vztahu k elektrickemu
zarizeni

Varovani Dodrzujte nasledujici varovani pro vdechny skupiny rozhrani, v€etné navrhu a instalace
aplikace.

é VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd miize mit za nasledek vaznée
zranéni nebo smrt, protoZze maze dojit k pfemosténi bezpecnostni funkce.

* Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné bezpecnostni irovné
bezpeénostnim PLC. Je dulezité oddélit signaly bezpecnostniho rozhrani
od signalt normalniho V/V rozhrani.

* Veskeré bezpecnostni signaly by mély byt vytvofeny jako redundantni
(dva nezavislé kanaly).

* Ponechte oba nezavislé kanaly oddélené, aby jedina chyba nemohla vést
k selhani bezpecnostni funkce.

é VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynt mlze mit za nasledek vazné
zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym proudem.

* Zajistéte, aby veSkera zafizeni, ktera se nesmi dostat do kontaktu s
vodou, z(listala sucha. Dostane-li se do vyrobku voda, zastavte jeho chod,
odpojte veskeré napajeni a kontaktuje mistni servis Universal Robots.

* Pouzivejte pouze originalni kabely dodavané s robotem. Nepouzivejte
robota k aplikacim, pfi kterych dochazi k ohybani kabelu.

* Priinstalaci kabell rozhrani do vstupl/vystupt robota dbejte zvySené
opatrnosti. Kovova deska v dolni ¢asti je urCena pro kabely rozhrani a
konektory. Nez zacnete vrtat diry, desku odmontujte. Pfed zpétnou
montazi desky dlikladné odstrante véechny Spony. Nezapomenite pouzit
tésnéni spravné velikosti.
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A\

UPOZORNENI

Rusivé signaly, které prekracuji mez definovanou ve specifickych normach IEC,
mohou u robota zplisobit neo¢ekavané chovani. Méjte na paméti nasleduijici:

* Robot ma atestaci v souladu s mezinarodnimi normami IEC pro oblast
elektromagnetické kompatibility (EMC). Velmi vysoké meze signalu ¢i
nadmérna expozice mohou robota trvale po$kodit. K problémim v oblasti
EMC dochazi obvykle pfi svafovani a bézné jsou uvedeny v protokolu
chybovou zpravou. Spole¢nost Universal Robots nem(ze byt zodpovédna
za vSechny Skody zplUsobené problémy v oblasti elektromagnetické
kompatibility.

* VIV kabely vedouci od ovladaci jednotky k jinému stroji nebo tovarnimu
vybaveni nesmi byt delSi nez 30 m, pokud nebyly provedeny dalsi testy.

UZEMNENI

Zaporné pripojky jsou oznaceny zkratkou GND (kostra) a jsou pfipojeny ke Stitu
robota a ovladaci jednotky. VeSkeré uvedené pfipojky GND slouzi pouze

k napajeni a signalizaci. Na PE (ochranné uzemnéni) pouzijte Sroubové spoje
velikosti M6 v ovladaci jednotce, které jsou oznaceny symboly uzemnéni.
Jmenovity proud zemniciho vodi¢e bude minimalné roven nejvy$Simu proudu v
systému.

PRECTETE S| MANUAL

Nékteré vstupy/vystupy uvnitf ovladaci jednotky je mozné nakonfigurovat bud’ na
normalni, nebo bezpecné vstupy/vystupy. Pfectéte si a pochopte celou kapitolu
o elektrickém rozhrani.
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3.2. Pripojovaci porty ovladacijednotky

Popis Spodni strana skupin rozhrani I/0 na ovladaci jednotce je vybavena externimi pfipojovacimi
porty a pojistkou, jak je popsano nize. Ve spodni ¢asti skfiné ovladaci jednotky jsou otvory
s krytkami, kterymi Ize vést kabely externich konektor(l pro pfistup k pfipojovacim portiim.

Externi Porty pro externi pfipojeni jsou nasledujici:
Pripojovaci * Port pro prenosny ovladaci terminal pro pouZiti prenosného ovladaciho terminalu
porty k ovladani nebo programovani ramene robota.

* Port SD karty pro vlozeni SD karty.
* Ethernetovy port umoznujici pfipojeni typu ethernet.

* Mini DisplayPort pro podporu monitor( vyuzivajicich DisplayPort. To vyzaduje
aktivni pfevodnik Mini Display na DVI nebo HDMI. Pasivni pfevodniky s porty
DVI/HDMI nefunguiji.

* Mala nozova pojistka se pouziva pfi pfipojeni externiho napajeciho zdroje.

POZNAMKA
Pfipojeni nebo odpojeni pfenosného ovladaciho terminalu pfi zapnuté
ovladaci jednotce muize zpusobit poskozeni zafizeni.

* PFenosny ovladaci terminal nepfipojujte, pokud je ovladaci
jednotka zapnuta.

* PFed pfipojenim prenosného ovladaciho terminalu vypnéte
ovladaci jednotku.

POZNAMKA
Nezapojeni aktivniho adaptéru pred zapnutim ovladaci jednotky mize
branit vystupu na displej.

* Pred zapnutim ovladaci jednotky zapojte aktivni adaptér.

* V nékterych pfipadech musi byt externi monitor zapnuty pred
ovladaci jednotkou.

* Pouzijte aktivni adaptér, ktery podporuje revizi 1.2, protoze ne
vS8echny adaptéry funguji ihned po vybaleni.
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8.3. Ethernet

Popis Rozhrani Ethernet Ize pouzit pro:
* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET.

* Vzdaleny pfistup a ovladani.

Ethernetovy kabel pfipojite tak, Zze ho protahnete otvorem v zakladné ovladaci jednotky a zapojite
do ethernetového portu na spodni strané drzaku.

Krytku v zakladné ovladaci jednotky vymeénite za vhodnou kabelovou prichodku, abyste kabel
pfipojili k ethernetového portu.

Elektricke specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

Parametr Min. Typ. . Jednotka
Rychlost komunikace 10 - 1000 Mb/s
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8.4 . Instalace 3PE ovladaciho terminalu

Popis

Pfenosny ovladaci terminal s tfipolohovym aktiva¢nim zafizenim (3PE TP) je rozhrani s
kritickym vyznamem pro bezpec¢nost, kieré bylo navrzeno za ucelem vylep$eni ru¢niho
ovladani. Tlacitka 3PE, ktera jsou integrovana pfimo do pfenosného ovladaciho terminalu,
zajistuji, Ze pohyb robota Ize spustit pouze tehdy, kdyZ obsluha provadi kontrolovany tchop.

8.4.1. Instalace hardwaru

Odstranéni
prenosného
ovladaciho
terminalu

POZNAMKA
Vyména prenosného ovladaciho terminalu muze vést k tomu, Ze systém
pfi spusténi ohlasi chybu.

* Vzdy vyberte spravnou konfiguraci pro typ
Pfenosného ovladaciho terminalu.

Demontaz standardniho pfenosného ovladaciho terminalu:
1. Vypnéte fidici jednotku a odpojte sifovy kabel od zdroje napdjeni.

2. Odstrante a vyhodte dvé kabelové stahovaci pasky pouzité pro upevnéni kabel(
ovladaciho pfenosného terminalu.

3. Stisknéte svorky na obou stranach zastrCky prenosného ovladaciho terminalu (viz
obrazek) a tahem dolU ji odpojte od portu terminalu.

4. Zcela oteviete/uvolnéte plastovou prichodku ve spodni ¢asti ovladaci jednotky a
odpojte konektor a kabel pfenosného ovladaciho terminalu.

5. Opatrné odpojte kabel i pfenosny ovladaci terminal.

\‘\
-

=

|1 | Kiipy | 2 | Plastova priichodka
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Instalace
prenosného
ovladaciho
terminalu

s 3PE

| 1 | Stahovaci pasky

w N

4.

Protahnéte konektor a kabel pfenosného ovladaciho terminalu skrz spodni ¢ast
ovladaci jednotky a zcela uzavrete/utahnéte plastovou priichodku.

PFipojte zastrcku pfenosného ovladaciho terminalu do portu v terminalu.

K upevnéni kabell pfenosného ovladaciho terminalu pouzijte dvé nové stahovaci
pasky.

Ptipojte sitovy kabel ke zdroji napajeni a zapnéte ovladaci jednotku.

S pfenosnym ovladacim terminalem je vzdy spojena urcita ¢ast kabelu, ktera pfi
nespravném ulozeni pfedstavuje riziko zakopnuti.

* Prenosny ovladaci terminal a kabel nezapomerite spravné ulozit, at nehrozi
nebezpeci zakopnuti.
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8.4.2. Software Installation

Konfigurace
softwaru pro
tfipolohovy
ovladaci
terminal

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

_ Program name

= & PickPlace_Final L7
- 353
oo Application ccec
oo
Application

s
@ v :
7 — Move

= & : 2 (X}

) S & =
) Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables =
@ Rotation, Ti Position, references youts TCP, Position, Orientatio Joint, Linear, Optimove riables ¢ 0

yioad, Center of Gravity
{3
Q Variables
Operator
&
<«
Smart skills Sidebar Operator Screen System Info
ation, Logo, Log Mess

Configuration and setup Sidebar configuratior Config
URCaj

o Max @) speed
-1000.00 mm/s 100 %

Klepnéte na Hardware a tlacitko Odemknout.

— Prog .
= & Pick and Place >

e
88 & E5 o o
88
Aopction
s
Robot Limits. Hardware :
v
o ~ Joint Limits Select connected Teach Pendant
B
Joint Speeds i -
8] o
. Joint posiions A o pe— refec
v sweyuo Iy
Q G
nputs v
Operser
oupus
Panes
Hardware

Three Position

oS

-~ Ma _ speed
= -1000.00 mm/s 100 %

Zadeijte heslo a klepnéte na Potvrdit. Pfenosny ovladaci terminal je nyni aktivovan.
Klepnutim na Pouzit restartujte systém. PolyScope pokracuje v €innosti.

Klepnéte na PouZit a restartovat a poté na Potvrdit konfiguraci, ¢imz dokoncite
instalaci softwaru pro 3PE Pfenosny ovladaci terminal.
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3.5.V/V rozhrani ovladace

Popis Elektrické rozhrani uvnitf ovladaci jednotky se sklada ze skupin vstupu a vystupt I/O, které
umoznuji komunikaci a konfiguraci mezi ramenem robota a riiznymi typy zafizeni. Skupiny

I/0 zahrnuiji:
* Digitalni (24 V)

* Konfigurovatelny (24 V)

* Analogovy

* Bezpecnostni (24 V)

llustrace niZze ukazuje uspofadani skupin elektrického rozhrani uvnitf ovladaci jednotky.
Sledujte a dodrzujte ucel barevného schématu, jak je znazornéno nize.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |24av 12V(H| PWR[J| [24V|H|[24V|H| | OV |H| oV |H| [24V(H]|[24V|H| |0V |H|[ 0oV H| |£[AG|H
Vé EIO GND|H | |GND Clo(l|[Cl4|H| |COO|M||CO4(H| |DIO|H||DI4|H| [DOO|H|[DO4|H Z[ai0 u
& |24V ON |l 24V‘ 24VIH||24v|H OV (H|[ oV | H| |24V(H||24V(H oV |H||ov|H if AG (H
% Ell OFF|H| [ OV Cl1|{H|{CI5|H| |CO1/H||CO5/H| |DI1|H||DI5|H| |DO1{H||DO5/H <|an L]
5 24V 24VIH||24v|H oV (M| oV M| |24V(H||24V(H ov |H|| ov|H £1AG (H
% S10 “Slalol>> Cl2(H|{Cl6|H| |CO2|H||CO6/H| |DI2|H||DI6|H| |DO2|H||DO6|H gAOO ||
;?24V ola ala(J|2][24v|M|[24vIE oV (M| oV M| |24V(H||24V(H ov |H|| ov|H %’ AG |H
&[si1 [N NN NN |C3/H|C7|H| |CO3M|/co7/H||DI3M|D7 H| |DO3M|DO7/H| |[£|ACl|H

Zluta s ervenym textem

Vyhrazené bezpecnostni signaly

Zluta s ernym textem

Konfigurovatelné pro ucely bezpecnosti

Seda s éernym textem

Viceucelove digitalni vstupy/vystupy

Zelena s Cernym textem

Viceucelovy analogovy vstup/vystup

Skupiny I/O Robota mGzete naistalovat podle elektrickych specifikaci, které jsou stejné pro vSechny tfi

uvedené vstupy.

* Bezpecnostni V/V.

* Konfigurovatelné vstupy/vystupy.

* Univerzalni vstupy/vystupy.

normalni I/O. Jedna se o Zluté svorky s Cernym textem.

POZNAMKA
Konfigurovatelné I/0 jsou I/0 nakonfigurované jako bezpecnostni I/0 nebo

Digitalni I/O Ize napajet z vnitfniho 24V zdroje napajeni nebo z externiho zdroje napajeni
nakonfigurovanim svorkovnice oznatené Power. Tento blok sestava ze Ctyr
terminald/svorek. Horni dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou uzemnéné z vnitfniho 24V zdroje
napajeni. Spodni dvé svorky (24 V a 0 V) v bloku slouzi jako 24V vstup pro napajeni
vstupU/vystupt. Vychozi konfigurace pouziva interni zdroj napajeni.
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Vychozi V tomto pfikladu vychozi konfigurace pouziva interni zdroj napajeni
nastaveni
napajeni Power
PWR | @
GND
24v |8
ov
Externi Pokud je zapotfebi vice proudu, mlzete pfipojit externi zdroj napajeni podle znazornéni
napajeni nize.
Pouziva se mala nozova pojistka s maximalnim jmenovitym proudem 10 A. a minimalnim
jmenovitym napétim 32 V. Pojistka musi mit oznaceni UL. Pokud je pojistka pretizena, je
treba ji vyménit.
’_( Power
PWR
GND|H
24V| B
' ov |
V tomto pfikladu konfigurace vyuziva externi zdroj napajeni pro vétsi proud.
Specifikace Elektrické specifikace pro vnitini i externi zdroj napajeni jsou znazornény nize.
napajeni

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vhnitfni 24V

napajeci zdroj

[PWR - GND] Napéti 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Proud 0 - 2 A
PoZadavky na

externi 24V vstup

(24 Vv - 0 V] Napéti 20 24 29 \
[24 V - 0 V] Proud 0 - 6 A

*3,5 A pro 500 ms nebo 33% pracovni cyklus.
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Specifikace Digitalni vstupy/vystupy jsou navrzeny v souladu s IEC 61131-2. Elektrické specifikace jsou

digitalnich uvedeny nize.
110
Parametr Max. Jednotka
[COx / DOx] Proud* 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Svodovy proud 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitalni vstupy
[EIx/SIx/CIx/DIx] Napéti -3 - 30 \
[ETx/STIx/CIx/DIx] Oblast OFF (vyp) -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ON (zap) 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] Proud (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkce - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ
*Pro odporové zatizeni nebo indukéni zatizeni max. 1H.
8.5.1. Digitalnivstup a vystup
Vystup Vystup nastroje obsahuje dvé digitalni vystupni pole, indikator vystupniho napéti nastroje a

nastroje napajeciho proudu a pfepina¢ Dvoupinové napajeni.

* Digitalni vystup (DO) - Ize nezavisle nastavit jako vysoky nebo nizky

* Vystupni napéti nastroje - volitelné 0V, 12V a 24V. Toto nastaveni zGstava
zachovano i po restartu ovladace robota

* Napdjeni - indikator odbéru proudu

* Dvoupinové napdjeni. - slouzi k prepinani mezi digitalnimi vystupy a zdrojem
energie pro nastroj. Povoleni dvoupinového napajeni zakaze vychozi digitalni

vystupy (DO) nastroje

Zmény se projevi po vybéru nové konfigurace vystupl. Aktualné nactena instalace je
upravena tak, aby odrazela novou konfiguraci. Po ovéfeni spravné funkce vystupl nastroje

nezapomente instalaci ulozit, aby nedoslo ke ztraté zmén.

Digitalni Pro kvadraturni kédovani Sledovani dopravniku mizete pouzit horizontalni blok digitalnich
vstup vstupt (DI8-DI11) zobrazeny nize.

S22z

a|la|8[0|&|5

C
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3.5.2. Pourziti karty Kabelove |/O

Popis

Pomoci obrazovky karty Kabelové I/O mlzZete sledovat a nastavovat aktualni signaly 1/0
z/do ovladaci jednotky.

Obrazovka zobrazuje aktualni stav I/O, a to i béhem provadéni programu. Pokud se béhem
provadéni néco zméni, program se zastavi. Pfi zastaveni programu si vdechny vystupni
signaly zachovaji aktualni stav. Obnovovaci frekvence obrazovky je 10 Hz, takze velmi
rychly signél se nemusi zobrazit spravné.

no1 400mA

1
a
5
8
8
5
2
5
2
B B 8| B
g
8
5
g
3
=

Konfigurovatelné Konfigurovatelné I/O Ize rezervovat pro specialni bezpe€nostni nastaveni definovana

/10

Digitalni
vstupy/vystupy

Analogové
vstupy/vystupy

v nastaveni I/0. Pod témi, které jsou rezervovany, bude misto vychoziho nebo
uzivatelem definovaného nazvu uveden nazev bezpec&nostni funkce.

Konfigurovatelné vstupy, které jsou vyhrazeny pro bezpecnostni nastaveni, nelze
prepinat a zobrazi se pouze jako stavové indikatory.

Pro nerezervované I/O jsou k dispozici nasledujici moznosti:
* Spustit program
* Zastavit program
* Pozastavit program
* Volnobéh

DI ma nasledujici moznosti:
* Spustit program
* Zastavit program
* Pozastavit program
* Volnobéh

VSechna DI jsou pfednastavena na Nizké.
VSechna DO je nezavisle nastavena na hodnotu Vysoké nebo Nizké.

Analogové vstupy/vystupy Ize nastavit na vystup proudu [4-20mA] nebo napéti [0-10V] .
Tato nastaveni zlistavaji zachovana i po restartu ovladace robota a jsou ulozena v
instalaci.
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3.5.3. Indikator napajeni pohonu

Popis Indikator napajeni pohonu je kontrolka, ktera se rozsviti, kdyz je rameno robota zapnuté
nebo kdyz je kabel robota pod proudem. KdyZ je rameno robota vypnuté, indikator napajeni
pohonu zhasne.

Indikator napajeni pohonu je pripojen pres digitalni vystupy. Nejedna se o bezpecnostni
funkci a nepouziva bezpecnostni vstupy/vystupy.

Indikator Indikatorem napajeni pohonu miize byt svétlo, které mize fungovat pfi 24 V DC.
Postup Nastaveni indikatoru vyzaduje svétlo a kabelaz pro vystupy.
nastaveni 1. Pfipojte indikator napajeni pohonu k digitalnim vystuptim, jak je znazornéno na

indikatoru obrazku nize.
2. Zkontrolujte, zda je indikator napajeni pohonu spravné pfipojen.
* Miuizete zapnout rameno robota a ovéfit, zda se svétlo rozsviti.

* Rameno robota mUzete vypnout a ovéfit, zda svétlo zhasne.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov |EH
DOO|H | [DO4|E -
ov (H|l ov|H
DOL1{H||DO5|H
ov |H||ov|H
DO2|H|DO6|H
ov |H||ov|H
DO3|H||DO7|H
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Konfigurace 1. V navigacni nabidce klepnéte na Aplikace.
indikatoru 2. Vyberte Komunikace.
3. V postranni nabidce vyberte Kabelové 10.
4. Prejdéte na pozadovany typ vystupu a klepnutim vyberte jednu z nasleduijicich
moznosti:
* Konfigurovatelny vystup
* Digitalni vystup
* Analogovy vystup
5. Vyberte Predvolba akce
Vybrany vystup mizete pojmenovat
6. V rozeviraci nabidce vyberte moznost Vysoké (high), pokud je pohon zapnuty.
Jinak Nizké (low).
= Program name
- Default program a2
oo & Communication EEEE
Application
Configurable Input Configurable Output Digital Input &
v Robot Move
p::| cIo Lo ci4 Lo coo Lo co4 Lo DIO Lo D14 Lo
S Wired 10 =
© ool safeguardfeset. 15 1o Q e 05 10 It [ D15 M8 g
® v Modbus oo s Lo 01 1 €06 Lo DI2 Lo  DI6 o
Safeguard Reset o
o} ~+ Add source 2 oD caz Lo 02 1o 07 10 DI3 Lo D17 Lo v;,;ms
13 e co3 Lo

Robot State

Active

Program name

Default program L7l
ccec
oo < Communication ccce
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i ~  Rebot (e
cIo Lo 4 Lo coo Lo co4 Lo D10 Lo D14 Lo
Program Wired 10 =
Safeguard Reset =
© 0ol 10 lod DI1 1 DI5 o Progam
CI1 Lo coo L0 structure
B ~  Modbus c D12 Lo DI6 Lo
Safeguard Reset Name & {=+
Add 'S
R + hadsouree az @ | 8§ e .
Operatar High when drive power is on, otherwise Low e
I3 Lo
Robot State Speed
@ Active > = 100% T
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3.6. Bezpecnostni V/V

Bezpeé&nostni Tato ¢ast popisuje vyhrazené bezpecnostni vstupy (zluta svorka s Cervenym textem) a
VIV konfigurovatelné vstupy/vystupy (Zluté svorky s €ernym textem), kdyz jsou konfigurované
jako bezpecnostni vstupy/vystupy.
Bezpecnostni pfistroje a zafizeni musi byt nainstalovany podle bezpec¢nostnich pokynu
a posouzeni rizik viz kapitola Bezpecnost.
VSechny bezpec€nostni V/V jsou parové (redundantni), takZe jedna porucha nezplsobi
ztratu celé bezpec€nostni funkce. Bezpe€nostni vstupy a vystupy vSak musi byt vedeny
jako dvé samostatné vétve.
Typy stalych bezpecénostnich vstupt jsou:
* Nouzové zastaveni robota pouze pro zafizeni nouzového zastaveni.
* Ochranné zastaveni pro ochranna zafizeni
* 3PE Stop pro ochranna zafizeni
Tabulka Funkéni rozdil je znazornén nize.
Nouzové Bezpecné Zastaveni 3PE
zastaveni zastaveni
Robot ukonc¢i pohyb. Ano Ano Ano
Vykonavani programu Pozastaveno Pozastaveno Pozastaveno
Hnaci vykon Vypnout Zapnout Zapnout
Obnovit Manualni Automatlvckvy Automatlvck}/
nebo ru¢né nebo ruéné
. V kazdé kl V kazdé ki
Getnost pouziti Zfidka azdem cyklu |V kazdem cyklu
az zfidka az zfidka
- . C Pouze
VyZaduje opétovnou inicializaci uvolnéni brzd Ne Ne
Kategorie zastaveni (IEC 60204-1) 1 2 2
Uroveni vykonnosti monitorovaci
funkce (ISO 13849-1) PLd PLd PLd

Bezpeénostni
upozornéni

sadu konfigurovatelnych vstupu/vystup(l pro bezpec¢nostni funkce.

UPOZORNENI

A\

bezpecnostni funkce.

* Je nutné pravidelné testovat bezpecnostni funkce.

Pouzijte konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalSich bezpecnostnich funkci
vstupl/vystupl, napf. vystup nouzového zastaveni. Pomoci rozhrani PolyScope definujte

Pokud nebudou bezpecnostni funkce pravidelné ovéfovany a
testovany, mlze to vést k nebezpecnym situacim.

* Pred uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat
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Signaly Veskeré konfigurované a trvalé bezpecnostni vstupy jsou filtrovany tak, aby umoznovaly

OSSD pouziti bezpe€nostniho zafizeni OSSD s délkou impulzu do 3ms. Bezpecnostni vstup je
vzorkovan kazdou milisekundu a stav vstupu je dan nej¢astéji zaznamenanym vstupnim
signalem za poslednich 7 milisekund.

Bezpecnostni Ovladaci skfifikku mizete nakonfigurovat tak, aby vystupovala impulzy OSSD, kdyz je
signaly OSSD bezpecnostni vystup neaktivni/vysoky. Impulzy OSSD detekuji schopnost ovladaci skfiné
aktivovat/snizit bezpecnostni vystupy. Pokud jsou pro vystup povoleny impulzy OSSD,
na bezpecnostnim vystupu se jednou za 32 ms vygeneruje nizky puls 1 ms.
Bezpeclnostni systém detekuje, kdyz je vystup pfipojen k napajeni a vypne robota.
Nize uvedeny obrazek ukazuje: ¢as mezi impulsy na kanalu (32 ms), délku impulsu (1
ms) a ¢as od impulzu na jednom kanalu k impulzu na druhém kanalu (18 ms)

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

safetyh 1 J_|
32 ms

SafetyB ’_|
18 ms

Jak povolit OSSD pro bezpenostni vystup

1ms
<
U

1. V zahlavi klepnéte na Instalace a vyberte Bezpeénost.
Pod Bezpeé&nostvyberte 1/0.

Na obrazovce I/O v ¢asti Vystupni signal zaskrtnéte pozadované policko OSSD.
Chcete-li povolit zaSkrtavaci policka OSSD, musite pfifadit vystupni signal.

