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Gratulujeme vdm k zakoupeni nového robota od spole¢nosti Universal Robots URS5.

Robota 1ze naprogramovat tak, aby pohyboval nastrojem a komunikoval s jinymi
stroji pomoci elektrickych signalti. Jednd se o rameno sloZené z trubic a kloubti z
extrudovaného hliniku. Pomoci naseho patentovaného programovaciho rozhrani
PolyScope 1ze robota snadno naprogramovat tak, aby pohyboval néstrojem po po-
Zadované trajektorii.

Co je obsahem baleni

Pokud si objednate kompletniho robota, obdrzite dvé krabice. Jedna obsahuje ra-
meno robota a ve druhé se nachdzi nasledujici polozky:

¢ Ovlddaci jednotka s pfenosnym ovlddacim termindlem;
* Montazni drzak pro ovladaci jednotku;

¢ Montézni drzdk pro pfenosny ovlddaci panel;

¢ Kli¢ k otevieni ovladaci jednotky;

* Sit'ovy kabel kompatibilni s va$im regionem;

* Kabel k nastroji;

e Kabel EUROMAP 67;

¢ Stylus s laserem;

¢ Certifikat provozni zkousky spole¢nosti UR;

e Tento navod.

Verze 3.4.1

ix UR5/CB3
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UNIVERSAL ROBOTS Vyhledani dalSich informaci

Dilezité bezpeénostni upozorneéni

Robot je cdstecné kompletované strojni zatizent, (viz 8.2) a kazda instalace robota tedy

vyzaduje posouzeni rizik. Veskeré bezpeénostni pokyny v kapitole 1 je nutné du-

sledné dodrzovat.

Jak Cist tuto prirucku

Tato prirucka obsahuje pokyny k instalaci a pouzivani robota. Sklada se z nasledu-

jicich ¢asti:

Instalacni pfirucka k hardwaru: Mechanicka a elektricka instalace robota.

Prirucka k rozhrani PolyScope: Programovani robota.

Rozhrani EUROMAP 67: Pouzivani rozhrani EUROMAP 67.

Pfirucka je uréena osobadm provadéjicim instalaci, které musi projit zdkladni Grovni

Skoleni v oblasti mechaniky a elektfiny. Je také uZite¢né, i kdyZ ne nezbytné, sezna-

mit se se zakladnimi koncepty programovani. Zvlastni znalosti robotti obecné ¢i

robott spole¢nosti Universal Robots nejsou vyzadovany.

Vyhledani dalsSich informaci

Webové stranky podpory (http://www.universal-robots.com/support)jsou

dostupné pro vSechny distributory spole¢nosti UR a obsahuji doplnujici informace,

napiiklad:

Dalsi jazykové verze této prirucky;

Aktualizace pfiru¢ky PolyScope po upgradu rozhrani PolyScope na novou
verzi.

Servisni pfiru¢ku s pokyny pro odstrafiovani potiZi, ddrZbu a opravy robota.
Prirucku pro skriptovdni uréenou pokrocilym uzivateltim.

Platformu URCAPS, kde 1ze zakoupit rtizné funkce a jiné technické moZznosti.

UR5/CB3

X Verze 3.4.1
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Instala¢éni p¥irucka k hardwaru






1.1 Uvod

Tato kapitola obsahuje dileZité bezpe¢nostni informace, které je osoba zajist' ujici
instalaci UR robotti pfed prvnim zapnutim robota povinna prostudovat a porozu-
mét jim.

Prvni ¢4sti této kapitoly jsou obecnéjsi a dalsi ¢asti obsahuji konkrétnéjsi technické
udaje relevantni pro nastaveni a naprogramovani robota.

Je dilezité dodrZzovat také veskeré pokyny k montédzi uvedené v dalsich kapitolach
a Castech této prirucky.

Kapitola 2 popisuje a definuje bezpe¢nostni funkce obzvlasté diilezité pro spoletné
aplikace. Pokyny a postupy popsané v této kapitole a ¢asti 1.7 jsou obzvlast’ dile-
Zité.

Zv14sté je tieba vénovat pozornost textim s vystraznymi symboly.

1.2 Platnost a odpovédnost

Kapitola neobsahuje informace o moZnostech konstrukce, instalace a provozu celé
aplikace robota ani o perifernich zafizenich, kterd by mohla ovlivnit bezpe¢nost
celého systému. Cely systém je tfeba zkonstruovat a nainstalovat v souladu s bez-
pecnostnimi poZadavky stanovenymi v normdach a pfedpisech zemé, ve které se
robot instaluje.

Osoby provadéjici instalaci robott UR nesou odpovédnost za dodrZeni platnych
bezpetnostnich zakont a pfedpisti v dané zemi a za vyloucent jakychkoliv zdvaz-
nych rizik v celé aplikaci robota.

Patfi sem napfiklad (vycet neni vycerpdvajici):

¢ Provést posouzeni rizik pro cely systém;

* Pripojit dalsi stroje a dodatecnd bezpecnostni zafizeni, pokud to vyplyva z
vysledkil posouzenti rizik;

* Nakonfigurovat sprdvné bezpe¢nostni nastaveni v softwaru;

* Zajistit, aby uZivatelé neupravovali bezpecnostni opatten;

e Oveéftit, zda je cely systém zkonstruovan a nainstalovan spravneé;

* Specifikovat ndvod k obsluze;

Copyright © 2009-2017 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

* Oznacit instalaci robota relevantnimi zna¢kami a umistit kontaktni tidaje na
integratora;
* Shromazdit veskerou dokumentaci v technickém souboru; véetné posouzeni

rizik a této p¥irucky.

Pokyny k vyhledani platnych norem a zdkontijsou uvedeny vhttp: //universal-robots.

com/support/
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1.4 Varovné symboly pouzité v tomto navodu

1.3 Omezeni odpovédnosti

Z&dné informace v této pifrucce tykajici se bezpetnosti nesmi byt vykladany jako

zaruka spolecnosti UR, Ze priimyslovy manipuldtor nezpiisobi zranéni ¢ posko-

zeni, a to ani v pfipadé, Ze budou dodrzeny vSechny bezpecnostni pokyny.

1.4 Varovné symboly pouzité v tomto navodu

V niZe uvedené tabulce se nachazi popisky specifikujici tirovné nebezpei pouZi-

vané této prirucce. Stejné bezpecnostni a varovné symboly se pouZzivaji na vyrobku.

> P B> PPk Pk

NEBEZPECi:
Oznacujf bezprostiedné nebezpe¢nou situaci ve vztahu k elektro-
instalaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést k usmrceni nebo

téZkému zranéni.

NEBEZPECi:
Oznacuji bezprostiedné nebezpecnou situaci, kterd (pokud na-

stane) by mohla vést k usmrceni nebo tézkému zranéni.

UPOZORNENI:
Oznacujf potencidlné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroin-
stalaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo

poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI:
Oznacuji potencidlné nebezpecnou situaci, kterd (pokud nastane)

by mohla vést ke zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI:
Oznacuje potencidlné nebezpec¢ny horky povrch, ktery pfi dotyku
miiZe zptsobit zranéni.

VYSTRAHA:
Oznacujf situaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést ke zranéni
osob nebo poskozeni zafizeni.

UR5/CB3
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1.5 VSeobecna upozornéni a varovani
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1.5 Vseobecna upozornéni a varovani

Tato ¢ast obsahuje obecnd upozornéni a varovani. Nékterd z nich se opakuji nebo

vysvétluji v jinych ¢astech prirucky. Ostatni upozornéni a varovani se nachazi v

raznych ¢astech prirucky.

NEBEZPECi:

Robota a veskeré elektrické vybaveni instalujte v souladu se speci-

fikacemi a upozornénimi v kapitolach 4 a 5.

UPOZORNENI:

1.

10.

11.

Zkontrolujte, zda jsou rameno a néstroj robota spravné a bez-
pecné ptisroubovany.

. Zajistéte, aby rameno robota mélo dostatek prostoru a mohlo

volné pracovat.

. Bezpecnostni opatfeni a/nebo parametry bezpe¢nostni kon-

figurace robota musi byt aplikovény tak, aby byla zajisténa
ochrana programatordi, pracovnikti obsluhy a v blizkosti se
nachézejicich osob, jak je definovano v posouzent rizik.

. PFi praci s robotem nenoste volné oble¢eni ani $perky. Dlouhé

vlasy méjte pfi praci s robotem stazené dozadu.

. Robota nikdy nepouZivejte, pokud je poskozeny.

. Pokud software nahldsi kritickou chybu, okamzité aktivujte

nouzové zastaveni, zapiste si podminky, které chybu vyvo-
laly, vyhledejte odpovidajici chybové kédy na obrazovce pro-
tokolu a kontaktujte dodavatele.

. Z&dné bezpectnostni vybaveni nepfipojujte k normalnimu

vstupu/vystupu. Pouzivejte pouze bezpetnostni rozhrani.

. Pouzijte spravnd nastaveni instalace (nap¥. montazni tthel ro-

bota, hmotnost TCP, posun TCP, bezpetnostni konfigurace).

Soubor instalace uklddejte a nacitejte spolu s programem.

. Funkci Freedrive (Impedance/Zpétné fizeni) lze pouzit

pouze v instalacich, ve kterych to posouzeni rizik umozZnuje.
Néstroje ani pfekazky nesmi mit ostré okraje ¢i mista, na kte-
rych mutze dojit ke skifpnuti. Zajistéte, aby vSechny osoby
byly mimo dosah robota.

Pfi pouzivani programovaciho panelu dejte pozor na pohyb
robota.

Pokud je systém v provozu, nevstupujte do bezpecnostniho
dosahu robota ani se robota nedotykejte.
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UNIVERSAL ROBOTS

1.5 VSeobecna upozornéni a varovani

11.

12.

13.

14.

V piipadé kolize se mtiZe uvolnit velké mnoZstvi kinetické
energie, kterd je vyrazné vyssi pfi vyssich rychlostech a vel-
kych nakladech. (Kinetickd energie = shmotnost - rychlost?)
Kombinace rtiznych stroji maze zvysit rizika nebo vytvofit
nova. Vzdy provadéjte celkové posouzeni rizik pro kompletni
instalaci. Pokud jsou potfebné rtizné tirovné vykonu bezpec-
nostnitho nebo nouzového zastaveni, vzdy si vyberte vyssi
aroven. Vzdy si prectéte ptirucky k veskerému vybaveni po-
uzivanému v instalaci.

Robota nikdy neupravujte. Upravy mohou vytvofit rizika,
které osoba provadéjici instalaci nemtze pfedpokladat. Ves-
kerou autorizovanou montaz je tfeba provadét podle nejno-
vé&j&i verze viech relevantnich servisnich p¥iru¢ek. SPOLEC-
NOST UNIVERSAL ROBOTS SE ZRIKA VESKERE ODPO-
VEDNOSTI, POKUD BUDE PRODUKT JAKYMKOLIV ZPU-
SOBEM POZMENEN NEBO UPRAVEN.

