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Gratulujeme vam k zakoupeni nového robota od spolecnosti Universal Robots fady eUR3e.

Robota Ize naprogramovat tak, aby pohyboval nastrojem a komunikoval s jinymi stroji pomoci
elektrickych signald. Jednd se o rameno slozené z trubic a kloubl z extrudovaného hliniku.
Pomoci naseho patentovaného programovaciho rozhrani PolyScope Ize robota snadno napro-
gramovat tak, aby pohyboval nastrojem po pozadované trajektorii.

Diky Sesti kloublm a sirokému rozmezi flexibility jsou kolaborativni roboticka ramena spolec¢-
nosti Universal Robots rady e (e-Series) navrzena tak, aby napodobovaly rozsah pohybu lidské
ruky. Pomoci naseho patentovaného programovaciho rozhrani PolyScope Ize robota snadno na-
programovat k pohybu s nastroji a komunikaci s jinymi stroji pomoci elektrickych signald. Obra-
zek 1 znazornuje hlavni soucasti ramene robota a Ize jej pouzit jako referenéni pomdicku v celé
pfirucce.

Co je obsahem baleni
Zasilka robota se dodava ve dvou balenich. Jedno obsahuje rameno robota, druhé obsahuje
nasleduijici:
+ Ovladaci jednotku s ru¢nim ovladacim panelem
* Montazni drzak pro ovladaci jednotku
+ Montéazni drzék pro ru¢ni ovladaci panel
+ KIi¢ k otevreni ovladaci jednotky

- Sitovy kabel nebo napdjeci kabel kompatibilni s vasim regionem

Verze 5.1.0 ix UR3e
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Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

Wrist 3 joint
e;/ Tool flange

=

Base/
Base 'oim,/' / /
Shoulder joint/ /

Elbow joint /
Obrazek 1: Klouby, zakladna a pfiruba nastroje ramene robota.

+ Tento navod

Dulezité bezpecnostni upozornéni

Robot je castecné zkompletované strojni zarizeni (viz 8.4) a a kazda instalace robota tedy
vyzaduje posouzeni rizik. Vasi povinnosti je dodrzovat vSechny bezpecnostni pokyny uvedené v
kapitolel.

Jak cist tuto prirucku

Tato pfirucka obsahuje pokyny k instalaci a programovani robota. Tato prirucka je rozdélena do
dvou Casti:

Instalacni prirucka k hardwaru: Mechanicka a elektricka instalace robota.

Prirucka k rozhrani PolyScope: Programovani robota.

Prirucka je ur¢ena osobam provadéjicim instalaci, jejichz povinnosti je absolvovat zakladni sko-
leni v oblasti mechaniky a elektfiny, stejné jako obeznameni se zaklady programovani.

Vyhledani dalSich informaci
Obrazovka podpory (http://www.universal-robots.com/support) informace obsahuje nésle-
dujici:
+ DalSi jazykové verze této prirucky
+ Prirucka k rozhrani PolyScope

+ Servisni prirucka s pokyny k odstranovani potizi, Gdrzbu a opravy

UR3e X Verze 5.1.0
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Vyhledani dal$ich informaci UNIVERSAL ROBOTS

« Prirucku pro skriptovani urcenou pokrocilym uzivatelim

UR+

Pracovisté UR+ (http://www.universal-robots.com/plus/) je online showroom, poskytujici
nejmodernéjsi vyrobky urcené k pfizplsobeni uzivatelské aplikace robota UR. Na jednom misté
najdete vSe, co potrebujete - od koncovych efektorli az po pfislusenstvi ke kameram a softwaru.
Veskeré vyrobky jsou testovany a schvaleny pro integraci s roboty UR, coZ zajistuje jednoduché
nastaveni, spolehlivou obsluhu, bezproblémovy uzivatelsky zazitek a snadné programovani. Uzi-
vatel m{ze také vyuzit webové stranky k zapojeni se do programu UR+ Developer Program tak,
aby mél pristup k nové softwarové platformé, umoznujici navrhnout vice uzivatelsky pfivétivych
vyrobk pro roboty UR.

Verze 5.1.0 Xi UR3e
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Instalacni prirucka k hardwaru






1 Bezpecnost

1.1

Uvod

Tato kapitola obsahuje duleZité bezpeénostni informace, které je osoba zajistujici instalaci ro-
botl Universal Robots fady e (e-Series) pfed prvnim zapnutim robota povinna prostudovat a
porozumét jim.

Prvni ¢asti této kapitoly jsou vSeobecné. Dalsi ¢asti obsahuji konkrétnitechnické udaje relevantni
pro nastaveni a naprogramovani robota. Kapitola 2 popisuje a definuje bezpeénostni funkce
obzvlasté dulezité pro spolecné aplikace.

Pokyny a postupy popsané v této kapitole 2 a casti 1.7 jsou obzvlast dllezité.

Je dUlezité dodrzovat také veskeré pokyny k montdzi uvedené v dalSich kapitolach a ¢astech
této prirucky.

Zvlasté je tieba vénovat pozornost textim s vystraznymi symboly.

POZNAMEKA:

Spole¢nost Universal Robots se zfika veskeré odpovédnosti, pokud
bude robot (ovladaci jednotka ramene a/nebo prenosny ovladaci
terminal) jakymkoliv zpisobem poskozen, zménén ¢i upraven Spo-
le¢nost Universal Robots nenese odpovédnost za zadné poskozeni
robota nebo jiného vybaveni zplisobené programovacimi chybami
nebo poruchami robota.

1.2

Platnost a odpovédnost

Informace v tomto navodu nepokryvaji moznosti konstrukce, instalace a provozu celé aplikace
robota ani periferni zafizeni, kterd by mohla ovlivnit bezpe¢nost celého systému. Cely systém
je treba zkonstruovat a nainstalovat v souladu s bezpecnostnimi pozadavky stanovenymi v nor-
mach a predpisech zemé, ve které se robot instaluje.

Osoby provadeéjici instalaci robotl UR nesou odpovédnost za dodrzeni platnych bezpecnostnich
zékon( a predpisl v dané zemi a za vylouceni jakychkoliv zavaznych rizik v celé aplikaci robota.
Patfi sem napfiklad (vycet neni vyéerpavajici):

+ Provést pro cely roboticky systém

« Pripojit dalsi stroje a dodate¢na bezpecnostni zafizeni, pokud to vyplyva z vysledki posou-

zeni rizik

+ Nakonfigurovat spravné v softwaru

« Zaijistit, aby uzivatelé neupravovali bezpecnostni opatreni

+ Ovéfit, zda je cely roboticky systém zkonstruovan a nainstalovan spravné

+ Specifikovat navod k obsluze

+ Oznacit instalaci robota relevantnimi znackami a umistit kontaktni tdaje na osobu prova-
déjici instalaci

Verze 5.1.0 I-3 UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS 1.4 Varovné symboly pouzité v tomto navodu

« Shromazdit veskerou dokumentaci v technickém souboru; vCetné posouzeni rizik a této
pFirucky

1.3 Omezeni odpovednosti
Z4adné informace v této pfirucce tykajici se bezpe&nosti nesmi byt vykladany jako zaruka spo-
leCnosti UR, Zze primyslovy manipulator nezplsobi zranéni ¢i poskozeni, a to ani v pfipadé, ze
budou dodrzeny v§echny bezpeénostni pokyny.

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.
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1.4 Varovné symboly pouzité v tomto navodu

V niZze uvedené tabulce se nachazi popisky specifikujici Urovné nebezpeci pouzivané této pfi-
rucce. Stejné bezpecnostni a varovné symboly se pouzivaji na vyrobku.

NEBEZPECH:
Oznacuji bezprostredné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroin-
stalaci, ktera (pokud nastane) by mohla vést k usmrceni nebo téz-
kému zranéni.

NEBEZPECH:
Oznacuji bezprostiedné nebezpecnou situaci, ktera (pokud na-
stane) by mohla vést k usmrceni nebo tézkému zranéni.

UPOZORNENT:
Oznacuji potencialné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroinsta-
laci, ktera (pokud nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo po-
Skozeni zafrizeni.

UPOZORNENT:
Oznacuji potencialné nebezpecnou situaci, ktera (pokud nastane)
by mohla vést ke zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

UPOZORNENT:
Oznacuje potencialné nebezpecny horky povrch, ktery pfi dotyku
miZe zplsobit zranéni.

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

UR3e -4 Verze 5.1.0



1.5 VSeobecna upozornéni a varovani UNIVERSAL ROBOTS

1.5 VsSeobecna upozornéni a varovani

Tato kapitola obsahuje nékolik vSeobecnych varovani a vystrah, které Ize opakovat nebo vysvétlit
v rlznych ¢astech této prirucky. Ostatni upozornéni a varovani se nachdazi v riznych ¢astech
prirucky.

NEBEZPECT:
Robota a veskeré elektrické vybaveni instalujte v souladu se speci-
fikacemi a upozornénimi v kapitolach 4 a 5.
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UPOZORNENT:

1. Zkontrolujte, zda jsou rameno a nastroj/koncovy efektor ro-
bota spravné a bezpec¢né prisSroubovany.

2. Zajistéte, aby rameno robota mélo dostatek prostoru a mohlo
volné pracovat.

3. Bezpecnostni opatfeni a/nebo parametry bezpecnostni kon-
figurace robota musi byt aplikovany tak, aby byla zajisténa
ochrana programator(, pracovnik(l obsluhy a v blizkosti se na-
chazejicich osob, jak je definovano v posouzeni rizik.

4. P¥ipraci s robotem nenoste volné obleceni ani Sperky. Dlouhé
vlasy méjte pfi praci s robotem stazené dozadu.

5. Nikdy robot nepouzivejte, pokud je poskozend, napfiklad po-
kud jsou kryty uvolnéné, rozbité nebo odstranéné.

6. Pokud software nahlasi kritickou chybu, okamzité aktivujte
nouzové zastaveni, zapiste si podminky, které chybu vyvolaly,
vyhledejte odpovidajici chybové kddy na obrazovce protokolu
a kontaktujte dodavatele.

7. Za4dné bezpecénostni vybaveni nepfipojujte ke standard-
nimu vstupu/vystupu. Pouzivejte pouze bezpecnostni
vstupy/vystupy.

8. Pouzijte spravna nastaveni instalace (napf. montazni Uhel ro-
bota, hmotnost TCP, posun TCP, bezpecnostni konfigurace).
Soubor instalace ukladejte a nacitejte spolu s programem.

9. Funkci Freedrive Ize pouzit pouze v instalacich, ve kterych to
posouzeni rizik umoziuje.
10. Nastroje/koncové efektory ani prekazky nesmi mit ostré
okraje ¢i mista, na kterych mize dojit ke skripnuti.
11. Zajistéte, aby osoby byly mimo dosah spusténého robota
nebo robota, ktery se bude spoustét.

12. P¥ipouzivani programovaciho panelu dejte pozor na pohyb ro-
bota.

13. Pokud se tak stanovi dle posouzeni rizik, nevstupujte do bez-
pecnostniho dosahu robota ani se robota nedotykejte, je-li
systém v provozu.
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13. Kombinace rlznych stroji miZze zvySovat rizika nebo vytva-
fet nova. Vzdy provadéjte celkové posouzeni rizik pro kom-
pletni instalaci. V zavislosti na vysledcich posouzeni rizik mo-
hou platit rGzné drovné funkéni bezpecnosti; pokud je napfi-
klad nutné nastavit rlizné urovné bezpecnosti a nouzového za-
staveni, vzdy zvolte nejvyssi Uroven vykonu. Vzdy si prectéte
prirucky k veskerému vybaveni pouzivanému v instalaci.

14. Robota nikdy neupravujte. Upravy mohou vytvofit rizika, které
osoba provadéjici instalaci nemize predpokladat. Veskerou
autorizovanou montaz je tfeba provadét podle nejnovéjsi
verze vSech relevantnich servisnich pfirucek.

15. Pokud robota zakoupite s dal$im modulem (napf. s rozhranim
euromap67), vyhledejte modul v pfislusné pfirucce.

16. Zajistéte, aby byli uzivatelé robota informovani o umisténi tla-
Citek nouzového zastaveni a také pouceni, aby nouzové za-
staveni pouzivali pouze v pfipadé nouze nebo v abnormalnich
situaci.

UPOZORNENT:

1. Robot i ovladaci jednotka generuji béhem provozu teplo. S ro-
botem pfi provozu nebo bezprostfedné po ukonéeni provozu
nemanipulujte ani se jej nedotykejte, nebot dlouhodobéjsi kon-
takt mGze byt nepohodiny. Teplotu Ize zkontrolovat na obra-
zovce protokolu pred manipulaci nebo dotykem robota, pfi-
padné se doporucuje nechat robota vychladnout vypnutim a
vyckanim cca jednu hodinu.

2. Nikdy nedavejte prsty za vnitrni kryt ovladaci jednotky.

VYSTRAHA:

1. Pokud je robot zkombinovan se stroji (nebo pracuje se stroji),
které by jej mohly poskodit, dirazné doporucujme otestovat
vSechny funkce a program robota samostatné.

2. Robota nevystavujte stalym magnetickym polim. Velmi silna
magneticka pole jej mohou poskodit.

rd

1.6 Ucel pouziti

Roboti spole¢nosti UR jsou primyslovi a slouzi jako manipulacni nastroje/koncové efektory a
pripravky nebo jako nastroje ke zpracovani ¢i prenaseni souéasti nebo vyrobku. Podrobnosti o
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Hodnoceni rizik

podminkach, za jakych by mél robot pracovat, naleznete v pfilohach BaD.

Roboti spolecnosti UR jsou vybaveni specidlnimi bezpe¢nostnimi funkcemi, které jsou primarné
urceny k provozni spolupraci, kdy roboticky systém pracuje mimo oploceni a/nebo s ¢lovékem.

Spoluprace s ¢lovékem je urCena pouze pro nerizikové aplikace, ve kterych celkova aplikace,
vcetné néstrojl/koncovych efektord, pracovnich dild, prekazek a dalsich strojd, v souladu s vy-
sledky posouzeni rizik konkrétni aplikace neobsahuje zadna vyznamna rizika.

Jakékoliv pouziti nebo aplikace, které se odchyli od ur¢eného pouziti, bude povazovano za ne-
pfipustné zneuziti. Patfi sem napfiklad (vyCet neni vyCerpavajici):

+ Pouziti v potencialné vybusnych prostredich

+ Pouziti ve zdravotnickych aplikacich a aplikacich s vysokymi poZzadavky na bezpec¢nost

+ Pouziti pfed posouzenim rizik

+ Pouziti mimo stanovené specifikace

+ Pouziti jako pomcka k lezeni

+ Provoz mimo pripustné provozni parametry

1.7

Hodnoceni rizik

motny robot je nelplné strojni zafizeni, bezpecnost instalace robota tedy zdavisi na tom, jak je
robot integrovan (napf. s nastrojem/koncovym efektorem, prekazkami a dal$imi stroji).

Osobam provadeéjicim instalaci doporucujeme provést posouzeni rizik pomoci norem ISO 12100
a S0 10218-2. Osoba zajistujici instalaci mdze navic pouzit technické specifikace ISO/TS 15066
jako dodatecné pokyny.

V posouzeni rizik, provedeném osobou zajistujici instalaci, se musi zvazit veskeré pracovni tkoly
po celou dobu zivotnosti robota, véetné napriklad nasledujicich:

+ Vyuka robota béhem sestaveni a vyvoje instalace robota
+ Re$eni pfipadnych problémd a udrzba

+ Bézny provoz instalace robota

Posouzenirizik je nutno provést pred prvnim zapnutim robotického ramene. Souc¢asti posouzeni
rizik osobou zajistujici instalaci je identifikace spravného nastaveni bezpecnostni konfigurace,
jakoz i potfeby dalSich tlacitek nouzového zastaveni a/nebo dalSich ochrannych opatreni poza-
dovanych pro konkrétni aplikaci robota.

Urceni spravného bezpecnostniho nastaveni je obzvlasté dllezitou soucasti vyvoje spolecnych
robotickych aplikaci (tzv. spoluprace). Podrobnosti naleznete v kapitole 2a dast II.

Nékteré bezpecnostni funkce jsou zamérné navrzeny pro aplikace vyZadujici spolupraci ¢lovéka
s robotem (kolaborativni tlohy) Tyto funkce jsou konfigurovatelné prostifednictvim nastaveni a
jsou obzvlast dilezité pfi FeSeni specifickych rizik v rdmci posouzeni rizik, provedeného osobou
zajistujici instalaci:

+ Omezovani sily a vykonu: Vyuziva se ke snizeni upinaci sily a tlakd, jimiz plsobi robot ve
sméru pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.

UR3e

I-8 Verze 5.1.0



1.7 Hodnoceni rizik UNIVERSAL ROBOTS

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

+ Omezeni polohovani nastrojovych/koncovych efektori a kloubu, lokte: Vyuzivd se zejména
ke snizeni rizik spojenych s urcitymi ¢astmi téla. Napr. aby se zabranilo pohybu smérem k
oblasti hlavy a krku.

- Omezeni orientace nastrojovych/koncovych efektori: Vyuziva se zejména ke snizeni rizik

spojenych s urcitymi oblastmi a vlastnostmi nastroje/koncového efektoru a obrobku. Napf.
aby se zabranilo pfiblizeni ostrych hran smérem k obsluze.

+ Omezeni rychlosti: Vyuziva se zejména ke snizeni rychlosti robotického ramene.
Osoba zajistujici instalaci musi zabranit neopravnénému pfistupu k bezpecnostni konfiguraci
pomoci ochrany heslem.
V pfipadé spolec¢né aplikace robota je u kontaktd, které jsou zamérné, a/nebo z diivodu rozumné
predvidatelného zneuziti nutné provést posouzeni rizik, které musi resit nasleduijici:

+ Zavaznost jednotlivych potencialnich kolizi

+ Pravdépodobnost vyskytu jednotlivych potencialnich kolizi

+ Moznost zabranéni jednotlivym potencialnim kolizim
Pokud je robot instalovan v aplikaci robota bez spoluprace, kde rizika nelze pfimérené odstranit
nebo uspokojivé omezit pomoci vestavéné bezpeénostni funkce (napf. pfi pouZiti nebezpecnych
nastroji/koncovych efektor(), pak musi posouzeni rizik provedené osobou zajistujici instalaci

obsahovat zavér, ze nutné doplnit dal$i ochranna opatfeni (napr. aktivacni zafizeni k ochrané
obsluhy béhem nastavovani a programovani).

Spolec¢nost Universal Robots posuzuje moznd vyznamna rizika uvedenad v nasledujicim seznamu
jako rizika, kterd musi osoba provadéjici instalaci zohlednit.
Poznamka: Konkrétni instalace robota vS§ak mize predstavovat dalsi vyznamna rizika.

1. Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty nastroje/koncového efektoru ¢i konek-
toru nastroje/koncového efektoru.

Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty na prekazkach v blizkosti trasy robota.
Pohmozdéniny zplsobené kontaktem s robotem.

Vymknuti nebo zlomenina kosti z divodu nérazu tézkého nakladu na tvrdy povrch.

o M w0 DN

Nasledky zptsobené uvolnénim upevinovacich Sroubl ramene robota nebo nastroje/koncového
efektoru.

6. Predméty padajici z nastroje/koncového efektoru, napf. z diivodu nevyhovujiciho upnuti
nebo vypadku napajeni.

7. Chyby z dGvodu riznych tlacitek nouzového zastaveni pro rizné stroje.

8. Chyby v disledku neopravnénych zmén parametr bezpec¢nostni konfigurace.

Informace o brzdnych dobach a brzdnych drahdch naleznete v kapitole 2 apfiloze A.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.10 Pohyb bez napéjeni pohonu

1.8

Posouzeni pred pouzitim

Pred prvnim pouzitim robota nebo po provedeni veskerych Uprav je nutno provést nasledujici
testy. Ovérte, zda jsou vSechny bezpecnostni vstupy a vystupy spravneé pfipojeny. VyzkousSejte,
zda funguji vSechny bezpecnostni vstupy a vystupy vcetné zafizeni spole¢nych pro vice strojl
nebo robotl. Pfitom musite:

+ VyzkousSejte, zda tlacitka nouzového zastaveni zastavi robot a spusti brzdy.

+ VyzkousSejte, zda vstup zabezpeceni vypne pohyb robota. Pokud je konfigurovano vynulo-
vani zabezpeceni, zkontrolujte, zda musi byt aktivovano, nez bude pohyb opét spustén.

« Vyzkousejte inicializaci obrazovky a otestujte tak, zda omezeny rezim mdze prepnout bez-
pecnostni rezim na omezeny rezim.

+ VyzkouSejte, zda provozni rezim zapne provozni rezim, viz ikonu v pravém hornim rohu uzi-
vatelského rozhrani.

« Zkontrolujte, zda 3polohové aktivaéni zafizeni musi byt stisknuto, aby byl umoznén pohyb
v manualnim rezimu a aby byl robot v omezeném ovladani rychlosti.

+ VyzkousSejte, zda jsou vystupy nouzového zastaveni systému skutecné schopné uvést cely
systém do bezpecného stavu.

+ VyzkouSejte, zda systém pfipojeny k vystupu Robot se pohybuije, k vystupu Robot se neza-
stavuje vystupu Rezim bez omezeni dokaze skute¢né detekovat zmény vystupu

1.9

Nouzové zastaveni
Veskery pohyb robota Ize okamzité zastavit tlacitkem nouzového zastaveni.

Poznamka: V souladu s normami IEC 60204-1 a ISO 13850 nouzova zafizeni nepredstavuji bez-
pecnostni zafizeni. Jednd se o dopliikova ochranna opatreni, ktera nejsou urcena k prevenci
zranéni.

Na zakladé posouzeni rizik pouzivani robota je nutné stanovit potiebu pripadnych dalSich nou-
zovych vypinacl. Nouzové vypinace musi byt v souladu s IEC 60947-5-5 (viz ¢ast 5.4.2).

1.10

Pohyb bez napajeni pohonu

V nepravdépodobném pfipadé nouze Ize pouzit nucené fizeni zpétného chodu vynucené zpétné
Fizeni, kde je nutné pohybovat klouby robota, avSak sila robota je zde bud nemozng, nebo neza-
douci.

K provedeni vynuceného zpétného fizeni musite silné zatlacit nebo zatahnout za rameno ro-
bota k pohnuti kloubu. Kazda z brzd kloub( je vybavena tfeci spojkou, kterd umoznuje pohyb pfi
vysokém krouticim momentu.

UPOZORNENT:

+ Ruc¢ni manipulace s ramenem robota je pfipustna pouze v pfi-
padech naléhavé nouze, nebot tim muze dojit k poskozeni
kloub( robota.
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2 Bezpecnostni prvky a rozhrani

2.1 Uvod

Roboti Universal Robots fady e (e-Series) jsou vybaveni fadou integrovanych bezpecnostnich
funkci a také bezpecnostnich vstup(/vystup(, digitélnich a analogovych ovladacich signald na
elektrické rozhrani ¢i z néj, slouzicich k pfipojeni dalsich stroji a dalsich ochrannych zafizeni.
Veskeré bezpecnostni funkce a vstupy/vystupy jsou konstruovany podle normy EN 1SO13849-
1:2008 (certifikaty naleznete v kapitole 8) s Urovni vykonu d (PLd).

Konfigurace bezpecnostnich funkci, vstupl a vystupl v uzivatelském rozhranije popsanavkapitole
13v &asti II1.V kapitole 5 naleznete popis zplsobu pfipojeni bezpecnostnich zafizeni k vstu-
pim/vystupdm.

POZNAMEKA:

1. Pfi pouzivani a konfigurovani bezpecnostnich funkci a roz-
hrani je nutno postupovat podle procedur posuzovani rizika
pro kazdou aplikaci robota. (viz kapitolu 1 &ast 1.7)

2. Pokud robot odhali poruchu nebo naruseni bezpecnostniho
systému, napf. jeden z kabelll v okruhu nouzového zasta-
veni je prerusen nebo bylo naruseno omezeni bezpecnostni
funkce, zahdji se zastaveni kategorie 0.

3. Doba zastavovani by méla byt brana v dvahu v rdmci posou-
zeni rizik aplikace

NEBEZPECT:

1. Pouziti jinych parametr bezpe¢nostni konfigurace nez téch,
které jsou ur¢eny na zakladé posouzeni rizik, mize mit za na-
sledek nebezpeci, ktera nejsou pfimérené odstranéna, nebo
rizika, ktera nejsou dostatecné omezena

2. Zkontrolujte patficné pfipojeni nastroji a chapadel, aby pfi vy-
padku napajeno nedoslo ke vzniku rizika!

3. Budte opatrni pfi pouziti napéti 12V, protoze chyba zpUso-
bena programatorem mize zpUsobit zménu napéti na 24V,
coz muze vést k poskozeni zafizeni a pfipadnému pozaru.

4. Koncovy efektor neni chrdnén bezpecnostnim systémem UR.
Fungovani koncového efektoru a pfipojovaciho kabelu neni
monitorovano
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Bezpeénostni funkce

2.2 Kategorie zastaveni
Podle okolnosti mlize robot iniciovat tfi typy kategorii zastaveni, definované podle IEC 60204-1).
Tyto kategorie jsou definovany v nasleduijici tabulce.
Kategorie zastaveni Popis
0 Odpojenim robota od napdjeni dojde k jeho okamzitému
zastaveni.
1 Zastavuijte robota radnym fizenym zplsobem. Po zasta-
veni robota se odstrani napdjeni.
2 *Zastaveni robota s napdjenim dostupnym pro pohony pfi
zachovani trajektorie. Po zastaveni robota je napajeni po-
honu zachovano.
Poznamka: *Zastavovani robotl Universal Robots v kategorii 2 je ddle popsdano jako zastavovani
typu SS1 nebo 2 podle normy IEC 61800-5-2.
2.3 Bezpecnostni funkce

Universal Robots robot bezpecnostni funkce, jak jsou uvedeny v tabulce nize, jsou v robotu, ale
jsou urceny k ovladani robotického systému, tzn. robota s pfipojenym nastrojem/koncovym efek-
torem. Bezpeénostni funkce robota se pouzivaji ke snizeni rizika robotického systému, uréeného
posouzenim rizik. Polohy a rychlosti jsou vzhledem k zakladné robota.

UR3e
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2.3 Bezpecnostni funkce

UNIVERSAL ROBOTS

Bezpecnostni
funkce

Popis

Mezni hodnota
polohy kloubu
Mezni hodnota
rychlosti kloubu
Bezpecnostni
roviny

Orientace nastroje
Mezni rychlost

Mezni sila

Mezni hybnost
Mezni napéti
Mezni doba
zastaveni

Mezni vzdalenost
zastaveni

Nastavuje horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.

Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.

Definuje roviny v prostoru, omezujici polohu robota. Bez-
pecnostni roviny omezuji bud samotny nastroj/koncovy
efektor nebo nastroj/koncovy efektor i loket.

Definuje pfipustné limity orientace pro nastroj.

Omezuje maximalni rychlost robota. Rychlost je omezena
v lokti, na pfirubé nastroje/koncového efektoru a uprostred
uzivatelsky definovanych poloh néstroje/koncového efek-
toru.

Omezuje maximalni silu vyvijenou ndastrojem ro-
bota/koncovym efektorem a loktem pfi upinani. Sila je
omezena na pfirubé néastroje/koncového efektoru a upro-
stfed uzivatelsky definovanych poloh nastroje/koncového
efektoru.

Omezuje maximalni hybnost robota.

Omezuje mechanickou praci vykonanou robotem.
Omezuje maximalni dobu pouzivanou robotem k zastaveni
po iniciovani ochranného zastaveni.

Omezuje maximalni vzdalenost, kterou robot urazi po ini-
ciovani ochranného zastaveni.

Robot ma také nasledujici bezpecnostni vstupy:

Verze 5.1.0
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UNIVERSAL ROBOTS

2.4 Bezpecnostni funkce

Bezpecnostni vstup

Popis

Tlacitko nouzového
zastaveni

Nouzové zastaveni
robota

Nouzové zastaveni
systému

Bezpecné
zastaveni

Reset bezpecného
zastaveni
Omezeny rezim

3polohové zafizeni

Provozni rezim

Provede se zastaveni kategorie 1, ¢imz ostatni stroje infor-
muje pomoci vystupu systémového nouzového zastaveni,
pokud je tento vystup definovan.

Provede se zastaveni kategorie 1 prostfednictvim vstupu
ovladaci jednotky, ¢imz ostatni stroje informuje pomoci vy-
stupu systémového nouzového zastaveni, pokud je tento
vystup definovan.

Provede se zastaveni kategorie 1 pouze na robotu.

Provede se zastaveni kategorie 2.

Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni pfi hrané na
vstupu resetovani ochranného zastaveni.

Bezpecnostni systém prejde do meznich hodnot Omeze-
ného rezimu.

Iniciuje Ochranné zastaveni, kdyz je aktivacni zafizeni plné
stlaceno nebo zcela uvolnéno. Kdyz k tomu dojde, vystupy
z aktivacniho zafizeni jsou vysoké.

Rezim piepinani, v pfipadé potfeby. POZNAMKA: je zapo-
trebi pfi pouzivani tfipolohového aktivacniho zafizeni

Pro pfipojeni dalSich stroj je

robot vybaven nésledujicimi bezpe€nostnimi vystupy:

Bezpecnostni
vystup

Popis

Nouzové zastaveni
systému

Pohyb robota

. Robot se
nezastavuje

Omezeny rezim

Mimo Omezeny
rezim

Pokud je tento logicky signal nizky, logicky vstupni signal
Nouzové zastaveni robota je nizky bylo stisknuto tlacitko
nouzového zastaveni.

Pokud je tento logicky signal vysoky, zadny jednotlivy kloub
robota se nepohne o vice nez 0,1rad

Vysoka logickd hodnota logického signalu nastava v pfi-
padé zastaveni robota z dlivodu nouzového nebo bezpec-
nostniho zastaveni. Jinak je logicka hodnota nizka.
Logicka hodnota je nizka, pokud je bezpe¢nostni systém v
Omezeném rezimu.

Logicka hodnota je nizkd, pokud je systém v Omezeném
rezimu.

Veskeré bezpecnostni elektrické vstupy/vystupy jsou dvoukanalové, coz znamen3, ze jsou bez-
pecné pfi nizkém signalu (napf. nouzové zastaveni je aktivni, pokud jsou signaly nizké).

2.4 Bezpecnostni funkce

Bezpecénostni systém funguje tak, ze monitoruje, zda nebyl narusen néktery z bezpe¢nostnich
limitG nebo zda nebylo iniciovano Nouzové zastaveni nebo Ochranné zastaveni.
Reakce bezpecnostniho systému jsou nasleduijici:
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2.4 Bezpeénostni funkce UNIVERSAL ROBOTS

Spoust Reakce

Nouzové zastaveni  Kategorie zastaveni 1.
Bezpecné Kategorie zastaveni 2.
zastaveni

PoruSeni omezeni Kategorie zastaveni 0.
Detekce zavady Kategorie zastaveni 0.

Pfi provadéni posouzeni rizikaaplikace je nutno brat v dvahu pohyb robota po iniciovani zasta-
veni. Pro usnadnéni tohoto postupu Ize pouzit Mezni doba zastaveni a Mezni vzdélenost zasta-
veni. Tyto bezpecnostni funkce dynamicky snizuji rychlost pohybu robota tak, ze jej Ize vzdy
zastavit v ramci meznich hodnot. Je dilezité si uvédomit, Ze u mezi polohy kloubu, bezpe¢nost-
nich roviny a limit( orientace nastroje/efektoru je zohlednéna ocekdvana vzdalenost urazena do
zastaveni, tzn. pohyb robota se pred dosazenim limitu zpomali.

Funkeni bezpecnost Ize shrnout jako:

Bezpecnostni funkce Tolerance Uroven vykonu Kategorie
Nouzové zastaveni - d 3
Bezpecné zastaveni - d 3
Mezni hodnota polohy 5° d 3
kloubu
Mezni hodnota rychlosti  1,15%s d 3
kloubu
Bezpecnostni roviny 40mm d 3
Orientace nastroje 3° d 3
Mezni rychlost 50 mmys d 3
Mezni sila 25N d 3
Mezni hybnost 3kgm/s d 3
Mezni napéti 10W d 3
Mezni doba zastaveni 50ms d 3
Mezni vzdalenost 40mm d 3
zastaveni

UPOZORNENT:

Funkce omezujici silu ma dvé vyjimky, které je tfeba zohlednit pfi
navrhovani aplikace (obrazek 2.1). KdyzZ se robot natahuje, maze
kolenni kloub vyvinout velkou silu v radidlnim sméru (pry¢ od za-
kladny), pfi pomalych rychlostech. A podobné je tomu i u krat-
kého zvedaciho ramene. Pokud je ndstroj/koncovy efektor blizko
zakladny a pohybuje se kolem zakladny, m(iZe vyvinout velkou siluy,
avsak pfi malé rychlosti. Rizikiim skfipnuti se Ize vyhnout tim, Ze se
odstrani v téchto oblastech prekazky, robot se umisti jinym zp(so-
bem nebo se pouzije kombinace bezpecnostnich rovin a meznich
hodnot kloub(, ¢imz dojde k eliminaci rizik tim, Ze se zamezi pohyb
robota do této oblasti pracovniho prostoru.
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UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Rezimy

200 mm

Obrazek 2.1: Vzhledem k fyzikalnim vlastnostem robotického ramena je tfeba urcitym oblastem pracov-
niho prostoru vénovat pozornost v souvislosti s riziky skfipnuti. Jedna oblast (leva) je definovana pro
radialni pohyb, kdy se zapésti 1. kloubu nachdazi ve vzdalenosti alespon 450 mm od zakladny robota.
Druha oblast (prava) je v ramci 200 mm od zéakladny robota pfi pohybu tangencidlnim smérem.

UPOZORNENT:

Pokud se robot pouziva v manualnich aplikacich s linearnimi po-
hyby, musi byt mezni rychlost kloubu pro zakladnu a ramenni
klouby nastavena na maximalné 250 mm/s pro nastroj/koncovy efek-
tor a loket, pokud na zakladé posouzeni rizik nejsou prijatelné vyssi
rychlosti. Timto se zabrani rychlym pohybim lokte robotu v bliz-
kosti singularit.

2.5

Rezimy

Bézny a Omezeny rezim BezpecCnostni systém obsahuje dva konfigurovatelné bezpecnostni
rezimy: Bézny | a Omezeny. Bezpecnostni mezni hodnoty Ize nakonfigurovat pro kazdy z téchto
rezimG. Omezeny rezim je aktivni, pokud je nastroj robota/koncovy efektor umistén na strané
omezeného rezimu spoustéci roviny Omezeného rezimu nebo pokud je spustén pomoci bez-
pecnostniho vstupu.

Pouziti roviny ke spusténi Omezeného rezimu: Kdyz se robot pohybuje ze strany omezeného
rezimu spoustéci roviny zpét na stranu bézného rezimu, kolem spoustéci roviny je prostor 20
mm, kde jsou povoleny mezni polohy bézného i omezeného rezimu. Timto se zabranuje spus-
téni bezpecnostniho rezimu, pokud je robot pravé v mezni poloze.

PouZziti vstupu ke spusténi Omezeného rezimu: Pokud se pouzije vstup (ke spusténi nebo zasta-
veni omezeného rezimu), pfed pouzitim novych meznich hodnot rezimu miZze uplynout az 500
ms. K tomu muize dojit bud' pfi zméné omezeného rezimu na bézny, NEBO pfi zméné bézného
rezimu na omezeny rezim. Umoznuje robotu pfizplsobit napf. rychlost novym bezpe¢nostnim
limitam.
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2.5 Rezimy UNIVERSAL ROBOTS

ReZim Obnovy Pokud je narusena bezpecnostni mezni hodnota, je tfeba bezpecnostni systém
restartovat. Pokud se systém nachdazi mimo bezpeénostni mezni hodnotu jiz pfi spusténi (napr.
mimo mezni hodnotu polohy kloubu), aktivuje se specialni rezim obnovy. V rezimu Obnovy nelze
spoustét programy pro robota, ale Ize ru¢né presunovat rameno robota zpét do rozsahu mez-
nich hodnot bud pomoci rezimu Freedrive nebo pomoci karty Pohyb v rozhrani PolyScope (viz
gast II P¥iru€ka k rozhrani PolyScope). Bezpe€nostni mezni hodnoty rezimu Obnovy jsou:

Bezpecnostni Limit
funkce

Mezni hodnota 30°/s
rychlosti kloubu

Mezni rychlost 250 mmys
Mezni sila 100N
Mezni hybnost 10 kgm/s
Mezni napéti 80W

V pripadé naruseni téchto meznich hodnot bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.

UPOZORNENT:

Mezni hodnoty pro polohu kloubu, polohu bezpecnostni roviny a ori-
entaci nastroje/koncového efektoru jsou v rezimu Obnovy vypnuty.
Pfi pfesunu ramene robota zpét do rozsahu meznich hodnot budte
opatrni.
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3 Preprava

Robot a ovladaci jednotka jsou dodavany na paleté jako kalibrovana sada. Neoddélujte je od
sebe, protoze by to vyzadovalo rekalibraci.

Robota prepravujte pouze v plvodnim obalu. Balici materidly uchovavejte na suchém misté; poz-
déji mozna budete chtit robota presunout.

Pfi pfesunu robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice ramene robota soucasné. Ro-
bota pfidrzte na misté, dokud nebudou bezpecné utazeny vS§echny montazni Srouby v zdkladné
robota.

Zdvihejte ovladaci jednotku za tuto rukojet

UPOZORNENT:

1. Pfi zvedani vybaveni nepretézujte sva zada nebo jiné casti
téla. Pouzivejte vhodné zdvihaci zafizeni. Je tfeba dodrzovat
veskeré regionalni i narodni pokyny pro zvedani. Spole¢nost
Universal Robots nem(ze byt zodpovédna za jakékoliv $kody
zpUsobené béhem prepravy.

2. Montaz robota provadéjte v souladu s pokyny k montazi v
kapitole 4.
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4 Mechanické rozhrani

4.1

Uvod
Tato kapitola obsahuje zakladni informace potfebné k montaZzi soucdsti systému robota. Je
tfeba dodrzovat pokyny k elektrické instalaci v kapitole 5.

4.2

Pracovni prostor robota

Pracovni prostor UR3e robota ma dosah 500 mm od kloubu zakladny. Pfi vybéru mista pro mon-
taz robota je nezbytné dbat na valcovy prostor bezprostfedné nad a pod zakladnou robota. Ne-
pouzivejte nastroj v blizkosti valcového prostoru, protoze v takovém pfipadé dochazi k velmi
rychlému pohybu kloub( u robota i pfi pomalém pohybu nastroje. To zpUsobi, Ze robot pracuje
neefektivné a je slozité provést posouzeni rizik.

Dopredu Se sklonem

4.3

Montaz

Rameno robota K montazi ramene robota slouzi ¢tyfi Srouby M6 8,8 a Ctyfi 6.6 mmmontazni
otvory v zékladné&. Srouby musi byt dotazeny s 9 N m krouticim momentem.

Pouzijte dva @5 otvory s kolikem k pfenému polohovani ramena robota. Pozndmka: Jako pfislu-
Senstvi Ize rovnéz zakoupit presny protilehly kus k zakladné. Mista vyvrtani otvor(i a montaze
Sroubll jsou znazornéna na obrazku 4.1.

Robota postavte na pevny nevibrujici povrch, ktery vydrzi alespon desetindsobek pIné sily toci-
vého momentu kloubu zakladny a unese alespor pétinasobek hmotnosti ramene robota. Pokud
je robot namontovan na linearni ose nebo na pohyblivé plosiné, je zrychleni pohyblivé montazni
zakladny velmi nizké. Vysoké zrychleni miZe zpUsobit bezpecnostni zastaveni robota.

NEBEZPECH:
Zkontrolujte, zda je rameno robota spravné a bezpecné prisroubo-
vano. Nestabilni montaz mdze vést k nehodam.
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UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Montaz

Surface on which the robot is fitted
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Obrazek 4.1: Otvory pro montaz robota. Pouzijte ¢tyfi Srouby M6. VSechny miry jsou uvedeny v mm.

VYSTRAHA:

Namontuje robota v prostiedi vhodném pro stupen IP. Robot se
nesmi pouzivat v prostiedich prekracujicich hodnoty odpovidajici
stupnici IP pro robota (IP54), pfenosny ovladaci panel (IP54) a ovla-
daci jednotku (IP44)

Nastroj Prirubanastrojerobota je vybavena ctyfmizavitovymi otvory M6, které slouzi k upevnéni
nastroje k robotovi. Srouby M6 je nutné utdhnout na 8 N m, tfida sily 8,8. Pro pfesné polohovani

nastroje pouzijte cep v @otvoru 6. Na obrazku 4.2 jsou znazornény rozmeéry a rozmisténi otvord

v pfirubé nastroje. Doporucuje se pouzit otvor s radidlnimi drazkami pro ¢ep, aby se zabranilo

nadmérnému omezeni pfi zachovani pfesné polohy.
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Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20
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5040, SECTION A-A
®63h8

Obrazek 4.2: Vnéjsi priruba nastroje, ISO 9409-1-50-4-M6 je na misté kam se montuje nastroj na konci
robota. VS§echny miry jsou uvedeny v mm.

