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Gratulerer med kjgpet av din nye Universal Robots e-Series robot, UR3e.

Roboten kan programmeres til & bevege et verktgy, og kommunisere med andre maskiner ved
hjelp av elektriske signaler. Det er en arm bestaende av ekstruderte aluminiumsrgr og ledd. Ved
hjelp av vart patenterte programmeringsgrensesnitt, PolyScope, er det enkelt & programmere
roboten til 4 flytte verktgyet langs en @nsket bane.

Med seks ledd og et bredt fleksibilitetsomrade, er Universal Robots e-Series assisterende robot-
armer designet for a etterligne bevegelsesomradet til en menneskelig arm. Ved hjelp av vart pa-
tenterte programmeringsgrensesnitt, PolyScope, er det enkelt & programmere roboten til 4 flytte
verktgy og kommunisere med andre maskiner ved hjelp av elektriske signaler. Figur 1 illustrerer
hovedkomponentene i robotarmen og kan brukes som referanse gjennom hele handboken.

Hva inneholder kassene

Nar du bestiller en komplett robot, far du to kasser. En inneholder robotarmen, og den andre
inneholder:

+ Kontrollboks med handkontroll

+ Monteringsbrakett for kontrollboksen

+ Monteringsbrakett for handkontrollen

- Nogkkel for & apne kontrollboksen

+ Strgmkabel som er kompatibel med din region

+ Denne handboken

Versjon 5.1.0 ix UR3e
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Figur 1: Leddene, sokkelen og verktgyflensen til robotarmen.

Viktige sikkerhetsanvisninger

Roboten er en delvis ferdigstilt maskin (se 8.4) og som sddan kreves det en risikovurdering
for hver installasjon av roboten. Du ma fglge alle sikkerhetinstruksjonene i kapittel 1.

Slik leser du denne handboken

Denne handboken inneholder instruksjoner for installering og programmering av roboten. Ma-
nualen er delt inn i to deler:

Maskinvareinstallasjonshandbok: Den mekaniske og elektriske installasjonen av roboten.
Brukerveiledning til PolyScope: Programmering av roboten.
Denne handboken er ment for robotintegratoren som er forventet a ha et grunnleggende niva av

mekanisk og elektrisk oppleering, i tillegg til & veere kjent med grunnleggende programmerings-
konsepter.

Hvor finner man mer informasjon

Hjemmesiden for support (http://www.universal-robots.com/support) inneholder fglgende:

+ Andre sprakversjoner av denne handboken
+ Brukerveiledning til PolyScope
+ Servicehandboken med instruksjoner for feilsgking, vedlikehold og reparasjon av roboten

- Skripthandboken for avanserte brukere

UR3e X Versjon 5.1.0
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Hvor finner man mer informasjon UNIVERSAL ROBOTS

URCaps

URCaps nettstedet (http://www.universal-robots.com/plus/) er et online utstillingsvindu som
tilbyr banebrytende produkter for tilpasning av din UR robotapplikasjon. Du finner alt du trenger
pa ett sted - fra ende-effektorer og tilbehgr til kameraer og programvare. Alle produktene er tes-
tet og godkjent for a integreres med UR-roboter, og sikrer enkelt oppsett, palitelig drift, en smi-
dig brukeropplevelse og enkel programmering. Du kan ogsa bruke nettstedet til & bli med i UR+
Developer Programmet for a fa tilgang til var nye programvareplattform, som lar deg designe
mer brukervennlige produkter for UR-roboter.

Versjon 5.1.0 Xi UR3e
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Del |

Maskinvareinstallasjonshandbok






1.1

Innledning

Dette kapittelet inneholder viktig informasjon om sikkerhet, som ma bli lest og forstatt av inte-
grerer av Universal Robots e-Series -roboter fgr roboten slas pa for fgrste gang.

| dette kapittelet er de fgrste underavsnittene generelle. De senere underavsnittene inneholder
spesifikke tekniske data som er relevante for a aktivere oppsett og programmering av roboten.
Kapittel 2 beskriver og definerer sikkerhetsrelaterte funksjoner som er seerlig relevante for
samkjgrende applikasjoner.

Instruksjoner og veiledning gitt i kapittel 2 savel somiavsnitt 1.7 er seerlig viktige.

Det er viktig & observere og fglge alle monteringsanvisningene og veiledningene som gis i andre
kapitler og deler av denne handboken.

Spesiell oppmerksomhet skal vies til tekst knyttet til advarselssymboler.

MERK:

Universal Robots fraskriver seg alt ansvar dersom roboten (arm-
kontrollboksen og/eller handkontrollen) er skadet, endret eller pa
noen mate modifisert. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig
for eventuelle skader forarsaket av roboten eller annet utstyr pa
grunn av programmeringsfeil eller feil pa roboten.

1.2

Gyldighet og ansvar

Informasjonen i denne brukerhandboken dekker ikke hvordan en designer, installerer og drifter
et komplett robotprogram, og dekker heller ikke alt periferiutstyr som kan pavirke sikkerheten av
hele systemet. Det komplette systemet skal vaere konstruert og installert i samsvar med sikker-
hetskrav fastsatt i standarder og forskrifter i landet hvor roboten er installert.

Integratorene av UR-robotene er ansvarlig for at de gjeldende sikkerhetslovene og reglene i det
aktuelle landet er observert og at eventuelle vesentlige farer i det komplette bruksomradet til
roboten er eliminert. Dette inkluderer, men er ikke begrenset til:

- A utfgre en risikovurdering for hele robotsystemet

+ Grensesnitt andre maskiner og ekstra sikkerhetsinnretninger dersom definert av risikovur-
deringen

+ Sette opp de riktige sikkerhetsinnstillingene i programvaren

+ Sikre at brukeren ikke vil endre noen av sikkerhetstiltakene

+ Valider at det totale robotsystemet er konstruert og installert pa riktig mate
+ Spesifiser instruksjoner for bruk

+ Merk robotinstallasjonen med relevante skilt og kontaktinformasjon til integrator

Samle all dokumentasjon i en teknisk fil - inkludert risikovurderingen og denne manualen

Versjon 5.1.0 -3 UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS 1.4 Varselssymboler i denne manualen

1.3 Ansvarsbegrensning

Sikkerhetsinformasjonen som gis i denne handboken ma ikke tolkes som en garanti fra UR om at
industrimanipulatoren ikke vil fgre til personskade eller skade, selv om alle sikkerhetsinstrukser
folges.

1.4 Varselssymboler i denne manualen

Symbolene nedenfor definerer bildetekstene med angivelse av farenivaer som brukes i denne
handboken. De samme fareskiltene brukes pa produktet.

FARE:
Dette indikerer en overhengende farlig elektrisk situasjon som, hvis
den ikke unngas, kan fgre til dedsfall eller alvorlig personskade.

FARE:
Dette indikerer en overhengende farlig situasjon som, hvis den ikke
unngas, kan fgre til dgdsfall eller alvorlig personskade.

ADVARSEL:
Dette indikerer en potensielt farlig elektrisk situasjon som, hvis den
ikke unngas, kan fgre til personskader eller store skader pa utstyret.

ADVARSEL:
Dette indikerer en potensielt farlig situasjon som, hvis den ikke unn-
gas, kan fgre til personskader eller store skader pa utstyret.

ADVARSEL:
Dette indikerer en potensielt farlig varm overflate som, ved berg-
ring, kan fgre til personskade.

FORSIKTIG:
Dette indikerer en situasjon som, hvis den ikke unngas, kan fgre til
skade pa utstyret.

UR3e I-4 Versjon 5.1.0



1.5 Generelle advarsler og forsiktighetsregler UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Generelle advarsler og forsiktighetsregler

Denne delen inneholder noen generelle advarsler og merknader som kan bli repetert eller forklart
i forskjellige deler av denne brukerhdndboken. Andre advarsler og forsiktighetsregler er til stede
gjennom denne handboken.

FARE:
Sorg for & installere roboten og alt elektrisk utstyr i henhold til spe-
sifikasjonene og advarslene som finnes i kapitlene 4 0g 5.

Versjon 5.1.0 I-5 UR3e
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ADVARSEL:

1. Serg for at robotarmen og verktgyet/endeeffektor er godt fes-
tet pa plass.

2. Serg for at robotarmen har god plass til 4 operere fritt.

3. Sgrg for at sikkerhetstiltak og/eller parametre for robotkonfi-
gurasjoner har blitt satt opp for & beskytte bade programme-
rere, operatgrer og forbipasserende, som definert i risikovur-
deringen.

4. lkke bruk lgse kleer eller smykker nar du jobber med roboten.
Pass pa at langt har er knyttet opp nar du arbeider med robo-
ten.

5. Aldri bruk roboten hvis den er skadet, for eksempel hvis ledd-
kappene er lgse, gdelagte eller fjernet.

6. Hvis programvaren gir en feil, aktiver umiddelbart ngdstopp,
skriv ned forholdene som fgrte til feilen, finn tilsvarende feil-
koder pa logg-skjermen, og ta kontakt med leverandgren.

7. lkke koble noe sikkerhetsutstyr til standard 1/0. Bruk sikker-
hetsrelatert 1/0 kun.

8. Serg for a bruke riktig installasjonsinnstillinger (f.eks. robo-
tens monteringsvinkel, masse i TCP, TCP-forskyvning, sikker-
hetskonfigurasjon). Lagre og laste installasjonsfilen sammen
med programmet.

9. Freedrive-funksjonen skal bare brukes i installasjoner der ri-
sikovurderingen tillater det.

10. Verktgy og hindringer skal ikke ha skarpe kanter eller klem-
punkter.

11. Serg for & varsle folk om & holde hodene og ansiktene sine
utenfor rekkevidden av en robot i drift eller en robot som skal
til & starte.

12. Veer oppmerksom pa robotbevegelser nar du bruker handkon-
trollen.

13. Hvis det er bestemt av risikovurderingen, ikke ga inn i sikker-
hetsomradet til roboten eller rgr roboten nar systemet er i drift.
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13. Kombinering av forskjellige maskiner kan gke farene eller ska-
pe nye farer. Alltid foreta en samlet risikovurdering for hele in-
stallasjonen. Avhengig av den vurderte risikoen kan ulike niva-
er av funksjonell sikkerhet gjelde; nar ulike sikkerhets- og ngd-
stoppnivaer kreves, ma du alltid velge det hgyeste ytelsesni-
vaet. Alltid les og forstd handbgkene for alt utstyr som brukes
i installasjonen.

14. Utfer aldri endringer pa roboten. En endring kan skape farer
som er uforutsett av integratoren. All autorisert remontering
skal gjeres i henhold til den nyeste versjonen av alle relevante
servicemanualer.

15. Hvis roboten er kjgpt med en ekstra modul (f.eks. euromap67-
grensesnitt) finn den modulen i den aktuelle handboken.

16. Sgrg for at brukerne av roboten er informert om hvor ngd-
stoppknappen(e) er plassert, og instrueres til & aktivere ngd-
stoppet i ngdstilfeller eller unormale situasjoner.

ADVARSEL:

1. Roboten og dens kontrollboks genererer varme under drift.
Ikke handter eller ta borti roboten under drift eller like etter
drift, ettersom langvarig kontakt kan forarsake ubehag. Du
kan sjekke temperaturen pa loggskjermen fgr du handterer el-
ler bergrer roboten, eller du kan avkjgle roboten ved a sla den
av og vente en time.

2. Stikk aldri fingrene bak det interne dekselet pa styreenheten.

FORSIKTIG:

1. Nar roboten er kombinert eller arbeider med maskiner som er
i stand til & skade roboten, er det sterkt anbefalt & teste alle
funksjonene og robotprogrammet separat.