Pokud robota zakoupite s dal$im modulem (napf. s rozhra-
nim euromap67), vyhledejte modul v pfislusné piirucce.

UPOZORNENI:

1.

2.

Robot i ovlddaci jednotka generuji béhem provozu teplo. S ro-
botem pfi provozu nebo bezprosttedné po ukonceni provozu
nemanipulujte ani se jej nedotykejte. Chcete-li robota zchla-
dit, vypnéte jej a hodinu pockejte.

Nikdy nestrkejte prsty za vnitini kryt ovladaci jednotky.

VYSTRAHA:

1.

Pokud je robot zkombinovén se stroji (nebo pracuje se stroji),
které by jej mohly poskodit, dirazné doporucujme otes-
tovat vSechny funkce a program robota samostatné. Pro-
gram robota doporucujeme otestovat pomoci docasnych
bodti trasy mimo pracovni prostfedi ostatnich stroji. Spo-
le¢nost Universal Robots nenese odpovédnost za zaddné po-
Skozeni robota nebo jiného vybaveni zplisobené programo-
vacimi chybami nebo poruchami robota.

. Robota nevystavujte stdlym magnetickym polim. Velmi silna

magnetickd pole jej mohou poskodit.

UR5/CB3
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UNIVERSAL ROBOTS

1.6 Ugel pouziti

Roboti spole¢nosti UR jsou primyslovi a slouzi jako manipula¢ni néstroje a p¥islu-
Senstvi nebo jako ndstroje pro zpracovani ¢i piendseni soucdsti nebo produkti. Po-
drobnosti o podminkéch, za jakych by mél robot pracovat, naleznete v pfilohach B
aD.

Roboti spole¢nosti UR jsou vybaveni specidlnimi bezpe¢nostnimi funkcemi, které
jsou primdrné urceny pro provozni spolupréaci, kdy robot pracuje mimo oploceni
a/nebo s ¢lovékem.

Spoluprace s ¢lovékem je uréena pouze pro nerizikové aplikace, ve kterych celkova
aplikace, v¢etné néstrojti, pracovnich dilti, pfekdzek a dalsich strojti, v souladu s
vysledky posouzenti rizik konkrétni aplikace neobsahuje Zddna vyznamna rizika.

Jakékoliv pouziti nebo aplikace, které se odchyli od uré¢eného pouziti, bude pova-
Zovano za nepiipustné zneuziti. Patfi sem naptiklad (vycet neni vyerpdvajici):

¢ Pouziti v potencidlné vybusnych prostfedich;

¢ Pouziti ve zdravotnickych aplikacich a aplikacich s vysokymi poZadavky na

bezpecnost;

e Pouziti pfed provedenim posouzeni rizik;

¢ Pouziti tam, kde jsou vyhodnocené trovné vykonu nedostatecné;

¢ Pouziti tam, kde vykonnost bezpe¢nostnich funkci nenif postacujici;

¢ Pouziti jako pomticka k lezeni;

¢ Provoz mimo pfipustné provozni parametry.

1.7 Hodnoceni rizik

vvvvvv

Jednou z nejdtlezitéjsich véci, které musi osoba provadéjici instalaci provést, je po-
souzeni rizik. V mnoha zemich to vyZaduje zdkon. Samotny robot je netiplné strojni
zafizeni, bezpecnost instalace robota tedy zdvisi na tom, jak je robot integrovan
(napf. s nastrojem, prekdzkami a dal$imi stroji).

Osobam provddéjicim instalaci doporu¢ujeme provést posouzeni rizik pomoci no-
rem ISO 12100 a ISO 10218-2. Osoba zajist' ujici instalaci miize navic pouZit tech-
nické specifikace ISO/TS 15066 jako dodate¢né pokyny.

V posouzent rizik, provedeném osobou zajist'ujici instalaci, se musi zvaZzit veskeré
pracovni postupy po celou dobu Zivotnosti robota, véetné napiiklad nésledujicich:

* Vyuka robota béhem sestaveni a vyvoje instalace robota;
* Regeni pfipadnych problémt a tdrzba

* BéZny provoz instalace robota.

Posouzent rizik je nutno provést pfed prvnim zapnutim robotického ramene. Sou-
¢asti posouzeni rizik osobou zajist'ujici instalaci je identifikace spravného nasta-
veni bezpenostni konfigurace, jakoz i potieby dalSich tla¢itek nouzového zasta-
veni a/nebo dalsich ochrannych opatfeni pozadovanych pro konkrétni aplikaci ro-
bota.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Hodnoceni rizik

Urceni spravného bezpe¢nostniho nastavent je obzvlasté dilezitou soucasti vyvoje
spole¢nych robotickych aplikaci (tzv. spolupréce). Podrobnosti naleznete v kapi-
tole 2 a ¢asti IL.

Nékteré bezpecnostni funkce jsou zamérné navrzeny pro aplikace vyZzadujici spo-
lupréci ¢lovéka s robotem (kolaborativni tlohy) Tyto funkce jsou konfigurovatelné
prostfednictvim nastaveni bezpecnostni konfigurace a jsou obzvlast’ dilezité pti
feSeni specifickych rizik v rdmci posouzeni rizik, provedeného osobou zajist' ujici
instalaci:

* Omezovani sily a vykonu: VyuZivd se ke sniZeni upinaci sily a tlakd, ji-
miZ ptisobi robot ve sméru pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.
® Omezeni hybnosti: Vyuziva se ke sniZeni vysoké pfechodné energie a razo-
vych sil v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou sniZenim rychlosti robota.

® Omezeni polohy kloubu a TCP:VyuZivd se zejména ke sniZeni rizik spo-
jenych s urc¢itymi ¢astmi téla. Nap¥. aby se zabranilo pohybu smérem k oblasti

hlavy a krku p¥i nastavovani a programovani.

* Omezeni orientace ndstroje a TCP: VyuZivd se zejména ke sniZeni ri-
zik spojenych s urcitymi oblastmi a vlastnostmi néstroje a obrobku. Napi. aby
se zabranilo pfibliZzeni ostrych hran smérem k obsluze.

® Omezeni rychlosti: VyuZiva se zejména ke sniZeni rychlosti robotického
ramene. Napf. k poskytnuti ¢asu obsluze, aby se mohla vyhnout kontaktu s
ramenem robota.

Pouziti spravného nastaveni bezpetnostni konfigurace je povazovano za rovno-
cenné s ukotvenim robota na misté a pfipojenim bezpecnostniho zafizeni k bez-
pecnostnim vstuptim/vystuptim. Osoba zajist ujici instalaci musi zabranit zménam
bezpetnostni konfigurace neopravnénymi osobami, napf. pouzitim ochrany hes-

lem.
P#i posuzovani rizik u spole¢né aplikace robota (tzv. spoluprace), je obzvlasté du-
lezité zvazit nasledujict:

* Zavaznost jednotlivych potencidlnich kolizi;

¢ Pravdépodobnost vyskytu jednotlivych potencidlnich kolizi;

* MozZnost zabranéni jednotlivym potencidlnim kolizim;

Pokud je robot instalovan v aplikaci robota bez spoluprace, kde rizika nelze pfi-
meéfené odstranit nebo uspokojivé omezit pomoci vestavéné bezpeénostni funkce
(napf. pfi pouziti nebezpeénych néstrojl), pak musi posouzeni rizik provedené
osobou zajist'ujici instalaci obsahovat zaveér, Ze osoba zajist' ujici instalaci musi do-
plnit dals$i ochrannd opatfeni (napf. aktivacni zafizeni k ochrané osoby zajist' ujici
instalaci béhem nastavovéani a programovani).

Spole¢nost Universal Robots ur¢ila moznd vyznamna rizika uvedena v ndasledu-
jicim seznamu jako rizika, kterd musi osoba provadéjici instalaci zohlednit. Kon-

krétni instalace robota vSak mize predstavovat dalsi vyznamna4 rizika.

1. Zachyceni prsti mezi podstavcem a zdkladnou robota (kloub 0).

UR5/CB3
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1.8 Nouzové zastaveni UNIVERSAL ROBOTS

2. Zachyceni prstli mezi zdpéstim 1 a zapéstim 2 (kloubem 3 a kloubem 4).

3. Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty néstroje ¢i konektoru né-
strojt.

4. Probodnuti pokoZzky ostrymi okraji a ostrymi hroty na pfekazkach v blizkosti
trasy robota.

5. Pohmozdéniny zptisobené ndrazem robota.

6. Vymknuti nebo zlomenina kosti z diivodu ndrazu tézkého ndkladu na tvrdy
povrch.

7. Nasledky zptisobené uvolnénim upeviiovacich Sroubti ramene robota nebo
néstroje.
8. Pfedméty padajici z néstroje, napf. kvili Spatnému tchopu nebo preruseni
napajeni.
9. Chyby z diivodu rliznych tla¢itek nouzového zastaveni pro riizné stroje.
10. Chyby v dusledku neopravnénych zmén parametrti bezpecnostni konfigu-

race.

Informace o brzdnych dobédch a brzdnych drahédch naleznete v kapitole 2 a pii-
loze A.

1.8 Nouzové zastaveni

Veskery pohyb robota okamZité zastavite aktivaci tlac¢itka nouzového zastaveni.

Nouzové zastaveni se nesmi pouzivat jako opatfeni ke sniZenf rizik, ale jako sekun-

darni ochranné zafizeni.

Na zédkladé posouzeni rizik pouZzivani robota je tfeba stanovit, zda je nutno p¥ipojit
dalsi nouzové vypinace. Nouzové vypinace musi byt v souladu s IEC 60947-5-5, viz
vice v ¢asti 5.3.2.

1.9 Pohyb bez napajeni pohonu

Vyskyt nouzovych situaci je nepravdépodobny, dojde-li vsak k situaci, kdy je nutné
pohnout jednim ¢&i vice klouby robota ¢i je nutné nebo naopak nezddouci napéjeni
robota, existujf dva rtizné zptisoby, jak vynutit pohyb kloubti robota:

1. Vynucené zpétné fizeni: Zatlacenim nebo zataZenim za rameno robota silou
(500N). Kazda z brzd kloubt je vybavena tfeci spojkou, kterd umoZziiuje po-
hyb pfi vysokém krouticim momentu.

2. Rué¢ni uvolnéni brzdy: Vysroubujte Srouby M3, které upevriuji kryt kloubu, a
kryt kloubu sejméte. Uvolnéte brzdu zatlatenim pistu na malém elektromag-
netu podle nésledujictho zndzornéni.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.9 Pohyb bez napajeni pohonu

UPOZORNENI:

1. Rué¢ni manipulace s ramenem robota je pfipustnd pouze v pii-
padech naléhavé nouze, nebot’ tim muiZze dojit k poSkozeni
kloubi.