NEBEZPECI:
1. Zkontrolujte, zda je ndstroj spravné a bezpecné pfiSroubovan.

2. Zkontrolujte, zda je ndstroj sestaven tak, aby nemohlo dojit k
nebezpecné situaci z diivodu padajicich soucasti.

Ovladaci jednotka Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem. K zajisténi do-
state¢ného pritoku vzduchu je nutny volny prostor 50 mm na v$ech stranach ovladaci jednotky.

Prenosny ovladaci terminal/panel Prenosny ovlddaci termindl Ize zavésit na zed nebo na ovla-
daci jednotku. Zkontrolujte, zda kabel nezplsobuije riziko zakopnuti.

Poznamka: Pro montaz prenosného ovladaciho termindlu |ze zakoupit drzaky. navic.

NEBEZPECT:

1. Zajistéte, aby se ovladaci jednotka, pfenosny ovladaci termi-
nal a kabely nedostaly do kontaktu s tekutinami. Vlhka ovla-
daci jednotka mize zplsobit smrtelné zranéni.

2. Umistéte prenosny ovladaci terminal/panel (IP54) a ovladaci
jednotku (IP44) v prostredi vhodném pro stupen IP.
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4.4 Maximalni naklad

4.4 Maximalni naklad

Naklad [kg]

100

200

300

400

Posun tézisté [mm]
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5 Elektrickeé rozhrani

5.1 Uvod
Tato kapitola obsahuje popis skupin elektrického rozhrani ramene robota v ovladaci jednotce. U
vétsiny typ( vstupii/vystupi jsou uvedeny priklady. Termin vstupy/vystupy odkazuje na digitalni
i analogové ovladaci signaly prichazejici ze skupin rozhrani nebo odchazejici do skupin rozhrani
uvedenych nize.
+ Pripojeni k siti
+ Pripojeni robota
*+ V/V rozhrani ovladace
+ V/V rozhrani nastroje
+ Ethernet
5.1.1 Drzak ovladaci jednotky
Na spodni strané vstupl/vystupl skupin rozhrani je drzék s porty umoznujicimi dalsi pfipojeni
(na obrazku nize). Zakladna ovladaci jednotky ma otvor s krytkou pro snadné pfipojeni (viz
5.2).
Mini Displayport podporuje monitory s rozhranim Displayport a vyzaduje aktivni pfevodnik z
portu Mini Display na DVI nebo HDMI pro pfipojeni monitorG s rozhranim DVI/HDMI. Pasivni
prevodniky s porty DVI/HDMI nefunguji.
Poznamka: Pojistka musi mit oznaceni UL, musi se jednat o nozovou pojistku typu mini s maxi-
malnim jmenovitym proudem: 10 A a minimalnim jmenovitym napétim: 32 V
5.2 Ethernet

Rozhrani Ethernet Ize pouzit pro:

* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (viz &ast II).

+ Vzdaleny pfistup a ovladani.

Pripojuje se ethernetovym kabelem protazenym otvorem v zakladné ovladaci jednotky a zastr-
¢enim do ethernetového portu na spodni strané drzaku.

Nahradte krytku na zékladné ovladaci jednotky vhodnou kabelovou priichodkou k pfipojeni ka-
belu k ethernetovému portu.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni

Elektrické specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Rychlost komunikace 10 - 1000 Mb/s

5.3

Upozorneéni a varovani ve vztahu k elektrickému zarizeni

Respektujte nasledujici upozornéni pro vSechny vyse uvedené skupiny rozhrani navic pfi navrho-
vani a instalaci aplikace pro robot.

NEBEZPECT:

1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatel-
nému logickému automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné
bezpecnostni trovné bezpecnostnim PLC. Neuposlechnuti to-
hoto varovani mize mit za nasledek zavazné poranéni nebo
uamrti osob, nebot miZe dojit k pfemosténi bezpeénostni
funkce. Je dulezité oddélit signaly bezpecnostniho rozhrani
od signal normalniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpecnostni signaly jsou vytvoreny jako redundantni
(dva nezavislé kanaly). Udrzujte oba kandly nezavislé, aby je-
dina chyba nemohla vést ke ztraté funkce bezpecnosti.

3. Nékteré vstupy/vystupy uvnitf ovladaci jednotky je mozné na-
konfigurovat bud na normalni, nebo bezpeéné vstupy/vystupy.
Prostudujte celou ¢ast 5.4.
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5.3 Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni

UNIVERSAL ROBOTS

NEBEZPECT:

1. Zajistéte, aby veskera zafizeni, ktera se nesmi dostat do kon-
taktu s vodou, zlstala sucha. Dostane-li se do vyrobku voda,
zastavte jeho chod, odpojte veskeré napdjeni a kontaktuje

mistni servis Universal Robots.

2. Pouzivejte pouze originalni kabely doddvané s robotem. Nepo-
uzivejte robota k aplikacim, pfi kterych dochdzi k ohybani ka-

taktujte mistni servis Universal Robots.

3. Zaporné pripojky jsou oznaceny zkratkou GND (kostra) a jsou
pfipojeny ke Stitu robota a ovladaci jednotky. VeSkeré uve-
dené pripojky 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 nej-

vy$S§imu proudu v systému.

4. Pfiinstalaci kabeld rozhrani do vstup(/vystupl robota dbejte
zvySené opatrnosti. Kovova deska v dolni ¢asti je urCena pro
kabely rozhrani a konektory. Nez zaCnete vrtat diry, desku od-
montujte. Pfed zpétnou montazi desky dikladné odstrarite
vSechny Spony. Nezapomerite pouzit tésnéni spravné veli-

kosti.

VYSTRAHA:

1. Robot ma atestaci v souladu s mezinarodnimi normami IEC
pro oblast elektromagnetické kompatibility (EMC). Rusivé
signaly, které prekracuji mez definovanou ve specifickych nor-
mach IEC, mohou u robota zplsobit neocekavané chovani.
Velmi vysoké meze signall ¢i nadmérna expozice mohou ro-
bota trvale poskodit. K problémim v oblasti EMC dochazi ob-
vykle pfi svarovani a bézné jsou uvedeny v protokolu chybo-
vou zpravou. Spolec¢nost Universal Robots nem(ze byt zodpo-
védna za vSechny skody zplsobené problémy v oblasti elek-

tromagnetické kompatibility.

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

provedeny dalSi testy.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 V/V rozhrani ovladaée

POZNAMEKA:
Veskera napéti a proudy jsou stejnosmérné (DC), pokud neni spe-
cifikovano jinak.

5.4 V/V rozhrani ovladace
MiZete pouzit vstupy/vystupy v ovladaci jednotce pro Sirokou skalu rlznych zafizeni; véetné
pneumatickych relé, PLC a tlacCitek nouzového zastaveni.
llustrace nize ukazuje usporadani skupin elektrického rozhrani uvnitf ovladaci jednotky.
Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V|H| PWR/ M| |24V|H|[24V/H| OV M|/ OV M| [24V|H|[24V|H| OV (H| OV H| [£|AG(H
g EIO GND|H| [GND ‘ ClO|H||Cl4 || |COO/H|[CO4|/H| (DIO|H||DI4|H| DOO/H|[DO4| N g Al0|H
& [24v oN (m| [2av|\) [2av|m]|[24v|m]| [ ov [m]|[ ov |m| [24av|m|[24v[m]| [ov [m|[ ov|m ifAG | |
% Ell OFF|H| | OV Cl1|(H|[CI5|H| [COl{H||CO5/H| [DI1|H||DI5|H| [DO1|H||DO5|H < |An ]
524\/ 24v|H |24V ov|H|/ov| M| |24v(H|[24V/H| |oV |H|| oV (H Ziac|H
Z[slo S IS P ES ci2|m||cie|m| [co2(m|[coe/m| [D12|m||Di6|m]| [Do2|m|[Do6|m §Aool
3 [24v 2|12|8|3|2|3|av[m][zav[m]| [ov [m|[ov [m] [2av|m]|[2av]m| [ov [m|[ov|m] |2[Ac|m
HER mm|mmm{m||[cz{m|[ci7|m]| [cos|m||co7[m]| [oi3[m|[Di7|m]| [po3|m]|[po7|m| |2 [A01]m
Poznamka: Mizete pouzit horizontdlni blok digitalnich vstupt (DI8-DI11) zobrazeny nize pro kva-
draturni kddovani Sledovani dopravniku (viz 5.4.1) pro tyto typy vstup(.
EIEEIEIES
R EE NS
HEEENER
Je nutné je dodrzovat a zachovavat vyznam barevného znaceni uvedeného nize.
Zluta s Cervenym textem  Vyhrazené bezpecénostni signaly
Zluta s Eernym textem Konfigurovatelné pro ucely bezpecnosti
Sedd s &ernym textem Viceucelové digitalni vstupy/vystupy
Zelena s Cernym textem  Vicelucelové analogové vstupy/vystupy
Vrozhrani GUI mizete nastavit konfigurovatelné vstupy/vystupy bud jako bezpe€nostni vstupy/vystupy
nebo vSeobecné vstupy/vystupy (viz &ast II).
5.4.1 Bézné specifikace vsech digitalnich vstupt/vystupi
Tato ¢ast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitalnich vstupt/vystupl
ovladaci jednotky.
+ Bezpecnostni vstupy/vystupy.
+ Konfigurovatelné vstupy/vystupy.
+ Univerzalni stupy/vystupy.
Nainstalujte robota podle elektrickych specifikaci, které jsou stejné pro vSechny tfi vstupy.
Digitalni vstupy/vystupy Ize napajet z vnitfniho 24V zdroje napdjeni nebo z externiho zdroje napa-
jeni nakonfigurovanim svorkovnice oznacené Power. Tento blok sestava ze ¢tyr termindl(i/svorek.
Horni dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou uzemnéné z vnitfniho 24V zdroje napdjeni. Spodni dvé
svorky (24V a 0V) v bloku slouZzi jako 24V vstup pro napajeni vstup(/vystupl. Vychozi konfigu-
race pouziva vnitfniho zdroje napajeni, jak je popsano nize.
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Power

PWR |

GND

24v |

oV

Poznamka: Pokud je zapotiebi vice proudu, pfipojte externi zdroj napajeni podle zndzornéni nize.

Elektrické specifikace pro vnitini i externi zdroj napajeni jsou zndzornény nize.

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

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

[24V - 0OV] Napéti 20 24 29 \Y
[24V - oV] Proud 0 - 6 A

Digitalni vstupy/vystupy jsou navrzeny v souladu s IEC 61131-2. Elektrické specifikace jsou uve-

deny nize.
Svorky Parametr Min.  Typ. Max. Jednotka
Digitalni vystupy
[COx / DOx] Proud* 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0,5 Vv
[COx / DOx] Zbytkovy proud 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitalni vstupy
[EIx/SIx/CIx/DIx] Napéti -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast OFF (vyp) -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ON (zap) 11 - 30 \Y%
[EIx/SIx/CIx/DIx] Proud (11-30V) 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. TH.

POZNAMEKA:

Pojem konfigurovatelny se pouziva pro vstupy/vystupy, které se
nakonfiguruji bud' jako bezpecné vstupy/vystupy, nebo normalni
vstupy/vystupy. Jedna se o zluté svorky s cernym textem.

Verze 5.1.0
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 V/V rozhrani ovladaée

5.4.2 Bezpecnostni vstupy/vystupy

Tato Céast obsahuje popis vyhrazené bezpecnostni vstup (Zluta svorka s Cervenym textem) a
konfigurovatelné vstupy/vystupy (zluté svorky s ¢ernym textem), kdyz jsou konfigurované jako
bezpeénostni vstupy/vystupy. Respektujte bézné specifikace vSech digitalnich vstup/vystupt
VvV casti 5.4.1.

Bezpecnostni pfistroje a zafizeni musi byt nainstalovana podle bezpec¢nostnich pokyn( a posou-
zenirizik v kapitole 1.

Veskeré bezpecnostni vstupy/vystupy jsou parové (redundantni) a je nutné je udrzovat jako dvé
samostatné vétve. Jedind chyba nezplisobuje ztratu funkce bezpecnosti.

Existuji dva typy trvalého bezpeénostniho vstupu:

+ Nouzové zastaveni robota pouze pro zafizeni nouzového zastaveni.

+ Bezpecné zastaveni pro dalSi bezpecnostni ochranna zafizeni.

Funkéni rozdil je zndzornén nize.

Nouzové zastaveni Bezpecné zastaveni
Robot ukonc¢i pohyb. Ano Ano
Vykonavani programu Pozastaveno Pozastaveno
Napajeni robota VYP Zap
Reset Rucné Automaticky nebo ru¢né
Cetnost pouziti Zfidka V kazdém cyklu az zfidka
Vyzaduje opétovnou inicializaci Pouze uvolnéni brzd Ne
Kategorie zastaveni (IEC 60204-1) 1 2
Uroveri vykonnosti monitorovaci
funkce
(ISO 13849-1) PLd PLd

Pouzijte konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalSich bezpe¢nostnich funkci vstupd/vystupf,

napf. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace rady konfigurovatelnych vstup(/vystupl na bez-
pecnostni funkce se provadi prostfednictvim rozhrani GUI, (viz ¢ast II).

UR3e
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NEBEZPECT:

1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatel-
nému logickému automatu (PLC), ktery neni v rdmci spravné
bezpecnostni trovné bezpecnostnim PLC. Neuposlechnuti to-
hoto varovani mize mit za nasledek zavazné poranéni nebo
uamrti osob, nebot mizZe dojit k pfemosténi bezpeénostni
funkce. Je dulezité oddélit signaly bezpecnostniho rozhrani
od signal{ normalniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpecné vstupy/vystupy jsou vytvoreny jako redun-
dantni (dva nezavislé kanaly). Udrzujte oba kanaly nezavislé,
aby jedind chyba nemohla vést ke ztraté funkce bezpeénosti.

3. Pred uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat bez-
pecnostni funkce. Je nutné pravidelné testovat bezpecnostni
funkce.

4. Priinstalaci robota je nutné dodrzovat tyto specifikace. Jejich
nedodrZeni mize mit za nasledek vazné zranéni ¢i imrti osob,
jelikoz by mohlo dojit k pfemosténi bezpecnostni funkce.

Vychozi bezpecnostni konfigurace

Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, kterd umoznuje provoz bez dalsiho bezpeénostniho vy-
baveni, jak je vidét na ilustraci nize.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Pripojeni tlacitka nouzového zastaveni
Témér u vSech pouziti robota je vyzadovano pfipojeni jednoho Ci vice externich tlacitek nouzo-
vého zastaveni. llustrace niZze znazornuje zpUsob pfipojeni jednoho nebo dvou tlacitek nouzo-
vého zastaveni.

Safety Safety

33 ‘#‘# ......... E_H EI0 |l ‘#‘# ......... Z_H
AN 9% worlm HH

24V
slo slo
2«vi@l VTN

24V
Si1 Si1

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop

Safeguard Stop

Sdileni nouzového zastaveni s jinymi stroji
MZete nastavit sdilenou funkci nouzového zastaveni mezi robotem a dal$imi stroji konfigurova-
nim nasledujicich funkci vstup/vystup prostfednictvim rozhrani GUI. Vstup nouzového zastaveni
robota nelze pouzivat pro Ucely sdileni. Pokud je nutné spojit vice nez dva roboty UR nebo jiné
stroje, je nutny bezpecnostni PLC automat k ovladani signall nouzového zastaveni.
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- Konfigurovatelny par vstupl: Externi nouzové zastaveni.

« Konfigurovatelny par vystupl: Nouzové zastaveni systému.

llustrace nize znazornuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR. V tomto pfikladu
jsou pouzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy CI0-CI1 a CO0-CO1.

/s

Configurable puty Configurable Outputs Configurable Inputs onhurable Outputs

24V l/z( H| oV E|ov|m : 24V (M |[24v [m] [ &y \m|[[ov [m
cio |[H||£4 |m| [coo|m]|cos|m A : B clo [j|[ci4 [m| [cOp|M|[cos|m
24v |Wf|24v M| [ ov ov | : 24v | [24v (]| [ov M| ov [
ci cis (M| [co1[m\cos|m ciy/|p|[ci5 [m| [co1|M|[cos|m
24v | |[24v [m]| [ov [m\ov [m 240/ /a8 |[2av [m]| [ov [m|[ov [
ci2 |m||cie |m| [co2|m\dps | m fi2/m|[cic [m| [co2|m||cos|m
24v (W |[24v (W] [ov [m|\o\ [ 4/ (m|24v (M| [ov ]| ov @
ci3 |m|{ci7 [m] [cos|m| o\ m\ £13[m|[c7 |m| [co3|m|[co7|m

L

N\,

Bezpecnostni zastaveni s automatickym pokracovanim

Prikladem zakladniho zafizeni bezpecnostniho zastaveni je dverni spinac, u kterého se robot
zastavi v pfipadé otevreni dvefi (viz ilustrace nize).

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

.

Safeguard Stop

(
=

Tato konfigurace se pouziva pouze v pfipadech, kde obsluha nemize projit dvermi a zavfit je za
sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy se pouzivaji k nastaveni resetovaciho tlacitka vné dvefi
k reaktivaci pohybu robota.

Dal$im pfikladem, kdy je vhodné pouzit funkci automatického pokracovani, je pouziti bezpec-
nostni podlozky nebo bezpecnostniho laserového scanneru, viz nize.

I/

Safety /
|2av]m 24v M| [ov
3 [eo0 [m 24v [l
5 [24v|m o ||
£ [En [my

24v |l
S -
& [2av [/
3[sn (d
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NEBEZPECH:
1. Robot automaticky pokracuje v pohybu poté, co je znovu za-
jistén signal. Tuto konfiguraci nepouzivejte, pokud lze signal
zajistit z vnitini strany bezpecnostniho obvodu.

Bezpecnostni zastaveni s resetovacim tlacitkem
Pokud je bezpecnostni rozhrani pouzito k interakci se svételnym zavésem, vyzaduje se reset
mimo bezpecnostni obvod. Resetovaci tlac¢itko musi byt dvoukanalového typu. V tomto pfikladu
je vstup/vystup konfigurovany jako reset ,,CI0-CI1¢ (viz nize).

Bl

 — //

Safety c .’
eav]m 24v|[ W24 [m v H ovim N\. \ | [=====-"
AEL] cio ci4 M 24V
5 [2av [m v [@|evim| O} |4 A [ |7 ov
HENC 4 ci cis M B

2av |l 24v (M|4vim] O\ LL_ 1 | [======"
&[si0 ci2 |m|{ce |m
§ [24v| oav |(@|vim| \ /J [ Ll=====--
3 [sit '\ ci3 [m][c7 [m

\ —

3polohové zaFizeni
Na obrazku nize je znazornén zplsob pfipojeni tfipolohového aktivaéniho zafizeni. Viz gast 12.2,
kde naleznete vice informaci o 3polohovém aktivacnim zafizeni.

FP@Etian Switch
.

_,#_3_\

[T E
Ammendnn;

\
S ),

POZNAMEKA:
Bezpecnostni systém Universal Robots nepodporuje vice 3poloho-
vych aktivacnich zafizeni.

Spinaé provozniho rezimu

Na obrazku nize je spina¢ provozniho rezimu. Viz &ast 12.1, kde naleznete vice informaci o
provoznich rezimech.
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r
Cordifgrati f Imues Digtd Imts Opraimd mak S witch
L] u 24v|H||24v|H !

[ [ pio/m||{oi4|m :

[] [] 2av(m|[2av]m — —
[] [] piL[m|[ois[m :

[ m [2vm|[zavm L
| Diz|M|[Di6| M

" n 24vIM |[|2avi

By DI3|M|/DI7| W

|

5.4.3 Viceucelové digitalni vstupy/vystupy

V této ¢asti se popisuje vSeobecny Ucel 24V vstupl/vystupl (Sedé svorky) a konfigurovatelnych
vstupl/vystupl (zluté svorky s cernym textem), kdyz nejsou konfigurované jako bezpecnostni
vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet vSeobecné parametry uvedené v c¢asti 5.4.1.

Vseobecnym tcelem vstupl/vystupl mize byt pfimé ovladani zafizeni, jako jsou pneumaticka
relé, nebo komunikace s jinymi PLC systémy. Veskeré digitalni vystupy Ize deaktivovat automa-
ticky, kdyZ je zastaveno provadéni programu, viz &ast II.V tomto rezimu je vystup vzdy nizky,
kdyZ neni program spustény. Priklady jsou uvedeny v nasledujicich podkapitolach. Tyto priklady
vyuzivaji bézné digitalni vystupy, ale je mozné pouzit i jakékoliv konfigurovatelné vystupy, pokud
nejsou nakonfigurovany k provadéni bezpeénostni funkce.

Zatizeni ovladané digitalnimi vystupy

Tento priklad znazornuje jak zapojeni zatéze ovladano digitalnimi vystupy, kdyz jsou pfipojeny.

ya \I
Digital Outputs /
ov m|| ov|s o
DOo| M ||Do4|
oV (M|l ov
Dol M |[pos| W ]
ov|H||ov|m
DO2| M ||DO6| H
ov|H||ov|m
DO3(H||po7|H

5.4.4 Digitalni vstupy z tlacitka

Tento priklad znazornuje zapojeni jednoduchého tlacitka k digitalnimu vstupu.

Digital Inputs
24v|H|[2av|H
DIO| M ||DI4
24v|m||2av|H T
DI1|M||{DI5| N R ]
24v|m|[2av| m)
pi2|m||[pie|m| \ n
24v|H|(2av|H
DI3(H|(DI7|W

5.4.5 Komunikace s jinymi stroji ¢i automaty PLC

DigitaIni vstupy/vystupy muzete pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je zaji$tén bézny
GND (0V) a pokud stroj pouziva PNP technologii, jak je popsano nize.
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Digital Inputs Digitycutputs | / E \igital Inputs Dixtal Outputs

24v|H|[2av/m| [ov (M| ov W/ . 24Vl |[2av|H| [ov [W][ ov[m
pio|H||[pi1a|m| [poo/m |jpoa|Hl A : B pio|M|[p14|m| [poo/m|[poa|m
2av|m|[2av(m]| [ov [m|[ ov|m ; 2av|m|[2av/m| [ov [m|[ ov|m
pi1|m||pi5|m| [po1m|jpos|m ; pi1|{m|{pi5|m| [po1m||jpos/m
24v|H|[2av|m| [ov [m|[ ov|m 24av|H|[2av/m| [ov [m|| ov|m
pi2(m||pi6|m| [po2/m|[pos/m pi2|m||[pi6|m| [po2m||[pos/m
24v|H|[2av(m]| [ov [m||[ ov|m 24av|/H|[2av/m| [ov [m|| ov|m
pi13/m|[pi17| K| [poz|m||po7[m pi13|m|[p17[H| [po3|m||po7[m

/

/

5.4.6 Viceucelovy analogovy vstup/vystup

Rozhrani analogovych vstupl/vystupl predstavuje 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 opatreni.

+ Pouzijte svorku AG, kterd je nejblize ke vstupim/vystupim. 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. Proudové signaly jsou méné citlivé na
ruseni.

Vstupni rezimy Ize volit v rozhrani GUI, (viz &ast II). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

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 \
[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vystup v proudovém reZimu

[ADx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 \%
[ADx - AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vystup v napétovém reZimu

[AOx - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[ADx - AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[ADx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Pouziti analogového vystupu
Priklad nize ukazuje ovladani pasu dopravniku analogovym vstupem pro regulaci rychlosti.
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Analog
=
cee
EEE

AG
AI0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

oV

Pouziti analogového vstupu
Tento priklad ilustruje pfipojeni analogového senzoru.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

O000E000
+

Analog Outputs

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

5.4.7 Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti
Pouzijte dalkovy vypina¢ ZAP/VYP k zapinani a vypinani ovladaci jednotky bez pouziti pfenos-
ného ovladaciho panelu. Obvykle se pouziva:
+ Kdyz neni pfistupny pfenosny ovladaci panel.
+ Kdyz PLC systém vyzaduje pIné ovladani.

+ Kdyz je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robotl souc¢asné.

Délkovy vypina¢ ZAP/VYP poskytuje prfidavné 12V napajeni, které je udrzovano aktivni, kdyz je
ovladaci jednotka vypnuta. Vstup ZAP je uren pouze ke kratkodobé aktivaci a funguje stejnym
zpUsobem jako tlacitko POWER. Vstup VYP Ize pozdrZet podle potieby. Elektrické specifikace
jsou uvedeny nize. Poznamka: Pouzijte funkci softwaru k automatickému nacteni a spusténi
programd, (viz &ast II).

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
[12V - GND] Napéti 10 12 13 \Y
[12v - GND] Proud - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivninapéti 0 - 0,5 \"
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 \"
[ON / OFF]  Vstupni proud - 1 - mA
[oN] Doba aktivace 200 - 600 ms
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Vzdalené tlacitko Zapnout
Tento pfiklad zndzornuje zapojeni vzdaleného tlacitka ZAP.

Remote )/ m

12v[d |

— gia

Vzdalené tlacitko Vypnout
Tento priklad znazornuje zapojeni vzdaleného tlacitka VYP.

Remote /" }'I

12v|d |

GND|H IR EEEEERE ]
ON |H

OFF P

VYSTRAHA:

Vstup ZAP nebo tlacitko POWER neml(Zete tisknout a podrzet, pro-
toze by doslo k vypnuti ovladaci jednotky bez ulozeni. K vypinani
dalkového vypinace musite pouZzit vstup VYP, nebot tento signal
umoznuje spravné vypnuti a ulozeni otevienych bezpecnostnich
soubor( ovladaci jednotky.

5.5 Pripojeni k siti
Kabel sitového napdjeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni zastrckou IEC. Na
zastrcku |IEC Ize pripojit zastréku i kabel odpovidajici standardu sité v dané zemi.
Aby bylo mozné uvést robota pod napéti, musi byt ovladaci jednotka pfipojena k siti prostfed-
nictvim standardni zastrcky IEC C20 na spodni strané ovladaci jednotky a odpovidajiciho kabelu
IEC C19 (viz nize uvedend ilustrace).

Sitovy zdroj napajeni je vybaven nasledujicimi prvky:
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+ Ukostreni
+ Pojistka sitového napajeni
« Zarizeni pro zbytkovy proud
Jako jednoduchy prostredek za ucelem uzamceni a oznaceni v pfipadé servisu doporucujeme

nainstalovat hlavni spinac, kterym se vypne veskeré zarizeni v aplikaci robota. Elektrické speci-
fikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti 100 - 265 V AC
Externi pojistka (pfi 100-200V) 8 - 16 A
Externi pojistka (pfi 200-265V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 63 Hz
Napadjeni v pohotovostnim stavu - - <1,5 W
Nominalni provozni pfikon 90 150 325 W
NEBEZPECT:

1. Ujistéte se, Ze je robot spravné uzemnén (elektrické spojeni
se zemi). Ke klasickému uzemnéni veskerych zafizeni v sys-
tému pouzijte nevyuzité sSrouby v ovladaci jednotce oznacené
symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho vodic¢e bude
minimalné roven nejvyssimu proudu v systému.

2. Ujistéte se, ze je vstupni napajeni do ovladaci jednotky opat-
feno proudovym chrani¢em (RCD) a spravnou pojistkou.

3. Budete-li chtit b&éhem revize provést kompletni instalaci ro-
bota, zastavte provoz a vypnéte veskeré napdjeni. Pfi od-
stavce systému by nemély byt vstupy/vystupy robota napa-
jeny z jinych zafrizeni.

4. Pred zahajenim napdjeni ovladaci jednotky se ujistéte, ze
mate vSechny kabely spravné zapojené. Vzdy pouzivejte ori-
ginalni sitovou sndru.

5.6 Pripojenirobota

Kabel z robota je tfeba zapojit do konektoru ve spodni ¢asti ovladaci jednotky, viz nize uvedena
ilustrace. Pfed spusténim ramene robota otocte dvakrat konektor a zajistéte tak, aby byl konektor
spravné zapojen.

Otocte konektor doprava, aby jej bylo mozné snadnéji zapojit po zasunuti kabelu.
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VYSTRAHA:
1. Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

2. Puvodni kabel neprodluzujte ani neupravuijte.

5.7 Vstupy/vystupy nastroje

Vedle pfiruby nastroje na zapésti #3 je osmikolikovy konektor zajistujici napajeni a kontrolni sig-
naly pro rliznd chapadla a senzory, které Ize pripojit k robotu. Lumberg KKMV 8-354 je vhodny pri-
myslovy kabel. Kazdy z osmi vodic¢l uvniti kabelu ma rliznou barvu predstavuijici rizné funkce.

Tento konektor zajiStuje napajeni a ovladaci signély pro chapadla a senzory, pouzité na konkrét-
nim nastroji robota. Vhodny je nize uvedeny primyslovy kabel:

+ Lumberg RKMV 8-354.

Osm vodi¢d uvniti kabelu ma riznou barvu oznacujici rizné funkce. Viz tabulku nize:

Verze 5.1.0 I-39 UR3e

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 5.7 Vstupy/vystupy nastroje

Barva Signal Popis
Cervend GND UkostFeni
Seda PWR 0V/12V/24V
Modra DO0 Digitalni vystup 0
RGzova DO1 Digitalni vystup 1
Zluta DIO Digitalni vstup 0
Zelena DI1 Digitalni vstup 1

Bila Al2 / RS485+ Analogovy v 2 nebo RS485+
Hnéda  AI3/RS485- Analogovy v 3 nebo RS485-

Vnitfni zdroj napajeni na karté V/V uzivatelského rozhrani GUI nastavte na 0V, 12V nebo 24 V
(viz &ast II). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Napajeci napéti ve 24V rezimu 235 24 24,8 Vv
Napajeci napéti ve 12V rezimu 11,5 12 12,5 \
Napajeci zdroj v obou rezimech* - 600 2000** mA

*Velmi se doporucuje pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz
**2000 mA max. 1 sekundu. Pracovni cyklus max.: 10%. Primérny proud nesmi prekroc¢it 600 mA

V nésledujicich ¢astech jsou popsdany rizné vstupy a vystupy ndstroje.

POZNAMKA:
Priruba néstroje je pfipojena ke kontaktu GND (stejné jako ¢erveny
vodic).

5.7.1 Digitalni vystupy nastroje
Digitalni vystupy jsou implementovany jako NPN. Kdyz je digitalni vystup aktivovan, je odpovi-
dajici spojeni vedeno na kontakt GND, kdyz je deaktivovan, je odpovidajici spojeni rozpojeno
(otevieny kolektor / otevieny odvadéc). 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 \Y
Proud pfi sepnuti 0 600 1000 mA
Proud pres GND 0 600 3000 mA
*3000 mA max. 1 sekundu. Pracovni cyklus max.: 10%. Primérny proud nesmi prekrocit 600 mA
VYSTRAHA:
1. Digitalni vystupy nastroje nemaji omezen proud. Potlaéeni ur-
¢enych dat miZze zpUsobit trvalé poskozeni.
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Pouzivani digitalnich vystupl nastroje

Tento priklad znazorfuje aktivaci zatizeni pfi pouziti vnitfniho zdroje napdjeni 12 V nebo 24 V.
Je nutné definovat vystupni napéti na karté V/V. Mezi kontaktem POWER a stinénim / kostrou je
napéti, a to i v pfipadé, Ze je zatizeni vypnuto.

J— POWER

5.7.2 Digitalni vstupy nastroje

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 - - 2,0 \
Logické vysoké napéti 5,5 - - \
Vstupni odpor - 47 k - Q

Pouziti digitalni vstupii nastroje
Tento pfiklad zndzornuje zapojeni jednoduchého tlacitka.

5.7.3 Analogové vstupy nastroje

Analogové vstupy nastroje jsou nediferencialni a Ize je nastavit bud na napéti (0-10 V), nebo
proud (4-20 mA) na karté vstup(/vystupl (viz ¢ast II). Elektrické specifikace jsou uvedeny
nize.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.7 Vstupy/vystupy nastroje

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

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

VYSTRAHA:

1. V proudovém rezimu nejsou analogové vstupy chranény proti
prepéti. Prekro¢eni mezni hodnoty v elektrické specifikaci
mUze zpUsobit trvalé poskozeni vstupu.

Pouziti analogovych vstupl nastroj, nediferencialnich
Tento pfiklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s nediferencidlnim vystupem. Vystup sen-
zoru mGze byt bud proudovy nebo napétovy, pokud je vstupni rezim analogového vstupu nasta-
ven stejné na karté V/V.
Poznéamka: MUzete zkontrolovat, zda miiZe senzor s napétovym vystupem ovladat vnitini odpor
nastroje, jinak mlize byt namérena hodnota neplatna.

POWER
T

A2 | -

=1 <

<

Pouziti analogovych vstupi nastroju, diferencialnich
Tento priklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s diferencialnim vystupem. Pfipojeni za-
porné ¢asti vystupu ke kontaktu GND (0 V), ktery bude fungovat stejné jako nediferencilni sen-
Zor.

T 1

5.7.4 Komunikace nastroje V/V

+ Vyzadani signall Signaly RS485 vyuzivaji interni odchyleni zabezpecéené proti selhani. Po-
kud pfipojené zarizeni nepodporuje toto zabezpeceni proti selhani, odchyleni signalu je
nutno bud provést v pfipojeném nastroji nebo pridat externé pridanim pull-up rezistor( k
RS485+ a pull-down k RS485-.
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+ Zpozdéni Zpozdéni zprav posilanych prostfednictvim konektoru nastroje se pohybuje od

2ms do 4ms od ¢asu, kdy je zprava napsdna na PC do spusténi zpravy na RS485. Vyrovna-
vaci pamét uchovava data odeslana na konektor néstroje az do necinnosti linky. Po pfijeti
1000 byt( dat se zprava napiSe na zafizeni.

Prenosové rychlosti 9,6 k, 19,2k, 38,4k, 57,6 k, 1152k, 1TM,2M,5M
Ukoncovaci bity 1,2
Parita Z4adny, Lichy, Sudy
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6 Udrzba a opravy

Vasi povinnosti je provadét udrzbu a opravy v souladu s vesSkerymi bezpe¢nostnimi pokyny uve-
denymi v tomto navodu.

Vasi povinnosti je provadét udrzbu, kalibraci a opravy podle nejnovéjsich verzi servisnich prirucek
na webovych strankach podpory http://www.universal-robots.com/support.

Opravy mohou provadét pouze autorizovani systémovi integratofi nebo zastupci spoleCnosti
Universal Robots.

VSechny soucasti, které se vraci zpét spolecnosti Universal Robots, je nutné vracet v souladu se
servisni pfiruckou.

6.1

Bezpecnostni pokyny

Po udrzbé nebo oprave je tfeba provést kontrolu a zajistit pozadovanou uroven bezpecnosti. Pri
kontrolach je nutné dodrZovat platné narodni nebo regionalni bezpeénostni predpisy. Je tfeba
zkontrolovat i spravné fungovani vSech bezpeénostnich funkci.

Udrzba a opravy maiji zajistit provozuschopnost systému nebo, v pfipadé selhani, navrat sys-
tému do provozuschopného stavu. Opravarenské prace zahrnuji kromé vlastni opravy i analyzu
a feseni problémd.

Pfi praci na robotu nebo ovladaci jednotce je nutné dodrzovat nize uvedené postupy a upozor-
néni.

NEBEZPECT:

1. Neménte bezpecnostni konfiguraci systému (napf. mezni
hodnotu sily). Bezpecnostni konfigurace je popsana v pfiru¢ce
PolyScope. Pokud se néktery bezpecnostni parametr zméni,
bude cely systém robota povazovan za novy, coz znamena,
Ze bude potreba aktualizovat cely proces schvalovani bezpec-
nosti véetné posouzeni rizik.

2. Vadné soucasti vyménte za nové se stejnym cCislem zbozi
nebo za ekvivalentni sou¢asti schvalené za timto Ucelem spo-
le¢nosti Universal Robots.

3. Ihned po dokonceni prace znovu aktivujte jakakoliv deaktivo-
vana bezpecnostni opatreni.

4. Veskeré opravy zdokumentujte a dokument ulozte do pfislus-
ného souboru technické dokumentace pro kompletni systém
robota.
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UNIVERSAL ROBOTS

6.1 Bezpecnostni pokyny

NEBEZPECT:

1. Z dolni ¢asti ovladaci jednotky vyjméte kabel pro napajeni ze

sité a zajistéte, aby byl zcela odpojen od napajeni. Odpojte
od napajeni jakykoliv zdroj energie pfipojeny k ramenu robota
nebo ovladaci jednotce. Pfijméte nezbytna opatfeni, kterd za-
brani tomu, aby ostatni osoby béhem opravy uvedly systém
pod napéti.

Pied opétovnym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte
uzemneéni.

Pfi demontazi ramene robota nebo ovladaci jednotky dodr-
Zujte predpisy ESD.

Neprovadéjte demontaz zdroje napdjeni uvnitf ovladaci jed-
notky. Ve zdrojich napdjeni muze byt po dobu nékolika hodin
od vypnuti ovladaci jednotky pfitomno vysoké napéti (az 600
V).

Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovladaci skfiriky
nedostala voda nebo prach.

UR3e
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7 Likvidace a zivotni prostredi

Universal Robots fady e musi byt nakladano v souladu s platnymi vnitrostatnimi zakony, nafize-
nimi a normami.

Universal Robots fady e jsou vyrabéni s ohledem na omezené pouzivani nebezpecnych latek kvali
ochrané Zivotniho prostredi, 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 nakladani s elektronickym odpadem z robot( spolecnosti Universal
Robots fady e, prodavanych na danském trhu, uhradila spole¢nost Universal Robots A/S predem.
Dovozci ze zemi uvedenych v Evropské smérnici 2012/19/EU o odpadnich elektrickych a elek-
tronickych zafizenich (WEEE) jsou povinni k zapisu do pfislusného vnitrostéatniho registru WEEE
ve své zemi. Poplatek je obvykle nizsi nez 1€/robot. Seznam vnitrostatnich registrd najdete zde:

https://www.ewrn.org/national-registers.

Robot je opatfen néasledujicimi symboly, které oznacuji shodu s vySe uvedenymi predpisy:

— RoOHS 7
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8 Certifikaty

V této kapitole jsou popsany certifikaty a prohlaseni zpracované pro vyrobek.

8.1 Certifikace tretich stran

Certifikace tfetich stran jsou dobrovolné. V rdmci zajisténi co nejlepsich sluzeb pro integratory
robotl se spolecnost UR rozhodla své roboty certifikovat v nasledujicich uznavanych zkusebnich
ustavech:

TUV NORD

! DELTA

w‘ 25’I . CHINARoHS

Universal Robots e-Series maji osvédéeni TUV
NORD, notifikovaného organu dle smérnice o stroj-
nich zafizenich 2006/42/ES. Kopii homologacniho
certifikatu schvéleni typu TUV NORD naleznete v

priloze B.

Primyslové roboty spolec¢nosti Universal Robots
e-Series jsou testovany z hlediska vykonnosti cer-
tifikaci DELTA. Certifikaty zkouSek elektromagne-
tické kompatibility (EMC) a nezavadnosti vici zi-
votnimu prostredi naleznete v pfiloze B.

Roboti UR Ffady e-Series vyhovuji metodam Fizeni
CHINA RoHS pro regulaci znecisténi elektronic-
kymi informacnimi produkty.

8.2 Certifikace dodavatelu tfetich stran

Prostredi

KN
L3

&y

Prepravni palety pro roboty Universal Robots e-
Series zajiStované dodavateli splniuji poZzadavky
danské normy ISMPM-15 pro vyrobu drevéného
obalového materidlu a jsou znaceny v souladu s
timto systémem.

8.3 Certifikace zkouseni u vyrobce

i

Universal Robots e-Series jsou podrobovani pri-
béznym internim testim a zkouseni v ramci vy-
stupni kontroly. Procesy zkouseni UR jsou pri-
bézné prfezkoumavany a zlepSovany.

Verze 5.1.0
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UNIVERSAL ROBOTS 8.4 Prohlaseni v souladu se smérnicemi EU

8.4

Prohlaseni v souladu se smeérnicemi EU

Prestoze se vztahuji pfedevsim pro Evropu, prohlaseni EU vyZaduji a/nebo uzndvaji i nékteré
zemé mimo Evropu. Evropské smérnice jsou k dispozici na oficialnich webovych strankach:
http://eur-lex.europa.eu.

Roboti spolecnosti UR maji certifikaci dle nize uvedenych smérnic.

2006/42/ES o strojnich zafFizenich (MD)

V souladu se smérnici o strojnich zafizenich 2006/42/ES jsou roboti Universal Robots fady e-
Series nedplnym strojnim zarizenim, a jako takové nemaji znacku CE.