Vychozi Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, ktera umoznuje provoz bez dalsiho
bezpecnostni bezpecnostniho vybaveni.
konfigurace Safsty
24V
53
% |EIO
é 24V
[
5 |EN
24V
Z | SlIo
8 |24V
3 [si
Pfipojeni Témér u vSech pouziti robota je vyzadovano pfipojeni jednoho i vice externich tlacitek
tladitka nouzového zastaveni. llustrace nize znazorfiuje zpUsob pfipojeni jednoho nebo dvou
nouzového tlaCitek nouzového zastaveni.
zastaveni
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Sdileni Muizete nastavit sdilenou funkci nouzového zastaveni mezi robotem a dalSimi stroji
nouzového konfigurovanim nasledujicich funkci vstup/vystup prostfednictvim rozhrani GUI. Vstup
zastaveni s nouzového zastaveni robota nelze pouzivat pro Ucely sdileni. Pokud je nutné spojit vice

jinymi stroji

Bezpecnostni
zastaveni s

automatickym
pokracovanim

nez dva roboty UR nebo jiné stroje, vyzaduje se bezpecnostni PLC automat k ovladani
signall nouzového zastaveni.

* Konfigurovatelny par vstupl: Externi nouzové zastaveni.

* Konfigurovatelny par vystupl: Zastaveni systému.

llustrace nize znazorfiuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR. V tomto
prikladu jsou pouzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy CI0-Cl1 a CO0-CO1.

NN

[Configurabl Configurable Outputs onfiyurable Outputs
24v [m/f[240 [m]| [ov [m[[ov [m : \

cio |W|[£i4 [m] [coo|m][cos|m| A :

2o [mfzev |m| [ov || [ov [m] :

ci [d|[ci5 [m| [cot[m)\cos|m :

24v M| [2av [m| ov! ov [m

ci2 |m|[cie [m]| [coz/m)\dps|m|

24v [ M |[24v [m] [ov [m] o

s ) e m S

Tato konfigurace se pouziva pouze v pfipadech, kde obsluha nemuze projit dvermi

a zaviit je za sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy se pouzivaji k nastaveni
resetovaciho tlacitka vné dvefi k reaktivaci pohybu robota. Robot automaticky pokracuje
v pohybu poté, co je znovu zajistén signal.

é VAROVANI
Tuto konfiguraci nepouzivejte, pokud Ize signal zajistit z vnitfni strany
bezpec&nostniho obvodu.

Safety

o 24v |H
3 |Elo [ W™ S
s 2o ml/ v m) el [ov]m]
I ETIC AR I W 8 N Z_H HEan &
24v | Wl EWE
£[swo £ oo T 52
§ [2av F Zﬂ%‘ AN %
3[si[m] eIl
V tomto pfikladu je dverni V tomto pfikladu je bezpe€nostni rohoz pouzita jako
spinac¢ pouzit jako zakladni bezpecnostni zafizeni, u kterého je vhodné nastavit
ochranné zafizeni, které zastavi automatické obnoveni ¢innosti. Tento pfiklad plati i pro
robota pfi otevieni dvefi. bezpec€nostni laserovy skener.
Uzivatelska pfirucka 84 UR10e PolyScope X
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Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

Bezpecnostni Pokud je bezpe€nostni rozhrani pouZzito k interakci se svételnym zavésem, vyzaduje se
zastaveni s reset mimo bezpecnostni obvod. Resetovaci tlacitko musi byt dvoukanalového typu. V
resetovacim tomto pfikladu jsou pro resetovani nakonfigurované vstupy/vystupy CI0-CI1.

tlacitkem _

(-

——_ [
o /) e ol O\, | |

[z ]
-

f _______

N
®

m
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s
=
%
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R(m
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2
O0000000
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3.6.1. Pouzitil/O pro vyber rezimu

Popis

Prepinad
rezimd

Pokud chcete
pouzit
prepinac
rezimua

Robota Ize nakonfigurovat tak, aby pfepinal mezi provoznimi rezimy bez pouziti pfenosného
ovladaciho terminalu. To znamena, ze pfi pfepinani z automatického do manualniho rezimu
a z manualniho do automatického rezimu je zakazano pouzivat pfenosny ovladaci terminal.

Prepinani reziml bez pouziti prenosného ovladaciho termindlu vyzaduje konfiguraci
bezpecnostnich vstupl/vystupl a sekundarni zafizeni jako prepinac rezim.

Prepinac rezim({ maze byt kliCovy spinac s redundantnim elektrickym schématem nebo se
signaly z vyhrazeného bezpecnostniho PLC.

Pouziti pfepinace rezim(, napfiklad klicového spinace, zabraruje pouziti prenosného
ovladaciho terminalu k pfepinani mezi rezimy.

1. Pfipojte prepinac rezimu ke vstupiim, jak je znazornéno na obrazku nize.

2. Ovéfte, zda je prepinac reziml spravné pfipojen a nakonfigurovan.

Key Switch

Configurble Inputs

24vIH|[2avI

Clo/H||cl4|H

24ViH|([24vIR

Cll1|H||Cci5|}

24VIH||24V|R /
Cl2|H|[Cl6 |

24vIH|[24V| B

Ci3|H||CI7 .-—J
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Konfiguraci Konfigurace bezpecnostnich vstupt pro pfipojeni sekundarniho zafizeni vyzaduje
pfipojenych odemknuti obrazovky bezpecnostnich vstupl/vystup(.
bezpecnostnich 1.V hlavni navigaci klepnéte na Aplikace.

vstupl . .
2. Vyberte Bezpec€nost a klepnéte na Odemknout.

Po vyzvani zadejte heslo a odemknéte obrazovku Bezpecnost.
Pokud jste dosud heslo nenastavili, pouzijte vychozi heslo: ursafe.
V Casti Bezpec€nostni vstupy/vystupy vyberte Vstupy.

Klepnutim na jednu z moznosti v rozeviraci nabidce ,Vstup® vyberte jeden ze
vstupnich signalu.

V rozeviracim seznamu vyberte Provozni rezim.

Klepnéte na Pouzit a povolte restart robota.

Klepnéte na Potvrdit bezpe€nostni konfiguraci.

Nyni mGzete sekundarni zafizeni pouzivat pouze k vybéru a/nebo pfepinani mezi
provoznimi rezimy.

Jakmile je vstup pfifazen sekundarnimu zafizeni, prfepinani rezim( prostfednictvim
prenosného ovladaciho terminalu je zakazano. Pfi pokusu o pfepnuti rezimu pomoci
prenosného ovladaciho termindlu se zobrazi zprava, Ze jej ke zméné provozniho
rezimu nelze pouzit.
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38.6.2. Tripolohove aktivacni zarizeni

Popis Robotické rameno je vybaveno aktivacnim zafizeni v podobé pfenosného ovladaciho
terminalu 3PE.
Ovladaci jednotka Control Box podporuje nasledujici konfigurace aktivacniho zafizeni:

* prenosny ovladaci terminal
* Externi tfipolohové aktivacni zafizeni

* Externi tfipolohové zafizeni a pfenosny ovladaci terminal 3PE

Na obrazku nize je znazornén zplsob pfipojeni tfipolohového aktivacniho zafizeni.

Confifurablf Inputs 3-Position Switch
24V 24V |H 1
clof| < [l Z

24v N | [24v) B — —
SR H ]

24v | W ||2kv]|W "
cr2|H|(¢e| Ml

24v |H|[23vIH

ci3|(m||cC

Poznamka: Dva vstupni kanaly pro vstup tfipolohového aktivacniho zafizeni maji toleranci
nesouladu 1s.

POZNAMKA
Bezpecnostni systém robotu UR nepodporuje vice externich tfipolohovych
aktivacnich zafizeni.

Spinac Pouziti tfipolohového aktivac¢niho zafizeni vyzaduje pouziti spinace provozniho rezimu.
provozniho
rezimu Na obrazku nize je pfepinac provozniho rezimu.

Confil;urabl Inputs
24V|| W | |24V
Cloj| || Cl4
24V)| | [24v
cij|H||ci5
24v| & |24V
Cl2|| M6
24V Nl | [24V
CI3 .'-@W

Operational mode Switch

|

W
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3.6.3. Signaly bezpecnostnich I/O

Popis

I/O se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovany tak, aby kazda funkce poskytovala

moznosti kategorii 3 a PLd.

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

Cislo 1.3: Obrazovka PolyScope X zobrazujici vstupni signély.

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
co1

co2
co3

co4
cos

co6
7

cccc
Apply cccc
0ssD Move

Program
structure

{x

Variables
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Vstupni  Vstupy jsou popsany v nasleduijicich tabulkach:

signaly

Tlagitko F’rovedg se zasta’ve’nl’ kategori? 1 (IE’C 60204-1), f":l’mi ostz.ﬂtm' stroje
nouzového informuje pomoci vystupu systémového zastaveni, pokud je tento

, vystup definovan. Zastaveni se spusti u vSech soucasti pfipojenych k
zastaveni .

vystupu.

Nouzové Provede se zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1) pomoci vstupu
zastaveni ovladaci jednotky, ¢imz ostatni stroje informuje pomoci vystupu
robota systémového nouzového zastaveni, pokud je tento vystup definovan.
Externi
nouzové Provede se zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1) pouze na robotu.
zastaveni

Pokud robot pouziva konfiguraci BéZna nebo Omezena, Ize pouzit
vSechny bezpec€nostni limity.

Nizky signal vysilany do vstupl po nakonfigurovani zplsobi, Ze se
bezpecCnostni systém pfevede do omezené konfigurace. Rychlost
ramene robota se snizi dle nastavenych omezenych parametra.
Omezeny Bezpecnostni systém zaruCuje, ze robot prejde do meznich hodnot za
méné nez 0,5 s po vyslani vstupniho signalu. Pokud rameno robota
nadale poruSuje néktery z omezenych limitd, spusti se kategorie
zastaveni 0. Spoustéci roviny mohou také zpUsobit prechod na
omezenou konfiguraci. Bezpe¢nostni systém stejnym zplUsobem prejde
na normalni konfiguraci.

Uzivatelska pfirucka 90 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS 8. Instalace

Vstupni  Vstupy jsou popsany v nasledujici tabulce

signaly

Provozni rezim

PTi pouziti externiho vybéru rezimu se pfepind mezi rezimy
Automaticky a Manualni. Pokud je vstup na nizké urovni, robot
bude v automatickém rezimu a pokud je tento vstup na vysoké
urovni, robot bude v manualnim rezimu.

Robot se vrati ze stavu Bezpecnostni zastaveni pfi nabézné hrané

Reset « , . .
ochranného na vstupu bezpecnostniho resetu. Pokud dojde k Ochrannému
opatfeni zastaveni, tento vstup zaji$tuje setrvani stavu Ochranného
P zastaveni, dokud se nespusti resetovani.
Zastaveni vyvolané bezpecnostnim vstupem. Provadi zastaveni
Zabezpeceni kategorie 2 (IEC 60204-1) ve vSech reZzimech, kdyz je vyvolano
zabezpecenim.
- Provede se zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1), ale POUZE v
Automaticky S . . . . s
" , | automatickém rezimu. Funkci Ochranné zastaveni automatického
rezim Ochranné .. T ) .
. rezimu lze vybrat pouze v pfipadé, Ze je nakonfigurovano a
zastaveni . . - . s
nainstalovano tfipolohové aktivacni zafizeni.
Reset
ochranného Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni v automatickém
krytu rezimu pfi nabézné hrané na vstupu bezpecnostniho resetovani v
automatického automatickém rezimu.
rezimu

Freedrive na
robotu

Vstup volnobéhu muzZete nakonfigurovat tak, abyste volnobéh
mohli aktivovat a pouzivat bez stisknuti tlaCitka volnobé&hu na
standardnim pfenosném ovladacim terminalu nebo bez nutnosti
dlouze stisknout nékteré z tlacitek na pfenosném ovladdacim panelu
3PE v poloze pro lehké stisknuti.

Ttipolohové
aktivacéni
zafizeni

V manuélnim rezimu musi byt pro pohyb robota stisknuto a
pfidrzeno ve stfedové poloze externi Tfipolohové aktivacni
zafizeni. Pokud pouzivate vestavéné Tripolohové aktivacni
zarizeni, pro pohyb robota musi byt tlacitko stisknuto a pfidrzeno ve
stfedové poloze.

A

A

VAROVANI
Pokud je vychozi resetovani zabezpeceni vypnuto, automatické resetovani

probéhne, jakmile zabezpedeni pfestane vyvolavat zastaveni.

K tomu muze dojit, pokud osoba projde bezpe¢nostnim polem.
Pokud osoba neni detekovana bezpe&nostnimi prvky a je vystavena
nebezpedi, automatické resetovani neni podle normy mozné.

* Abyste zajistili resetovani pouze v pfipadé, Ze osoba neni vystavena
nebezpedi, pouzijte externi reset.

VAROVANI

Pokud je povoleno ochranné zastaveni v automatickém rezimu, bezpecnostni

zastaveni se v manualnim rezimu nespusti.

UR10e PolyScope X
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Vystupni  V pfipadé poruSeni nebo poruchy bezpecénostniho systému jsou vSechny bezpecnostni vystupy
signaly nizké. To znamena, ze vystup zastaveni systému iniciuje zastaveni, i kdyz nebylo stisknuto

tlacitko nouzového zastaveni.

Muzete pouzit nasledujici vystupni signaly bezpeénostnich funkci. Jakmile skonci stav, ktery

spustil vysoky signal, vrati se veskeré signaly na nizké hodnoty:

Signal je Nizky pokud byl v bezpe€nostnim systému spustén stav
zastaveni vstupem Nouzového zastaveni robota nebo tlaCitkem

;:,252:]?\/6 Nouzového zastaveni. Pokud je vstupem zastaveni systému
spustén stav Nouzového zastaveni, nizky signal se nevysle, aby
nedoslo k zablokovéni.

Pohyb robota | Signal je Nizka, pokud se robot pohybuje, jinak vysoka.

Signal je High, kdyz je robot zastaven nebo v procesu zastaveni z

Robot se . ) , . . .

nezastavuje .dUVO(.I|U r]ouzoveho %asfavenl nebo bezpecnostniho zastaveni. Jinak
je logicka hodnota nizka.

Signal je nizky, pokud jsou aktivni omezené parametry nebo pokud

Omezeny je bezpecnostni vstup nakonfigurovan pomoci omezeného vstupu a
signal je momentalné nizky. V ostatnich pfipadech je signal vysoky.

Neomezeny Jedna se 0 opak Omezeného (viz definice vyse).

Signal je Viysoky, pokud se rameno robota zastavi a nachazi se v

Bezpecny nakonfigurované bezpecné zakladni poloze. V opacném pfipadé je

domov signal Low. Tato moznost se ¢asto pouziva pfi integraci robott UR s
mobilnimi roboty.

Zastaveno

3polohovym Kdyz je zastaveni pomoci tfipolohového zafizeni aktivni, signal je

aktivacnim nizky, v opacném pfipadeé je vysoky.

zafizenim

Zastaveno

jinym

zpusobem nez | Kdyz je zastaveni pomoci tfipolohového zafizeni neaktivni, signal je

3polohovym nizky, v opacném pfipadé je vysoky.

aktivacnim

zarfizenim

@

POZNAMKA
Jakékoliv externi zafizeni ve stavu Nouzového zastaveni od robotu

prostfednictvim vystupu Systémového zastaveni musi vyhovovat normeé ISO
13850. To je nezbytné zejména v nastavenich, kde je vstup nouzového
zastaveni robota pfipojen k externimu zafizeni nouzového zastaveni. V
takovych pfipadech bude na vystupu Systémového zastaveni pfi uvolnéni

externiho zafizeni pro nouzové zastaveni vysoky signal. To znamen4, Ze stav

nouzového zastaveni na externim stroji bude resetovan bez nutnosti
manualniho zasahu operatora robota. Proto, aby byly spInény bezpeé&nostni
normy, musi externi strojni zafizeni vyzadovat ru¢ni akci, aby se obnovilo.

1Zastaveni systému bylo u robottl Universal Robots dfive ozna¢ovano jako ,nouzové zastaveni systému®.
PolyScope muze zobrazit ,Nouzové zastaveni systému®.
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3./. Univerzalni digitalni vstupy/vystupy

Popis Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nacteni a spusténi vychoziho
programu, a pro automatickou inicializaci ramene robota pfi zapnuti.

Viceucgelové V této ¢asti se popisuje véeobecny Ucel 24V vstupl/vystupl (Sedé svorky) a
digitalni konfigurovatelnych vstupd/vystupt (Zluté svorky s Cernym textem), kdyz nejsou
vstupy/vystupy konfigurované jako bezpec€nostni vstupy/vystupy.

V8eobecnym Ucelem vstupl/vystupl muze byt pfimé ovladani zafizeni, jako jsou
pneumaticka relé, nebo komunikace s jinymi PLC systémy. VeSkeré digitalni vystupy Ize
deaktivovat automaticky, kdyz je zastaveno provadéni programu.

V tomto rezimu je vystup vzdy nizky, kdyz neni program spustény. Pfiklady jsou
uvedeny v nasledujicich podkapitolach.

Tyto priklady vyuzivaji bézné digitalni vystupy, ale je mozné pouzit i jakékoliv
konfigurovatelné vystupy, pokud nejsou nakonfigurovany k provadéni bezpecnostni

funkce.
Digital Inputs
Digital Outputs z pZAVE HPZATA |

ov [m[[ov]d B DIO| M |(DI4

DO/ DO/ @ 2av/m|[2av(d T

ov (H|| ov

DO1/H |[po5|H T DI1|M/|DI5| R 1T ]
ov [m|[ov|m 24av|H|[2av|m)

DO2|H ||[po6|H DI2|H|[Di6| M| \ y-l

oV |H|ov|H 24V|H||24v|H

DO3|H |[DO7|H pi3(m|[p17|m

V tomto prikladu je zatéz po pfipojeni V tomto prikladu je k digitalnimu vstupu
fizena digitalnimi vystupy. pfipojeno jednoduché tlacitko.

Komunikace Digitalni vstupy/vystupy mazete pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je zajistén

s jinymi stroji & bézny GND (0V) a pokud stroj pouziva PNP technologii, jak je popsano nize.

automaty PLC / ‘
/ igital Inputs

Digital Inputs

itaf Outputs

<|g
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3./.1. Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti
Popis Pouzijte dalkovy vypinac¢ ZAP/VYP k zapinani a vypinani ovladaci jednotky bez pouziti

prenosného ovladaciho panelu. Obvykle se pouziva:

* Kdyz neni pfistupny pfenosny ovladaci panel.

* Kdyz PLC systém vyzaduje plné ovladani.

* Kdyz je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robotd soucasné.

Dalkové Dalkovy vypina¢ ZAP/VYP poskytuje pfidavné 12V napajeni, které je udrzovano aktivni, kdyz

ovladani je ovladaci jednotka vypnuta. Vstup ZAP je urc¢en pouze ke kratkodobé aktivaci a funguje
stejnym zplsobem jako tlacitko POWER. Vstup VYP Ize pozdrzet podle potfeby. PouzZijte
funkci softwaru k automatickému nacteni a spusténi programa.

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr

Jednotka

[12V - GND] Napéti 10 12 13 Y
[12V - GND] Proud - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivni napéti 0 - 0,5 \
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 \Y,
[ON / OFF] Vstupni proud - 1 - mA
[ON] Doba aktivace 200 - 600 ms

Remote lq Remote lq

12v|d I 12v|H I

GND|H S } GND|H R . }

ON || ON|H

OFF| l\, P OFF P

Tento pfiklad znazornuje zapojeni vzdaleného
tlacitka ZAP.

Tento pfiklad znazornuje zapojeni vzdaleného

tla¢itka VYP.

A\

UPOZORNENI

Stisknutim a podrzenim tlacitka napajeni se ovladaci jednotka vypne, aniz by se

ulozily jakékoliv zmény.

* Vstup ZAP nebo tlacitko POWER nemlizete stisknout a podrzet, protoze
by doslo k vypnuti ovladaci jednotky bez uloZeni.

* Pro ulozeni otevienych soubord a spravné vypnuti ovladaci jednotky
pomoci dalkového vypinace pouzijte vstup VYP.

UR10e PolyScope X
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3.8. Univerzalnianalogovy vstup/vystup

Popis Rozhrani analogovych vstupl/vystupl pfedstavuje zelena svorka. Pouziva se k méfeni
napéti (0-10 V) nebo proudu (4-20 mA) na jiné nebo z jiného zafizeni.
K dosazeni co nejvyssi pfesnosti se doporucuje provést nasledujici opatfeni.
* Pouzijte svorku AG, ktera je nejblize ke vstupim/vystupiim. Par sdili stejny CMF
obvod.

* Pouzijte stejné uzemnéni (0 V) pro zafizeni i ovladaci jednotku. Analogovy
vstup/vystup neni galvanicky izolovany od ovladaci jednotky.

* Pouzijte stinény kabel nebo kroucené dvojlinky. Zapojte stinény kabel do svorky GND
ve svorce oznacené Power.

* Pouzijte zafizeni, které pracuje v proudovém rezimu. Proudoveé signaly jsou méné
citlivé na ruseni.

Elektrické Vstupni rezimy Ize volit v rozhrani GUI. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.
specifikace
Svorky Parametr Min.  Typ. Max. Jednotka
Analogovy vstup v proudovém
rezimu
[AIx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AIx - AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx - AG] RozliSeni - 12 - bit
Analogovy vstup v napétovém
rezimu
[AIx - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vystup v proudovém
rezimu
[AOx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 \Y
[AOx - AG] RozliSeni - 12 - bit
Analogovy vystup v napétovém
rezimu
[AOx - AG] Napéti 0 - 10 \
[AOx - AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] Rozliseni - 12 - bit
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Analogovy -

vystup a s%i 0
analogovy &0 j> one)
vstup j EZ‘\\ f;

32 ERRER

Priklad nize ukazuje ovladani pasu

dopravniku analogovym vstupem pro

regulaci rychlosti.

[Analog Outputs | Analog Inputs

Tento pfiklad ilustruje pfipojeni analogového
senzoru.

3.9.Vzdaleny rezim v bezpecnostnim prehledu

Popis Pokud je aktivovan, umoznuje vzdaleny rezim pfipojeni externich zafizeni ke klicovym

sluzbam, jako je Primarni rozhrani.

UR10e PolyScope X
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Vzdaleny rezim |ze pfepnout pomoci vyhrazeného pfepinace v dialogovém okné& Bezpecnostni
prehled.

1. Prejdéte na Bezpeclnostni prehled na hlavni obrazovce.
2. Kliknéte na Mode Selection (Vybér rezimu).

3. Nyni mUzete vybrat moZnost Automatic (Automaticky) a poté Remote (Vzdaleny).

Moznost ,Local” (Mistni) je nastavena jako vychozi.
Moznost ,Remote” (Vzdaleny) je aktivni pouze v pfipadé, Ze je aplikace v automatickém
rezimu.

Prepnuti Safety Overview
pristupu E—

Mode Selection

Select Operational mode

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

Joint Position ® Manual | Automatic

Select Remote mode
Joint Speed B i N
Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes Local Remate
Input
Output

Hardware

Three Position

Safety Overview

N Mode Selection
Select Operational mode

Robot Limits stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position Manual @ Automatic

|oint spead Select Remote mode
oint Spee:
® Local Remote

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position
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Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

Bezpecné Ve vzdaleném rezimu prejde rozhrani PolyScope X do bezpecného stavu pouze pro &teni.

uzamdéeni VSechny akce ovladani a Uprav jsou zakazany a pfistupna zlstava pouze obrazovka
obsluhy v rezimu pouze zobrazeni. Nad bezpeénostnim kontrolnim sou¢tem se navic
zobrazuje ikona vzdaleného rezimu, ktera jasné ukazuje, Ze systém je pod vzdalenym

dohledem.
— Program name
- " Default program B2
ccec
ccec
2 Robot Name Status Lrﬂ
Operator
eSeriesUR10e  Stopped UNIVERSAL ROBOTS
Configuration Status Value

Rok e

Active

Bezpec€nost Pokud je provozni rezim robota fizen signalem 1/O, pfepnuti do manualniho rezimu
fizend pomoci  prostfednictvim I/O automaticky vrati vzdaleny rezim zpét do mistniho rezimu.
110 Tato funkce zajistuje bezpecné a strukturované prostiedi pro vzdalené monitorovani

a zaroven v pripadé potfeby zachovava integritu mistniho fizeni.

Safety Overview

Mode Selection
Mode Selection

Select Operational mode
Robot Limits Operational mode is currently controlled by safety inputs
Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.
Joint Position

Manual Automatic

Joint Speed

Select Remote mode

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes

Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position
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9. Integrace koncového efektoru

Popis Koncovy efektor miiZze byt v této pfiru¢ce oznacovan také jako nastroj a obrobek.

POZNAMKA
UR poskytuje dokumentaci pro koncovy efektor, ktery ma byt integrovan
S ramenem robota.

* Informace o montazi a pfipojeni naleznete v dokumentaci ke
koncovému efektoru / nastroji / obrobku.

9.1. Maximalni uzitecne zatizeni

Popis Jmenovité uziteCné zatizeni ramene robota zavisi na posunu tézisté (CoG) uziteCného
zatizeni, jak je uvedeno nize. Posun tézisté je definovan jako vzdalenost od stfedu pfiruby

nastroje k té€zisti pfipojeného zatizeni.

Rameno robota se muize pfizpUsobit dlouhému posunu tézisté, pokud je uzite¢né zatizeni
umisténo pod pfirubou nastroje. Napfiklad pfi vypoctu hmotnosti uzite¢ného zatizeni

v aplikaci uchopit a umistit berte v tvahu jak svérak, tak obrobek.