2. Pokud se brzda uvolni ru¢né, gravitace mtize zptsobit pad
ramene robota. Pfi uvolnéni brzdy vzdy podepfete robotické
rameno, ndstroj a obrobek.
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2.1 Uvod

Roboti spole¢nosti UR jsou vybaveni fadou integrovanych bezpe¢nostnich funkci
a také bezpecnostnich elektrickych rozhrani, kterd slouzi k pfipojeni dal$ich strojit
a dodate¢nych ochrannych zafizeni. Veskeré funkce a rozhrani jsou sledovany v
souladu s normou EN ISO13849-1:2008 (certifikaty naleznete v kapitole 8) s tirovni
vykonu d (PLd).

NEBEZPECI:

Pouziti jinych parametrti bezpe¢nostni konfigurace nez téch, které
jsou definovany na zakladé posouzeni rizik osobou zajist'ujici in-
stalaci, mtiZe mit za ndsledek nebezpeci, kterd nejsou piimérené
odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostate¢né omezena.

Konfigurace bezpe¢nostnich funkci, vstupti a vystuptl v uZivatelském rozhrani je
popsana v kapitole 10 v ¢asti II. V kapitole 5 naleznete popis zptisobu pfipojeni
bezpecénostnich zafizeni k elektrickému rozhrani.

POZNAMKA:

1. Pouziti a konfigurace bezpe¢nostnich funkei a rozhrani musi
byt provedeno na zdkladé posouzeni rizik osobou zajist'ujici
instalaci pro konkrétni aplikaci robota, viz ¢ast 1.7 v kapi-
tole 1.

2. Pokud robot odhali poruchu nebo naruseni bezpe¢nostniho
systému, napft. jeden z kabeld v okruhu nouzového zastaveni
je preruSen nebo byl poskozen snima¢, pfipadné bylo naru-
Seno omezeni bezpe¢nostni funkce, zahéji se zastaveni kate-
gorie 0. Maximdlni doba zastaveni (v nejhorsim piipadé) od
vyskytu chyby do zastaveni robota je uveden na konci této
kapitoly. Tato doba by méla byt brdna v tvahu v rdmci po-

souzeni rizik osobou zajist'ujici instalaci.

Robot obsahuje fadu bezpecnostnich funkci, které lze pouzit k omezeni pohybu
kloubt a stfedového bodu ndstroje (TCP). TCP je stftedovy bod vystupni patky dopl-
nény posunem TCP.

Mezi omezujici bezpecnostni funkce patfi:
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Ohranicujici bezpeénostni funkce

Ohranicujici Popis

bezpeénostni funkce

Poloha kloubu Min. a max. thlova poloha kloubu

Rychlost kloubu Max. tthlové rychlost kloubu

Poloha TCP Roviny v kartézském prostoru omezujici polohu TCP robota
Rychlost TCP Max. rychlost TCP robota

Sila TCP Max. tla¢na sila TCP robota

Hybnost Max. hybnost ramene robota

Vykon Max. mechanicky vykon ramene robota

2.2 Doby zastaveni bezpecnostnim systémem

Doba zastaveni bezpe¢nostnim systémem je doba od vzniku zdvady nebo naruseni
bezpecénostnich funkci do tplného zastaveni robota a zapnuti mechanické brzdy.

Je-li bezpec¢nostni aplikace z4visld na dobé zastaveni robotu, je tfeba vzit v tvahu
maximélni dobu zastaveni uvedenou v tabulce. Napi. pokud zdvada robotu vede
k zastaveni kompletni vyrobni linky, kdy je tfeba okamzité po zastaveni provést
urditd opatfeni, musi se zohlednit maximalni doba zastaveni.

Tato méfeni se provadéji s nasledujici konfiguraci robota:

¢ Vysunuti: 100% (rameno robota je pIné vysunuto vodorovné).

* Rychlost: Omezeni rychlosti TCP bezpe¢nostnim systémem se nastavuje na
uvedeny limit.

¢ Naklad: maximalni zatiZeni robota pfipojeného k TCP (5 kg).
Maximalni doba zastaveni (v nejhorsim ptipadé) pro kategorii zastaveni® 0 v pfi-

padé narusSeni bezpe¢nostnich limiti nebo rozhrani je uvedena v néasledujici ta-
bulce.

Omezeni rychlosti TCP  Maximalni ¢as zastaveni

1.0m/s 450 ms
1.5m/s 500 ms
2.0m/s 550 ms
1.5m/s 600 ms
3.0m/s 650 ms

2.3 Ohranicujici bezpecnostni funkce

Pokud se rameno robota pfibliZi k bezpe¢nostni mezni hodnoté, software pro po-
krocilé ovladani trasy snizi rychlost a/nebo spusti nouzové zastaveni. K naruseni
meznich hodnot tedy dojde jen ve vyjimeénych p¥ipadech. Pokud se vsak mezni

hodnota narusi, bezpe¢nostni systém provede zastaveni kategorie 0.

IKategorie zastaveni jsou v souladu s normou IEC 60204-1, vice podrobnosti viz slovnik.
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2.4 Bezpecnostni rezimy UNIVERSAL ROBOTS

Nejhorsi
Ohranicujici Pfesnost  Detekéni ¢as Cas na odstranéni  Reakeni ¢as
bezpetnostni funkce energie
Poloha kloubu 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Rychlost kloubu 1.15°/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Poloha TCP 20mm 100 ms 1000 ms 1100 ms
Orientace TCP 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Rychlost TCP 50 mm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Sila TCP 25N 250 ms 1000 ms 1250 ms
Hybnost 3kgm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Vykon 10W 250ms 1000 ms 1250 ms

Systém je povaZovan za odpojeny od zdroje napéti pokud napéti 48 V sbérnice do-

sdhne nizsiho elektrického potencidlu nez 7,3 V. Doba odpojeni od napéti je dobou
od zjisténi udalosti do odpojeni systému od napéti.

UPOZORNENI:

Funkce omezujici silu ma dvé vyjimky, které je tfeba pfi navrho-
vani pracovni buriky robota brat v tivahu. Jsou zndzornény na ob-
razku 2.1. Kdyz se robot natahuje, mtize kolenni kloub vyvinout
velkou silu v radidlnim sméru (pry¢ od zdkladny), zarover vsak
pfi pomalé rychlosti. A podobné je tomu i u kratkého zvedaciho
ramene. Pokud je néstroj blizko zdkladny a pohybuje se tangen-
cidlné (kolem) zdkladny, muaZe vyvinout velkou silu, avSak rov-
néZ pfi malé rychlosti. Rizik{im skifpnuti se lze vyhnout naptiklad
tim, Ze se odstrani v téchto oblastech pfekazky, robot se umisti ji-
nym zptisobem nebo se pouzije kombinace bezpe¢nostnich rovin
a meznich hodnot kloubt, ¢imz dojde k odstranéni rizik tim, Ze se

zamezi pohyb robota do této oblasti pracovniho prostoru.

UPOZORNENI:

Pokud se robot pouZivd v manudlnich aplikacich s linedrnimi po-
hyby, musi byt mezni rychlost kloubu pro zdkladnu a ramenni
klouby nastavena na maximalné 40 stupnt za sekundu, pokud na
zékladé posouzeni rizik neni pfijatelnd rychlost nad 40 stupnii za
sekundu. Timto se zabrani rychlym pohybtim lokte robotu v bliz-
kosti singularit.

2.4 Bezpecnostni rezimy

Bézny a Omezeny rezim Bezpetnostni systém obsahuje dva konfigurovatelné
bezpecénostni rezimy: BéZnyj | a Omezeny. Bezpe¢nostni mezni hodnoty 1ze nakonfi-
gurovat pro kazdy z téchto rezim@i. Omezeny rezim je aktivni, pokud poloha TCP
robota prekrocila spoustéci rovinu Omezeného reZimu nebo pokud je spustén pomoci

bezpecnostniho vstupu.
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UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Bezpecénostni rezimy

Obrézek 2.1: Ur¢itym oblastem pracovniho prostoru je tfeba vénovat pozornost v souvislosti s riziky
skiipnuti z dtivodu fyzickych vlastnosti ramene robota. Jedna oblast je definovédna pro radidlni pohyb,
kdy se zapésti 1. kloubu nachdzi ve vzdélenosti alesport 750 mm od zdkladny robota. Druha vzdélenost
je v rdmci 200 mm od zdkladny robota pfi pohybu tangencidlnim smérem.

Na strané spoustéci roviny Omezeného reZzimu, na které je definovédna sada meznich
hodnot Bézného rezimu, se nachédzi oblast 20 mm, ve které je akceptovéna sada
meznich hodnot omezeného rezimu. Pokud je Omezeny rezim spustén bezpecnost-

nim vstupem, jsou po dobu 500 ms pfijimany obé sady meznich hodnot.

Rezim Obnovy Pokud je narusena bezpetnostni mezni hodnota, je tfeba bezpe¢-
nostni systém restartovat. Pokud se systém nachdzi mimo bezpe¢nostni mezni hod-
notu jiz pfi spusténi (napf. mimo mezni hodnotu polohy kloubu), aktivuje se spe-
cidlni rezim Obnovy. V rezimu Obnovy neni moZzné spoustét programy pro robota,
ale lze ru¢né pfesunovat rameno robota zpét do rozsahu meznich hodnot bud’ po-
moci reZimu Freedrive nebo pomoci karty Pohyb v rozhrani PolyScope (viz ¢ast 11
,Prirucka k rozhrani PolyScope”). Bezpetnostni mezni hodnoty reZzimu Obnovy
jsou:

Ohranicujici bezpecnostni funkce Limit

Rychlost kloubu 30°/s
Rychlost TCP 250 mm/g
Sila TCP 100N
Hybnost 10kgm/s
Vykon SOW

V pfipadé naruseni téchto meznich hodnot bezpe¢nostni systém provede zastaveni
kategorie 0.
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UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENI:

Mezni hodnoty pro polohu kloubu, polohu TCP a orientaci TCP jsou v
rezimu Obnovy vypnuty. Pfi pfesunu ramene robota zpét do roz-
sahu meznich hodnot bud’te opatrni.

2.5 Bezpecnostni elektricka rozhrani

Robot je vybaven fadou bezpecnostnich elektrickych vstupti a vystupti. Veskeré
bezpetnostni elektrické vstupy a vystupy jsou dvoukanalové. Jsou bezpecné pfi
nizkém signdlu, napf. nouzové zastaveni neni aktivni, pokud jsou signdly vysoké
(+24 V).

2.5.1 Bezpecnostni elektrické vstupy

NiZe uvedend tabulka podédva pfehled o elektrickych vstupech souvisejicich s bez-
pecnosti.

Bezpecnostni vstup Popis

Nouzové zastaveni (Vyhrazeny vstup). Provede zastaveni kategorie 1, coz
robota lze pfenést na ostatni stroje pomoci vystupu systémo-

vého nouzového zastaveni pii konfiguraci.

Tla&itko nouzového

zastaveni

Nouzové zastaveni

systému

Bezpecné zastaveni
Reset bezpe¢ného

zastaveni

Omezeny rezim

3polohovy pfepinac:

Provozni rezim

(Tlacitko pfenosného ovladaciho termindlu). Provede
zastaveni kategorie 1, coZ lze pfenést na ostatni stroje
pomoci vystupu systémového nouzového zastaveni pti
konfiguraci.