Je-li robot spolecnosti UR urcen k pouziti v oblasti pesticidd, pak je nutné se fidit smérnici
2009/127/ES. Prohlaseni o zaclenéni dle prilohy Il 1.B. smérnice 2006/42/ES najdete vptiloze B.

2006/95/ES — Smérnice o nizkém napéti (LVD)

2004/108/ES — Smérnice o elektromagnetické kompatibilité (EMC)

2011/65/EU — Smérnice o omezeném pouzivani nebezpecnych latek (RoHS)
2012/19/EU — Smérnice o odpadu z elektrickych a elektronickych zafizeni (WEEE)

Prohlaseni o shodé jsou obsazena v Prohlaseni o zabudovani v ptiloze B.

Oznaceni CE se pripojuje v souladu s vyse uvedenymi smérnicemi o oznaceni CE. Informace o
odpadu z elektrickych a elektronickych zafizeni obsahuje kapitola 7.

Informace o normach aplikovanych béhem vyvoje robota se nachdzi v pfiloze C.
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9 Zaruky

9.1

Zaruka na vyrobek

Aniz by byly dotéeny veskeré naroky uZivatele (zdkaznika), které mohou existovat ve vztahu k
obchodnimu zastupci nebo prodejci, vyrobce zakaznikovi poskytuje zaruku za nize uvedenych
podminek:

V pfipadé novych zafizeni a jejich souc¢dsti vykazujicich zavady vzniklé v disledku vyroby nebo
materialové vady do 12 mésicl od uvedeni do provozu (maximalné 15 mésicl od odeslani) po-
skytne spole¢nost Universal Robots pozadované nahradni dily, pficemz uzivatel (zakaznik) po-
skytne pracovni dobu na vyménu nahradnich dild, a to bud nahrazenim soucasti jinou soucasti
podle aktudlné dostupnych technologii, nebo opravenim predmétné soucdsti. Tato zaruka se
stava neplatnou, pokud je zavada na zafizeni zplisobena nespravnym zachazenim nebo nedodr-
Zenim pokyn0 v uzivatelskych priruckach. Tato zaruka se nevztahuje na sluzby provadéné auto-
rizovanym prodejcem ¢i zakazniky samotnymi (napf. instalaci, konfiguraci, stahovani softwaru)
a nelze ji na né rozsifit. Jako doklad pro uplatnéni zaruky je vyzadovan doklad o koupi s uve-
denym datem koupé. Reklamace v rdmci zaruky musi byt podany do dvou mésict od zjisténi
zdavady, na kterou se zdaruka vztahuje. Vlastnictvi zafizeni nebo soucasti, které byly vyménény a
vraceny spolecnosti Universal Robots, pfechazi na spole¢nost Universal Robots. Jakékoli dalsi
reklamace vzniklé na zafizeni nebo v souvislosti s nim této zaruce nepodléhaji. Zadna &ast této
zaruky nevede k omezeni ¢i vylouceni zakonnych prav zakaznika ani zodpovédnosti vyrobce za
zranéni osob ¢i umrti v disledku jeho nedbalosti. Doba trvani zaruky se sluzbami poskytnutymi
podle zaruky neprodluzuje. Spole¢nost Universal Robots si vyhrazuje pravo zpoplatnit zakaznika
za vymeénu Ci opravu, paklize zdvada na zakladé zaruky nebude prokdzana. VySe uvedena usta-
noveni nepredstavuji zménu dlikazniho bfemene v neprospéch zakaznika. V pfipadé, Ze zafizeni
bude vykazovat vady, spole¢nost Universal Robots nebude zodpovédna za jakékoliv nepfimé,
nahodné, zvlastni nebo nasledné skody, vcetné napriklad uslého zisku, ztraty moznosti uzivani,
vyrobnich ztrat nebo poskozeni dalsiho vyrobniho zafizeni.

V pfipadé, Ze zafizeni vykazuje zavady, spole¢nost Universal Robots nebude zodpovédna za na-
sledné skody nebo ztraty, jako je ztrata vyroby nebo poskozeni jiného vyrobniho zafizeni.

9.2

Prohlaseni

Spolecnost Universal Robots neustale zlepsuje spolehlivost a vykon svych produktt a v této sou-
vislosti si vyhrazuje pravo vylepsit produkt bez pfedchoziho upozornéni. Spole¢nost Universal
Robots vénuje veskerou péci presnosti a spravnosti obsahu této prirucky, neni véak zodpovédna
za chyby ani chybéjici informace.
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A Brzdna doba a brzdna draha

POZNAMEKA:

K dispozici je moznost uzivatelského nastaveni maximalni bezpec-
nostni doby a vzdalenosti. Viz 2.1 a 13.2. Pouzije-li se uzivatelské
nastaveni, rychlost programu se dynamicky nastavi tak, aby vzdy
odpovidala vybranym mezim.

Grafické udaje uvedené proKloub 0 (zakladna), Kloub 1 (rameno) a Kloub 2 (loket) plati pro
vzdalenost do zastaveni a ¢as do zastaveni:

+ Kategorie 0

+ Kategorie 1

+ Kategorie 2

Poznamka: Tyto hodnoty predstavuji nejhorsi mozny scénar, vase hodnoty budou jiné.

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.

T
0.06| —@— 100% extended —@— 100% extended /
—8— 66% extended 0.06| —8— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended
“l | /:///. |
002 %/ -~
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

(a) Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 33 % maxi- (b) Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 66 % maxi-
malniho zatizeni malniho zatizeni

0.081 —@— 100% extended
—8— 66% extended
0.061 —e— 33% extended
0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Vzdalenost do zastaveni v metrech pii maximalnim
zatizeni

Obrazek A.1: Vzdalenost do zastaveni pro kloub 0 (ZAKLADNA)

Verze 5.1.0 I-53 UR3e

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

~ UNIVERSAL ROBOTS

0.08

0.07

0.06

0.05

0.04

0.03

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

speed 33% speed 66%

speed 100%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

speed 66%

speed 100%

(a) Doba do zastaveni v sekundéch pfi 33 % maximal- (b) Doba do zastaveni v sekundach pfi 66 % maximal-
niho zatizeni

0.025

0.020

0.015

0.010

0.005

niho zatizeni

0.10

0.08

0.06

0.04

—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

speed 33%

speed 66%

speed 100%

(c) Doba do zastaveni v sekundéach pfi maximalnim za-

tizeni

Obrazek A.2: Doba do zastaveni pro kloub 0 (ZAKLADNA)

&

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

-

e

Py
2

—

speed 33% speed 66%

speed 100%

0.03

0.02

0.01

speed 33%

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

«

/

&

&—

«

speed 66%

speed 100%

(a) Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 33 % maxi- (b) Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 66 % maxi-
malniho zatizeni

malniho zatizeni

0.05

0.04

0.03

0.02

0.01

—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

o«

o

— .

o«

speed 33%

(c) Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi maximalnim

zatizeni

Obrazek A.3: Vzdalenost do zastaveni pro kloub 1 (RAMENO)

speed 66%

speed 100%
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0.06

0.05

0.04

0.03

speed 33%

—@— 100% extended -
—8— 66% extended
—e— 33% extended

o«

speed 66%

speed 100%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

—@— 100% extended o
—8— 66% extended
—e— 33% extended

(-

—9

-

speed 66%

speed 100%

(a) Doba do zastaveni v sekundéch pfi 33 % maximal- (b) Doba do zastaveni v sekunddch pfi 66 % maximal-
niho zatizeni

0.010

0.008

0.006

speed 33%

(a) Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi vSech zatize-

nich

speed 33%

niho zatizeni
—@— 100% extended ® *
—8— 66% extended
—e— 33% extended
[ &
. —¢

speed 66%

speed 100%

(c) Doba do zastaveni v sekundéach pfi maximalnim za-

tizeni

Obrazek A.4: Doba do zastaveni pro kloub 1 (RAMENO)

-@— 100% payload @
—8— 66% payload
—e— 33% payload

«

e

speed 66%

Obrazek A.5: Vzdalenost a doba do zastaveni pro kloub 2 (LOKET)

speed 100%

0.045

0.040

0.035

0.030

speed 33%

—@— 100% payload g

—8— 66% payload
—e— 33% payload

®

—

speed 66%

speed 100%

(b) Doba do zastaveni v sekundéach pfi v§ech zatizenich
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B Prohlaseni a certifikaty

B.1 CE/EU Declaration of Incorporation (original)

Manufacturer:

Person in the Community Authorized to Compile the
Technical File:

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S Denmark
Telephone: +45 8993 8989

David Brandt

Technology Officer, RD
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Parti

ally-Completed Machine(s):

Product and Function:

Model:
Serial Number:

Industrial robot (multi-axis manipulator with controller
and Teach Pendant). Function is determined by the com-
pleted machine

(with end-effector and intended use).

UR3e, UR5e, UR10e (e-Series)

Starting 2018500000 and higher Effective 1 April 2018

Incorporation:

Universal Robots e-series (UR3e, UR5e, and UR10e) shall
only be putinto service upon being integrated into a final
complete machine
(robot system, cell or application), which conforms with
the provisions of the Machinery Directive and other ap-
plicable Directives.

I. Machinery Directive 2006/42/EC — The
fulfilled: 1.1.2,1.2.1,1.3.7,.1.2.4.3,1.6.3,

of Annex VIl of the Machinery Directive.

standards used below.

standards used below.

It is Declared That the Above Products Fulfil the Following Directives as Detailed Below:

following essential requirements have been
1.5.1,1.7.2,4.1.2.3,1.7.4.2. It is declared

that the relevant technical documentation has been compiled in accordance with Part B

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU — Reference the LVD and the harmonized

I1l. EMC Directive 2014/30/EU — Reference the EMC Directive and the harmonized

Verze 5.1.0
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UNIVERSAL ROBOTS B.1 CE/EU Declaration of Incorporation (original)

Reference the Harmonized Standards Used, as Referred to in Article 7(2)
of the MD and LV Directives and Article 6 of the EMC Directive:

() EN ISO 10218-1:2011 | (I)EN ISO 13850:2015 (I) EN 60664-1:2007

TUV Nord Certificate 44 207

14097607

(I) ENISO 12100:2010 (I) EN 1037:1995+A1:2008 (I) EN 60947-5-5:1997/
A11:2013

(I) EN 1SO 13732-1:2008 (1) EN 60204-1:2006/ A1:2010 | (Ill) EN 61000-6-2:2005

(I) EN 1SO 13849-1:2015 (I) EN 1SO 13850:2015 () EN 61000-6-4:2007/
A1:2011

TUV Nord Certificate 44 780 | (Il) EN 60320-1:2001/ A1:2007 | (Il) EN 61131-2:2007
14097610

() EN I1SO 13849-2:2012 (1) EN 60529:1991/ A2:2013 (1 EN 61140:2002/
A1:2006

Reference to Other Technical Standards and Specifications Used:

() ISO 9409-1:20047 (1) IEC 60068-2-27:2008 (I IEC 61784-3:2010[SIL2]

() ISO/TS 15066 as applicable (1) IEC 60068-2-64:2008

(111) IEC 60068-2-1:2007 (I1) IEC 60664-5:2007

(1) IEC 60068-2-2:2007 (1) IEC 61326-3-1:2008

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 (ISO 9001), by the notified body

Bureau Veritas, certificate DK008850.

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.
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Position/ Title Global Technical Compliance Officer
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B.2 CE/EU Prohlaseni o zabudovani (pFeklad originalu) UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU Prohlaseni o zabudovani (preklad originalu)

Vyrobce: Osoba opravnéna k sestaveni technického souboru:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 Technology Officer, RD
DK-5260 Odense S Dansko Universal Robots A/S
Telefon: +45 8993 8989 Energivej 25, DK-5260 Odense S
Popis a znaceni ¢4stecné zkompletovanych stroj:
Vyrobek a funkce: Primyslovy robot (viceosy manipulator s ovladaci jed-

notkou a prenosnym ovladacim termindlem/panelem).
Funkce je dana kompletné smontovanym strojem
(s koncovym efektorem a zamyslenym pouzitim).

Model: UR3e, UR5e, UR10e (fada €)

Vyrobni ¢&islo: Pocinaje cislem 2018500000 a vySe Platnsot od 1.
dubna 2018

Zabudovani: Vyrobky Universal Robots fady e (UR3e, UR5e a UR10e)

se uvadeéji do provozu pouze po zabudovani do zkom-
pletovaného stroje

(roboticky systém, bunka nebo aplikace) v souladu s
ustanovenimi smérnice o strojnich zafizenich a dalSich
pouzitelnych smérnic.

Timto se prohlasuje, Ze vySe uvedené vyrobky vyhovuji ndsledujicim smérnicim, jak je uvedeno nize:

I. . Smérnice o strojnich zafizenich 2006/42 / ES — Byly splnény nasledujici zakladni pozadavky
vyhovuje: 1.1.2,1.2.1,1.3.7,.1.2.4.3,1.6.3,1.5.1,1.7.2,4.1.2.3,1.7.4.2. Timto se prohlasuje

Ze prislusna technicka dokumentace byla zpracovana v souladu s ¢asti B

pfilohy VIl smérnice o strojnich zafizenich.

Il. Smérnice o nizkém napéti (2014/35/EU — Odkaz na smérnici LVD a harmonizované

normy uvedené nize.

IIl. Smérnice EMC 2014/30/EU — Odkaz na smérnici o elektromagnetické kompatibilité a harmonizované
normy uvedené nize.
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Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



UNIVERSAL ROBOTS B.2 CE/EU Prohlaseni o zabudovani (preklad originalu)

Odkaz na pouzité harmonizované normy, jak je uvedeno v ¢l. 7 odst. 2,
smérnice MD a LV a ¢lanek 6 smérnice EMC:

(I) EN 1SO 10218-1:2011 Certifi- | (I)EN ISO 13850:2015 (Il) EN 60664-1:2007

kat TOV Nord 44 207 14097607

(I) EN ISO 12100:2010 (I) EN 1037:1995+A1:2008 () EN 60947-5-5:1997/
A11:2013

(I) EN 1SO 13732-1:2008 (Il) EN 60204-1:2006/ A1:2010 | (IlI) EN 61000-6-2:2005

(I) EN 1SO 13849-1:2015 (I) EN 1SO 13850:2015 () EN 61000-6-4:2007/
A1:2011

Certifikat TUV Nord 44 780 | (Il) EN 60320-1:2001/ A1:2007 (II) EN 61131-2:2007
14097610

() EN ISO 13849-2:2012 (1) EN 60529:1991/ A2:2013 (I EN 61140:2002/
A1:2006

Odkaz na jiné pouzité technické normy a specifikace:

(1) 1ISO 9409-1:20047 (1) IEC 60068-2-27:2008 (I IEC 61784-3:2010[SIL2]

() ISO/TS 15066 dle okolnosti (1) IEC 60068-2-64:2008

(1) IEC 60068-2-1:2007 (1) IEC 60664-5:2007

(111) IEC 60068-2-2:2007 (1) IEC 61326-3-1:2008

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce preda prislusné informace

o Castecné zkompletovaném strojnim zarizeni na zakladé odivodnéné zadosti
narodnich organd.

Schvdleni celého systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001) notifikovanym organem
Bureau Veritas, certifikat DKO08850.

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.
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B.3 Certifikat pro bezpeénostni systém UNIVERSAL ROBOTS

B.3 Certifikat pro bezpecnostni systém

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as illustrated

Fertigungsstéatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes  Industrial robot UR10e, URSe and UR3e TW@

(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

TOV NORD CERT
GmbH

Geprift nach EN 1SO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Glltigkeit / Validity

Prifbericht Nr. / Test Report No. . 3520 4429, 3522 2109 von / from 2018-05-14

Aktenzeichen / File reference 8000484576 bis / until 2023-05-13
le dpr ! Essen, 2018-05-14

TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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B.3 Certifikat pro bezpecnostni systém

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This is to certify, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product described below with the mark as illustrated.

Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant:

Beschreibung des Produktes
(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

Geprift nach: EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d

Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3520 1327 / 3522 2247
Aktenzeichen / File reference 8000484576

le gfr T! ORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf

Universal Robots Safety System G5
for UR10e, UR5e and UR3e robots

www.tuev-nord-cert.de

EN IS0 13849-1
PL'¢’ /

Giiltigkeit / Validity
von / from 2018-05-14
bis / until 2023-05-13

Essen, 2018-05-14

technology@tuev-nord.de

UR3e
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B.4 Cina RoHS UNIVERSAL ROBOTS

B.4 Cina RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table
For Toxic or Hazardous Substances

R ABAFYEATESHESETAET

i Toxic and Hazardous Substances and Elements 3 ¥ H ¥t R
A 31 I 3
i R & Hexavalent | gﬂ'ﬁfw 4| Polybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium Ihi'“#"h nﬂ“’ (Be)| iPhemy ethors
(Cr+8) 581 (peDE)
UR Robois
UR31 URS [ UR10
UR#LE A,
URIURSURTD X 0 X 0 X X

{0 Indicaies that this touc or hazardous subsiance contained in all of the homogeneous maiesials for this part is below the imit requinzment in
SHT11363-2006.
CEFEASTEHENAEEEAMEREAH A REENT NB-NNNENERERLT «

¥ Indicates that this toxic or hazardous subsiance contained in a1 least one of the homogensous maierials used for this part is above the Bmit
requirement n S0T11363-2006.

rEREEEEENAESEISAR SR ECHAREENT B NN EnEREE -
(EVITEE  RRXEELIN LEFTVHEAREETE—SRH - )

Items below are wear-out tems and therefore can have uceful lves lece than emironmental voe perod:

FHHERMKER BEMEs ERSE o EET R EERRE

Drves, Gackets, Probes, Fikers, Ping, Cables, Stiffensr, Inerfaces

WEE, T, e, SRR NiH, 20, maE s, BN

Refer 1o preduct manual for detailed conditions of use.

FEERHRBERE=SFH

Unrversal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled bt does nat assume responsibility or kabikly.

Univesgal Robots BEE BB i = R A A8 T8~ 8, {8 Universal Rebos TREAMER LS
T the maximum extent permitied by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall atherwise assume all liabilties that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controling Pellution
by Electronic Information Products (Ministry of Information lndustry Order £39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
uze of electronic mformation products. Customer shall defend, mdemnafy and hold Unversal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thersta. At the time Custamer desires to disposs of the Products, Customer shall refer 1o and comply with the specific waste management instructions
and optons set forth at hiipwaw teradyne comiabout-teradynelcorporate-social-responsbility, as the same may be amendad by Teradyne ce Univerzal
Febats.
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UNIVERSAL ROBOTS B.5 Certifikat zkousky na Zivotni prostfedi

B.5 Certifikat zkousky na zivotni prostredi

. . . / A PART OF
Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

UR10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS5 and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1%2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % %

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
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B.6 Certifikat zkousky EMC UNIVERSAL ROBOTS

B.6 Certifikat zkousky EMC

/ A PART OF

Attestation of Conformity
AoC no. 1645

Project / task no. 117-29565

DELTA has performed compliance test on electrical products since 1967. DELTA is an accredited test
house according to EN17025 and participates in the international standardisation organisation
CEN/CENELEC, IEC/CISPR and ETSI. This attestation of conformity with the below mentioned standards
and/or normative documents is based on accredited tests and/or technical assessments carried out at
DELTA - a part of FORCE Technology.

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense

Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 5, G5 for models UR3, URS, and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)
EMC test of UR robot generation 5, DELTA project no.117-29565-1 DANAK 19/18171

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN 61326-3-1:2008 Industrial locations SIL 2

EN/(IEC) 61000-6-1:2007

EN/(IEC) 61000-6-2:2005 DELTA - a part of
EN/(IEC) 61000-6-3:2007+A1 FORCE Technology
EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1
EN/(IEC) 61000-3-2:2014
EN/(IEC) 61000-3-3:2013

Venlighedsvej 4
2970 Hersholm
Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +457219 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer Fax +457219 40 01
that mass-produced apparatus have the same properties and quality. This attestation does not contain any www.delta.dk
statements pertaining to the requirements pursuant to other standards, directives or laws other than the VAT No. 55117314
above mentioned.

Hgrsholm, 15 August 2017

1 /
Yoo

Michael Nielsen
Specialist, Product Compliance
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C Pouzité normy

V této ¢4sti se popisuji pfislusné normy, pouzité pfi vyvoji ramene robota a ovladaci jednotky. Je-li v zavor-
kach uvedeno cCislo evropské smérnice, znamena to, Ze je norma harmonizovana v souladu s uvedenou
smernici.

Norma neni totéz, co zakon. Norma je dokument zpracovany zuc¢astnénymi stranami v ramci urcitého
odvétvi, definujici bézné bezpecnostni a vykonové pozadavky na vyrobek nebo skupinu vyrobk.

Zkratky maji nasledujici vyznam:

ISO International Standardization Organization
IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI  American National Standards Institute
RIA Robotic Industries Association

CSA  Canadian Standards Association

Shoda s témito normami je zarucena pouze tehdy, jsou-li dodrzovany veskeré montazni pokyny, bezpec-
nostni pokyny a provozni pokyny uvedené v tomto navodu.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

EN ISO 13849-1:2008 (E) [PLd - 2006/42/ES]
EN ISO 13849-2:2012 (E) (2006/42/ES)

Safety of machinery — Safety-related parts of control systems
Part 1: General principles for design
Part 2: Validation

U bezpecnostniho fidiciho systému je navrzena vykonnostni Groven d (PLd) v souladu s poZadavky téchto
norem.

ISO 13850:2006 [Kategorie zastaveni 1]

ISO 13850:2015 [Kategorie zastaveni 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Kategorie zastaveni 1 - 2006/42/ES]
EN ISO 13850:2015 [Kategorie zastaveni 1 - 2006/42/ES]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

Verze 5.1.0 I-67 UR3e

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Funkce nouzového zastaveni je navrzena jako vypnuti kategorie 1 v souladu s touto normou. Zastaveni
kategorie 1 je regulované zastaveni, kdyz je pohon napajen, a po zastaveni se robot odpoji od zdroje
napajeni.

ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/ES]

Safety of machinery — General principles for design — Risk assessment and risk reduction

UR roboty jsou hodnoceny podle zasad této normy.

1ISO 10218-1:2011
EN ISO 10218-1:2011(E) [2006/42/ES]

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots
Part 1: Robots

Tato norma je uréena pro vyrobce robot(, nikoliv integratory. Druha ¢éast (ISO 10218-2) je urena pro
integratory robot(, nebot se zabyva instalaci a navrhem aplikace robotd.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Tato americka norma predstavuje slouc¢eni dvou ISO norem ISO 10218-1 a ISO 10218-2 do jednoho do-
kumentu. Jazyk je zménén z britské angli¢tiny na americkou angli¢tinu, obsah je vSak stejny.

Upozoriiujeme, Ze ¢ést dvé (ISO 10218-2) této normy je uréena pro osoby provadeéjici instalaci robotic-
kého systému, nikoliv pro spole¢nost Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Tato kanadskda norma je ISO norem ISO 10218-1 (jak je zminéno vyse) a -2 slouc¢enych do jednoho doku-
mentu. Spole¢nost CSA doplnila dalSi pozadavky pro uzivatele robotického systému. Mozna bude nutné,
aby osoba provadéjici instalaci robota nékteré z téchto pozadavk resil.

Upozoriujeme, Ze ¢ast dvé (ISO 10218-2) této normy je urCena pro osoby provadeéjici instalaci robotic-
kého systému, nikoliv pro spole¢nost Universal Robots.

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EC]

EN 61000-6-4/A1:2011 [2004/108/EC]

Electromagnetic compatibility (EMC)
Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments

Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments
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Tyto normy definuji pozadavky pro elektrické a elektromagnetické ruseni. Shoda s témito normami zajisti,
Ze roboti znacky UR budou spravné fungovat v riizném priimyslovém prostiedi a ze nebudou rusit ostatni
zafizeni.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC requirements

Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for equipment intended to perform safety-
related functions (functional safety) - General industrial applications

V této normé se definuji rozsifené pozadavky EMC imunity pro funkce souvisejici s bezpecnosti. Shoda s
touto normou zajisti, Ze bezpec¢nostni funkce robotl UR zaruci bezpecnost i v pfipadé, kdy ostatni zafizeni
prekroci limity EMC emise definované v normach IEC 61000.

IEC 61131-2:2007 (E)
EN 61131-2:2007 [2004/108/EC]

Programmable controllers

Part 2: Equipment requirements and tests

Podle pozadavk( této normy jsou zkonstruovany jak normalni, tak bezpec¢nostné dimenzované 24V vstupy/vystup

vSe v zajmu zajisténi spolehlivé komunikace s ostatnimi PLC systémy.

ISO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EC]

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Tyto dvé normy jsou velmi podobné. Definuji se zde bezpecnostni zdsady, jak zabranit neoCekavanému
spusténi, které by mohlo nastat nasledkem neumysiného zapnuti b&hem udrzby a opravy nebo nasled-
kem neumyslinych spoustécich piikazl z perspektivy ovladani.

IEC 60947-5-5/A1:2005
EN 60947-5-5/A11:2013 [2006/42/EC]

Low-voltage switchgear and controlgear

Part 5-5: Control circuit devices and switching elements - Electrical emergency stop device with mechanical
latching function

Operace pfimého otevreni a bezpecnostni uzamykaci mechanismus tlacitka nouzového zastaveni jsou
v souladu s pozadavky této normy.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

V této normé se definuji hodnoty kryti tykajici se ochrany proti prachu a vodé. Roboti UR jsou vyrobeni a
klasifikovani s IP kddem podle této normy, dalsi informace se nachdzeji na stitku robota.
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IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

EN 60320-1/A1:2007 [2006/95/EC]
EN 60320-1:2015

Appliance couplers for household and similar general purposes
Part 1: General requirements

Hlavni vstupni kabel je v souladu s touto normou.

ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M6]
Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

Pfiruba ndstroje na robotech UR je shodnéa s typem 50-4-M6 této normy. Nastroje robot( by také mély
byt zkonstruovany v souladu s touto normou, aby bylo zajisténo spravné dosednuti.

ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/EC]

Ergonomics of the thermal environment — Methods for the assessment of human responses to contact
with surfaces

Part 1: Hot surfaces

Roboti UR jsou vyrobeni tak, aby byla povrchova teplota udrzovana pod ergonomickymi limity definova-
nymi v této normé.

IEC 61140/A1:2004
EN 61140/A1:2006 [2006/95/EC]

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

Roboti UR jsou vyrobeni v souladu s touto normou tak, aby poskytovali ochranu pfed zasahem elektrickym
proudem. Ochranné uzemnéni je povinné, jak je definovano v Instalaéni pfiruc¢ka k hardwaru.

IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold
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Part 2-2: Tests - Test B: Dry heat
Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock
Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

Roboti UR jsou testovani podle zkusebnich metod uvedenych v téchto normach.

IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Industrial communication networks - Profiles
Part 3: Functional safety fieldbuses — General rules and profile definitions

V této normeé jsou definovany pozadavky pro bezpe¢né komunikacni sbérnice.

IEC 60204-1/A1:2008
EN 60204-1/A1:2009 [2006/42/EC]

Safety of machinery — Electrical equipment of machines
Part 1: General requirements

Jsou aplikovany vSeobecné zasady této normy.

IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EC]
EN 60664-5:2007

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests

Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less than 2
mm

Elektricky obvod robotd UR je v souladu s touto normou.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Roboti UR vybaveni modulem pfisluSenstvim rozhrani E67 pro komunikaci se vstfikovacimi lisy jsou v
souladu s touto normou.
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UNIVERSAL ROBOTS

Hmotnost 11.1kg / 24.51b

Dosah 500mm / 19.7in

Rychlost Vsechny klouby zapésti: Max 360 °/s
Ostatni klouby: Max 180 °/s.
Nistroj: Piibl. 1m/s / Pfibl. 39.4n/s.

Presnost senzoru momentu 3.5N

Pripojovaci rozmeér priruby ?128 mm / 5.0in

Velikost ovladaci jednotky (€ x 460mm x 445mm x 260mm / 18.2in x 17.6in x 10.3in
V x H)

V/V porty néstroje 2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové vstupy

Zdroj napéjeni vstupti a vystupt 24V 2 A v ovlddaci jednotce a 12V /24 V 600 mA v néstroji

Programovani Grafické uzivatelské rozhrani PolyScope na

12”dotykové obrazovce

Klasifikace IP P54

Spotfeba energie Pribl. 150 W pfi pouzivani typického programu

Materialy Hlinik, plast PP

Zdroj energie 100-240 VAC, 47-440 Hz

UR3e I-74 Verze 5.1.0
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10.1 Zakladni informace o rozhrani PolyScope

PolyScope, neboli uzivatelské rozhrani robota, je dotykova obrazovka na ruéniho ovladaciho
panelu. Jednd se o grafické uzivatelské rozhrani (GUI), které slouzi k ovladani ramene robota
a ovladaci jednotky a ke spousténi a vytvareni programi robota. Rozhrani PolyScope se sklada
ze tfi Casti:

A :Zahlavi s kartami/ikonami ke zpfistupnéni interaktivnich obrazovek.

B : Zapati s tlacitky k ovladani nac¢tenych program.

C : Obrazovka s poli, ve kterych Ize spravovat a sledovat ¢innosti robota.

RE2+QH A Dow o

Proaram  Installation  Move o Loa

Getting Started

What would you like to do first?

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this message again

May 7, 2018

Speed C— 100% B ° o o e |

Poznamka: Pfi spusténi se mlize zobrazit dialogové okno Nelze pokrac¢ovat. Chcete-li robota
zapnout, je nutné vybrat moznost Prejit na obrazovku inicializace.

10.1.1 lkony/karty v zahlavi

Ikona Spustit predstavuje jednoduchy zplsob ovladani robota pomoci
predem sestavenych program.

Pomoci ikony Program lze vytvaret a/nebo upravovat programy robota.

Pomoci ikony Instalace Ize konfigurovat nastaveni ramene robota a ex-
terni vybaveni, napf. montaz, a bezpecnost.

Verze 5.1.0 11-3 e-Series
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Pomoci ikony Posun Ize ovladat a/nebo regulovat pohyb robota.

7 Pomoci ikony V/V Ize sledovat a nastavovat aktualni V/V signaly z ovla-
daci jednotky robota a naopak.

Ikona Protokol oznacuje stav robota a také pfipadné varovné nebo chy-
bové zpravy.

ABCDE
A L @& |
Nowi...

default -
Otewfit... Ulozit...

Pomoci Spravce programt a instalaci Ize
vybirat a zobrazovat aktivni programy a instalace (viz 20.4). Poznamka:
Spravce programd a instalaci je tvofen funkcemi Cesta k souboru, Novy, Otevfit
a Ulozit.

Pomoci funkce Novy... |ze vytvofit novy program nebo instalaci.

Funkce Otevrit... slouzi k otevreni dfive vytvoreného a ulozeného pro-
gramu Ci instalaci.

Funkce Ulozit... se pouziva k ulozeni programu ¢i instalace nebo obou
téchto polozek najednou.

Poznamka: Ikony Automaticky rezim a Manualni rezim se v zahlavi zobrazi pouze v pfipadé, ze
je nastavené heslo provozniho rezimu.

Automaticky oznacuje, ze je v robotovi nacteno Automatické prostredi.
Kliknutim na ikonu prfepnete na Manualni prostredi.

E Manualni oznacuje, ze je v robotovi nac¢teno Manudlni prostredi. Kliknutim
na ikonu prepnete na Automatické prostredi.

cc
Pod ikonou Kontrolni soucet se zobrazi aktivni bezpecnostni konfigurace.

V nabidce moZnosti ziskate pfistup k ¢adstem Napovéda, Informace a Na-
staveni rozhrani PolyScope.

10.1.2 Tlacitka v zapati

E Pomoci ikony Inicializovat Ize spravovat stav robota. Je-li CERVENE, stis-
kem tlacitka se robot aktivuje.

e-Series 11-4 Verze 5.1.0
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10.2 Obrazovka Zaéiname UNIVERSAL ROBOTS

Posuvnik rychlosti v re-
alném Case ukazuje relativni rychlost, kterou se rameno robota pohybuje, ato s
ohledem na bezpecénostni nastaveni.

Poznamka: Kartu Automaticky pohyb tvofi tlacitka Prehrat, Zastavit a Spustit.

E Tlacitkem Prehrat Ize spustit aktualné nacteny program robota.
E Tlacitkem Krok Ize program spustit po jednotlivych krocich.

Tlacitkem Zastavit Ize zastavit aktualné nacteny program robota.

M Tlacitkem Hodiny Ize zobrazit skuteény &as a datum.

I
Tlacitkem Vypnout Ize robota vypnout nebo restartovat.

10.2 Obrazovka Zaciname

Co potrebujete udélat jako prvni?

R g 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOT KONFIGUROVAT INSTALACI
ROBOTU

[0 Teto hldsenf znovu nezobrazovat

Spustit program, Naprogramovat robota nebo Konfigurovat instalaci robota.
Poznamka: Pokud se pfi prvnim spusténi zobrazi obrazovka Nelze pokrac¢ovat, mizete PFejit na
obrazovku inicializace nebo zvolit moZnost Ted' ne a zlistat na obrazovce Zac¢iname.

Verze 5.1.0 11-5 e-Series
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11 Rychlé spusteni

11.1 Zakladni informace o ramenu robota

Rameno robota spolec¢nosti Universal Robots se sklada z trubek a kloubU. V rozhrani PolyScope
Ize koordinovat pohyb téchto kloub, posunovat robota a upravovat polohu jeho néstroji podle
potreby — kromé oblasti pfimo na zakladné a pfimo pod ni.

Zakladna predstavuje misto, na kterém je robot namontovan
Shoulder and Elbow umozniuji provadét vétsi pohyby.
Zapeésti 1 a2 umoznuji provadét presnéjsi pohyby.

Zapesti 3 predstavuje misto, na kterém je upevnén nastroj robota.

POZNAMKA:
Pred prvnim zapnutim robota musi osoba zajistujici instalaci ro-
bota UR:

1. Prostudovat bezpecnostni informace v ¢asti Instalaéni pfi-
rucka k hardwaru a porozumét jim.

2. Nastavit parametry bezpecnostni konfigurace definované na
zakladé posouzenirizik (viz kapitola 13).

11.1.1 Instalace ramene robota a ovladaci jednotky

Po instalaci a zapnuti ramene robota a ovladaci jednotky Ize zacit pouzivat rozhrani PolyScope.

1. Vybalte rameno a ovladaci jednotku robota.

2. Postavte rameno robota na pevny povrch bez vibraci.

Obrazek 11.1: Klouby robota. A: Zdkladna, B: Rameno, C: Loket a D, E, F: Zapésti 1, 2, 3

Verze 5.1.0 -7 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 11.1 Zakladni informace o ramenu robota

3. Ovladaci jednotku umistéte na podstavec.
4. Robota a ovladaci jednotku propojte kabelem.

5. Pripojte konektor ovladaci jednotky k siti.

NEBEZPECH:
Riziko preklopeni. Pokud robot neni bezpeéné umistén na pevném
povrchu, mize spadnout a zpUsobit zranéni.

Podrobné pokyny k instalaci naleznete v &asti Instalaéni pfirucka k hardwaru.

11.1.2 Zapnuti a vypnuti ovladaci jednotky

Ovladaci jednotka obsahuje prevazné fyzické elektrické vstupy/vystupy, které pfipojuji rameno
robota, rucni ovladaci panel a veskera periferni zafizeni. Aby bylo mozné zapnout rameno robota,
je nutné zapnout ovladaci jednotku.

1. Ovladaci jednotka se zapina stiskem tlaCitka napajeni na ruénim ovladacim panelu.

2. Vyckejte, nez se na obrazovce zobrazi text zakladniho operacniho systému a tlacitka.

3. Az se zobrazi dialogové okno Nelze pokracovat, vyberte moznost Prejit na obrazovku ini-
cializace a prejdéte na obrazovku Inicializovat.

11.1.3 Zapnuti a vypnuti ramene robota
Stav robota signalizuje ikona Inicializovat v levé dolni ¢asti obrazovky pomoci ndsledujicich ba-
rev:
- Cervena Rameno robota je zastaveno.

« Zluta Rameno robota je zapnuto, neni véak pfipraveno na bézny provoz.

+ Zelena Rameno robota je zapnuto a je pfipraveno k béZznému provozu.

8 2 % o EH

Fohyt F rotokol

Stav robota

( ] @ VYPNOUT
Néklad Robot
v Kdocasnému potlacdent instalacniho zatizeni se pousivé aktivni zatizeni.
Aktivni zatzenf Instalacnf zatiZzen! r
A

Zapnuti

apnut
napéjen

i dokonceno

sténi Robot
koné aktivni u

Bredy Robot v
wolnany resimu B&zny

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubu.

e-Series
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11.2 Rychlé spusténi systému UNIVERSAL ROBOTS

11.1.4 Inicializace ramene robota

NEBEZPECH:

Pred spusténim ramene robota vzdy ovérte, zda jsou skutecné za-
tizeni i instalace nastaveny spravné. Pokud jsou tato nastaveni ne-
spravnd, nebudou rameno robota ani ovladaci jednotka fungovat
spravné a mohou predstavovat nebezpeci pro osoby i vybaveni.

VYSTRAHA:

Zkontrolujte, zda se rameno robota nedotykd zadného predmétu
(napf. stolu), nebot v pfipadé kolize mezi ramenem robota a pfe-
kazkou muze dojit k poskozeni prevodovky kloubu.

Spusténi robota:

1.

Klepnutim na tlacitko ON se zelenym indikatorem LED se spusti proces inicializace. Barva
LED indikatoru se pak zméni na zlutou, ¢imz signalizuje zapnuti napajeni a Klidovy stav.

Klepnutim na tla¢itko START uvolnéte brzdy.
Klepnutim na tlacitko VYP s ¢ervenym LED indikatorem vypnéte ramene robota.
Pri spusténi rozhrani PolyScope klepnutim na tlacitko ZAP aktivujte rameno robota. Barva

stavového indikatoru se pak zméni na zlutou, ¢imz signalizuje zapnuti a klidovy stav robota.
Necinné.

+ Pokud je rameno robota ve stavu Neé€inné, klepnutim na tlacitko START spustte rameno

robota. V tomto bodé bude provedena kontrola, zda Udaje ze snimace odpovidaji nakon-
figurovanému umisténi ramene robota. Pokud se nalezne nesoulad (s toleranci 30°), tla-
Citko se deaktivuje a pod nim se zobrazi chybové hlaseni. Pokud ovéfeni umisténi probéhne
Uspésné, klepnutim na tlacitko uvolnéte brzdy kloubu a rameno robota bude pfipraveno na
bézny provoz.

11.2 Rychlé spusténi systému

Pred zahajenim prace v rozhrani PolyScope zkontrolujte spravnost instalace ramene robota a
ovladaci jednotky.

1.

Na prenosném ovladacim terminalu stisknéte tlaCitko nouzového zastaveni.

2. Na prenosném ovladacim termindlu stisknéte tlacitko napajeni a poCkejte na spusténi sys-

tému a zobrazeni textu v rozhrani PolyScope.

Na dotykové obrazovce se zobrazi samostatné okno oznacujici, ze je systém pfipraven a je
nutné inicializovat robota.

Po klepnuti na tlacitko v samostatném okné prejdete na obrazovku inicializace.

Po zobrazeni okna Potvrzeni pouzité bezpecnostni konfigurace stisknéte tlacitko Potvrdit
bezpeénostni konfiguraci. Tim se aplikuje poCatecni sada bezpec¢nostnich parametr(. Tyto
parametry je tfeba upravit na zakladé posouzeni rizik.

Verze 5.1.0
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UNIVERSAL ROBOTS 11.2 Rychlé spusténi systému

6.

10.

Uvolnénim tla¢itka nouzového zastaveni zménte stav robota z Nouzového zastaveni na
Vypnuty.

. Opustte pracovni prostor robota.

. Na obrazovce Inicializace robota klepnéte na tlaitko Zapnout a stav robota se zméni na

Necinny.

.V poli Aktualni naklad ovérte, zda jsou naklad a vybrané umisténi spravné. Pokud umisténi

na zakladé udaji ze snimace nebude odpovidat vybranému umisténi, zobrazi se upozor-
néeni.

Na obrazovce Inicializace robota klepnéte na tlacitko Spustit, aby se uvolnil brzdovy systém
robota.

Poznamka: Robot zaCne vibrovat a vydavat cvakavé zvuky, coz signalizuje jeho pfipravenost
k programovani.

POZNAMKA:
Informace o} programovani robota ziskate na
strankdch  Universal Robots = Academy na  adrese

www.universal-robots.com/academy/

e-Series
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12 Vyber provozniho rezimu

12.1 Provozni rezimy
Provoznirezimy se aktivuji konfiguraci tfipolohového aktivaéniho zafizeni nebo nastavenim hesla.

Automaticky rezim Po aktivaci miZe robot provadét pouze preddefinované ulohy. Karta Pohyb
a rezim Freedrive nejsou k dispozici. Nelze ménit ani ukladat programy a instalace.