2. Ikke utsett roboten for permanente magnetfelt. Veldig sterke
magnetfelt kan gdelegge roboten.

1.6 Tiltenkt bruk

UR-roboter er industrielle og ment for handtering av verktgy/endeeffektorer, eller for behandling
eller overfgring avkomponenter eller produkter. For detaljer om de miljgmessige forholdene som
roboten skal operere under, se vedlegg B ogD.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Risikovurdering

UR-roboter er utstyrt med spesielle sikkerhetsrelaterte funksjoner, som er bevisst konstruert for
a muliggjgre samarbeidende operasjon, hvor robotsystemet opererer uten gjerder og/eller sam-
men med et menneske.

Samarbeidende operasjon er kun beregnet for ikke-skadelige applikasjoner, der den fullstendi-
ge applikasjonen, inkludert verktgy/endeeffektor, arbeidsdel, hindringer og andre maskiner, ikke
utgjer noen betydelige farer i henhold til risikovurderingen av den spesifikke applikasjonen.

Enhver bruk eller bruksomrade som avviker fra tiltenkt bruk anses a vaere ulovlig misbruk. Dette
inkluderer, men er ikke begrenset til:

+ Bruk i potensielt eksplosive miljger

+ Bruk i medisinske og livskritiske applikasjoner

* Bruk fgr du utfgrer en risikovurdering

+ Bruk utenfor angitte spesifikasjoner

+ Bruk som et hjelpemiddel for klatring

« Drift utenfor de tillatte driftsparametrene

1.7

Risikovurdering

En av de viktigste tingene en integrator ma gjgre, er a utfgre en risikovurdering. | mange land er
dette et lovlig krav. Roboten selv er en delvis komplett maskin siden sikkerheten til robotinstal-
lasjonen avhenger av hvordan roboten integreres (Eg. verktgy/endeeffektor, hindringer og andre
maskiner).

Det anbefales at integratoren bruker ISO 12100 og ISO 10218-2 ved a foreta risikovurderingen.
I tillegg kan ansvarlig for integrering velge & bruke Tekniske spesifikasjoner ISO/TS 15066 som
supplerende veiledning.

Risikovurderingen som integrerer utfgrer skal ta for seg alle arbeidsoppgaver som kan oppst3 i
Igpet av levetiden til robotapplikasjonen, inkludert, men ikke begrenset til:

+ Opplaering av robotapplikasjonen under oppsett og utvikling av robotinstallasjonen
+ Feilsgking og vedlikehold

+ Normal drift av robotinstallasjonen

En risikovurdering ma utfgres f@r robotarmen slas pa for fgrste gang. En del av risikovurderingen
utfgrt av integrerer er a identifisere de riktige sikkerhetskonfigurasjons-innstillingene, i tillegg til
behovet for ekstra ngdstopp-knapper og/eller andre sikkerhetstiltak som trengs for den spesi-
fikke robotapplikasjonen.

Identifikasjon av riktige sikkerhetskonfigurasjons-innstillinger er en spesielt viktig del av & utvikle
samkjgrende robotapplikasjoner. Se kapittel 2 o0gdel II for detaljertinformasjon.

Noen sikkerhetsrelaterte funksjoner er spesielt designet for samkjgrende robotapplikasjoner.
Disse funksjonene kan konfigureres gjennom sikkerhetsinnstillingene, og er saerlig relevant nar
man takler spesifik risiko ved risikovurderingen utfgrt av integrerer:

- Begrensning av kraft og effekt: Brukt for & redusere klemmekraft og trykk anvendt av ro-
boten i bevegelsesretningen i tilfelle kollisjoner mellom robot og operatgr.
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- Begrensning av bevegelsesmengde: Brukt for & redusere hgy overfgrbar energi og kolli-
sjonkraft om kollisjon skulle oppstd mellom operatgr og robot, ved & senke hastigheten til
roboten.

+ Begrensninger for ledd, albue og verktgy-/endeeffektor-posisjon: Spesielt brukt for a re-
dusere risiko i forhold til spesielle kroppsdeler. F.eks. for 4 unnga bevegelse mot hode og
nakke.

- Begrensninger for verktgy/endeeffektor-orientering: Spesielt brukt for a redusere risiko i
forhold til spesielle omrader og funksjoner pa verktgy/endeeffektor og arbeids-del. F.eks.
for & unnga at skarpe kanter stikker ut mot operatgren.

- Begrensning av fart: Spesielt brukt for a sikre lav hastighet pa robotarmen.
Integrerer ma hindre at uautoriserte personer far tilgang til sikkerhetsinnstillingene ved a bruke
passordbeskyttelse.
En samarbeidende robotapplikasjonsrisikovurdering for kontakter som er forsettlige og/eller pa
grunn av rimelig forutsigbar misbruk, er pakrevd og ma adressere:

+ Alvorlighetsgrad for individuelle potensielle kollisjoner

+ Sannsynlighetsgrad for at individuelle kollisjoner kan forekomme

+ Mulighet for a unnga individuelle potensielle kollisjoner
Hvis roboten er installert i en ikke-samkjgrende robotapplikasjon hvor farer ikke lett kan elimi-
neres og risiko ikke kan bli tilstrekkelig redusert ved bruk av de innebygde, sikkerhetsrelaterte
funksjonene (f.eks. ved bruk av et farlig verktgy/endeeffektor), sa ma risikovurderingen utfgrt av

integrerer konkludere med behovet for ekstra sikkerhetstiltak (f.eks. en aktiveringsenhet for &
beskytte operatgr under oppsett og programmering).

Universal Robots identifiserer de potensielle alvorlige farene som er listet opp som farer som
ma vurderes av integratoren.
Merk: Andre betydelige farer kan oppsta i en spesifikk robotinstallasjon.

1. Kutt i huden fra skarpe kanter og skarpe punkter pa verktgy/endeeffektor eller verktgy-
/endeeffektor-tilkobling.

Kutt i huden fra skarpe kanter og skarpe punkter pa gjenstander i neerheten av robotbanen.
Skader grunnet kontakt med roboten.
Forstuing eller beinbrudd pa grunn av stgt mellom en tung nyttelast og en hard overflate.

Konsekvenser fra Igse bolter som holder robotarm eller verktgy/eneeffektor.

o g M w BN

Elementer som faller ut av verktgyet/endeeffektor, f.eks. pa grunn av et darlig grep eller
strgmbrudd.

~

Feil pa grunn av forskjellige ngdstoppknapper for forskjellige maskiner.

8. Feil pa grunn av uautoriserte endringer til sikkerhetskonfigurasjonenes parametre.

Informasjon om stopptider og stoppavstander kan finnes i kapittel 2 0gvedlegg A.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.10 Bevegelse uten motorstrgm

1.8

Vurdering for bruk

Folgende tester ma utfgres fgr du bruker roboten for fgrste gang, eller etter at eventuelle end-
ringer er gjort. Kontroller at alle sikkerhetsinnganger og -utganger er hensiktsmessig og riktig
tilkoblet. Test at alle tilkoblede sikkerhetsinnganger og -utganger, inkludert enheter som er fel-
les for flere maskiner eller roboter, fungerer. Som sadan ma du:

+ Teste at ngdstoppknappene og inngang stopper roboten og kobler inn bremserne.

+ Test at beskyttelsesinngangen stopper robotbevegelsen. Hvis sikkerhetstilpasning er kon-
figurert, ma du kontrollere at den ma aktiveres fgr bevegelsen kan gjenopptas.

« Undersgk initialiseringsskjermbildet for & teste at redusert modus kan bytte sikkerhetsmo-
dus til redusert modus.

« Teste at driftsmodus bytter driftsmodus, se ikon gverst til hgyre pa brukergrensesnittet.

- Teste at treposisjonsaktiveringsenheten ma trykkes for a aktivere bevegelse i manuell mo-
dus og at roboten er under redusert hastighetsregulering.

- Teste at systemngdstopp-utganger faktisk er i stand til & bringe hele systemet i en sikker
tilstand.

+ Teste at systemet som er koblet til roboten beveger seg-utgang, robot stopper ikke-utgang,
redusert modus-utgang eller ikke-redusert modus-utgang, faktisk kan registrere utgangs-
endringene

1.9

Neadstopp
Aktiver ngdstopp-trykknappen til 8 umiddelbart stoppe alle robotbevegelser.

Merk: | henhold til IEC 60204-1 og ISO 13850 er ngdanordninger ikke beskyttende. De er beskyt-
tende ekstratiltak og ikke ment a forhindre skade.

Risikovurderingen av robot-applikasjonen skal fastsla om flere ngdstoppknapper er ngdvendig.
Nodstoppknappene ma samsvare med IEC 60947-5-5 (se avsnitt 5.4.2).

1.10

Bevegelse uten motorstrom

| det usannsynlige tilfelle av en ngdsituasjon, kan du bruke tvunget tilbake-kjgring hvor du ma
flytte robotledd, men robotkraft er enten umulig eller ugnsket.

For & utfgre tvunget tilbake-kjoring ma du dytte eller trekke, det er tungt & bevege leddet pa ro-
botarmen. Hver leddbrems har en friksjonskobling som muliggjgr bevegelse ved dreiemoment
med hgy kraft.

ADVARSEL:

« A flytte robotarmen manuelt er kun ment for ngdssituasjoner,
og kan skade robotleddene.
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I-10 Versjon 5.1.0



2 Sikkerhetsrelaterte funksjoner og grensesnitt

2.1 Innledning

Universal Robots e-Series-roboter er utstyrt med en rekke innebygde sikkerhetsfunksjoner samt
sikkerhets-1/0, digitale og analoge kontrollsignaler til eller fra det elektriske grensesnittet for
a koble til andre maskiner og ekstra beskyttende enheter. Hver sikkerhetsfunksjon og 1/0 er
konstruert i henhold til EN 1ISO13849-1:2008 (se kapittel 8 for sertifiseringer) med
ytelsesniva d (PLd) som bruker kategori 3 arkitektur.

Se kapittel 13idel II for konfigurasjon av sikkerhetsfunksjonene, inntak og uttak i bruker-
grensesnittet. Se kapittel 5 for a se hvordan du kobler sikkerhetsenheter til 1/0.

MERK:

1. Bruken og konfigurasjonen av sikkerhetsfunksjoner og
grensesnitt ma felge risikovurderingsprosedyrene for hver
robotapplikasjon. (se kapittel 1 avsnitt 1.7)

2. Hvisroboten oppdager en feil i sikkerhetssystemet (f.eks. hvis
en av kablene i ngdstoppkretsen er kuttet, eller en sikkerhets-
grense er brutt), igangsettes en kategori 0-stopp.

3. Stoppetiden bgr bli tatt med som en del av applikasjonsrisiko-
vurderingen

FARE:

1. Bruk av parametre for sikkerhetskonfigurasjoner som ikke
samsvarer med de som er bestemt i risikovurderingen, kan re-
sultere i fare som ikke er lett & eliminere eller risiko som ikke
blir tilstrekkelig redusert

2. Sgrg for at verktgy og gripere er koblet pa riktig mate, sa det
ikke oppstar noen farer ved strgmbrudd

3. Veer forsiktig ved bruk av 12 V, da en feil fra programmereren
kan fgre til at spenningen endres til 24 V, som kan skade ut-
styret eller fgre til brann

4. Endeeffektoren er ikke beskyttet av UR-sikkerhetssystemet.
Funksjonen til endeeffektoren og/eller tilkoblingskabelen
overvakes ikke
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Sikkerhetsfunksjoner

2.2

Stoppkategorier

Avhengig av omstendighetene kan roboten initiere tre typer stoppkategorier definert i henhold
til IEC 60204-1). Disse kategoriene er definert i den fglgende tabellen.

Stoppkategori Beskrivelse

0 Stopp roboten ved umiddelbar fjerning av strgm.

1 Stopp roboten pa en ordnet, kontrollert mate. Strammen
fjernes fra roboten nar den stoppes.

2 *Stopp roboten med strgm som er tilgjengelig for stasjone-
ne, samtidig som banen holdes. Drivkraften opprettholdes
etter at roboten er stoppet.

Merk: *Universal Robots robots kategori 2-stopp er beskrevet som SS1 eller som SS2-type stopp
i henhold til IEC 61800-5-2.