(Konfigurovatelny vstup). Provede se zastaveni kate-
gorie 1. Aby nedoslo k zablokovdni, tento signal ne-
bude pienesen na jiné stroje pomoci vystupu systémo-
vého nouzového zastavent.

(Vyhrazeny vstup). Provede se zastaveni kategorie 2.
(Konfigurovatelny vstup). Robot opusti stav ochranné
zastaven p¥i hrané na vstupu resetovani ochranného za-
staveni.

(Konfigurovatelny vstup). Bezpe¢nostni systém piejde
do meznich hodnot Omezeného rezimu.
(Konfigurovatelny vstup). Funguje jako vstup bezpe¢-
nostniho zastaveni v pfipadé vysoké drovné vstupu
provozniho rezimu.

(Konfigurovatelny vstup). Provozni reZim se vyuZziva

pti konfiguraci 3polohového aktiva¢niho zafizeni.

Zastaveni kategorie 1 a 2 zpomali robota pfi zapnutém pohonu, coZ robotovi umozni
se zastavit bez odchyleni se z aktualni trasy.

Sledovani bezpecnostnich vstupll Zastaveni kategorie 1 a 2 jsou monitorovana
bezpetnostnim systému ndsledujicim zptisobem:

1. Bezpecnostni systém monitoruje, Ze brzdéni za¢ne do 24 ms, viz obrazek 2.2.

Verze 3.4.1

I-15 UR5/CB3

Copyright © 2009-2017 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2017 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Bezpecnostni elektricka rozhrani

\ [rad/s]

Max joint -
speed in
normal
mode

time

>

i
0.024 0.524 [s]

Obréazek 2.2: Zelena oblast pod rampou predstavuje povolené rychlosti pro kloub béhem brzdéni. V
dobé 0 je udélost (nouzové nebo bezpecnostni zastaveni) detekovana na bezpe¢nostnim procesoru. Ke
zpomaleni dochazi za 24 ms.

2. Pokud se kloub pohybuije, je jeho rychlost monitorovéna, aby nikdy nebyla
vy$si, neZ je rychlost dosaZend konstantnim zpomalovanim z maximalni mezni
hodnoty rychlosti kloubu pro BéZnyj rezim na 0rad/s za 500 ms.

3. Pokud je kloub neaktivni (jeho rychlost je nizsi nez 0,2 rad/s), monitoruje se,

zda se nepohybuje vys$si rychlosti nez 0,05 rad od polohy, ve které se nachazel,
kdyz byla naméfena rychlost niz$i nez 0,2 rad/s.

Kromé toho bezpec¢nostni systém u zastaveni kategorie 1 monitoruje, zda je robo-
tické rameno v klidu, vypnuti probéhne do 600 ms. Po piijeti vstupniho signalu
bezpetnostniho zastaveni je robotickému rameni navic dovoleno se zadit znovu
pohybovat aZ za kladnou hranou vstupniho signalu resetovani bezpe¢ného zasta-
veni. Pokud nenf splnéna nékterd z vyse uvedenych podminek, bezpeénostni sys-
tém provede zastaveni kategorie 0.

Ptechod na Omezenij rezim vyvolany vstupnim signdlem omezeného reZimu je mo-
nitorovan nésledovné:

1. Bezpecnostni systém prijme sady meznich hodnot jak pro BéZny, tak pro Ome-
zeny rezim po dobu 500 ms po vysldni vstupniho signdlu omezeného rezimu.

2. Po uplynuti 500 ms jsou platné jiZ jen mezni hodnoty Omezeného reZimu.

Pokud neni splnéna nékterd z vyse uvedenych podminek, bezpetnostni systém
provede zastaveni kategorie 0.

Bezpet¢nostni systém provadi zastaveni kategorie 0 v souladu s nésledujici tabul-
kou. Krajni reakéni doba je doba potfebnd k zastaveni robota a jeho odpojeni od
napéti (vybiti na elektricky potencial nizsi nez 7,3 V), pokud je spustén pii nejvyssi
rychlosti a pfi plném zatiZeni.

UR5/CB3
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Nejhorsi
Vstupova bezpecnostni Detekéni¢as  Cas na odstranéni — Reakéni ¢as
funkce energie
Nouzové zastaveni 250 ms 1000 ms 1250 ms
robota
Tla¢itko nouzového 250 ms 1000 ms 1250 ms
zastaveni
Nouzové zastaveni 250 ms 1000 ms 1250 ms
systému
Bezpecné zastaveni 250ms 1000 ms 1250 ms

2.5.2 Bezpecnostni elektrické vystupy

NiZe uvedena tabulka podavéa pfehled o elektrickych vystupech souvisejicich s bez-

pecnosti.

Bezpecnostni vystup Popis

Nouzové zastaveni Nizkd hodnota logického signdlu nastavd v piipadé

systému nizkého logického vstupniho signélu Nouzové zastaveni
robota nebo v piipadé stisku tla¢itka nouzového zasta-
veni.

Robot se pohybuje Pokud je tento logicky signal vysoky, Zadny kloub ra-
mene robota se nepohne o vice nez 0,1 rad.

Robot se nezastavuje Vysoka logickd hodnota logického signalu nastava v
pfipadé zastaveni robota z divodu nouzového nebo
bezpecnostniho zastaveni. Jinak je logickd hodnota
nizka.

Omezeny rezim Logickd hodnota je nizka, pokud je bezpeénostni sys-
tém v Omezeném reZimu.

Mimo Omezeny reZim Vystup Omezeného reZimu negovany.

Pokud bezpecénostni vystup neni spravné nastaven, bezpe¢nostni systém provede
zastaveni kategorie 0 s nasledujicimi reakénimi ¢asy (pro nejhorsi pripad):

Bezpecnostni vystup Nejhorsi reakéni ¢as

Nouzové zastaveni sys- 1100ms

tému

Robot se pohybuje 1100 ms
Robot se nezastavuje 1100 ms
Omezeny reZim 1100 ms
Mimo Omezeny reZim 1100 ms
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Robota pfepravujte v ptivodnim obalu. Balici materidly uchovavejte na suchém

misté; pozdéji mozna bude nutné robota zabalit a pfesunout.

Pfi pfesunu trubic ramene robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice
soucasné. Robota piidrzte na misté, dokud nebudou bezpecné utaZeny vSechny
montazni srouby v zdkladné robota.

Ovladaci jednotku je tfeba zvedat pomoci drzadla.

UPOZORNENI:

1. Pfi zveddni vybaveni nepfetéZujte svd zadda nebo jiné casti
téla. Pouzivejte vhodné zdvihaci zafizeni. Je tfeba dodrzovat
veskeré regiondlni i ndrodni pokyny pro zvedani. Spole¢nost
Universal Robots nemtiZze byt zodpovédna za jakékoliv skody
zplisobené béhem ptepravy.

2. MontédZ robota provadéjte v souladu s pokyny k montazi v
kapitole 4.
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4.1 Uvod

Tato kapitola p¥indsi zédkladni informace potfebné pro montdz riznych soucasti
systému robota. Je tfeba dodrZovat pokyny k elektrické instalaci v kapitole 5.

4.2 Pracovni prostor robota

Pracovni prostor UR5 robota ma dosah 850 mm od kloubu zékladny. Pfi vybéru
mista pro montaz robota je nezbytné dbét na valcovy prostor bezprostfedné nad
a pod zakladnou robota. Neni-li to nutné, nepouZivejte ndstroj v blizkosti valco-
vého prostoru, protoZe v takovém pi¥ipadé dochazi k velmi rychlému pohybu kloubti
u robota i pfi pomalém pohybu néstroje. To zptisobi, Ze robot pracuje neefektivné

a je slozité provést posouzeni rizik.

Dopfedu Se sklonem

4.3 Montaz

Y

Rameno robota K montazi ramene robota slouZi ¢tyti Srouby M8 a ¢tyfti otvory
8.5mm v zdkladné. Doporuceny utahovaci moment pro tyto Srouby je 20 N m. Pro
potiebu velmi pfesného nastaveni polohy ramene robota jsou k dispozici dva ot-
vory I8 s ¢epy. Jako prislusenstvi Ize rovnéZz zakoupit presny protilehly kus k za-
kladné. Mista vyvrtani otvor(i a montéZe Sroubti jsou zndzornéna na obrazku 4.1.

Robota postavte na dostate¢né pevny povrch, ktery vydrZi alespori desetindsobek
plné sily to¢ivého momentu kloubu zékladny a unese alesponl pétinasobek hmot-
nosti ramene robota. Povrch také nesmi vibrovat.

Pokud je robot namontovén na linedrn{ ose nebo na pohyblivé plosingé, musi byt
zrychleni pohyblivé montazni zdkladny velmi nizka. Vysoké zrychleni miize zpt-
sobit, Ze se robot zastavi, protoZe bude zrychleni povaZovat za néraz.
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UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Montaz

NEBEZPECI:
Zkontrolujte, zda je rameno robota spravné a bezpecné pfisroubo-
véno. Montédzni povrch musi byt pevny.

VYSTRAHA:
Pokud bude robot po delsi dobu vystaven vodé, mtZe se poskodit.
Robot nesmi byt umistén ve vodé nebo ve vlhkém prostfedi.

Néastroj Piiruba nastroje robota je vybavena ¢tyfmi zavitovymi otvory M6, které
slouzi k upevnéni nastroje k robotovi. Srouby M6 je nutné utdhnout na 9N m. Pro
potiebu velmi pfesného nastaveni polohy néstroje je k dispozici otvor J6 s ¢epem.

Mista vyvrtdni otvort a montaZe Sroubti jsou zndzornéna na obrazku 4.2.

NEBEZPECi:
1. Zkontrolujte, zda je néstroj spravné a bezpecné prisroubovan.

2. Zkontrolujte, zda je nastroj sestaven tak, aby nemohlo dojit k

nebezpecné situaci z diivodu padajicich soucasti.

Ovladaci jednotka Ovladdaci jednotku lze zavésit na zed’ nebo umistit na zem.
K zajisténi dostate¢ného priitoku vzduchu je nutny volny prostor 50 mm na vsech
strandch. Zakoupit 1ze drzaky pro montdz navic.

Pfenosny ovladaci terminal/panel Pfenosny ovlddaci termindl 1ze zavésit na
zed’ nebo na ovladaci jednotku. Pro montdz pfenosného ovladaciho terminalu Ize
zakoupit drzaky navic. Zajistéte, aby nikdo nemohl zakopnout o kabel.

NEBEZPECi:

1. Zajistéte, aby se ovladaci jednotka, pfenosny ovladaci termi-
nél a kabely nedostaly do kontaktu s tekutinami. Vlhka ovla-

daci jednotka mtZe zptisobit smrt.