Manualni rezim Po aktivaci Ize robota naprogramovat pomoci karty Pohyb, rezimu Freedrive a
posuvniku Rychlost. Lze ménit i ukladat programy a instalace.

Provozni rezim Manualni Automaticky
Freedrive X *
S robotem Ize pohybovat pomoci Sipek na | x *
karté Pohyb
Posuvnik rychlosti X X**
Upravy a ukladéni programu a instalaci X
Spousténi program( Snizena X
rychlost*

*Pouze pfi konfiguraci tfipolohového aktivaéniho zafizeni
** Prostfednictvim instalace Ize zadat, aby rychlostni posuvniku byla aktivovana/viditelna na ob-
razovce Spusténi

POZNAMEKA:

+ Robot spolecnosti Universal Robots neni vybaven tfipoloho-
vym aktivacnim zafizenim. Pokud posouzenirizik toto zafizeni
vyzaduje, musi se pfipojit pfed pouzitim robota.

+ Pokud ftfipolohové aktivacéni zafizeni neni nakonfigurovano,
jsou povoleny karty Freedrive i Pohyb. V manualnim rezimu
neni rychlost omezena.

UPOZORNENT:

+ Pred vybérem automatického rezimu je nutné obnovit plnou
funkénost u vSech pozastavenych bezpe¢nostnich opatfeni.

+ Béhem manualniho provozniho rezimu musi byt vSechny
osoby pokud mozno mimo zabezpeceny prostor.

+ Zafizeni, které se pouziva k pfepnuti robota do provozniho re-
Zzimu, musi byt umisténo mimo zabezpeceny prostor.

+ Kdyz je robot v automatickém rezimu, uzivatel nesmi vstupo-
vat do zabezpeceného prostoru.

Verze 5.1.0 11-11 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 T¥ipolohové aktivaéni zafizeni

V nasledujicich podkapitolach jsou popsany tfi zplsoby konfigurace volby provozniho rezimu.
Kazda metoda je exkluzivni, coZ znamen3, Ze pouzivanim jedné metody se deaktivuji ostatni dvé
metody.

Pouzivani bezpeénostniho vstupu provozniho rezimu

1. Na karté Instalace vyberte Bezpecnostni V/V.

2. Konfigurace vstupu operacniho rezimu. Moznost konfigurace se objevi v rozbalovaci na-
bidce, jakmile se nakonfiguruje vstup tfipélohového aktiva¢niho zafizeni.

3. Je-li vstup Provozniho rezimu na nizké urovni, robot bude v Automatickém rezimu a je-li
tento vstup na vysoké urovni, robot bude v Provoznim rezimu.

POZNAMKA:

+ Voli¢ fyzického rezimu, je-li pouzit, musi pIné vyhovovat normé
ISO 10218-1: ¢lanek 5.7.1 pro vybér.

+ Pred definovanim provozniho vstupu je nutné definovat tfipo-
lohové aktivacni zafizeni.

Pouzivani rozhrani PolyScope
1. V programu PolyScope vyberte Provozni rezim.

2. Chcete-li pfepinat mezi rezimy, v zahlavi vyberte ikonu profilu.

Vice informaci o nastaveni hesla rozhrani PolyScope viz 21.3.2.

Poznamka: Je-li zapnuta konfigurace bezpecnostnich V/V s tfipolohovym aktivacnim zafizenim,
PolyScope je automaticky v manualnim rezimu.

Pouzivani fidiciho serveru
1. Pripojte se k fidicimu serveru.
2. Pouzijte pfikazy Nastavit provozni rezim.
+ Nastavit automaticky provozni rezim
+ Nastavit manualni provozni rezim

* Vymazat provozni rezim

Vice informaci o pouzivani fidiciho serveru viz http://universal-robots.com/support/.

12.2 Tripolohové aktivacni zarizeni

Je-li nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni a provozni rezim je v manudlnim rezimu,
robotem |ze pohybovat pouze stiskem tfipolohového aktiva¢niho zafizeni.
Je-li provozni rezim v automatickém rezimu, tfipolohové aktivacni zafizeni nema zadny ucinek.
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POZNAMEKA:

Tripolohové aktivacni zafizeni, vCetné jeho chovani, vykonovych
charakteristik a provozu, musi disledné odpovidat normé I1SO
10218-1: ¢lanek 5.8.3 pro aktivacni zafizeni.

12.2.1 Vysokorychlostni manualni rezim

Pokud je hodnota vstupu na nizké urovni, robot provede bezpecné zastaveni. Posuvnik rychlosti
je nastaven na pocatecni hodnotu, ktera odpovida 250 mm/s a postupné se mUze zvysovat. Po-
kud vstup tfipolohového aktivacniho zafizeni prejde z nizké urovné na vysokou, posuvnik rych-
losti se resetuje na nizkou hodnotu.

POZNAMKA:
K omezeni prostor, ve kterych se mize robot pohybovat ve vy-
sokorychlostnim manualnim rezimu, jsou ur¢eny mezni hodnoty
bezpecnostnich kloubl (viz 13.2.4) nebo bezpecnostni roviny
(viz 13.2.5).
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13 Bezpecnostni konfigurace

13.1 Zakladni informace o bezpe¢nostnim nastaveni

V této Casti je popsan pfistup k bezpecnostnimu nastaveni robota. Nastaveni obsahuje polozky,
které pomahaji s nastavenim bezpecnostni konfigurace robota.

NEBEZPECH:

Osoba zajistujici instalaci musi pfed konfiguraci bezpe¢nostnich
nastaveni robota provést posouzeni rizik, které zajisti bezpecnost
personalu a vybaveni v blizkosti robota. Posouzeni rizik je vyhod-
noceni v§ech pracovnich postupt po celou dobu Zivotnosti robota,
které se provadi za GUcelem spravného nastaveni bezpeénostni kon-
figurace (viz Instalaéni p¥irucka k hardwaru).V souladu s
vysledky posouzeni rizik provedeného osobou zajistujici instalaci,
je tfeba nastavit nasledujici moznosti.

1. Osoba zajistujici instalaci musi zabranit zménam bezpec-
nostni konfigurace neopravnénymi osobami, napf. pomoci
ochrany heslem.

2. Pouziti a konfigurace bezpecnostnich funkci a rozhrani pro
konkrétni aplikaci robota (viz Instala&ni p#irugka k

hardwaru).

3. Nastaveni bezpecnostni konfigurace pro instalaci a uceni je
nutno aplikovat pfed prvnim zapnutim robotického ramena.

4. VesSkerd nastaveni bezpecCnostni konfigurace pfistupnd na
této obrazovce a jejich podkartach.

5. Obsluha odpovédna za instalaci musi zajistit, aby byly veskeré
zmény nastaveni bezpecnostni konfigurace provadény v sou-
ladu s vysledky posouzeni rizik.

13.1.1 Pristup k bezpecnostni konfiguraci

Poznamka: BezpecCnostni nastaveni jsou chranéna heslem a Ize je konfigurovat az po nastaveni
a nasledném zadani hesla.

1.
2.

V zahlavi rozhrani PolyScope stisknéte ikonu Instalace.

V akéni nabidce na levé strané obrazovky stisknéte moznost Bezpecnost.

3. Povsimnéte si, Ze se zobrazi obrazovka Mezni hodnoty robota, nastaveni jsou v§ak nedo-

stupna.

Pokud bylo nastaveno bezpecnostni heslo, zpfistupnite nastaveni zadanim hesla a stisk-
nutim moznosti Odemknout. Poznamka: Po odemceni bezpecnostniho nastaveni budou
veskera nastaveni nyni aktivni.

Verze 5.1.0
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5. Chcete-livSechna bezpecénostni nastaveni znovu zamknout, stisknéte kartu Zamknout nebo
odejdéte z nabidky Bezpecnost.

<unnamed>* [ E
O &
N tevit.  Ulot.

default_1*

v Bezpecnost Pouziti inych parametr(i bezpecnostni konfigurace nez téch, které jsou definovany na zéklad posouzeni rizik, mize mit za nasledek
Mezni nebezped, kterd nejsou piiméfené odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostatené omezena.
hodnoty ro...
Omezeni " PRI
Prednastavené tovarni hodnot
kloubu © Y .
] l | '
Roviny Nejvice omezend Nejméné omezeny
Poloha
nastroje
L. o Viastni
Smer nastroje
% Limit Bézny Omezeny
Hardware Vykon .
LY
) Fieldbus Cas zastaven(
Brzdné vzdalenost
Rychlost néstroje .
Sila ndstroje
Rychlest lalte
Sfalokte .
Zablokovat

Rychiost e 100% 000

Dalsi informace o bezpeénostnim systému naleznete v instala&ni p¥iruéce k hardwaru.

13.1.2 Nastaveni bezpecnostniho hesla

Aby bylo moZné odemknout v§echna bezpeénostni nastaveni, ktera tvofi bezpeénostni konfigu-
raci, je nutné nastavit heslo.
Poznamka: Pokud zadné heslo nastavené neni, zobrazi se vyzva k jeho nastaveni.

1. V zahlavi rozhrani PolyScope stisknéte nabidku moznosti a zvolte polozku Nastaveni.

2. V. modré nabidce na levé strané obrazovky stisknéte moznost Heslo a zvolte polozku Bez-
pecnost.

3. V poli Nové heslo zadejte heslo.
4. Nyni v poli Potvrdit nové heslo zadejte stejné heslo a stisknéte moznost Pouzit.

5. V levé spodni ¢asti modré nabidky stisknéte tlacitko Ukondit a vratte se na pfedchozi obra-
zovku.

Poznamka: Bezpeénostni nastaveni znovu zamknete tim, Ze stisknete kartu Zamknout. Pfipadné
staci prejit na obrazovku mimo nabidku Bezpecnost.

Zablokovat

13.1.3 Zmeéna bezpecnostni konfigurace

Zmény nastaveni bezpe¢nostni konfigurace musi byt v souladu posouzenim rizik, které provedla
osoba zajistujici instalaci (viz Instalaéni pfirucka k hardwaru).

Doporuceny postup:
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1. Ovérte, zda jsou zmény v souladu s posouzenim rizik provedenym osobou zajistujici insta-
laci.

2. Upravte bezpecénostni nastaveni na odpovidajici Uroven definovanou na zdkladé posouzeni
rizik provedenym osobou zajistujici instalaci.

3. Zkontrolujte, zda jsou aplikovana nastaveni.
4. Do pfirucek pro obsluhu zadejte nasledujici text:
»,Pred zahajenim prace v blizkosti robota se ujistéte, Ze je bezpecnostni konfigurace nastavena

ocekavanym zplsobem. Lze ji ovéfit napfiklad pomoci bezpeénostniho kontrolniho souétu v pra-
vém hornim rohu rozhrani PolyScope.

13.1.4 Pouziti nové bezpecnostni konfigurace

Pti provadéni zmeén konfigurace je robot vypnuty. Zmény se projevi az po stisknuti tlacitka Po-
uzit. Robota Ize znovu zapnout az po vybéru moznosti Pouzit a restartovat nebo Vratit zmény.
Funkce umoznuje vizualné zkontrolovat bezpe&nostni konfiguraci robota, ktera se z bezpeénost-
nich diivodu zobrazuje v mistnim okné v soustavé SI. Po dokonceni vizudlni kontroly mizete Po-
tvrdit bezpecnostni konfiguraci a zmény se automaticky uloZzi jako souc¢ast aktualni instalace
robota.

13.1.5 Bezpecnostni kontrolni soucet

Ikona Bezpeénostni kontrolni soucet zobrazuje vasi pouzitou bezpeénostni konfiguraci robota
a Cte se shora dold, zleva doprava, napf. BF4B. Rlizné typy textu a/nebo barev oznaéuji zmény
provedené v bezpecnostni konfiguraci.

Poznamka:

+ Bezpecnostni kontrolni souéet se zméni, pokud se zméni nastaveni Bezpeénostnich funkci,
nebot Bezpecnostni kontrolni souéet generuji pouze bezpec¢nostni nastaveni.

+ Aby se v Bezpeénostnim kontrolnim souctu odrazily vase zmény, musi se tyto zmény pro-
vést v bezpecnostni konfiguraci.

13.2 Nastaveni nabidky Bezpecnost

V této Casti jsou definovana nastaveni nabidky Bezpecnost, ktera tvofi bezpecnostni konfiguraci
robota.

13.2.1 Mezni hodnoty robota

Na obrazovce Mezni hodnoty robota Ize omezit obecné pohyby robota. Na obrazovce Mezni
hodnoty robota |ze nakonfigurovat dvé moznosti: Prednastavené tovarni hodnoty a Vlastni.
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1. V Casti Prednastavené tovarni hodnoty lze pomoci posuvniku vybrat pfedem definované
bezpecnostni nastaveni. Hodnoty v tabulce se aktualizuji tak, aby odrazely pfedem nasta-
vené hodnoty v rozsahu od Nejvice omezené po Nejméné omezené
Poznamka: Hodnoty posuvniku jsou pouze navrhy a nemohou nahradit fadné posouzeni
rizik.

named:=*
ult_1%

v Bezpecnost PouZitf jinych parametrd bezpecnostni konfigurace ne tach, Iteré jsou definovany na zakladé posouzen( rizik, mize mit za nésledek
(et nebezped!, kterd nejsou pfiméreng odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostatecné omezena
hodnoty ro...
Omezeni " PN
PFednastavené tovarni hodnat:
kloubu @ Y .
' l \ '
Roviny Nejvice omezené Nejméné omezeny
Poloha
nastroje
. .. O Vlastr
Smer nastroje
VN Limit Bézny Omezeny
Hardware Vykon .
LY
: Cas zastaven’
> Fieldbus
Brzand vzdélenost
Rychlost néstroje .
Sila néstroje
Rychlost lokte
Sfla lokte .

Zablokovat

Rychlost ¢

2. V ¢asti Vlastni |ze nastavit mezni hodnoty funkci robota a sledovat souvisejici toleranci.

Vykon omezuje maximalni mechanickou praci vyvijenou robotem v prostredi.
Poznamka: pfi tomto omezeni se naklad povaZuje za soucdst robota, a nikoliv prostredi.

Hybnost omezuje maximalni hybnost robota.
Cas zastaveni omezuje maximalni dobu do zastaveni robota, napF. po aktivaci nouzového
zastaveni.

Brzdna vzdalenost omezuje vzdalenost, kterou mUze ndstroj nebo loket robota urazit pfi
zastavovani.

POZNAMKA:

Omezeni doby zastaveni a brzdné vzdalenosti ovlivni celkovou
rychlost robota. Pokud je napfiklad doba zastaveni nastavena na
300 ms, bude maximalni rychlost robota omezena tak, aby robot
dokazal zastavit do 300 ms.

Rychlost nastroje omezuje maximalni rychlost nastroje robota.

Sila nastroje omezuje maximalni silu vyvijenou nastrojem robota pfi upinani
Rychlost lokte omezuje maximalni rychlost lokte robota.

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

Rychlost a sila nastroje se omezuji na pfirubé nastroje a v centru dvou uzivatelem defino-
vanych poloh, viz 13.2.6.

e-Series
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Vv Bezpednost Pouziti jinych parametrd bezpeénostnl konfigurace nez téch, které jsou definovany na zakladé posouzeni rizik, miize mit za nasledek
Mezni nebezped, kterd nejsou priméfend odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostatecné omezena.

hodnoty ro...

Omezeni " PR
(O Prrednastavené tovérni hodnot

kloubu Y

Roviny

Poloha
nastroje

... @ Viastnl

Smer nastroje

VNV Limit B&zny Omezeny

Hardware Vyikon 300/ W 200/ W
Hybnost 25,0/ kg m/e 10,0|kg m/c @ .

) Fleldbus Cas zastaven 400/ ms 300/ ms
Brzdn4 vzdélenost 500/ mm 300 mm
Rychlost néstroje 1500 mm/s 750/ mm/s .
Sla néstroje 150,0|N 120,0|N
Rychlost lokte 1500/ mmy/s 750 mmfs
sfla lokte 150,0/N 120,0/N .
Zablokovat

POZNAMEKA:
VSechna omezeni robota Ize pfepnout zpét na prednastavené to-
varni hodnoty a obnovit tak jejich vychozi nastaveni.

13.2.2 Bezpecnostni rezimy

Zanormalnich podminek (tj. kdyz neni aktivni ochranné zastaveni) pracuje bezpec¢nostni systém
v Bezpeénostnim rezimu se sadou bezpeénostnich meznich hodnot:

Bézny rezim je bezpecCnostni rezim, aktivni ve vychozim nastaveni

Omezeny rezim je aktivni, pokud stfedovy bod nastroje (TCP) robota prekrocCil spoustéci ro-
vinu Omezeného rezimu (viz 13.2.5), nebo pokud je spustén pomoci konfigurovatelného
vstupu (viz 13.2.8).

Rezim obnovy se aktivuje, pokud je narusena bezpecnostni mezni hodnota ze sady aktivnich
meznich hodnot, provede rameno robota zastaveni kategorie 0. Pokud je aktivni bezpec-
nostni mezni hodnota, napf. mezni poloha kloubu nebo bezpecnostni hranice, narusena jiz
pfi zapnuti robota, spusti se robot v rezimu Obnovy. To umoznuje pfesunout rameno robota
zpét do rozsahu bezpecnostnich meznich hodnot. V rezimu Obnovy je pohyb ramene robota
omezen pevné stanovenou sadou meznich hodnot, kterou nelze uzivatelsky upravit. Infor-
mace o meznich hodnotach v rezimu Obnovy (viz Instala&ni p¥irucka k hardwaru).

UPOZORNENT:

Mezni hodnoty pro polohu kloubu, polohu nastroje a orientaci na-
stroje jsou v rezimu Obnovy deaktivovany, pfi pfesunu ramene ro-
bota zpét do rozsahu meznich hodnot proto budte opatrni.

Nabidka na obrazovce Bezpeénostni konfigurace uzivateli umozniuje definovat samostatné sady
meznich hodnot pro Bézny a Omezeny rezim. Mezni hodnoty Omezeného rezimu pro rychlost a
hybnost néstroje a kloubl musi byt restriktivnéjsi, nez jejich protéjsky v B€zném rezimu.
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13.2.3 Tolerance

V Bezpecnostni konfiguraci jsou stanoveny limity bezpe¢nostniho systému. Bezpecnostni sys-
tém obdrzi hodnoty ze vstupnich poli a v pfipadé prekroCeni detekuje jakékoliv naruseni téchto
hodnot. Ridici jednotka robota se snazi zabranit jakémukoli naruseni zastavenim nebo snizenim
rychlosti. To znamena, Zze program nemusi byt schopen provadét pohyby velmi blizko meznich
hodnot.

UPOZORNENT:

Tolerance jsou specifické pro verzi softwaru. Aktualizaci softwaru
muize dojit ke zméné toleranci. Informace o zménach verze soft-
waru naleznete v poznamkach k vydani.

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

13.2.4 Mezni hodnoty kloubu

Mezni hodnoty kloubu umoznuji omezit pohyb jednotlivych kloubl robota v prostoruy, tj. rotacni
polohu a rychlost kloubl. Existuji dvé moznosti meznich hodnot kloub(: Maximalni rychlost a
Rozsah poloh.

1. Pomoci funkce Maximalni rychlost Ize definovat maximalni thlovou rychlost pro jednotlivé
klouby.

2. Pomoci funkce Rozsah poloh Ize definovat rozsah poloh pro jednotlivé klouby. Pokud neni
k dispozici bezpecnostni rovina nebo konfigurovatelny vstup, ktery by ji spustil, jsou vstupni
pole pro omezeny rezim neaktivni. Tato mezni hodnota umoznuje omezit mékkou osu ro-
bota schvalenou k pouziti v rizikovych prostorech.

Nésledujici jednotlivé meznf hodnoty kloubu Ize konfigurovat nezévisle

v Bezpeénost (@ Maximéin rychiost

O Rozsah poloh

Mezni
hodnoty ro...

Omezeni
kloubu

Roviny
Poloha
nastroje Klouby Maximalini Bézny rezim Omezeny rezim
SMErnastiole o max: 191 /s 191 191 -11°s
VIV Rameno max: 191 °/s 191 191 -11°/s
Hardware Loket max: 191 °/s 191 191 -11°/s
Zépést( 1 max: 191 */s 191 191 -11°s
) Fieldbus Zépést( 2 max: 181 °/s 191 191 -11°/s
Zépésti 3 max: 191 °/s 191 191 -11°/s
Zablokovat

Rychlost €
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13.2.5 Roviny

POZNAMKA:

Konfigurace rovin je zcela zaloZena na prvcich. Doporuéujeme vy-
tvofit a pojmenovat v§echny prvky pred Upravou bezpecnostni kon-
figurace, nebot robot bude po odemceni kary Bezpecnost vypnuty
a nebude mozné jim pohybovat.

Bezpecnostni roviny omezuji pracovni prostor robota. Lze definovat az osm bezpeénostnich ro-
vin, které omezi nastroj a loket robota. U jednotlivych bezpecnostnich rovin Ize také omezit po-
hyb lokte a deaktivovat jej zruSenim zaskrtnuti policka. Pfed konfiguraci bezpecnostnich rovin je
nutné definovat prvky v instalaci robota (viz 16.1.3). Prvek Ize zkopirovat na obrazovku bez-
pecnostni roviny a tam ji nakonfigurovat.

UPOZORNENT:

Definovanim bezpecnostnich rovin se omezi pouze definované
sféry nastroje a loket, a nikoliv celkova mezni hodnota ramene ro-
bota. To znamenag, Ze stanovenim bezpecnostni roviny neni zaru-
¢eno, Ze ostatni soucasti ramene robota budou dodrzovat totéz
omezeni.

Rezimy

Jednotlivé roviny Ize nakonfigurovat pomoci omezujicich rezimi za pouziti nize uvedenych ikon.

@ KB

7

Vypnuto V tomto stavu bezpecnostni rovina neni nikdy aktivni.

Bézny Pokud je bezpecnostni systém v Bézném rezimu, je aktivni rovina Bézného rezimu
a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu.

: Omezeny Pokud je bezpecnostni systém v Omezeném rezimu, je aktivni rovina Omezeného

rezimu a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu.

Bézny a Omezeny Pokud je bezpecCnostni systém v Bézném nebo Omezeném rezimu, je
aktivni rovina bézného a omezeného rezimu a chova se jako striktni mezni hodnota pro
tuto polohu.

Spoustéc Omezeného rezimu Pokud nastroj nebo loket prekroci bezpecnostni rovinu, bez-
pecnostni systém se pfepne do omezeného rezimu.

Zobrazit Stisknutim této ikony Ize skryt nebo zobrazit bezpecnostni rovinu v grafickém pa-
nelu.

Odstranit Slouzi k odstranéni vytvorené bezpecnostni roviny (poznamka: k dispozici neni
funkce zpét/znovu, pokud tedy dojde k odstranéni roviny omylem, bude nutné ji vytvofit
Znovu).

Prejmenovat Po stisknuti této ikony bude mozné rovinu pfejmenovat.

Verze 5.1.0
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Konfigurace bezpeénostnich rovin

1.
2.

V zahlavi rozhrani PolyScope klepnéte na moznost Instalace.

V akéni nabidce nalevo klepnéte na moznost Bezpecnost a vyberte polozku Roviny.

. V pravé horni ¢asti obrazovky v poli Roviny klepnéte na moznost Pridat rovinu.

.V pravé spodni ¢asti obrazovky v poli Vlastnosti nastavte polozky Nazev, Kopirovat prvek

a Omezeni. Poznamka: V poli Kopirovat prvek jsou k dispozici pouze polozky Nedefino-
vano a Zakladna. Nakonfigurovanou bezpecnostni rovinu Ize resetovat vybérem moznosti
Nedefinovano

Pokud zkopirovany prvek na obrazovce Prvky upravite, zobrazi se vedle textu Kopirovat prvek
ikona s varovanim. Ta oznacuje, Ze je prvek mimo synchronizaci, tj. informace na karté Vlastnosti
nejsou aktualni a neodrazeji upravy provedené v poli Prvek.

omi Do
Mezni Rovina 2 Ee
hodnot: Rovina 3 E e m
Oomz:e:im E‘ =+ Pfidat rovinu
kloubu
Roviny
Poloha
nastroje
Smeér nastroje P Vlastnosti
VIV Rovina 3
Hardware
Kopirovat prvek 1
‘ * toolBoundary V‘
Omezeni’
EI i ovor -]
PFemisténi’
[ Omezit loket
Rychlost ¢ :
Loket
Aktivaci moznosti Omezit loket Ize kloubu lokte robota zamezit prechod pres definované roviny.
Pokud funkci Omezit loket deaktivujete, bude loket moci prochdzet rovinami.
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Barevné kody

<unnamed=*
default_1*

Gt tevt Uloi

Do
2 Rovina 2 @
Mezni : I': -
hodnoty ro... +] Rovina 3 [i1]
Omezeni + PFidat rovinu
kloubu
Roviny
Poloha
nastroje
Smér nastroje P Vlastnosti
vV Rovina 3
Hardware
Kopirovat prvelk "]
prove p ¢
‘ * toolBoundary V‘
> Fieldbus
Omezeni’
EI ‘Iﬂ Obojf v ‘
Premisténi
& Ormezit loket

Zablokovat
-

Seda Rovina je nakonfigurovana, ale deaktivovana (A)
Zluta & éerna Normalni rovina (B)
Modra a zelena Spoustéci rovina (C)

Cerna sipka Strana roviny, na které se nastroj a/nebo loket mohou pohybovat (pro normalni ro-
viny)

Zelena Sipka Strana roviny, na které se nastroj a/nebo loket mohou pohybovat (pro spoustéci
roviny)

Seda Sipka Strana roviny, na které se nastroj a/nebo loket mohou pohybovat (pro deaktivované
roviny)

Volny pohyb robota (Freedrive)
Pokud se robot v rezimu Freedrive (viz 17.6) pfiblizi uréitym meznim hodnotam, je citit odpor
kladeny robotem.

13.2.6 Poloha nastroje

Poloha nastroje Obrazovka umoznuje kontrolovanéjsi omezeni nastroji a/nebo pfislusenstvi
umistovanych na konec ramene robota.

V casti Robot Ize vizualizovat Upravy.

V Casti Nastroj Ize definovat a nakonfigurovat az tfi nastroje.

Nastroj_1 je vychozi nastroj definovany hodnotami x=0.0, y= 0.0, z=0.0 a polomér=0.0. Tyto hod-
noty predstavuiji pfirubu nastroje robota.
Poznamka:

+ V poli Kopirovat TCP |ze také vybrat moznost Priruba nastroje a nastavit hodnoty nastroje
zpét na 0.

+ Vychozi sféra je definovdna u pfiruby ndstroje.
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<unnamed>*
default_1*

g z te Uloi..
Robot Nastroj (1 of 3)

+ Pridat ndstroj

Mezni

hodnoty ro... E‘

Omezeni
kloubu

Roviny

Poloha
nastroje

Smér nastroje ® /| Priruba néstroje
Vv

Hardware

> Fieldbus Kopirovat TCP ©

- Upravit Polohu

X

Rédius (max.: 300mm)

z

Zablokovat
0

Rychlost €

V pfipadé uzivatelem definovanych nastroji mdze uzivatel zménit:

Polomeér, ¢imZ se zméni polomér kulového prostoru nastroje. Polomér je bran v potaz pfi pouziti
bezpecnostnich rovin. Pokud bod v kulovém prostoru projde spoustéci rovinou omezeného
rezimu, robot se prepne do Omezenéhorezimu. Bezpecnostni systém zamezi kterémukoliv
bodu kulového prostoru v pfechodu bezpe¢nostni rovinou (viz 13.2.5).

Poloha, ¢imz se zméni poloha nastroje ve vztahu k pfirubé nastroje robota. Poloha je brana v
potaz v pfipadé bezpecénostnich funkci: rychlost nastroje, sila nastroje, brzdna draha bez-
pecnostni roviny.

Stavajici stfedovy bod nastroje Ize pouzit jako zaklad pro definici novych poloh nastroje. Ke kopii
stavajiciho TCP preddefinovaného v nabidce Obecné na strance TCP ziskate pfistup v nabidce
Poloha nastroje v rozeviracim seznamu Kopirovat TCP.

Pfi provadéni zmeén nebo uprav hodnot v textovych polich Upravit polohu se nazev TCP viditelny
v rozeviraci nabidce zméni na vlastni, coz oznacCuje, ze se hodnota zkopirovaného TCP a skutec-
ného zadaného mezniho limitu lisi. Pvodni TCP bude stéle dostupny v rozeviraci nabidce a Ize
jej vybrat znovu a zménit hodnoty zpét na plvodni polohu. Vybér v rozeviraci nabidce Kopirovat
TCP neovlivni nazev nastroje.

Pokud se po potvrzeni zmén na obrazovce Poloha nastroje pokusite zménit zkopirovany TCP na
obrazovce konfigurace TCP, zobrazi se po pravé strané textu Kopirovat TCP ikona s varovanim.
Ta oznacuje, ze je TCP mimo synchronizaci, tj. informace v poli Vlastnosti nejsou aktualni a ne-
odrazeji upravy provedené v poli TCP. TCP Ize synchronizovat stisknutim ikony synchronizace
(viz 16.1.1).

Poznamka: Za Gcelem Uspésného definovani a pouzivani nastroje neni nutné TCP synchronizo-
vat.

Nastroj lze prejmenovat stisknutim karty Tuzka vedle zobrazeného nazvu ndstroje. Rovnéz lze
urcit polomér s povolenym rozsahem 0—-300 mm. Tato mezni hodnota se na grafickém panelu
zobrazi jako bod nebo kulovy prostor v zavislosti na velikosti poloméru.
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Robot Nastroj (1 of 3)

oy
" + Pridat ndstroj
Mezni
hodnoty ro... +
Omezeni
kloubu
Roviny
Poloha
nastroje
Smeér nastroje ® /| PFiruba néstroje
VIV
Rédius (max.: 300mm)
Hardware 0.0
> Fieldbus Kopirovat TCP # (&)
- Upravit Polohu
X 0,0
Y 0,0
z 0,0
Bezpelnostn( hesl Odblokovat Zablokovat

13.2.7 Smer nastroje

Na obrazovce Smér nastroje |ze omezit thel, pod kterym nastroj pracuje. Mezni hodnota se de-
finuje pomoci kuZelu, ktery ma ve vztahu k zakladné ramene robota pevnou orientaci. S tim,
jak se rameno robota pohybuje dokola, smér nastroje se omezuje tak, aby zlstal v rozsahu de-
finovaného kuzele. Vychozi smér nastroje se shoduje s osou Z vnéjsi pfiruby nastroje. Lze jej
prizplsobit definovanim Ghli naklonu a posunu.

Pred konfiguraci mezni hodnoty je nutné definovat bod nebo rovinu vinstalacirobota (viz 16.3).
Prvek Ize poté zkopirovat a osu Z pouzit jako stfed kuzele definujiciho mezni hodnotu.

POZNAMEKA:

Konfigurace sméru nastroje je zalozena na prvcich. PoZadované
prvky doporucujeme vytvofrit pred Upravou bezpecnostni konfigu-
race, protoze po odemceni karty Bezpecnost se rameno robota vy-
pne a nebude mozné definovat nové prvky.
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kloubu ﬁ Obojf v ‘
Roviny Qdchylka
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Smeér nastroje
) [ ]
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Hardware
Vlastnosti nastroje
> Fieldbus
Kopirovat TCP [«]
— ‘Pﬁ’ruba néstroje v ‘
Upravit smér
nalklénéni Dl °
posunutf E

Ry chlo st e —

Vlastnosti meznich hodnot

Mezni hodnota sméru nastroje ma tfi konfigurovatelné vlastnosti:

1. Stred kuzelu: Z rozeviraci nabidky |ze vybrat prvek bodu nebo roviny, ktery bude defino-
vat stfed kuzelu. Osa Z vybraného prvku bude slouzit jako smér, kolem kterého bude kuzel
vycentrovan.

2. Uhel kuzelu: MiZete definovat, o kolik stuprili se robot mize odchylit od stfedu.

Zakazana mezni hodnota Sméru nastroje neni nikdy aktivni

[] Normalni mezni hodnota Sméru nastroje je aktivni pouze v pfipadé, ze je bezpecnostni
systém v Bézném rezimu.

. I Omezena mezni hodnota Sméru nastroje je aktivni pouze v pfipadé, Ze je bezpecnostni
systém v Omezeném rezimu.

BIE Normalni & Omezena mezni hodnota Sméru nastroje je aktivni, kdyz je bezpecnostni sys-

tém v béZném i omezeném rezimu.

Pokud se pole Kopirovat prvek nastavi zpét na ,Nedefinovano“, obnovi se vychozi hodnoty nebo
se konfigurace smeéru nastroje vrati zpét.

Vlastnosti nastroje

Nastroj ve vychozim nastaveni sméfuje stejnym smérem jako osa Z vnéjsi pfiruby nastroje. Tento
smér Ize upravit zménou dvou Ghl(:

Uhel naklonu: Mira néklonu osy Z vnéjsi pfiruby smérem k ose X vnéjsi pfiruby.

Uhel posunu: Mira otoéeni naklonéné osy Z kolem plivodni osy Z vné&jsi pfiruby.

Pripadné Ize osu Z stdvajiciho TCP zkopirovat tim, Ze dané TCP vyberete z rozeviraci nabidky.

13.2.8 V/V

Vstupy/vystupy se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovany tak, aby kazda funkce obsahovala
kategorii 3 a PLd I/0.
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<unnameds>
default_1*

Vstupni signal Prifazeni funkci

Mezni
hodnoty ro...
Omezeni
Kloubu

config_in[0], config_in(1] Omezeny rezim

config_in[2], config_in[3] Reset bezpecnéno zastaveni

444«

Roviny config_in[4], config_in(5] Nepfirazeno

Poloha config_int6], config int7) Nepffazeno
nastroje
Eiwis (EE Vystupni signsl PHiFazen funici
4

Hardware

config_out(0), config_out(1] [Pohyb robota

config_out[2], config_out(3] Systém byl nouzové zastaven

config_out[4], config_out[5] Nepfifazeno

444

dbus config_out(6), config_out(7] Neprirazeno

Zablokovat Pouzit

Rychiost Co—— 100% ° o o

Vstupni signaly

Se vstupnimi signaly Ize pouzit nasledujici bezpecnostni funkce:

Nouzové zastaveni systému Jedna se o alternativu tlacitka nouzového zastaveni na prenos-
ném ovladacim termindlu, ktera zajistuje stejnou funkci, pokud zafizeni spliiuje normu ISO
13850.

Omezeny rezim VesSkera bezpecnostni omezeni Ize uplatnit na Bézny i Omezeny rezim (viz
13.2.2). Po nakonfigurovani nizky signal vysilany do vstupl zplsobi, Ze se bezpe¢nostni
systém prevede do Omezeného rezimu. Rychlost ramene robota se snizi dle nastavenych
meznich hodnot Omezeného rezimu. Bezpecnostni systém zarucuje, ze robot prejde do
meznich hodnot omezeného rezimu za méné nez 0,5 s po vyslani vstupniho signalu. Pokud
rameno robota i naddle nesplfiuje mezni hodnoty Omezeného rezimu, provede se zastaveni
kategorie 0. K pfechodu zpét do BéZného rezimu dochazi stejnym zptsobem. Poznamka:
Prechod do omezeného rezimu mohou také zpUsobit bezpeénostni roviny.

3polohové zarizeni Diky definovani bezpecnostniho vstupu 3polohového zafizeni |ze definovat
bezpeénostni vstup Provozniho rezimu. Je-li 3polohové zafizeni definovano, musi se pro
pohyb robota udrzet v Manualnim rezimu.

Provozni rezim Po nadefinovani Ize tento vstup pouzit k pfepinani mezi Automatickym rezi-
mem a Manualnim rezZimem (viz 12.1).

Reset bezpecného zastaveni Pokud je nakonfigurovano bezpecné zastaveni, tento vystup zajis-
fuje, Ze stav bezpecného zastaveni bude pokracovat, dokud se nespusti vynulovani. Pokud
je rameno robota ve stavu bezpecného zastaveni, nelze je uvést do provozu.

UPOZORNENT:

Ve vychozim nastaveni je funkce vstupu Vynulovani bezpecného
zastaveni nakonfigurovana na vstupni koliky 0 a 1. Pokud dojde
k jeji deaktivaci, znamena to, ze rameno robota prestane byt ve
stavu bezpecného zastaveni v okamziku, kdy vstup Bezpecného
zastaveni obdrzi vysoky signdl. Jinymi slovy, bez vstupu Vynulo-
vani bezpecného zastaveni urcuji aktivitu ¢i necinnost stavu Bez-
pecného zastaveni pouze vstupy SI0 a SI1 Bezpecného zastaveni

(viz Instalaéni p¥irucka k hardwaru).
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Vystupni signaly
Na vystupni signaly Ize aplikovat nasledujici bezpecnostni funkce. Jakmile skonci stav, ktery
spustil vysoky signal, vrati se veskeré signaly na nizké hodnoty:

Nouzové zastaveni systému Nizky signal se vysila pouze v pfipadé, ze byl v bezpeCnostnim
systému spustén stav nouzového zastaveni vstupem Nouzového zastaveni robota nebo
tlacitkem Nouzového zastaveni. Aby nedoslo k zablokovani, je-li spustén stav Nouzového
zastaveni vstupem Nouzového zastaveni, nizky signal se nevysle.

Pohyb robota Pokud se robot pohybuje, je signdl nizky, jinak se jedna o vysoky signal.

Robot se nezastavuje Vysokda hodnota logického signalu nastava v pfipadé zastaveni robota z
ddvodu nouzového nebo bezpecnostniho zastaveni. Jinak je logicka hodnota nizka.

Omezeny rezim Odesila nizky signdl, pokud se rameno robota nachazi v Omezeném rezimu,
nebo pokud je bezpecnostni vstup nakonfigurovan pomoci vstupu omezeného rezimu a
signal je momentalné nizky. V ostatnich pfipadech je signal vysoky.

Mimo Omezeny rezim Jedna se o opak vySe definovaného Omezeného rezimu.

POZNAMEKA:

Jakékoliv externi zafizeni ve stavu Nouzového zastaveni od robotu
prostfednictvim vystupu Systémového nouzového zastaveni musi
vyhovovat normé 1SO 13850. Toto je obzvlast dllezité v sestavach,
kde je vstup Nouzového zastaveni robota pfipojen k externimu zafi-
zeni pro nouzové zastaveni. V takovych pfipadech bude na vystupu
Systémového nouzového zastaveni pfi uvolnéni externiho zafizeni
pro nouzové zastaveni vysoky signal. To znamen3, ze stav nouzo-
vého zastaveni u externiho zafizeni bude resetovan bez potieby
manualniho zasahu obsluhou robota. Dle bezpecnostnich norem
se u externiho zafizeni vyZaduje pro pokra¢ovani v chodu manualni
zasah.

13.2.9 Hardware

Robota Ize pouzivat bez pfipojeného ru¢niho ovladaciho panelu. Po odpojeni ru¢niho ovladaciho
panelu je tfeba definovat jiny zdroj nouzového zastaveni. Je tfeba specifikovat, zda je pfipojen
rucni ovladaci panel, aby nedoslo ke spusténi signalu poruseni bezpecnosti.

Vybér dostupného hardwaru
Robota Ize pouzivat bez rozhrani PolyScope jako programovaciho rozhrani.

1. V zahlavi klepnéte na moznost Instalace.

2. V akeni nabidce nalevo klepnéte na moznost Bezpecénost a vyberte polozku Hardware.
3. Zadejte bezpecnostni heslo a odemknéte obrazovku.
4

. Zruste vybér ruéniho ovladaciho panelu, aby se robot mohl pouzivat bez rozhrani Poly-
Scope.

5. Zmény potvrdte stisknutim moznosti Ulozit a restartovat.
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VYSTRAHA:

Je-li ru¢ni ovladaci panel demontovan nebo odpojen od robota, tla-
Citko nouzového zastaveni jiz neni aktivni. Ruéni ovladaci panel je
nutné odebrat z blizkosti robota.
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Program Proménné

Stari robotu

Dry Hodiny Minuty  Sekundy

0 00 00 24

[ Zobrazit body trasy

Karta Spustit umozZnuje jednoduse ovladat rameno robota a ovladaci jednotku pomoci nejmen-
Siho nutného mnozstvi tlacitek a voleb. Jednoduchy provoz Ize kombinovat s heslem chranénou
programovaci ¢asti rozhrani PolyScope (viz 21.3.2), k pouzivani robota jako nastroje, ktery
spousti vyhradné predem pfipravené programy.

Na této obrazovce |ze automaticky nacist a spustit vychozi program na zakladé prechodu hrany
externiho vstupniho signélu (viz 16.1.9).

Poznamka: Kombinaci automatického nacteni a spusténi vychoziho programu a automatické
inicializace pfi zapnuti Ize pouzit napriklad pfi integraci ramene robota s jinym strojem.