2.3

Sikkerhetsfunksjoner

Universal Robots robotsikkerhetsfunksjoner, som listet opp i tabellen nedenfor, er i roboten, men
er ment til & kontrollere robotsystemet, f.eks. roboten med dens tilfestede verktgy/endeeffektor.
Robotsikkerhetsfunksjonene brukes til 4 redusere robotsystemrisikoen bestemt av risikovurde-
ringen. Posisjoner og hastigheter er i forhold til robotens base.

UR3e
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2.3 Sikkerhetsfunksjoner

UNIVERSAL ROBOTS

Sikkerhetsfunksjon

Beskrivelse

Leddposisjonsgrense Setter gvre og nedre grenser for de tillatte leddposisjone-

ne.

Leddfartsbegrensning Setter en gvre grense for leddhastighet.

Sikkerhetsplaner

Verktgyorientering
Fartsbegrensning

Styrkebegrensning

Begrensning av
bevegelsesmengde
Strgmbegrensning

Definerer planer, i rommet, som begrenser robot-
posisjon. Sikkerhetsplaner begrenser enten verk-
toyet/endeeffektoren alene, eller bade verktgy-
et/endeeffektoren og albuen.

Definerer tillatte grenseverdier for verktgyet.

Begrenser maksimal robothastighet. Hastigheten er be-
grenset ved albuen, ved verktgy-/endeeffektorflensen,
og i midten av de brukerdefinerte verktgy-
/endeeffektorposisjonene.

Begrenser maksimal kraft som utgves av robotverk-
tgyet/endeffektoren og albuen i klemningssituasjoner.
Kraften er begrenset ved verktgy-/endeeffektoren, al-
bueflensen og i midten av de brukerdefinerte verktgy-
/endeeffektorposisjonene.

Begrenser maksimal moment pa roboten.

Begrenser mekanisk arbeid utfgrt av roboten.

Stoppetidbegrensning Begrenser maksimal tid roboten bruker pa a stoppe etter

Stoppe-

at en beskyttende stopp er startet.
Begrenser maksimal avstand roboten kan tilbakelegge

avstandsbegrensning etter at en beskyttende stopp er startet.

Roboten har ogsa fglgende sikkerhetsinnganger:

Sikkerhets-inngang

Beskrivelse

Ngdstoppknapp

Robotngdstopp

Systemngdstopp
Vernestopp
Beskyttende
tilbakestilling
Redusert modus

3-posisjon aktiverer
enhet

Operasjonsmodus

Utfgrer en kategori 1-stopp, som informerer andre maski-
ner som bruker systemngdstopp-utgangen, hvis denne ut-
gangen er definert.

Utfgrer en kategori 1-stopp via kontrollboksinngangen,
som informerer andre maskiner som bruker systemngd-
stopp-utgangen, hvis denne utgangen er definert.

Utfgrer kun kategori 1-stopp.

Utfgrer kategori 2-stopp.

Kommer tilbake fra vernestopp-tilstanden, nar det oppstar
en kant pa den beskyttende tilbakestillings-inngangen.
Omstiller sikkerhetssystemene til & bruke grenser for redu-
sert modus.

Starter en vernestopp nar aktiveringsenheten er kompri-
mert eller helt utlgst. Nar dette skjer, er innstillingene for
aktivering av enheten hgye.

Modus for skift nar det er ngdvendig. MERK: Ngdvendig
nar en 3-stillings aktiveringsenhet er i bruk.

Versjon 5.1.0

I-13

UR3e

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Sikkerhetsfunksjon

For samspill med andre maskiner er roboten utstyrt med fglgende sikkerhetsutganger:

Sikkerhetsutganger Beskrivelse

Systemngdstopp Mens dette signalet er aktivt, er robotens ngdstopp-tilfgrsel
aktiv, eller det trykkes pa ngdstoppknappen.
Roboten beveges Mens signalet er aktivt, beveges ingen enkelte ledd av ro-

boten mer enn 0,1 rad.
Robot stopper ikke  Inaktiv nar roboten har stoppet eller er i ferd med a stop-
pe pa grunn av et ngdstopp eller vernestans. Ellers vil den

veere aktiv.
Redusert modus Aktiv nar sikkerhetssystemet er i redusert modus.
Ikke redusert Aktiv nar systemet er i redusert modus.

modus

Alle sikkerhets-I/0 er tokanals, som betyr at de er sikre nar signalet er lavt (dvs. ngdstoppet er
aktivt nar signalet er lavt).

2.4 Sikkerhetsfunksjon
Sikkerhetssystemet virker ved & overvake om noen av sikkerhetsgrensene brytes eller hvis det
startes et ngdstopp eller beskyttelsesstopp.
Reaksjonstiden til sikkerhetssystemet er:
Utlgser Reaksjon
Ngdstopp Stoppkategori 1.
Vernestopp Stoppkategori 2.
Brudd pa Stoppkategori 0.
grenseverdi
Feilpavisning Stoppkategori 0.
Nar applikasjonsrisikovurderingen utfgres, er det ngdvendig a ta hensyn til bevegelsen av robo-
ten etter at et stopp er startet. For 4 lette denne prosessen, kan sikkerhetsfunksjonene stoppe-
tidbegrensning og stoppe-avstandsbegrensning brukes. Disse sikkerhetsfunksjonene reduserer
hastigheten pa robotbevegelsen dynamisk, slik at den alltid kan stoppes innenfor grensene. Det
erviktig @8 merke seg at leddposisjonsgrensene, sikkerhetsplanene og verktgyets/endeeffektorens
orienteringsgrenser tar hensyn til forventet stoppavstand, dvs. robotbevegelsen vil senkes far
grensen er nadd.
Den funksjonelle sikkerheten kan oppsummeres som:
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Sikkerhetsfunksjon Toleranse Ytelsesniva Kategori
Ngdstopp - d 3
Vernestopp - d 3
Leddposisjonsgrense 5° d 3
Leddfartsbegrensning 1,15 d 3
Sikkerhetsplaner 40 mm d 3
Verktgyorientering 3° d 3
Fartsbegrensning 50 mmys d 3
Styrkebegrensning 25N d 3
Begrensning av 3kgm/s d 3
bevegelsesmengde

Strgmbegrensning 10W d 3
Stoppetidbegrensning 50 ms d 3
Stoppe- 40mm d 3

avstandsbegrensning

ADVARSEL:

Det finnes to unntak til kraftbegrensningsfunksjonen som er viktige
nar man designer en applikasjon (figur 2.1). Nar roboten strekker
seg ut, kan kneleddet gi store krefter i den radikale retningen (vekk
fra basen), ved lave hastigheter. Pa lignende mate kan den korte
hevearmen, nar verktgyet/endeeffektoren er naerme basen og be-
veger seg rundt basen, forarsake sterke krefter ved lave hastighe-
ter. Klemmeskader kan unngas ved a fjerne hindringer i disse om-
radene, ved a plassere roboten pa en annen mate, eller ved & bruke
en kombinasjon av sikkerhetsplan og leddgrenser for a fjerne faren
ved & hindre at roboten beveger seg inn i dette omréadet av arbeids-
plassen.

ADVARSEL:

Om roboten brukes i manuelle handopererte applikasjoner med
linesere bevegelser, ma hastighetsgrensen settes til maksimalt
250 mm/s for verktgyet/endeeffektoren og albuen, med mindre en ri-
sikovurdering viser at det er akseptabelt med en hgyere hastighet.
Dette vil forhindre raske bevegelser i robotens albue neer singulari-
teter.

2.5 Modi

Normal og Redusert modus Sikkerhetssystemet har to konfigurerbare modi: Normal og Redu-
sert. Sikkerhetsgrenser kan konfigureres fra hver av disse to modiene. Redusert modus er aktiv
nar robotverktgyet/-endeeffektoren er posisjonert i redusert modus ved siden av et trigger re-
dusert modus-plan eller nar det utlgses av en sikkerhetsinngang.

Bruk av et plan for a utlgse redusert modus: Nar roboten beveger seg fra redusert modus-siden
av utlgserplanet, tilbake til normalmodussiden, er det et omrade pa 20 mm rundt utlgserplanet
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UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Modi

200 mm

Figur 2.1: Som fglge av robotarmens fysiske egenskaper bgr spesielle omrader pa arbeidsplassen fa opp-
merksomhet angdende klemmefare. Et omrade (venstre) defineres for radiale bevegelser, nar handledd
1-leddet befinner seg minst 450 mm fra basen til roboten. Det andre omradet (hgyre) er innen 200 mm
fra basen til roboten nar den beveger seg tangentielt.

hvor bade normale og reduserte modusgrenser er tillatt. Det forhindrer sikkerhetsmodus fra a
blinke hvis roboten er rett ved grensen.

Bruk av en inngang for a utlgse redusert modus: Nar en inngang brukes (for & starte eller stoppe
redusert modus), kan opptil 500 ms forlenges fgr de nye modusgrensverdiene blir brukt. Dette
kan skje enten nar du bytter redusert modus til normal modus eller endrer normal modus til
redusert modus. Det tillater roboten a tilpasse f.eks. hastigheten til de nye sikkerhetsgrensene.

Gjenopprettingsmodus Nar en sikkerhetsgrense brytes, mé sikkerhetssystemet startes pa nytt.
Hvis systemet er utenfor en sikkerhetsgrense ved oppstart (f.eks. utenfor en leddposisjonsgren-
se), trer den spesielle modusen inn. | gjenopprettingsmodus, er det ikke mulig a kjgre program-
mer for roboten, men robotarmen kan flyttes tilbake manuelt inennfor grensene, enten ved a bru-
ke frikjgrings-modus eller ved & bruke flytte-kategorien i PolyScope (se del II Brukerveiledning
til PolyScope). Sikkerhetsgrensene til gjenopprettingsmodus er:

Sikkerhetsfunksjon  Grense
Leddfartsbegrensning 30 °/s
Fartsbegrensning 250 mmys
Styrkebegrensning 100N
Begrensning av 10 kgmys
bevegelsesmengde
Strgmbegrensning  80W

Sikkerhetssystemet utsteder et kategori 0-stopp hvis det vises et brudd pa disse grensene.
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UNIVERSAL ROBOTS

ADVARSEL:

Veer oppmerksom pa at grensene til leddposisjonen, sikkerhetspla-
net og verktgy-/endeeffektor-orienteringen er deaktivert i gjenopp-
rettingsmodus. Pass pa nar du flytter robotarmen tilbake innenfor
grensene.

Versjon 5.1.0
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3 Transport

Roboten og kontrollboksen leveres som et kalibrert sett pa pallen. lkke skill dem da dette ville
kreve omkalibrering.

Bare transporter roboten i originalemballasjen. Lagre emballasjen pa et tgrt sted hvis du vil flytte
roboten senere.

Loft begge rgrene til robotarmen samtidig nar du flytter den fra emballasjen til installasjonsste-
det. Hold roboten pa plass inntil alle festeskruene er skrudd fast pa undersiden av roboten.

Loft kontrollboksen med handtaket.

ADVARSEL:

1. Serg for ikke @ overbelaste rygg eller andre kroppsdeler nar
utstyret |gftes. Bruk egnet Igfteutstyr. Alle regionale og nasjo-
nale retningslinjer for Igfting skal fglges. Universal Robots kan
ikke holdes ansvarlig for eventuelle skader som skyldes trans-
port av utstyret.

2. Sgrg for & montere roboten i henhold til instruksjonene i
kapittel 4.
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4 Mekanisk grensesnitt

4.1 Innledning
Dette kapittelet beskriver grunnleggende om montering av delene av robotsystemet. Vaer opp-
merksom pa instruksene om elektrisk installasjon i kapittel 5.

4.2 Arbeidsomradet til roboten
Arbeidsomradet til UR3e roboten strekker seg 500 mm fra baseleddet. Det er viktig a ta hensyn
til det sylindriske volumet direkte over og under robotbasen nar man velger monteringssted for
roboten. A flytte verktgyet naer det sylindriske volumet bgr unngas fordi det fgrer til at leddene
beveger seg raskt selv nar verktgyet beveger seg sakte, som farer til at roboten jobber ineffektivt
og at gjennomfgring av risikovurderingen blir vanskelig.