Schopnost robota zrychlovat se mlze snizit, pokud téZisté uzite¢ného zatiZzeni presahuje
dosah robota a jeho uzite¢né zatiZzeni. Dosah a uzZite¢né zatiZzeni robota si mizete ovéfit
v technickych specifikacich.

UR10e Kapacitu uzite¢ného zatizeni robota mGzete ovéfit podle Stitku na rameni robota. UziteCna
10 kg / zatizeni nad 10 kg jsou vysunuta vodorovné smérem od kloubu lokte.
12,5 kg Zvyseni maximalniho uziteCného zatizeni mlze zpusobit, Ze se robot bude pohybovat nizsi

rychlosti a niz§im zrychlenim.
Pohyb s vysokym uziteénym zatiZenim je s nastrojem orientovanym svisle dold, jak je tomu
v aplikacich paletizace nejcastéji.
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UziteCné zatizeni [kg]

M UR10e
[ UR10e 12.5kg

I I I I
200 400 600 800

Posun tézisté [mm]

Vztah mezi jmenovitym uZiteCnym zatiZenim a posunem tézisté.

Setrvacnost Pokud je zatizeni spravné nastaveno, mizete nakonfigurovat zatizeni s vysokou
uzite€ného setrvacnosti.
zatizeni Software Fidici jednotky zrychleni upravuje automaticky, pokud jsou spravné

nakonfigurovany nasledujici parametry:
¢ Uzite€né zatizeni
c Tézisté
* Setrvacnost

Pomoci URSim muzete vyhodnotit zrychleni a dobu cyklu pohybu robota s uréitym
uziteCnym zatizenim.
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O.2. Zabezpeceninastroje

Popis Nastroj nebo obrobek je pfipevnén k vystupu pfiruby nastroje (ISO) na samém konci robota.

Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 T 6,20 0,20
6,50
4x D57 8
Mé-6H TV 8
| i@
6,20
48,75
® 31,50 H7
SECTION A-A
@50 0,1
®63 h8
®9020,1

Rozméry a rozmisténi otvor( v pfirubé nastroje. VSechny miry jsou uvedeny v milimetrech.

Pfiruba Pfiruba vystupu nastroje (ISO 9409-1) se nachazi v misté, kde je nastroj pfipevnén k robotu.
nastroje Doporucuje se pro upevnéni ¢epu pouzit otvor s radialnimi drazkami, aby se zabranilo
nadmérnému omezeni pfi zachovani presné polohy.

é UPOZORNENI
P¥ilis dlouhé Srouby M6 mohou tlacit na spodni stranu pfiruby nastroje a zpusobit
zkrat robota.

* Pfi montazi nastroje nepouzivejte Srouby, které presahuiji o vice nez
8 mm.

Q VAROVANI
Nedostatecné utazeni Sroubl muze zpUsobit zranéni v disledku uvolnéni pfiruby
adaptéru a/nebo koncového efektoru.
* Zkontrolujte, zda je nastroj spravné a bezpecné pfiSroubovan.

* Zkontrolujte, zda je nastroj sestaven tak, aby nemohlo dojit k nebezpecné
situaci z divodu padajicich soucasti.
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O.3. Vstupy/vystupy nastroje

Konektor Konektor nastroje znazornény nize zajistuje napajeni a ovladaci signaly pro chapadla

nastroje a senzory, pouzité na konkrétnim nastroji robota. Konektor nastroje ma osm otvoru a je
umistén vedle pfiruby nastroje na zapésti 3.
Osm vodi€l uvnitf konektoru ma riizné funkce, jak je uvedeno v tabulce nize:

C. o .
pinu Signal Popis
AI3/ ,
1 RS485- Analogovy v 3 nebo RS485-
Al2/ ,
. - 2 RS485+ Analogovy v 2 nebo RS485+
(o) O 1 3 TOO0/PWR Digitalni vystupy ?/nebo 0V/2V/24
5(0 Os8 4 TO1/GND Digitalni vystupy 1 nebo kostra
(@] 0o 2 5 POWER 0V2vi24Vv
4 3 6 10 Digitalni vstupy 0 nebo
Bezpecnostni vstup 0B
Digitalni vstupy 1 nebo
7 T Y .
Bezpecnostni vstup 0A
8 GND Ukostfeni
POZNAMKA
Konektor nastroje musi byt utazen ru¢né na maximainé 0,4 Nm.

UR10e PolyScope X
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Adaptér
kabelu
nastroje

Adaptér kabelu nastroje je elektronické pfislusenstvi, které umoznuje kompatibilitu mezi
vstupem/vystupem nastroje a nastroji e-Series.

o
Tm———

1 Pf¥ipojuje se k nastroji’/koncovému efektoru.
2  Pfipojuje se k robotu.

‘ VAROVANI
Pripojeni adaptéru kabelu nastroje k robotu, ktery je pod napétim, muze vést
ke zranéni.
* Pred pfipojenim adaptéru k robotu pfipojte adaptér k nastroji /
koncovému efektoru.

* Pokud adaptér kabelu nastroje neni pfipojen k nastroji / koncovému
efektoru, robot nesmi byt napajen.

Osm vodi¢u uvnitf adaptéru kabelu nastroje ma rizné funkce, jak je uvedeno v tabulce nize:

C. o :
S Signal Popis
3 1 RQL28/5+ Analogovy v 2 nebo RS485+
4 2 AI3 / RS485- Analogovy v 3 nebo RS485-
2 3 T Digitalni vstupy 1
5 4 TIO Digitalni vstup 0
1 5 POWER 0vii2vi2av
" 6 TO1/GND Digitalni vystupy 1 nebo kostra
7 7 TOO/PWR Digitalni vystupy (\)/nebo 0V/12Vi24
8 GND Ukostreni
L UZEMNENI
= Pfiruba nastroje je pfipojena ke konektoru GND (je uzemnéna).
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9.3.1. Specifikace instalace vstupl/vystupl nastroje

Popis Elektrické specifikace jsou uvedeny nize. Na karté Instalace otevfete 1/0 nastroje pro

nastaveni interniho napgjenina 0V, 12V nebo 24 V.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napajeci napéti ve 24V rezimu 23,5 24 24,8 \
Napajeci napéti ve 12V rezimu 11,5 12 12,5 \Y
Napajeci proud (jeden kolik)* - 1000 2000** mA
Napajeci proud (dva koliky)* - 2000 2000 mA
Napajeci kapacitni z4téz - - 8000™* uF

* Pro induktivni zatéZe se dlrazné doporucuje pouzit ochrannou diodu.
** Spitka po dobu max. 1's, pracovni cyklus max.: 10 %. Primérny proud za 10 s nesmi

prekrocit typicky proud.

*** Po zapnuti napajeni nastroje zatne bézet doba mékkého startu 400 ms, ktera umoznuje
pripojit k napajeni nastroje pfi startu kapacitni zatéz 8000 uF. Pfipojeni kapacitni zatéze za

provozu neni povoleno.
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9.3.2. Zdroj napajeni nastroje

Popis Pristup k I/0 nastroje najdete na karté Instalace

POWER

GND (RED) — JI

Dualni V rezimu dualniho napéjeni vyvodu Ize zvysit vystupni proud podle ¢asti I/0 nastroje.
napajeci 1

.V zahlavi klepnéte na Instalace.
zdroj

2. Vlevo dole klepnéte na Konec.

3. Klepnéte na IO nastroje a zvolte Dvojpinové napéjeni.

4. Vodice napdjeni (Sedé) pfipojte k TOO (modry) a uzemnéni (Cerveny) k TO1 (razovy).
POWER (GRAY)
TO1/GND (PINK)  JgI
GND RED) /

TOO/PWR (BLUE)
POZNAMKA
V pfipadé nouzové zastaveni robot se napéti nastavi na 0V pro oba

napajeci koliky (napajeni je vypnuto).

9.3.3. Digitalni vstupy nastroje

Popis Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nacteni a spusténi vychoziho
programu, a pro automatickou inicializaci ramene robota pfi zapnuti.
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Tabulka Digitalni vstupy jsou zapojeny jako PNP se slabymi snizovacimi odpory. To znamena, ze
plovouci vstup ma vzdy nizkou hodnotu. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti -0,5 - 26 \%
Logické nizké napéti - - 20 \Y,
Logické vysoké napéti 55 - - \Y,
Vstupni odpor - 47 k - Q

Pouziti Tento priklad znazornuje zapojeni jednoduchého tlacitka.

digitalnich

vstupt

nastroje POWER

oCd
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9.3.4. Digitalni vystupy nastroje

Popis Digitalni vystupy podporuiji tfi rizné rezimy:
Rezim Aktivni Neaktivni
Sinking (NPN) Nizka Otevirit
Sourcing (PNP) HI Oteviit
Push/Pull HI Nizka

Na karté Instalace oteviete Nastroj I/0 a nastavte vystupni rezim kazdého koliku. Elektrické
specifikace jsou uvedeny nize:

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 \
Napéti pfi sepnuti a proudu 1 A - 0,08 0,09 V
Proud pfi zdroji/sepnuti 0 600 1000 mA
Proud pfes GND 0 1000 3000 mA

POZNAMKA

V pfipadé nouzového zastaveni robota se deaktivuji digitalni vystupy (DOO a
DO1) (vysoky signél Z).

&)

UPOZORNENI

Digitalni vystupy nastroje nemaji omezen proud. Potlaéeni uréenych dat miize
zpUsobit trvalé poSkozeni.

>

Pouzivani Tento pfiklad znazornuje aktivaci zatizeni pfi pouziti vnitfniho zdroje napajeni 12 V nebo
digitalnich 24 V. Je nutné definovat vystupni napéti na karté V/V. Mezi kontaktem POWER a stinénim /
vystupu kostrou je napéti, a to i v pfipadé&, Ze je zatizeni vypnuto.

nastroje POWER

Doporucuje se pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz dle popisu nize.

POWER
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9. Integrace koncového efektoru

9.3.5. Analogove vstupy nastroje

Popis Analogové vstupy nastroje jsou nediferencialni a Ize je nastavit bud’ na napéti (0-10 V), nebo
proud (4-20 mA) na karté vstupl/vystupl. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti v napétovém rezimu -0,5 - 26 V
Vstupni odpor pfi rozsahu 0V az 10V - 10,7 - kQ
RozliSeni - 12 - bit
Vstupni napéti v proudovém rezimu -0,5 - 5,0 \
Vstupni proud v proudovém rezimu -2,5 - 25 mA
Vstupni odpor pfi rozsahu 4mA az 20mA - 182 188 Q
RozliSeni - 12 - bit

V nasledujicich podkapitolach jsou uvedeny dva priklady pouziti analogovych vstup(.

Vystraha
y Q UPOZORNENI
V proudovém rezimu nejsou analogové vstupy chranény proti pfepéti.

poskozeni vstupu.

Prekroceni mezni hodnoty v elektrické specifikaci mize zplisobit trvalé

Pouziti Tento pfiklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s nediferencialnim vystupem.
analogovych Vystup snimace muze byt bud’ proud, nebo napéti, pokud je vstupni rezim tohoto
vstupl nastroj, analogového vstupu nastaven na stejnou hodnotu na karté 1/0O.

nediferencialnich Poznamka: Mlzete zkontrolovat, zda snimac s napétfovym vystupem miize fidit vnitfni

odpor nastroje nebo zda je méfeni neplatné.

POWER
Tl
A2 | e
GND -7
Pouziti Tento priklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s diferencialnim vystupem.
analogovych Pfipojeni zaporné ¢asti vystupu ke kontaktu GND (0 V), ktery bude fungovat stejné jako

vstupl nastrojli, nediferencialni senzor.
diferencialnich

i
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9.4. Nastavit naklad

9.4.1. Bezpecné nastaveni aktivniho uzitecného zatizeni

Verify Pfed zahajenim prace v rozhrani PolyScope X zkontrolujte spravnost instalace ramene
installation robota a ovladaci jednotky.

1. Na pfenosném ovladacim terminalu stisknéte tlaCitko nouzového zastaveni.
2. Kdyz se na obrazovce zobrazi pole Nouzové zastaveni robota, klepnéte na OK.

3. Na prfenosném ovladacim terminalu stisknéte tlacitko napajeni a pockejte na
spusténi systému a nacteni PolyScope X.

Na obrazovce v levém dolnim rohu klepnéte na tlacitko Napajeni.
Podrzte tlacitko nouzového zastaveni a otocte jim, aby se odblokovalo.

.V zapati obrazovky ovéfte, zda je robot ve stavu Vypnuto.

4
5
6
7. Opustte pracovni prostor ramene robota.
8. Na obrazovce klepnéte na tlacitko Napajeni.
9. V poli Inicializovat klepnéte na Zapnout a stav robota se zméni na Uzam¢eno.
0. V ¢&asti Aktivni uziteCné zatizeni ovéfte hmotnost uzite¢ného zatizeni.
Spravnou montazni polohu mizete ovéfit také ve 3D zobrazeni.
11. Klepnéte na pole Aktivni ndklad a na hlavni obrazovce se zobrazi pole Upravit.

12. Zadejte aktivni naklad a potvrdte.

13. Klepnéte na tlacitko odemknout, aby se uvolnil brzdovy systém ramene robota.
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10. Konfigurace

Popis Tato ¢ast popisuje, jak zacit robota pouzivat. Mimo jiné se zabyva snadnym spusténim,
prehledem uzivatelského rozhrani PolyScope a nastavenim prvniho programu. Dale se
zabyva rezimem volnobéhu a zakladnim ovladanim.

10.1. Nastaveni

Popis Nastaveni v aplikaci PolyScope X jsou pfistupna prostfednictvim hamburger menu v hlavni
navigaci.
Mate pfistup k nasledujicim sekcim:

* Obecné
* Heslo
* Connection

* Bezpecnost

Obecna V obecnych nastavenich mGzete zménit preferovany jazyk, mérné jednotky atd. V
nastaveni obecnych nastavenich muizete také aktualizovat software.

Nastaveni V nastaveni hesel najdete vychozi hesla a zpUsob jejich zmény na pozadovana a

hesla bezpecna hesla.

Nastaveni V nastaveni pfipojeni miiZzete nastavit sitova nastaveni, napfiklad IP adresu, server DNS
pripojeni atd. Zde se také nachazi nastaveni souvisejici s UR Connect.

Nastaveni Nastaveni zabezpeceni tykajici se SSH, opravnéni hesla spravce a povoleni/zakazani
zabezpeceni rznych sluzeb v softwaru.
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10.1.1. Heslo

Popis V nastaveni hesla v aplikaci PolyScope X najdete tfi rizné typy hesel.
* Provoznirezim
* Bezpecnost
* Spravce

Ve vSech tfech pfipadech je mozné nastavit stejné heslo, ale pro oddéleni pfistupu a
moznosti je také mozné nastavit tfi rizna hesla.

Heslo - spravce

Popis VSechny moznosti v ¢asti Bezpecnost jsou chranény heslem spravce. Obrazovky chranéné
heslem spravce jsou uzamceny prihlednym prekrytim, které znemoznuje pfistup k
nastaveni. Pfistup k Zabezpeceni umoznuje konfigurovat nastaveni v nasledujicich sekcich:

* Secure Shell
* Opravnéni
* Sluzby
Nastaveni mGze ménit pouze uréeny spravce.

Odemknutim nékteré z moznosti v ¢asti Bezpenost se odemknou i ostatni moznosti, dokud
neukoncite nabidku Nastaveni.

Vychozi heslo Vychozi heslo spravce je: easybot

POZNAMKA
Pokud heslo spravce zapomenete, nelze jej nahradit ani obnovit.

Budete muset preinstalovat software.
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10. Konfigurace

Nastaveni
hesla spravce vychoziheslo.

1. Prejdéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

2. V Casti Heslo zvolte Spravce.

3. Zménte aktualni heslo spravce na nové.

Nez budete moci pouzit heslo spravce k odemknuti chranénych obrazovek, musite zménit

* Pokud to délate poprvé, zmérite vychozi heslo spravce z ,easybot” na nové

heslo. Nové heslo musi mit alespori 8 znak(l.

Pomoci nového hesla odemknéte nabidku Nastaveni a ziskejte pfistup k moznostem

v Casti Bezpec€nost.

& Settings X
Admin
v General
System Change password
Set password used when changing system settings
Update .
| Old Password (9 |
~ Password —
" Neve Passward -
Operational Mode : 0 |
" Repest Password '
Safety (? | %
Admin
Change password
v ‘Connection
R This password cannot be recavered, if you forget or misplace it.
You will have to reinstall the software.
UR Connect
£\ Security
Secure shell
Permissions
Services
Close

Opusténi
nabidky
Nastaveni

Po odemceni jedné z moznosti Bezpecnosti se tlacitko Zavfit v pravém dolnim rohu nabidky
Nastaveni zméni. Tlagitko Zavrit je nahrazeno tlaCitkem Zamknout a zavrit, které
signalizuje, ze zabezpeceni je odemceno.

1. V nabidce Nastaveni vyhledejte tlacitko Zamknout a zavfit a klepnéte na né;.

UR10e PolyScope X 11
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Heslo - provozni rezim

Vychozi
heslo

Zmeéna hesla
provozniho
rezimu

Vychozi heslo pro provozni rezim: operator

POZNAMKA

Pokud heslo zapomenete, nelze jej nahradit ani obnovit.
Budete muset preinstalovat software.

PFi prvni zméné hesla musite pouzit vychozi heslo.

Heslo pro provozni rezim se v nastaveni PolyScope X zméni timto zptisobem.

1.

2.
3.
4

Tap the hamburger menu in the main navigation.
Klepnéte na Nastaveni.

V &asti Heslo klepnéte na Provozni rezim.
Pokud jste tu poprvé, zadejte vychozi heslo.

Zadejte pozadované heslo, které musi mit alespori 8 znaku.
7

. |
& Settings X
Operational Mode
~ General
System Change password
Set password used when switching between Autematic and Manual mode
Update —_—
Old Password (9 |
~ Password ——
= d (9 |
Operational Mode
Safety ‘ (9 |
Admin
Change password
~ Connection
Network
UR Connect
v Security
Secure shell
Permissions
Services
Close
[ o |
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Heslo - Bezpecnost

Vychozi Vychozi heslo pro provozni rezim: ursafe
heslo

Budete muset preinstalovat software.

POZNAMKA
Pokud heslo zapomenete, nelze jej nahradit ani obnovit.

PFi prvni zméné hesla musite pouzit vychozi heslo.
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Zmeéna hesla
zabezpeceni

Heslo pro zabezpeceni se v nastaveni PolyScope X zméni timto zplisobem.

1.

a bk N

Tap the hamburger menu in the main navigation.

Klepnéte na Nastaveni.

V Casti Heslo klepnéte na BezpecCnost.

Pokud jste tu poprvé, zadejte vychozi heslo.

Zadejte pozadované heslo, které musi mit alespon 8 znaka.

& Settings
v General
System
Update
o Password

Operational Mode

Safety

Admin
v Connection
Network
UR Connect
v Security
Secure shell
Permissions

Services

Safety

Change password
Set password to change safety settings

" 0ld Password 0 ‘

"Lss. Pasaviord & ‘

Change password

Close

10.1.2. Pristup k Secure Shell (SSH)

Popis Vzdaleny pfistup k robotu mizete spravovat pomoci Secure shell (SSH). Obrazovka
nastaveni zabezpeceni Secure shell umoznuje spravciim povolit nebo zakazat SSH pristup
k robotovi.
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Zapnuti/vypnuti 1. Prejdéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

SSH

Ovéreni SSH

2. 'V Casti Bezpecnost klepnéte na Secure Shell.

3. Posunite prepinac Povolit pfistup SSH do polohy zapnuto.

Napravo od pfepinaciho tlaCitka Povolit pfistup SSH se na obrazovce zobrazuje port
pouzivany pro komunikaci SSH.

Ovérovani mlze probihat pomoci hesla a/nebo pfedem sdileného autorizovaného klice.
Bezpecnostni klice Ize pridat klepnutim na tlacitko PFidat kli€ a vybérem souboru
bezpecnostniho klice. Dostupné kli¢e jsou uvedeny spole¢né. Pomoci ikony kose
mUZzete vybrany kli¢ ze seznamu odstranit.

10.1.3. Opravneni

Popis Pristup k obrazovkam Networking, Sprava URCap a Aktualizace PolyScope X je ve
vychozim nastaveni omezen, aby se zabranilo neopravnénym zménam v systému.
Nastaveni opravnéni mizete zménit tak, aby byl pfistup k témto obrazovkam povolen. Pro
pfistup k opravnénim je vyzadovano heslo spravce.
Pro pfistup k 1. Prejdéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
opravnénim 2. Prejdéte na Bezpecnost a klepnéte na Opravnéni.
Dalsi Pomoci hesla spravce muizete také uzamknout i dal$i dulezité obrazovky/funkce. Na
systémova obrazovce Opravnéni v sekci Bezpecnost v nabidce Nastaveni je mozné urcit, které dalSi
opravnéni obrazovky maiji byt chranény heslem spravce a které obrazovky jsou k dispozici vSem
uzivatelim. Nasledujici obrazovky/funkce Ize voliteIné uzamknout:
* Nastaveni sité
* Aktualizace nastaveni
* Sekce URCaps ve Spravci systému
Povoleni/zakazani 1. Opravnéni k pfistupu, jak bylo popsano vyse. Chranéné obrazovky jsou
systémovych uvedeny v ¢asti Opravnéni.
opravnéni 2. Pozadovanou obrazovku zapnéte posunutim pfepinace zapnuto/vypnuto do

polohy zapnuto.

3. Pozadovanou obrazovku vypnete posunutim pfepinace Zap/Vyp do polohy
Vypnuto.

Jakmile je pfepinal v poloze Vypnuto, obrazovka se opét zamkne.
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10.1.4. Sluzby

Popis Sluzby umoznuji spravctim povolit nebo zakazat vzdaleny pfistup ke standardnim sluzbam
UR, které jsou na robotu spustény, jako jsou primarni/sekundarni klientska rozhrani,
PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 atd.

Pomoci obrazovky Sluzby mlizete omezit vzdaleny pfistup k robotovi tak, Ze povolite externi
pristup pouze k tém sluzbam robota, které konkrétni aplikace robota skute¢né pouziva.
VSechny sluzby jsou ve vychozim nastaveni zak4zany, aby byla zajist€na maximalni
bezpecnost. Komunikacni porty pro kazdou sluzbu jsou vpravo od prepinaciho tlacitka
On/Off v seznamu sluzeb.

Povoleni Kdyz je na této obrazovce povolena sluzba ROS2, muzete zadat ID domény ROS (hodnoty
ROS2 0-9). Po zméné ID domény se systém restartuje, aby se zména projevila.

10.2. Bezpecnostni prvky a rozhrani

Roboty Universal Robots jsou vybaveny fadou integrovanych bezpeénostnich funkci a také bezpecnostnich
vstupU/vystupll a digitalnich a analogovych ovladacich signalt na elektrické rozhrani ¢i z néj, slouzicich k
pfipojeni dal$ich stroju a dal$ich ochrannych zafizeni. Kazda bezpecénostni funkce a I/0 jsou vytvoreny podle
EN ISO13849-1 s urovni vykonu d (PLd) s pouzitim architektury kategorie 3.

é VAROVANI
Pouziti jinych parametri bezpec¢nostni konfigurace nez téch, které jsou uréeny jako nezbytné
pro eliminaci rizika, mGze mit za nasledek nebezpedi, ktera nejsou pfiméfené odstranéna,
nebo rizika, ktera nejsou dostateCné omezena.

* Zaijistéte spravné pripojeni naradi a chapadel, abyste predesli nebezpedi
zpUsobenému preruSenim napajeni.

Q VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Chyby v programu a/nebo chyby v elektrické instalaci mohou zpUsobit zménu napéti z 12V
na 24V, coz mlze vést k poskozeni zafizeni pozarem.

* Ovérte pouziti 12V a postupujte opatrné.
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@

@

POZNAMKA
* P¥i pouzivani a konfigurovani bezpecnostnich funkci a rozhrani je nutno postupovat

podle procedur posuzovani rizika pro kazdou aplikaci robota.

* Doba zastavovani by méla byt brana v ivahu v ramci posouzeni rizik aplikace

* Pokud robot zaznamena poruchu nebo naruseni bezpecnostniho systému (napf. je

prerusen jeden z kabell v okruhu nouzového zastaveni nebo byl pfesazen néktery
bezpecnostni limit), zahaji se zastaveni kategorie 0.

POZNAMKA

Koncovy efektor neni chranén bezpecnostnim systémem UR. Fungovani koncového
efektoru a pfipojovaciho kabelu neni monitorovano

10.2.1. Konfigurovatelné bezpecnostni funkce

Bezpecnostni funkce Universal Robots, které jsou uvedeny v tabulce nize, jsou vestavény v robotu a jsou
urCeny k ovladani robotického systému, tj. robota s pfipojenym nastrojem/koncovym efektorem. Bezpecnostni
funkce robota se pouzivaiji ke snizeni rizika robotického systému, uréeného posouzenim rizik. Polohy a
rychlosti jsou vzhledem k zakladné robota.

Bezpecnostni

funkce

Popis

Mezni hodnota
polohy kloubu

Nastavuje horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.

Mezni hodnota
rychlosti kloubu

Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.

Bezpec&nostni Definuje roviny v prostoru, omezuijici polohu robota. Bezpec¢nostni roviny omezuji bud
roviny samotny nastroj/koncovy efektor nebo nastroj/koncovy efektor i loket.
Orientace L, s . . .
. . Definuje pfipustné limity orientace pro nastro;.
nastroje

Rychlostni limit

Omezuje maximalni rychlost robota. Rychlost je omezena v lokti, na pfirubé
nastroje/koncového efektoru a uprostfed uzivatelsky definovanych poloh
nastroje/koncového efektoru.