14.1

Program

V Program se zobrazuje nazev programu, ktery je nacten do robota, a jeho aktudlni stav. Kliknutim
na kartu Naéist program Ize nacist odliSny program.

14.2

Promeénné

Program robota mUze pomoci proménnych béhem provozu ukladat a aktualizovat rGzné hod-
noty. K dispozici jsou dva druhy proménnych:

Instalacni proménné Pouzivat Ize vice program a jejich ndzvy a hodnoty jsou spolu s instalaci
robota trvalé (viz 16.1.8). Hodnota proménnych instalace se uchovava i po restartovani
robota a ovladaci skfiné.

BéZné programové proménné Jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich hodnoty se
po ukonceni programu odstrani.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.4 Pfesunout robota do polohy.

Zobrazit body trasy K ukladani informaci o bodech trasy program robota vyuziva skripty.
Maji-li se v seznamu proménnych zobrazovat proménné skript(, zaskrtnéte policko Zobra-
zit body v ¢asti Proménné.

Typy proménnych

bool  Logicka proménna (boolean), ktera mize nabyvat bud hodnoty Pravda,
nebo Nepravda.

int Celoc¢iselnd hodnota v rozsahu od —2147483648 do 2147483647 (32 bitd).

float  Cislo s pohyblivou Fadovou &arkou (desetinné) (32 bitd).

fetézec Sekvence znakd.

pozice Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského prostoru. Jedna se
kombinaci vektoru polohy (x,y,z) a vektoru otoCeni (rx,ry,rz) které
predstavuji orientaci, zapsano jakop[x, y, z, rx, ry, rzl.

seznam Rada proménnych.

14.3 Stari robota

V tomto poli se uvadi doba od prvniho spusténi robota.
Poznamka: Cisla v tomto poli nesouvisi s dobou chodu programu.

14.4 Presunout robota do polohy.

Obrazovka Presunout robot do polohy se zobrazi po klepnuti na polozku Prehrat v Zapati. Pri-
stup k obrazovce Presunout robot do polohy v pfipadé, je-li nutné rameno robota presunout do
urcité vychozi polohy pred spusténim programu, nebo kdyz se rameno robota pohybuje k bodu
trasy béhem upravy programu.

V pripadech, kdy pomoci obrazovky Pfesunout robot do polohy nelze pfesunout rameno robota
do pocatecni polohy programu, probéhne pfesun na prvni bod trasy ve stromové strukture pro-
gramu. Rameno robota se mize presunout do nespravné polohy v nasledujicich pripadech:

+ Pred provedenim prvniho prfesunu dojde béhem chodu programu ke zméné bodu TCP, po-
lohy prvku nebo bodu trasy prvniho pohybu.

+ Prvni bod trasy je uvnitf pfikazu If nebo uzlu stromové struktury programu.
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B 2 e QH i

PFesunout robot do polohy.

Chcete-li provést zndzornény pohyb, pfidrzte tladtko ,Auto”. Uvolndnim tlacitka pohyb zrudte
Stisknutim tlacftica ,Ruc¢né” piresunte robota do polohy ruéné.

I Auto

Rucné

II'__

€ storno

Auto
Pridrzenim tlacitka Auto se robot pfesune do pocatecni polohy.
Poznamka: Uvolnénim tlaéitka Ize pohyb kdykoli prerusit.
Animace
Animace zobrazuje pohyb, ktery rameno robota bude vykonavat pfi pfidrzeni tlacitka Auto.
VYSTRAHA:

1. Animaci mzZete srovnat s polohou skute¢ného ramene ro-
bota a ujistit se, Ze rameno muze pohyb bezpecné provést,
aniz by narazilo na prekazku.

2. Funkce automatického pohybu sleduje pohyb robota stinovou
trajektorii. Prfi kolizi by mohlo dojit k poSkozeni robota nebo
jiného zafizeni.

Manualni

Stisknutim karty Manualni prejdete na obrazovku s ikonou Pohyb, kde Ize ramenem robota po-
hybovat manualné. Je to nutné pouze v pfipadé, Zze nechcete pouzit pohyb podle animace.
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[ Pridat pi'ed spugténim selkvence
[ Nastavit po¢éteéni hodnoty proménnych

& Nekorecny cyklus programu

Karta Program uvadi program, ktery aktualné upravujete.

15.1 Programovy strom

V programovém stromu se program zobrazi jako seznam pfikaz( nazyvanych programové uzly.
Nézev programu je zobrazen pfimo nad timto seznamem piikazd.

Vpravo na programovém stromu se zobrazuji informace tykajici se zvoleného pfikazu.

Pridejte prikazy ze seznamu prikaz(l pod Zakladni klepnutim na pozadovany typ pfikazu. Mizete
pridat pokrogGilé pfikazy pod Pokrogilé nebo miizete pouzit Sablony. Sablony poskytuji progra-
movy, ktery je pfipraven ke konfigurovani.

V programovém strome je pfikaz, ktery se pravé provadi, zvyraznén, jak je popsanov 15.1.1.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Programovy strom

15.1.1 Signalizace béhu programu

CDE
Q - Grafika Proménné
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Rychlost €

Programovy strom obsahuje vizualni informace o prikazu prave provadéném ovladaci jednotkou
robota. Nalevo od ikony pfikazu se nachazi mala ikona indikatoru ®, a ndzev provadéciho pfi-
kazu a vSech prikazd, kterym je tento pfikaz podfizen (obvykle oznaéeno ikonami pfikazl &/ w),
je zvyraznén modre. To pomaha uzivateli v nalezeni provadéciho prikazu ve stromu.

Napfiklad, pokud se robotické rameno pohybuje smérem k bodu trasy, pfislusny podfizeny prikaz
bodu trasy je oznacen ikonou » a jeho nazey, spolu s ndzvem pfikazu Pohyb (viz 15.5.1), ke
kterému patfi, jsou zobrazeny modfe.

Pokud je program pozastaven, ikona pro spusténi programu oznacuje posledni pfikaz, ktery byl
v procesu proveden.

Kliknutim na tlacitko s ikonou @ pod programovym stromem lIze prejit k pravé provadénému
nebo poslednimu provedenému prikazu ve stromu. V pfipadé kliknuti na pfikaz béhem chodu
programu se bude zobrazovat karta P¥ikaz s informacemi vztahujicimi se k vybranému pfikazu.
Po stisku tlaéitka @ bude karta P¥ikaz znovu trvale zobrazovat informace o aktualné provadé-
nych prikazech.

15.1.2 Tlacitko Hledat
Klepnéte na Q k provedeni vyhledavani textu v programovém stromu. Po kliknuti Ize zadat text
k vyhledavani a prislusné programové uzly budou zvyraznény zluté. Déle jsou zpfistupnéna na-
vigacni tlacCitka k navigaci po shodach. Rezim vyhledavani Ize opustit stisknutim ikony x .

15.1.3 Sada nastroji Programovy strom

Pouzijte sadu ndstroji programového stromu pro Upravu programového stromu.

Tlacitka Zpét/Znovu

Tlagitka ® a € slouzi k provedeni zpét a znovu u pfikazii.

Pohyb nahoru & dolt
Tlagitka B a % méni polohu uzlu.
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Vyjmout

Tlagitko ¥ vyjme uzel a umozfiuje jeho pouziti pro jiné tkony (napf. vloZit jej na jiné misto v
programovém stromu).

Kopirovat

Tlagitko M umoziuje kopirovani uzlu a umoziuje jeho pouziti pro jiné tkony (napt. vloZit jej na
jiné misto v programovém stromu).

Viozit

Tlacitko Bl vdm umoznuje vlozit uzel, ktery jste predtim zkopirovali.

Odstranit

Klepnutim na tlacitko M odeberete uzel z programového stromu.

Potlacit
Klepnutim na tlacitko = potlagite urcité uzly v programovém stromu.

Potlacené radky programu jsou pfi provadéni programu jednoduse vynechany. Potlaceni fadku
Ize kdykoli pozdéji opét zrusit. Jedna se o rychly zplsob provadéni zmén v programu bez nut-
nosti odstranéni ptvodniho obsahu.

15.1.4 Prazdny uzel

<unnamed>*
default

Otavt:

. Z ovs, Ules
) Zakladni Q - Grafika Proménné
> el V¥ Program robota
v Sablony = |\<prézdny:

Paleta

Hledat
sila

Conveyor
Tracking

t R B-RSi- g Nl =

Rychlost ¢

Programové uzly nesmi byt prdzdné. VSechny fadky musi byt specifikovany a definovany v pro-
gramovém stromu, aby bylo mozné program spustit.

15.2 Karta Prikaz

Pouzijte kartu Pfikaz ke konfigurovani kazdého uzlu programu v programovém stromu za uce-
lem spusténi programu. Zobrazené informace se méni v zavislosti na typu vybraného uzlu.

V poli karty Pfikaz jsou dalSi volby zaskrtavacich poliCek, popsané v nasledujicich pododstav-
cich.
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Rychlost €

Pridat pred spusténim sekvence
Zvolte toto zaskrtavaci policko pro pfidani a nastaveni pfikazl pred spusténim programu.

Nastavit pocatecni hodnoty proménnych

Zvolte toto zaskrtavaci policko k nastaveni hodnot proménnych pred spusténim programu (a pfipadnych

vlaken). Pole karty Prikaz je nahrazeno polem Pocate¢ni hodnota proménnych a Po¢atecni pro-
ménné se zobrazuji v programovém stromu nahofre.

1. Vyberte proménnou z rozbalovaciho seznamu nebo pomoci pole pro volbu proménné.

2. Zadejte vyraz pro tuto proménnou. Tento vyraz bude pouzit k ur¢eni hodnoty proménna na
zacatku programu.

3. Mizete zvolit moznost Zachovat hodnotu z pfedchoziho spusténi pro inicializaci proménné
inicializovana na hodnotu nalezenou na karté Proménné (viz 15.4).
Tim je umoznéno, aby proménné zachovaly své hodnoty mezi jednotlivymi spusténimi pro-
gramu. Proménna ziska hodnotu z vyrazu, kdyz je program spustén poprvé nebo kdyz je
karta s hodnotou vymazana.

Proménnou Ize odstranit z programu tak, Ze nastavite prazdny nazev proménné (pouze mezery).

Nekonecny cyklus programu
Zvolte toto zaskrtavaci policko pro kontinudlni béh programu.
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15.3 Karta Grafika
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Grafické znazornéni aktualniho programu robota. Trasa TCP je zndzornéna v 3D zobrazeni, pfi-
¢emz pohybové segmenty jsou oznaceny ¢erné a segmenty zaobleni (pfechodi mezi pohybo-
vymi segmenty) jsou oznaceny zelené. Zelené tecky urcuji polohu TCP v kazdém z bodU trasy
programu. 3D nakres ramene robota znazornuje aktualni polohu ramene robota a stin ramene
robota znazornuje predpokladany pohyb ramene robota do bodu trasy zvoleného vlevo na obra-
zovce.

Pokud se aktudlni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spoustéci roviny,
nebo je orientace ndstroje robota v blizkosti mezni hodnoty pro orientaci nastroje (viz 13.2.5),
zobrazi se 3D znazornéni pfiblizné mezni hodnoty.

Poznamka: pokud je v robotovi spustén program, bude znazornéni meznich hodnot mezi vy-
pnuto.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény zluté a cerné spolu s malou Sipkou, ktera znazorniuje nor-
malu roviny, coz je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zob-
razeny modre a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
Bézného rezimu (viz  13.2.2) Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je zndzornéna kuzelem
spolecné s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele znazorfiuje
povolenou oblast pro orientaci nédstroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiz nenachazi v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni zmizi.
Pokud nastroj TCP narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni meznich
hodnot zCervena.

3D obraz Ize zvétsit a otodit pro potfeby prehlednéjSiho zobrazeni ramene robota. Tlagitka vpravo
nahore na obrazovce slouzi k deaktivaci riznych grafickych souc¢asti 3D zobrazeni. Pomoci spod-
niho tlacitka Ize zndzornéni pfibliznych meznich hodnot zapnout/vypnout.

Zobrazené pohybové segmenty zaviseji na vybraném programovém uzlu. Kdyz je vybran uzel
Pohyb, zobrazena trasa predstavuje pohyb, ktery je jim definovan. Je-li vybran uzel Bod trasy, na
displeji se zobrazuje nasledujicich ~ 10 krokd pohybu.
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15.4 Karta Promeénné
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Karta Proménné obsahuje aktualni hodnoty proménnych v bézicim programu a zaznamenava
seznam proménnych a hodnot mezi jednotlivymi spusténimi programu. Zobrazi se pouze tehdy,
obsahuje-li néjaké informace. Proménné jsou sefazeny abecedné podle nazvd. Nazvy promén-
nych na této obrazovce jsou zobrazeny s maximalné 50 znaky a hodnoty proménnych jsou zob-
razeny s maximalné 500 znaky. Je-li povolena moznost Zobrazit body trasy, na seznamu se zob-
razuji proménné bodu trasy.

15.5 Zakladni uzly programu
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15.5.1 Pohyb
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Prikaz Pohyb ovlada pohyb robota pres zakladni body trasy. Body trasy musi byt uvedeny pod
pfikazem Pohyb. Prikaz Pohyb definuje zrychleni a rychlost, kterou se rameno robota mezi body
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trasy pohybuije.

Typy pohybu
MzZete vybrat jeden ze tfi typl pohybu: PohybJ, PohybL a PohybP. Jednotlivé typy pohybu jsou
popsany nize.

+ Prikazem PohybJ se provadi pohyby, které jsou vypocitavany v prostoru kloubu ramene
robota. Klouby jsou ovladany tak, aby dokoncily sv(ij pohyb ve stejnou dobu. Tento typ
pohybu ma za nasledek trasu nastroje ve tvaru kfivky. Sdilenymi parametry pouzitymi pro
tento typ pohybu jsou maximalni rychlost kloubu a zrychleni kloubu, udavaji se v jednotkach
stupn/s a stupn/s?. Pokud se poZaduje rychlejsi pohyb ramene robota mezi body trasy bez
ohledu na trasu nastroje mezi témito body, je tento typ pohybu nejvhodné;si volbou.

* PohybL pohybuje stfedovym bodem nastroje (TCP) linedrné mezi dvéma body trasy. To
trase. Sdilené parametry, které Ize nastavit pro tento typ pohybu, jsou poZzadovana rychlost
nastroje a zrychleni nastroje v jednotkach mm/s a mm/s?, a dale prvek.

« PohybP pohybuje nastrojem linearné konstantni rychlosti s kruhovym zaoblenim. Tento typ
je urcen pro nékteré specialni postupy, napf. lepeni nebo davkovani. Velikost zaobleni je ve
vychozim nastaveni sdilena pro vSechny body trasy. Nizsi hodnota bude znamenat ostrejsi
zatocCeni, vysSi hodnota bude znamenat plynulejsi trasu. ProtoZe se rameno robota pohy-
buje po trase konstantni rychlosti, nemdze ovladaci panel robota ¢ekat na operaci V/V ¢i
akci obsluhy. Tyto akce povedou k pferuseni pohybu ramene robota nebo k ochrannému
zastaveni.

Pridanim prikazu Pohyb v kruhu k pfikazu PohybP |ze vytvorit kruhovy pohyb. Robot zahaji
pohyb z aktudlni polohy nebo pocatecniho bodu, pohybuje se pres prichozi bod (ViaPoint),
dany kruhovym obloukem, a koncovy bod (EndPoint), ktery doplnuje kruhovy pohyb.

Rezim se vyuziva k vypoctu orientace nastroje v celém kruhovém oblouku. Rezim miiZe byt:

— Pevny: k ur€eni orientace ndstroje se vyuziva pouze pocatecni bod

- Neomezeny: pocatecni bod se prevadi na koncovy bod (EndPoint) a definuje tak orien-
taci nastroje

<unnamed>*
default*

Otavt:

dovy. Ulesie
Q - Grafika Proménné
> ELE V¥ Program robota ~

5 Pohyb v kruhu
v Sablony 9 &b Pohyb P y
® Bod trasy 1
etz © ¥ Pohyb v kruhu U kruhového pohybu se vyuZfvaj tF body -
° " trasy: bod trasy pred uzlem kruhového

Hledat 5 Fruchozl/_bod_x\/ pohybu (CircleMove), bod trasy (1), I o \
sila © Koncovy_bod xEn priichozi bod (ViaPoint) (2) a koncowy bod _

= Nastavit (EndPoint) (3). {2
Conveyor X Cekat v R \
Trackin i pevném rezimu )

9 o Samos@ms okno Orientace tohoto pohybu je definovéna /
O Zastavit pocatetnim bodem robota, takZe robot /
® Koment4ar bude tuto orientaci udrZovat vzhledem ke el
49 W Slozka | kruhu prostfednictvim priichozich a [~
. koncowych bodC pohybu. kN
L VWvolat
i= ver_2:=2 *force() Wyberte reZim orientace vzhledem ke kkruhu
o b If
== @ Pevny
H Skript O Neomezeny

& Plepinac .
© éasovy_spinaé_1
¢ B wiozit

AL D4 enEnl oo

‘."\"‘DC,‘;(!Mﬁ

Rychlost ¢
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Sdilené parametry
Sdilené parametry v pravém dolnim rohu obrazovku Pohyb se vztahuji na pohyb z pfedchozi po-
lohy ramene robota do prvniho bodu trasy podle pfikazu, a dale z tohoto bodu do kazdého nasle-
dujiciho bodu trasy. Nastaveni pfikazu Pohyb se netykaiji trasy od posledniho bodu trasy podle
pfikazu Pohyb.

Vybér TCP

Trasa, po které se robot pohybuje mezi body trasy, se nastavuje podle toho, zda je TCP nata-
ven s pouzitim uzivatelem definovaného TCP nebo aktivniho TCP. Pfikaz Ignorovat aktivni TCP
umoznuje tento pohyb nastavit ve vztahu k pfirubé nastroje.

Nastaveni TCP v pohybu

1. Vstupte na obrazovku Karta Program pro nastaveni TCP pouzitého pro body trasy.
2. Pod polozkou Prikaz v rozeviraci nabidce vpravo zvolte Typ pohybu.

3. Pod polozkou Pohyb zvolte v rozeviraci nabidce moznost Nastavit TCP.

4

. Zvolte Pouzit aktivni TCP nebo zvolte uzivatelem definovany TCP.
MuZete také zvolit moznost Ignorovat aktivni TCP.

Volba prvki
Prostory prvku, v nichZz budou vyjadreny pfikazu Pohyb pfi zadavani téchto bodl (viz ¢&ast
16.3). To znamena3, Ze pfi nastavovani bodu trasy si program zapamatuje souradnice nastroje
vzhledem k prostoru zvoleného prvku. Nékolik aspektl vyzaduje podrobné vysvétleni:

Relativni body trasy Zvoleny prvek nema na relativni body trasy zZadny vliv. Relativni pohyb je
vzdy provadén ve vztahu k orientaci zakladny.

Proménné body trasy Kdyz se rameno robota pohybuje do proménného bodu trasy, stiedovy
bod nastroje (TCP) se vzdy vypocita jako soufadnice proménné v prostoru zvoleného prvku.
Pohyb ramene robota v proménném bodé trasy se proto vzdy zméni, kdyz vyberete jiny pr-
vek.

Proménny prvek MuzZete zménit polohu prvku za chodu programu pfifazenim pozice jeji pfi-
slusné promeénné.

Pouziti uhli kloubu
Jako alternativu pro 3D polohu Ize pfi pouziti funkce PohybJ k definovani trasovych bodd pomoci
ahll kloubu robott zaskrtnout policko Pouzit dhly kloubu. Je-li povoleno Pouzit uhly kloubu,
moznosti TCP a prvek nejsou k dispozici. Body trasy definované pomoci moznosti Pouzit uhly
kloubu nejsou nastaveny, pokud se program pohybuje mezi roboty.
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Obrazek 15.1: Rychlostni profil pohybu. Kfivka je rozdélena do tfi segment(: zrychleni, plynuly pohyb a
zpomaleni. Uroven féze plynulého pohybu je déna nastavenim rychlosti pohybu, zatimco strmost fazi
zrychleni a zpomaleni je dana parametrem zrychleni.

Pevny bod trasy

Spu Fohy vy _ e
> Zékladni Q - Grafika Proménné
) e Y Program robota ~

5 Bod tras Pevné poloha -
v Sablony 9 &b Pohyb P Y
® Bod trasy 1
- - Bod trasy_1

=t ® ¥ Pohyb v kruhu sy
Hledat @ Priichozi_bod xV
Sila = Nastavit 5.
Conveyor X Cekat -
Tracking [ samostatné okno | Upravit pozici |

O Zastavit

® Kon ar "

@ Pouztt sdilené zaoblent © Pouztt sdflené parametry
) Vivolat ,
Zaoblen &
= var 2=2 * force() O O Rychlost néstroje
Zrychleni néstroje

& Plepinac ...
© Easovy_spinaé_1
¢ B wiczit

235 xBpEZ

Bod na trase robota. Body trasy predstavuji nejzakladnéjsi soucast programu robota, protoze
uréuji polohu ramene robota. Bod trasy s pevnou polohou Ize zadat (naucit, naprogramovat) fy-
zickym premisténim ramene robota do pfislusné polohy.

Uceni (programovani) bodii trasy
Uceni (programovani, tzv. teaching) je termin pouzivany k pojmenovani ikonu, kdy je nutné robot
naprogramovat (naucit), jak ma umistit bod TCP ve vztahu k prvku u dané aplikace. Chcete-li u
robota naprogramovat bod trasy, fidte se nasledujicimi pokyny.
1. V karté Program vlozte Uzel pohybu.
2. V. moznosti Uzel pohybu pomoci rozbalovaci nabidky Nastavit TCP nastavte bod TCP.
3. V. moznosti Uzel pohybu pomoci rozbalovaci nabidky Prvek vyberte prvek.
4

.V uzlu bodu trasy pomoci mozZnosti Rezim uéeni nebo Krokovani robota umistéte do po-
zadované konfigurace.
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Pouziti bodu trasy
Pouziti bod( trasy znamena vyuziti ,nau¢eného* vztahu mezi prvkem a TCP v soucasné situaci.
Pomoci vztahu mezi prvkem a bodem TCP, aplikovaného na aktualni vybrany prvek, se dosahuje
pozadovaného umisténi bodu TCP. Poté robot stanovi vlastni polohu tak, aby aktualné aktivni
bod TCP mohl dosahnout pfislusné polohy TCP. Chcete-li u robota pouzit bod trasy, fidte se
nasledujicimi pokyny.

1. Pouzijte stavajici bod trasy v uzlu pohybu nebo vlozte bod trasy do jiného uzlu pohybu
(napt. pomoci kopirovani a vlozeni nebo pomoci tlacitka ,,Propojit“ na bodu trasy).
2. Nastavte pozadovany bod TCP.

3. Nastavte pozadovany prvek.

Nastaveni bodu trasy

Nazvy bodu trasy
Bodlim trasy je automaticky pfifazen jedinecny nazev. Uzivatel mize ndzev zménit. Volbou ikony
propojeni jsou body trasy propojeny a sdileji informace o pozici. U jednotlivych bod trasy se za-
davaiji dalsi idaje, napriklad radius prechodu, rychlost ndstroje/kloubu &i zrychleni nastroje/kloubu,
ato i kdyz mohou byt spojeny.

Prechody

Funkce prechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se zastavil na
bodé trasy mezi nimi.

Priklad Jako pfiklad vezméme aplikaci zvedani a pokladani (viz obrazek 15.2), kde je robot
aktualné v bodé trasy 1 (Wwp_1), a potiebuje zvednout predmét v bodé trasy 3. (WwP_3). Aby se robot
vyhnul srazce s predmétem a dalsimi prekazkami (0), musi se k predmétu wp_3 pfibliZit ve sméru
od bodu trasy 2 (WpP_2). S cilem vytvofit trasu, kterd spliuje pozadavky, se tedy zavedou tfi body
trasy.

@ WP_2
wWp_1

l WP_3

Obrazek 15.2: wp_1: poc¢atecni poloha, WP_2: pfes bod, WP_3: poloha vyzvednuti, 0: pfekdzka.

Bez konfigurace dalSich nastaveni se robot v kazdém bodé trasy pfed pokracovanim v pohybu
zastavi. V pfipadé této ulohy neni zastavka v bodé wp_2 optimalni, protoze plynula zatacka vy-
zaduje méné Casu a energie a navic se splni i pozadavky ulohy. Je dokonce pfijatelné, aby robot
nedosahl bodu wP_2 presné, pokud pfechod z prvni drahy do druhé probéhne pobliz dané polohy.

e-Series 11-44 Verze 5.1.0



15.5 Zakladni uzly programu UNIVERSAL ROBOTS

Zastaveni v bodu WP_2 Ize zamezit tim, Ze se pro dany bod trasy nakonfiguruje prfechod, ktery
robotu umozni vypocitat plynuly presun do dalsi drahy. Primarnim parametrem prechodu je ra-
dius. Kdyz se robot nachazi v ramci prechodového radiusu bodu trasy, mlize se zacit odchylovat
od plvodni trasy. To umoznuje rychlejsi a plynulejsi pohyby, protoZe robot nemusi zpomalovat
a znovu zrychlovat.

Parametry prechodu Kromé bodU trasy ovlivni drahu pfechodu fada dalSich parametr( (viz
obrazek 15.3):

« prechodovy radius (r)

+ pocatecni a finalni rychlost robotu ( v poloze p1 a p2, v tomto poradi)

+ doba pohybu (napf. nastaveni konkrétni doby pro trasu ovlivni pocateéni/finalni rychlost
robotu)

« Typy drah, ze kterych a na které se prechazi (PohybL, PohybJ)

- - = ~
7 T N
/ ! N
/ \
wp_1 ! \
o— — —_ WP_2 |

/\ I

\ /

pl \ /
N Ve

~ -
~ |- -

p2

® o 3

Obrazek 15.3: Pfechod pres bod WP_2 s radiem r, po¢atecni poloha prechodu v bodé p1 a findlni poloha
prechodu v bodé p2. 0 je prekazka.

Kdyz je nastaveno zaobleni, trajektorie ramene robota prochazi kolem bodu trasy, coz umoznuije,
aby se rameno robota v tomto bodu nezastavilo.

Pfechod se nesmi prekryvat, a proto nelze zadat prechodova radius, ktery se prekryva s precho-
dem pro predchozi nebo nasledujici bod trasy, jak je znazornéno na 15.4.

Podminéné drahy prechodu Drahu prechodu ovliviiuje bod trasy, na kterém je nastaven radius
prechodu, i nasledujici bod v programovém stromu. V programu na obrazku 15.5 je tedy prechod
kolem bodu WP_1 ovlivnén bodem wP_2. Dlsledky jsou patrnéjsi pfi prechodu kolem bodu wp_2 v
tomto prikladu. Existuji dvé mozné koncové polohy, a aby robot dokazal urcit, do kterého dalsiho
bodu trasy ma prejit, musi vyhodnotit aktualni Udaj digitalniho _vstupul1] jiz pfi zadavani
prechodového radiusu. To znamen3, Ze je vyraz kdyZ...potom (nebo jiny prikaz nezbytny k uréeni
nasledujiciho bodu trasy, napf. proménné body trasy) vyhodnocovan pred tim, nez skute¢né do-
sahneme bodu WP_2, coZ pfi pohledu na programovou sekvenci vypada nelogicky. Pokud je bod

Verze 5.1.0 11-45 e-Series

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Zakladni uzly programu

| WP_2 \

°
r—————$

N7
N

*

o~

Obrazek 15.4: Prekryti radia pfechodu neni povoleno (*).

trasy bodem zastaveni a nasleduji podminec¢né vyrazy s cilem urcit dalsi bod trasy (napf. pfikaz
V/V), bude tento pfikaz proveden, jakmile se rameno robota v tomto bodé trasy zastavi.

Pohyb L
WP_I { ot
WP_1 (p¥echod) " /
WP_2 (ptechod)
if (digitalni_vstup[1]) then
WP_F_1
jinak
WP_F_2

WP_F_2

Obrazek 15.5: WP_I je pocatecni bod a existuji dva potencialni finalni body trasy, Wp_F_1 a WP_F_2, podle
podminovaciho vyrazu. Podminovaci vyraz kdyz se vyhodnocuje, kdyz rameno robota dorazi k druhému
prechodu (*).

Zaobleni trajektorii V zavislosti na typu pohybu (tj. PohybL, PohybJ nebo PohybP) Ize vygene-
rovat rGizné druhy zaobleni trajektorii.

+ Zaobleni PohybuP Pfi zaobleni PohybuP se poloha zaobleni fidi kruhovym obloukem pfi
konstantni rychlosti. PFi orientaci zaobleni se vychazi z hladké (spojité) interpolace mezi
obéma trajektoriemi. PohybJ nebo PohybL Ize zaoblit na PohybP. V takovém prfipadé robot
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WP_3

Obrazek 15.6: Pohyb a prechod v prostoru kloubu (PohybJ) oproti pohybu a pfechodu v kartézském pro-
storu (PohybL).

vyuziva kruhovy oblouk PohybuP a interpoluje rychlost obou pohybd. U PohybPu nelze pro-
vést zaobleni na PohybJ nebo PohybL. Misto toho se posledni bod trasy PohybuP povazuje
za koncovy (dorazovy) bod bez zobleni. Zaobleni nelze provést, pokud dvé trajektorie sviraji
Ghel témér 180 stupil (opacny smér), nebot by se vytvoril kruhovy oblouk s velmi malym
polomérem, ktery robot nemdze absolvovat konstantni rychlosti. V disledku toho dochazi
k vyjimce doby chodu programu, kterou Ize korigovat nastavenim bod( trasy tak, aby se
vytvofil méné ostry uhel.

+ Zaobleni zahrnujici PohybJ Zaobleni PohybuJ umoznuje spojité zakfiveni v prostoru kloubu.

Toto plati pro zaobleni z PohybuJ na PohybJ, PohybudJ na PohybL a Pohybul na PohybdJ. Pri
zaobleni se vytvari plynulejsi a rychlejsi trajektorie nez u pohybu bez zaobleni (viz obrazek
15.6). Pokud se k uréeni profilu rychlosti vyuziva rychlost a zrychleni, u zaobleni zlistava
polomér zachovan v celém pribéhu. Pokud se k uréeni profilu rychlosti obou pohyb( misto
rychlosti a zrychleni vyuziva ¢as, mlze v pripadé, kdy u trajektorie neni zachovan polomér
zaobleni, dochdazet k tzv. pfekmitu. To se mUzZe stat, je-li doba dvou trajektorii velmi odlina.

+ Zaobleni PohybulL Pfi zaobleni Pohybul se poloha zaobleni fidi kruhovym obloukem pfi

konstantni rychlosti. Pfi orientaci zaobleni se vychazi z hladké (spojité) interpolace mezi
obéma trajektoriemi. Robot miZe v pribéhu trajektorie pfed najetim na kruhovy oblouk
zpomalit tak, aby nedochézelo k nadmérnému zrychleni (napr. pokud se Uhel mezi dvéma
trajektoriemi blizi 180 stupidm).

Verze 5.1.0

11-47 e-Series

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Zakladni uzly programu

Relativni bod trasy

q - Grafika Proménné

> PeReel Y Program robota ~
s Bod tras Relativif poloha hd
v Sablony @ [ Pohyb P Y

@ Bod_trasy 1
= = Bod_trasy_1
el @ Y| Pohyb v kruhu rasy %
Hledat @ Priichozi_bod xV/
© Kencovy bod xEn Relativni pohyb dany rozdilem vychozi a cilové polohy fzddlenost
it = Nastavit Z bodu . do bodu 0.0 mm
Conrevol X Cekat Zadan4 hodnota | Z&dané hodnota |
Tracking [ samostatné okno et
@ Zastavit o
® Komentar Presunout sem 180,0 °
417 [ SloZka I
@ Pouzit sdilené zaoblenf @ Pouzft sdilené parametry
Zaoblen & ] 50
1= var 2:=2 * force() O O Rychlost nastroje 2
o [bIF 25 Zrychleni néstroje 1200
- Qca 2
& Skript
& Prepinac ..
® casovy spinac_1
o 18 vyiczit

A DAEA A En] nalak

Jedna se o bod trasy udavajici polohu vzhledem k pfedchozi poloze ramene robota, napfiklad
,0 2 cm doleva“. Relativni poloha je definovana jako rozdil mezi dvéma danymi polohami (vlevo
a vpravo).

Poznamka: Opakované relativni polohy v§ak mohou zpUsobit odchyleni ramene robota z pracovniho

prostoru.

Jedna se zde o kartézskou vzdalenost mezi TCP ve dvou polohach. Uhel uvadi, jak moc se zmé-
nila orientace TCP mezi dvéma polohami. Pfesnéji feCeno, délka vektoru rotace popisuje zménu
v orientaci.

Proménny bod trasy

Q - Grafika Proménné

Pohyh
¥ Program robota ~ B ——
od tras Promé&nna poloha v
Bod trasy @ ¢ Pohyb P Y
= © Bod _trasy_1 ¥ Enné
Cekat | trasy .. Pfesunout robota do proménné polohy

®| Proménna

@ Prichozi_bod xV/

Samostatné 5
s ® Koncovy_bod xEn
= Nastavit
Zastavit X Cekat
KomentéF [ Szmoestané okno
. @ Zastavit
Sz i@ Komentér b

> Pokrotilé ¢ | Slozka
> Sablony . .

@ Pouzit sdllené zaoblenf @ Pouzit sdilené parametry
O Zaoblen’ O Rychlost néstroje 250
= var_2:=2 * force() 25 Zrychleni néstroje 1200
LR 3 2
I O
& Skript

& Prepinac ...
O casovy_spinaé_1

P RV

29SS XEBEE

Jedna se o bod trasy urCeny proménnou, v tomto pfipadé calculated_pos. Proménna musi byt
pozice, napr.
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Prvni tfi hodnoty jsou souradnice x,y,z a posledni tfi jsou
orientace dané jako vektor rotace uréené vektorem rx,ry,rz. Délka vektoru udava uhel otoCeni
v radidnech a vlastni vektor pfedstavuje osu otaceni. Pozice je vzdy dana ve vztahu k referenc¢nimu
ramci nebo souradnicovému systému definovanému zvolenym prvkem. Je-li radius zaobleni na-
staven na pevny bod trasy, pfredchazejici a nasledujici body trasy jsou variabilni, nebo je-li radius
nastaven na variabilni bod trasy, pak pro dany radius neprobéhne kontrola presahu/prekryti (viz
15.5.1). Pokud béhem chodu programu radius prekryva bod, robot jej bude ignorovat a pfesune
se na dalsi.

Ma-li se robot napf. pfesunout o 20 mm v ose Z nastroje:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Pohyb L
Bod trasy_1 (proménnad poloha):

Pouzit proménna=var_1, Prvek=Nastroj

15.5.2 Cekat

Q - Grafika Promé&nné

Y Program robota é
ekat

Bod trasy 9 & Pohyb |
@ Bod_trasy_1

= Nastavit

Pohyb

Zvolte, co spustf dalsf alccl robota;
Cekat

Nastavit X Cekat QO zéadné cerdnt
Samostatné o
Celcat 0,01] seconds
o o)
O Cotat ra g v
Komentar O Celcat na ‘<An Inputs> v ||> v ‘
Slozka q I O Celcat na
> Pokrogilé
) Sablony

Rychlost

Pikaz Cekat slouzi k pozastaveni vstupnich/vystupnich signald nebo vyrazu pro dané &asové
obdobi. V pfipadé vybéru Zadné ekani se neprovede nic.

Poznamka: Je-li vybrano Komunikaéni rozhrani nastroje TCI, analogovy vstup nastroje neni pro
vybér a vyrazy Cekat k dispozici (viz 16.1.10).
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15.5.3 Nastavit

Q - Grafika Proménné

Nastavit
Vyberte akci, kterou ma robot v tomto bodé programu provést. Mlzete rovnéz uvést

Pohyb ¥ Program robota

Bod trasy @ [ Pohyb |

Cekat e BOd—‘t’asy—l zmény zatfZeni robota,

= Nastavit
Nastavit O Z&dn4 alce
Samostatné
okno O Nastavit digitéinf vystup |<Di.Output > A\
Zastavit O Nastavit analogovy wstup |<An, Output > v 4,0
el ER O Nastavit |<Output> - f(x)
Slozka f " . .

O Proménnou instalace zvyste o jedna:

[ Nastavit celkovy néklad 0
O Pouzit jako téZisté alktivni TCF

O Nastavit TCP

Test

Slouzi k nastaveni digitalnich nebo analogovych vystup(l na danou hodnotu.

Nastaveni zatizeni robotického ramene Ize rovnéz provést piikazem. Uprava zatizeni/nakladu
muze byt nutnd, aby se zabranilo spusténi ochranného zastaveni robota, pokud je hmotnost na-

stroje odlisna od ocCekdavaného zatizeni. Jako tézisté se ve vychozim nastaveni také pouziva

Aktivni TCP Ize také upravit pomoci pfikazu Set. Staci jen zaskrtnout policko a z nabidky vybrat
jednu z kompenzaci TCP. Je-li pro konkrétni pohyb v dobé psani programu zndma aktivni poloha
TCP, klepnutim na moznost Pohyb v Zakladni nabidce na levé strané (viz 15.5.1) lze pouzit
vybér TCP. Dalsi informace o konfiguraci uvedenych TCP (viz 16.1.1).

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

15.5.4 Samostatné okno

W Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyh

¥V Program robota C ekat
Pohyb
et sy ¢k o) Zvolte, co spustl dals akei robota;
Ceka ®|Bod_trasy 1
et = astavit
Nastavit X Cekat QO Zadné cekant
Samostatne &
Celcat 0,01 seconds
o o)
O ekt ra dgeanivetup
KomentaFi O Celcat na |<Amnput> - H> v ‘ 4,0
Slozka l v O Celat na
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Samostatné okno predstavuje zpravu zobrazenou na obrazovce, kdyz program dosahne tohoto
pfikazu. Lze volit styl zpravy a zadat vlastni text pomoci kldvesnice na obrazovce. Robot bude
Cekat, az uzivatel/obsluha stiskne tlacitko ,,0K“ pod samostatnym oknem, a poté bude pokra-
Covat v provadéni programu. Pokud je zvolena polozka ,Zastavit provadéni programu®, program
robota se v pfipadé zobrazeni tohoto samostatného okna zastavi.

Poznamka: Zprdvy jsou omezeny na maximalné 255 znaka.

15.5.5 Zastavit

Q - Grafika Prom&nné

Rl Y Program robota Zastavit
Bod trasy 9 [ Pohyb )
- ® Bod _trasy 1 Provédéni programu se v tomto bodé zastawi,
Cekat - -
= Nastavit
Nastavit X Cekat
s [ samostatné okno
Samostatne
am O Zastavit
Zastavit
Komentar
Slozka f b
> Pokroéilé
> Sablony

Provadéni programu se v tomto bodé zastavi.

15.5.6 Komentar

<unnamed>*

V Zakladni Q - Grafika Proménné

religty V¥ Program robota K .
Bod trasy 9 & Pohyb ) omentar
- @ Bod_trasy_1
Cekat - =
== Nastavit P
< Zadlejte koment4ar
Nastavit X Cekat
= B samostatné okno
Samostatne .
okno O Zastavit
® Komentdr
Zastavit
Komentar
Slozka ] ;
> Pokrogilé
) Sablony

Zde miZze programator zadat radek textu k programu. Tento radek textu nebude mit zadny vliv
na vykonani programu.
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15.5.7 Slozka

Q - Grafika Proménné

(Felipt ¥ Program robota sl vk

Bod trasy 9 [ Pohyb J ozka

Cekat ©) Bod_trasy_1 SloZka predstavuje soubor programovych Fadkd
w= Nastavit

Nastavit X Cekat Zadejte text, ktery bude zobrazen v programovém stromu:

a Samostainé okno
Samostatné g 2 Slozka
okno astavit
. @ Komentér

Zastavit o [ Slo3k:

Komentar = <p

Slozka

q 2
> Pokrogilé
) Sablony

[ Skryt programowy strom slozly

23S XKBET

100%

Slozkaslouzi k usporadani a oznaceni urcitych ¢asti programu, vyc€isténi programového stromu
a prehlednéjsi navigaci a ¢teni programu.

Slozky nemaji zadny vliv na program a na jeho spusténi.