Fremside Vippet
4.3 Montering

Robotarm Robotarmen er montert med fire bolter med 8,8 styrke, M6 og fire 6.6 mm monte-
ringshull pa basen. Boltene ma festes med 9 N m dreiemoment.

Bruk de to @5 medfglgende hullene med en pinne, for & plassere robotarmen ngyaktig. Merk: Du
kan kjgpe et ngyaktig basemotstykke som et tilbehgr. Figuren 4.1 viser hvor du skal bore hull og
montere skruene.

Monter roboten pa et solid underlag uten vibrasjoner som kan motsta minst ti ganger det fulle
dreiemomentet pa baseleddet og minst fem ganger vekten av robotarmen. Dersom roboten er
montert pa en linezer akse eller en plattform i bevegelse, er akselerasjonen av den bevegelige
monteringssokkelen meget lav. En hgy akselerasjon kan fgre til at roboten gjgr et sikkerhets-
stopp.
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Figur 4.1: Hull for montering av roboten. Bruk fire M6-bolter. Alle mal er i mm.

FARE:
Sorg for at robotarmen er riktig og forsvarlig boltet pa plass. Ustabil
montering kan fgre til ulykker.

FORSIKTIG:

Monter roboten i et miljg som er egnet for IP-klassifiseringen. Ro-
boten ma ikke betjenes i miljger som overstiger de som samsvarer
med IP-klassifiseringen av roboten (IP54), Teach-tillegget (IP54) og
kontrollboksen (IP44)

Verktgy Robotens verktgyflens har fire M6-gjengehull for a feste et verktgy til roboten. M6-
boltene ma strammes med 8 N m, styrkeklasse 8,8. For ngyaktig verktgyposisjonering, bruk en
pinne i det medfglgende hullet @6. Figur 4.2 viser dimensjoner og hullmgnstre til verktgyflensen.

UR3e
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Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

4x Q57 8
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41,70
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5040, SECTION A-A
®63h8

Figur 4.2: Verktgyutgangsflensem (ISO 9409-1-50-4-M6) er hvor verktgyet monteres pa tuppen av robo-
ten. Alle mal er i mm.

Det anbefales a bruke et radialt spaltet hull for pinnen for & unnga overbelastning, samtidig som
du holder ngyaktig stilling.

FARE:
1. Serg for at verktgyet er riktig og forsvarlig boltet pa plass.

2. Serg for at verktgyet er konstruert slik at det ikke kan oppsta
farlige situasjoner ved a slippe en del uventet.

Kontrollboks Kontrollboksen kan henges pa en vegg, eller plasseres pa bakken. En klaring pa
50 mm pa hver side av kontrollboksen er ngdvendig for a gi tilstrekkelig luftmengde.

Teach-tillegg Teach-tillegget kan henges pa veggen eller pa kontrollboksen. Kontroller at ka-
belen ikke forarsaker fare for a snuble.

Merk: Du kan kjgpe ekstra braketter for montering av kontrollboksen og Teach-tillegget.
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FARE:

1. Kontroller at kontrollboksen, Teach-tillegget og kablene ikke
kommer i kontakt med vaeske. En vat kontrollboks kan fgre til
livstruende skader.

2. Plasser Teach-tillegget (IP54) og kontrollboksen (IP44) i et
miljg som er egnet for IP-klassifiseringen.
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4.4 Maksimal nyttelast

Maksimal tillatt nyttelast for robotarmen er avhengig av forskyvningen av tyngdepunktet, se figur
4.3. Forskyvningen av tyngdepunktet er definert som avstanden mellom verktgyutgangsflensens
midtpunkt og tyngdepunktet til den tilfgyde nyttelasten.

Nyttelast [kg]

0 1(;0 2(‘)0 360 4‘00
Forskyvning av tyngde-
punkt [mm]

Figur 4.3: Forholdet mellom maksimal tillatt nyttelast og forskyvningen av tyngdepunktet.
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5 Elektrisk grensesnitt

5.1 Innledning
Dette kapittelet beskriver de elektriske grensesnittgruppene til robotarmen i kontrollboksen. Det
gis eksempler for de fleste typer I/0. Uttrykket 1/0 viser bade til digitale og analoge kontrollsig-
naler som gar fra eller til de elektriske grensesnittgruppene nevnt nedenfor.
+ Strgmtilkobling
* Robottilkobling
+ 1/0 for styreenhet
+ Verktgy-1/U
+ Ethernet
5.1.1 Kontrollboksbrakett
Det er en brakett pa undersiden av I/0 grensesnittgruppene med porter som tillater ekstra tilkob-
linger (illustrert nedenfor). Basen pa kontrollboksen har en apning med deksel for enkel tilkobling
(se 5.2).
Mini Displayport stgtter skjermer med Displayport og krever en aktiv Mini Display til DVI eller
HDMI-omformer for & koble skjermer med DVI/HDMI-grensesnitt. Passive omformere fungerer
ikke med DVI/HDMI-porter.
Merk: Sikringen ma veere UL-merket, minibladtype med maksimal strgmkapasitet: 10 A og mini-
mum spenningskapasitet: 32 V
5.2 Ethernet

Ethernet-grensesnittet kan brukes til felgende:

+ MODBUS, EtherNet/IP og PROFINET (se del II).
+ Ekstern tilgang og kontroll.

Koble Ethernet-kabelen ved a fgre den gjennom hullet pa undersiden av kontrollboksen, og koble
den til Ethernet-porten pa undersiden av braketten.

Bytt dekselet pa undersiden av kontrollboksen med en passende kabelforskyvning for a koble
kabelen til Ethernet-porten.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Elektriske advarsler og forsiktighetsregler

De elektriske spesifikasjonene vises i tabellen nedenfor.

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Kommunikasjonshastighet 10 - 1000 Mb/s

5.3

Elektriske advarsler og forsiktighetsregler

Veer oppmerksom pa fglgende advarsler for alle de nevnte grensesnittgruppene, i tillegg til nar
robotapplikasjonen er utformet og installert.

FARE:

1. Koble aldri sikkerhetssignaler til en PLC som ikke er en
sikkerhets-PLC med riktig sikkerhetsniva. Hvis du ikke fglger
denne advarselen, kan det fgre til alvorlig personskade eller
ded siden sikkerhetsfunksjonene kan overstyres. Det er viktig
a holde grensesnittsignaler for sikkerhet separert fra de nor-
male I/0-grensesnittsignalene.

2. Alle sikkerhetsrelaterte signaler er konstruert overflgdig (to
uavhengige kanaler). Hold de to kanalene separat, slik at ikke
en enkel feil kan lede til tap av sikkerhetsfunksjonen.

3. Enkelte I/0-er pa innsiden av kontrollboksen kan bli konfigu-
rert for enten normal eller sikkerhetsrelatert I/0. Les og forsta
hele avsnittet 5.4.

UR3e

1-28 Versjon 5.1.0



5.3 Elektriske advarsler og forsiktighetsregler UNIVERSAL ROBOTS

FARE:

1. Sgrg for at alt utstyr ikke vurdert for vanneksponering forblir
tert. Hvis vann kommer inn i produktet, Ias og merk ut strgm-
men og ta deretter kontakt med den lokale tjenesteleverandg-
ren til Universal Robots for & fa hjelp.

2. Bruk kun originalkablene som fglger med roboten. Ikke bruk
roboten i bruksomrader hvor kablene er utsatt for flexing. Kon-
takt den lokale Universal Robots service dersom lengre eller
fleksible kabler er ngdvendig.

3. Minuskoblinger henvises til som jordet (GND) og kobles til
omslaget til roboten og kontrollboksen. Alle nevnte GND-
koblinger er kun for tilfgring av strem og signalisering. For
PE (vernejording), bruk Mé-skrueforbindelsene som er merket
med jordsymboler pa innsiden av kontrollboksen. Jordlederen
skal minst ha kapasiteten til den hgyeste strgmmen i syste-
met.

4. Vis hensyn nar du installerer grensesnittkablene til robotens
I/0. Metallplaten i bunnen er beregnet for kabler og kontakter.
Fjern platen fgr det bores opp hull. Sgrg for at all metallspon
blir fijernet fgr du setter pa plass platen. Husk a bruke riktige
kabelnippelstgrrelser.

FORSIKTIG:

1. Roboten har blitt testet i henhold til internasjonale IEC-
standarder for elektromagnetisk kompatibilitet (EMC). For-
styrring av signaler med nivaer hgyere enn de som er definert
i de spesifikke IEC-standardene, kan fgre til uventet oppfersel
av roboten. Veldig hgye signalnivaer eller overdreven ekspo-
nering kan skade roboten permanent. EMC-problemer er fun-
net & skje vanligvis i sveiseprosesser og blir normalt varslet
med feilmeldinger i loggen. Universal Robots kan ikke holdes
ansvarlig for eventuelle skader forarsaket av EMC-problemer.

2. 1/0-kablene som gar fra kontrollboksen til annet maskineri- og
fabrikkutstyr kan ikke veere lengre enn 30 m, hvis ikke ytterlige
tester utfores.

MERK:
Alle spenninger og strgmmer er i direkte strgm (DC) hvis ikke annet
er spesifisert.
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5.4 1/0 for styreenhet

Du kan bruke 1/0 pa innsiden av kontrollboksen for en rekke utstyr, inkludert pneumatiske releer,
PLC-er og ngdstoppknapper.

lllustrasjonen under viser oppsettet til de elektriske grensesnittgruppene pa innsiden av kontroll-

boksen.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
E 24V 12vil PWR’ 24VIH |24V oV | H|(oVv | M| |24VIH||24VIH oV (H||ov| M g AG |
‘% EIO0 GND| | [GND ClO|/H|{CI4|H| [COO/H|[CO4/H| |DIO|M||DI4|H| [DOO/H|[DO4|H _g AlO(H
s [24v oN (| [2av|\) [2av|m|[2av|m]| [ ov [m]|[ ov |m]| [2av|m|[24v[m]| [ov [m]|[ ov|m § AG |H
:Ej El1l OFF| oV Cl1L|{M||CI5|H| |CO1{M||CO5/H| (DI1|(M|(DI5(M| |[DO1{M||DO5| M < All |
g[24v 24v|M|[24v|H| | ov |H|| ov |H| |[24v|H||24Vv|H| [ov [H||ov (M| [£[AG|H
g SIo ST lo]> = Cl2|H|{Cl6 || [CO2|/H|[CO6|/H| |DI2|M||Di6|H| DO2|H|[DO6| N gAOO | |
2[2av 2|5|2|5[3|3|[2av|m|[24v[m] [ov [m]|[ov |m]| [2av[m]|[24v|m]| [ov [m|[ov[m]| |2 [Ac|m
E SI1 HENENNBN C3 H||C7 H||CO3MN|cOo7H DI3|HM||DI7 (M| |DO3|H||DO7|H E AO1|H

Merk: Du kan bruke den horisontale digitale inngangsblokken (DI8-DI11), illustrert nedenfor, for
kvadraturkoding transportbandsporing (se 5.4.1) for denne typen innganger.

ov

H D11
M DI10
M| DI9
H|DI8

24V

Betydningen av fargeskjemaene som er oppfart nedenfor ma fglges og vedlikeholdes.

Gul med rgd tekst Dedikerte sikkerhetssignaler
Gul med sort tekst Konfigurerbar for sikkerhet
Gra med sort tekst Generell digital I/0

Grgnn med sort tekst  Generell analog 1/0

| GUI kan du stille inn den konfigurerbare 1/0 som enten sikkerhetsrelatert I/0 eller generell I/0
(se del II).

5.4.1 Vanlige spesifikasjoner for alle digitale 1/0
Dette avsnittet definerer elektriske spesifikasjoner for fglgende 24 V digital I/0 til kontrollboksen.