Limit sily

Omezuje maximalni silu vyvijenou nastrojem robota/koncovym efektorem a loktem pfi
upindni. Sila je omezena na pfirubé nastroje/koncového efektoru a uprostfed uzivatelsky
definovanych poloh nastroje/koncového efektoru.

Mezni hybnost

Omezuje maximalni hybnost robota.

Mezni napéti Omezuje mechanickou praci vykonanou robotem.

Casovy limit Omezuje maximalni dobu pouzivanou robotem k zastaveni po iniciovani ochranného
zastaveni zastaveni.

Mezni

vzdalenost Omezuje maximalni vzdalenost, kterou robot urazi po iniciovani ochranného zastaveni.
zastaveni
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10.2.2. Bezpecnostni funkce

PFi provadéni posouzeni rizika pouzivani robota je nutno brat v ivahu pohyb robota po spusténi procesu
zastaveni. Pro usnadnéni tohoto postupu Ize pouzit bezpecnostni funkce Mezni doba zastavenia Mezni
vzdalenost zastaveni.

Tyto bezpecnostni funkce dynamicky snizuji rychlost pohybu robota tak, ze jej Ize vzdy zastavit v ramci
meznich hodnot. Meze polohy kloubu, bezpecnostni roviny a limity orientace nastroje / koncového efektoru je
zohlednéna oCekdvana vzdalenost urazend do zastaveni, tzn. pohyb robota se pfed dosazenim mezni polohy
zpomali.

10.3. Bezpecnostni konfigurace

POZNAMKA
Bezpecnostni nastaveni jsou chranéna heslem.

V hlavni navigaci PolyScope X klepnéte na kartu Aplikace.
Na obrazovce pracovni buriky klepnéte na ikonu Zabezpeceni.

PovSimnéte si, Ze se zobrazi obrazovka Mezni hodnoty robota, nastaveni jsou vSak nedostupna.

Db~

Zadejte bezpecnostni heslo a klepnutim na ODBLOKOVAT ziskate pfistup k nastaveni. Poznamka:
Jakmile jsou bezpecnostni nastaveni odemcena, vSechna nastaveni jsou nyni aktivni.

5. Klepnutim na ZABLOKOVAT nebo opusténim nabidky Zabezpeceni znovu uzamknete vSechna
nastaveni zabezpeceni.

10.4. Nastaveni bezpecnostnino hesla

V hlavni navigaci PolyScope X klepnéte na nabidku moznosti a poté klepnéte na polozku Nastaveni.
Na levé strané obrazovky klepnéte v modré nabidce na moznost Bezpecnostni heslo.

Do pole Staré heslo zadejte aktualni bezpe€nostni heslo.

Do pole Nové heslo zadejte heslo.

Do pole Zopakovat heslo zadejte stejné heslo a klepnéte na moznost Zménit heslo.

o g R~ wbh

Stisknutim tlagitka ZAVRIT v pravém hornim rohu nabidky se vratite na pfedchozi obrazovku.

10.5. Bezpecnostni limity softwaru

Limity bezpecnostniho systému jsou definovany v bezpecnostni konfiguraci . Bezpecnostni systém obdrzi
hodnoty ze vstupnich poli a v pfipadé prekro¢eni detekuje jakékoliv naruseni téchto hodnot. Ridici jednotka
robota zabranuje jakémukoli narusSeni zastavenim robota nebo snizenim rychlosti.
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10.5.1. Meznihodnoty robota

Mezni
hodnoty

oo
oo
Application

(]

Program

@

3D

foy

Operator

Active

Program name
=) End Effectors

& Safety

Robot Limits Robot Limits

Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not reasonably eliminated or risks that are

Vv Joint Limits not sufficient reduced

N Limit Normal Reduced
Joint Positions
Power Power
Joint Speeds Power 300w 200W
v Safety /0 M Momentum Momentum
lomentum 25 kg-m/s 10 kg'm/s
Outputs
. N Stopping Time Stopping Time
Stopping Time 04s 03s
Inputs
. . Stopping Distance Stopping Distance
Planes Stopping Distance 05m 03m
Hardware Tool Speed Tool Speed
Tool Speed 15 mis 0.75 m/s
Three Position
I Tool Force Tool Force
Tool Force 150 N 120N
Elbow Speed Elbow Speed
Elbow Speed 15 m/s 0.75 m/s
Elbow Force Elbow Force
Elbow Force 150 N 120N

Mezni
hodnota

Omezuje maximalni mechanickou praci vyvijenou robotem v prostfedi. Tento

Vykon limit povazuje uzite€né zatizeni za soucast robota a nikoli zivotniho prostfedi.
Momentum Omezuje maximalni hybnost robota.

Cas Omezuje maximalni dobu do zastaveni robota, napf. po aktivaci nouzového
zastaveni zastaveni.

Brzdna Omezuje vzdalenost, kterou mize nastroj nebo loket robota urazit pfi
vzdalenost zastavovani.

Rychlost . o s

nastroje Omezuje maximalni rychlost nastroje robota.

Sila nastroje | Omezuje maximalni silu vyvijenou nastrojem robota pfi upinani

:::) ):t::lOSt Omezuje maximalni rychlost lokte robota.

Sila lokte Omezuje maximalni silu, kterou loket robota vyviji na prostredi.

UR10e PolyScope X

121

= -1000.00 mm/s

Uzivatelska pfirucka



10. Konfigurace

R
UNIVERSAL ROBOTS

Bezpecnostni
rezim

@

@

POZNAMKA

Omezeni doby zastaveni a vzdalenosti ovliviiuje celkovou rychlost
robota. Pokud je napfiklad doba zastaveni nastavena na 300 ms,
maximalni rychlost robota je omezena, coz umozhuje, aby se robot
zastavil do 300 ms.

POZNAMKA

Rychlost a sila nastroje se omezuji na prirubé nastroje a v centru dvou
uzivatelem definovanych poloh

Za normalnich podminek (tj. kdyz neni aktivni zadné zastaveni robota) pracuje
bezpec&nostni systém v Bezpecnostnim rezimu se sadou bezpecnostnich meznich

hodnot 1:

Bezpecnostni

rezim

Funkce

Normalni Tato konfigurace je ve vychozim nastaveni aktivni.
Tato konfigurace se aktivuje, kdyz je stfedovy bod nastroje (TCP)
Omezené umistén mimo spoustéci rovinu omezeného rezimu nebo kdyz je

spustén pomoci konfigurovatelného vstupu.

1Zastaveni robota se u Universal Robots dfive oznac¢ovalo jako ,ochranné zastaveni®.
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10. Konfigurace

10.5.2. Bezpecnostniroviny

Popis Bezpecnostni roviny omezuji pracovni prostor robota, nastroj a loket.

é VAROVANI

Definovani bezpec¢nostnich rovin omezuje pouze definované koule nastroje

a koleno, nikoli celkovy limit pro rameno robota.

Definovani bezpecnostnich rovin nezarucuje, Zze ostatni ¢asti ramene

robota budou tento typ omezeni dodrzovat.

Safety
Application

Robot Limits

~ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /0
Outputs
Inputs

Planes

Hardware

Three Position

Program name
End Effectors

ccec
Safety Planes (10f8)
Plane \mj ove
<+ Add Plane
Properties
Plane abe
Offset from base
0mm 124
Tit Rotation
0.00° & o 124
Allow a tolerance of -1 mm from the plane
Restrictions
Both v
o Restrict Elbow
o Restrict Tool Flange

@ fax __ Spee
= -1000.00 mm/s 100 % +

Cislo 1.4: Obrazovka PolyScope X zobrazujici bezpe&nostni roviny.

Konfigurace
bezpecnostni
roviny

Bezpecnostni roviny muizete nakonfigurovat s nize uvedenymi vlastnostmi:

* Nazev. Toto je nazev pouzivany k identifikaci bezpecnostni roviny.

* Posun od zadkladny. Jedna se o vySku roviny od zakladny. Méfeno ve sméru Y.

* Naklonéni. Jedna se o naklonéni roviny. Méfeno od napajeciho kabelu.

* Rotace. Toto je rotace roviny. Méfi se ve sméru hodinovych rucicek.

Kazdou rovinu miizete nakonfigurovat s nize uvedenymi omezenimi:

* Normalni. Kdyz je bezpec€nostni systém v normalnim rezimu, je aktivni normalni
rovina a pusobi jako pfisny limit polohy.

* Omezené. Kdyz je bezpec€nostni systém v redukovaném rezimu, je aktivni rovina
redukovaného rezimu a pUsobi jako pfisny limit polohy.

* Oboji. Pokud je bezpecnostni systém bud v normalnim nebo snizeném rezimu, je
aktivni normalni a snizena rovina rezimu a pusobi jako pfisny limit polohy.

* Spousténi Omezeného rezimu. Bezpecnostni rovina zpUsobi pfepnuti
bezpecnostniho systému do snizeného rezimu, pokud je roboticky nastroj nebo
koleno umisténo nad nim.

UR10e PolyScope X
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Omezeni
kloubu lokte

Omezeni
pfiruby
nastroje

Tato funkce je ve vychozim nastaveni aktivovana.

Pouzitim moznosti Omezit loket Ize kloubu lokte robota zamezit pfechod pfes definované
roviny.

Zakazte moznost Omezit priichod loktem skrz roviny.

Omezeni pfiruby nastroje zabrafiuje situaci, kdy pfiruba nastroje a pfipojeny nastroj prekroci
bezpecnostni rovinu. Kdyz omezite pfirubu nastroje, uvnitf bezpecnostni roviny bude oblast
bez omezeni, kde pfiruba nastroje pracuje normalné.

Pfiruba nastroje nesmi prekrocit omezenou oblast mimo bezpecnostni rovinu.

Odstranéni omezeni umoznuje, aby pfiruba nastroje prekrocila bezpecnostni rovinu do
omezené oblasti, zatimco pfipojeny nastroj zlistava uvnitf bezpecnostni roviny.

Omezeni pfiruby nastroje mizete odstranit, pokud pracujete s velkym posunem nastroje.
Tim zajistite vétsi vzdalenost pro pohyb nastroje.

Omezeni pfiruby nastroje vyzaduje vytvoreni prvku roviny. Prvek roviny slouzi k pozdé&jSimu
nastaveni bezpec€nostni roviny v nastaveni bezpecnosti.

10.5.3. Omezeni polohy nastroje

Popis

Detaily

Uzivatelem
definované
nastroje

Obrazovka Poloha nastroje umoznuje uzivatelim Iépe kontrolovat omezeni nastroji a/nebo
prisluSenstvi umisténych na konci ramene robota tim, Zze umoznuje definovat polohy
nastroju s polomérem, ktery bude interagovat s bezpeénostnimi rovinami bud’ detekci kolize
s polohou nastroje a rovinou, nebo pfechodem do redukovaného rezimu, kdyz nastroj
vstoupi do roviny.

Poloha nastroje méa dvé klicové vyhody:

* Podporuje dvé uzivatelské konfigurace k ur€eni, kde reagovat na bezpe&nostni roviny.

* Vizualizuje polohy nastroje ve 3D modelu.

POZNAMKA
Muzete definovat, konfigurovat a spravovat az dvé polohy nastroja.

U uzivatelsky definovanych nastroji miize uzivatel zménit:

* Radius pro zménu poloméru sféry nastroje. Pfi pouziti bezpecnostnich letadel se
bere v vahu polomér.

* Polohy X, Y, Z pro zménu polohy nastroje vzhledem k pfirubé nastroje robota.
Poloha se zohlednuje pro bezpecnostni funkce rychlosti nastroje, sily nastroje,
brzdné drahy a bezpecnostnich rovin.
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Pro pristup

1. Prejdéte do Casti Bezpecnostni aplikace.

k poloze 2. Nalevém panelu klepnéte na Poloha nastroje. V pravém hornim rohu hlavni
nastroje obrazovky klepnéte na Odemknout, aby se aktivovalo pfidavani nastroju. Zadejte
bezpecnostni heslo a Potvrdte.
= B o effectors @
g sy oy i
B Robot Limits Tool Positions (00of2)
El  Tool Flange
@ ]
& Properties o
2 L Y © A S s
3. Na centralnim panelu ve sloupci Polohy néstrojl klepnéte na + Pfidat nastroj.
Pfidany nastroj Tool_1 (nastroj_1) se zobrazi pod stromem Pfiruba nastroje.
4. U pridaného nastroje klepnéte na ikonu tfi te¢ek a pfejmenujte jej na néco, co bude
Iépe rozpoznatelné. Také jej mlizete smazat.
‘ﬂ + AddTool ";‘*‘*
Inputs 24
0 24
: s
=) 100000 mms ~ ow% +
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5. Na centralnim panelu ve sloupci Vlastnosti naleznete Ctyfi upravitelna pole pro
radius, pozice X, y a z. Klepnutim na pole mizete zménit polomér a soufadnice
polohy X, y, z podle svych potfeb. Na pravém panelu se koule aktualizuje zivé ve 3D
modelu, coz pomaha s umisténim.

V pravé horni ¢asti hlavni obrazovky klepnéte na Pouzit.

= End Effectors

a
Safet Apply
Y

Robot Limits Tool Positions (10f2)

Vv jointLimits ~ Tool Flange

Joint Positons Tool1

Jointspeeds
+ addTool
v safetymo

Outputs Properties

Inputs

N

%

Three Position

NI IEAY

PROFisafe

= =
=) 100000 mm/s — 0%

7. Robot bude nyni interagovat s bezpecnostnimi rovinami, jakmile se s nimi dostanou
do kontaktu sféry polohy nastroje.
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Posouzeni kybernetickych hrozeb

1. Posouzeni kybernetickych hrozeb

Tato Cast obsahuje informace, které vam pomohou zabezpecit robota proti potencialnim
hrozbam souvisejicim s kybernetickou bezpecnosti. Uvadi pozadavky na feSeni hrozeb

Popis
P souvisejicich s kybernetickou bezpecnosti a obsahuje pokyny pro posileni bezpecnosti.

11.1. Obecna kyberneticka bezpecnost

Popis Pripojeni robotu Universal Robots k siti mize znamenat kyberneticka bezpecnostni rizika.
Tato rizika Ize zmirnit vyuzitim kvalifikovaného personalu a zavedenim specifickych
opatfeni na ochranu kybernetické bezpec¢nosti robotu.

Zavedeni opatfeni pro kybernetickou bezpe€nost vyzaduje provedeni posouzeni
kybernetickych hrozeb.
Cilem je:

* Identifikovat hrozby

* Definovat diivéryhodné zo6ny a kanaly

* Specifikovat pozadavky jednotlivych komponent v aplikaci

é VAROVANI
Neprovedeni posouzeni rizik kybernetické bezpecnosti mlze vystavit robot
riziku.
* Posouzenirizik kybernetické bezpecnosti provede integrator nebo
prislusny kvalifikovany personal.

POZNAMKA

Za urCeni potfeby konkrétnich opatfeni kybernetické bezpecnosti a za
zajiSténi pozadovanych opatieni kybernetické bezpecnosti odpovidaiji
pouze kompetentni a kvalifikovani pracovnici.

11.2. Pozadavky na kybernetickou bezpecnost

Popis Konfigurace sité a zabezpeceni robotu vyzaduje implementaci opatfeni pro kybernetickou
bezpecnost.
Nez se pustite do konfigurace sité, zohlednéte veSkeré pozadavky a nasledné ovérte, zda je
nastaveni robotu bezpec¢né.
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Kyberneticka
bezpecnost

PoZadavky na
konfiguraci
sité

PoZadavky na
zabezpeceni
nastaveni
robotu

* Operatori se musi vyznat v obecnych zasadach kybernetické bezpecnosti a

pokrocilych technologiich, které jsou v robotech UR vyuzivany.

* Musi byt zavedena fyzicka bezpecnostni opatieni, ktera umozni fyzicky pfistup k

robotovi pouze opravnénym osobam.

* Musi byt zavedena dostate¢na kontrola v§ech pfistupovych bodu. Napfiklad:

zamky na dvefich, systémy na karty, obecna kontrola fyzického pfistupu.

é VAROVANI
PFipojeni robotu k siti, ktera neni fadné zabezpecena, mlze

predstavovat bezpecnostni riziko.

* Robot pfipojujte pouze k divéryhodnym a fadné
zabezpecenym sitim.

K mistni siti by méla byt pfipojena pouze duvéryhodna zafizeni.
K robotu by neméla byt realizovana zadna pfipojeni z pfidruzenych siti.

Odchozi pfipojeni z robotu by méla byt omezena s ohledem na povoleni co
nejmensi relevantni sady specifickych portd, protokol( a adres.

Lze pouzivat pouze URCaps a kouzelné skripty od divéryhodnych partnerd, a to
na zakladé ovéfeni jejich pravosti a integrity

Zmeéiite vychozi heslo na nove silné heslo.
Vypnéte ,Kouzelné soubory®, pokud se aktivhé nepouzivaji (PolyScope 5).

Zakazte pristup SSH, pokud neni zapotfebi. Upfednosthiujte ovéfovani pomoci
klice pfed ovéfovanim pomoci hesla

Nastavte branu firewall robotu na nejpfisnéjsi pouzitelné nastaveni, zakazte
vSechna nepouzivana rozhrani a sluzby, zavfete porty a omezte IP adresy

Uzivatelska pfirucka
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11.3. Pokyny pro posileni kybernetické bezpecnosti

Popis Prestoze PolyScope obsahuje mnoho funkci pro zabezpeceni sitového pfipojeni, mliizete
posilit zabezpeceni dodrzovanim nasledujicich pokyn:

* Jesté nez robot pripojite k jakékoli siti, nezapomerite provést zménu vychoziho hesla
na néjakeé silné.

POZNAMKA
Zapomenuté nebo ztracené heslo nelze obnovit ani resetovat.

* VSechna hesla uchovavejte bezpecné.

* Co nejvice omezte pfistup robota k siti pomoci integrovaného nastaveni.

* Neéktera komunikacni rozhrani nedisponuji zadnou metodou ovéfovani a Sifrovani
komunikace. Pfedstavuje to bezpecnostni riziko. Zvazte vhodna zmirfujici opatfeni na
zakladé posouzeni kybernetickych bezpecnostnich hrozeb.

* Pristup k rozhrani robota z jinych zafizeni vyZaduje pouziti tunelovani SSH (mistni
presmérovani porttl), pokud pfipojeni pfekracuje hranici zény diivéryhodnosti.

* Pred vyfazenim z provozu odstrante z robota citliva data. Vénujte zvlastni pozornost
URCaps a udajum ve slozce programu.

* Bezpecné odstranéni vysoce citlivych dat zajistite bezpenym vymazanim nebo
zni¢enim SD karty.
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12. Komunikacnisité

Sbérnice Pomoci moznosti sbérnice mlzete definovat a konfigurovat rodinu sitovych protokol(
pramyslovych poéitacli pouzivanych pro distribuované fizeni v realném case, které systém
PolyScope akceptuje:

* MODBUS
* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlsafe
* UR Connect

Uzivatelska pfirucka 130 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS 12. Komunikacni sité

12.1. MODBUS

Popis Zde Ize nastavit signaly klienta (master) MODBUS . Pfipojeni k serverim MODBUS (nebo
slave) na zadanych IP adresach Ize vytvorit pomoci vstupnich/vystupnich signalu (registri
nebo digitalnich). Kazdy signal ma jedinecny né;ev, takze jej Ize pouzit v programech.

Program name
= B End Effectors @
. 635
oo Application 8 96
oo
Application
@ ; " :
) R %. - Move
= J k i & = { X }
e U 3 N C
@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Lol
3D Rotation, Tilt Position, references Layouts TCP, Position, Orientation, oint, Linear, Optimove Variables configuration
Paylo nter of Gravity
{}
Q Variables

Operator

Sl A 0 O @ B

Communication Safety Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

igital, Analog, 10s Safety Planes, I0s, Joint Configuration and setuf Sidebar configuration Configuration, Logo.
imits URCaps

@ Max
== -1000.00 mm/s

< Communication

Modbus: Source

Robot
27001 Sequential mode
Wired 10 127.00.1 1724 q
Tool 10 Reconnect count: 0 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Not connected =
' Modbus
-+ Add signal
Source

<+ Add Source
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Pridat PFi pfidavani signalu mlzete pfizpUsobit jeho nazev.
signal Vyberte typ signalu, smér signalu a zadejte frekvenci, Casovy limit a dalsi pokrocila nastaveni.
Signal mlze pouzivat jednu nebo vice adres.

Add Signal X

Signal Name
MODBUS 0 Address Range

Address
From To
0 0 1
Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings
Frequency Timeout Slave address
10 Hz v 2s & s 74
h 4
Zdroj Nastaveni zdroje signalu Modbus Ize upravovat a mazat. Klepnutim na tlacitko Konfigurace
signalu mUZzete provést Upravy a klepnutim na ikonu ko$e mliZete provést smazani.
Program name
= =] mogiibus a0
oo <  Communication s
oo
Aopleaten Modbus: Source @
] v Robet poe o Sequential mode
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = =
Tool 10 Program
5] S

Read Digital Inputs

MODBUS_PLC_IN

D v Modbus

0 Config @

Source E e bl o
Write Digital Outputs
Q ! > Config @ Global

-+ Add Source MODBUS_PLC_OUT Variables

Operator

-+ Add signal

@ off 100 %
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Programovani

Podobné jako jiné vstupni signaly Ize monitorovat i signaly Modbus. V programu
u ptikazu Wait (Cekat) pod Wait Type (Typ &ekani) vyberte Signal Input (Vstup
signalu). Poté zvolte zdroj Modbus, specificky vstupni signal a stav, na ktery chcete

pockat.

Rozsahy adres nelze pouzit v logickych vyrazech. Program mize pouzivat pouze jednu

adresu, i kdyz je soucasti rozsahu.

Program name

Main Program |

= =] modbus 7l
1 R Main Program cece Before Start |
Eg % ccce
Wait Type Source Signal Input Configuration
Appication) IR g Signal Input v Source V| mopBUS_PLC_.. ¥ | High v - g
@ o Status
o @
B Modules e |
W Pm:m v Global Functions
T S s + Create New
{x
A o
&
@ off 100 %
Vystupni signal Modbus Ize nakonfigurovat pfikazem Nastavit.
Program name
= =} mogdbus 5 Main Program
1 IR Main Program ceee Before Start
EE , ccee !
Aoplcaion 2 & Wait: MODBUS_PLC == Hi & . Configueton
« Status
R N ol ..
— o Modules e
w F;:m ' Global Functions
T S = + Create New
{x}
A o
Operator /]\
&
@ off A
Popis EtherNet/IP je sifovy protokol, ktery umoznuje pfipojeni robotu k primyslovému skeneru

EtherNet/IP. Pokud je pfipojeni aktivovano, miizete vybrat akci, ktera nastane, kdyz
program ztrati pfipojeni ke skeneru EtherNet/IP.
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Povolit Takto povolite funkci Ethernet/IP v PolyScope X.

Ethernet/IP 1.V pravém hornim rohu obrazovky klepnéte na nabidku moZnosti a poté na

Nastaveni.
V nabidce vlevo v ¢asti Zabezpeceni klepnéte na polozku Sluzby.

Klepnutim na tlacitko Profinet jej zapnete.

& settings
s Services

Password
Please be advised to keep

Operational Mode S
) Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Safety
| Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Admin -

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

Connection

Network ) Interpreter Mode Socket Port: 30020
UR Connect ™
) Modbus TCP Server Port: 502

Security
o Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
Secure shell

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

S ( Jros2 Ports: 7400-7649

Lock and Close
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Pouziti Kde v PolyScope X najit funkce Ethernet/IP:

Ethernet/IP
V levém zahlavi PolyScope X.

1. Klepnéte na ikonu Aplikace.

2. Vyberte pfisluSnou akci ze seznamu.

PolyScope X ignoruje ztratu pfipojeni EtherNet/IP a program normalné

Ignorovat Y
pokracuje.
.. PolyScope X pozastavi aktualni program. Program pokracuje tam, kde se
Pozastavit .
zastavil.
Stop PolyScope X zastavi aktualni program.
Program name
= Default program a2
oo < Communication Eg EE
oo
Application +1_)
“=" Connected *
i) ~  Robot . CEm
Program If connection is lost
Wired 10 E=
© Tealio onore v o
® v Modbus
{x}
Q + addsouce o,

~ Profinet

Profinet

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

V pravém hornim rohu této obrazovky muzete vidét stav Ethernet/IP.

Pfipojeno Robot je pfipojen ke skeneru Ethernet/IP.

Ethernet/IP bézi, ale k robotu neni pres Ethernet/IP pfipojeno zadné

Zadny skener _ .,
zafizeni.

Zakazano Ethernet/IP neni povoleno.

12.3. Profinet

Popis PROFINET je sitovy protokol, ktery aktivuje nebo deaktivuje pfipojeni robota k
primyslovému I0-ovladac¢i PROFINET. Pokud je pfipojeni povoleno, mlzete vybrat akci,
ktera nastane, kdyz program ztrati pfipojeni PROFINET IO-Controller.
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Povoleni Takto povolite funkci Profinet v PolyScope X.