15.6 Pokrocilé uzly programu

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

15.6.1 Cyklus

<unnamed>*
default

) Zékladni Q - Grafika Proménné

&7 el ¥V Program robota

Cyklus
Cyklus @ [ Pohyb S Y
® Bod _trasy 1
Podprog - Nastavit Vyberte podet spusténi programu v tomto cykiu.
Zadéni X Cekat
¢ [ Samostatné okno
! @ Zastavit @ Nekoneény cyklus
Skript ® icomentar .
Cylklus Xkrat

. ¢ M Slozka O cytus was
Udalost = <prazdny Pocitant cykid Nézev proménné
L q = <prézany> 3 N o
Prepinac O Pouzft cyklus, pokud je vyraz True

Casovac

) Sablony O NepFetrzité kontrolovat vyraz

A$SCKXKBRTE

Zakladni pfikazy programu se budou cyklicky opakovat. V zavislosti na vybéru jsou pfikazy za-
kladniho programu provadény v nekone¢ném cyklu, v urCitém poctu opakovani, nebo dokud je
dana podminka pravdiva. Pfi provadéni urcitého poctu cykll je vytvorfena vyhrazend proménna
cyklu (oznacend jako 1oop_1 na snimku obrazovky vyse), kterou Ize pouzit ve vyrazech v ramci
cyklu. Proménna cyklu ma hodnoty od 0do N — 1.
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Pokud je pouzit cyklus s vyrazem jako koncovou podminkou, umoznuje rozhrani PolyScope ne-
pretrzité vyhodnocovani tohoto vyrazu, takze ,,cyklus* Ize prerusit kdykoli béhem provadeéni, ni-
koli pouze po kazdém zopakovani.

15.6.2 Podprogram

<unnamed=>*
default

Q - Grafika Proménné
Podprogram_1

Podprogram mliZze odicazovat na soubor na disku nebo byt obsaZen
v tomto programu.

Cyklus

Podprog
Zadani Soubor podprogramu
adani
<No File Selected>

If

Skript

Udalost

Vlakno

Prepinac 7 t

Casovac

| UloZit podprogram ” Vymazat podprogram

O Aktualizovat soubor pedprogramu s timto programem

& Zobrazit strom podprogramu

Podprogram mUze obsahovat ¢asti programu, které jsou nutné na nékolika mistech. Podprogram
muze mit podobu samostatného souboru na disku a m(ize byt rovnéz skryty z dlivodu ochrany
pred nezddoucimi zménami.

Vyvolat Podprogram

> Zakladni Q - Grafika Proménné
87 eI Y Program robota

Cyklus @ (s Pohyb | Vyvolat funkci
Pod ®) 5od_trasy 1 Vyberte funicci, kterd bude vyvoldna v tomto bodé provadéni programu.
prog = N
lastavit _
Zadani X Cekat Zadny -
" [ samostatné okno
O Zastavit
Skript ® Komentar
A ¢ W SloZka
Udalost o
= <prézanys
Vlakno 9 [© Cyklus
preninaé = <prézany> I
repinac !. \/y\/Dfaf
Casovac

Vyvolani podprogramu vykond programoveé radky v podprogramu a poté se vrati na nasledujici
fadek.
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15.6 Pokrocilé uzly programu

15.6.3 Zadani

> Zékladni
Vv Pokrogilé ¥ Program robota

Cyklus ¢ [ Pohyb |
@ Bod_trasy_1
fockriod = Nastavit
Zadani X Cekat
[ samostatné okno

IF @ Zastavit
Skript ® omentar

p ¢ | SloZka
Udalost = <ordzdny
Viakno 9 & Cyklus

o A == <prazany 3

Prepinac % Vivola

Casoval += wvar_2:=2 * force()

Proménné

Zadani

PFifadi vybrané proménné hodnotu vyrazu.

Proménna Vyraz
2 forcel

Slouzi k zadani hodnot proménnych. Po zadani bude vypocitana hodnota uvedena vpravo pou-
Zita pro proménnou uvedenou vlevo. Toto nastaveni mdze byt uzitecné u slozitych programd.

15.6.4 If

<unnamed=*
default

> Zékladni
Vv Pokrogilé Y Program robota

Cyklus ¢ [ Pohyb |
Pod ® Bod_trasy_1
°odprog = Nastavit
Zadani X Cekat
f [ Samestané okno
@ Zastavit
Skript ® [Komentar
p ¢ I SioZl
Udalost
Viakno @
] s
Prepinac
Casovac t= var_2:=2 * force()

= @ IF..
> Sablony b_

Proménné

Zadani

PFifadl vybrané proménné hodnotu vyrazu.

Promé&nna \yraz
2 forcel)

Struktura prikazu if...else zméni chovanirobota na zédkladé vstupli senzort nebo hodnot promén-
nych. Pomoci editoru vyraz muzete urcit podminky, po jejichz splnéni bude robot pokracovat
k prikazlim tohoto prikazu If. Pokud je podminka vyhodnocena jako Pravda, budou provedeny

pfikazy v rdmci tohoto pfikazu If.

Prikaz If mize mit nékolik prikazl Elself, které Ize pfidavat a odstranovat s pouzitim tlacitek
Pridat (Add) Elself a Odebrat (Remove) Elself. Pfikaz If vSak m(ze mit pouze jeden pfikaz Else.
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Poznamka: Mlzete zaskrtnout polickoNepretrzité kontrolovat vyraz pro umoznéni vyhodnoco-
vani podminek prikaz( If a Elself béhem provadéni obsazenych radkl. Pokud je vyraz v pfikazu
If vyhodnocen jako Nepravda, postupuje se podle pfikaz( Elself nebo Else.

15.6.5 Skript

=<unnamed>*
default

) Zékladni Q - Grafika Proménné

7 el Y Program robota
Cyklus @ 4% Pohyb) Kéd skriptu

Podprog ® Bod trasy 1 NiZe mliZete zadat text, ktery bude proveden, jako kéd skriptu pro oviadad
= Nastavit URController,
Zadani X Cekat
c [ Samostatné okno
! O Zastavit
Skript Q) Komentér
= @
Udalost
Vlakno 9
PP A 3
Prepinac
Casovac i= var 2:=2 * force()
5 e b
) Sablony ==

H Skript

Tento pfikaz umoznuje pfistup k zakladnimu jazyku skriptu v redlném Case, ktery je provadén
ovladacem robota. Vyrobek je urc¢en pouze zkusenym uzivatelim a navod k pouziti najdete v Pri-
ruc¢ce pro skriptovani na webovych strankach podpory (http://www.universal-robots.com/
support).

Pomocivolby ,Soubor“ v levém hornim rohu Ize vytvaret a upravovat programové soubory skriptd.

Timto zplsobem Ize dlouhé a slozité skripty pouzivat spolecné s uzivatelsky nenaro¢nym pro-
gramovanim v rozhrani PolyScope.

15.6.6 Udalost

<unnamed>* D ﬁ
E
Nov..  Oevit

default

) Zaékladni Q - Grafika Proménné
7 LR Y Program robota

Cyklus = <pr&z
§ Udalost

Udalost

Udélost mé podobny wznam jako prerusent, v pfipadé udélosti val
pokraduje provadéni hlavniho programu, pri¢em? je vykondvén kéd
Zd udélosti. Zatimco je udélost provédéna, nebudou mit nové udélosti
Zédny viiv,

Podprog

If
V zévislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové
Skript prorménné budou provedeny nasledujici Fédky:.

Udalost
Vlakno

PP A 3
Prepinac

Casovac

e ———— ] 00%
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I UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Pokro¢ilé uzly programu
Udalost Ize pouzit k monitorovani vstupniho signdlu a provedeni akce ¢i nastaveni proménné,
kdyz je vstupni signal vysoky. Napfiklad v pfipadé, Zze vystupni signal prepne na vysokou hod-
notu, vyCka program 200 ms a opét nastavi nizky signal. Tim je umoznéno mnohem jednodussi
kédovani hlavniho programu pro pfipad, kdy externi stroj aktivuje nabéznou hranu impulsu na-
misto vysoké urovné vstupu. Udalosti se kontroluji jednou za kazdy fidici cyklus (8 ms).

15.6.7 Vlakno

<unnamed>*
default

> Zakladni Q - Grafika Proménné
87 et ¥ Program robota Vlakno

Cyklus

VI&kno je paralelnf program, ktery b&zf spolecn s hlavnim programem. Vidkno miize
wykondvat \/\/, Cekat na signdly a nastavovat proménné

Podprog

Zadani Slouzi k oviadanf jinych strojd, ldyz je robot spustén.
If
Skript
Udalost
Vlakno
- = A 3
Prepinac

Casovac

[ Nekonecny cykdus

i [ Sledovat provédéni programu

Vlakno oznacuje paralelni proces programu robota. VIdkno Ize vyuzit k ovladani externiho stroje
nezavisle na ramenu robota. VIdakno mize komunikovat s programem robota pomoci promén-
nych a vystupnich signald.

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

15.6.8 Prepinac

> Zakladni Q - Grafika Proménné
87 HelgreEls ¥ Program robota

PFepinac

Cyklus @ [ Pohyb J
@ Bod_trasy_1
Podprog - Nastavit I Fizenf chodu vageho programu mdzete pouZit ;:Fep\'nacl’ prikaz (tzv
2 < switch statement). Lze tak nahrazovat slozité pfikazy KDY Z ... JINAK

Zadani X Cekat . KDYZ ... a testovat rozsah hodnot pro v4s wraz
" [ Ssamostatné okno

@ Zastavit
Skript ® omentar

. ¢ M SloZk: Prepinac
Udalost
Vidkno @
e = Al 3
IR O Wehozf pifpad
Casoval i= wvar_2:=2 *force()
= ¢ [bif

& Skript

& Prepinac .. I:I Pipad [Bez wbiru -

23S XKEBET

100%

Struktura pfikazu PFipad pfepinace mize zménit chovani robota na zakladé vstupl senzor(i nebo
hodnot proménnych. Pomoci Editoru vyrazii |ze popsat zakladni podminku a definovat pripady,
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kdy bude robot pokracovat k dil¢im prikaziim tohoto pfikazu P¥epinaé&. Pokud je podminka vy-
hodnocena jako vyhovujici pro jeden z pfipadd, budou provedeny fadky v rdmci tohoto P¥ipadu.
Byl-li specifikovan Vjchozi p¥ipad, pak budou fadky provedeny pouze tehdy, kdyz nebudou na-

lezeny zadné jiné odpovidajici pripady.

Kazdy P¥epina& mulze mit nékolik P¥ipadt a jeden Vjchozi p#ipad. P¥epinage mohou mit
pouze jednu instanci jakychkoliv definovanych hodnot P#ipadu. K pfidani P¥ipada slouzi tlacitka
na obrazovce. Pfikaz P¥ipad pro dany prepinac lze z obrazovky odstranit.

15.6.9 Casovaé

> Zakladni
X7 el ¥ Program robota

Cyklus 9 &b Pohyb |
® Bod trasy 1
fodricy = Nastavit
Zadani X Cekat
[ Samostatné okno
If O zas
Skript ® 0
2 % | Slo.
Udalost =
Vlakno 9 © Cyk
vy i - <pr
Prepinac ) vyvolat
Casovac =] var_2:=2 * force()
=y

H Skript
& Plepinac ...
® éasovy_spinac_1

=<unnamed>*
default

Q - Grafika Proménné

Casovac
MéFeni €asu. V této proménné se zobrazuje naméfeny cas

[ 7 Héasovy’isp\’nac"il A d

O Spustit
O Zastavit
O Reset

Casovat slouzi k méFeni doby, po kterou b&zi konkrétni sougésti robota. Proménna programu

15.7 Sablony

15.7.1 Paleta

2

s

v Protokal

> Zékladni
) (Rl ¥ Program robota
v Sablony ¢ H Paleta

& Tvar
Paleta © [ Paletovd sekvence
Hledat ® Fristup_1
= @ Bod tvaru_l
Sila == Nastavit
Conveyor X Cekat
Tracking @ Konec_1

Paleta
Paletova operace umozZiuje robotu provadat stejnou sekvencl pohybl a akcl v nékolia
réiznych polohéch. Tato funkee je vhodné pro paletovéni a podobné operace. Operace
paleta se sllad4 z nasledujicich rovinnych prvid (planeFeatures)

a Programovd sekvence se mé provédét v nékalilka polohdch

@ Tvar, bud've formé seznamu nebo jako miizka

a Volitelnd sekvence pied zahdjenim, kterd bude provedena pied prvn polohou.

e Volitelnd sekvence po dokondeny, kterd bude provedena za poslednl polohou

O sekvence pFed spugténim

O Sekvence po skon&enf
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Paletova operace provadi sekvenci pohybi na skupiné mist nastavenych jako tvar (viz 15.7.1.1).
V kazdé poloze v rdmci tvaru bude provedena sekvence pohyb( vzhledem k této poloze v ramci
tvaru.

Naprogramovani paletové operace

Provedte nasledujici kroky:

1. Definujte tvar.

2. Vytvorte Paletovou sekvenci zvednuti a polozeni pro jednotlivé body. Tato sekvence popi-
suje, co je nutné provést v jednotlivych polohach v ramci tvaru.

3. Pomocivolice na obrazovce sekvencniho pfikazu mizete definovat, které body trasy v ramci
sekvence budou odpovidat poloham ve tvaru.

Paletova sekvence / ukotvena sekvence

V uzlu Paletova sekvence jsou pohyby ramene robota relativni k poloze palety. Chovani sek-
vence je takové, Ze se rameno robota bude nachdazet v poloze dané tvarem v nastaveni Ukotvena
poloha/bod tvaru. VSechny zbyvajici polohy budou presunuty tak, aby vyhovovaly nastaveni.

Prikaz Pohyb nepouzivejte v ramci sekvence, nebot pohyb se nebude vztahovat k ukotvené po-
loze.

,Pred zahajenim“

Volitelna sekvence Pred zahajenim probéhne bezprostiedné pred zahajenim operace. Toto na-
staveni Ize pouzit k ¢ekani na pfipraveny signal.

,Po dokonéeni*

Volitelna sekvence Po dokonéeni probéhne po dokonceni operace. Takto Ize dat signal ke spus-
téni pohybu dopravniku a pfipravé na dalsi paletu.

15.7.1.1 Tvar

H

Ulot

<unnameds=>*

default D ﬁ
Spus w Novi..  Otevit
> Zakladni Q - Grafika Proménné
> Fokrecic Y Program robota

- Tvar
“ Sablony ¢ [BE Paleta N ) ‘ . ) ‘
Tvar predstavuje skupinu poloh, Ikterd se cykliclky opakuje.
Paleta 21 [Tvar Tvary Ize pouzit I vicendsobnému paletovani apod.
9 [ Paletovd sekvence
Hledat © Pristup_1
. @ Bod_tvaru_1
it - Nasr_avrr -
- Polohy na pfimce PFimka
Conveyor X Cekat
Tracking @ Konec_1
Al I
Polohy v obdélniku . *  Obdélnik

Polohy v kvédru LoD Kvadr

Seznam poloh '_ : Seznam

Rychlost

Prikaz Tvar |ze pouzit k cyklickému prochazeni polohami v programu robota. Pfikaz Tvar odpo-
vida jedné poloze pfi kazdém provedeni.
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Tvar Ize zadat jako jeden ze &tyf typ(. Prvni tfi moznosti, Pfimka, Ctverec nebo Kvadr, Ize pou-
Zit pro polohy v pravidelném tvaru. Pravidelné tvary jsou definovany poctem charakteristickych
bod, pficemz body definuji hrany tvaru. Pfimka je dana dvéma koncovymi body, Ctverec je dén
tfemi ze Ctyr vrchol(, Kvadr je dan ¢tyfmi z osmi vrcholl. Programator zada pocet poloh na kazdé
hrané tvaru. Ovladac robota poté vypocita jednotlivé polohy tvaru pomérnym sectenim vektord
hran.

Pokud polohy, jimiz je nutné projit, netvofi pravidelny tvar, Ize vybrat moznost Seznam, pomoci
které programator mizZe zadat seznam vSech poloh. Timto zplisobem Ize dosdhnout libovolného
usporadani poloh.

Definice tvaru
Pri vybéru tvaru Kvadr bude mit obrazovka nasledujici podobu.

<unnamed>*
default

= Z —= = e
> Zakladni Q - Grafika Proménné

V¥ Program robota Poloha
® &3} Tvar: Kvadr
Paleta 8 ront 1 Rohg_1
Hledat @ Roh2_1
Eilly ® Rohd 1
Conveyor @ Roh5_1
Tracking ® Roh6_1 | Upravit pozici |
® Roh7 1
4 9 iii Paletovd sekvence I»
@ Fristup_1
@ Bod tvaru_1
- \astavit Stisknéte tladitko Nastavit a presuiite robota do rohu 8

X Cekat
© Konec_1

RSSO KBBRTE

Rychlost ¢

U tvaru Kvadr se k definovani stran kvadru vyuzivaiji tfi vektory. Tyto tfi vektory jsou ureny ¢étyfmi
body, pficemz prvni vektor sméfuje z prvniho bodu do druhého, druhy vektor sméfuje z druhého
bodu do tretiho a treti vektor sméfuje ze tretiho bodu do ¢tvrtého. Kazdy vektor je rozdélen po-
¢tem intervald. Konkrétni poloha v rdmci tvaru je vypoctena jednoduchym pomérnym pfictenim
intervalovych vektord.

Tvary Pfimka a Ctverec funguji obdobné.

Pfi prochdzeni poloh v ramci tvaru je pouzivdna proménna pocitadla. Nazev proménné se zob-
razuje na obrazovce pfikazu Tvar. Proménna cyklicky prochazi hodnotamiod0az X «Y « Z — 1,
coz je pocet bod( tvaru. Touto proménnou Ize manipulovat pomoci zadani a také ji pouzit ve
vyrazech.

15.7.2 Hledat

Funkce hledani pouziva senzor k urceni toho, zda byla dosazena spravna poloha pro uchopeni
a polozeni polozky. Jako senzor miiZe byt pouzit tlacitkovy spinac, tlakovy snimac nebo kapa-
citni senzor. Tato funkce je ur¢enak praci se zasobniky polozZek s riiznou tloustkou polozek nebo
tam, kde pevna poloha polozek neni znama nebo ji nelze snadno naprogramovat.
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15.7 Sablony

Nakladani

]

Ji

Vykladani

IE

Pfi programovani funkce hledani pro praci se zasobnikem je nutné definovat poc¢atecni bod s,
smér zasobniku d a tloustku polozek v zasobniku s.

Vedle toho je nutné definovat podminku, za které je dosazena poloha dalsiho zasobniku, a specialni
programovou sekvenci, kterd bude v kazdé poloze zasobniku provedena. Pro pohyb v rdmci ope-
race se zasobniky je rovnéz nutné zadat hodnoty rychlosti a zrychleni.

Nakladani

> Zakladni
) (el ¥ Program robota
v Sablony @ [ Pohyb |

® Bod_trasy_1
el = Nastavit
Hledat X Cekat
[ samostainé okno
O Zastavit
Conveyor @ [omentéF
Tracking ¢ W SloZica

== <prézan

& Cykius

Sila

T e

=] <prézany

W Viyvolat

a= wvar_2:=2 *force()
el

== <prazan

& Skript

& Prepinac ...

) casovy_spinaé_1

Bl Hiedat

Rychlost ¢

<unnamed>* D

def

Proménné

G

Hovy. Otevitt..  Ulat..

[alNe]
00

Vybrat typ vyhledavani
Je definovéna operace vyhledavani
A: Polétedni poloha

B: Smér k zésobniku
C: Tloustka polozky

Zvolte naklddéni nebo vyldadant.

L L
T 8
° o o—r
]
o[ e |
Nakladani Vykladani

Pfi nakladani rameno robota postupuje od pocatecni polohy opacnym smérem a vyhledava dalsi
polohu zasobniku. Po nalezeni si robot polohu zapamatuje a provede specialni sekvenci. Pfi
pristi operaci zah4ji robot hledani v zapamatované poloze a postupuje v krocich danych tloust-
kou polozky danym smérem. Nakladani je dokonéeno, jakmile vyska zdsobniku prekroéi defino-
vanou hodnotu nebo jakmile senzor odesle signal.
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Vykladani

> Zakladni Q - Grafika Promé&nné
> (el V¥ Program robota Vylozit
v Sablony 9 & Pohyb ) y

@ Bod_trasy_1

== Nastavit

Hledat X Cekat

B samostatné okno

@ Zastavit

Conveyor @ Komentédf

Tracking W Slozka | ]

- <prézany> A Poé‘a’teén{po\oha

o Chus o 8ok,

= <prézdny > oo 0

% Uvobt —

i= var_2:=2 * force() [ ]
e biF

Paleta

Sila

Funkce VyloZit je definovéna nasledujicimi parametry:

©

4-@

[ I %K
B Skript
& Prepinac .
® casovy spinac_1
8 Wiczic

@ Pocatecni_poloh
o i1 smer 0.0 mm Rychlost néstroje 250 mm/s

Dalsi poloha bude nalezena, kdyZ

©

Tloustka poloZky Sdilené parametry

o }i! Sekvence zvednuti Zrychleni néstroje 1200 mm/s?
[ Sekvence pfed spu&ténim

' . b c K ! m — [ Sekvence po skonéeni | Obnovit vychozi nastaveni |

Pfi vykladani rameno robota postupuje od pocatecni polohy danym smérem a vyhledava dalsi
polozku. Podminka na obrazovce urcuje, kdy bude dosazeno dalsiho pfedmétu. Po splnéni pod-
minky si robot polohu zapamatuje a provede specidlni sekvenci. PFi pfisti operaci zahdji robot
hledaniv zapamatované poloze a postupuje v krocich danych tloustkou polozky danym smérem.

Pocatecni poloha
Pocatecni poloha, ve které operace se zasobnikem zacina. Pokud je pocatecni poloha vyne-
chdna, povazuje robot za pocatek zasobniku aktudlni polohu svého ramene.

Smeér

) Zakladni Q - Grafika Proménné
> el V¥ Program robota Smé
v Sablony @ [ Pohyb mer

® Bod_tri 1
Paleta o - sy Smér je urcen pifmkou mezi polohou TCP dvou bod{ na trase
= Nastavit

Hledat X Cekat [ Zastavitpo 500.0 mm
[ Samostatné okno

O Zastavit O Zastavit, kdyz

Conveyor ® Komentar

Tracking ¢ M Slozka

sila

@ € Cykius
] = <prézany> >
T Wvolat
+= var_2:=2 *force()
o b IF
= <pr
H Skript
& Plepinac .
® ¢asovy spinac_1

¢+ B gyfzuytlmv A Sdilené parametry
©) OCvE ¢ni_polol Rychlost néstroje 10 mm/s
o :ii |smeér  né
Zrychlenf nastroje 1200 | mm/s?

o [:3} Sekvence zvednuti

' . b e K |! m — | Obnovit vychozi hastaveni |

Smeér je dan dvéma polohami a je vypocitan jako rozdil mezi TCP prvni polohy a TCP druhé po-
lohy.
Poznamka: Smérem se nezohledriuje orientace bodd.
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Vyraz pro dalSi polohu skladani
Rameno robota se pohybuje ve sméru vektoru a pritom nepretrzité vyhodnocuje, zda byla do-
sazena dalSi poloha skladani. Kdyz je vyraz vyhodnocen jako Pravda, je provedena specialni
sekvence.

,Pred zahajenim“
Volitelna sekvence Pf¥ed zahajenim probéhne bezprostredné pred zahajenim operace. Toto na-
staveni Ize pouzit k Cekani na pfipraveny signal.

,Po dokonceni*

Volitelna sekvence Po dokoné&eni probéhne po dokonéeni operace. Takto Ize dat signal ke spus-
téni pohybu dopravniku a pfipravé na dalsi zasobnik.

Sekvence zvednuti a polozeni

Stejné jako u paletové operace (15.7.1) je pro kazdou polohu zasobniku provedena specialni
programova sekvence.

15.7.3 Sila

V pracovnim prostoru robota umoznuje Rezim sily zajisténi souladu a sily ve volitelnych osach.
VSechny pohyby robota provadéné na zakladé pfikazu Sila budou v rezimu sily. Kdyz se rameno
robota pohybuje v rezimu sily, je mozné vybrat jednu nebo nékolik os, ve kterych se chova pruzné
v zavislosti na vnéjsich silach, které na néj plisobi. Rameno robota je v souladu s okolim v osach
s pruznym chovanim. To znamena, Ze rameno robota automaticky upravi svou polohu tak, aby
dosdahlo pozadované sily. Je rovnéz mozné nastavit, aby rameno robota samo vyvinulo silu na
své okoli, napr. na obrobek.

Rezim sily je vhodny pro aplikace, kde aktualni poloha TCP podél predem definované osy neni di-
lezitd, ale misto toho je pozadovano plsobeni sily podél této osy. Pokud by se mél stfedovy bod
nastroje TCP napfiklad odvalovat proti zakfivenému povrchu nebo pfi tlaceni ¢i tazeni obrobku.
ReZim sily rovnéZ podporuje plsobeni uréitého krouticiho momentu okolo pfedem definovanych
0S.

Pokud se rameno robota nesetka s Zzadnymi prekazkami v ose, kde je nastavena nenulova sila,
bude mit tendenci v této ose zrychlit.

| kdyZ byla néktera osa zvolena pro pruzné chovani, program robota se nadale bude snazit po-
hybovat robotem v této ose. Rizeni sily viak zajistuje, Ze rameno robota bude nadale nabihat na
zadanou silu.

UPOZORNENT:
1. Vyhnéte se vyraznému zpomaleni tésné pred vstupem do re-
zimu sily.
2. Vyvarujte se vysoké akcelerace v rezimu sily, nebot se tim sni-
Zuje presnost regulace sily.

3. Pred vstupem do rezimu sily se vyvarujte rovhobé&znému po-
hybu s osami s pruznym chovanim.
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d . L
Spustit b v otokol = et
> Zékdadni Q - Grafika Promé&nné
> Pokrogilé v oyt roboia
~ sila ednoduchy -

- 9 & Pohyb |
v Sablony = - o =
® Bod_trasy_1 Cést programu podle tohoto pfikazu sily bude probihat v rezimu sily. V rezimu sily bude
Paleta - Nastavit rebot volny ve sméru wybraného prviu pro plsebeni zadané sfy.
. X Cekat
eda .
[ Samostatné okno Prvek
Sila O Zastavit
a = Zéldadna v
Conveyor ® o
Tracking ¢ I Sk
-
@ € Cykius
Sz Sila
= <prézany> F
q o . —
T ol ! 0.0/N
i= var_2:=2 *force() /1
o b IF
== <prdzan
H Skript

& Plepinac .
) ¢asovy_spinad_1
¢ & wiozit
®| Pocatecni_poloh
o £} Smér
o [:3} Sekvence zvednuti

o 7 Sla v K otestovani rezimu sily pouzijte tlaéitko testu dole v
E kombinaci s tla¢itkem Freedrive na prenosném Test
— = ovladacim terminglu
Ao XKBREE

Rychlost €

Volba prvku

Nabidka prvki se pouziva k vybéru souradnicového systému (os), které bude robot pouzivat bé-
hem ¢innosti v reZzimu sily. Prvky v nabidce jsou ty, které byly definovany v instalaci, (viz 16.3).

Typ rezimu sily
K dispozici jsou Ctyfi typy rezim( sily. Kazdy z nich urcuje zplsob, jakym bude vybrany prvek
interpretovan.

+ Jednoduchy: Pouze jedna osav rezimu sily bude s pruznym chovanim. Sila podél této osy je
nastavitelna. Pozadovana sila bude vzdy pouzivana podél osy Z vybraného prvku. Nicméné
pro pfimkové prvky je to podél jejich osy V.

+ Ramec: Typ ramce umoznuje pokrocilejsi vyuzivani. Zde je mozné nezavisle vybirat pruzné
chovani a sily ve vSech Sesti stupnich volnosti.

+ Bod: Kdyz je vybrana funkce Bod, tak ma soufadny systém osu Y sméfujici od stfedového
bodu néstroje (TCP) robota smérem k pocatku vybraného prvku. Vzdalenost mezi stiedo-
vym bodem néstroje (TCP) robota a po¢atkem vybraného prvku musi byt minimalné 10 mm.
Souradny systém se bude ménit v priibéhu programu tak, jak se bude ménit poloha stredo-
vého bodu nastroje (TCP) robota. Osa X a osa Z souradného systému zavisi na pavodni
orientaci vybraného prvku.

+ Pohyb: Funkce pohybu znamen3, Zze se souradny systém bude ménit podle sméru pohybu

stfedového bodu néstroje (TCP). Osa X soufadného systému bude projekci sméru pohybu
TCP naroviné rozpinajici se mezi osami X a Y vybraného prvku. Osa Y bude kolma k pohybu
robota a v roviné X-Y vybraného prvku. To lze vyuzivat pfi odstranovani otfepl podél slozité
trajektorie, kde se vyZaduje sila kolma k pohybu TCP.
Kdyz se rameno robota nepohybuje: Je-li zadan rezim sily, kdyz je rameno robota v klidy,
potom nebudou zadné osy s pruznym chovanim, dokud se TCP nezacne pohybovat. Pokud
se pozdéji, stale v rezimu sily, rameno robota opét zastavi, bude mit ikolovy ramec stejnou
orientaci, jako kdyz se TCP naposledy pohyboval.

Pro posledni tfi typy mlze byt aktudlni Ukolovy ramec zobrazen pfi béhu programu na karté gra-
fiky (viz 15.3), kdyZ robot pracuje v rezimu sily.
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Vyber hodnoty sily

+ Hodnotu sily nebo toCivého momentu Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim. Rameno
robota nastavi svou polohu s cilem dosazeni zvolené sily.

+ U os bez pruzného chovani bude rameno robota sledovat trajektorii nastavenou progra-
mem.

Pro translac¢ni parametry je sila specifikovana v Newtonech [N] a pro rotacni parametry je kroutici
moment specifikovan v Newton-metrech [Nm].

POZNAMKA:
Je nutné provést nasledujici:

+ Pomoci skriptovaci funkce get_tcp_force() v samostatném
vlakné nacist skutec¢nou silu a toCivy moment.

+ Korigovat vektor klice, pokud je skutecna sila a/nebo tocivy
moment nizsi nez pozadovana.

Povolené rychlosti

Maximalni kartézskou rychlost Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim. Robot se pohybuje
touto rychlosti v rezimu regulace sily, pokud nepfijde do kontaktu s predmétem.

Nastaveni testovaci sily

Tlacitkem zapnuti a vypnuti, oznacenym Test, se prepina chovani tlacCitka Freedrive na zadni
strané prenosného ovladaciho terminalu z normalniho rezimu Freedrive na test pfikazu sily.

Kdyz je zapnuto tlacitko Test a stiskne se tlacitko Freedrive na zadni strané prenosného ovlada-
ciho terminalu, robot bude provadeét ¢innost, jako kdyz program dosdahl tohoto pfikazu sily. Timto
zplUsobem Ize ovéfit nastaveni pred skutecnym spusténim celého programu. Tato moznost je ob-
zvlasté uziteCna pro ovéreni, ze byly spravné vybrany osy s pruznym chovanim a sily. Jednoduse
jednou rukou pfidrzte TCP robota a druhou rukou stisknéte tlacitko Freedrive a povSimnéte si,
ve kterém sméru se rameno robota mize/nem(ze pohybovat. Po odchodu z této obrazovky se
tlacitko Test automaticky vypne, coz znameng, ze tlacitko Freedrive na zadni strané pfenosného
ovladaciho terminalu je opét pouzivano pro bézny rezim Freedrive.

Poznamka: Tlacitko Freedrive bude funk&ni pouze tehdy, kdyz bude pro pfikaz sily vybran platny
prvek.

15.7.4 Sledovani dopravniku

Robot Ize nakonfigurovat ke sledovani pohybu dopravniku. Sledovani dopravniku je definovano
v karté Instalace. Pokud je konfigurace provedena pravné, robot pfizplisobi své pohyby doprav-
niku. Nastaveni Sledovani dopravniku (viz &ast 16.1.7)poskytuje moznosti konfigurace ro-
bota pro praci s absolutnimi i prirGstkovymi kodéry, stejné jako s linedrnimi a kruhovymi do-
pravniky. Programovy uzel Sledovani dopravnikd je k dispozici na karté Program pod Sablonami.
Béhem sledovani dopravniku jsou pfipustné i vSechny pohyby v ramci tohoto uzlu, ty se vSak
vztahuji k pohybu dopravniho pasu.
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15.8 Prvni program

Program je seznam pfikazd, které uréuji ¢innost robota. PolyScope umozZiuje naprogramovat
robota i osobdm s omezenymi znalostmi programovani. Pro vétsinu ukol( Ize pfi programovani
pouzit pouze dotykovy panel bez nutnosti zadavani specialnich prikaz(.

Pohyb nastroje je soucast programu robota, ktery u¢i rameno robota, jak se pohybovat. In Poly-
Scope se pohyby nastroje nastavuji s pouzitim série bodii trasy. Kombinované body trasy tvori
trasu, po niz se pohybuje rameno robota. Bod trasy je nastaven pomoci karty Pohyb, ru¢nim
premisténim (uc¢enim) robota do uréité polohy nebo jej Ize vypocitat pomoci softwaru. Pouzijte
kartu Pohyb (viz 17) k pfesunuti ramena robota do pozadované polohy nebo naucte polohu
podrzenim tlacitka Freedrive nahofe na prenosném ovladacim termindlu a prfetdhnéte rameno
robota na misto.

Kromé prochazeni bodu trasy mize program odesilat V/V signaly jinym strojim v uré¢enych bo-
dech na trase robota a provadét prikazy jako if...then a cyklus na zakladé proménnych a V/V
signald.

Déle je uveden jednoduchy program, umoznujici pohyb ramena robota, ktery byl spustén, mezi
dvéma body trasy.

1. V zahlavi PolyScope Cesta souboru klepnéte na Novy... a zvolte Program.

2. Pod polozkou Zakladni klepnéte na Bod trasy pro pfidani bodu trasy do programového
stromu. Vychozi PohybJ je také pridan do programového stromu.

3. Zvolte novy bod trasy a v karté Prikaz klepnéte na Bod trasy.

4. Na obrazovce Pohyb néstroje pohybujte ramenem robota stiskem Sipek pohybu.
MuZete také pfesunout rameno robota podrzenim tlacitka Freedrive a vytazenim ramena
robota do pozadovanych poloh.

5. Kdyz je rameno robota v patficné poloze, stisknéte OK a novy bod trasy e zobrazi jako bod
trasy_1.

6. Pro vytvoreni bodu trasy _2
postupujte podle kroki 2 az 5.

7. Zvolte bod trasy_2 a stisknéte Sipku Pohyb nahoru, dokud nebude nad bodem trasy_1 pro
zménu poradi pohyb(.

8. Odstupte od robota, pfipravte si ruku pobliz tlacitka nouzového zastaveni, stisknéte symbol
Prehrat, aby se rameno robota pohybovalo mezi bodem trasy_1 a bodem trasy_2.
Blahoprejeme. Nyni jste vytvofili prvni program pro robota, ktery pohybuje ramenem robota
mezi dvéma danymi body trasy.
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UPOZORNENT:

1. Davejte pozor, aby robot nenarazil do sebe sama nebo do jiné
prekazky, protoze by se mohl poskodit.

2. Hlavu i télo udrzujte mimo dosah (pracovni prostor) robota.
Prsty nepokladejte na mista, kde by se mohly zachytit.

3. Toto je pouze struény navod, jehoz icelem je ukazat vam, jak
je prace s robotem UR snadnd. Pfedpoklada se, ze prostredi
bude bezpecné a uzivatel bude jednat velmi opatrné. Nezvy-
Sujte rychlost nebo zrychleni nad ramec vychozich hodnot.
Pied uvedenim robota do provozu vzdy provedte posouzeni
rizik.
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16 Karta Instalace

16.1 Univerzalni

Karta Instalace vam umoznuje konfigurovat nastaveni, ktera ovliviiuji celkovy vykon robota a
rozhrani PolyScope.

16.1.1 Konfigurace TCP

1 ir?namer:l:-' D ﬁ E
default )
S vb otokol Novy Otevit. Ulozit.
Stredovy bod néstroje “ . - .
Stredovy bod nastroje
i B[R+ ]®
Montaz
Nastaveni vy Polena Y
= X 0.0/ mm Y
Proménne
0.0/ mm
Spusténi
z 0.0/ mm
Nastroj
Plynuly Orientace X z
prechod RX 0.0000|red
Sledovani
dopravniku RY 0.0000 rad

Zatizeni a téziste

[ Tezists:

Stiredovy bod nastroje (TCP) je bod na nastroji robota. TCP je definovan a pojmenovan na ob-
razovce karty instalace Nastaveni stredového bodu nastroje (na obrazku vyse). Kazdy bod TCP
obsahuje posuv a otaceni vzhledem ke stfedu vnéjsi pfiruby nastroje.

Pfi naprogramovani na navrat k dfive ulozenému bodu trasy posune robot TCP do polohy a ori-
entace uloZzeného v bodu trasy. Pfi naprogramovani na linedrni pohyb se TCP pohybuje linearné.
Souradnice X, Y a Z udavaji polohu bodu TCP, zatimco souradnice RX, RY a RZ urcuji jeho orien-
taci. Jakmile jsou v§echny hodnoty nulové, bod TCP se shoduje se stfedem na vystupni pfirubé
nastroje a prejima souradny systém znazornény na obrazovce.

s s s -

Chcete-li definovat novy bod TCP, klepnéte na tlacitko Novy. Vytvoreny bod TCP automaticky
obdrzi jedine¢ny nadzev a bude jej mozné vybrat v rozeviraci nabidce. Posuv a otaceni vybraného
TCP lze upravit klepnutim na pfislusné bilé textova pole a zadanim novych hodnot. Chcete-li
odstranit vybrany TCP, staci klepnout na tlacitko Odebrat. Posledni zbyvajici TCP nelze odstranit.

Vychozi a aktivni TCP
Existuje jeden vychozi konfigurovany TCP, oznaceny zelenou ikonu nalevo od jeho nazvu v ro-
zeviraci nabidce dostupnych TCP. Pro nastaveni TCP jako vychoziho zvolte poZzadovany TCP a
klepnéte na Nastavit jako vychozi.
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Posun bodu TCP oznaceny jako aktivni za Gicelem urceni vSech linearnich pohyb( v kartézském
prostoru. Pohyb aktivniho TCP znazornén na karté grafiky (viz 15.3). Pfed spusténim programu
se vychozi TCP nastavi jako aktivni TCP. V ramci programu |ze pro konkrétni pohyb robota jako
aktivni nastavit jeden z uvedenych TCP (viz 15.5.1a15.5.3).

Vyuka polohy TCP
<1 unnameds D ﬁ E
default
. _ Novi..  Otevit.  Uloit
Spus instalace | pohyb UV Protoko
Obecné Stredovy bod nastroje
i ! Vyuka polohy TCP
TCP ee
[ 1]
w \yZaduje se vice bodl
Montaz o !
Nastaveni VAV v PFesurite bod TCP do stejné polohy z riiznych Ghid
Proménné Nastavit bod 1
Spusténi
Nastroj
Plynuly ba
prechod
Sledovani
dopravniku
Zatirenta tesste
> Fieldbus
- o

Souradnice polohy TCP lze vypocitat automaticky nasledujicim zplsobem:

1. Klepnéte na Privodce polohou TCP.

2. Vyberte si pevny bod v pracovnim prostoru robota.

3. Pomoci polohovacich Sipek na pravé strané obrazovky presurite bod TCP nejméné ze tfi
rznych Ghl{ a ulozte pfislusné polohy vné;jsi priruby nastroje.

4. Pouzijte tlacitko Nastavit pro pouziti ovéfenych souradnic pro pfislusny TCP. Polohy musi
byt dostatecné odlisné, jinak vypocet nemusi byt spravny. Pokud nejsou dostatecné odlisné,
stavova LED dioda nad tlacitky se rozsviti Cervené.

| kdyz jsou tfi polohy dostatecné pro urCeni TCP, pro ovéreni spravnosti vypoctu lze pouzit i Ctvr-
tou polohu. Kvalita kazdého uloZzeného bodu s ohledem na vypocteny bod TCP je signalizovana
zelenou, Zlutou nebo Cervenou LED diody na pfislusném tlacitku.

e-Series 11-68 Verze 5.1.0



16.1 Univerzalni ~ UNIVERSAL ROBOTS

Vyuka orientace TCP

<unnamed>*
default

Otevt.

e - ovy. Ul
Obecné Stredovy bod ndstroje
e J Vyuka orientace TCP

TCP
(]

i P
23 Nebyl vybran zédny prvek
Montaz ® vy Pl
Nastaveni V/V yé ;/Kie&te prvelk a nastavte bod s ndstrojem tak, aby sméfoval v ose Z vybraného
Proménné
Spusténi
Plynuly Vi
prechod
Sledovani
dopravniku
Zasert a et
A 7 °

Rychlost ¢

1. Klepnéte na Priivodce orientaci TCP.

2. Vyberte prvek z rozeviraciho seznamu. (Viz 16.3) kde naleznete dalsi informace o defi-
novani novych bodu

3. Klepnéte na Zvolit bod a pouzijte Sipky k pohybu nastroje k piemisténi do polohy, kde se
orientace nastroje a prislusny TCP shoduje se zvolenymi prvky souradnicového systému.