+ Sikkerhet-I/0.
+ Konfigurerbar 1/0.
+ 1/0 til generell bruk.

Installer roboten i henhold til de elektriske spesifikasjonene, som er de samme for alle de tre
inngangene.

Det er mulig & drive den digitale 1/0 fra en internt 24 V stremforsyning eller fra en ekstern strgm-
kilde ved a konfigurere terminalblokken som heter strem. Denne blokken bestar av fire termina-
ler. De to gverste (PWR og GND) er 24 V og jordet fra den interne 24 V-strgmforsyningen. De
to nedre terminalene (24 V og 0 V) i blokken er 24 V-inngangene for a forsyne 1/0 med strgm.
Standardkonfigurasjon bruker den interne strgmforsyningen (se nedenfor).

Power

PWR |

GND
24v |

oV
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Merk: Hvis mer spenning kreves, koble til en ekstern stremforsyning som vist nedenfor.

Power

PWR| ll
GND|H
24V| B

, ov|m

De elektriske spesifikasjonene for bade deninterne og en ekstern stremforsyning vises nedenfor.

Terminaler Parametre Min. Type Maks. Enhet
Intern 24 V strgmforsyning

[PWR - GND] Spenning 23 24 25 \
[PWR - GND] Strom 0 - 2 A
Krav til ekstern 24 V inngang

[24 V - 0 V] Spenning 20 24 29 Vv
[24 v - 0 V] Strom 0 - 6 A

Den digitale 1/0 er konstruert i samsvar med IEC 61131-2. De elektriske spesifikasjonene vises

nedenfor.
Terminaler Parametre Min. Type Maks. Enhet
Digitale utganger
[COx / DOx] Gjeldende* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spenningsfall 0 - 0,5 \
[COx / DOx] Lekkasjestrgm 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Funksjon - PNP - Type
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Type
Digitale innganger
[EIx/SIx/CIx/DIx] Spenning -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] AV-region -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] PA-region 11 - 30 v
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strgm (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funksjon - PNP + - Type
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Type

*For resistiv last eller induktiv last pa maksimalt 1H.

MERK:

Ordet konfigurerbart brukes for I/0 som konfigureres som enten
en sikkerhetsrelatert I/0 eller normal I/0. Dette er de gule termina-
lene med sort tekst.

5.4.2 Sikkerhets-1/0

Dette avsnittet beskriver bestemt sikkerhetsinngang (gul terminal med rgd tekst) og den konfigu-
rerbare 1/0 (gule terminaler med sort tekst) nar de konfigureres som sikkerhet-1/0. Fglg vanlige
spesifikasjoner for alle digitale I/0 i avsnitt 5.4.1.
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Sikkerhetsenheter og -utstyr ma installeres i henhold til sikkerhetsinstruksene og risikovurderin-
genikapittel 1).

Alle sikkerhet-1/0 er i par (overfladige) og mé beholdes som to separate grener. En enkel feil fgrer
ikke til at sikkerhetsfunksjonen gar tapt.

Det finnes to faste sikkerhetsinngangstyper:

* Robotngdstopp kun for ngdstopputstyr.

+ Vernestopp for annet sikkerhetsrelatert verneutstyr.

De funksjonelle ulikhetene vises nedenfor.

Negdstopp Vernestopp
Robot slutter 8 bevege seg Ja Ja
Programkjgring Avbrudd Stopper midlertidig
Robotstrgm Av Pa
Tilbakestill Manuell Automatisk eller manuell
Brukshyppighet Sjelden Hver syklus til sjelden
Krever gjenoppstart Kun bremsefrigivelse Nei
Stoppkategori (IEC-60204-1) 1 2
Utfgrelsesniva pa
overvakningsfunksjon (ISO 13849- PLd PLd
1)

Bruk den konfigurerbare I/0 for a stille inn ytterligere sikkerhet-1/0-funksjonalitet, f.eks. ngd-
stopputgang. Man kan konfigurere et sett av konfigurerbare 1/0 for sikkerhetsfunksjoner ved
hjelp av GUI, (se del II.

FARE:

1. Koble aldri sikkerhetssignaler til en PLC som ikke er en
sikkerhets-PLC med riktig sikkerhetsniva. Hvis du ikke fglger
denne advarselen, kan det fgre til alvorlig personskade eller
ded siden sikkerhetsfunksjonene kan overstyres. Det er viktig
a holde grensesnittsignaler for sikkerhet separert fra de nor-
male 1/0-grensesnittsignalene.

2. Alle sikkerhetsrelaterte I/0 er konstruert overflgdig (to uav-
hengige kanaler). Hold de to kanalene separat, slik at ikke en
enkel feil kan lede til tap av sikkerhetsfunksjonen.

3. Sikkerhetsfunksjoner ma verifiseres fgr du tar roboten i bruk.
Sikkerhetsfunksjoner ma testes regelmessig.

4. Robotinstallasjonen skal vaere i samsvar med disse spesifika-
sjonene. Unnlatelse av a gjgre dette kan fgre til alvorlig person-
skade eller dgd siden sikkerhetsfunksjonen kan overstyres.
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Standard sikkerhetskonfigurasjon

Roboten leveres med en standardkonfigurasjon som muliggjgr bruk uten ytterligere sikkerhets-
utstyr (se illustrasjon under).

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Koble til ngdstoppknapper

De fleste applikasjoner krever én eller flere ekstra n@dstoppknapper. lllustrasjonen under viser
hvordan én eller flere ngdstoppknapper kan kobles til.

Safety Safety

% =~ B )=~

24V
El1 |H]

El | N
24V N /J 24V [LH [LH

slo slo
PZAVA)D - | I N I U N R

24V
S S

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop

Dele ngdstopp med andre maskiner

Du kan konfigurere en delt ngdstoppsfunksjon mellom roboten og andre maskiner ved & konfigu-
rere felgende 1/0-funksjoner via GUI. Robot ngdstoppinngang kan ikke brukes til delingsformal.
Hvis mer enn to UR-roboter eller andre maskiner ma kobles til, ma det brukes en sikkerhets-PLC
for a kontrollere ngdstoppsignalene.

+ Konfigurerbart inngangspar: Ekstern ngdstopp.
+ Konfigurerbart utgangspar: Systemngdstopp.

lllustrasjonen under viser hvordan to UR-roboter deler sine ngdstoppfunksjoner. | dette eksem-
pelet er de konfigurerte I/0-ene som brukes CI0-CI1 og CO0-CO1.

[/

Configurable puty Configurable Outputs Configurable Inputs onﬁurable Outputs

24V l}é% m [ov m|[ovm : 24v M |[24v [m]| [ & \m|[ov [m
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24v [Wf|24v (] [ov o [m E 24v i |[24v [m] [ov o [m
ci cis |m| [co1|m\cos/m cii/{m|[ci5 [m]| [co1[l|[cos|m
24v (M |[24v [m| [ov [B\]\ov [m 240/ fm|[24v M| [ov [m|[ov [
ci2 |M||cie [H| [co2/m\dps|m fi2/m|(cie (W] [co2|m||cos|m
24v (M |[24v [m| [ov [m|\o\ | : F4f (m|[2av (M| [ov [m|[ov [
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Vernestopp med automatisk gjenopptakelse

Et eksempel pa en grunnleggende vernestoppenhet er en dgrbryter der roboten stopper nar en
dgr apnes (se illustrasjon under).

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

Emergency Stop

.

Safeguard Stop

(
=

Denne funksjonen er kun beregnet for applikasjoner der operatgren ikke kan ga gjennom dgren
og lukke den bak seg. Den konfigurerbare I/0 brukes for & sette opp en tilbakestillingsknapp
utenfor dgren, som kan reaktivere robotens bevegelse.

Et annet eksempel der automatisk gjenopptakelse er passende, er ved bruk av en sikkerhetsmat-
te eller en sikkerhetsrelatert laserskanner (se under).

4

y A
Safety /
24V 24v M| [ov

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

24v |l

ov |

Emergency Stop

l&fl!lll
.

Safeguard Stop

FARE:

1. Roboten gjenopptar bevegelse automatisk nar signalet gjen-
opprettes. Ikke bruk denne konfigurasjonen hvis signalet kan
gjenopprettes fra innsiden av sikkerhetsperimeteret.

Vernestopp med nullstillingsknapp
Hvis vernegrensesnittet brukes for 8 samhandle med en lysgardin, er det pakrevd med en tilbake-
stilling utenfor sikkerhetsperimeteret. Tilbakestillingsknappen ma vaere en type med to kanaler.
| dette eksempelet er I/0 som er konfigurert for tilbakestilling CI0-CI1 (se under).
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3-posisjon aktiverer enhet

Illustrasjonen under viser hvordan du kobler til en treposisjonsaktivererende enhet. Se avsnitt 12.2

for mer informasjon om treposisjonsaktiverende enhet.

Corfifprat FPEition 5witch
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B [ | :
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MERK:
Sikkerhetssystemet Universal Robots stgtter ikke flere treposi-
sjonssaktiverende enheter.

Operasjonsmodusbryter

lllustrasjonen under viser en operasjonsmodusbryter. Se avsnitt 12.1 for mer informasjon om

operasjonsmodi.
r
arfifurati f Inpts Digtd Imuns Opraiod mak S witd
™ ] 24v(M||z4v|H 7
] [ DIo|M||{DI4|m :
] ] 24v|H|[24v|H —
] n DIl |M||{DIs|m
B ] 24v|m||zav|m —
- |m D2 |M||{Dis|m
L ] 24v|H|[zav|
B NE DIZ|M|(D17|H
—

5.4.3 Generell digital I/0

Dette avsnittet beskriver generelle 24 V 1/0 (gra terminaler) og den konfigurerbare 1/0 (gule ter-
minaler med sort tekst) nar de ikke er konfigurert som sikkerhets-1/0. Vaer oppmerksom pa de
vanlige spesifikasjonene i avsnittet 5.4.1.
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Generell 1/0 kan brukes for a kjgre utstyr som pneumatiske releer direkte eller for kommunikasjon
med andre PLC-systemer. Alle digitale utganger kan deaktiveres automatisk nar programkjgring
stoppes, se del II.|denne modusen er utgangen alltid lav nar et program ikke kjgrer. Eksemp-
ler vises i fglgende underavsnitt. Disse eksemplene bruker vanlige digitale utganger, men alle
konfigurerbare utganger kan ogsa bli brukt om de ikke er konfigurert til & utfgre en sikkerhets-
funksjon.

Belastning kontrollert av en digital utgang
Dette eksemplet viser hvordan en last kontrolleres fra en digital utgang nar den kobles til.

vy \I
Digital Outputs /
ov |H|| ov ‘ LOAD
DOO| H | Do4| R
ov (M| ov
Dol H |(pos5|H ]
oV | H|ovil
DO2|H |[DO6|
ov|H|ov|
DO3|H |(pDO7|H

5.4.4 Digitale innganger fra en knapp

Dette eksemplet viser hvordan du kobler en enkelt knapp til en digital inngang.

Digital Inputs
24V|H ||2av|H
DIO|H || D14
24av|m|[2av|H T
DI1|H||DI5| S P ]
2av|m|[2av|m)
pi2|m||{pic|m| \ y_l
24V|H ||2av|H
DI3|H|(DI7|H

5.4.5 Kommunikasjon med andre maskiner eller PLC-er

Du kan bruke den digitale 1/0 for & kommunisere med annet utstyr hvis en vanlig GND (0 V)
etableres, og hvis maskinen bruker PNP-teknologi, se under.