Profinetu 1

2. V nabidce vlevo v ¢asti Zabezpeceni klepnéte na polozku Sluzby.

3. Klepnutim na tlacitko Profinet jej zapnete.

& Ssettings

Update

\ password
Operational Mode
Safety
Admin

\/ Connection
Network
UR Connect

v Security
Secure shell
Permissions

Services

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) Secondary Client interface
') Real-Time Client interface
(") Real-Time Data Exchange (RTDE)

() Interpreter Mode Socket

() Modbus TP server

c Ethernet/IP Adapter
@ oo

( Jrosz

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports: 7400-7649

V pravém hornim rohu obrazovky klepnéte na nabidku moznosti a poté na Nastaveni.

Lock and Close

Uzivatelska prirucka

136

UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

I
UNIVERSAL ROBOTS

12. Komunikacéni sité

Pouziti
Profinetu

V levém zahlavi PolyScope X.

1. Klepnéte na ikonu Aplikace.

Kde v PolyScope X najit funkce profinet:

2. Vlevé nabidce vyberte Profinet.

Vyberte prisluSnou akci ze seznamu:

PolyScope X ignoruje ztratu pfipojeni Profinet a program normalné
Ignorovat .
pokracuje.
. PolyScope X pozastavi aktualni program. Program pokracuje tam, kde se
Pozastavit .
zastavil.
Stop PolyScope X zastavi aktualni program.
_ Program name
= Default program a7
oo <« Communication Eg Eg
oo
Application N
& ~  Robot 10 Device Name : X\“ Disabled M:v;
Program
wired 10 ion upon loss of Profinet inpi =
ool -  Modu - - Modu: Program
@ feeti v IGNORE h IGNORE suewre
o ~v Modbus
{=}
Q -+ Add Source ol

Operator
v Profinet

Profinet

™ EtherNet/I

EtherNet/IP

P

12.4. PROFIsafe

Popis

Sitovy protokol PROFIsafe (implementovany ve verzi 2. 6. 1) umoznuje robotu komunikovat

s bezpec¢nostnim PLC podle pozadavku ISO 13849, kat. 3. Robot pfenasi informace o stavu
bezpecnosti do bezpecnostniho PLC, poté obdrzi informace, zda maji byt funkce souvisejici

s bezpecnosti, jako je nouzové zastaveni, omezeny nebo spustény.

Rozhrani PROFIsafe poskytuje bezpecnou sitovou alternativu k pfipojeni vodi¢t k
bezpecénostnim 10 kolik(im ovladaci skfiné robota.
PROFlsafe je k dispozici jako licencovana softwarova funkce. Aby byla funkce dostupna, je
nutné zakoupit licenci od autorizovaného distributora a poté ji aktivovat v nastroji License

Manager v aplikaci PolyScope X.
Pro zakoupeni licence se obratte na obchodniho zastupce.

UR10e PolyScope X

137

Uzivatelska prirucka



R
12. Komunikaéni sité UNIVERSAL ROBOTS

Pokrocilé Kontrolni zprava pfijata z bezpecnostniho PLC obsahuje informace v tabulce nize.

moznosti
Signal Popis

E-Stop podle systému Potvrzuje elektronické zastaveni systému.
Ochranné zastaveni Potvrzuje bezpecnostni zarazku.
Resetuje stav zastaveni zabezpeceni (pfi pfechodu
Resetovat bezpecnostni od nejnizSiho k nejvy$Simu v automatickém rezimu),
zarazku pokud je vstup zastaveni zabezpeceni predem
vymazan.

Zabezpecuje zastaveni, pokud robot pracuje v
automatickém rezimu.

Funkce Safeguard stop auto se smi pouzivat pouze v
Zabezpeceni stop auto pfipadé, ze je nakonfigurovano 3polohové zafizeni
umoznujici (3PE). Pokud neni nakonfigurovano zadné
zarizeni 3PE, bezpecnostni stop auto funguje jako
normalni bezpecnostni stop vstup.

Resetuje stav zabezpectovaciho automatického

Resetovat bezpecnostni zastaveni (pfi nizkém az vysokém pfechodu v

stop auto automatickém rezimu), pokud jsou pfedem vymazany
automatické vstupy zabezpecovaciho zastaveni.

Omezeny Aktivuje omezené bezpecnostni limity.

Aktivuje manudlni nebo automaticky provozni rezim.
Pokud je bezpecnostni konfigurace ,Volba provozniho
rezimu pomoci PROFIsafe” deaktivovana, toto pole
musi byt vynechano ze zpravy PROFIsafe Control.

Provozni rezim

Uzivatelska prirucka 138 UR10e PolyScope X
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Pokrocilé Stavova zprava odeslana do bezpecnostniho PLC obsahuje informace v tabulce nize.

moznosti
Signal Popis

Robot provadi nebo dokoncil bezpe€nostni zastaveni
Prestan, kat. 0 kategorie 0; Tvrdé zastaveni okamzitym odstranénim
napajeni ramene a motord.

Robot provadi nebo dokoncil bezpe€nostni zastaveni
kategorie 1; Rizené zastaveni, po kterém jsou motory
ponechany ve vypnutém stavu s aktivovanymi

Prestan, kat. 1

brzdami.
Robot provadi nebo dokongil bezpeénostni zastaveni
Prestan, kat. 2 kategorie 2; Rizené zastaveni, po kterém jsou motory

ponechany ve stavu zapnuti.

Robot je zastaven, protoze bezpe€nostni systém
nesplnil aktualné definované bezpecnostni limity.
Robot je zastaven z dlivodu neo¢ekavané vyjimecné
chyby v bezpe€nostnim systému.

Robot je zastaven z divodu jedné z nasledujicich
podminek:

Poruseni

Porucha

* bezpecnostni PLC pripojené pfes PROFIsafe
potvrdilo Uroven systému e-stop.

E-stop podle systemu * iMMI modul pfipojeny k ovladaci skfini prosadil

systémovou urover e-stop.

* jednotka pfipojena k systému e-stop
konfigurovatelny bezpeénostni vstup ovladdaci
skfiné potvrdila uroven systému e-stop.

Robot je zastaven z dGvodu jedné z nasledujicich
podminek:

E-stop pomoci robota * Stiskne se tlacitko e-stop na pfivésku Teach.

* Je stisknuto tlacitko e-stop pfipojené k
nekonfigurovatelnému bezpec€nostnimu vstupu
e-stop robotu na ovladaci jednotce.

UR10e PolyScope X 139 Uzivatelska pfirucka



R
12. Komunikaéni sité UNIVERSAL ROBOTS

Pokrocilé
Robot je zastaven kvli jedné z nasledujicich
podminek:

* Bezpecnostni PLC pfipojené pres PROFIsafe
potvrdilo bezpeénostni zarazku.

* Jednotka pfipojena k ochrannému dorazu
nekonfigurovatelného vstupu ovladaci skfiné
potvrdila ochranny doraz.

* Jednotka pfipojena ke konfigurovatelnému
bezpe&nostnimu vstupu ochranného dorazu
ovladaci skiiné potvrdila ochranny doraz.

Ochranné zastaveni

Signal nasleduje bezpecCnostni resetovaci sémantiku.
K resetovani tohoto signalu se pouzije
nakonfigurovana funkce resetovani bezpecnostniho
zastaveni.

PROFIsafe znamena pouziti funkce resetovani
zabezpeceni.

Robot je zastaven, protoze pracuje v automatickém
rezimu a kvUli jedné z nasledujicich podminek:

* Bezpecnostni PLC pfipojené pres PROFIsafe
prosadilo bezpeénostni stop auto.

* Jednotka pfipojena k zabezpecovacimu
automatickému zastaveni konfigurovatelného
bezpecnostniho vstupu ovladaci skiiné
potvrdila zabezpecovaci automatické
zastaveni.

Zabezpeceni stop auto

Signal nasleduje bezpecCnostni resetovaci sémantiku.
K resetovani tohoto signalu se pouzije
nakonfigurovana funkce bezpe&nostniho zastaveni
PROFIsafe znamena pouziti funkce resetovani
zabezpeceni

Robot je zastaven, protoze pracuje v manualnim
rezimu a kvUli jedné z nasledujicich podminek:

* Pouzivate 3PE TP a zadné z tlacitek neni ve
3PE stop stfedni poloze.

* 3polohové zafizeni pfipojené ke
konfigurovatelnému bezpecnostnimu vstupu
ovladaci skfiné potvrdilo zastaveni 3PE.

Indikace aktualniho provozniho rezimu robota.
Provozni rezim Tento rezim maze byt: Vypnuto (0), Automatické (1)
nebo Manualni (2).

V soucasné dobé jsou aktivhi omezené bezpecnostni
limity.

Omezeny
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Pokrocilé — :
mo3Znosti Signal Popis

Aktivni sada bezpecnostnich limitd.

Aktivni limit nastaven MzZe to byt: Normal (0), Reduced (1) nebo Recovery
(2).
Robot se pohybuje. Pokud se néktery kloub pohybuje
Pohyb robota rychlosti 0,02 rad/s nebo vys$Si, robot je vyhodnocen
jako v pohybu.

Bezpecna vychozi poloha

Robot je v klidu (robot se nehybe) a v poloze
definované jako Bezpecna domaci poloha.

Konfigurace 1.
PROFIsafe
2.
3.
5.

Na obrazovce Bezpecnostni aplikace klepnéte v levém panelu na PROFIsafe.

V pravé horni ¢asti hlavni obrazovky klepnéte na Odemknout, aby se funkce
PROFIsafe aktivovala. Zadejte bezpecnostni heslo a Potvrdte.

. Program name
— Default program

Application

Robot Limits PROFISafe
Mov
~ Joint Limits Configure your PROFIsafe settings to ensure secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds. o Enable PROFIsafe
gram
. re
» Joint Positions
Source Address
v Safety /0 10 o
Global
Operator Inputs Destination Address P Variables
128

Outputs
Control Operational Mode
Planes
Hardware

Three Position

PROFISafe

Pravy panel zobrazuje dvé pole a dvé tlacitka pro konfiguraci PROFIsafe:
* Tlacitko povolit PROFIsafe
* Pole Zdrojova adresa

* Pole Cilova adresa
* Ovladani provozniho rezimu
Posunte tlacitko Povolit PROFIsafe doprava.

Klepnéte na pole Zdrojovéa adresa a Cilova adresa a zadejte adresy, které budou
robot a bezpe¢nostni PLC pouzivat ke vzajemné identifikaci.

Klepnutim na Ovladani provozniho rezimu muzete povolit PLC PROFIsafe, ktery
slouzi k ovladani provozniho rezimu robota.

UR10e PolyScope X
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POZNAMKA

Aby bylo mozné konfigurovat a pouzivat PROFIsafe, musi byt v nabidce
nastaveni bezpe€nostnich sluzeb povoleno Zafizeni Profinet.

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

Prectéte si podrobnosti a umisténi rozhrani Profinet.

© Settings
“  General
System

Update

~  Password

Operational Mode

Safety

Admin

~  Connection

Network

UR Connect

v Security

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Primary Client interface

Secondary Client interface

Real-Time Client interface

Real-Time Data Exchange (RTDE)

Interpreter Mode Socket

Modbus TCP Server

Ethernet/IP Adapter

Ports: 30001, 30011

Ports: 30002, 20012

Poris: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

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

Secure shell
S Ports: 7400-7649
Permissions
Services
Uzivatelska pfirucka 142 UR10e PolyScope X
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12.5. UR Connect

Pripojeni Software PolyScope X musite pfipojit ke sluzbé myUR Cloud.
PolyScope X  Kod PIN najdete ve svém uctu myUR.

ke sluzbé 1. Prejdéte do Nastaveni.

myUR Cloud

Prejdéte na UR Connect.

o

Zadeijte svUj PIN kéd z myUR.

& Settings

UR Connect

v General
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
PIN Code
Operational Mode
Safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect
Security

Secure shell

& settings
o General UR Connect

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

UR Connect

Security

Secure shell

Na hlavni strance UR Connect stisknéte tlacitko ,,PFipoijit“.

Kdyz v pravém rohu okna vidite zelenou ikonu, jste pfipojeni k myUR Cloud.

UR10e PolyScope X 143
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Neuspésné
pfipojeni

Pokud vidite zpravu ,Nespravny PIN kéd®, zkontrolujte svuj PIN kéd z myUR.

& Settings

v ‘General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect
Security

Error
Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

[+ a)a][4][a] 4]

Connection o UR Connect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ 6o to Diagnostics

Uzivatelska prirucka
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Diagnostika Pokud se pfi aktivnim UR Connect vyskytnou neocekavané problémy, mlizete prejit do
Casti Diagnostika.

1. Prejdéte do Nastaveni.

2. Prejdéte na UR Connect.

3. Kliknéte na nabidku v pravém hornim rohu.
4

Vyberte moznost ,Diagnostika“.

& Settings
UR Connect

v General

systam Connected to myUR Cloud UR Connect

Update Welcome to UR Connect. Go to Diagnostics

UR Connect i a cloud-based service that allows you to access y

Password Export Logs

You can also use UR Connect to moniter your robot and receive n
Operational Mode

Connect
safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

& Settings
UR Connect

~ General

System UR Connect Diagnostics

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

Password )
sswo &+ Run Diagnostics

Operational Mode
Summary
Safety 3 diagnostic(s) found.

Admin Results

Connection

(D) Device not connected

Network
UR Connect UR Connect URCap not installed
Security

(@) Diagnostics completed
Secure shell
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Export Protokoly UR Connect je mozné exportovat ze softwaru PolyScope X.
1.

protokol(

a k wn

Prejdéte do Nastaveni.

Prejdéte na UR Connect.

Kliknéte na nabidku v pravém hornim rohu.
Vyberte moznost ,Exportovat protokoly*

Vyberte ,Exportovat do myUR® nebo ,Exportovat na USB*.

T, ExportLogs

Uzivatelska pfirucka
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13. Posouzenirizik

Popis Provedeni posouzeni rizik je pro danou aplikaci povinné. Za posouzeni rizik aplikace
odpovida integrator. Integratorem mUze byt i uzivatel.

Robot je neuplné strojni zafizeni, a proto bezpecnost aplikace robotu zavisi na
nastroji/lkoncovém efektoru, pfekazkach a dalSich strojnich zafizenich. Strana provadéjici
integraci musi pfi posuzovani rizik vychazet z norem ISO 12100 a ISO 10218-2. Dalsi
pokyny pro kolaborativni aplikace miize poskytnout technicka specifikace ISO/TS 15066. V
posouzeni rizik se musi zvazit veSkeré ukony po celou dobu Zivotnosti robotu, mimo jiné
v€etné nasleduijicich:

* Vyuka robotu pfi nastavovani a vyvoiji robotické aplikace

* Res&eni pfipadnych probléma a Gdrzba

* Bézny provoz robotické aplikace

Posouzeni rizik je nutno provést pred prvnim spusténim robotické aplikace. Posouzeni rizik
je iterativni proces. Po fyzické instalaci robotu ovérte pfipojeni a nasledné dokoncete
integraci. Soucasti posouzeni rizik je nastaveni bezpecnostni konfigurace a dale potfeby
dodatecnych nouzovych zastaveni a/nebo jinych ochrannych opatteni, které jsou pro
konkrétni robotickou aplikaci vyzadovany.
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Bezpeé&nostni Urc¢eni spravného nastaveni bezpec¢nostni konfigurace je mimoradné dulezitou soucasti
konfigurace vyvoje robotickych aplikaci. Je tfeba zabranit neopravnénému pfistupu k bezpe€nostni
konfiguraci zapnutim a nastavenim bezpecnostniho hesla.

é VAROVANI
Nenastaveni zaheslovani mGze mit za nasledek Graz nebo smrt v
dasledku umysinych ¢i neimyslnych zmén v konfiguraci.

* Vzdy nastavte bezpecnostni heslo.

* Program pro spravu hesel si nastavte tak, aby k nému mély
pristup pouze osoby, které jsou schopny vyhodnotit dopad
zmeén.

Nékteré bezpecnostni funkce jsou zamérné navrzeny pro aplikace vyzadujici souc¢innost
robotu. Daji se nakonfigurovat pfes nastaveni bezpecnostni konfigurace. Slouzi k fes$eni
rizik identifikovanych v posouzeni rizik aplikace.

NiZe uvedena omezeni robotu mohou mit vliv na pfenos energie robotickym ramenem,
koncovym efektorem a obrobkem na ¢lovéka.
* Omezovani sily a vykonu: Vyuziva se ke snizeni upinaci sily a tlak(, jimiz pisobi
robot ve sméru pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.

* Omezeni hybnosti: Vyuziva se ke snizeni vysoké pfechodné energie a razovych
sil v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou snizenim rychlosti robota.

* Omezeni rychlosti: Slouzi k zajisténi nizSi rychlosti, nez je nakonfigurovany limit.

Nasledujici nastaveni orientace slouzi k zamezeni pohybu a omezeni expozice osob
ostrym hranam a vy¢nélkdm.

* Omezeni polohy kloubu, lokte a nastroje/koncového efektoru: Slouzi k
omezeni rizik spojenych s urcitymi ¢astmi téla: Zamezte pohybu smérem k hlavé
a krku.

* Omezeni orientace nastroje/koncového efektoru: Slouzi k omezeni rizik
spojenych s urcitymi oblastmi a prvky nastroje/koncového efektoru a obrobku:
Zamezte tomu, aby ostré hrany sméfovaly na operatora, tim, Ze je otoCite dovnitf
smérem k robotu.
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Rizika spojend  Nékteré bezpecnostni funkce jsou zamérné navrzeny pro vSechny robotické aplikace.

se Daiji se nakonfigurovat pfes nastaveni bezpecnostni konfigurace. Pouzivaji se k feSeni
zastavovacim rizik spojenych se zastavovacim vykonem dané robotické aplikace.
vykonem

Nasledujici mezni brzdna doba a brzdna draha zarucuji, ze k zastaveni dojde pred
dosazenim nakonfigurovanych limit(i. Obé& nastaveni automaticky ovliviiuji rychlost
robotu, aby nedoslo k pfekro¢eni limitu.

* Mezni brzdna doba: Slouzi k omezeni brzdné doby robotu.

* Mezni brzdna draha: Slouzi k omezeni brzdné drahy robotu.

Pokud se pouzije néktera z vySe uvedenych moznosti, neni nutné provadét pravidelné
rucni testovani zastavovaciho vykonu. V§e monitoruje priibézné bezpeénostni ovladani
robotu.

Pokud je robot nainstalovan v robotické aplikaci, kde nelze rozumné eliminovat nebezpedi nebo
dostateCné omezit rizika prostrednictvim vestavénych bezpecnostnich funkci (napf. pfi pouziti
nebezpecného nastroje / koncového efektoru nebo nebezpeného procesu), je nutné zajistit
ochranu.

é VAROVANI
Neprovedeni posouzeni rizik aplikace mize vést ke zvySeni rizikovosti.
* Posouzenirizik aplikace provadéjte vzdy z hlediska predvidatelnych rizik
arozumné predvidatelného zneuziti.

U kolaborativnich aplikaci zahrnuje posouzeni rizik pfedvidatelna rizika
zpUsobend kolizemi a rozumné predvidatelnym zneuzitim.

Posouzeni rizik se zaméfuje na:
* Zavaznost ujmy
* Pravdépodobnost vyskytu

* Moznost vyhnout se nebezpec€né situaci
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Potencialni
nebezpeci

Spolecnost Universal Robots identifikuje nize uvedena potencialni vyznamna rizika, ktera
musi integrator zvazit. DalSi vyznamna rizka mohou vyplyvat z pfislusné robotické
aplikace.

Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty nastroje/koncového efektoru i
konektoru nastroje/koncového efektoru.

Penetrace kize ostrymi hranami a ostrymi hroty na okolnich prekazkach.
Pohmozdéniny zplisobené kontaktem.
Podvrtnuti nebo zlomenina kosti v disledku narazu.

Nasledky zpUsobené uvolnénim upeviovacich Sroubl ramene robota nebo
nastroje/koncového efektoru.

Predméty vypadavaijici z nastroje / koncového efektoru nebo z néj odlétavaijici,
napf. v disledku Spatného uchopeni nebo vypadku proudu.

Nespravné pochopeni toho, co pfesné se ovlada tlacitky nouzového zastaveni.
Nespravné nastaveni parametrt bezpecnostni konfigurace.

Nespravné nastaveni v disledku neopravnénych zmén parametrd bezpecénostni
konfigurace.
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Posouzeni rizik

13.1. Nebezpedi priskripnuti

Popis

Nebezpedi priskfipnuti miizete zabranit odstranénim pfekazek v téchto oblastech, jinym
umisténim robotu nebo pouzitim kombinace bezpecnostnich rovin a omezeni kloubu, které
eliminuji nebezpeci tim, Ze zabrani pohybu robotu v pfisluSné oblasti jeho pracovniho
prostoru.

é UPOZORNENI
Umisténi robota do urcitych oblasti mize zpusobit nebezpeci pfiskFipnuti,
které mlze vést ke zranéni.

Vzhledem k fyzikalnim viastnostem robotického ramena je tfeba urcitym oblastem
pracovniho prostoru vénovat pozornost v souvislosti s riziky skfipnuti. Jedna oblast (vlevo) je
definovana pro radialni pohyb, kdyz je kloub zapésti 1 vzdalen alespori 1300 mm od
zakladny robota. Druha oblast (vpravo) je ve vzdalenosti 300 mm od zakladny robotu pri
pohybu tangencialnim smérem.
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IR
UNIVERSAL ROBOTS

13.2. Brzdna doba a brzdna draha

Popis

@

POZNAMKA

K dispozici je moznost uzivatelského nastaveni maximalni bezpe€nostni
doby a vzdalenosti.

Pokud se pouzije uzivatelské nastaveni, rychlost programu se dynamicky
nastavi tak, aby vzdy odpovidala vybranym mezim.

Graficka data poskytnuta pro kloub 0 (zakladna), kloub 1 (rameno) a kloub 2 (loket) plati
pro brzdnou drahu a dobu zastaveni:

* Kategorie 0

* Kategorie 1

* Kategorie 2

Na kloubu 0 byl proveden test pomoci vodorovného pohybu, kde osa otaceni byla kolma

k zemi. Béhem testl kloubu 1 a kloubu 2 sledoval robot svislou drahu, kde osa otaceni byla

paralelni k zemi, a ve chvili, kdy se robot pohyboval smérem dol(, bylo provedeno zastaveni.
OsaY je vzdalenost od mista zahajeni zastaveni do kone&né pozice.

Tézisté uziteCného zatizeni je na prirubé nastroje.

Hodnoty zobrazené nize predstavuji dva scénare, roboty s maximalnim uziteCnym zatizenim
10 kg a roboty s maximalnim uziteCnym zatizenim 12,5 kg.

13.2.1. Scenar robota 1: 10 kg.

Kloub 0
(ZAKLADNA)

Vzdalenost do
zastaveni

v metrech pfi
33 % z10kg

Vzdalenost do
zastaveni

v metrech pfi
66 % z 10 kg

0.10

0.05

0.00

—8— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

speed 33% speed 66% speed 100%

0.05

0.00

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

speed 33% speead 66% speed 100%
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Vzdalenost do
zastaveni 0.20
v metrech pfi 0.15

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

maximalnim
o 0.10
zatizeni 10 kg
0.05
0,00
speed 33% speed 66% speed 100%
Kloub 0
(ZAKLADNA) 0.121 —@— 100% extended
0.10{ —® 66% extended
X —e— 33% extended
Casdo 0.08
zastaveni 0.06
v sekundach pfi 0.04
[¢)
33 % z10kg 0.02
speed 33% speed 66% speed 100%
Cas do
zastaveni 01507 g 100% extended
v sekundach pi:i 0.1251 —@— 66% extended
66 % z 10 kg 0.100 —e— 33% extended
0.075
0.050
0.025
speed 33% speed 66% speed 100%
Casdo
zastaveni —@— 100% extended
v sekundéch pii 0.151 —e— 66% extended
L —e— 33% extended
maximalnim
o 0.10
zatizeni 10 kg
0.05 //’
speed 33% speed 66% speed 100%

Kloub 1 -8 100% ded
0.15 % extende
(RAMENO) —e— 66% extended r’/4

—e— 33% extended

Vzdalenost do 010

zastaveni 0.05

v metrech pfi . *

33%2 10 kg 000 t:ﬁ’/’:w 1
speed 33% speed 66% speed 100%
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Vzdalenost do

sastaven 0.20] 8~ 100% extended o ——— ©
. —8— 66% extended
v metrech pfi 0.15{ —e— 33% extended
66 % z 10 kg
0.10
0.05 .—/_—_/_g_ *
0.00 & e
speed 33% speed 66% speed 100%
Vzdélenost do » Py
, —&- 100% extended
zastaveni 0.201" _o— 66% extended
v metrech pfi 0.15] —*— 33% extended

maximalnim 0.10 /
zatizeni 10 kg |

0.05 .____//f-e ]
0.00 %=
speed 33% speed 66% speed 100%

Kloub 1

(RAMENO) 015 ~@ 100%extended o O

—8— 66% extended
—e— 33% extended

Cas do 0.10

zastaveni /

v sekundéch pii 0.05 '/“/’:‘
33%z10kg — ——

speed 33% speed 66% speed 100%
Casdo
zastaveni —@— 100% extended ,./——.
. . 0.20 o
v sekundach pfi —8— 66% extended

66 % z 10 kg 015 —e— 33% extended
0.10 /
0.05 / ]
—

speed 33% speed 66% speed 100%
X 0.30
Casdo —@— 100% extended —®
. 0.25
Zastavenl —8— 66% extended
, . 0.20{ —*— 33% extended
v sekundach pfi P
maximalnim 0-13
zatizeni 10 kg 0.10 . —o
0.05 / ]
e
speed 33% speed 66% speed 100%

Uzivatelska pfirucka 154 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS

13. Posouzeni rizik

Kloub 2
(LOKET)

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi
vSech
zatizenich

Doba do
zastaveni v
sekundach pfi
vSech
zatizenich

0.06

0.04

0.02

~@— 100% payload —
—— 66% payload
—e— 33% payload

/: .