4. Zkontrolujte vypoctenou orientaci TCP a pouzijte ji pro zvoleny TCP klepnutim na Nastavit.

Naklad
Hmotnost nastroje robota je uvedena ve spodni ¢4asti obrazovky. Chcete-li toto nastaveni zménit,
staci kliknout na bilé textové pole a zadat novou hmotnost. Toto nastaveni plati pro vSechny
definované body TCP. Vice informaci o maximalnim povoleném zatizeni (nékladu) naleznete v

navodu k montazi zarizeni.

Odhad nakladu

Pouziti privodce odhadem nakladu
1. Na karté Instalace pod polozkou Univerzalni vyberte TCP
2. Na obrazovce TCP klepnéte pod polozkou ZatiZeni a téZisté na Privodce zatiZenim a té-
Zistém.
3. V privodci odhadem néakladu klepnéte na Dalsi

4. Postupujte podle krok( pro nastaveni ¢tyr poloh.
Nastaveni ¢ty poloh vyzaduje pohyb ramena robota do ¢tyr rliznych poloh. Kazda poloha je

5. Po dokonceni vSech méreni klepnéte na Dokoncit
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POZNAMEKA:
DodrzZujte tato pravidla pro dosazeni nejlepsich vysledkd odhadu
zatizeni:

« Zajistéte, aby se Ctyfi polohy TCP navzajem co nejvice liSily.

* Provedte méreni v kratkém c¢asovém Useku

UPOZORNENT:

+ Netahejte za nastroj anebo pfipojené zatizeni pfed odhadem
a v prabéhu odhadu

+ Montaz a uhel robota musi byt pfiinstalaci spravné definovany

UPOZORNENT:
PouZijte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace ukladejte
a nacitejte s programem.

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

16.1.2 Montaz

<unnamed>*
default

Hovy.

Montaz a uhel robota

TCP T
Mont&az R
. ™
Nastaveni V/V ——
Proménné ,l
SRl Néklon
Nastroj '
Plynuly 45°
prechod *
Sledovani
dopravniku 0,0°
*
> Fieldbus !

Otocit montéz zéldadny robota

@« (@] oo

Zadani udajl o umisténi ramene robota slouzi ke dvéma uceltim:

1. Zajiti spravné zobrazeni ramene robota na obrazovce.

2. Ovladac bude mit spravnou informaci o sméru gravitacni sily.
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Pokrocily dynamicky model zajistuje plynulé a presné pohyby ramene robota a zajistuje stabilitu
ramene robota v rezimu reZzimu Freedrive. Z tohoto dlvodu je d(lezité umistit rameno robota
spravné.

UPOZORNENT:

Pokud nebude montaz ramene robota spravnd, miize nasledkem
toho dochdzet k Castym ochrannym zastavenim a/nebo se rameno
robota po stisknuti tlaCitka Freedrive za¢ne pohybovat.

Rameno robota je umisténo na plochém stole nebo podlaze, neni nutné provadét na této obra-
zovce zadnou zménu. Pokud je vS§ak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé
nebo namontovano pod urcitym thlem, nastaveni je zapotfebi upravit pomoci tlacitek.

Tlacitka na pravé strané obrazovky slouzi k nastaveni Uhlu montaze ramene robota. TFi tlacitka
vpravo nahofte slouzi k nastaveni Ghlu pro strop (180°), sténu (90°), podlahu (0°). Tla¢itka Naklon
nastavuji libovolny uhel.

Tlacitka ve spodni ¢asti obrazovky slouzi k natoCeni umisténi ramene robota tak, aby odpovidalo
skute¢né montazi robota.

UPOZORNENT:
Pouzivejte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace ukla-
dejte a nacitejte s programem.

16.1.3 Nastaveni V/V

<unnamed>*

default*

Zobrazit ‘D\g\ta’\m‘

TCP
Vstup Vystup
Montaz
digital in[0] : <Wchozi> ~ digital_out[0] : <wjichozi> ~
Nastaveni V/V digitalin[1] : <Wchozi= digital_out{1] : Prog-Running
Proménné digital_inl2] : Spustit program digital_out(2] : <Vchozi>
digital_in[3] : Zastavit program digital_out(3] : <wjchozi>
Spusteni digital_inl4] : <Wchozi> digital_out[4] : <Vychozi>
Néstroj digital in[S] : <wchozi> digital_out(s] : <wjichozi>
digital In[] : <Wchozi> digital_out(6] : =<vjchozi>
Plynuly digitalin[7] : <Wchozi> digital_out(7] : <Vchozi>
prechod
Sledovani toolinfo]  : <Wchozi> tool_out(0] : <ychozi>
dopravniku toolin(l]  <Wchozi> tool_out[l] : <Wchozi=
> Bezpednost config_info] : Reset bezpetného zastaveni config_out(0] : <vjchozi>
config_in1] : Reset bezpeéného zastaveni config_out[l] : <Vyichozi>
i confp_oui!  <ichos=
) Fieldbus configin[3] : <Wchozi> config_out[3] : <Vychozi>
config 4] : <Wehoz'= ~ config_out[4] ; <Vychozi= ~
Prejmenovat OwvI&dani karty VIV
Powvoleno v

Ulcon b&hem prograrmu

Wysoké za chodu - nizké pfi zastaven’ »

100%

Na obrazovce Nastaveni V/V mohou uzivatelé konfigurovat signaly V/V a konfigurovat ukony
V/V ovladani karty.

Poznamka: Kdyz je povoleno komunikacni rozhrani nastroje TCl (viz 16.1.10), analogovy
vstup nastroje nebude k dispozici.
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V sekcich Vstup a Vystup jsou uvedeny druhy V/V signal(, jako napf.:

« Digitdlni (standardni univerzalni, konfigurovatelny a nastrojovy)
+ Analogovy (standardni univerzalni a nastrojovy)
+ MODBUS

- Univerzalni registry (boolean, integer a float) Pfistup k univerzalnim registrim Ize ziskat
napf. pomoci shérnice fieldbus (jako je Profinet a Ethernet/IP).

16.1.4 Typ signalu v/v

Chcete-li omezit pocet signall uvedenych v sekcich Vstup a Vystup, pomoci rozbalovaci nabidky
Zobrazit v horni ¢asti obrazovky zménte zobrazeny obsah v zavislosti na typu signalu.

16.1.5 Prirazovani uzivatelem definovanych nazvi
Pro snadné zapamatovani, co signaly délaji pfi praci s robotem, mohou uzivatelé spoji ndzvy se
vstupnimi a vystupnimi signaly.
1. Volba pozadovaného signalu
2. Klepnutim na textové pole v dolni ¢asti obrazovky nastavte nazev signalu.
3. Pro vraceni nazvy na vychozi nazev klepnéte na Vymazat.
Ma-li se univerzalni registr zpfistupnit v rdmci programu (napf. pro pfikaz Cekat nebo podminény
vyraz pfikazu KdyZ), musi mit registr uZivatelem definované jméno. Pfikazy Cekat a Kdyz jsou

popsany v (15.5.2) a (15.6.4). Pojmenované univerzalni registry Ize nalézt v pfepinaci Vstup
nebo Vystup na obrazovce Editor vyrazi.

16.1.6 Akce V/V a ovladani karty V/V

Vstup akony K aktivaci pfislusného ukonu Ize nastavit standardni univerzalni digitalni vstupy,
dva vstupy pro digitaIni ndstroje, univerzalni vstupni registry booleovského typu a konfi-
gurovatelné vstupy, které se nepouzivaji pro bezpecnostni funkce (viz 2.1) . Dostupné
ukony:

+ Spustit aktualni program

+ Zastavit aktudlni program

+ Pozastavit aktualni program
Kromé toho Ize nakonfigurovat Ukon, kterym se zapina nebo ukoncuje rezim Freedrive, je-li
vstup vysoky/nizky. (podobné jako pouziti tlacitka Freedrive na zadni ¢asti ru¢niho ovlada-
ciho panelu).

Vystupni ¢innosti Vystupy standardné zachovavaji své hodnoty po zastaveni chodu programu.
Vystupni ¢innosti Ize pfifadit nasledujicim typm digitalnich vystupu:
+ Digitalni vystup
+ Vystup nastroje
+ Konfigurovatelny vystup
+ Univerzalni booleovsky vystup
+ Digitalni vystup MODBUS
+ Analogovy vystup (vystup dosahuje max. nebo min. hodnot)
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Dostupné ukony:

Nizky v klidovém stavu : Vystup je nizky, kdyz je stav programu ,,zastaven“ nebo , pozasta-
ven“.

Vysoky v klidovém stavu : Vystup je vysoky, kdyz je stav programu ,zastaven“ nebo ,po-
zastaven“.

Vysoky v klidovém stavu - nizky pfi zastaveni : Vystup je nizky, kdyz je stav programu ,,za-
staven“ nebo ,pozastaven“ a vysoky v klidovém stavu.

Ovladani karty V/V Lze rovnéz nastavit, zda bude vystup ovladan prostfednictvim karty V/V
(bud programatory, nebo programatory i obsluhou) nebo zda hodnotu vystupu budou moci
meénit pouze programy robota.

16.1.7 Sledovani dopravniku

Pri pouziti dopravniku lze robot nakonfigurovat tak, aby sledoval jeho pohyb. Nastaveni Sledo-
vani dopravniku poskytuje moznosti konfigurace robota pro praci s absolutnimi i pfirlistkovymi
kodéry, stejné jako s linearnimi a kruhovymi dopravniky.

Parametry dopravniku

Prirastkové kodéry lze pfipojit k digitalnim vstuptm 0 az 3. Dekddovani digitalnich signall pro-
biha pri frekvenci 40 kHz. S vyuzitim kvadraturniho kodéru (vyzadujiciho dva vstupy) ro-
bot dokdazZe urcit rychlost i smér dopravniku. Je-li smér dopravniku konstantni, staéi k ur-
ceni rychlosti dopravniku pouzit jeden vstup, detekujici bud' Nabé&znou, Sestupnou, nebo
Nab&Znou i Sestupnou hranu.

Absolutni kodéry Ize pfipojit prostfednictvim signalu MODBUS. Toto vyzaduje aby byla prove-
dena predkonfigurace registru digitalniho vstupu MODBUS v (¢asti 16.4.1).

Linearni dopravniky

V pfipadé vybéru linearniho dopravniku je nutno k ur¢eni sméru dopravniku nakonfigurovat line-
arni prvek v ¢asti Prvky instalace. Linearni prvek by mél byt rovnobézny se smérem dopravniku,
a mezi dvéma body, které jej definuji, by méla byt dostatecné velka vzdalenost. Konfigurujte li-
nearni prvek se doporucuije konfigurovat nastavenim dvou bodt pfesnym umisténim nastroje ke
strané dopravniku. Pokud je smér prvku pfimky proti sméru pohybu dopravniku, pouzijte tlacitko
Opacny smer.

Toto pole Impulzi na metr se vyuziva k zadani po¢tu impulz(, které kodér vygeneruje béhem
pohybu dopravniku o jeden metr.

impulzy na otacku kodéru
27 - polomér kotouce kodéru[m]

Impulzd na metr = (16.1)

Kruhové dopravniky
Pri sledovani kruhového dopravniku je nutno definovat stied dopravniku.

1. Definujte stfed vinstalaci v ¢asti Prvky. Hodnota Impulzy na otacku musi byt poc¢et impulzg,
které kodér vygeneruje béhem jednoho otoceni dopravniku.

2. Pokud m4 orientace nastroje sledovat pohyb dopravniku (napf. pokud je nastroj orientovan
kolmo na dopravnik a ma zlstat v kolmém sméru i béhem jeho pohybu), zaskrtnéte policko
Otacet nastroj podle dopravniku.

3. Pokud se ma orientace fidit trasou, zaskrtnuti policka Otacet nastroj podle dopravniku
zruste.
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16.1.8 Proménné

Instalaéni proménné

Proménna - Hodnota

Montaz

Nastaveni V/V
Proménné
Spusténi
Nastroj

Plynuly
prechod

Sledovani
dopravniku

Vytvofit novy

Rychlost

Proménné vytvorené na obrazovce Proménné se nazyvaji instalaCni proménné a pouzivaji se
stejné jako bézné programové proménné. Instalacni proménné jsou odlisné, protoze si pone-
chavaji svou hodnotu, i kdyz se program zastavi a poté se znovu spusti, a také kdyz se rameno
robota a/nebo ovladaci jednotka vypne a znovu zapne. Nazev a hodnoty se ukladaiji pfi instalaci,
stejnou proménnou lze tedy pouzit pro vice program.

VytvoFit nové instalaéni proménné
Jméno Hodnota

i_var_1 =

Stiskem tlacitka Vytvorit novy se vyvola panel s doporu¢enym nazvem nové proménné. Na-
zev |ze zménit a hodnotu lze zadat dotykem nékterého z textovych poli. TlaCitko OK- Ize na néj
klepnout pouze v pfipadg, Ze se novy nazev v této instalaci nepouziva.

Hodnotu instalacni proménné je mozné zménit zvyraznénim proménné v seznamu a poté klik-
nutim na moznost Upravit hodnotu.
Chcete-li odstranit proménnou, vyberte ji a poté klepnéte na Odstranit.

Po nakonfigurovani instalacnich proménnych je nutné samotnou instalaci ulozit, aby se konfigu-
race zachovala, (viz ??).

Instala¢ni proménné a jejich hodnoty se automaticky ukladaji kazdych 10 minut.

Je-li na¢ten program nebo instalace a jedna nebo vice programovych proménnych maji stejny
nazev jako instalacni proménné, uzivatel dostane na vybér moznosti bud’ vyresit problém s pou-
zitim instalacnich proménnych se stejnym ndzvem namisto programovych proménnych, anebo
vyresit problém automatickym prejmenovanim proménnych.
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16.1.9 Spusténi

<unnamed=>*
default*

Zmény se projevi aZ po uloZenf instalace

TCP Vychozi soubor programu

Montaz PFi zapnuti robota automaticky nacist wychozi program

Nastaveni VAV 1 pjacist wehozf program:
Proménné

Spusténi
5 5 Automatické spusténi vychoziho programu na karté Spustit
Nastroj
= Zapnout hrana k
Plynuly
prechod

2 ledova I?II( 1 Pokud je zapnuta | moznost Automaticka inicializace uvedena nize, miize se robot pfi zapnuti zacit pohybovat.
opravniku

" To je dostupné pouze v reZzimu délkevého ovIadant.
) Bezpecnost
Automaticky inicializovat
> Fieldbus PFi zapnuti hlavniho napéjent automaticky inicializovat robota

Automaticky uvolnit brzdy robota

Zapnout <Di.Input> hd hrana k LO hd

1 Robot se béhermn uvolfiovani brzd miize pohybovat.

To je dostupné pouze v rezimu délkového oviddan.

100%

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

UPOZORNENT:

1. V pfipadé soucasné aktivace automatického zatizeni, automa-
tického startu a automatické inicializace robot spusti program
po zapnuti ovladaci jednotky, pokud vstupni signal odpovida
vybrané drovni signalu. Napfiklad pfechod hrany na zvolenou
uroven signalu nebude v tomto pfipadé nutny.

2. Pouzijte vystrahu, je Uroven signalu natavena na moznost
NIZKA. Vstupni signaly standardné nizké, coz vede k automa-
tickému spusténi programu bez vnéjsiho signalu.

3. Pred spusténim programu, ve kterém je povoleno automatické
spusténi a automaticka inicializace, musite byt v rezimu Dal-
kové ovladani.

Nacteni spoustéciho programu

Po zapnuti ovladaci jednotky je nacten vychozi program. Vychozi program se automaticky nacte
také v pfipadé, ze je aktivni obrazovka Spustit program (viz 14) a neni nacten zadny program.

Spusténi spoustéciho programu
Vychozi program se automaticky spusti na obrazovce Spustit program. Pokud je nacten vychozi
program a je detekovan prechod hrany specifikovaného externiho vstupniho signalu, program se
spusti automaticky.
Pfi spusténi neni aktualni droven vstupniho signalu definovana. Vybérem prechodu, ktery odpo-
vida drovni signalu pfi spusténi, se program spusti okamzité. Po zavieni obrazovky Spustit pro-
gram nebo klepnuti na tlacitko Zastavit na Ovladacim panelu se funkce automatického spusténi
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vypne do doby, nez se opét stiskne tlacitko Spustit.

Automaticka inicializace

Rameno robota je automaticky inicializovano. Pfi specifikovaném pfechodu hrany externiho vstup-
niho signalu se rameno robota bez ohledu na aktivni obrazovku zcela inicializuje.

Uvolnéni brzdy je poslednim stadiem inicializace. Pfi uvolnéni brzdy provadi rameno robota maly
pohyb a ozve se klapnuti. Brzdy také nelze automaticky uvolnit v pfipadé, ze nakonfigurované
umisténi neodpovida umisténi zjiSténému (na zakladé Gdajl ze snimace). V takovém pfipadé je
nutno robota inicializovat ru¢né na obrazovce inicializace (viz ??).

Pri spusténi neni aktualni droven vstupniho signdlu definovadna. Vybérem prechodu, ktery odpo-
vida drovni signalu pfi spusténi, se okamzité inicializuje rameno robota.

16.1.10 Nastroj

<unnameds* D ﬁ E
£
e

default*
Otevit.  Ulot

Komunikaéni rozhrani néstroje

TCP P P . Lo — . . . P~
Komunikacni rozhrani nastroje umoznuje komunikaci s nastrojem bez externiho pripojeni

Montaz

Nastaveni V/V. v povolenim toheto prvku se deaktivi analegové vstupy ndstigie

Proménné

Spusténi Zakazat

Nastroj

2 PFenosové rychlost v baudech 115200 v
Plynuly

prechod Parita Zadny

4

Sledovani Ukon&ovacf bity Jeden v

dopravniku .
RX nealctivni znaly 1,5

Bezpeénost .
TX neaktivni znaky 3,5

> Fieldbus

Rychlost s 100% ° 0 O

Komunikaéni rozhrani nastroje TCl umoznuje komunikaci robota s upevnénym nastrojem po-
moci analogového vstupu robota. Diky tomu se vylouci potfeba vnéjsich kabeld.

Po aktivaci Komunikacéniho rozhrani nastroje nejsou k dispozici zadné analogové vstupy na-
stroje.

Aktivace komunikacniho rozhrani nastroje
1. V systému Polyscope klepnéte na tlacitko Povolit pro Gpravy prenosové rychlosti, parity a
stop bit(.
2. V prislusné rozeviraci nabidce zvolte patficné hodnoty. Kromé toho Ize také klepnutim na

textové pole a zadanim nové hodnoty upravovat vysilani a prijem v klidovém stavu pomoci
znaki.

3. Rozhrani TCI Ize deaktivovat klepnutim na tlaéitko Zakazat.
Poznamka: Jakékoli provedené zmény hodnot se okamzité odeslou do nastroje. Pokud se
jakékoliv hodnoty instalace lisi od pouzivanych, zobrazi se varovné hlaseni.
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Zakazany analogovy vstup

Je-li rozhrani TCI povoleno, analogovy vstup nastroje neni pro instalaci V/V Instalace k dispo-
zici a nezobrazi se na seznamu vstupl. Analogovy vstup nastroje je k dispozici také pro dalsi
programy, napf. moznosti a vyrazy Cekat na.

V sekci Vstup nastroje V/V se namisto analogovych hodnot zobrazuji parametry pfijaté z na-
stroje.

16.1.11 Hladky prechod mezi bezpe¢nostnimi rezimy

Pfi prepinani mezi bezpecnostnimi rezimy béhem udalosti (1j. vstup omezeného rezimu, spous-
téci roviny omezeného rezimu, bezpeéné zastaveni a tfipolohové aktivacéniho zafizeni) ma robo-
tové rameno za ukol béhem 0,4s zajistit ,mékky“ prechod. Stavajici aplikace maji nezménéné
chovani, coz odpovida ,tvrdému“ nastaveni. Nové instala¢ni soubory standardné prechazeji na
,mékké“ nastaveni.

Nastaveni zrychleni/zpomaleni

1. V zahlavi klepnéte na moznost Instalace.
2. V nabidce vlevo pod polozkou Obecné, vyberte moznost Hladky prechod.

3. Vybérem moznosti Tvrdé se nastavuje vys$si zrychleni/zpomaleni,
zatimco vybérem Mékké se nastavuje hladsi vychozi nastaveni prechodu.

16.2 Bezpecnost
Viz kapitola 13.

16.3 Prvky
R A ¢ Q e O

Spusti Pohyb v

) Bezpednost < Zélladna
@ Néstroj

Zakladna

+ Bod
/" Piimka E

€ Rovina

> Fieldbus

Rychlost (m——

Prvek je zastoupenim takového objektu, ktery je definovan ndzvem k pozdéjSimu pouziti a Ses-
tirozmérnou pozici (polohou a orientaci) vzhledem k zakladné robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.3 Prvky

Neékteré dil¢i ¢asti programu robota se skladaji z pohyb, provadénych ve vztahu k jinym konkrét-
nim objektlm, nez je zdkladna ramene robota. Témito objekty mohou byt stoly, ostatni stroje,
obrobky, dopravniky, palety, kamerové systémy, polotovary nebo hranice, které existuji v okoli
ramene robota. Pro robot vzdy existuji dva preddefinované prvky. Kazdy prvek ma svou pozici
definovanou konfiguraci ramenem robota samotnym:

« Zakladna: prvek s pocatkem ve stfedu zakladny robota (viz obrazek 16.1)

+ Nastroj: prvek s pocatkem ve stfedu aktudlni TCP robota (viz obrazek 16.2)

i i i Obrazek 16.2: Prvek stfedového bodu nastroje
Obrazek 16.1: Zakladni prvek (TCP)

Uzivatelem definované prvky jsou umistény metodou, kterd vyuziva aktudlni pozici nastroje TCP
v pracovnim prostoru. To znamena, ze uzivatelé mohou k pohybu robota do pozadované pozice
naucit umisténi prvkd pomoci rezimu Freedrive nebo krokovani.

K definovani pozice prvku existuji tfi riizné strategie (Bod, Pfimka a Rovina). Nejlepsi strategie
pro danou aplikaci zavisi na typu objektu a pozadavcich na presnost. Obecné by mél byt upred-
nostnén prvek zaloZeny na vice vstupnich bodech (Pfimka a Rovina) - Ize-li to pro konkrétni
objekt pouzit.

Pro presné definovani sméru linedrniho dopravniku definujte dva body prvku Pfimka co nejvice
fyzicky vzdalenych od sebe. Prvek Bod Ize také pouzit k definovani sméru linearniho dopravniku,
uzivatel vSak musi TCP smérovat ve sméru skutecného pohybu dopravniku.

Pouziti vice bod k definovani polohy stolu znamen3, Ze orientace je zaloZena spiSe na pozicich
nez na orientaci jednoho TCP. Jednoduchou orientaci TCP je tézsi nakonfigurovat s vysokou
presnosti.

Pro poznani riznych metod k definovani prvk( viz (v sekcich: 16.3.2), (16.3.3) a (16.3.4).

16.3.1

Pouziti prvku

Je-li v instalaci definovan prvek, v programu robota mize byt obsazen na néj odkaz, tak aby
byl zajistén vztah mezi pohyby robota (napf. pfikazy PohybJ, PohybL nebo PohybP) a danym
prvkem (viz &ast 15.5.1). To umoznuje snadné prizplsobeni programu robota (napf. je-li
vice robotickych stanic, nebo kdyz se objekt pohybuje béhem chodu programu nebo se trvale
pohybuje v pracovnim prostoru. Pouhym nastavenim prvku objektu se tedy pfislusnym zpUso-
bem upravi vSechny pohyby v programu ve vztahu k danému objektu. Dalsi pfiklady viz (¢asti
16.3.5) a (16.3.6).

Prvky konfigurované jako krokovatelné jsou také uzite¢nymi ndastroji pfi ru¢nim pfesunu robota
na karté Pohyb (sekce 17) nebo na obrazovce Uprava polohy (viz 17.3.1). Je-li prvek vybran
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jako referencni, pak budou tlacitka Pohyb nastroje, ur€ena k posouvani a otaceni, fungovat ve
zvoleném prostoru prvkd (viz 17.3) a (17.1), odeCet soufadnic TCP. Napfiklad pokud je stil
definovan jako prvek a je vybran jako reference v karté Pohyb, pomoci tlacitek se Sipkami pro
posuv (tzn. nahoru/dold, doleva/doprava, dopfedu/dozadu) se bude robot pohybovat v téchto
smérech ve vztahu ke stolu. Navic budou souradnice TCP v ramu stolu.

+ Ve stromu prvkd mdzete prfejmenovat Bod, Pfimku nebo Rovinu klepnutim tuzkou na tla-
¢itko.

+ Ve stromu prvk({ mlzete odstranit Bod, Pfimku nebo Rovinu klepnutim tuzkou na tlacitko
Odstranit.

Krokovatelny prvek

Zvolte, zda bude vybrany prvek krokovatelny. UrCite tak, zda se bude prvek zobrazovat v nabidce
prvkl na obrazovce Pohyb.

Pouziti prikazu Presunout robota sem

Stisknéte tlacitko Presunout robota sem pro premisténi ramena robota smérem k vybranému
prvku. Na konci tohoto pohybu se budou soufadnicové systémy prvku a polohy TCP shodovat.

16.3.2 Pridat bod

Stisknutim tlacitka Bodse pfida do instalace bod. Prvek ve formé bodu definuje bezpeénostni
hranici nebo Pri definovani bezpe¢nostni hranice nebo globalni zakladni konfiguraci ramena ro-
bota. Poloha bodu je definovana jako poloha a orientace TCP.

= N 7~ defaultx .

8 Pohyb

EXE .
Bod.1

> Bezpeénost
@ Néstroj

+ Bod

Otevt.

/" Pfimka
% Rovina
> Fieldbus

| Presunout sem || Zménit tento bod |

Rychlost ¢

16.3.3 Pridani primky
Stisknutim tlacitka PFimka se pfida do instalace pfimka. Prvek pfimky definuje pfimky, po kterych

ma robot postupovat. (napf. pfi pouziti sledovani dopravniku). Pfimka / je definovéna jako osa
mezi dvéma bodovymi prvky p7 a p2, jak znazorfiuje obr. 16.3.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.3 Prvky

Obrazek 16.3: Definice prvku pfimky

Na obrazku 16.3 predstavuje osa vedena smérem od prvniho bodu k druhému bodu osu Y sou-
fadnicového systému pfimky. Osa Z je definovana priimétem osy Z z bodu p7 do roviny kolmé k
této pfimce. Poloha soufadnicového systému pfimky je stejna s polohou bodu p17.

? n <unnamed>*
‘*’ Py default* ot Uik
Spus alce | Pohvb v - =
y o
= Zékladna Primka I Ocstrant

) Bezpeénost i
@ Néstroj

— - Bod_1

| Bod_2 IE

Hovy.

/" Piimka

€ Rovina

> Fieldbus

=

Presunout sem

16.3.4 Prvek roviny

Zvolte prvek rovina, kdyZ potfebujete ramec s vysokou presnosti, napf. pfi praci s kamerovym
systémem nebo u pohybl ve vztahu ke stolu.

Pridat rovinu

1. V polozce Instalace zvolte moznost Prvky.

2. V polozce Instalace zvolte moznost Rovina.
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Vyuka roviny

Kdyz stisknete tlacitko k vytvoFeni nové roviny, priivodce na obrazovce vam pomUze vytvofit ro-
vinu.

1. Zvolit pocatek (origo)

2. Presunite robota k definovani sméru kladné osy X roviny

3. Presunte robota k definovani sméru kladné osy Y roviny

Rovina je definovana s pouzitim pravidla pravé ruky, takze osa z je vektorovy soucin osy x a osy
y, jak je znazornéno nize.

POZNAMEKA:
MuZete preucit rovinu v protilehlém sméru osy x, pokud chcete, aby
byla rovina normalou v protilehlém sméru.

Upravte stavajici rovinu volbou moznosti Rovina a stisknutim Upravit rovinu. Pak pouzijete stej-
ného priivodce jako pro vyuku nové roviny.

16.3.5 Priklad: Manualni aktualizace prvku pro nastaveni programu

Uvazujme aplikaci, kde se vice dili programu robota vztahuje ke stolu. Obrazek 16.4 ilustruje
pohyb z bod trasy wp1 az wp4.

Aplikace vyZaduje, ze by se program mél pouzit znovu pro vice instalaci robotd, kde se mirné
liSi poloha stolu. Pohyb vzhledem ke stolu je totoZny. Definovanim polohy stolu jako prvku P7 v
instalaci Ize program s pfikazem PohybL nakonfigurovany vzhledem k roviné snadno aplikovat
u dalsich robotl pouhou aktualizaci instalace skute¢nou polohou stolu.

Tato koncepce se vztahuje na libovolny pocet prvki v aplikaci tak, aby se dosahlo flexibilniho
programu, ktery dokdaze vyresit stejny kol pro mnoho robotd, a to i kdyby se mezi jednotlivymi
instalacemi liSila mista v pracovnim prostoru.
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Program robota 2.1
PohybJ wpa v
S1
PohybL #: P1_var wp2
wpl
wp2
wp3
wp4

L=
wp3

Pl

Obrazek 16.4: Jednoduchy program se Ctyfmi body trasy ve vztahu k prvku roviny, aktualizovanému ru¢né
zménou prvku

16.3.6 Priklad: Dynamicka aktualizace polohy prvku

Uvazujme podobnou aplikaci, ve které se robot musi rovnéz pohybovat v urcitém vzoru na stole
s cilem vyfesit konkrétni Ukol (viz 16.5).

el Y
w2 wpl

X

_»

NP3

Pl

@.--""-'----.

wpd

Obrazek 16.5: Pfikaz PohybL se ¢tyfmi body trasy vzhledem k prvku roviny

Pohyb ve vztahu k P71 se nékolikrat opakuje, pokazdé s posunem o pfesazeni o. V tomto pfikladu
je pfedsazeni nastaveno na 10 cm ve sméru osy Y (viz obr. 16.6, pfesazeni 07 a 02). Toho se
doséahne pomoci skriptovacich funkci pose_add() nebo pose_trans() pro manipulaci proménného
prvku.

Béhem chodu programu Ize misto pouhého pfidani presazeni prfepnout na zcela jiny prvek. Toto
je zndzornéno na nize uvedeném prikladu (viz obrazek 16.7), kde Ize referenéni prvek pro pfikaz
PohybL P1_var piepinat mezi dvéma rovinami P7 a P2.

16.4 Fieldbus

Zde Ize nastavit skupinu primyslovych pocitacovych sitovych protokold pouzivanych pro distri-
buované fizeni v realném case, které rozhrani PolyScope akceptuje: MODBUS a Ethernet/IP
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Program robota
PohybJ
wpl
y = 0,01 €« o
o = pl0,y,0,0,0,0] R «
P1_var = pose_trans(P1_var, o) “— '-_-;\rpB " e} °
PohybL #: P1_var wpd e "
wpl ety J°
wp2
wp3
wp4
Obrazek 16.6: Aplikovani posunu na prvek roviny
—
51
Program robota
PohybJ /
S1 “wpl o
if (digitalni_vstup[0]) then et *
P1_var = P1 “?pz .
jinak wp3
P1_var = P2 v
PohybL #: P1_var -
wpl
wp2
wp3 # mn ]
wp4 =
\_.
Obrazek 16.7: Pfechod z jednoho prvku roviny na druhy
16.4.1 Nastaveni V/V MODBUS klient

<unnamed=>* D ﬁ E
+
Novy

default*
Otevik.  Ulot..

Spus instalace
Nastaveni V/\/ klienta MODBUS

s oo

MODBUS IP adresa 10.0.0.2

EtherNet/IP

PROFINET Typ Adresa Jméno Hodnota
[ ] ‘Vﬁstupregistru VH O‘ MODBUS Ijl
® Digitalni vstup - o MoDBUS

[ Zobrazit pokroéilé moZnosti

Odstranit jednotku

Odstranit
Odstranit
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Zde Ize nastavit signaly MODBUS klient (nadfaz. jednotka). Pripojeni k serveru (nebo podfiz.
jednotkdm MODBUS) na zadanych IP adresach Ize vytvofit pomoci vstupnich/vystupnich signalt
(registry nebo digitalni). Kazdy signdl ma jedineény nazev, takZe jej Ize pouzit v programech.

Obnovit

Stisknutim tohoto tlacitka se obnovi vSechna pfipojeni MODBUS. Obnovenim se odpoji vSechny
jednotky modbus a znovu se pfipoji. VSechny statistiky se vymazou.

Pridat jednotku
Stiskem tohoto tlacitka Ize pfidat novou jednotku MODBUS.

Odstranit jednotku

Stiskem tohoto tlacitka se odstrani jednotka MODBUS a spolecné s ni vSechny pfidané signaly.

Nastavit IP jednotky
Zde je uvedena IP adresa jednotky MODBUS. Chcete-li ji zménit, stisknéte tlacitko.

Sekvencni rezim

K dispozici pouze v pripadé, Ze je vybrana mozZnost Zobrazit rozsirené moznosti (viz 16.4.1). Za-
Skrtnutim tohoto policka vynutite klienta Modbus, aby pred odeslanim dalsi zadosti vyckal na
odpovéd. Tento rezim vyzaduiji nékteré jednotky sbérnice fieldbus. Zapnuti této moznosti mlze
byt uzite¢né v pripadé vyssiho poctu signall a zvysenim frekvence pozadavki dochazi k odpo-
jeni signalu. Upozornujeme, Ze skutecna frekvence signalu mize byt nizsi, nez je pozadovano
pri definovani vyssiho poctu signall v sekvencnim rezimu. Skute¢nou frekvenci signalu Ize po-
zorovat ve statistice signalu (viz sekce 16.4.1). Indikator signalu bude zluty, pokud je skutec¢na
frekvence signalu niZsi nez polovina hodnoty vybrané z rozeviraciho seznamu Frekvence.

Pridat signal
Stiskem tohoto tlacitka Ize pridat signal pro pFislusnou jednotku MODBUS.

Odstranit signal
Stiskem tohoto tlacitka Ize odstranit signal MODBUS z pfislusné jednotky MODBUS.

Nastavit typ signalu
Z této rozeviraci nabidky lze vybrat typ signalu. K dispozici jsou nasledujici typy:

Digitalni vstup Digitalni vstup (civka) je jednobitova informace prectena z jednotky MODBUS
na vystupu urc¢eném v poli adresy signalu. Pouziva se kdéd funkce 0x02 (Cteni diskrétnich
vstupd).

Digitalni vystup Digitdlni vystup (civka) je jednobitovy signdl, ktery Ize nastavit na vysokou nebo
nizkou hodnotu. Dokud uzZivatel nenastavi hodnotu tohoto vystupu, tato hodnota bude ¢tena
ze vzdalené jednotky MODBUS. To znameng, Ze se vyuziva kod funkce 0x01 (Cteni vystup().
Jakmile bude vystup nastaven programem robota nebo stisknutim tlac¢itka Nastavit hod-
notu signalu, bude pouzivan kéd funkce 0x05 (zapis jednoho vystupu).

Vstup registru Vstup registru je 16bitovd informace prectend z adresy zadané v poli adresy.

Pouziva se kod funkce 0x04 (¢teni vstupnich registra).

Vystup registru Vystup registru je 16bitova informace nastavitelna uzivatelem. Dokud se nena-
stavi hodnota registru, jeho hodnota bude Ctena ze vzdalené jednotky MODBUS. To zna-
men3, Ze bude pouzit kdd funkce 0x03 (Cteni uzivatelskych registrd). Jakmile bude vystup
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nastaven programem robota nebo zadanim hodnoty signalu v poli Nastavit hodnotu sig-
nalu, pro nastaveni hodnoty na vzdalené jednotce MODBUS bude pouzivan kéd funkce 0x06
(zépis jednoho registru).

Nastavit adresu signalu
V tomto poli je uvedena adresa na vzdaleném serveru MODBUS. Pomoci Ciselné klavesnice na
obrazovce miiZete zadat jinou adresu. Platné nastaveni adresy zavisi na vyrobci a konfiguraci
vzdalené jednotky MODBUS.

Nastavit nazev signalu

Pomoci klavesnice na obrazovce Ize zadat nazev signalu. Tento nazev se pouziva, kdyz je pfi-
slusny signal pouzivan v programech.

Hodnota signalu
Zde je uvedena aktualni hodnota signalu. V pfipadé signdll registru je hodnota vyjadrena jako
kladné celé Cislo. V pfipadé vystupnich signalll Ize nastavit poZzadovanou hodnotu signalu po-
moci tlacitka. Pro vystupy registru opét plati, ze zapsana hodnota musi byt celé kladné Cislo.

Stav pripojeni signalu
Tato ikona znazorfuje, zda Ize signal spravné precist/zapsat (zelend) nebo zda jednotka reaguje
neocekdavané Ci neni dostupna (Seda). V pripadé odezvy MODBUS s vyjimkou se zobrazi kéd
odezvy. Existuji nasledujici odezvy protokolu MODBUS-TCP s vyjimkou:

E1 ILLEGAL FUNCTION (0x01) (NEPOVOLENA FUNKCE) Kéd funkce ziskany v dotazu neni pro
server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci.

E2 ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) (NEPOVOLENA ADRESA DAT) Kod funkce ziskany v dotazu
neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci, zkontrolujte, zda zadana adresa
signalu odpovida nastaveni vzdaleného serveru MODBUS.

E3 ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA DAT) Hodnota obsaZzena v dotazo-
vacim datovém poli neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou hodnotou, zkont-
rolujte, zda je zadana hodnota signalu platna pro zadanou adresu na vzdaleném serveru
MODBUS.

E4 SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) (PORUCHA PODRIZENEHO ZARIZENI) Pfi pokusu serveru
(nebo podfriz. jednotky) o provedeni poZadované akce doslo k neodstranitelné chybé.

E5 ACKNOWLEDGE (0x05) (POTVRZENI) Specializované pouZiti ve spojeni s programovacimi
pfikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS.

E6 SLAVE DEVICE BUSY (0x06) (PODR.ZAR. ZANEPRAZDNENO) Specializované pouziti ve spo-

jeni s programovacimi pfikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS, podriz. jednotka
(server) nemUze hned reagovat.

Zobrazit pokrocilé moznosti

Toto zaskrtavaci policko slouzi k zobrazeni ¢i skryti pokrocilych moznosti u jednotlivych signald.
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Pokrocilé moznosti
Frekvence aktualizace Tato nabidka umozruje zménit frekvenci aktualizace signalu. Jedna se o
frekvenci odesilani pozadavk( do vzdalené jednotky MODBUS bud' pro ¢teni, nebo k zapisu
hodnoty signdlu. Je-li frekvence nastavena na hodnotu 0, pak se na vyzadani iniciuji poza-
davky sbérnice modbus pomoci funkci modbus_get_signal_status, modbus_set_output_register,
a modbus_set_output_signal script functions.

Adresa podrizené jednotky Toto textové pole Ize pouzit k nastaveni konkrétni adresy podfizené
jednotky pro Ucely pozadavkl odpovidajicich konkrétnimu signalu. Hodnota musi byt v roz-
sahu 0—-255 vCetné, vychozi hodnota je 255. Pokud se zméni tato hodnota, doporucujeme
pomoci pfirucky ke vzdalenému zafizeni MODBUS ovéfit funkénost pfi zméné adresy pod-
fizené jednotky.

Znovu pripojit odpocet Pocet pripojeni a opakovanych pfipojeni TCP.
Stav pripojeni Stav pfipojeni TCP.

Cas odezvy [ms | Cas mezi odeslanim pozadavku na modbus a pfijatou odpovédi - aktualizuje
se pouze tehdy, kdyz je aktivni komunikace.

Paketové chyby Modbus Pocet prijatych paketd, které obsahovaly chyby (napf. neplatna délka,
chybéjici data, chyba soketu TCP).

Prodlevy Pocet pozadavkid modbus bez odezvy.

Pozadavky se nezdafily Pocet paketd, které nemohly byt odeslany z diivodu neplatného stavu
zasuvky.

Aktualni frekv. Primeérna frekvence aktualizaci stavu klienta (nadr.jedn.). Tato hodnota se pre-
pocitava pokazdé, kdyz signdl obdrzi odpovéd ze serveru (nebo podr.jedn.).

VSechny Citace pocitaji do 65535 a pak se vrati zpét na hodnotu 0.

16.4.2 Ethernet/IP

V casti EtherNet/IP |ze aktivovat nebo deaktivovat pfipojeni robota k siti EtherNet/IP. Pokud je
moznost aktivni, Ize vybrat, co se bude s programem dit, pokud dojde ke ztraté pfipojeni skeneru
EtherNet/IP. K dispozici jsou nasledujici moznosti:

Zadné: Rozhrani PolyScope bude ztratu pfipojeni EtherNet/IP ignorovat a bude v programu nor-
malné pokracovat.

Pauza: Rozhrani PolyScope pozastavi aktualni program. Program se obnovi tam, kde byl zasta-
ven.