2. Ovladaci jednotka ani pfenosny ovlddaci terminél nesmi byt
vystaveny prasnému nebo vlhkému prostfedi, ve kterém by
hrozilo pfekroceni hodnoty ochranného kryti IP20. Zvlastni

pozornost vénujte prostiedi s vodivym prachem.

UR5/CB3
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Surface on which the robot is fitted. It should be flat within +0.05mm

S

+

L
Outer diameter of robot | 8.5
mounting flange =771 TTTel OR

/4R ) M8T 12 (4)

?132 40,5
D149

Obrazek 4.1: Otvory pro montaZz robota. PouZijte ¢tyfi Srouby M8. VSechny miry jsou uvedeny v mm.
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Obrézek 4.2: Vnéjsi pfiruba nastroje, ISO 9409-1-50-4-M6. Na tomto misté je upevnén ndstroj na konci
robota. Vechny miry jsou uvedeny v mm.
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4.4 Maximalni naklad

Maximélni povoleny naklad ramene robota zavisi na posunu téZisté, viz obrazek 4.3.

vvvvvvvv

Néklad [kg]
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() 100 200 300 400 500 600
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5.1 Uvod

Tato kapitola obsahuje popis veskerého elektrického rozhrani ramena robota a ovla-
daci jednotky.

Rtizna rozhrani jsou rozdélena do péti skupin s riznymi ti¢ely a vlastnostmi:

e V/V rozhrani ovladace

V/V rozhrani néstroje

Ethernet

Pripojeni k siti

* Pfipojeni robota
Termin ,vstupy/vystupy” odkazuje na digitalni i analogové ovlddaci signdly p¥i-
chézejici z rozhrani nebo odchézejici do rozhrani.

Elektrické signaly prochézejici rozhranim E67 jsou popsany v ¢asti I1I.

Téchto pét skupin je popsano v nésledujicich ¢astech. U vétsiny typt vstupt/ vystupt

jsou uvedeny piiklady.

Varovani a upozornéni v nasledujici ¢asti jsou relevantni pro vsech pét skupin a je
nutné je dodrZovat.

5.2 Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni

Po vytvofeni a nainstalovani robotické aplikace je nutné dodrzovat nasledujici va-
rovani a upozornéni. Varovani a upozornéni plati i pro servisni zasahy.

NEBEZPECi:

1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signély k programovatel-
nému logickému automatu (PLC), ktery neni v rdmci sprdvné
bezpetnostni trovné bezpetnostnim PLC. Nerespektovani
tohoto varovani mfize mit za nasledek zdvazné poranéni
nebo umrti, nebot’ miiZze dojit k potlaceni funkci bezpeénost-
niho vypnuti. Je dtlezité oddélit signaly bezpecnostniho roz-
hrani od signalti normélniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpecnostni signdly jsou vytvofeny jako redun-
dantni (dva nezavislé kandly). UdrZujte oba kandly nezévislé,
aby jedind chyba nemohla vést ke ztraté funkce bezpecnosti.

3. Nékteré vstupy/vystupy uvnitf ovladdaci jednotky je
mozné nakonfigurovat bud’ na normdlni, nebo bezpecné

vstupy/vystupy. Prostudujte celou ¢ast 5.3.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.2 Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni

NEBEZPECi:

1. Uijistéte se, Ze veskeré zafizeni, které se nesmi dostat do kon-
taktu s vodou, ztistane suché. Dostane-li se do vyrobku voda,
zastavte jeho chod, odpojte veSkeré napdjeni a kontaktuje
svého dodavatele.

2. Pouzivejte pouze originalni kabely doddvané s robotem. Ne-
pouZivejte robota k aplikacim, p¥i kterych dochazi k ohybani

kabelti. V pfipadé potteby delSich nebo pruznéjsich kabelt
kontaktujte svého dodavatele.

3. Zaporné pripojky jsou oznaceny jako ,GND” (kostra) a jsou
pfipojeny ke Stitu robota a ovladaci jednotky. Veskeré uve-
dené ptipojky GND slouZi pouze k napdjeni a signalizaci. Na
PE (ochranné uzemnéni) pouzijte Sroubové spoje velikosti M6
v ovladaci jednotce, které jsou oznateny symboly uzemnéni.
Jmenovity proud zemnictho vodi¢e bude miniméalné roven
nejvyssimu proudu v systému.

4. Pfi instalaci kabeli rozhrani do vstupfli/vystupli robota
dbejte zvysené opatrnosti. Kovovd deska v dolni ¢asti je ur-
¢ena pro kabely rozhrani a konektory. Nez za¢nete vrtat
diry, desku odmontujte. Pfed zpétnou montdzi desky di-
kladné odstratite vSechny Spony. Nezapomerite pouZit tés-

néni spravné velikosti.

VYSTRAHA:

1. Robot m4 atestaci v souladu s mezindrodnimi normami IEC
pro oblast EMC (elektromagnetické kompatibility). Rusivé
signdly, které prekracuji mez definovanou ve specifickych
norméch IEC, mohou u robota zptlisobit neo¢ekdvané cho-
vani. Velmi vysoké meze signalti ¢i nadmérna expozice mo-
hou robota trvale poskodit. K problémtim v oblasti EMC do-
chézi obvykle pii svafovdni a béZzné jsou uvedeny v pro-
tokolu chybovou zprdvou. Spole¢nost Universal Robots ne-
muiiZze byt zodpovédnd za vsechny Skody zptisobené pro-
blémy v oblasti elektromagnetické kompatibility.

2. V/V kabely vedouci od ovlddaci jednotky k jinému stroji
nebo tovarnimu vybaveni nesmi byt delsi nez 30 m, pokud

N

nebyly provedeny rozsifené testy.
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POZNAMKA:
Veskera napéti a proudy jsou DC (stejnosmérné), pokud neni spe-
cifikovano jinak.

5.3 V/V rozhrani ovladace

V této kapitole je vysvétleno, jak pIipojit zafizeni ke vstuptim/vystuptim uvnit#
ovladaci jednotky. Tyto vstupy/vystupy jsou extrémné flexibilni a je moZzné je po-
uZzit pro Sirokou skélu rtiznych zafizeni; véetné pneumatickych relé, PLC a tlacitek
nouzového zastaveni.

Ilustrace nize ukazuje uspofddani elektrického rozhrani uvnitt ovladaci jednotky.

Safety Remote Power Ci Inputs Ci Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
N 24v (M| [12v |H| PWR || |24V | ||24V (H| (ov [H|| oV || [24V |H||24V |H| |OV [H|( oV |H AG |H
?Z{ £/0 (Il (GND (M| [GND (| |Cl0 [IH||CI4 || |COO|M||CO4|H| [DI0 |I||Di4 (| [DOO | ||DO4 | M g. A0 |H
§>,24V | |ON (M| |24V [H| [24v (H|[24V [H| |ov |H||/ov |H| (24V (H|[24V (H| |ov (H| oV (H %’ AG (H
5 |ENN || |[OFF|M| (ov |H| |CI1 |H||CI5 |H| [cO1|H|[cO5/H| |DI1 |H||DI5 |H| (DO1|H|(DOS5 | W <|A1 (W

24v ([ 24v |H|[24v |H| [ov (H|{ov [H]| |24V |H||24V |H| (ov |H| oV |H AG |H
(75.,- Sio |l Cl2 [H||Cl6 || |CO2|H||CO6|H| [DI2 [l||Dic (| [DO2 |l ||DO6 |H ﬁ ACO |l
§24V u 24v |H|[24v |H| [ov (H|{ov [H]| |24V |H||24V |H| oV |H| oV |H g AG |H
ﬁ S CI3 (H||CI7 |H| |CO3|H||CO7|H| [DI3|H||DI7 (| DO3 | ||DO7 |H 3 AO1 |l

Nutné je dodrzovat vyznam jednotlivych barev, viz niZe.
Zluta s Cervenym textem Vyhrazené bezpecnostni signély

Zluta s ternym textem  Konfigurovatelné pro tcely bezpe¢nosti

Sedd s ¢ernym textem Vicetcelové digitalni vstupy/vystupy
Zelend s Cernym textem  Vicetcelové analogové vstupy/vystupy

»Konfigurovatelné” vstupy/vystupy lze v rozhrani GUI nakonfigurovat bud’ jako
bezpetnostni vstupy/vystupy, nebo vieobecné vstupy/vystupy. Vice informaci na-
leznete v kapitole II.

Pouzivani digitalnich vstupti/vystupt je popsdno v nésledujicich dil¢ich ¢astech.

Dbejte na dodrzovani pokynti uvedenych v ¢asti popisujici spole¢né specifikace.

5.3.1 Bézné specifikace vsech digitalnich vstupt/vystupt

Tato ¢ast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitdlnich
vstuptli/vystupti ovladaci jednotky.

* Bezpecnostni vstupy/vystupy.

¢ Konfigurovatelné vstupy/vystupy.

¢ Vicetcelové vstupy/vystupy.
Je velmi dileZité, aby byli roboti znacky UR nainstalovani podle elektrickych spe-
cifikaci, které jsou stejné pro vSechny tfi riizné druhy vstupd.

Digitalni vstupy/vystupy lze napdjet z vnitfniho 24V zdroje napédjeni nebo z ex-

ternfho zdroje napdjeni nakonfigurovdnim svorkovnice oznacené ,Power”. Tento

Verze 3.4.1

1-29 UR5/CB3

Copyright © 2009-2017 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2017 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 5.3 V/V rozhrani ovladace

blok sestava ze ¢tyf termindlti/svorek. Horni dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou
uzemnéné z vnitfntho 24V zdroje napajeni. Spodni dvé svorky (24V a 0V) v bloku
slouzi jako 24V vstup pro napéjeni vstupii/vystupti. Vychozi konfigurace je pouziti
vnitintho zdroje napdjeni, jak je popsdno nize.

Power
PWR |
GND (I
24V

oV

Pokud je zapotiebi vice proudu, lze pTipojit externi zdroj napajeni podle zndzornéni

niZe.

Elektrické specifikace pro vnitini i externi zdroj napéjeni jsou znadzornény nize.

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vnitini 24V napdjeni

[PWR - GND] Napéti 23 24 25 \Y
[PWR — GND] Aktudlni 0 - 2 A
Pozadavky na externi 24V vstup

[24V - 0V] Napéti 20 24 29 \Y
[24V - 0V] Aktudlni 0 - 6 A

Digitalni vstupy/vystupy jsou navrzeny v souladu s IEC 61131-2. Elektrické speci-
fikace jsou uvedeny niZe.

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Digitdlni vijstupy
[COx / DOx] Aktuélni 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0,5 A%
[COx / DOx] Zbytkovy proud 0 - 01 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitdln{ vstupy
[EIx/SIx/CIx/DIx] Napéti -3 - 30 A\
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast OFF (vyp) -3 - 5 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ON (zap) 11 - 30 A%
[EIx/SIx/CIx/DIx] Proud (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkce - PNP - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Typ
UR5/CB3 1-30 Verze 3.4.1
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POZNAMKA:
Slovo ,konfigurovatelny” se pouZivd pro vstupy/vystupy, které
1ze nakonfigurovat bud’ jako bezpetné vstupy/vystupy, nebo nor-

malni vstupy /vystupy. Jedna se o Zluté svorky s cernym textem.