L

speed 33% speed 66% speed 100%

0.175
0.150
0.125
0.100
0.075
0.050

——0
—@— 100% payload

—8— 66% payload
—e— 33% payload

I
-

speed 33% speed 66% speed 100%

UR10e PolyScope X
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I
UNIVERSAL ROBOTS

13.2.2. 5cénarrobota 2: 12,5 kg.

Kloub 0
(ZAKLADNA)
Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi 33%
z12,5kg

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi
66% z 12,5kg

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi
maximalnim
zatizeni 12,5 kg

Kloub 0
(ZAKLADNA)

Casdo
zastaveni v
sekundach pfi
33% z12,5kg

0.15

o
—
o

Distance [m]
e
o
a

N

o
o
o

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

w

3 66
Speed [%]

0.25

o o
= )
wu o

Distance [m]
o
=
o

©
o
o

0.00

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

w
@

66
Speed [%]

0.30

0.25

e ©
=N
[

o
=
o

N

Distance [m]

o
o
a

0.00

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

w
@

66
Speed [%]

—&— 100% extension
—&— 66% extension
—&— 33% extension

N

w

3 66
Speed [%]
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Cas do
zastaveni v
sekundach pfi
66% z 12,5 kg

Casdo
zastaveni v
sekundach pfi
maximalnim
zatizeni 12,5 kg

Kloub 1
(RAMENO)

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi
33%z12,5kg

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi
66% z 12,5 kg

—8— 100% extension

0.175 —-@— 66% extension
—@— 33% extension
0.150
0.125
)
v 0.100
Z0.075
0.050 /
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
—8— 100% extension
0.20 —® 66% extension
' —— 33% extension
0.15
w
[}
£0.10
[=
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
—8— 100% extension
0.25 -8~ 66% extension
-8~ 33% extension
0.20
Eois
S
c
§0.10
R
[a)
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
0.4

0.3

Distance [m]

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

33 100

66
Speed [%]
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Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi
maximalnim
zatizeni 12,5 kg

Kloub 1
(RAMENO)

Cas do
zastaveni v
sekundach pfi
33% z12,5kg

Cas do
zastaveni v
sekundach pfi
66% z 12,5 kg

Casdo
zastaveni v
sekundach pfi
maximalnim
zatizeni 12,5 kg

—8— 100% extension

0.5 —-@— 66% extension
=&~ 33% extension
0.4
Eos3
]
2
£0.2
2
[a)
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
0.20 —8— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension
0.15
0
2 0.10
£
=
0.05 /
0.00
35 66 100
Speed [%]
0.30

0.25

0.20

o
=
(G}

N

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.

Time [s]

o
iy
o

0.05

0.00

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

w
()
o
-
=
1)
o

Speed [%]

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

\\

66
Speed [%]
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13. Posouzeni rizik

Kloub 2
(LOKET) —@— 100% extension
0.150
Vzdalenost do 0.125
zastaveni v £0.100
e v
metrech pfi £0.075
33%z12,5kg 3 0.050
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Vzdalenost do
ZaStaveni \ —8— 100% extension
metrech pfi 0.20
66% z 12,5kg
£0.15
]
jnmi 0.10
B
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdalenost do
zastaveni v —e— 100% extension
.. 0.30
metrech pfi
maximalnim 025
zatizeni 12,5 kg %0-20
£0.15
k]
20.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Kloub 2
(LOKET) 0.14 —8— 100% extension
Cas do 0.12
zastaveni v =0.10
sekundach pfi g 08
33% z12,5kg -
0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
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Cas do
zastaveni v
sekundach pfi
66% z 12,5 kg

Casdo
zastaveni v
sekundach pfi
maximalnim
zatizeni 12,5 kg

0.30

Time [s]
o
N
o

°
=
v

0.10

0.05

—8— 100% extension

66
Speed [%]

—8— 100% extension

66
Speed [%]
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14. Nouzove udalosti

Popis P¥i FeSeni nouzovych situaci, jako je aktivace nouzového zastaveni pomoci Cerveného
tlacitka, postupujte podle pokynt zde. Tato ¢ast také popisuije, jak ruéné presunout systém
bez napajeni.

14.1. Nouzove zastaveni

Popis Nouzové zastaveni nebo E-stop je Cervené tlacitko umisténé na pfenosném ovladacim
terminalu. Stisknutim tlacitka nouzového zastaveni zastavite veSkery pohyb robota.
Aktivace tlacitka nouzového zastaveni zplisobi zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1).
Nouzové zastaveni neni bezpec€nostni opatieni (ISO 12100).

Nouzova zastaveni jsou doplfikova ochranna opatfeni, ktera neslouzi k zabranéni arazu.
Posouzeni rizik v aplikaci robota ur€uje, zda jsou vyzadovana dalsi tlagitka nouzového
zastaveni. Funkce nouzového zastaveni a ovladaci zafizeni musi splfiovat normu ISO
13850.

Po aktivaci nouzového zastaveni se tlacitko v daném nastaveni zablokuje. Pokazdé, kdyz je
aktivovano nouzové zastaveni, musi byt ru¢né resetovano tlaCitkem, které zastaveni
spustilo.

Pred resetovanim tlacitka nouzového zastaveni musite vizualné urcit a vyhodnotit dlivod,
pro¢ bylo nouzové zastaveni aktivovano. Vyzaduje se vizualni posouzeni veSkerého zafizeni
v aplikaci. Jakmile je problém vyfeSen, resetujte tlaitko nouzového zastaveni.

Tlacditko nouzového zastaveni zresetujete nasledovné:

1. Drzte tlacitko a otacejte jim ve sméru hodinovych ruci¢ek, dokud se neuvolni
zapadka.
Meli byste pocitit, kdyz se zapadka uvolni, az tehdy je tlaCitko resetovano.

2. Ovérte, jaka je situace a zda je tfeba nouzové zastaveni resetovat.

3. Po resetovani nouzového zastaveni obnovte napajeni robota a obnovte provoz.
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14.2. Pohyb bez napajeni pohonu

Popis

V pfipadé nouze, kdy je napajeni robota bud' nemozné nebo nezadouci, mizete pro presun
ramene robota pouzit vynuceny zpétny chod.

Pro vynuceny zpétny chod je tfeba rameno robota silné tla€it nebo tahnout, aby se pohnulo
v kloubu. Vé&tsi roboticka ramena mohou k pohybu kloubu potfebovat vice nez jednu osobu.

Kazda z brzd kloubt je vybavena tfeci spojkou, kterd umoznuje pohyb pfi vysokém krouticim
momentu. Nuceny zpétny pohon vyzaduje velkou silu a k pfesunu robota miize byt zapotrebi
jedna nebo vice osob.

V pripadé koliznich situaci je nutné, aby vynuceny zpétny chod provedli alespori dva lidé.
V nékterych situacich je nutné demontovat rameno robota alespon ve dvou lidech.

Personal pouzivajici robota UR musi byt vySkolen, aby dokazal reagovat na nouzové
udalosti. Doplfujici informace budou poskytnuty pfi integraci.

é VAROVANI
Rizika zplusobena zlomenim nebo padem nepodporovaného ramene
robota mohou zpUsobit Graz nebo smrt.

* Béhem nouzové udalosti robota nerozebirejte.

* Pfed odpojenim napajeni zajistéte oporu robotického ramene.

POZNAMKA

Manualni pohyb ramene robotu je ur€en pouze pro nouzové a servisni
Ucely. Zbytecné premistovani ramene robota miize vést k poskozeni
majetku.

* Nehybejte kloubem v rozsahu vétSim nez 160 stupnd, aby byl robot
schopny najit svou plivodni fyzickou polohu.

* S zadnym z kloub(l nehybejte vice, nez je nutné.
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14.3. Provoznirezim

Popis Pristup k riznym rezim(m a jejich aktivace se provadi pomoci pfenosného ovladaciho
terminalu nebo fidiciho (dashboard) serveru. Pokud je integrovan externi prepinac rezimd,
ovlada rezimy on - nikoli PolyScope nebo fidici (dashboard) server.

Automaticky rezim Kdyz je tento rezim aktivovan, mGze robot provadét pouze program
s preddefinovanymi tlohami. Nelze upravovat ani ukladat programy a instalace.

Manualni rezim Kdyz je tento rezim aktivovan, robot mizete naprogramovat hned po
aktivaci. Mizete upravovat a ukladat programy a instalace. Rychlosti pouzivané v ru¢nim
rezimu musi byt omezeny, aby nedo$lo ke zranéni. Kdyz robot pracuje v manualnim rezimu,
muze se v dosahu robota nachazet osoba. Rychlost musi byt omezena na hodnotu, ktera je
v souladu s posouzenim rizik aplikace.

é VAROVANI
Pokud je rychlost robota v manualnim rezimu pfili§ vysoka, maze dojit ke
zranéni.

Rezim obnovy Tento rezim se aktivuje, pokud je naruSena bezpecnostni mezni hodnota ze
sady aktivnich meznich hodnot. Rameno robota provede zastaveni kategorie 0. Pokud je
aktivni bezpecnostni mezni hodnota, napf. mezni poloha kloubu nebo bezpec&nostni hranice,
narusena jiz pfi zapnuti robota, spusti se robot v rezimu Obnovy. To umoziuje pfesunout
rameno robota zpét v ramci bezpecnostnich limitd. V rezimu Obnovy je pohyb ramene robota
omezen pevné stanovenou sadou meznich hodnot, kterou nelze uzivatelsky upravit.

Vysokorychlostni manualni rezim Pokud je tento reZzim povolen, mizete do¢asné prekrocit
vychozi rychlostni limit nastroje i lokte.

Pokud je tfipolohové aktivacni zafizeni nakonfigurovano, ale je bud’ uvolnéno (nestisknuto),
nebo stisknuto pIné, robot v manualnim rezimu provede bezpecCnostni zastaveni.

K pfepinani mezi automatickym a manualnim rezimem je nutné tfipolohové aktivacni zafizeni
plné uvolnit a znovu stisknout, aby se robot mohl pohybovat. Pfi pouziti vysokorychlostniho
manualniho rezimu pouzijte bezpec€nostni limity kloubt nebo bezpecnostni roviny k omezeni
operacniho prostoru robota.

POZNAMKA
Po péti minutadch necinnosti se mezni rychlost resetuje na vychozi hodnotu.

Povoleni 1. Klepnéte na Aplikace a vyberte Bezpe&nost.
manualniho . . . C
. 2. Prejdéte na volby Tfipolohového aktivaéni zafizeni.
nastaveni
vysoké rychlosti 3. Na strance posunte tlacitko Povolit manualni nastaveni vysoké rychlosti.
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PFEpfr]éni Provozni rezim Manualni Automaticky
rezimu S robotem Ize pohybovat pomoci +/- na karté Pohyb | x

Volnobéh X

Spustit programy Snizena rychlost* | x

Uprava a ulozeni programu X

*Pokud je nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni, robot pracuje s manualni
omezenou rychlosti, pokud se neaktivuje vysokorychlostni manualni rezim.

é VAROVANI
* Pfed vybérem automatického rezimu je nutné obnovit plnou funkénost u
vSech pozastavenych bezpecnostnich opatreni.

* Pokud je to mozné, manualni rezim se smi pouzivat pouze v pfipadé, ze
se vSechny osoby nachazeji mimo zabezpeceny prostor.

* Pokud se pouziva externi prepinac rezimd, smi byt umistén mimo
zabezpeceny prostor.

* V automatickém rezimu nesmi nikdo vstupovat do zabezpeceného
prostoru ani se v ném nachazet, pokud neni pouzito zabezpeceni nebo
pokud neni kolaborativni aplikace validovana s ohledem na omezeni
vykonu a sily (PFL).

Tfipolohové Pokud se pouziva tfipolohové aktivacni zafizeni a robot se nachazi v manualnim rezimu,
povolovaci pohyb vyzaduje stisknuti tfipolohového aktivacniho zafizeni do stfedové polohy.
zarizeni Ttipolohové aktivacni zafizeni nema v automatickém rezimu zadny vliv.

POZNAMKA
* Neékteré velikosti robotll UR nemusi byt vybaveny tfipolohovym
aktivacnim zafizenim. Pokud posouzeni rizik vyzaduje aktivacni
zarizeni, je tfeba pouzit tfipolohovy ovladaci pfenosny terminal.

K programovani se doporucuje pouzit tfipolohovy pfenosny ovladaci terminal (3PE TP).
Pokud se v manualnim rezimu muize v zabezpe¢eném prostoru nachazet dalsi osoba, Ize
pro pouziti touto dalSi osobou integrovat a nakonfigurovat dal$i zafizeni.

Pfepinani Pokud chcete prepinat mezi rezimy, vyberte v pravém zahlavi ikonu profilu a zobrazte
rezimd Vybér rezimu.
* Automaticky znamena, Ze je provozni rezim robota nastaven na Automaticky.
* Manualni znamena, ze je provozni rezim robota nastaven na Manualni.

Je-li zapnuta konfigurace bezpecnostnich vstupl/vystupl s tfipolohovym aktivaénim
zafizenim, PolyScope X je automaticky v manualnim rezimu.
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Vybér
vzdaleného
rezimu

Zmeénu vzdaleného rezimu Ize provést pouze v pfipadég, Ze jste provozni rezim zménili na
»Automaticky®.

Pokud vzdaleny rezim zménite ze ,vzdaleny“ na ,mistni“, provozni rezim se vrati do
»rucniho®.

Safety Overview

T Mode Selection

Select Operational mode

Robot Limits Stand clear of the rebot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position ® Manual | Automatic

¢ d Select Remote mode

joint Speet

BUED Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes Local Remote

Input

‘Output

Hardware

Three Position
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15. Preprava

Popis Robota pfepravujte pouze v ptivodnim obalu. Balici materidly uchovavejte na suchém misté
pro pfipad, ze byste v budoucnu potfebovali robota pfesunout.
PFi pfesunu robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice ramene robota
soucasné. Robota pfidrzte na mist&, dokud nebudou bezpecné utazeny vSechny montazni
Srouby v zakladné robota.
Zdvihejte ovladaci jednotku za tuto rukojet

A VAROVANI(
Nespravné zvedaci techniky nebo pouziti neadekvatniho zvedaci zafizeni
mohou vést ke zranéni.
* P¥i zvedani vybaveni nepretézujte sva zada nebo jiné Casti téla.
* Pouzivejte vhodna zdvihaci zafizeni.
* Je tfeba dodrzovat veSkeré regionalni i narodni pokyny pro zvedani.

* Montaz robota provadéjte v souladu s pokyny k montazi v kapitole
Mechanické rozhrani.

POZNAMKA
Pokud je robot béhem prepravy pripojen k aplikaci/ instalaci tfeti strany,
postupujte podle nasledujicich pokynu:
* Preprava robota bez pivodniho obalu zrusi vSechny zaruky poskytnuté
spole¢nosti Universal Robots A/S.

* Pokud je robot pfepravovan jako soucast prefabrikovaného feSeni,
bezpecné& namontovan a v plném souladu s nize uvedenymi
doporucenimi, nepovazuje se to za poruseni zaruky.

Prohlaseni Spolecnost Universal Robots nemuze byt zodpovédna za jakékoliv $kody zplsobené
béhem prepravy.
Viz doporuceni pro pfepravu bez obalu na adrese: universal-robots.com/manuals
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UNIVERSAL ROBOTS 15. Preprava

15.1. Preprava bez obalu

Popis Universal Robots doporucuje vzdy pfepravovat robota v ptivodnim obalu.
Tato doporuceni jsou napsana za u€elem snizeni nezadoucich vibraci v kloubech a
brzdovych systémech a sniZeni rotace kloubu.
Pokud je robot prepravovan bez ptvodniho obalu, fidte se nasledujicimi pokyny:

* Slozte robota co nejvice - nepfepravujte robota v pozici singularity.
* Presunte tézisté robota co nejblize k zakladné.
* Pripevnéte kazdou hadici k pevnému povrchu na dvou riznych mistech.

* Zajistéte jakykoli pfipojeny koncovy efektor pevné ve 3 osach.

Prepr
ava

Slozte robota jak nejlépe to jde. @ g

Neprepravujte rameno vysunuté.

(pozice singularity) w
Hadice pfipevnéte k pevhnému

povrchu.

Zajistéte pfipojeny koncovy efektor

ve 3 osach.
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15.2. Ulozeni prenosného ovladaciho terminalu

Popis

Obsluha musi mit jasnou pfedstavu o tom, co ovlivni stisknuti tlaitka e-Stop na pfenosném
ovladacim terminalu. P¥i instalaci vice robotl mize napfiklad dojit k nejasnostem. Mélo by
byt jasné, zda e-Stop na pfenosném ovladacim terminalu zastavi celou instalaci nebo pouze
pfipojeného robota.

Pokud by mohlo dojit k nejasnostem, ulozte prfenosny ovladaci terminal tak, aby tlacitko e-
Stop nebylo viditelné nebo pouzitelné.

15.3. Dlouhodobé skladovani

Popis

Pokyny

Tato ¢ast popisuje obecné pokyny pro dlouhodobé skladovani robot(i a nahradnich dilG.
To plati pro vSechny generace robotl a ndhradnich dilG.

Robot je povazovan za dlouhodobé skladovaného, pokud je skladovan po dobu 6 mésic
nebo déle.

Aby robot a nahradni dily zGstaly v co nejlepsim stavu, doporu¢ujeme dodrzovat obvyklé
osvédcené postupy, které jsou nasleduijici:

* Skladovaci teplota: 10°C-30°C
* Vlhkost: RH 20-60 %

* Spolec¢nost Universal Robots doporucuje roboty alespor jednou ro€né vybalit
a spustit a nechat je provést program s lehkym zatizenim, pfi kierém se vSechny
klouby otoCi nejméné o 90 stupnd 5krat v kazdém sméru, aby se rovhomérné
rozptylila maziva.
Pokud je to mozné, namontujte na rameno také nahradni dily kloubt a provedte stejny
pracovni postup.

* Ve vyjimecnych pfipadech muize byt nutné roboty po skladovani otfit, aby se odstranily
prebyte¢na maziva, ktera protekla tésnénim.

* Baterie je navrzena tak, aby vydrzela po celou dobu zZivotnosti robota, a pfi napajeni
systému se nenabiji. Zivotnost baterie je 8 az 10 let, ale u fad e-Series a UR Series ji
Ize vymeénit.

* Flash paméti mohou postupem €asu ztracet svou datovou kapacitu, proto existuje
potencialni riziko, Ze data ulozena napf. na SD karté bude nutné znovu zapsat.
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16. Udrzba a opravy

Popis VesSkeré prace udrzby, inspekce a kalibrace musi byt provadény v souladu se véemi
bezpecnostnimi pokyny v této pfiruc¢ce, podle UR Service Manual a v souladu s mistnimi
pozadavky.

Opravy by méla provadét pouze spole¢nost Universal Robots. Opravy mohou provadét
vySkolené osoby uréené klientem (musi se vSak Fidit uvedenou servisni pfiruckou).

Bezpeénost pfi  Ucelem Udrzby a oprav je zajistit, aby systém fungoval podle o&ekavani.
udrzbé P¥i praci na robotu nebo ovladaci jednotce je nutné dodrzovat nize uvedené postupy a
upozornéni.

é VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych bezpecnostnich postupl mize
mit za nasledek zranéni.

* Odpojte hlavni napajeci kabel ze spodni ¢asti ovladaci jednotky,
¢imz bude jednotka zcela odpojena od napajeni. Vypnéte
jakykoliv zdroj energie pfipojeny k ramenu robota nebo ovladaci
jednotce. Pfijméte nezbytna opatfeni, ktera zajisti, ze nikdo
béhem opravy neuvede systém pod napéti.

* Pred opétovhym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte
uzemnéni.

* Pfi demontazi ramene robota nebo ovladaci jednotky dodrzujte
predpisy ESD.

* Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovladaci jednotky
nedostala voda nebo prach.
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Bezpecnost pfi
adrsbs é VAROVANI
Pokud neponechate prostor pro umisténi ovladaci jednotky s pIné
otevienymi dvirky, mGze dojit ke zranéni.
* Zajistéte prostor alespon 915 mm, aby se dvitka ovladaci jednotky
mohla zcela otevrit a byl tak zajiStén pfistup pro servis.

Q VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

P¥ilis rychla demontaz napajeciho zdroje ovladaci jednotky po vypnuti s
sebou nese nebezpedi Urazu elektrickym proudem.

* Vyhnéte se demontazi napajeciho zdroje uvnitf ovladaci jednotky,
protoze v téchto napajecich zdrojich mize byt i nékolik hodin po
vypnuti ovladaci jednotky pfitomno vysoké napéti (az 600 V).

Po vyfeSeni problémda, drzbé a opravach se ujistéte, Ze jsou splnény bezpecnostni
pozadavky. Dodrzujte vnitrostatni nebo regionalni predpisy o bezpecnosti prace. Je tfeba
zkontrolovat a ovéfit spravné fungovani vSech nastaveni bezpecnostnich funkci.

16.1. Testovani Ucinnosti zastaveni

Popis Pravidelné testujte, zda nedoSlo ke snizeni zastavovaciho vykonu. Prodlouzeni doby
zastaveni muze vyzadovat Upravu zabezpeceni, pfipadné zmény v instalaci. Pokud se
pouzivaji bezpe€nostni funkce na bazi mezni brzdné doby a mezni brzdné drahy, které jsou
zdkladem strategie snizovani rizika, neni nutné zastavovaci vykon sledovat ani zkou3et.
Robot v§e monitoruje prabézné.

16.2. Cisténi a kontrola ramene robota

Popis V ramci pravidelné udrzby Ize rameno robota ocistit v souladu s doporu¢enim v této pfiruc¢ce
a mistnimi poZadavky.
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UNIVERSAL ROBOTS 16. Udrzba a opravy

Zpusoby
cisténi

K odstranéni prachu, necistot nebo mastnoty na robotickém rameni a/nebo pfenosném
ovladacim terminalu jednodu$e pouzijte hadfik spolu s jednim z nize uvedenych Cisticich
prostredku.

Pfiprava povrchu: Pfed pouzitim nize uvedenych roztok( mGze byt nutné povrchy nejdfiv
pfipravit odstranénim veskerych volnych necistot nebo ulomka.

Cistici prostredky:
* Voda
* 70% isopropanol
* 10% ethanol

* 10% nafta (slouzi k odstranéni mastnoty)

Aplikace: Roztok se obvykle nanasi na ¢istény povrch pomoci rozprasovace, Stétecku,
houby nebo hadfiku. Je mozna pfima aplikace, pfipadné po dalSim zfedéni v zavislosti na
mife znecisténi a typu Cisténého povrchu.

Rozetfeni: V pfipadé odolnych skvrn nebo silné znecisténych mist Ize roztok rozetfit
Stétcem, draténkou nebo jinym mechanickym prostfedkem, ktery pomuze necistoty uvolnit.
Doba ptisobeni: Pokud je to nutné, nechte roztok na povrchu plsobit az 5 minut, aby
pronikl do hloubi necistot a uc¢inné je rozpustil.

Oplachnuti: Po uplynuti doby plsobeni se povrch obvykle dikladné oplachne vodou, aby
se odstranily rozpusténé necistoty a zbytky Cisticiho prostfedku. Oplachnuti je dilezité
nepodcenit, aby zbytky nezplsobily poSkozeni nebo nepfedstavovaly bezpecnostni riziko.
Vysuseni: Nakonec Ize vyc¢istény povrch nechat uschnout na vzduchu, pfipadné vysusit
pomoci utérek.

Q VAROVANI
Do zadného zfedéného cisticiho roztoku NEPRIDAVEJTE CHLORNAN
(BELIDLO).
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A

VAROVANI

Mazivo je drazdiva latka a maze vyvolat alergickou reakci. Kontakt, vdechnuti
nebo poziti mohou zpUsobit onemocnéni i Uraz. Abyste onemocnéni ¢i Urazu
predesli, dodrzujte nasleduijici pokyny:

* PRIPRAVA:
* Zaijistéte fadné odvétravani.
* V blizkosti robotu a €isticich prostfedkl nejezte ani nepijte.
* V dosahu by méla byt o¢ni sprcha.
* Pofidte si pozadované OOPP (rukavice, ochranné bryle)
* POUZIVEJTE:

* Ochranné rukavice: Olejivzdorné rukavice (nitrilkaucukové)
nepropustné a odolné vici mazivu i Cisticimu pfipravku.

* Doporucuji se ochranné bryle v zajmu zamezeni nahodnému
styku maziva s o€ima.

* NEPOZIVEJTE.
* V pfipadé
* styku s kliZi oplachnéte vodou a pouzijte Setrné mydlo
* kozni reakce vyhledejte Iékare
* styku s o€ima pouzijte o¢ni sprcha a vyhledejte Iékafskou pomoc.
* vdechnuti vypart nebo poziti maziva vyhledejte Iékafskou pomoc
* Po manipulaci s mazivem
* ocistéte kontaminované pracovni plochy.
* zodpovédné zlikvidujte vSechny pouzité hadry nebo papir, které
jste pouzili k Cisténi.

* Jakykoli kontakt s détmi Ci zvifaty je nepfipustny.