/ / Rigital Inputs \Diktal Outputs

Digital Inputs Digit#Outputs |
24v|m|[2av[m| [ov [M]| ov|m/ . 2av\ll|[2av|H| [ov [W[[ ov|m
pio|m|[Di14|m| [poo/m|[poa[dl A : B pio|l|[Di14[m| [poo/m|[poa/m
24v[m|[2av[m| [ov [m]|[ov|m : 2av|m||2av[m| [ov [m|[ ov|m
DI1|M|[Di5|M| [Do1/m||DoO5[ M : DI1|M|[Di5|M| [Do1/m|[DO5[ M
2av|l|[2av[m| [ov [m]|[ov|m 2av|m|[2av[m| [ov [m]|[ ov|m
D12|m||Di6|H| [Do2/m||DO6| W pi2|m||[Di6[W| [Do2/m||[Do6[m
24v|H|[2av|H| [ov [m|[ ov|m 24v|H|[2av|H| [ov [m|[ ov|m
DI3|H|(DI7 || |DO3H | DO7|H DI3|H||DI7|H| DO3[H||DO7|H

/

4

5.4.6 Generell analog I/0

Det analoge I/0-grensesnitt er den grgnne terminalen. Den brukes for & stille inn eller male spen-
ning (0-10 V) eller strgm (4-20 mA) til og fra annet utstyr.

Falgende anvisning anbefales for & oppna hgyest ngyaktighet.
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+ Bruk AG-terminalen naermest I/0. Paret deler et vanlig innstillingsfilter.

« Bruk samme GND (0 V) for utstyret og kontrollboksen. Den analoge 1/0 er ikke galvanisk
isolert fra kontrollboksen.

- Bruk en skjermet kabel eller tvinnede par. Koble skjoldet til GND-terminalen pa terminalen
som heter Strgm.

- Bruk utstyr som fungerer i strammodus. Naveerende signaler er mindre sensitive overfor
endringer.

Inngangsmodi kan velges i GUI (se del II).De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.

Terminaler Parametre  Min. Type Maks. Enhet
Analog inngang i strammodus

[AIx - AG] Strom 4 - 20 mA
[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm
[AIx - AG] Oppl@sning - 12 - bit
Analog inngang i spenningsmodus

[AIx - AG] Spenning 0 - 10 Vv
[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm
[AIx - AG] Oppl@sning - 12 - bit
Analog utgang i strammodus

[ADx - AG] Strom 4 - 20 mA
[ADx - AG] Spenning 0 - 24 \
[ADx - AG] Oppl@sning - 12 - bit
Analog utgang i spenningsmodus

[ADx - AG] Spenning 0 - 10 \
[ADx - AG] Strom -20 - 20 mA
[ADx - AG] Motstand - 1 - ohm
[ADx - AG] Oppl@sning - 12 - bit

Ved hjelp av en analog utgang
Dette eksemplet viser hvordan man kontrollerer et transportband med en analog hastighetskon-

trollinngang.
Analog
AG |H
HEIC [l
2(Arc (N cec
AG ‘ 299
g [roo [ /E
S [AG l\
£ (a0t |m
Power
PWR |l
GND
24v W
ov (Il

Ved hjelp av en analog inngang
Dette eksemplet viser hvordan en kobler til en analog sensor.
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Analog

Analog Inputs
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Analog Outputs
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5.4.7 Ekstern PA / AV-styring

Bruk ekstern PA/AV-styring for & sl kontrollboksen av og pa uten & bruke handkontrollen. Det

brukes vanligvis:

« Nar handkontrollen er utilgjengelig.

+ Nar et PLC-system ma ha full kontroll.

« Nar flere roboter ma slas pa eller av samtidig.

Den eksterne PA/AV-kontrollen gir en liten tilleggsforsyning pd 12 V, som holdes aktiv nar sty-
ringsenheten er slatt av. Pa-inngangen er kun ment for en korttidsaktivering, og fungerer pa sam-
me mate som strembryteren. AV-inngangen kan holdes nede etter gnske. De elektriske spesifi-
kasjonene vises nedenfor. Merk: Bruk en spesialfunksjon for a laste inn og starte programmer
automatisk (se del II).

Terminaler Parametre Min. Type Maks. Enhet
[12 V - GND] Spenning 10 12 13 \
[12 V - GND] Strgm - 100 mA
[PA - AV] Inaktiv spenning - 0,5 Vv
[PA - AV] Aktiv spenning - 12 v
[PA - AV] Inngangsstrgm 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Ekstern PA-knapp
Dette eksemplet viser hvordan du kobler til en ekstern PA-knapp.

Remote

12v

GND

ON

OFF

=

Ekstern AV-knapp
Dette eksemplet viser hvordan du kobler til en ekstern AV-knapp.

Remote
12v|d 7‘I-|
GND|H [ ]
ON |H
OFF P
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FORSIKTIG:

Ikke press og hold PA-inngangen eller strgmbryteren siden dette
slar av kontrollboksen uten & lagre. Du ma bruke AV-inngangen for
fiernstyrt av-kontroll, ettersom dette signalet lar styreenheten lagre
apne filer og slas ordentlig av.

5.5

Stromtilkobling

Nettkabelen fra kontollboksen har en standard IEC-plugg i enden. Koble en landspesifikk nett-
plugg eller -kabel til IEC-pluggen.

For & kunne tilfgre energi til roboten ma kontrollboksen veere koblet til stremnettet via standard
IEC C20-stgpsel pa bunnen av kontrollboksen gjennom en korresponderende IEC C19-kabel (se
illustrasjon under).

Strgmnettet er utstyrt med fglgende:

+ Jordforbindelse
+ Hovedsikring
* Reststrgmenhet
Det anbefales a installere en hovedbryter for a sl av alt utstyret i robotapplikasjonen som et

lett tiltak for vedlikeholds-sikring under service. De elektriske spesifikasjonene vises i tabellen
nedenfor.

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Inngangsspenning 100 - 265 VAC
Ekstern hovedsikring (@ 100-200V) 8 - 16 A
Ekstern hovedsikring (@ 200-265V) 8 - 16 A
Inngangsfrekvens 47 - 63 Hz
Reservestrom - - <1,5 W
Nominell driftseffekt 90 150 325 W
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FARE:

1. Sgrg for at roboten er jordet pa riktig méate (elektrisk tilkobling
til jord). Bruk ubrukte bolter forbundet med jordingssymboler
inne i kontrollboksen for & skape felles jording av alt utstyr i
systemet. Jordlederen skal minst ha kapasiteten til den hgy-
este stremmen i systemet.

2. Sgrg for at inngangsstremmen til kontrollboksen er beskyttet
med en reststrgmbryter (RCD) og riktig sikring.

3. Las og merk ut all strém for hele robotinstallasjonen under
service. Annet utstyr skal ikke levere spenning til robot /0 nar
systemet er last ute.

4. Serg for at alle kablene er koblet riktig fer det settes strgm pa
kontrollboksen. Bruk alltid den originale strgmledningen.

5.6 Robottilkobling

Koble til og las kabelen fra roboten til tilkoblingen nederst pa kontrollboksen (se illustrasjon
under). Vri tilkoblingen to ganger for & sikre at den er skikkelig last fgr du skrur pa robotarmen.
Vri tilkoblingen til hgyre for a gjgre det lettere 4 lase etter at kabelen er koblet til.

FORSIKTIG:

1. Ikke koble fra robotkabelen nar robotarmen er slatt pa.

2. Ikke forleng eller modifiser den originale kabelen.
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5.7 Verktgy-1/0

I tilknytning til verktgyflensen pa handledd # 3 er det en atte-pinnet tilkobling som gir strem- og
kontrollsignaler for forskjellige gripere og sensorer som kan festes til roboten. Lumberg KKMV
8-354 er en passende industrikabel. Hver av de atte ledningene pa innsiden av kabelen represen-

terer ulike funksjoner.

Dette tilkoblingspunktet gir stréam og styresignaler til de grunnleggende griperne og sensorene
som brukes pa et spesifikt robotverktgy. Industrikabelen nevnt nedenfor er passende:

* Lumberg RKMV 8-354.

De atte ledningene pa innsiden av kabelen har ulike farger som angir ulike funksjoner. Se tabellen

nedenfor:

Farge Signal Beskrivelse
Red GND Jord
Gra Strom 0V/12V/24V
Bla D00 Digitale utganger 0
Rosa DO1 Digitale utganger 1
Gul DIO Digitale innganger 0

Grgnn DI Digitale innganger 1

Hvit  Al2/RS485+ Analogi 2 eller RS485+
Brun  AI3/RS485- Analogi 3 eller RS485+

Stillinn deninterne strgmtilfgrselentilenten 0V, 12V eller 24 Vikategorien 1/0i GUI (se del II).

De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor:

Parametre Min. Type Maks.

Enhet

Nettspenning i 24 V-modus 23,5 24 24,8
Strgmtilfgrsel i 12 V-modus 11,5 12 12,5

\'%
\'

Nettspenning i begge modi* - 600 2000**

mA

*Vi anbefaler sterkt & bruke en beskyttende diode for induktiv last

**2000 mA i maks. ett sekund. Maks. driftssyklus: 10%. Gjennomsnittlig strom ma ikke overstige

600 mA

Falgende avsnitt beskriver de forskjellige verktgy-1/0.

MERK:

Flensverktgyet er koblet til jord (samme som den rgde lederen).
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5.7.1 Verktoydigitale utganger

De digitale utgangene er implementert som NPN. Nar en digital utgang aktiveres, drives den
korresponderende tilkoblingen til GND, og nar den deaktiveres, er den korresponderende tilkob-
lingen dpen (dpen tilkobling/apent avlgp). De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor:

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Spenning nar apen -0,5 - 26 \Y
Spenning ved senkning 1 A - 0,08 0,09 \
Stregm ved senkning 0 600 1000 mA
Strem gjennom GND 0 600 3000 mA

*3000 mA i maks. ett sekund. Maks. driftssyklus: 10%. Gjennomsnittlig stram ma ikke overstige
600 mA

FORSIKTIG:

1. Dedigitale utgangene i verktgyet er ikke strembegrenset. Hvis
de overstiger spesifiserte data, kan det fgre til permanent ska-
de.

A bruke verktgyets digitale utganger
Dette eksemplet illustrerer hvordan man slar pa belastning nar man bruker den interne 12 V
eller 24 V strgmtilfgrselen. Du ma definere utgangsspenningen i kategorien I/U. Det er spenning
mellom STR@M-tilkoblingen og skjermen/jordingen, selv nar belastningen er slatt av.

J— POWER

5.7.2 Verktoy digitale innganger

De digitale inngangene implementeres som PNP med svak nedtrekksmotstand. Dette betyr at
en flytende inngang alltid vil leses av som lav. De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.
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Parametre Min. Type Maks. Enhet
Inngangsspenning  -0,5 - 26 \
Aktiv spenning - - 2,0 \Y
Inaktiv spenning 55 - - \
Inngangsmotstand - 47 k - Q

A bruke verktgyets digitale innganger
Dette eksemplet viser hvordan du kobler en enkelt knapp.

5.7.3 Verktoyets analoge inngang

Verktgyets analoge inngang er ikke-differensial og kan settes til enten spenning (0-10 V) eller
strgm (4-20 mA) i I/0-kategorien (se del II). De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Inngangsspenning i spenningsmodus -0,5 - 26 \Y
Inngangsmotstand ved omrade 0 V til 10 V - 10,7 - kQ
Opplgsning - 12 - bit
Inngangsspenning i stremmodus -0,5 - 5,0 \
Inngangsstrgm i stremmodus -2,5 - 25 mA
Inngangsmotstand ved omrade 4maA til 20mA - 182 188 Q
Oppl@sning - 12 - bit

To eksempler pa hvordan man bruker analoge innganger vises i falgende underkategorier.

FORSIKTIG:

1. Analoge innganger beskyttes ikke mot overspenning i strem-
modus. Overskridelse av grensen i den elektriske spesifikasjo-
nen kan forarsake permanent skade pa inngangen.

A bruke verktgyets analoge innganger, ikke-differensial
Dette eksemplet viser en analog sensortilkobling med en ikke-differensial utgang. Sensorutgan-
gen kan veere enten strgm eller spenning, sa lenge inngangsmodusen til den analoge inngangen
er satt til det samme i kategorien I/U.
Merk: Du kan kontrollere at en sensor med spenningsutgang kan drive den interne motstanden
til verktayet, ellers kan malingen vaere ugyldig.