Stop: Rozhrani PolyScope zastavi aktualni program.
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17 Karta Pohyb

Na této obrazovce Ize pohybovat (krokovat) ramenem robota pfimo, a to bud prfemisténim/otocenim
nastroje robota, nebo ovladanim kloubi robota jednotlivé.

Poloha TCP Robot Poloha néstroje
Prvek Altivni TCP
Zobrazen! TP X [-135,230/mm Rx[  0,004|rad
v [-725,080mm RY| -3,14)rac
[+
z[-173,540/mm Rz| -0,068)rad
Poloha kloubu
Zékladna -90,15
[ ] [ A ]
Crientace TCP Rameno -129,73 °
[ N ]
Lolet -74,19 °
[ N ]
- Zépésti 1 -68,57 °
[ ]
Z&pésti 2 89,96
[ N ]
Zépésti 3 -0,30

E Domu ,-7 Freedrive [ T ]
P 5N

17.1 Pohyb nastroje
Pridrzenim libovolné Sipky funkce Pohyb nastroje se rameno robota presune pfislusnym smé-
rem.
« Stisknutim Sipek pFemisténi (nahore) se hrot nastroje robota presune ve vyznaceném sméru.

- Pomoci Sipek otoceni (dole) se zméni orientace nastroje robota v oznateném sméru. Bo-
dem otaceni je stfedovy bod nastroje (TCP), tj. bod na konci ramene robota, ktery predsta-
vuje charakteristicky bod nastroje robota. Bod TCP ma podobu malé modré kuliCky.

17.2 Robot

Pokud se aktualni poloha TCP robotadostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spoustéci roviny,
nebo je orientace nastroje robota v blizkosti mezni hodnoty pro orientaci nastroje (viz 13.2.5),
zobrazi se 3D znazornéni priblizné mezni hodnoty.

Poznamka: béhem chodu programu robota je znazornéni hrani¢nich mezi vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény zluté a cerné spolu s malou Sipkou, ktera znazorfiuje nor-
malu roviny, coz je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zob-
razeny modre a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
Bézného rezimu (viz  13.2.2) Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem
spolecné s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuZele znazoriuje
povolenou oblast pro orientaci nédstroje (vektor).
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17.3 Poloha nastroje

Pokud TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni zmizi. Pokud nastroj TCP
narusuje hraniéni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), zndzornéni meznich hodnot z¢ervena.

Prvek

V levém hornim rohu pole Robot v ¢asti Prvek Ize definovat, jak se bude rameno robota fidit ve

vztahu k prvkiim Zobrazeni, Zakladna nebo Nastroj.

Poznameka: Pri fizeni ramene robota doporucujeme vybrat funkci Zobrazeni a poté pomoci pfi-
kazu Otocit Sipky uhel zobrazeni 3D nakresu otocit tak, aby odpovidal vaSemu pohledu na ra-

meno robota.

Aktivni TCP

V pravém rohu pole Robot v ¢asti Aktivni TCP se zobrazuje nazev aktudlné aktivniho stfedového

bodu néstroje (TCP).

17.3 Poloha nastroje

Textova pole udavaji plné hodnoty souradnic daného TCP vzhledem k vybranému prvku.
Poznamka: Lze nakonfigurovat nékolik nazv(i TCP (viz 16.1.1). Klepnutim na moznost Upravit

polohu ziskéate pfistup na obrazovku Uprava poloh.

17.3.1 Obrazovka uprav poloh

Na této obrazovce muzete uvést cilové polohy kloubl nebo cilovou polohu a orientaci nastroje
robota. Tato obrazovka je v rezimu ,,offline* a fyzicky rameno robota pfimo neovlada.

n ? |$ m <unnameds>*
LL = AL 7N default
el ot

Robot Prvek

‘Zobrazem’

4

TCP

X

-135,23|mm

¥

-725,08 mm

z

-173,54 mm

B

\eltor

otoceni [rad]

4

RX

0,004

RY

-3,14

RZ

-0,068

Polohy kloubl

Zékladna

-90,15°

Rameno

-129,73|°

Loket

-74,19

Zépésti 1

-68,57|°

Zapeésti 2

89,96

Zépésti 3

-0,3]°

Rychlost ¢

03:33:31

]
nnn

[E3 E3 ES ER R ES
nnnnnn

10. srpna 2018 (D

17.3.1.1 Robot

Aktudlni pozice ramene robota a uvedena nova cilova poloha jsou zobrazeny ve 3D grafice. 3D
nakres ramene robota znazornuje aktualni polohu ramene robota a ,,stin“ ramene robota znazor-
nuje cilovou polohu ramene robota ovladanou hodnotami zadanymi na pravé strané obrazovky.
Stisknutim ikony lupy Ize zobrazeni zvétsit ¢i zmensSit, pfetazenim prstu Ize zménit Ghel pohledu.
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17.3 Poloha nastroje UNIVERSAL ROBOTS

Pokud se predepsana cilova poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spous-
téci roviny, nebo je orientace ndstroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje
(viz 13.2.5), zobrazi se 3D znazornéni pfiblizné hranicni hodnoty.

Bezpecnostni roviny jsou zndzornény zluté a cerné spolu s malou Sipkou, ktera znazornuje nor-
malu roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zobra-
zeny modre a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty Béz-
ného rezimu (viz 13.2.2). Hrani¢ni hodnota orientace ndstroje je zndzornéna kuzelem spoleéné
s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitrek kuzele znazorfiuje povolenou
oblast pro orientaci nastroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiz nenachazi v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni zmizi.
Pokud cil TCP narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni meznich
hodnot z€ervena.

17.3.1.2 Poloha prvku a nastroje

V pravém hornim rohu obrazovky se nachazi nastroj pro vybér prvkd. Voli¢ prvkl definuje, ve
vztahu ke kterému prvku se ma rameno robota fidit.

Pod volicem prvk{l se zobrazi ndzev pravé aktivniho stfedového bodu nastroje (TCP). Dalsi in-
formace o konfiguraci nékterych uvedenych TCP viz 16.1.1. Textova pole udavaji pIné hodnoty
souradnic daného TCP vzhledem k vybranému prvku. X, Y a Z slouzi k ovladani polohy nastroje,
zatimco RX, RY a RZ slouzi k ovladani jeho orientace.

K vybéru orientace se pouziva rozeviraci nabidka nad poli RX, RY a RZ. K dispozici jsou nasledujici
typy:
+ Vektor otoceni [rad] Orientace je dana vektorem otoceni. Délka vektoru udava uhel otoceni
v radianech a vlastni vektor pfedstavuje osu otaceni. Jedna se o vychozi nastaveni.

+ Vektor otoéeni [°] Orientace je dana vektorem otoceni, kde délka vektoru udava uhel oto-
ceni ve stupnich.

- RPY [rad] Uhly néklonu, sklonu a zatédéeni (RPY = Roll, pitch a yaw), pfic¢emz tyto Ghly se
zde udavaji v radidnech. Rotacni matice RPY (rotace X, Y’, Z") je dana:

Rrpy(’%ﬁv a) = RZ(OZ) : RY(B) : RX(’Y)

« RPY [°] Uhly ndklonu, sklonu a zataceni (RPY), pficemZ tyto hly se zde uddvaji ve stupnich.

Hodnoty Ize upravit kliknutim na pfislusnou souradnici. Kliknutim na tlacitko + nebo - hned na-
pravo vedle pole Ize pfidat nebo odecist urcitou hodnotu od aktudlni hodnoty. Stisknutim a pfi-
drzenim tlagitka Ize hodnotu pfimo zvysit/snizit. Cim déle je tlagitko stisknuto, tim vétsi je pFi-
rGstek/ubytek.

17.3.1.3 Polohy kloubii

Jednotlivé polohy klouby Ize pfimo zadavat. Kazda poloha kloubu mUze mit hodnotu v rozmezi
—360° az +360°, coz jsou meze kloubu. Hodnoty Ize upravit kliknutim na pfislusnou polohu kloubu.
Kliknutim na tlacitko + nebo - hned napravo vedle pole Ize pfidat nebo odecist urcitou hodnotu
od aktudlni hodnoty. Stisknutim a pfidrzenim tlagitka Ize hodnotu pfimo zvysit/snizit. Cim déle
je tlacitko stisknuto, tim vétsi je priristek/Gbytek.
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17.3.1.4 Tlacitko OK

Pokud byla tato obrazovka aktivovana z karty Pohyb (viz 17), kliknutim na tlaéitko OK se Ize vratit
zpéet do karty Pohyb, kde se bude robot pohybovat do zadaného cile. Pokud posledni zadana
hodnota byla soufadnici nastroje, rameno robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci
typu pohybu PohybL, pokud vS§ak byla jako posledni zadana poloha kloubu, rameno robota se
bude pohybovat do cilové polohy pomoci pohybu PohybJ. Jednotlivé druhy pohybu jsou popsany
v 15.5.1.

17.3.1.5 Tlacéitko Storno

Po stisku tlacitka Storno se zavre obrazovka a zrusi se vSechny zmény.

17.4

Poloha kloubu

V poli Poloha kloubti Ize pfimo ovladat jednotlivé klouby. Kazdy kloub se pohybuje v rdmci vy-
choziho mezniho rozsahu, od —360° do +360°, ktery je definovan vodorovnym sloupcem. Po
dosazeni mezni polohy nelze kloubem pohybovat dale.

Poznamka: Limit rozsahu polohy kloubu Ize nakonfigurovat odlisné od vychozich hodnot (viz
13.2.4), tento novy rozsah bude v ramci vodorovného sloupce oznacen ¢ervenym pasmem.

17.5

Domi

Stisknutim karty Domii ziskate pfistup na obrazovku PFesunout robota do polohy, kde Ize podrzet
kartu Automaticky, a vratit tak rameno robota do pocatecni polohy (viz 14.4).

17.6

Freedrive

Po pridrzeni karty Freedrive Ize rameno robota fyzicky uchopit a pfetdhnout do pozadované po-
lohy.
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17.6 Freedrive UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENT:

1. Pokud je nastaveni tézisté (viz 16.1.2) na karté Nastaveni
nespravné nebo pokud robot prenasi tézky naklad, mize se
rameno robota po stisknuti karty Freedrive zacit pohybovat
(padat). V takovém pripadé kartu Freedrive opét uvolnéte.

2. Pouzijte spravna nastaveni instalace (napf. montazni Ghel ro-
bota, hmotnost TCP, posun TCP). Soubory instalace ukladejte
a nacitejte spolu s programem.

3. Pred pouzitim karty Freedrive zkontrolujte spravnost nasta-
veni TCP a umisténi robota. V pfipadé nespravného nastaveni
se rameno robota po aktivaci tlacitka Freedrive za¢ne pohy-
bovat.

4. Funkci Freedrive (Impedance/Zpétné fizeni) Ize pouzit pouze
vinstalacich, ve kterych to umoznuje posouzeni rizik. Nastroje
ani prekazky nesmi mit ostré okraje ¢i mista, na kterych maze
dojit ke skfipnuti. Zajistéte, aby veskery personal zistal mimo
dosah ramene robota.
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Karta V/V

18.1 Robot
= “ g Stevit.  Ulost.
Kenfigurovatelny vstup Konfigurovatelny vystup DigitaIni vstup DigitaIni vwwstup
Robot S-Guard 4 o4 0 4 odJd4
2 6 20 s Start-Prog 6 2(J0s
3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analogovy vstup Vstup nastroje
analog_in[0] 0.00v Digitdlnt 4] 1
ov 10v PFenosova rychlost v baudech 115200
Parita Zadny
analog In[1] 000V M Ukongovacf bity Jeden
- RX neaktivni znaky 1,50
ov 1ov TX neaktivni znaky 3,50
Analogovy vystup Wystup nastroje
Digitéint o O
analog_out[0] . .
4,00mA nepei (@
0 12 24
analog_out[1] . Proud 000 A

4,00mA

Na této obrazovce Ize priibézné sledovat a nastavovat aktudlni V/V signaly z ovladaci jednotky
robota a naopak. Na obrazovce se zobrazuje aktudlni stav V/V véetné stavu v priibéhu spusténi
programu. Pokud béhem provadéni programu dojde k néjaké zméné, program se zastavi. PFi
zastaveni programu si vSechny vystupni signdly zachovaiji aktualni stav. Frekvence aktualizace
obrazovky je pouze 10 Hz, takze velmi rychly signal se nemusi spravné zobrazit.

Konfigurovatelné vstupy/vystupy Ize vyhradit pro specialni bezpe¢nostni nastaveni definované
v ¢asti Konfigurace bezpecnostnich vstupt/vystupll (viz 13.2.8); vyhrazené vstupy/vystupy
budou misto vychoziho nazvu nebo nazvu definovaného uzivatelem oznaéeny nazvem bezpec-
nostni funkce. Konfigurovatelné vystupy, které jsou vyhrazeny pro bezpecnostni nastaveni, nelze
pfepinat a zobrazi se pouze jako stavové indikatory.

Elektrické detaily signdll jsou popsény v kapitole 5.4.

Nastaveni analogové domény Analogové vstupy/vystupy Ize nastavit bud’ jako proudové [4—
20 mA], nebo jako napétové [0-10 V]. Po uloZeni programu budou nastaveni pouZzita pfi piipad-

vevs

ném pozdéjsim restartovani ovladace robota.

Komunikacnirozhrani nastroje KdyzZ je povoleno komunikacni rozhrani nastroje TCl (viz 16.1.10),
analogovy vstup ndstroje nebude k dispozici.
Poznamka: Na obrazovce V/V se zméni pole Vstup nastroje, jak je znazornéno nize.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 MODBUS
Tool Input
Digital 0 1
Baud Rate Parity Stop Bits  RXIdle Chars TX Idle Chars
115200 None One 1.50 3.50

Values are displayed while Tool Communication Interface is enabled

18.2 MODBUS

Zde se zobrazuji digitalni signdly V/V MODBUS klient podle nastaveni v instalaci. Pokud dojde k

preruseni pripojeni signdlu, bude pfislusna polozka na obrazovce neaktivni.

<unnamed>* D i E
+
Hovy.

default .
Otevit, Ulez...

00
0n

MODBUS

18.2.1 Vstupy
Zde se zobrazuje stav digitalnich vstupl protokolu MODBUS klient.

18.2.2 Vystupy

Zde mlzete zobrazit a prepinat stav digitalnich vystup( protokolu MODBUS klient. Signal Ize

prepinat pouze v pfipadg, Ze to umoznuje volba ovladani karty V/V (viz 16.1.3).
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19 Karta Protokol

Hodnoty ZatiZenl kloubu

Teplota oviadate 24,0 °C 0 Zakladna oK e 0,0V "
Sitové napétl 48,0V 1)Rameno oK —_— 0,0V 1 . 3
Prémérné napdjeni robota  0'W 2)Lolet OK — ziifc 0,0V

Proud 004 3) Zépesti 1 oK oz 0,0V 2@l
e 0.0V

e 0,0V L

Proud vstupu/wystupu 0A 4) Zapésti 2 oK
Proud néstroje 0ma 5) Zdpésti 3 0K

Date Log

[ 2018-08-10 03:33:37 Fitr: El |§| 9

‘ 2018-08-10 03:33:34.008 PolyScope CoA0 A~

\ice informaci ziskdte whérem uddlosti z
protololu Date Log

19.1

Hodnoty

V horni poloviné obrazovky jsou uvedeny informace o stavu ramene robota a ovladaci jednotky
robota.

19.2

Zatizeni kloubu

Na levé strané obrazovky se zobrazuji informace tykajici se ovladaci jednotky robota, zatimco
prava strana obrazovky zobrazuje informace o kloubu robota. U kazdého kloubu robota se zob-
razuje teplota motoru a elektroniky, zatizeni kloubt a napéti.

19.3

Protokol data

Zpravy se zobrazuji ve spodni ¢asti obrazovky. V prvnim sloupci jsou uvedeny kategorie zavaz-
nosti jednotlivych zaznama a Udaju v protokolu. Ve druhém sloupci je uveden ¢as prichodu zprav.
DalSi sloupec obsahuje odesilatele zpravy. V poslednim sloupci je vlastni text zpravy. Zpravy Ize
filtrovat vybérem prepinacl, které odpovidaji zavaznosti polozky protokolu. Na obrazku vyse je
znazornéno, ze béhem filtrovani informacnich a varovnych zprav se zobrazuji chyby. Nékteré
zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice informaci. Toho Ize docilit vybérem
polozky protokolu.

19.4

Ukladani chybovych zprav
Jakmile dojde k chybé v programu PolyScope, generuje se protokol chyby. V karté Protokol m(-
Zete sledovat a/nebo exportovat generované sestavy do jednotky USB (viz 19). Sledovat a
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UNIVERSAL ROBOTS 19.4 Ukladani chybovych zprav

exportovat Ize nasledujici prehled chyb:

+ Zavada

+ Interni vyjimky PolyScope

+ Ochranné zastaveni

+ Nezpracovana vyjimka v souboru URCap
+ NaruSeni

Exportovana zprava obsahuje: uzivatelsky program, protokol historie, instalaci a seznam aktiv-
nich sluzeb.

Chybova zprava
Je-li v fadku protokolu zobrazena ikona papiru, k dispozici je podrobné stavové hlaseni.
* Vyberte fadek protokolu a klepnutim na tlacitko UloZzit zpravu ulozite zpravu na jednotku
USB.

« Zpravu Ize ulozit béhem chodu programu.

POZNAMEKA:
Nejstarsi zprava se vymaze, jakmile se vygeneruje nova. Uklada se
pouze poslednich pét zprav.
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20 Spravce programu a instalaci

Ctewrit... Ulaztt. ..

Ve spravci soubor( a instalaci se nachazi tfi ikony, které umoznuji vytvaret, nacitat a konfigurovat
programy a instalace: Novy..., Otevfit... a Ulozit.... Cesta k souboru zobrazuje nazev aktudlné
nacteného souboru a typ instalace. Pokud vytvofite nebo nactete novy program nebo instalaci,
cesta k souboru se zméni. V robotovi mize byt nastaveno nékolik soubori instalace. Vytvorené
programy nacitaji a pouzivaji aktivni instalace automaticky.

20.1 Otevrit...

Umoznuje nacist program a/nebo instalaci.

Proménné

Stari robotu

Dry Hodiny Minuty  Sekundy

0 00 00 27

[ Zobrazit body trasy

Otevreni programu

1. Ve spravci soubor( a instalaci klepnéte na moznost Oteviit... a vyberte polozku Program.
2. Na obrazovce Nacist program vyberte stavajici program a klepnéte na moznost Otevrit.

3. V c¢asti Cesta k souboru ovérte, zda se zobrazuje pozadovany program.
Otevreni instalace.

1. Ve spravci soubor( a instalaci klepnéte na moznost Oteviit... a vyberte polozku Instalace.
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UNIVERSAL ROBOTS 20.2 Novy...

2. Na obrazovce Nacist instalaci robota vyberte stdvajici instalaci a klepnéte na moznost
Otevirit.

3. V poli Bezpeénostni konfigurace vyberte moznost Pouzit a restartovat a robot se znovu
spusti.

4. Instalaci pro aktudlni program nastavite pomoci moznosti Nastavit instalaci.

5. V &4sti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje pozadovany ndzev instalace.

20.2 Novy...

Umoznuje vytvofit novy program a/nebo instalaci.

R z éf Q M po]

Spustie | _Program P rotokol

Instalace __Pohyb

Program Proménné

2 instalace

Stari robotu

Dny Hodiny Minuty  Sekundy

0 00 00 27

O Zobrazit body trasy

Vytvoreni nového programu

1. Ve spravci soubor( a instalaci klepnéte na moznost Novy... a vyberte polozku Program.
2. Na obrazovce Program nakonfigurujte pozadovany novy program.

3. Ve spravci soubor( a instalaci klepnéte na moznost UloZit... a vyberte polozku UlozZit vse
nebo Ulozit program jako...

4. Na obrazovce Ulozit program jako zvolte nazev souboru a klepnéte na moznost Ulozit.

5. V Casti Cesta k souboru ovérte, zda se zobrazuje novy nazev programu.

Vytvoreni nové instalace
Poznamka: Instalaci je nutno ulozit, aby se po vypnuti napdjeni robota zachovala.

1. Ve spravci soubor( a instalaci klepnéte na moznost Novy... a vyberte polozku Instalace.
2. Klepnéte na Potvrdit bezpe¢nostni konfiguraci

3. Na obrazovce Instalace nakonfigurujte pozadovanou novou instalaci.

4

. Ve sprdvci soubor( a instalaci klepnéte na moznost Ulezit... a vyberte polozku Ulozit insta-
laci jako...

5. Na obrazovce Ulozit instalaci robota zvolte nazev souboru a klepnéte na moznost Ulozit.
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6. Instalaci pro aktualni program nastavite pomoci moznosti Nastavit instalaci.

7. V Casti Cesta k souboru ovérte, zda se zobrazuje nova instalace.

20.3 Ulozit...
&=

Otevii

Proménné

lozit program jako...

; Ulozit instalaci jako ...

Stafi robotu

Dry Hodiny Minuty  Sekundy

0 00 00 27

[ Zobrazit body trasy

Funkce Ulozit... nabizi tfi moznosti. V zavislosti na programu/instalaci, ktery nacitate/vytvarite,
Ize pouzit moznost:

Ulozit vSe, ktera aktualni program a instalaci ulozi automaticky, aniz by systém zobrazil vyzvu
k uloZeni na jiné misto nebo pod jinym nazvem. Poznamka: Pokud u programu nebo instalace
nebyly provedeny zadné zmény, bude tlacitko Ulozit vSe...neaktivni.

Ulozit program jako..., ktera umoziuje zménit ndzev nebo umisténi programu. Poznamka: aktu-
alni instalace se ulozi rovnéz, a to pod stavajicim nazvem a ve stavajicim umisténi.

Ulozit instalaci jako..., ktera umoziuje zménit nazev nebo umisténi instalace. Poznamka: aktu-
alni program se ulozi pod stavajicim nazvem a ve stavajicim umisténi.

Verze 5.1.0 11-99 e-Series

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS 20.4 Spravce souborti

20.4 Spravce soubori
2 ¢ QH

bk XFPBR@E
Mo ima Koprovst Vet Odtrank  Framenoat -
L

[& rBcDE WP

StartABCDE.urp

Nézev souboru: Filtr:

StartABCDE.urp Programové soubory Universal Robots hd ‘

Tento obrazek znazorfiuje obrazovku nacteni, ktera se sklada z nasledujicich tlacitek:

Navigace s popisem cesty Navigace s popisem cesty obsahuje seznam adresard vedoucich
do stavajiciho umisténi. Po vybrani ndzvu adresare v navigaci s popisem cesty se umisténi zmeéni
na prislusny adresar a zobrazi jej v oblasti vybéru soubord.

Oblast vybéru soubori Klepnutim na ndzev souboru jej oteviete. Adresére se vybiraji stiskem
jejich ndzvu na pul sekundy.

Filtr souborii Zadavat Ize zobrazené typy soubor(. Po vybéru moznosti Zalohovat soubory se v
této oblasti zobrazi poslednich 10 ulozenych verzi programu, kde ,,.old0* je nejnovéjsi a ,,.old9*
je nejstarsi.

Nazev souboru Zde se zobrazuje vybrany soubor. PFi ukladani souboru pouZijte k rué¢nimu za-
dani nazvu souboru textové pole.

Tlacitka Akce Panel akci se sklada ze série tlacitek, kterd umoznuji provadét spravu soubord.
Ukon ,.Zéalohovat“ napravo od panelu akci podporuje zalohovani aktualné vybranych soubort a
adresafd do daného umisténi a na USB. Ukon ,Z&lohovat* je povolen pouze v pfipadé, ze je k
portu USB pripojeno externi médium.
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21 Nabidka moznosti

21.1 Napoveéda

Zde se nachazi definice vSech prvkd, které tvori funkce rozhrani PolyScope.

1. V pravém rohu zahlavi klepnéte na nabidku moznosti a vyberte moznost Napovéda.
2. Poklepnutinajeden z cervenych otaznikd, které se zobrazi, Ize definovat pozadovany prvek.

3. Klepnutim na ¢ervené X v pravém hornim rohu obrazovky definice prvk{ napovédu ukoncite.

21.2 Informace

Zobrazit Ize informace o verzi a pravni Gdaje.

1. Kliknéte na nabidku moZnosti (tfi kratké vodorovné céry) a zvolte moznost Informace.
2. Zobrazte udaje kliknutim na polozku Verze nebo Pravni

3. Na obrazovku se vratite klepnutim na tlacitko Zavrit.

21.3 Nastaveni
PFizpusobeni rozhrani PolyScope

1. V zahlavi klepnéte na nabidku moznosti a zvolte polozku Nastaveni.

2. V akeéni nabidce na levé strané obrazovky Nastaveni vyberte polozku, kterou chcete pfi-
zpUsobit Poznamka: Bylo-li nastaveno heslo provozniho rezimu, v akéni nabidce polozka
Systém je k dispozici pouze pro programatora.

3. Klepnutim na moznost Pouzit a restartovat v pravé spodni ¢asti obrazovky zmény potvrdite.

4. Klepnutim na moznost Ukon¢€it v levé spodni ¢4asti zaviete obrazovku Nastaveni beze zmén.

Skryti posuvniku rychlosti
Posuvnik rychlosti, umistény na zakladné obrazovky karty chodu, ktery obsluze umoznuje ménit

rychlost probihajiciho programu.
1. V zahlavi klepnéte na nabidku moznosti a zvolte polozku Nastaveni.
2. Pod polozkou Predvolby klepnéte na Obrazovka chodu (RunScreen).

3. Pomoci ovladaciho policka lze zobrazit nebo skryt Posuvnik rychlosti.

21.3.1 Predvolby
Jazyk

MUzete zménit jazyk a mérnou jednotku (metricka nebo britskd) rozhrani PolyScope

MUzete upravit aktudlni ¢as zobrazeny v rozhrani PolyScope (format: 12 nebo 24 hodin).

Verze 5.1.0 11-101 e-Series
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21.3.2 Heslo

ReZim

Heslo provozniho rezimu zamezuje neopravnénym Upravam nastaveni robota tim, ze se v roz-
hrani PolyScope vytvori riizné uzivatelské role: Automaticky a Manualni. Po nastaveni hesla pro-
vozniho rezimu Ize programy a instalace vytvaret a nacitat pouze v manualnim rezimu. Pfi kaz-
dém spusténi manudlniho rezimu rozhrani PolyScope vyZaduje zadani hesla, které bylo predtim
nastaveno pro danou obrazovku.

Bezpecnost
Bezpecnostni heslo zabraruje neopravnénym Upravam bezpecnostnich nastaveni.

21.3.3 Systém
Aktualizovat

MuzZete vyhleddvat aktualizace a zajistit tak, Ze software robota zlstane aktudlni.

1. V ak¢ni nabidce na levé strané obrazovky Nastaveni vyberte polozku Systém

2. V poli Aktualizovat software robota klepnéte na moznost Vyhledat.

3. V poli Popis si prohlédnéte zobrazené aktualizace.

4. Vyberte pozadované aktualizace a nainstalujte je kliknutim na polozku Aktualizovat.

Sit
Vybérem jedné ze tfi dostupnych sitovych metod Ize nakonfigurovat pfipojeni robota.
- DHCP
+ Staticka adresa
- Zakazana sit (pokud si neprejete pfipoijit robota k siti)
V zavislosti na vybrané sitové metodé nakonfiguruje nastaveni sité:

+ |IP adresa

+ Maska podsité

+ Standardni brana

+ Preferovany server DNS
+ Alternativni server DNS

Poznamka: Zmény potvrdte stisknutim tlacitka Pouzit.

URCaps
Spravovat Ize stavajici URCaps, pripadné v robotovi nainstalovat nové.

1. V zahlavi stisknéte nabidku moznosti a zvolte polozku Nastaveni.

2. Pod polozkou Systém zvolte URCaps.

3. Stisknéte kartu +, vyberte soubor .urcap a stisknéte moznost Otevfit Poznamka: Vice infor-
maci o novém URCap zobrazite tim, ze jej vyberete v poli Aktivni URCaps. Dalsi informace
se zobrazi niZze v poli Informace o URCap.

4. Chcete-li pokracovat v instalaci daného URCap, stisknéte polozku Restartovat. Po tomto
kroku se URCap nainstaluje a bude pfipraven k pouziti.

5. Chcete-li nainstalovany soubor URCap odstranit, vyberte jej v nabidce Aktivni URCaps, stisk-
néte tlacitko - a stisknéte Restart, aby se zmény projevily.
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Dalkové ovladani

Robot mize byt bud v rezimu Mistniho ovladani (ru¢nim ovladacim panelem), nebo dalkového
ovladani (externé).

Mistni ovladani neumoziuje Dalkové ovladani neumoziuje

Zapnuti napajeni a uvolnéni brzdy | Pohyb robota pomoci karty Pohyb
na zakladé signald zaslanych do ro-
bota pres sit

Pfijem a provadéni programi ro- | Spousténi v programech pomoci Ruc-
bota a instalace na zakladé signal | niho ovladaciho panelu

zaslanych do robota pres sit

Automatické spusténi programd pfi | Nacitani program0 a instalace z Ruc¢-
zavadeéni (bootovani), fizené z digi- | niho ovladaciho panelu

talnich vstupl
Automatické uvolnéni brzdy pfi za- | Freedrive
vadéni (bootovani), fizené z digital-
nich vstupl

Spusténi program0 pomoci digital-
nich vstupl

Ovladani robota prostrednictvim sité nebo digitalniho vstupu je ve vychozim nastaveni zakazano.
Aktivaci a vybérem funkce Dalkové ovladani Ize tento zdkaz odebrat. Aktivujte dalkové ovla-
dani prepnutim na profil mistniho ovladani robota (ovladani PolyScope), ktery umoznuje ovladat
vSechny spusténé programy a spoustéci skripty vzdalené.

Poznamka: Aby bylo mozné ziskat v profilu pfistup do dalkového a mistniho rezimu, aktivujte
funkci Dalkové ovladani v nastavenich.

1. V zahlavi stisknéte nabidku moznosti a zvolte polozku Nastaveni.

2. Pod polozkou Systém zvolte Dalkové ovladani.

3. Stisknutim tlacitka Aktivovat se funkce Dalkové ovladani zpfistupni. Rozhrani PolyScope
zlistane aktivni. Pozndmka: Funkce Dalkové ovladani se nespusti bezprostfedné po akti-
vaci. Jeji aktivace pouze umoziuje prepnuti z Mistniho ovladani na Dalkové ovladani.

4. V nabidce profilu vyberte moznost Dalkové ovladani pro zménu PolyScope. Poznamka:
Do rezimu mistniho ovladani se Ize vratit prepnutim rezimu zpét v nabidce profilu nebo
zvolenim moznosti Obsluha ¢i Programator, pokud bylo nastaveno heslo.

POZNAMEKA:

+ Prestoze funkce Dalkové ovladani omezuje moznosti v roz-
hrani PolyScope, nadale Ize sledovat stav robota.

+ Kdyz je systém robota vypnuty dalkovym ovladanim, spousti
se dalkovym ovladanim.
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Slovnik

Kategorie zastaveni 0 Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni. Jedna
se o nekontrolované zastaveni, pfi kterém se robot mlze odchylit od naprogramované trasy,
protoze se kazdy kloub zabrzdi co nejrychleji. Toto ochranné zastaveni se pouziva v pfipadé,
ze dojde k prekroceni bezpe¢nostni mezni hodnoty nebo v pfipadé selhani bezpecnostni
soucdsti fidiciho systému. Vice informaci viz IS0 13850 nebo IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 1 Pohyb robota se zastavuje, kdyz je robot napajen, a po zastaveni se ro-
bot odpoji od zdroje napdjeni. Jedna se o kontrolované zastaveni, pfi kterém robot pokra-
Cuje po naprogramované trase. Napajeni se odpoji po zastaveni robota. Vice informaci viz
IS0 13850 nebo IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 2 Kontrolované zastaveni robota pfi zachovani napajeni. Bezpecnostni fi-
dici systém sleduje, zda robot zlistane zastaveny. Vice informaci viz IEC 60204-1.

Kategorie 3 Termin Kategorie by se nemél zaménovat s terminem Kategorie zastaveni. Katego-
rie se vztahuje k typu architektury, pouzivané jako zaklad pro ur&itou Urover vykonnosti.
Vyznamnou vlastnosti architektury kategorie 3 je, Ze jedina porucha nemdize vést ke ztraté
bezpecnostni funkce. Vice informaci viz IS0 13849-1.

Urovei vykonu Pomoci Urovné vykonu (PL) se uréuje schopnost bezpe&nostnich souéasti fi-
dicich systém( provadét bezpecnostni funkce za predvidatelnych podminek. PLd je druha
nejvyssi klasifikace spolehlivosti, coz znamenag, ze bezpecnostni funkce je velmi spolehliva.
Vice informaci viz IS0 13849-1.

Diagnostické pokryti (DC) je méfitkem Gcinnosti diagnostiky realizované za tGcelem vyhodno-
ceni Urovné vykonu. Vice informaci viz IS0 13849-1.

MTTFd Stfedni doba do zavazné poruchy (MTTFd) je hodnota ziskana na zakladé vypoctl a
testl pouzivanych k vyhodnoceni Grovné vykonu. Vice informaci viz IS0 13849-1.

Osoba provadéjici instalaci Osoba provadéjiciinstalaci navrhuje kone¢nou instalacirobota. Osoba
provadeéjici instalaci nese odpovédnost za provedeni finalniho posouzeni rizik a musi zajis-
tit, aby koneénad instalace byla v souladu s mistnimi zakony a predpisy.

Posouzeni rizik Posouzeni rizik je celkovy proces identifikace veskerych rizik a také jejich ome-
zeni na pfislusnou uroven. Proces posouzeni rizik musi byt zdokumentovan. Dalsi infor-
mace naleznete v normé IS0 12100.

Vyuziti robota ke spolupraci Termin spoluprdce se vztahuje na spolupraci mezi obsluhou a ro-
botem v aplikaci robota. Pfesné definice a popisy viz normy ISO 10218-1 a ISO 10218-2.

Bezpecnostni konfigurace Bezpecnostni funkce a rozhrani jsou konfigurovatelné pomoci para-
metrd bezpecnostni konfigurace. Ty jsou definovany pomocirozhrani softwaru, viz éast II.
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Rejstrik

Symbols
(Nastavit) ........ccoviiiiiiiiiii . 1I-50
Freedrive ... 11-71
Poloha nastroje ................. ... 11-23
A
AULO oo 11-33
Automaticky ... 11-90
Automaticky pohyb ......... ... 11-33
Automatickyrezim .................... ... 1I-11
B
Bezpecnostni funkce .................. -11,1-12
Bezpecnostni konfigurace ...... 1-15-11-17, 1I-20
bezpecnostni konfigurace ................... I-8
Bezpecnostni kontrolni soucet ............ -17
Bezpecnostni nastaveni ............ 11-15, 1I-102
bezpecCnostninastaveni ..................... I-3
BezpecCnostnipokyny ...................... I-45
Bezpecnostniroviny ................. 1I-21, 11-87
Bezpecnostni vstupy/vystupy I-11, I-14, 1-28, 1-30
bezpecnostni vstupy/vystupy .............. I-30
BOod ..o 11-63
Bod trasy ...... 11-39, 1I-40, 11-43, 11-44, 11-48, 11-58
Bodytrasy ...........oooiiiiiiiii 11-65
bodytrasy ... 11-42
Brzdnd vzdalenost ........................ 1I-18
BEzZny ... 11-21
BéznyaOmezeny ............ccoevvninn.. 11-21
BéZnyrezim .................... 1I-19, 11-26, 11-39
C
Cestaksouboru ........................... 11-97
D
DOMU .o 11-90
DrZak ...oovie 1-25
Dalkové ovladani ................... 1I-75, 1I-103
E
Editorvyrazli ...l 1-56
Elbow ... 1I-7

Ethernet ............. ... ... 1-25, 11-82
EtherNet/IP ..................... I-25, 11-72, 11-86
F
Freedrive . 1-17,11-11, 11-23, 1I-64, 1172, 11-78, 11-90,

1191
H
Hodiny ... 1I-5
Hybnost .............. 1118
|
Informace ... 1I-101
Inicializovat ................. ... .. ..... 11-4, 11-8
Instalace ................... 11-3, 1I-74, 11-97, 11-98
instalani proménné ...................... 1I-74
J
Jednoduchy ...l 11-63
K
Komunikacni rozhrani nastroje ............ 1I-76
Konfigurovat instalacirobota ............... 1I-5
Konfigurovatelné vstupy/vystupy ........... 1-28
Kontrolnisoudet ................cooiiiiat. 1I-4
KroK ..o 1I-5
L
Loket ..o I-53
M
Manualnirezim ............ ... ... 11-11
Mezni hodnoty kloubu ..................... 11-20
Mezni hodnoty robota ..................... 11-17
Mimo Omezenyrezim ..................... 11-28
Mini Displayport ..................oooiill I-25
MODBUS ....... I-25, 11-73, 11-82, 11-84, 11-85, 11-94
Montaznidrzak ............... ...l ix
N
Nabidka moznosti .......................... 1I-4
Nabidka prvkd ................. ... 1-63
Naprogramovatrobota ..................... 11-5
Nastaveni .......................... 1191, 1I-101
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NOMMA .ttt I-67, 1-69
Normalni & Omezena mezni hodnota sméru

Nastroje .........oooviiiiiiiin.. II-26
Normalni mezni hodnota sméru nastroje .. 1I-26
Normalnirovina ........................... [I-23
Nouzové zastaveni systému ......... 11-27, 11-28
NOVY... oottt 1I-4, 11-97
Nastroj .......coovvvviiiiinin... 11-23, 1I-78

(o)
Obrazovka ...........cccooiiiiiiiiiiiiint, -3
Odstranit ..., [-21
Omezend mezni hodnota sméru néstroje .. II-26
OMEZENY ...t 11-21
Omezeny rezim ...... 1-16, 1I-19, 1I-24, 1I-26-11-28
Omezitloket ...l 11-22
osoba provadéjiciinstalaci .................. I-8
Oteviit... ..oovviiii i 1I-4, 11-97
Ovladaci jednotka ..I-23, I-25, I-28, I-36, I-37, 1I-8,
11-95
ovladacijednotka ........ ix, -38, 1-67, 11-74, 11-93
P

Paletova sekvence ........................ [I-58
Parametry pfechodu ....................... [I-45
PodokonCeni ......................L. [I-58
Pohyb ....1I-11, 1I-40, II-42, 11-50, 11-58, 1I-63, II-78
Pohyb nastroje ............. ...l 11-87
Pohybrobota ............................L [1-28
Pohybd ... 11-41, 11-78
PohybL ... 11-41, 11-78
PohybP ...... ...l 11-41, 1-78
Poloha ... II-24
Poloha nastroje ...................cooo.t II-24
Polomeér ... ... I-24

PolyScope . ix, I-17,1I-3, 1I-7, 11-9, 11-28, 11-31, 1I-53,
[I-55, 11-65, 11-67, 11-82, 11-86, 1I-101,

1I-103
Polyscope .......cooiiiii II-76
posouzenirizik ................... x, I-3, -8, I-10
posouzenirizika ............. ... . I-15
Posun ... -4
Posuvnik Rychlost ......................... [-11
Posuvnik rychlosti .......................... -5
Program .............. I1I-3, 11-31, 11-64, 11-97, 11-98
programovém stromu ..................... [1-35
Programovy strom ........................ [1-36
programovy uzel .......................... II-35
Proménné ........................L. 11-31, 1I-40
Proménny bodtrasy ....................... 1I-42
Proménny prvek .................ooiiiall [-42

prostorkloubu ....................... ... [-41
Protokol ..o 1I-4
Prvek ...t 11-73, 1177, 11-88
Pfechod ... 1I-44
Pfed zahdjenim .................. ... ... [I-58
Prfednastavené tovarni hodnoty ............ -18
Prehrdt ...l II-5, 11-32
Pfejmenovat ....................illl [1-21
Pfenosny ovladacipanel ................... I-36
Pfenosny ovladaci terminal ................ 1-23
prenosny ovladaciterminal ................ II-64
Pfenosny Ovladaci Terminal/panel ......... I-23
Piikaz ... 11-37
Pfipad prepinaée .......................... [I-56
Pfirucku pro skriptovani ...................... Xi
R
Rameno ....... ...l I-53
Rameno robota ... I-25, 1I-7, 1I-8, II-63, 11-87, 11-95
ramenorobota ............ 1-67, 11-60-11-62, II-74
Relativnibod trasy ........................ [I-42
Reset bezpecného zastaveni .............. 11-27
Rezimobnovy ........................ -17,11-19
Rezimsily ... 1-62
rezim: lkona Automaticky ................... -4
rezim: lkona Manudlni ...................... -4
Rezimy ... ..o I-16
FeZIMU ..o 11-21
Robot ............coiiil, 11-23, 11-87, 11-88
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