Uzivatelska pfirucka

172 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 16. Udrzba a opravy

Inspekéni
prohlidky
ramene
robota

Inspekéni
prohlidky
ramene
robota

Inspekéni
prohlidky
ramene
robota

V nasleduijici tabulce je uveden kontrolni seznam typl kontrol doporu¢enych spole¢nosti
Universal Robots. Pravidelné provadéjte kontroly tak, jak je doporuceno v tabulce. VSechny
zminéné dily, u nichz se zjisti, ze jsou v nepfijatelném stavu, musi byt opraveny nebo
vymeéneny.

Typ inspekéni &innosti Casovy ramec

Zkontrolujte ploché krouzky

Zkontrolujte kabel robota

Zkontrolujte pripojeni kabelu robota

AW N =
< <<
x

Zkontrolujte upeviiovaci Srouby
ramene robota *

_n
R

Zkontrolujte montazni Srouby nastroje *

Kulaty popruh F X

POZNAMKA
Pouziti stlac¢eného vzduchu k ¢isténi ramene robota muze poskodit
soucasti ramene robota.

* K Zisténi ramene robota nikdy nepouzivejte stlaceny vzduch.

Pokud je to mozné, presufite rameno robota do NULOVE polohy.

Vypnéte a odpojte napajeci kabel od ovladaci jednotky.

Zkontrolujte, zda kabel mezi ovlddaci jednotkou a ramenem robota neni poskozeny.
Zkontrolujte, zda jsou fadné dotazeny montazni Srouby zakladny.

Zkontrolujte, zda jsou fadné dotazeny Srouby pfiruby nastroje.

o gk~ wbhd =

Zkontrolujte opotfebeni a poskozeni plochych krouzka.

* Pokud jsou ploché krouzky opotfebované nebo poSkozené, vyménte je.

POZNAMKA
Pokud na robotu b&éhem zarucni doby dojde k poskozeni, kontaktujte

distributora, u kterého byl robot zakoupen.
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Inspekce 1. Odmontujte jakékoli nastroje nebo prilohy, pfipadné nastavte TCP/zatizeni/tézisté
podle specifikaci nastroje.

2. Presunuti ramene robota v rezimu Freedrive:

* Na tfipolohovém pfenosném ovladacim terminalu rychle provedte sekvenci
jemného stisknuti, uvolnéni, opétovného jemného stisknuti a pridrzeni
prislusného tladitka v uvedené poloze.

Tlacitko napajeni Tlacitko 3PE

3. Tahnéte/tlacte rameno robota do vodorovné podlouhlé polohy a uvolnéte ho.

QS

4. Ovérte, zda rameno robota dokaze udrzet polohu bez opory a bez aktivace systému
volnobéhu.
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16. Udrzba a opravy

16.3. Software Installation

Konfigurace 1.
softwaru pro
tfipolohovy

ovladaci

terminal

3.

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

1l

oo Application

oo
Application
- & Ti
@ Mounting Frames Grids
30 Rotatl T n, re
2

Smart Skills
Digital, Analog, 10:

Configuration and setu

=]

PickPlace._Final

o

End Effectors Motion Profiles

TCP, Position, Orfentat Joint,
ayload, Center of Gravin

@

Operator Screen

<«

Sidebar

onfiguration Configuration, Log

Application Variables

{ X } jm

riable:

=

System Info

= -1000.00 mm/s

Klepnéte na Hardware a tlacitko Odemknout.

=]

Pick and Place

oo & Safety
-
L}
Robot Limits Hardware
o V' Joint Limits Select connected Teach Pendant
Joint Speeds v
Operator P

e

Apply 23
ES
e

\\\\\\
uuuuuuuu

Speed
~ 0% T

-~ Max
= -1000.00 mm/s

Zadejte heslo a klepnéte na Potvrdit. Pfenosny ovladaci terminal je nyni aktivovan.

Klepnutim na PouZit restartujte systém. PolyScope pokracuje v €innosti.

Klepnéte na Pouzit a restartovat a poté na Potvrdit konfiguraci, ¢imz dokoncite
instalaci softwaru pro 3PE Pfenosny ovladaci terminal.
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1/. Likvidace a zivotni prostredi

Popis

Roboty Universal Robots musi byt likvidovany v souladu s platnymi vnitrostatnimi zakony,
predpisy a normami. Jedna se o odpovédnost majitele robotu.

Roboty UR jsou vyrabény v souladu s omezenim pouzivani nebezpecnych latek za ucelem
ochrany zivotniho prostfedi, jak je definovano v evropské smérnici RoHS 2011/65/EU. Pokud
jsou roboty (robotické rameno, ovladaci jednotka, pfenosny ovladaci terminal) vraceni
spolec¢nosti Universal Robots Dansko, likvidaci zajisti spole¢nost Universal Robots A/S.

Poplatek za likvidaci robott UR prodanych na danském trhu plati spole¢nost Universal
Robots A/S organizaci DPA-system predem. Dovozci ze zemi uvedenych v Evropské
smeérnici 2012/19/EU o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich (WEEE) jsou
povinni k zapisu do pfisluSného vnitrostatniho registru WEEE ve své zemi. Poplatek je
obvykle nizsi nez 1EUR/robot.

Seznam narodnich registrd najdete tady: https://www.ewrn.org/national-registers.
Vyhledejte si Global Compliance tady: https://www.universal-robots.com/download.
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Latky v Rameno robota
robotu UR * Trubky, zakladni pfiruba, drzak pro montaz nastroju: eloxovany hlinik
* Kryty kloub(i: Praskoveé lakovany hlinik
* Tésnici krouzky s ¢ernym paskem: AEM kaucuk
* pridavny kluzny krouzek pod ¢ernym paskem: lisovany Cerny plast
* Koncové krytky / vicka: Plast PC/ASA

* Drobné mechanické soucasti, napt. Srouby, matice, distan¢ni podlozky (ocelové,
mosazné a plastové)

* Svazky vodi¢t s médénymi draty a drobné mechanické soucasti, napf. Srouby,
matice, distanc¢ni podlozky (ocelové, mosazné a plastové)

Klouby robotického ramene (interni)
* Pfevody: Ocel a mazivo (podrobnosti v servisni pfiru¢ce)
* Motory: Zelezné jadro a médénymi vodici

* Svazky drati s médénymi vodici, desky ploSnych spoju, rizné elektronické
soucastky a drobné mechanické soucastky

* Tésnéni kloubll a O-krouzky obsahuji malé mnoZstvi PFAS, coz je slouc¢enina v
PTFE (b&zné& znama jako teflon™).

* Mazivo: Synteticky + mineralni olej se zahustovadlem z lithného mydla nebo
mocoviny. Obsahuje: Molybden.

* V zavislosti na modelu a datu vyroby mdze byt barva maziva Zluta,
fialovd, tmavé razova, cervena, zelena.

* V servisni pfiruCce jsou uvedeny podrobné informace o bezpecnostnich
opatrenich pfi manipulaci a bezpe€nostni listy maziv

Ovladaci jednotka
+ Skfin (kryt): Praskove lakovana ocel
* Standardni ovladdaci jednotka
* Hlinikovy plechovy kryt (ve skfini). Jedna se zaroven o kryt ovladace OEM.
* Standardni Control box a ovlada¢ OEM.

* Svazky vodi¢t s médénymi draty, desky plo$nych spoju, rlizné elektronické
soucastky, plastové konektory a drobné mechanické soucastky, napf. Srouby,
matice, distan¢ni podlozky (ocelové, mosazné a plastové)

* Lithiova baterie je namontovana na desce ploSnych spojl. Postup demontaze,
viz servisni prirucka.
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18.1. Prohlaseni o souladu (original)

UNIVERSAL ROBOTS

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

Manufacturer:

Universal Robots A/S
Energivej 51

DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

David Brandt
Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

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

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

intended use and application program).

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and Article
6 of the EMC Directive:

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

() ENISO 10218-1:2011

Certification by TUV Rheinland

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

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

(I) ENISO 13850:2015

(1) (1) EN 60204-1:2018 as applicable

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

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

() EN 60664-1:2007
(Il) EN 61000-3-3: 2013
(1) EN 61000-6-1:2019
UR3e & UR5e ONLY
(Il) EN 61000-6-2:2019

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

(1) EN 61000-6-4:2019

Reference to other technical standards and technical specifications used:

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

(111) EN 60068-2-2:2007

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

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

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

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

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

/
/

Odense Denmark, 20 December 2024 Gtk S on S
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

Phone +45 8993 8989
Fax +45 3879 8989

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

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

18.2. Prohlaseni a certifikaty

Preklad plivodniho navodu
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18. Prohlaseni a certifikace UNIVERSAL ROBOTS

Prohlaseni EU o zapisu do obchodniho rejstfiku (DOI) (v souladu s 2006/42/EC Pfiloha Il B)

Universal Robots A/S

Vyrobce Energivej 51,
DK-5260 Odense S Dansko
Osoba opravnéna v ramci David Brandt
komunity k sestaveni technického | Technology Officer, R&D
souboru Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Popis a znaceni neuplnych strojnich zafizeni

Priimyslovy robot (viceucelovy viceosy manipulator s ovladaci
jednotkou) s ovladacim panelem nebo bez néj Funkce se urcuje podle
uplného strojniho zafizeni (aplikace robota nebo bunky s koncovym
efektorem, zamysleného pouziti a aplikacniho programu).

UR3e, URb5e, UR10e, UR16e (fada e): Nize uvedené certifikace a toto
prohlaseni zahrnuiji:

Vyrobek a funkce:

Model : * Plati od fijna 2020: ovladaci panely s tfipolohovym povolenim
’ (3PE TP) a standardni ovladaci panely (TP).

* S ucinnosti od kvétna 2021: ZlepSeni specifikace UR10e na
maximalni uzite¢né zatizeni 12,5 kg.

Poznamka: Toto prohlaSeni o souladu NELZE uplatnit, pokud se pouziva

UR OEM ovladac.

Od 20235000000 dale

Vyrobni Cislo: rok ¢_series 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10kg z4téz), 1=UR12e,
2=UR10e (12,5 kg), 6=UR16e oradové Cislovani, které kazdy rok zagina od 0
Roboti Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e,
UR12e a UR16e) mohou byt uvedeni do provozu pouze po
Zabudovani: zabudovani do kone¢ného UpIného strojniho zafizeni (robotické
aplikace nebo buriky), ktery splfiuje ustanoveni smérnice o strojnich
zafizenich a dalSich platnych smérnic.

Timto se prohlasuje, Ze vySe uvedené produkty ve vztahu k danym G¢elim vyhovuiji nasledujicim
smeérnicim, jak je uvedeno nize. Pokud je toto neuplné strojni zafizeni integrovano a stane se z ngj iplné
strojni zafizeni, za zjiSténi, zda UplIné strojni zafizeni stroj splfiuje vSechny platné smérnice a za poskytnuti
prohlaSeni o shodé, zodpovida integrator.

Byly spInény tyto zakladni pozadavky: 1.1.2,1.1.3,1.1.5, 1.2.1,
1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.34,1.3.8.1, 1.3.9, 1.4.1 s tfipolohovym
pfenosnym ovladacim terminalem, 1.5.1, 1.5.2, 1.5.5, 1.5.6, 1.5.10,
1.6.3,1.7.2,1.74,2.21.1,4.1.2.1,4.1.2.3,4.1.3, 4.3.3, Pfiloha VI.
Timto se prohlasuje, zZe prislusna technicka dokumentace byla
zpracovana v souladu s ¢asti B pfilohy VIl smérnice o strojnich
zafizenich.

I. Smérnice o strojnich zafizenich
2006/42/ES

II. Smérnice o zafizenich nizkého
napéti 2014/35/EU Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uvedené nize.
Ill. Smérnice o elektromagnetické | Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené nize.
kompatibilité 2014/30/EU

Uzivatelska prirucka 180 UR10e PolyScope X
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18. Prohlaseni a certifikace

Odkaz na pouzité harmonizované normy podle ¢l. 7 odst. 2 smérnic MD a LV a ¢lanku 6 smérnice EMC:

Rheinland

relevantni zmény

(I) EN ISO 10218-1:2011 Certifikace TUV

() EN ISO 13732-1:2008 podle potfeby
(1) EN ISO 13849-1:2015 Certifikace TUV
Rheinland do roku 2015;

vydani z roku 2023 neobsahuje zadné

(I) EN ISO 13849-2:2012

() EN1SO 13850:2015

() (1) EN 60204-1:2018

v relevantnich pfipadech (Il) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013
(I) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 (I) EN
60947-5-8:2020 (IIl) EN 61000-3-
2:2019

(I) EN 60664-1:2007
(Il) EN 61000-3-3:
2013 (111) EN 61000-
6-1:2019 POUZE
UR3e a UR5e (Ill) EN
61000-6-2:2019 (1ll)
EN 61000-6-
3:2007+A1: 2011
POUZE UR3e a
URS5e (I11) EN 61000-
6-4:2019

Odkaz na jiné pouzité technické normy a technické specifikace:

60068-2-1: 2007

(1) ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M#6] (1) ISO/TS
15066:2016 v relevantnich pfipadech (lll) EN

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

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

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce pfeda pfislusné informace o nelplném strojnim zafizeni na
zakladé odlivodnéné zadosti vnitrostatnich organd. Schvaleni systému komplexniho zajisténi kvality
upozornénym organem Bureau Veritas: Certifikat ISO 9001 #DK015892 a certifikat ISO 45001 #DK015891.

18.3. Certifikace UR1Oe

Popis Certifikace tretich stran jsou dobrovolné. V ramci zajisténi co nejlepsich sluzeb pro
integratory robott se spole¢nost Universal Robots rozhodla své roboty certifikovat v
nasledujicich uznavanych zkuSebnich ustavech.

Kopie vSech certifikatl naleznete v kapitole: Certifikaty.

UR10e PolyScope X
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Certifikace

EN ISO 102181
EN ISO 13849-1

|| www.tuv.com
D 0007000000

TUV Rheinland

Certifikaty TUV Rheinland podle EN ISO
10218-1a EN ISO 13849-1. TUV
Rheinland znamena bezpecnost a
kvalitu prakticky ve v8ech oblastech
podnikani a zivota. Spolecnost byla
zalozena pred 150 lety a je jednim z
prednich svétovych poskytovatell
testovacich sluzeb.

A_ TUVRheinland®

TUV Rheinland
(Severni Amerika)

V Kanadé vyzaduje kanadsky
elektrotechnicky pfedpis CSA 22.1,
Clanek 2-024, aby zafizeni bylo
certifikovano zkuSebni organizaci
schvalenou organem pro normy
Standards Council of Canada.

CHINA RoHS

Roboti UR Fady e-Series vyhovuji
metodam Fizeni CHINA RoHS pro
regulaci znecisténi elektronickymi
informacnimi produkty.

Bezpecnostni
certifikat KCC

Roboty e-Series od spolecnosti
Universal Robots byly posouzeny a
splhuji bezpe&nostni normy znacky KCC.

Registrace KC

Roboty e-Series od spolecnosti
Universal Robots byly posouzeny z
hlediska shody pro pouziti v pracovnim
prostfedi. V pfipadé pouziti v domacim
prostiedi proto hrozi riziko ruseni
radiovym signalem.

Delta

Primyslové roboty e-Series od
spolecnosti Universal Robots jsou
testovany z hlediska vykonnosti
certifikaci DELTA.

Certifikace
dodavatell
tretich stran

Prostredi

®
@
Ie
<

Dle udaju nasich dodavateld, pfepravni palety pro roboty
od Universal Robots splnuji pozadavky danské normy
ISMPM-15 pro vyrobu dfevéného obalového materidlu a
jsou znaceny v souladu s timto systémem.

Certifikace
zkouseni u
vyrobce

Universal
Robots

zlepSovany.

Roboty e-Series od spolecnosti Universal Robots jsou
podrobovany prabéznym internim testim a zkouskam v
ramci vystupni kontroly.

Procesy zkousSeni UR jsou priibézné prezkoumavany a

Uzivatelska prirucka
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Prohlaseni v
souladu se
smérnicemi
EU

Prestoze jsou smérnice EU relevantni pro Evropu, nékteré zemé mimo Evropu uznavaji
a/nebo vyzaduji prohlaseni EU. Evropské smérnice jsou k dispozici na oficialnich
strankach: http://eur-lex.europa.eu.

Podle Smérnice o strojnich zafizenich jsou roboty Universal Robots ¢astecné
dokoncenymi stroji, a proto na nich nesmi byt umisténa znacka CE.

Prohlaseni o zac¢lenéni (DOI) podle Smérnice o strojnich zafizenich najdete v kapitole:
Prohlaseni a certifikaty.

UR10e PolyScope X
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UNIVERSAL ROBOTS

18.4. Certifikaty URIOe

TOV
Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no. T 72408049 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Report Number: 31875333 @13

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

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Client Reference: Roberta Nelson Shea

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

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

Rated Current:
Protection Class:

UR12e, UR16e

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

I

5

%
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
werwiirecom /A TOVRheinland®
Uzivatelska pfirucka 184 UR10e PolyScope X
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18. Prohlaseni a certifikace

TOV
Rheinland
North America

Certificate

Certificate no.

CA 72405127 0001

Page 1

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5268 Odense S

Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S
Energivej 25
5268 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308

TUV Rheinland of North America, Inc.

400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

Utiksatio v and Splic 8DOn I2GUIES prior apprax

& TOV, TUEW and TUV are registered

A TUVRheinland®

UR10e PolyScope X
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Cina RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

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

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RARZAFAEYRERBHMAERM R PIEEHES)/T 11363-2006 M REERMUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -
(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/c /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.

Uzivatelska pfirucka
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Bezpec€nost
KC

S

AE22HHER] MISHAM

SEEE i TAPH AR A S
ek Universal Robots /s A& & #elE =

2016E110079

Aol HE T pieerioore  HEAAE T ergaard
SR 3 P Energivel 25, 5260 Odense S, Denmark

A otrel S Al 2| A «217Y AoiR =
ERIGE) J 23(EE) Bads

UR10e

18-AB2EQ-01602

Universal Robots A/S

18. Prohlaseni a certifikace

Energivej] 25, 5260 Odense 'S, Eranmlark

Mab=A1e A Z22 Y A AE He1 =g w2t
FY

M
AlgordEtel MO SHM F S Ehch

20184 112 06

UR10e PolyScope X
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Registrace KC

8ED6-B666-998D-8738

FEFANAANTY 452 25

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AF3 = A9 ‘
g2 L Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant . ‘ .

712 A 2 (A E )

. UR e-Series robot
Equipment Name

EEEE

. UR10e
Basic Model Number |

SRRk
Series Model Number

EE2W3
o ‘11 ‘ R-R-URK-UR10e
Registration No.

=

=2 g
7('“5}]'/74]5(& B)%ﬂ‘ Universal Robots A/S / glv}=
Manufacturer/Country of Origin
299
Date of Registration

7e}

Others

\
‘ 2018-10-23
|

1A A TR A5822]2 A3E ) u)e) 525 gt
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

Waves Act.

CARESPEEA AL 0

$lubA el s

R AL

2l (Month) 239 (Day)
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Prostredi

Climatic and mechanical assessment

] A PART OF

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Force Technology project no.
117-32120

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h
IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h
IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

grms, 3x 1%2h

The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date

Hgrsholm, 25 August 2017

Assessor

Sz GO

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk

UR10e PolyScope X
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19. Tabulka s bezpec¢nostnimi funkcemi UNIVERSAL ROBOTS

19. Tabulka s bezpecnostnimi funkcemi

Popis Bezpecnostni funkce a bezpeénostni vstupy/vystupy Universal Robots jsou PLd kategorie 3 (ISO 13849-1), kde kazda
bezpecnostni funkce ma hodnotu PFH mensi nez 1,8E-07.
Hodnoty PFH jsou aktualizovany tak, aby zahrnovaly vétsi flexibilitu navrhu pro odolnost dodavatelského fetézce.
Pro bezpec&nostni vstupy/vystupy je vysledna bezpecnostni funkce véetné externiho zafizeni nebo vybaveni ur¢ena
celkovou architekturou a sou¢tem v&ech hodnot PFH, v€etné PFH bezpecénostni funkce robota UR.
Pokud dojde k prekroceni jakéhokoli limitu bezpe¢nostni funkce nebo je zjisténa porucha v bezpeénostni funkci nebo
bezpecnostni ¢asti fidiciho systému, UR definuje bezpecny stav jako zastaveni s odpojenim napajeni pohonu (bud

zastaveni kategorie 1, nebo 03 okamzité odpojeni napajeni).

POZNAMKA
Tabulky bezpec¢nostnich funkci uvedené v této kapitole jsou zjednoduSeny. Jejich Uplné verze

naleznete zde: https://www.universal-robots.com/support

SF1 Co se P
vliviiuje
1,2,3,4 stane? '
Nouzové : — . - o o -
. Stisknutim tlacitka Estop PB na prenosném ovladacim terminalu' nebo externiho
zastavenl tlacitka Estop (pokud pouzivate bezpec¢nostni vstup Estop) dojde k zastaveni
I u uziv Z| 1vVstu ) y4 veni
(|SO 13850) kategorie 14 s odpojenim napajeni pohonti robota a vstupG/vystupl nastroje. I/0O
9 pol pajentp puivystup e Kategorie Robot, I/0
. ovladace prechazeji do stavu ,nizky*“. B , .
Viz poznamky P ! Y zastaveni 1 | nastroje

- Prikaz! k zastaveni viechn kloubt a neZ se véechny klouby dostanou do

pOd carou Y v (IEC 60204- | robotaa l/O

monitorovaného klidového rezimu, je pferuseno napajeni. 1), oviadage
V

Viz Bezpecnostni funkce Cas do zastaveni a Vzdalenost do zastaveni °.

POUZIVEJTE POUZE V NOUZOVYCH SITUACICH,

nesmi byt pouzivany k nastaveni zabezpeceni.

SF2

3,4 Ovliviiuje
Bezpecnostni

zastaveni 4 Kategorie
(Ochranné zastaveni 2
zastaveni Tato bezpecnostni funkce je spousténa externim ochrannym zafizenim pomoci (IEC 60204-

podle ISO bezpecnostnich vstupl, které spousti zastaveni kategorie 24. U¢elem je chranit lidi 1)

10218-1%) pred zranénim, nikoli chranit robota, zafizeni nebo produkty. Zastaveni

* Pred rokem 2006 Bezpecnostni zastaveni nema vliv na I/O nastroje. SS2 Robot
se toto nazyvalo Pokud je pfipojeno aktivacni zafizeni, je moZné nakonfigurovat bezpecnostni (jak je

,bezpe&nostni zastaveni tak, aby fungovalo POUZE v automatickém rezimu. popsano

sastaveni® nebo Viz Bezpeénostni funkce Cas do zastaveni a Vzdalenost do zastaveni ° . vIEC

,ochranné 61800-5-2)
zastaveni®
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19. Tabulka s bezpe&nostnimi funkcemi

SF3 Popis Co se stane? Tolerance Ovliviuje
Limity : . P .
Nastavuje horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.
polohy . ) ) Nedovoli pfekro&eni
Cas a vzdalenost do zastaveni se neberou v Gvahu,
kloubu o . o L nastavenych limita pohybu.
. protoZe limity nebudou poruseny. Kazdy kloub mize mit L
(omezeni Rychlost maze byt snizena
- nastaveny své vlastni limity. . ..
mékké B ) B . . tak, aby pohyb nepfekrocil Kloub
Primo omezuje mnoZinu povolenych poloh kloubd, ve 5°
osy) . | zadny limit. (kazdy)
kterych se mohou klouby pohybovat. Jedna se L. i
Bude zahajeno zastaveni
o prostredek bezpecnostniho omezeni mékké osy .
robota, aby se zabranilo
a omezeni prostoru podle normy ISO 10218-1:2011, . Lo o
prekroCeni jakéhokoli limitu.
5.12.3.
SF4 Popis Co se stane? Tolerance Ovliviiuje
Mezni S ; o .
hodnot Nastavuje horni limit rychlosti kloubu. Kazdy kloub mGze Nedovoli pfekroeni
odnota
hlosti mit nastaven svij vlastni limit. Tato bezpe¢nostni funkce nastavenych limitt pohybu.
chiosti
rk)|I b ma nejvétsi vliv na pfenos energie pfi kontaktu (svorkovém | Rychlost mGze byt snizena
oubu
nebo prechodovém). Pfimo omezuje sadu povolenych tak, aby pohyb neprekrocil 1150 Kloub
,15°s
rychlosti v kloubu, které sméji klouby provadét. Limity se Zadny limit. (kazdy)
nastavuji v ¢asti konfigurace bezpecnosti v uZivatelském Bude zahajeno zastaveni
rozhrani. PouZziva se k omezeni rychlych pohybi kloubt robota, aby se zabranilo
a tim napr.. rizik spojenych se singularitami. prekroceni jakéhokoli limitu.
Mezni
hodnota
todivého Prekroceni limitu vnitiniho momentu kloubu (pro kazdy kloub) ma za nasledek zastaveni kat. 03. Tato bezpe&nostni
momentu funkce neni pfistupna uzivateli; jedna se o tovarni nastaveni. NENI uvadéna jako bezpecnostni funkce, protoze
kloubu neexistuji zadna uzivatelska nastaveni.
SF5 Popis Co se stane? Tolerance Ovliviiuje
Nazyvané C
R .. Nedovoli piekroéeni
rdznymi nazvy: I
A . nastavenych limitQ
Limit pozice, o o . .
e . Hlida polohu (pozici a orientaci) TCP a zabranuje pohybu.
Limit nastroje, L . o - Biva
.. prekroceni bezpe¢nostni roviny nebo limitu polohy TCP. Rychlost nebo tocive
Limit . o . . S .
ient Je mozné nastavit vice meznich poloh (pfiruba nastroje, momenty mohou byt
rien
orie avce' , loket a az 2 konfigurovatelné body posunu nastroje s snizeny tak, aby pohyb
Bezpecnostni . o
. radiem) neprekrodil zadny limit ToP
rovmy,' B Orientace omezena odchylkou od sméru Z prvku pfiruby nastaveny pro B
Bezpecnostni i ) ) i Pfiruba
] nastroje NEBO TCP. bezpecnostni funkce SF | 3°40 mm _
hranice “ . - - nastroje
Tato bezpecnostni funkce se sklada ze dvou Casti. Jedna | 5 SF 6, SF 7 nebo SF 8. Lok
oket

z nich jsou bezpec€nostni roviny pro omezeni moznych
poloh TCP. Druha je limit orientace TCP, ktery se zadava
jako povoleny smér a tolerance. Ta zaji$tuje zény
zarazeni/vyfazeni TCP a zapésti kvlli bezpe¢nostnim

rovinam.