POWER
1
Al2 | <
= <
e
GND -4
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A bruke verktgyets analoge innganger, differensial
Dette eksemplet viser en analog sensortilkobling med en differensial utgang. A koble den neg-
ative utgangsdelen til GND (0 V) med en klemmerekke fungerer pa samme mate som en ikke-
differensial sensor.

T 1

5.7.4 Verktgykommunikasjon-1/0

« Signal ber om RS485-signaler bruker intern fail-safe biasing. Hvis den tilkoblede enheten
ikke stgtter denne sikkerhetsanordningen, ma signalforspenningen enten gjgres i det ved-
lagte verktayet, eller legges til eksternt ved a legge trekkmotstander til RS485+ og nedtrekk
til RS485-.

+ Latenstid Latenstiden til meldinger sendt via verktgykontakten varierer fra 2 ms til 4 ms, fra
det tidspunktet meldingen ble skrevet pa PC-en til meldingsstart p4 RS485. En buffer lagrer
data som sendes til verktgykontakten til linjen er uvirksom. Nar 1000 byte data er mottatt,
skrives meldingen pa enheten.

Baud-rater. 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 1152k, TM,2M,5M
Stopp-bits 1,2
Paritet Ingen, odde, like

UR3e I-44 Versjon 5.1.0



6 Vedlikehold og reparasjon

Du mé utfgre vedlikehold og reparasjonsjobber i samsvar med alle sikkerhetsinstruksjonene i
denne handboken.

Du ma ufgre vedlikehold, kalibrering og reparasjonsjobber i henhold til de siste versjonene av
servicehandbgker pa stgttenettstiden http://www.universal-robots.com/support.

Kun autoriserte systemintegratorer, eller Universal Robots, skal utfgre reparasjoner.

Alle deler som returneres til Universal Robots skal vaere i henhold til servicehandboken.

6.1 Sikkerhetsinstruksjoner

Etter vedlikehold og reparasjonsarbeider, ma kontroller utfgres for & sikre det ngdvendige sik-
kerhetsniva. Kontroller ma rette seg etter gyldige nasjonale eller regionale arbeidssikkerhetsfor-
skrifter. Korrekt funksjon av alle sikkerhetsfunksjonene skal ogsa testes.

Hensikten med vedlikeholds- og reparasjonsarbeider er a sikre at systemet holdes i drift eller, i
tilfelle av en feil, returnerer systemet til en operativ tilstand. Reparasjonsarbeidet omfatter feil-
sgking i tillegg til selve reparasjonen.

Nar du utfgrer arbeid pa robotarmen eller kontrollboksen, ma du fglge alle prosedyrer og advars-
ler nedenfor.

FARE:

1. lkke endre noe i sikkerhetskonfigurasjonen til programvaren
(f.eks. kraftgrense). Sikkerhetskonfigurasjonen er beskrevet i
PolyScope-handboken. Hvis noen sikkerhetsparametere end-
res, skal det fullstendige robotsystemet anses som nytt, noe
som betyr at den generelle sikkerhetsgodkjenningsprosessen,
herunder risikovurdering, skal oppdateres tilsvarende.

2. Bytt defekte komponenter med nye komponenter med samme
artikkelnumre eller tilsvarende komponenter som er godkjent
av Universal Robots for dette formalet.

3. Reaktiver alle deaktiverte sikkerhetstiltak umiddelbart etter at
arbeidet er fullfgrt.

4. Dokumenter alle reparasjoner og lagre denne dokumentasjo-
nen i den tekniske dokumentasjonen knyttet til det komplette
robotsystemet.
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UNIVERSAL ROBOTS 6.1 Sikkerhetsinstruksjoner

FARE:

1. Fjern strgmkabelen fra bunnen av kontrollboksen for & sikre
at den er helt uten strgm. Koble av eventuell annen energikilde
som er koblet til robotarmen eller styreenheten. Ta ngdvendi-
ge forholdsregler for & hindre at andre personer fra a koble til
strgm under reparasjonsperioden.

2. Kontroller jordforbindelsen fgr du setter stram pa systemet.

3. Observer ESD-forskrifter nar deler av robotarmen eller kon-
trollboksen demonteres.

4. Unngé & demontere strgmforsyningene inne i styreenheten.
Haye spenninger (opptil 600 V) kan veere til stede inne i disse
stromforsyningene i flere timer etter at kontrollboksen er slatt
av.

5. Unnga at vann og stgv kommer inn i robotarmen eller kontroll-
boksen.
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7 Avhending og miljo

Universal Robots e-Serien ma bortskaffes i henhold til gjeldende nasjonale lover, forskrifter og
standarder.

Universal Robots e-Serien er produsert med begrenset bruk av miljgfarlige stoffer for a beskyt-
te miljget, som definert av EUs RoHS-direktiv 2011/65/EU. Disse stoffene omfatter kvikksgly,
kadmium, bly, krom VI, polybromerte bifenyler og polybromerte difenyletere.

Avgift for deponering og handtering av elektronisk avfall av Universal Robots e-Serien som selges
pa det danske markedet, er forhandsbetalt til DPA-systemet av Universal Robots A/S. Importgrer
i land som omfattes av det europeiske WEEE-direktivet 2012/19/EU ma lage sin egen pamelding
til det nasjonale WEEE-registeret i sitt land. Avgiften er vanligvis mindre enn 1€/robot. En liste
over nasjonale registre finner man her: https://www.ewrn.org/national-registers.

Folgende symboler er plassert pa roboten for & indikere samsvar med ovennevnte lovgivning:

— RoOHS 7

Versjon 5.1.0 I-47 UR3e

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.


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

UNIVERSAL ROBOTS

‘1aAI9sal J9laybimsl 8|y "S/V S10q0Y |BSISAIUN JBIBY[1l 8L0Z-6002 ® Waisaeyddo

Versjon 5.1.0

1-48

UR3e



8 Sertifiseringer

Dette kapittelet presenterer sertifikater og erklaeringer som tilhgrer produktet.

8.1 Tredjeparts sertifisering

Tredjeparts sertifisering er frivillig. Men for & yte den beste service til robotintegratorer, velger
UR & sertifisere vare roboter pa fglgende anerkjente testinstitutter:

TUV NORD

U DELTA

@ CHINA RoHS

\\\

Universal Robots e-Series roboter er sikkerhets-
godkjent av TUV NORD, et anerkjent organ un-
der maskindirektivet 2006/42/EF i EU. Du finner
en kopi av godkjent sikkerhet-sertifikatet til TOV
NORD i vedlegg B.

Ytelsen pa URUniversal Robots e-Series roboter er
testet av DELTA. Du finner testsertifikater for elekt-
romagnetisk samsvar (EMC) og miljg i vedlegg B.

Robotene i Universal Robots e-Series oppfyller
CHINA RoHS sine behandlingsmetoder for & kon-
trollere forurensning fra elektroniske informatikk-
produkter.

8.2 Tredjeparts sertifisering for leverandorer

Miljg
&y

Som angitt av vare leverandgrer, samsvarer
Universal Robots e-Series robotenes paller med
de danske kravene for produksjon av trepakkema-
terialer, ISMPM-15, og er markedsfgrt i henhold til
dette programmet.

8.3 Testsertifisering for produsent

L[E "

Universal Robots e-Series roboter gjennom-
gar kontinuerlig intern testing og sluttlinje-
testprosedyrer. UR sine testprosesser far kontinu-
erlig gjennomgang og forbedring.
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UNIVERSAL ROBOTS 8.4 Erklzeringer ifglge EU-direktiver

8.4

Erklzeringer ifolge EU-direktiver

Selv om de er mest relevant for Europa, bruker og krever ogsa noen land utenfor Europa EU-
erklzeringer. EU-direktiver er tilgjengelig pa den offisielle hjemmesiden: http://eur-lex.europa.
eu.

UR-roboter er sertifisert i henhold til direktivene som er oppfgrt nedenfor.

2006/42/EF — Maskindirektivet (MD)

| henhold til maskineridirektivet 2006/42/EF, er Universal Robots e-Series roboter delvis full-
stendig maskineri, og behgver derfor ikke CE-merking.

Hvis UR-roboten brukes ved pafgring av plantevernmidler, ma man merke seg direktiv 2009/127/EF.
Erklzeringen om innlemmelse i henhold til 2006/42/EF vedlegg Il 1.B. er vist i vedlegg B.

2006/95/EF — Lavspenningsdirektiv (LVD)

2004/108/EF — Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC)

2011/65/EU — Begrensning av bruk av enkelte farlige substanser (RoHS)
2012/19/EU — Avfall av elektrisk og elektronisk utstyr (WEEE)

| erklaeringen om innlemmelse i vedlegg B, finner du en liste over samsvarserklzeringer for oven-
nevnte.

Et CE-merke er festet pa i henhold til CE-merkingsdirektiver ovenfor. Informasjon om avfall fra
béde elektrisk og elektronisk utstyr finner du i kapittel 7.

Informasjon om standardene som gjelder under utviklingen av roboten finner du i vedlegg C.

UR3e
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9 Garantier

9.1

Produktgaranti

Uten forbindelse til noen krav brukeren (kunden) ma ha til en forhandler, skal kunden fa en garanti
fra produsenten, som er fastsatt nedenfor:

| tilfeller der nye enheter og deres komponenter viser seg a vaere defekte som et resultat av
produksjons- og/eller materialfeil innen 12 maneder fra enheten ble tatt i bruk (maksimalt 15 ma-
neder fra levering), skal Universal Robots levere ngdvendige reservedeler, mens brukeren (kun-
den) skal sgrge for arbeidstimene som kreves for a skifte ut deler, enten ved & skifte ut delen
med en annen del som fungerer, eller reparere nevnte del. Denne garantien er ugyldig hvis den
defekte enheten skyldes feilaktig behandling og/eller man ikke fglger informasjonen som er gitt
i brukerveiledningene. Denne garantien gjelder ikke service som utfgres av autorisert forhandler
eller kunden selv (f.eks. installasjon, konfigurasjon, nedlasting av programvare). Kjgpskvitterin-
gen, sammen med kjgpsdato, ma fremlegges som bevis ved pékalling av garantien. Krav under
garantien ma sendes inn innen to maneder etter at feilen oppstar. Eierskap av enheter eller kom-
ponenten som erstattes av og returneres til Universal Robots skal overdras til Universal Robots.
Alle andre krav som er resultat av eller i forbindelse med enheten skal ekskluderes fra denne
garantien. Ingenting i denne garantien skal forsgke & begrense eller ekskludere en kundes lov-
bestemte rettigheter, heller ikke produsentens ansvar for dgdsfall eller personskader som kom-
mer av produsentens uaktsomhet. Varigheten til garantien skal ikke utvides av tjenestene som er
gjengitt under vilkarene i denne garantien. | den grad det ikke finnes noen garantifeil, forbeholder
Universal Robots seg retten til 4 ta betalt av kunden for utskiftning eller reparasjon. Bestemmel-
sene ovenfor innebaerer ikke en endring i bevisbyrden pa bekostning av kunden. Dersom en enhet
har feil, skal ikke Universal Robots dekke eventuelle indirekte, tilfeldige, spesielle eller fglgeska-
der, inkludert, men ikke begrenset til, tapt fortjeneste, tap av bruk, tap av produksjon eller skade
pa annet produksjonsutstyr.

Dersom en enhet har feil, skal ikke Universal Robots dekke eventuelle fglgeskader eller tap, slik
som tap av produksjon eller skade pa annet produksjonsutstyr.

9.2

Ansvarsfraskrivelse

Universal Robots fortsetter & forbedre driftssikkerheten og ytelsen pa sine produkter, og forbe-
holder seg derfor retten til 8 oppgradere produktet uten varsel. Universal Robots er ngye med at
innholdet i denne brukerveiledningen er ngyaktig og korrekt, men tar ikke ansvar for eventuelle
feil eller manglende informasjon.
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A Stopptid og stoppavstand

MERK:

Du kan sette brukerdefinert sikkerhet med maksimal stopptid og
avstand. Se 2.1 og 13.2. Hvis brukerdefinerte innstillinger brukes,
er programhastigheten dynamisk justert for alltid & overholde de
valgte grenseneverdiene.