5.3.2 Bezpecnostni vstupy/vystupy

Tato ¢ast obsahuje popis vyhrazené bezpecnostni vstupy (zluta svorka s cervenym
textem) a konfigurovatelné vstupy/vystupy (zluté svorky s cernym textem), kdyz
jsou konfigurované jako bezpecné vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet bézné specifi-
kace uvedené v ¢asti 5.3.1.

Bezpecnostni pristroje a zafizeni musi byt nainstalovana podle bezpe¢nostnich po-
kynti a posouzeni rizik, dalsi informace se nachazi v kapitole 1.

Veskeré bezpecnostni vstupy/vystupy jsou parové (redundantni) a je nutné je udr-
Zovat jako dvé samostatné vétve. Jedind chyba nesmi zptisobit ztratu funkce bez-
pecnosti.

Dva stalé bezpectnosti vstupy jsou Nouzové zastaveni robota a Bezpelné
zastaveni. Vstup Nouzové zastaveni robota je uréen pouze pro zafizeni nou-
zového zastaveni. Vstup Bezpecné zastaveni je uréen pro vsechny druhy bezpec-

nostné dimenzovanych ochrannych zafizeni. Funkéni rozdil je zndzornén nize.

Nouzové zastaveni Bezpectné zastaveni
Robot ukon¢i pohyb. Ano Ano
Vykonavani programu Ukonceno Pozastaveno
Napéjeni robota VYP Zap
Reset Rué¢né Automaticky nebo ru¢né
Cetnost pouziti Ziidka V kazdém cyklu az zfidka
Vyzaduje opétovnou inicializaci Pouze uvolnéni brzd Ne
Kategorie zastaveni (IEC 60204-1) 1 2
Uroveti vykonnosti monitorovaci
funkce
(ISO 13849-1) PLd PLd

Je moZné pouZivat konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalsich bezpec-
nostnich funkci vstupti/vystupti, nap¥. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace
fady konfigurovatelnych vstupti/vystupti na bezpecnostni funkce se provadi pro-
stfednictvim rozhrani GUI, dalsi informace se nachdazi v ¢asti II.

Neékteré piiklady pouziti bezpetnostnich vstupti/vystupti jsou uvedeny v nasle-
dujicich podkapitolach.
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5.3 V/V rozhrani ovladace

NEBEZPECi:

1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatel-

nému logickému automatu (PLC), ktery neni v rdmci sprdvné
bezpecnostni trovné bezpetnostnim PLC. Nerespektovani
tohoto varovdni miize mit za nasledek zdvazné poranéni
nebo imrti, nebot’ miize dojit k potlaceni funkci bezpecnost-
niho vypnuti. Je dtlezité oddélit signaly bezpecnostniho roz-
hrani od signalti normélniho V/V rozhrani.

. Veskeré bezpecné vstupy/vystupy jsou vytvofeny jako re-

dundantni (dva nezavislé kandly). UdrZujte oba kanaly ne-
zavislé, aby jedinad chyba nemohla vést ke ztraté funkce bez-

pecnosti.

. Pfed uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat bez-

pecnostni funkce. Je nutné pravidelné testovat bezpe¢nostni
funkce.

. Pfi instalaci robota je nutné dodrZovat tyto specifikace. Jejich

nedodrZeni miiZe mit za nasledek vaZné zranéni ¢i smrt, jeli-
koz by mohlo dojit k pfeklenuti funkce nouzového zastaveni.

5.3.2.1 Vychozi bezpecnostni konfigurace

Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, ktera umoziuje provoz bez dalsiho bez-

pecnostniho vybaveni, jak je vidét na ilustraci nize.

Safety
24V
EIO
24V
ElM
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

5.3.2.2 Pripojeni tlacitka nouzového zastaveni

Téméf u vSech pouziti robota je vyZadovano pfipojeni jednoho ¢&i vice externich

tla¢itek nouzového zastaveni. Illustrace niZe znazorriuje zpiisob pfipojeni jednoho

nebo dvou tladitek nouzového zastaveni.

Safety Safety
2av _[2av
sleomy/ | LA Z_H sleomd | LA
§ [2av s [24v
HEDR HEDR
24V } 24V H
& [sio g[swo
§ [oav Y1 e T A W
2 [si 3 [s1
ma
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5.3.2.3 Sdileni nouzového zastaveni s jinymi stroji
Casto se pozaduje nastaveni spole¢ného obvodu nouzového zastaveni, kdyz je ro-
bot pouzivan s jinymi stroji. Diky tomu nemusi obsluha pfemyslet o tom, které
tla¢itko nouzového zastaveni je nutné pouZit.
Vstup Nouzové zastaveni robota nelze pouzivat pro tcely sdileni, nebot’ oba stroje
budou ¢ekat, az druhy z nich opusti stav nouzového zastaveni.

Aby bylo moZné sdilet funkci nouzového zastaveni s jinymi stroji, je nutné nakonfi-
gurovat nasledujici konfigurovatelné funkce vstupii/vystupt prostfednictvim roz-
hrani GUL

¢ Konfigurovatelny par vstupt: Externi nouzové zastaveni.

* Konfigurovatelny par vystupti: Nouzové zastaveni systému.
Ilustrace niZe znazortuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR.

V tomto ptikladu jsou pouZzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy ,CI0-CI1” a
,CO0-CO1”.

[/

Configurable puty Configurable Outputs Configurable Inputs unhurable Outputs

24vI}é m [ov m|[ovm : 24v [ [[24v [m] [ Oy \m[[ov [m
cio [d||£4 [m]| [coo|m||cos|m A f B cio [p|[ci4 [m| [cop|M|[cos|m
24v [mf|24v M| |ov o [m : 24v | [24v [m]| [ov\m|[ov [m
cii [d||[ci5 [m| [co1[m)\cos|m ciy/|m|[ci5 [m| [co1|@||cos|m
24v |M|[24v [m]| | ov ov || 240/ |/ |[24v [m]| [ov [m|[ov [m
ci2 |m||{cie [m| [co2|m)\dps [ m fi2/m|[cic [m]| [co2|m||cos|m
24v (M |[24v [m| [ov [m|\o\ [m P2f (m|[24v [m] [ov [m|[ov [m
ci3 [m|[c7 [m] [co3|m|[cp\ I\ Zi3|m|[ci7 [m]| [cos|m][co7|m

S ——

L

Pokud je nutné spojit vice nez dva roboty UR nebo jiné stroje, vyZaduje se bezpec-
nostni PLC automat k ovladani signalti nouzového zastaveni.

5.3.2.4 Bezpecnostni zastaveni s automatickym pokrac¢ovanim
Ptikladem zakladniho zafizeni bezpetnostniho zastaveni je dveini spina¢, u kte-

rého se robot zastavi v pfipadé otevieni dvefi, viz ilustrace niZe.

Safety
24V
EIO
24V
El
24V
SI0

24V N }l
Si1

Tato konfigurace se pouziva pouze v pfipadech, kde obsluha nemtize projit dvefmi

Emergency Stop

!

Safeguard Stop

a zaviit je za sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy lze pouZzit k nastaveni rese-
tovactho tla¢itka vné dvefi k reaktivaci pohybu robota.
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Dalsim ptfikladem, kdy mtize byt vhodné pouzit funkci automatického pokraco-

véni, je pouziti bezpe¢nostni podloZzky nebo bezpe¢nostniho laserového scanneru,

viz niZe.

Safety

24V

EIO

24V

Emergency Stop

El

24V

Q000

SI0

/ 7
24v [d| [ov

24V

Safeguard Stop

l!«F

Si1

24V

ov

NEBEZPECi:

1. Robot automaticky pokracuje v pohybu poté, co je znovu

zajistén bezpecnostni signal. Tuto konfiguraci nepouZivejte,

pokud lze signdl zajistit z vnitini strany bezpe¢nostniho ob-

vodu.

5.3.2.5 Bezpecnostni zastaveni s resetovacim tlacitkem

Pokud je bezpe¢nostni rozhrani pouZito jako rozhrani pro svételny zavés, vyZaduje
se reset mimo bezpec¢nostni obvod. Resetovaci tla¢itko musi byt dvoukanalového
typu. V tomto pfikladu je vstup/vystup konfigurovany jako reset ,CI0-CI1”, viz

nize.

Safety

24V

EIO

24V

Emergency Stop

El1

24V

000c
.y

SIo

24V

Safeguard Stop

Si1

=

--------- =

[ /
Confifjt ’.pum /
24V|[Mf[24v [m|  [2av][Wd] [ov [m]
clo cl4 |l
24V 24v |H
ci ci5 |l
24V |H|[24v |H
ci2 |H|{cie |l
24v |H|[24v (H
ci3|H|{ci7|H

n
\

24V

5.3.3 Viceucelové digitalni vstupy/vystupy

V této Casti se popisuje vSeobecny tcel 24V vstupt/vystupil (Sedé svorky) a konfi-
gurovatelnych vstupti/vystupti (Zluté svorky s ¢ernym textem), kdyz nejsou kon-
figurované jako bezpecnostni vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet bézné specifikace
uvedené v Casti 5.3.1.
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Vseobecnym tcelem vstupti/vystupt muze byt pfimé ovladani zafizeni, jako jsou
pneumaticka relé, nebo komunikace s jinymi PLC systémy. Veskeré digitalni vy-
stupy lze deaktivovat automaticky, kdyZ je zastaveno provadéni programu, dalsi
informace se nachézi v ¢asti II. V tomto rezimu je vystup vzdy nizky, kdyZ neni
program spustény. Ptiklady jsou uvedeny v nésledujicich podkapitoldch. Tyto p¥i-
klady vyuzivaji béZné digitalni vystupy, ale je mozné pouzit i jakékoliv konfiguro-
vatelné vystupy, pokud nejsou nakonfigurovany k provadéni bezpe¢nostni funkce.

5.3.3.1 Zatizeni ovladané digitalnim vystupem

Tento pfiklad znazornuje zapojeni zatéze, kterd je ovladana digitdlnim vystupem,

viz nizZe.
s \—‘
Digital Outputs /
ov |H||l ov ‘ LOAD
Doo|H|[po4| |
ov (M|l ov
DO1|/M|[po5| W ]
ov| H|ovil
DO2|H |[DO6|H
ov| H|ovil
DO3|H |[DO7|H

5.3.4 Digitalni vstup z tlacitka

Priklad niZe zndzoriiuje zapojeni jednoduchého tlacitka k digitdlnimu vstupu.

Digital Inputs
24V|H||24av|H
DIO|H || DI4
24v|H||2av|Hl T
DI1|H|(DI5| O P }
24v|m|[2av|m)
DI2|H||Di6| M| \ y_l
24V|H||24av|H
DI3|H||(DI7|H

5.3.5 Komunikace s jinymi stroji ¢i automaty PLC
Digitalni vstupy/vystupy lze pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je
zajistén bézny GND (0V) a pokud stroj pouzivd PNP technologii, jak je popsano

nize.