Bude zahajeno
zastaveni robota, aby se
zabranilo pfekroceni
jakéhokoli limitu.
Nedovoli pfekroéenti
nastavenych limitQ

pohybu
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SF6
Omezeni
rychlosti
TCP

a lokte

SF7
Silovy
limit
(TCP &
loket)

SF8 Limit
hybnosti

Popis

pohybu.
Monitoruje rychlost TCP a loketniho kloubu,
aby se zabranilo pfekroceni limitu rychlosti.
Odpovida monitorovani celého ramene,
protoze ¢asti mezi TCP a loktem se nemohou

pohybovat rychleji nez koncové body téchto

pohybu.

Co se stane?

Nedovoli pfekroc¢eni nastavenych limitt

Rychlost nebo to¢ivé momenty mohou byt
snizeny tak, aby pohyb nepfekrocil Zadny
limit nastaveny pro bezpecnostni funkce
SF 5, SF 6, SF 7 nebo SF 8.

Bude zahajeno zastaveni robota, aby se
Casti. zabranilo prekroceni jakéhokoli limitu.
Nedovoli prekroéeni nastavenych limitt

Tolerance

50 mm/s

Ovliviiuje

TCP

Popis

Limit sily je sila, kterou robot pusobi v TCP (stfedovy bod
nastroje) a v loketnim kloubu. Bezpecnostni funkce prabézné
vypocitava povolené kroutici momenty pro kazdy kloub, aby
z(staly v definovaném limitu sily pro TCP a loketni kloub.
Klouby si fidi vystup svého tocivého momentu tak, aby zustaly v
povoleném rozsahu tocivého momentu. To znamena, zZe sily na
TCP nebo v lokti zistanou v rdmci definovaného silového limitu.
Kdyz je zastaveni iniciovano bezpecénostni funkci (SF) Limit sily,
robot se zastavi. Standardni ovlada¢ UR zpusobi ,,zpétny pohyb*
do polohy pfed prekrocenim limitu sily. Tento ,zpétny pohyb*
neni soucasti bezpecnostni funkce, protoze je provadén
standardnim ovladacem. Bezpec¢nostni ovlada¢ ma pred
spusténim zastaveni robota (bez ohledu na ,zpétny pohyb*)

pevné stanoveny povoleny ¢as (souc¢ast doby odezvy).

Co se stane?

Nedovoli pfekroceni
nastavenych limit{
pohybu.
Rychlost nebo tocivé
momenty mohou byt
snizeny tak, aby pohyb
neprekrocil zadny limit
nastaveny pro
bezpecnostni funkce SF
5, SF 6, SF 7 nebo SF 8.
Bude zahdjeno
zastaveni robota, aby se
zabranilo prekroceni
jakéhokoli limitu.
Nedovoli pfekroeni
nastavenych limitl
pohybu.

Tolerance

25N

Ovliviiuje

Popis Co se stane?

Limit hybnosti je velmi
uzite¢ny pro omezeni
pfechodnych dopad(.
Limit hybnosti ovliviiuje

prekroceni jakéhokoli limitu.
celého robota.

Nedovoli pfekroc¢eni nastavenych limitd pohybu.
Rychlost nebo to¢ivé momenty mohou byt sniZzeny tak, aby
pohyb neprekrocil zadny limit nastaveny pro bezpec¢nostni
funkce SF 5, SF 6, SF 7 nebo SF 8.

Bude zahajeno zastaveni robota, aby se zabranilo

Nedovoli pfekroc¢eni nastavenych limitd pohybu.

Tolerance

3kgm/s

Ovliviiuje

Robot
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19. Tabulka s bezpe&nostnimi funkcemi

SF9 Limit Cose stane? Tolerance Ovliviuje
vykonu : : P . "y
Tato funkce sleduje mechanickou praci (soucet to€ivych momenta v Dynamické
kloubech krat uhlova rychlost kloub() vykonavanou robotem, ktera také omezeni
ovliviiuje proud privadény do ramene robota a rychlost robota. Tato proudu / 0w Robot
bezpecnostni funkce dynamicky omezuje proud / tocivy moment, ale tocivého
udrzuje rychlost. momentu
Nova SF15 Popis Co se stane? Tolerance Ovliviiuje
Casovy A T——— . ,
limit Sledovani podminek v redlném ¢ase tak, aby nedoslo k Nedovoli, aby
mi
. prekroceni limitu ¢asu do zastaveni. Rychlost robota je skutec¢ny ¢as do
zastaveni ) L ) -
omezena tak, aby nedoslo k prekroCeni limitu doby zastaveni. | zastaveni prekro€il
Schopnost zastaveni robota v daném pohybu (pohybech) je nastaveny limit.
prabézné monitorovana, aby se zabranilo pohybum, které by ZpUsobi snizeni
50 ms Robot
prekrogily limit zastaveni. Pokud hrozi, Ze ¢as potfebny k rychlosti nebo
zastaveni robota prekroci ¢asovy limit, snizi se rychlost zastaveni robota, aby
pohybu, aby bylo zajisténo, ze limit nebude pfekro¢en. Bude NEDOSLO k
zahajeno zastaveni robota, aby se zabranilo prekroceni limitu. | pfekroceni limitu.
Nova SF16 Popis Co se stane? Tolerance Ovliviiuje
Limit "
. Nedovoli, aby
vzdalenosti .
. skute¢ny &as
do zastaveni i
do zastaveni
Sledovani podminek v redlném Case tak, aby nedos$lo k prekro¢eni Fekroil
prekro€i
limitu vzdalenosti do zastaveni. Rychlost robota je omezena tak, aby i
nastaveny
nedoslo k pfekroceni limitu vzdalenosti do zastaveni. limit
imit.
Schopnost zastaveni robota v daném pohybu (pohybech) je Zodisob
pusobi
pribézné monitorovana, aby se zabranilo pohybliim, které by
snizeni 40 mm Robot
prekrogily limit zastaveni. Pokud hrozi, Ze ¢as potfebny k zastaveni )
o rychlosti nebo
robota prekroCi ¢asovy limit, snizi se rychlost pohybu, aby bylo .
zastaveni
zajisténo, Ze limit nebude prekrocen. Bude zahajeno zastaveni
) o robota, aby
robota, aby se zabranilo prekroceni limitu.
NEDOSLO k
prekroceni
limitu.
Nova SF17 Popis Co se stane? Tolerance Ovliviiuje
Bezpecéna ; "
, , Vystup ,bezpecna
vychozi poloha N ) o - . .
. , Bezpecnostni funkce, ktera monitoruje jmenovity vychozi poloha
»monitorovana . L e s o R .
oloha® bezpecnostni vystup, ktery zajistuje, Zze vystup maze byt muze byt aktivovan Externi
P aktivovan pouze tehdy, kdyz je robot v nakonfigurované a | pouze tehdy, kdyz je pfipojeni k
monitorované ,bezpecné vychozi poloze“. robot v 1,7° logice
Pokud se vystup aktivuje, kdyz robot neni v nakonfigurované a/nebo
nakonfigurované poloze, spusti se zastaveni kat. 0. ,bezpecné vychozi zafizenim

pozici*
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19. Tabulka s bezpec¢nostnimi funkcemi UNIVERSAL ROBOTS

SF10 Popis Co se stane Ovliviuje
Vystup UR : . . - .
Robot Pokud je nakonfigurovan vystup Robot <Estop> a dojde k zastaveni
obo o
robota, jsou dudlni vystupy NIZKE. Pokud neni aktivovano zastaveni
<Estop> ) e . P
Robot <Estop>, jsou dudlni vystupy vysoké. Impulzy se nepouzivaji, ale
jsou tolerovany. Informace o integrované bezpecnostni funkci viz nize
Tyto dudlni vystupy méni stav pro jakykoli externi Estop, ktery je pfipojen Dualni vystupy jsou v Pfipojeni k
ke konfigurovatelnym bezpecnostnim vstupim, kde je tento vstup pfipadé zastaveni pomoci externi
nakonfigurovan jako vstup nouzového zastaveni. Estop nizké, pokud jsou logice
V pfipadé vystupu Estop se validace provadi na externim zafizeni, protoZe | nastaveny konfigurovatelné | a/nebo
vystup UR je vstupem pro tuto externi bezpecnostni funkci Estop pro vystupy zatizeni
externi zafizeni.
POZNAMKA: U rozhrani IMMI (Injection Moulding Machine Interface) neni
vystup Estop pfipojen k rozhrani IMMI (zadny vystupni signal Estop
z robota UR do rozhrani IMMI), aby se zabranilo nevratnému zastaveni.
SF11UR Popis Co se stane Ovliviiuje
Robot ; ; P : . '
Pohvb Kdykoli se robot pohybuje (probiha souvisly pohyb), jsou Pokud jsou nastaveny konfigurovatelné
(o] . o .
. _y, , dualni digitalni vystupy NIZKE. Vystupy jsou VYSOKE, kdyz | vystupy: Externi
Digitalni . } . 4 NV
it se robot nehybe. Kdyz se robot pohybuje (probiha souvisly | pfipojeni k
Stu
vy P Funkéni bezpecnost plati pro to, co obsahuje robot UR. pohyb), jsou dualni digitalni vystupy logice a/nebo
Integrované provedeni funkéni bezpeénosti vyZaduje pfidéni | NIiZKE. Kdyz se nepohybuije, jsou zafizenim
této PFH k PFH jakékoliv externi logiky a jejich komponent. VYSOKE
SF12 UR Ovliviiuje
Robot S
’ ) ) . ) B Pfipojeni k
VYSTUP bez Kdyz je robot ZASTAVEN (izn. je v procesu zastavovani nebo v klidovém stavu), jsou dualni digitalni o
. o . . externi
zastaveni: vystupy VYSOKE. Kdyz jsou vystupy NIZKE, robot NENI v procesu zastaveni a NENI v klidovém stavu. oai
C e e . . et . B . .| logice
D|g|ta|n| Funkéni bezpecnost se vztahuje na to, co je soucasti robota UR. Informace o integrované bezpecnostni Ineb
a/nebo
ystu funkci viz 6.
vy P zatizeni

SF13 UR ovliviiuje
Robot - P N P -
. Kdyz je robot v omezeném rezimu (nebo je zahajen omezeny rezim), jsou dudlni
Omezeny o P
. o« digitalni vystupy NIZKE. o L

Srfezim-: o PFipojeni k externi logice a/nebo

e Viz niZe. o
Digitalni . . , . ) | zafizeni.

. Funkéni bezpecnost plati pro to, co obsahuje robot UR. Informace o integrované
vyStu P bezpeénostni funkci viz 6.
SF14
VYSTUP UR Ovliviiuje
Robot neni v Kdykoliv robot NENI v omezeném rezimu (nebo neni zahajen omezeny rezim), jsou
omezenem dualni digitalni vystupy NiZKE. Ptipojeni k externi logice
rezimu: Hodnoceni funkéni bezpecnosti plati pro to, co obsahuje robot UR. Informace a/nebo zafizeni.
Digitalni o integrované bezpecnostni funkci viz 6.
vystup
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UNIVERSAL ROBOTS 19. Tabulka s bezpeénostnimi funkcemi

Poznamky k
tabulce 1

1Komunikace mezi pfenosnym ovladacim terminalem, Fidici jednotkou a uvnitf robota (mezi klouby) jsou podle normy IEC
61784-3 pro bezpecnostni daje na trovni SIL 2.

2 Ovéreni nouzového zastaveni: tlagitko Estop na prenosném ovladacim terminalu je vyhodnoceno v ramci terminalu a
nasledné sdéleno’ bezpecénostni fidici jednotce prostfednictvim komunikace SIL2. Chcete-li ovéfit funkénost nouzového
zastaveni na prenosném terminalu, stisknéte na terminalu tlacitko Estop a zkontrolujte, zda dojde ke spusténi funkce
nouzového zastaveni. Tim se ovéfi, zda je nouzové zastaveni spravné napojeno na prenosny terminal, zda funguje tak,
jak ma, a zda je terminal propojen s fidici jednotkou

3Pokud je bezpecnostni funkce robota ,integrovana“ nebo ,propojena“ s externim pfisluSenstvim, zafizenimi nebo
logikou, vysledna integrovana bezpecnostni funkce méa PFH, které je souctem vSech hodnot PFH, v€etné& hodnoty PFH
bezpecnostni funkce robota.

4Kategorie zastaveni dle normy IEC 60204-1 (NFPA79). Pro nouzové zastaveni jsou podle normy IEC 60204-1 povoleny

pouze kategorie zastaveni 0 a 1.

+ Zastaveni kategorie 0 a 1 vedou k odpojeni pohonu, pfi¢emz kategorie zastaveni 0 je OKAMZITE a kategorie
zastaveni 1 je fizené zastaveni (napf. zpomaleni az do zastaveni a nasledné odpojeni pohonu).

« Zastaveni kategorie 2 je zastavka, pi které NENI odebran vykon pohonu. Zastaveni kategorie 2 je definovano
normou IEC 60204-1. Popisy STO, SS1 a SS2 jsou uvedeny v IEC 61800-5-2. U robott UR udrzuje kategorie
zastaveni 2 trajektorii a po zastaveni zachovava vykon pohont.

5Je tfeba pouzit bezpe&nostni funkce Cas zastaveni a Vzdalenost do zastaveni. Pfi pouZivani neni nutné provadét
pravidelné ovérovani Gcinnosti zastaveni.
8Pro vyhodnoceni integrované funkéni bezpeénosti pomoci externiho fidiciho systému pfiététe hodnotu PFH tohoto

bezpecnostniho vystupu k hodnoté PFH externiho bezpe¢nostniho fidiciho systému.
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19. Tabulka s bezpec¢nostnimi funkcemi UNIVERSAL ROBOTS

19.1. Tabulka Ta
Zména

nastaveni o L= " - PR . :
R Omezena konfigurace maze byt spusténa bezpecénostni rovinou/hranici (za¢ina ve vzdalenosti 2 cm
parametru

Omezené SF

od roviny a omezeného nastaveni je dosazeno do 2 cm od roviny) nebo pomoci vstupu pro spusténi
(omezeného nastaveni bude dosazeno do 500 ms). Kdyz jsou externi pfipojeni nizka, spusti se
Omezeny rezim. Omezena konfigurace znamena, ze VSECHNY omezené limity jsou AKTIVNI.
Omezeni neni bezpeénostni funkci, jedna se spiSe o zménu stavu ovliviiujici nastaveni nasledujicich Robot
limitt bezpecnostnich funkci: poloha kloubu, rychlost kloubu, limit pézy TCP, rychlost TCP, sila TCP,
hybnost, vykon, doba zastaveni a brzdna draha. Omezena konfigurace je prostfedkem
parametrizace bezpec€nostnich funkci v souladu s ISO 13849-1. VSechny hodnoty parametrd musi

byt zkontrolovany a je tfeba ovéfit, zda jsou vhodné pro konkrétni aplikaci robota.

Reset Ovliviiuje
ochranného PP PR y PR .
. . P¥i konfiguraci Bezpec¢nostniho resetu a prechodu externich pfipojeni z nizkych na vysoké se
opatrenl bezpecnostni zastaveni RESETUJE. Bezpecnostni vstup pro zahajeni resetovani funkce Robot
bezpecnostniho zastaveni.
tfipolohového - e " L .
aktiva&niho Kdyz Jsciu e'xternlv rJrI[‘JOJenI Vakttvacv:mho zirlzﬂer.u nizka, Sp?StI se'bezpecnostnl zast'avvenl’(SliZ).w 0
. . Doporuceni: pouzivejte s pfepinacem rezimu jako bezpecénostni vstup. Pokud neni pfepinac rezimu
zarizeni pouzit a pfipojen k bezpe¢nostnim vstuptim, pak bude rezim robota uréen uzivatelskym rozhranim.
Pokud je uzivatelské rozhrani v: Robot
* ,spusténém rezimu*, aktivacni zafizeni nebude aktivni.
* programovacim rezimu*, aktivacni zafizeni bude aktivni. Pro zménu rezimu pomoci
uzivatelského rozhrani je mozné pouzit ochranu heslem.
pr(ve.plnﬁace Pokud jsou externi pfipojeni nizka, je v platnosti provozni rezim (bézici/ automaticky provoz v
rezimd automatickém rezimu). Kdyz jsou vysoka, rezim se programuje nebo uci. Doporucujeme: pouziti s
aktivacnim zafizenim, napfiklad ovladacim terminalem UR e-series s integrovanym tfipolohovym
aktivacnim zafizenim. Robot
V rezimu uceni/programovani je zpocatku rychlost TCP i rychlost kolene omezena na 250 mm/s.
Rychlost Ize ruéné zvysit pomoci ,posuvniku rychlosti* v uzivatelském rozhrani ovladaciho terminalu,
ale po spusténi aktivacniho zafizeni se omezeni rychlosti znovu nastavi na 250 mm/s.
volnobé&hu

Doporuceni: Pouzivejte s tfipolohovym pfenosnym ovladacim terminalem a/nebo VSTUPEM
tfipolohového aktivacniho zafizeni. Pokud je VSTUP volnobéhu vysoky, robot vstoupi do rezimu

volnobéh pouze tehdy, pokud jsou spinény nasledujici podminky:
Robot
» Neni stisknuto tlacitko na tfipolohovém ovladacim terminalu

* VSTUP tfipolohového aktiva¢niho zafizeni bud’ neni nakonfigurovan, nebo neni stisknuto
tlacitko (VSTUP Nizky)
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19. Tabulka s bezpe&nostnimi funkcemi

19.2. Tabulka 2

Popis

Kooperativni
provoz*
Vydani 2011,
odstavec

5.10.2
*1S0 10218:2025

odstranila pojem
,Kooperativni

provoz®

Kooperativni
provoz
Vydani 2011,
odstavec

5.10.3
*1SO 10218:2025

odstranila pojem
LKooperativni

provoz*

Roboty UR splfiuji normu ISO 10218-1:2011 a pfislusné ¢asti normy ISO/TS 15066. Je dlilezité rozumét tomu, Ze vétsina

normy ISO/TS 15066 je zaméfena na integratory, nikoli na vyrobce robott. ISO 10218-1:2011, bod 5.10, popisuje Ctyfi

techniky spolupréce, jak je vysvétleno nize. Je dilezité si uvédomit, Ze se jedna o APLIKACI v AUTOMATICKEM rezimu.

Technika

Monitorované

Vysvétleni

Stav zastaveni, kdy je poloha drzena v klidu a je
monitorovana jako bezpec¢nostni funkce.
Zastaveni kategorie 2 je povoleno pro
automatické resetovani.

V pripadé resetovani a opétovného spusténi

provozu po bezpe¢nostnim monitorovaném

Roboty fady UR e-Series a UR series

Ochranné zastaveni robott UR je
monitorované bezpecnostni zastaveni.
V normé ISO 10218-1:2025 byl

odstranén termin ,monitorovana

bezpecnostni zastaveni viz ISO 10218-2 a ISO/TS 15066, bezpecnostni funkce zastaveni”. Existuji
zastaveni protoZe obnoveni nesmi zpUsobit nebezpecné pouze 3 ,mozZnosti pro kolaborativni
podminky. aplikace": rucni ovliadani (HGC),
POZNAMKA: Norma ISO 10218-2:2025 zménila | monitorovani rychlosti a odstupu (SSM)
tento termin na kategorii zastaveni 2 a omezeni vykonu a sily (PFL).
nasledovanou bezpecnostni funkci
monitorovaného klidového zastaveni.
Technika Vysvétleni UR e-Series
Jedna se v podstaté o individualni a pfimou osobni
kontrolu, kdyZ je robot v automatickém rezimu.
Zafizeni pro manualni vedeni musi byt umisténo v e L ;
Roboty UR neumozniuji manualni vedeni
blizkosti koncového efektoru a musi zahrnovat .
) o pro kolaborativni provoz.
- nasledujici prvky: S roboty UR je dodavan terminal pro
Manualni - tlacitko nouzového zastaveni a - . . Lo
manualni vedeni (volnobéh), ten je vSak
vedeni - tfipolohové aktivacni zafizeni a

- monitorovana bezpecnostni funkce zastaveni a

- nastavitelnou monitorovanou funkci bezpe¢né
rychlosti.

PoZadavky vcetné pouZiti funkce ,hold-to-run“ nebo
tfipolohové aktivace viz ISO 10218-2:2025, 5. 14.

ur¢en pro programovani v manualnim
rezimu, nikoli pro kolaborativni provoz

v automatickém rezimu.
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Kooperativni
provoz*
Vydani 2011,
odstavec

5.10.4
*1S0 10218:2025

odstranila pojem
,Kooperativni

provoz*

Kooperativni
provoz*
Vydani 2011,
odstavec

5.10.5
*1S0 10218:2025

odstranila pojem
,Kooperativni

provoz®

Technika

Bezpecnostni funkce
monitorovani
rychlosti a separace
(SSM)

Vysvétleni

SSM je robot udrzujici odstup od jakéhokoli
operatora (Clovéka). To se provadi pomoci
monitorovani vzdalenosti robotického systému od
bezpecnostni hranice, ¢imz je zajisténa
MINIMALNi OCHRANNA VZDALENOST.
Obvykle se to provadi pomoci citlivych ochrannych
prostiedkl (SPE), zejména bezpecnostniho
laserového skeneru, ktery detekuje naruseni
smérem k robotickému systému. Tento SPE
zpUsobuje

1. Dynamické zmény parametrdi pro

omezujici bezpe¢€nostni funkce; nebo

2. podminky monitorovaného
bezpecnostniho zastaveni.

Po zjisténi naruseni, pfi kterém doslo k opusténi
detekéni zény ochranného zafizeni, muze robot
a. pokracovat s ,vy$$imi“ normalni limity
bezpecnostni funkce v pfipadé 1 vyse;
b.  obnovit provoz v piipadé 2 uvedeném
vyse.
V pfipadé 2b, kdy dochazi k opétovnému spusténi
provozu po bezpecnostnim monitorovaném
zastaveni, viz 1ISO 10218-2:2011 a ISO/TS 15066
nebo ISO 10218-2:2025, 5.14, pfiloha M
a priloha N.

UR e-Series

Pro usnadné&ni SSM maji roboty UR
schopnost pfepinat mezi dvéma
sadami parametr(i pro bezpec¢nostni
funkce s konfigurovatelnymi limity
(normalnimi a omezenymi). Viz
Omezeny rezim.

Normalni provoz Ize obnovit, kdyZ neni
zjisténo zadné naruseni. Mize to byt
také zplsobeno bezpecnostnimi
rovinami / bezpe¢nostnimi hranicemi.
S roboty UR Ize snadno pouzit vice
bezpecnostnich zon. Napfiklad jedna
bezpecnostni z6na muze byt pouzita
pro ,omezena nastaveni“ a dalsi
hranice zény se pouziva jako vstup pro
ochranné zastaveni robota UR.
Omezené limity mohou také zahrnovat
snhizené nastaveni omezeni doby a
vzdalenosti zastaveni - pro omezeni

pracovniho a podlahového prostoru.

Technika

Omezeni
vykonu
a sily (PFL)

Vysvétleni

Jak dosahnout PFL je ponechano na vyrobci robotu.
Konstrukce robota a/nebo bezpecnostni funkce omezi
pfenos energie z robota na operatora. Pokud dojde k
prekroceni limitu parametrd, dojde k zastaveni.

Aplikace PFL vyzaduji posouzeni APLIKACE ROBOTA
jako celku (v¢etné koncového efektoru a obrobk, aby
zadny kontakt nemohl zplsobit zranéni. Provedena studie
hodnotila tlaky dostagujici pro NASTUP bolesti, nikoliv
zpusobeni zranéni.

Viz pfiloha A. Viz ISO/TR 20218-1 Koncové efektory nebo
ISO 10218-2:2025, 5.9.

UR e-Series

Roboty UR jsou roboty s omezenym
vykonem a silou, které jsou specialné
navrzeny pro kolaborativni aplikace
a pro pouZziti v jakékoli primyslové
robotické aplikaci.

Roboty UR maji bezpe¢nostni funkce,
které Ize pouzit k omezeni pohybu,
rychlosti, hybnosti, sily, vykonu a
dalSich parametr(i robota.

Tyto bezpecnostni funkce se pouzivaji
v aplikaci robota ke snizeni tlaku a sil
zplsobenych koncovym efektorem

a obrobky pfi narazu.
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