Digital Inputs Digitaf Outputs | / . ‘Rigital Inputs Did\tal Outputs

2av|m|[2av[m| [ov [d[[ ov]m] . 2avjm|[2av[m| [ov [M][[ ov]m
pio|m|[p1a[m| [poo|m||poa|t A : B pio|l|[pia[m| [poo/m|[pos|m
24av|m|[2av/m]| [ov [m]|| ov|m : 24av|l|[2av(m| [ov [m|[ ov|m
pi1|m|{pi5|m| [po1/m||jpos/m : pi1|m|[pi5[m| [po1/m||pos|m
24V|H||24V/H| (oV |H|(oVv|H 24V|H ||24V/H| OV |H|| oV | H
pi2|m|[pi6[m| [po2[m||po6|m pi2|m||(pi6[m| [po2(m||[pos/m
24av(m|[2av/m| [ov [m|[ ov|m 24v|/m|[2av/m]| [ov [m|[ ov|m
pi13|H|[pi17[R| [po3[m|[po7[m pi13|H|[p17[H| [po3[m|[po7[m

/
.
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5.3.6 Viceucelovy analogovy vstup/vystup
Rozhrani analogovych vstuptli/vystupti pfedstavuje zelend svorka. Je mozné ho
pouzivat k nastaveni nebo méfeni napéti (0-10V) nebo proudu (4-20mA) z a do
jiného zafizeni.
K dosaZeni co nejvyssi presnosti se doporucuje provést ndsledujici opatfeni.

¢ Pouzijte svorku AG, ktera je nejbliZe ke vstuptim/vystuptim. Par sdili stejny
CMF obvod.

¢ Pouzijte stejné uzemnéni (0V) pro zafizeni i ovlddaci 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”.

e Pouzijte zaFizeni, které pracuje v proudovém reZimu. Proudové signdly jsou
méneé citlivé na ruseni.

Vstupni rezimy lze volit v rozhrani GUI, viz ¢ast II. Elektrické specifikace jsou uve-
deny niZe.

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Analogovy vstup v proudovém reZimu

[AIx - AG] Aktualni 4 - 20 mA
[AIx — AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx — AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vstup v napét’ ovém reZimu

[AIx - AG] Napéti 0 - 10 Vv
[AIx - AG] Odpor - 10 - Kohm
[AIx — AG] Rozligeni - 12 - bit
Analogovy vijstup v proudovém reZimu

[AOx - AG] Aktudlni 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 10 A%
[AOx — AG] Rozligeni - 12 - bit
Analogovy vistup v napét' ovém reZimu

[A0x - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[AOx — AG] Aktudlni  -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx — AG] Rozligeni - 12 - bit

Zptisob pouziti analogovych vstupti/vystupti zndzortuji nasledujici piiklady.

5.3.6.1 Pouziti analogového vystupu

Priklad nize ukazuje, jak ovlddat pas dopravniku analogovym vstupem pro regu-
laci rychlosti.
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Analog
AG
Al0
AG
Al
AG
AQO
AG
AO1

Analog Inputs

/4>o£o

Analog Outputs

Power
PWR |l
GND
24v (H
ov |l

5.3.6.2 Pouziti analogového vstupu

Ptiklad niZe zndzorfiuje zapojeni analogového snimace.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

000000
T

Analog Outputs

Power
PWR |l
GND
24v |l
ov (M

5.3.7 Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti

Dalkovy vypinaé ON/OFF (zapnuto/vypnuto) lze pouzit k zapinani a vypindni
ovladdaci jednotky bez pouZiti pfenosného ovlddacitho panelu. Obvykle se pouzivé
v néasledujicich aplikacich:

¢ KdyZ neni pfistupny pfenosny ovlddaci panel.

¢ Kdyz PLC systém vyZzaduje pIné ovladani.

¢ Kdyz je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robotti soucasné.
Dalkovy vypina¢ ON/OFF (zapnuto/vypnuto) poskytuje malé vedlejsi 12V napa-
jeni, které je udrzovano aktivni, kdyZ je ovladaci jednotka vypnuta. Vstupy ,on”
(zapnuto) a ,off” (vypnuto) jsou uréeny pouze pro kratkodobou aktivaci. Vstup
»on” funguje stejnym zptisobem jako tla¢itka napajeni. K vypindni dalkového vypi-
nace vzdy pouZivejte vstup ,off” (vypnuto), nebot tento signdl umozZtiuje spravné

vypnuti bezpecnostnich souborti ovlddaci jednotky.

Elektrické specifikace jsou uvedeny niZe.
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Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
[12V - GND] Napéti 10 12 13 v
[12V - GND] Aktudlni - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivni napéti 0 - 0,5 A%
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Vstupni proud - 1 - mA
[ON] Doba aktivace 200 - 600 ms

Nasledujici pfiklady zndzortiuji pouzivani dadlkového vypinace ON/OFF (zap/vyp).

POZNAMKA:
V softwaru lze pouzit specidlni funkci k automatickému nacteni a

spusténi programt, dalsi informace v ¢asti I

VYSTRAHA:

1. Vstup ,on” (zapnuto) ani tla¢itko napdjeni nikdy nepouzi-
vejte k vypindni ovladaci jednotky.

5.3.7.1 Vzdalené tlacitko Zapnout

Na obrazku niZe je zndzornén zptisob pripojeni vzdaleného tla¢itka Zapnout.

Remote /" }'I

12v[d T

GND|H B ]
oN|m

OFF| W\ P

5.3.7.2 Vzdalené tlacitko Vypnout

Na obrazku niZe je zndzornén zpusob pfipojeni vzdaleného tlacitka Vypnout.

Remote /" 7‘1

12v[d |

GND|H EEE EEREEEE :|
ON |l

OFF P

5.4 V/V rozhrani nastroje

Na konci robota pro pfipojeni ndstroje se nachazi konektor s osmi kontakty, viz
obrézek nize.
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5.4 V/V rozhrani nastroje

UNIVERSAL ROBOTS

Tento konektor zajist'uje napajeni a ovladaci signdly pro uchopovace a senzory, po-

uZité na konkrétnim néstroji robota. Vhodné jsou nésledujici primyslové kabely:

¢ Lumberg RKMV 8-354.

Osm vodi¢h uvnitt kabelu mé rliznou barvu. Rtizné barvy oznacuji rizné funkce,

jak 1ze vidét v tabulce nize:

Barva Signal
Cervena 0V (GND)

Seda  0V/+12V/+24V (POWER)
Modra  Digitalni vystup 8 (DOS)
Rtzova  Digitalni vystup 9 (DO9)

Zluta Digitalni vstup 8 (DIS8)
Zelena Digitalni vstup 9 (DI9)

Bila Analogovy vstup 2 (AI2)
Hnédd  Analogovy vstup 3 (AI3)

Vnitfni zdroj napdjeni 1ze na karté V/V uZzivatelského rozhrani GUI nastavitna 0V,

12 V nebo 24 V, viz ¢ast II. Elektrické specifikace jsou uvedeny niZe:

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napdjeci napéti ve 24V reZzimu - 24 - v
Napajeci napéti ve 12V rezimu - 12 - v
Napajeci zdroj v obou rezimech - - 600 mA

V nésledujicich ¢astech jsou popsany rtizné vstupy a vystupy néstroje.

NEBEZPECI:

1. Néstroje a chapadla pfipojte tak, aby v ptipadé vypadku na-
pédjeni nemohlo vzniknout Zaddné nebezpeci, napifiklad vy-
padnuti obrobku z néstroje.

2. Bud'te opatrni pfi pouZiti napéti 12 V, protoZe chyba zptiso-
bend programdtorem mftiZze zptisobit zménu napéti na 24 V,

coz muze vést k poskozeni zafizeni a pfipadnému pozaru.

POZNAMKA:
Pfiruba néstroje je pfipojena ke kontaktu GND (stejné jako ¢erveny

vodic).

5.4.1 Digitalni vystupy nastroje
Digitalni vystupy jsou implementovany jako NPN. KdyZ je digitalni vystup ak-
tivovdn, je odpovidajici spojeni vedeno na kontakt GND, kdyZ je deaktivovan, je
odpovidajici spojeni rozpojeno (otevieny kolektor / otevieny odvadéc). Elektrické
specifikace jsou uvedeny nize:
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Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 Vv
Napéti pii sepnuti a proudu 1 A - 0,05 0,20 v
Proud pfi sepnuti 0 - 600 mA
Proud pfes GND 0 - 600 mA

Priklad pouziti digitadlniho vystupu se nachazi v nésledujici podkapitole.

VYSTRAHA:

1. Digitdlni vystupy néstroje nemaji omezen proud a pfekroceni
specifikaci mtZze zptisobit trvalé poskozeni.

5.4.1.1 Pouziti digitalni vystupt nastroje
Pfiklad niZe znédzornuje, jak aktivovat zatiZeni p¥i pouziti vnitiniho zdroje napa-
jeni 12 V nebo 24 V. Nezapomeiite, Ze je nutné definovat vystupni napéti na karté
V/V. Dbejte na to, Ze mezi kontaktem POWER a stinénim / kostrou je napéti, a to

iv pfipadé, Ze je zatizeni vypnuto.

POWER

5.4.2 Digitalni vstupy nastroje

Digitalni vstupy jsou zapojeny jako PNP se slabymi sniZovacimi odpory. To zna-
mend, Ze plovouci vstup bude mit vzZdy nizkou hodnotu. Elektrické specifikace
jsou uvedeny niZe.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti -0,5 - 26 v
Logické nizké napéti - - 2,0 \Y%
Logické vysoké napéti 5,5 - - A%
Vstupni odpor - 47 k - Q

Priklad pouziti digitdlniho vstupu je uveden v nasledujici podkapitole.

5.4.2.1 Pouziti digitalni vstupli nastroje

Na ptikladu niZe je zndzornén zptisob pfipojeni jednoduchého tlacitka.
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5.4.3 Analogové vstupy nastroju

Analogové vstupy nastroje jsou nediferencialni a Ize je nastavit bud’ na napéti, nebo
proud na karté vstupt/vystupd, viz ¢ast II. Elektrické specifikace jsou uvedeny

niZe.
Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti v napét'ovém reZimu -0,5 - 26 \Y
Vstupni odpor pti rozsahu 0V az 10V - 15 - kO
Vstupni napéti v proudovém rezimu -0,5 - 5,0 \Y
Vstupni proud v proudovém rezimu -2,5 - 25 mA
Vstupni odpor pfi rozsahu 4mA az 20mA - 200 - Q

V nésledujicich podkapitoldch jsou uvedeny dva pfiklady pouZiti analogovych vstupt.

VYSTRAHA:

1. V proudovém reZimu nejsou analogové vstupy chranény
proti pfepéti. Nadhodnoceni mezni hodnoty v elektrické spe-
cifikaci mtize zptisobit trvalé poskozeni vstupu.

5.4.3.1 Pouziti analogovych vstupl nastroje, nediferencialni

V piikladu niZe je uveden zptisob zapojeni analogového snimace s nediferencial-
nim vystupem. Vystup senzoru mtZe byt bud’ proudovy, nebo napét'ovy, pokud
je vstupni rezim analogového vstupu nastaven stejné na karté V/V. Nezapomerite
zkontrolovat, zda mtiZe senzor s napét’ovym vystupem ovladat vnitfni odpor na-
stroje, jinak miize byt naméfend hodnota neplatna.

POWER
T
Al8 - M
= <
e
GND o

5.4.3.2 Pouziti analogovych vstupt nastroje, diferencialni
V ptikladu niZe je uveden zptisob zapojeni analogového snimace s diferencidlnim
vystupem. Pfipojte zapornou ¢ast vystupu ke kontaktu GND (0 V), ktery bude fun-
govat stejné jako nediferencialni senzor.

POWER
T

AIB _ .
= 5 I

GND (_E ©
171\ |
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UNIVERSAL ROBOTS 5.6 Pripojeni k siti

5.5 Ethernet

Ethernetové pfipojeni se nachazi ve spodni ¢asti ovlddaci jednotky, viz niZe uve-
dend ilustrace.

7 -

Ethernetové rozhrani slouZi pro nasledujici tcely:

* Rozsifujici moduly vstupu/vystupu sbérnice MODBUS. Vice informaci nalez-
nete v kapitole IL

* Vzdéleny piistup a kontrola.

Elektrické specifikace jsou uvedeny niZe.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Rychlost komunikace 10 - 100 Mb/s

5.6 Pripojeni k siti
Kabel sit'ového napdjeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni za-

strckou IEC. Na zastrcku IEC lze pFipojit zdstrcku ¢i kabel odpovidajici standardu
sité v dané zemi.

Aby bylo mozZzné uvést robota pod napéti, musi byt ovladaci jednotka pfipojena k
siti. P¥ipojeni musi byt provedeno prostfednictvim standardni zastréky IEC C20 na
spodni strané ovladaci jednotky a odpovidajiciho kabelu IEC C19, viz niZe uvedena
ilustrace.

Sit ovy zdroj napdjeni musi byt vybaven minimdlné nasledujicimi prvky:
¢ ukostfenim.
* pojistkou sit'ového napdjenti,
* zaffzenim pro zbytkovy proud,
Jako jednoduchy prostifedek za ti¢elem uzaméeni a oznaceni v piipadé servisu do-

porucujeme nainstalovat hlavni spina¢, kterym se vypne veskeré zafizeni v aplikaci
robota.

Elektrické specifikace jsou zobrazeny v niZe uvedené tabulce.
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Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti 100 - 240 Vst
Externi pojistka (pfi 100-200V) 8 - 16 A
Externi pojistka (p¥i 200-240V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 63 Hz
Napdjeni v pohotovostnim stavu - - 0,5 \
Nomindlni provozni pfikon 90 150 325 \
NEBEZPECi:

1. Uijistéte se, Ze je robot spravné uzemneén (elektrické spojeni

se zemi). Ke klasickému uzemnéni veskerych zatizeni v sys-
tému pouZijte nevyuZité Srouby v ovladaci jednotce oznacené
symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho vodi¢e bude

N

minimalné roven nejvys$simu proudu v systému.

. Ujistéte se, Ze je vstupni napdjeni do ovladaci jednotky opat-

feno proudovym chrani¢em (RCD) a spravnou pojistkou.

. Budete-li chtit béhem revize provést kompletni instalaci ro-

bota, zastavte provoz a vypnéte veSkeré napdjeni. P¥i od-
stdvce systému by nemély byt vstupy/vystupy robota napa-

jeny z jinych zafizeni.

. Pfed zahdjenim napéjeni ovladdaci jednotky se ujistéte, Ze

mate vSechny kabely sprdvné zapojené. Vzdy pouzivejte ori-
gindlni a spravnou napéjeci siitiru.

5.7 Pripojeni robota

Kabel z robota je tfeba zapojit do konektoru ve spodni ¢4sti ovladaci jednotky, viz

niZe uvedena ilustrace. Pfed spusténim ramene robota se ujistéte, zda je konektor

spravné zapojen. Kabel 1ze odpojit pouze tehdy, kdyZ je napdjeni robota vypnuto.
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UNIVERSAL ROBOTS

5.7 Pripojeni robota

VYSTRAHA:
1. Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

2. Phvodni kabel neprodluZzujte ani neupravuijte.

UR5/CB3
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Udrzbu i opravy je nutné provadét v souladu se viemi bezpetnostnimi pokyny v
tomto navodu.

Udrzbu, kalibraci i opravy je nutné provadét v souladu s nejnovéjsi verzi servisnich

prirucek, kterd je uvedena na strdnkdch podpory http: //www.universal-robots.

com/support.

Opravy mohou provadét pouze autorizovani pracovnici pro integraci systému nebo
spole¢nost Universal Robots.

Vsechny soucasti, které se vraci zpét spole¢nosti Universal Robots, je nutné vracet
v souladu se servisni pfiruckou.

6.1 Bezpecnostni pokyny

Po udrzbé nebo opravé je tfeba provést kontrolu a zajistit poZzadovanou troven
bezpecnosti. Pti téchto kontrolach je tfeba dodrZovat platné ndrodni a regionalni
predpisy pro bezpecnost préce. Je tfeba zkontrolovat i spravné fungovéni vsech
bezpecénostnich funkci.

Udrzba a opravy maji zajistit provozuschopnost systému nebo, v p¥ipadé selhani,
névrat systému do provozuschopného stavu. Opravarenské prace zahrnuji kromé
vlastni opravy i analyzu a feSeni problémf.

Pfi préci na rameni robota nebo ovladaci jednotce je nutné dodrZovat nasledujici

bezpecénostni postupy a pokyny.

NEBEZPECi:

1. Nemérite bezpecnostni konfiguraci systému (napf. mezni
hodnotu sily). Bezpetnostni konfigurace je popsina v pfi-
rucce PolyScope. Pokud se néktery bezpecnostni parametr
zméni, bude cely systém robota povaZovan za novy, coZ zna-
mend, Ze bude potteba aktualizovat cely proces schvalovani

bezpecnosti véetné posouzenti rizik.

2. Vadné soucasti vymeérite za nové se stejnym ¢islem zboZzi nebo
za ekvivalentni soucdsti schvalené za timto tcelem spolec-
nosti Universal Robots.

3. Thned po dokonceni prace znovu aktivujte jakdkoliv deakti-
vovand bezpecénostni opatfeni.

4. Veskeré opravy zdokumentujte a dokument uloZte do pii-
slusného souboru technické dokumentace pro kompletni sys-
tém robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 6.1 Bezpecénostni pokyny

NEBEZPECi:

1. Z dolni ¢asti ovladaci jednotky vyjméte kabel pro napdjeni ze
sité a zajistéte, aby byl zcela odpojen od napéjeni. Odpojte od
napéjeni jakykoliv zdroj energie pfipojeny k ramenu robota
nebo ovlddaci jednotce. Pfijméte nezbytna opatieni, ktera za-
bréani tomu, aby ostatni osoby béhem opravy uvedly systém
pod napéti.

2. Pfed opétovnym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte

uzemneéni.

3. P¥i demontdzi ramene robota nebo ovladaci jednotky dodr-
Zujte predpisy ESD.

4. Neprovadéjte demontdZ zdroje napédjeni uvnitt ovladaci jed-
notky. Ve zdrojich napéjeni mtiZze byt po dobu nékolika hodin
od vypnuti ovladaci jednotky p¥itomno vysoké napéti (az 600
V).

5. Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovladaci skiitiky
nedostala voda nebo prach.
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S roboty spole¢nosti UR musi byt naklddano v souladu s platnymi vnitrostatnimi

Zékony, nafizenimi a normami.

Roboti spole¢nosti UR jsou vyrabéni s ohledem na omezené pouZzivani nebezpec-

nych latek kvtili ochrané zivotniho prostfedi, které definuje smérnice RoHS 2011/65/EU.

Mezi tyto latky patfi rtut’, kadmium, olovo, chrom VI, polybromované bifenyly a
polybromované difenylethery.

Poplatek organu DPA-System za naklddani s elektronickym odpadem z robott spo-
le¢nosti UR, prodavanych na ddnském trhu, uhradila spole¢nost Universal Robots
A/S predem. Dovozci ze zemi uvedenych v Evropské smérnici 2012/19/EU o od-
padnich elektrickych a elektronickych zafizenich (WEEE) jsou povinni k zdpisu do
prislusného vnitrostatniho registru WEEE ve své zemi. Poplatek je obvykle nizsi
neZ 1€/robot. Seznam vnitrostatnich registri najdete zde: https://www.ewrn.

org/national-registers.

Robot je opatfen nasledujicimi symboly, které oznacuji shodu s vyse uvedenymi
pfedpisy:

a— Ro H S Iead-free’
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V této kapitole najdete celou skalu rtiznych certifikaci a prohlaseni, které byly pro

vyrobek vypracovany.

8.1 Certifikace tretich stran

Certifikace tfetich stran jsou dobrovolné. V ramci zajisténi co nejlepsich sluzeb pro

integratory robott se spole¢nost UR rozhodla své roboty certifikovat v nésleduji-

cich uznavanych zkusebnich tstavech:

T"UV NORD

U DELTA

TUV S"UD

Roboti spole¢nosti UR maji osvédceni T'UV
NORD, notifikovaného organu dle smérnice o
strojnich zafizenich 2006/42/ES. Kopie certifi-
katu schvéleni bezpe¢nosti T'UV NORD se na-
chézi v piiloze B.

Roboti UR byli otestovéni z hlediska bezpe¢nosti
a vykonu organizaci DELTA. Certifikat elektro-
magnetické kompatibility (EMC) najdete v pii-
loze B. Certifikdt ekologické Setrnosti vyrobku na-
jdete v p¥iloze B.

Roboty UR jsou testovany z hlediska ekologické
Setrnosti spole¢nosti T"UV S"UD. Certifikat eko-
logické Setrnosti vyrobku najdete v piiloze B.

8.2 Prohlaseni v souladu se smérnicemi EU

Prohldseni EU se vztahuji primarné na zemé Evropy. Jsou vsak uznavany ¢i vy-

Zadovény i dal$imi zemémi mimo Evropu. Evropské smérnice jsou k dispozici na

oficidlnich webovych strdnkach: http://eur-lex.europa.eu.

Roboti spole¢nosti UR maji certifikaci dle niZe uvedenych smérnic.

2006/42/ES o strojnich zafizenich (MD)

Roboti spole¢nosti UR jsou podle smérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES net-

plna strojni zafizeni. V souladu se smérnici o netipInych strojnich zafizenich nejsou

opatfeni oznatenim CE. Je-li robot spole¢