De grafiske dataene forutsatt Ledd 0 (bunn), Ledd 1 (skulder) og Ledd 2 (albue) er gyldig for
stoppavstand og stopptid:

+ Kategori 0
+ Kategori 1
+ Kategori 2

Merk: Disse verdiene representerer et verste fall scenario. Dine verdier vil veere forskjellige.

Ledd O-testen ble utfgrt ved & gjennomfgre en horisontal bevegelse hvor rotasjonsaksen var
vinkelrett pa bakken.

| lgpet av ledd 1- og ledd 2-testen fulgte roboten et vertikalt trajektorie hvor rotasjonsakselen
var parallell til bakken, og stoppet ble utfgrt mens roboten beveget seg nedover.

T
0.06| —@— 100% extended —@— 100% extended /
—8— 66% extended 0.06| —@— 66% extended
0.04 —e— 33% extended —e— 33% extended
0,09 /
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

(a) Stoppavstand i meter for 33 % av maksimal nyttelast (b) Stoppavstand i meter for 66 % av maksimal nyttelast

0.08{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
0.06

| —e— 33% extended

0.04

0.024

speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Stoppavstand i meter for maksimal nyttelast

Figur A.1: Stoppavstand for ledd 0 (BASE)

Versjon 5.1.0 I-53 UR3e

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

~ 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) Stoppavstand i sekunder for 33 % av maksimal nytte- (b) Stoppavstand i sekunder for 66 % av maksimal nytte-

last last
0.101 —@— 100% extended
—8— 66% extended
0.081 —e— 33% extended
0.06
0.04
speed 33% speed 66% speed 100%
(c) Stoppetid i sekunder for maksimal nyttelast
Figur A.2: Stoppetid for ledd 0 (BASE)
0.025| —@— 100% extended d hd —@— 100% extended 04
—8— 66% extended 0.031 —e— 66% extended
0.0207 —e— 33% extended —e— 33% extended
0.015 ./ 0.02 /
0.010 *— —
/' 0.01 /'
0.005 R
«
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33%

Py

—9

speed 66%

speed 100%

(a) Stoppavstand i meter for 33 % av maksimal nyttelast (b) Stoppavstand i meter for 66 % av maksimal nyttelast

0.05

0.041 —e— 66% extended
—e— 33% extended

0.03
./

0.02

—@— 100% extended

B

ooy o

«

speed 33% speed 66%

speed 100%

(c) Stoppavstand i meter for maksimal nyttelast

Figur A.3: Stoppavstand for ledd 1 (SKULDER)
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0.06 —@— 100% extended i ® 0.08 —@— 100% extended d ¢

' —8— 66% extended —8— 66% extended
0.05 —e— 33% extended —e— 33% extended

' ./ 0.061 g~
0.04 ® ®

0.04 L $

0.03 /

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

(a) Stoppavstand i sekunder for 33 % av maksimal nytte- (b) Stoppavstand i sekunder for 66 % av maksimal nytte-

last last

0.12

—@— 100% extended ® *
0.10{ —@— 66% extended

—e— 33% extended
0.08| @
0.06

— Y
0.04 / 2]
speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Stoppetid i sekunder for maksimal nyttelast

Figur A.4: Stoppetid for ledd 1 (SKULDER)

—@— 100% payload @ —@— 100% payload g *
0.010{ —®— 66% payload 0.0451 _e— 66% payload
—e— 33% payload —e— 33% payload

0.040
0.008 ./

v
—0 0.035 /
0.006 / 0.030 /

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

®

(a) Stoppavstand i meter for alle nyttelaster (b) Stoppetid i sekunder for alle nyttelaster

Figur A.5: Stoppavstand og tid for ledd 2 (ALBUE)
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B Erklaeri

nger og sertifikater

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
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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.
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Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer
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B.2 CE/EU-sammenstillingserklaering (oversettelse av den originale) UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU-sammenstillingserklaering (oversettelse av den originale)

Produsent: Person i gruppen med autorisasjon for a kompilere den
tekniske filen:

Universal Robots A/S David Brandt

Energivej 25 Technology Officer, RD

DK-5260 Odense S Denmark Universal Robots A/S

Telefon: +45 8993 8989 Energivej 25, DK-5260 Odense S

Beskrivelse og identifikasjon av delvis ferdigstilt(e) maskin(er):

Produkt og funksjon: Industriell robot (multiaksemanipulator med kontroller
og handkontroll. Funksjonen avgjgres av den ferdigstilte
maskinen
(med endeeffektor og tiltenkt bruk).

Modell: UR3e, UR5e, UR10e (e-Series)

Serienummer: Start 2018500000 og opp Effektiv fra 1. april 2018

Innlemmelse: Universal Robots e-series (UR3e, UR5e og UR10e) ma
kun settes i drift nar de er integrert i en endelig ferdigstilt
maskin

(robotsystem, celle eller applikasjon), som oppfyller be-
tingelsene i Maskindirektiveteller andre gjeldende direk-
tiver.

Det erkleeres at ovenstdende produkter oppfyller fglgende direktiver, som beskrevet nedenfor:

|. Maskindirektivet 2006/42/EC — Fglgende essensielle krav har blitt

oppfylt: 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. Det erklaeres

at den ngdvendige tekniske dokumentasjonen har blitt kompilert i henhold til Del B

i vedlegg VII til Maskindirektivet.

II. Lavspenningsdirektivet 2014/35/EU — Henvisning til lavspenningsdirektivet og de harmoniserte
standardene som brukes nedenfor.

IIl. EMC-direktivet 2014/30/EU — Henvisning til EMC-direktivet og de harmoniserte

standardene som brukes nedenfor.

Versjon 5.1.0 I-59 UR3e

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU-sammenstillingserklzering (oversettelse av den originale)

Se de brukte harmoniserte standardene, som referert til i Artikkel 7(2)
i maskin- og lavspenningsdirektivene og artikkel 6 i EMC-direktivet:

() EN 1SO 10218-1:2011
TUV Nord Certificate 44 207
14097607
(I) ENISO 12100:2010

(1) EN ISO 13732-1:2008
() EN ISO 13849-1:2015

TUV Nord Certificate 44 780
14097610

(I) EN ISO 13850:2015

(I) EN 1037:1995+A1:2008

(I1) EN 60204-1:2006/ A1:2010
() EN ISO 13850:2015

(I) EN 60320-1:2001/ A1:2007

(I) EN 60664-1:2007

() EN 60947-5-5:1997/
A11:2013

(Il) EN 61000-6-2:2005
() EN 61000-6-4:2007/
A1:2011

(I) EN 61131-2:2007

(1) ISO/TS 15066 som det matte
passe

(111) EN 60068-2-1:2007

(1) EN 60068-2-2:2007

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

Henvisning til andre brukte tekniske standarder og spesifikasjoner:

() ISO 9409-1:20047 (111) EN 60068-2-27:2008 (I IEC 61784-3:2010
(SIL2)

(Ill) EN 60068-2-64:2008

(I) IEC 60664-5:2007
(1M EN 61326-3-1:2008

nasjonale myndigheter.

Produsenten eller hans autoriserte representant, skal sende relevant informasjon
om den delvis ferdigstilte maskinen som svar pa en begrunnet forespgrsel fra

Godkjenning av full kvalitetssikringssystem (ISO 9001) av kontrollorganet
Bureau Veritas, sertifikat DKO08850.

QOdense Denmark, 25 June 2018

f
AT S, /
At A

A

3 ]f".f e

Roberta Nelson Shea

MName:
Paosition/ Title Global Technical Compliance Officer
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B.3 Sertifikat for sikkerhetssystemet UNIVERSAL ROBOTS

B.3 Sertifikat for sikkerhetssystemet

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 Sertifikat for sikkerhetssystemet

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 China 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 | Jﬁ:ﬂi 4| Polybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) [ Cadmium (Cd) | Chromium [ BN iphenyl 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 «

K- Indicates that this wxic or hazardous subsiance contained in a1 least one of the homogensous materials used for this part is above the Imit
requirement n S0T11363-2006.

N EREETERNAE s EISsAE-AEAE S REESIT 136Dk Ee ERER -

(BUTEh  BERTERAY LEFTCHEAFEETE—S 8% )

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.

Versjon 5.1.0 I-63 UR3e

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS B.5 Sertifikat for miljstest

B.5 Sertifikat for miljotest

. . . / 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 Sertifikat for EMC-test

/ 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

20aoctest-uk-j

Versjon 5.1.0 I-65 UR3e

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



B.6 Sertifikat for EMC-test

UNIVERSAL ROBOTS

‘1aAI9sal J9laybimsl 8|y "S/V S10q0Y |BSISAIUN JBIBY[1l 8L0Z-6002 ® Waisaeyddo

Versjon 5.1.0

1-66

UR3e



C Anvendte standarder

Dette avsnittet beskriver relevante standarder som er blitt anvendt under utviklingen av robotarmen og
kontrollboksen. Nar et nummer fra det europeiske direktivet er notert i parenteser, viser det til at stan-
darden overholder dette direktivet.

En standard er ikke en lov. En standard er et dokument utviklet av interessenter innen en gitt bransje, som
definerer vanlige sikkerhets- og ytelseskrav for et produkt eller en produktgruppe.

Forkortelser betyr fglgende:

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

Overholdelse av de fglgende standardene er kun garantert hvis alle monteringsinstrukser, sikkerhetsin-
strukser og veiledninger i denne handboken fglges.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

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

Sikkerhetskontrollsystemet er laget som ytelsesniva (Performance Level) d (PLd) i henhold til kravene til
disse standardene.

I1SO 13850:2006 [Stoppkategori 1]

I1SO 13850:2015 [Stoppkategori 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Stoppkategori 1 — 2006/42/EF]
EN ISO 13850:2015 [Stoppkategori 1 — 2006/42/EF]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

Versjon 5.1.0 I-67 UR3e
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Ngdstopp-funksjonen er laget som en stoppkategori 1 i henhold til denne standarden. Stoppkategori 1
er et kontrollert stopp der kraft tilfgres til motorene for & oppna stoppet og deretter fjernes nar stoppet
er oppnadd.

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

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

UR-roboter evalueres i henhold til prinsippene i denne standarden.

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

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

Denne standarden er beregnet til robotprodusenten, ikke integratoren. Den andre delen (ISO 10218-2) er
beregnet til robotintegratoren, ettersom den handler om installasjon og design av robotapplikasjonen.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Den amerikanske standarden er ISO-standardene ISO 10218-1 og ISO 10218-2 kombinert i ett dokument.
Spraket er endret fra britisk engelsk til amerikansk engelsk, men innholdet er det samme.

Veer oppmerksom pa at del to (ISO 10218-2) av denne standarden er beregnet for integratoren av robot-
systemet, og ikke Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Den kanadiske standarden er ISO-standardene 1ISO 10218-1 (se over) og -2 kombinert i ett dokument.
CSA har lagt til ytterligere krav for brukeren av robotsystemet. Det kan hende at noen av disse kravene
ma tas opp av robotintegratoren.

Veer oppmerksom pa at del to (ISO 10218-2) av denne standarden er beregnet for integratoren av robot-
systemet, og ikke Universal Robots.

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

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

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

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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Disse standardene definerer krav for de elektriske og elektromagnetiske forstyrrelsene. Samsvar med
disse standardene sgrger for at UR-robotene yter godt i industrielle omgivelser, og at de ikke forstyrrer
annet utstyr.

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

Denne standarden definerer utvidede EMC-immunitetskrav for sikkerhetsrelaterte funksjoner. Samsvar
med denne standarden sgrger for at sikkerhetsfunksjonene til UR-robotene gir sikkerhet selv om annet
utstyr overskriver EMC-utslippsgrensene som er definert i IEC 61000-standardene.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Bade normale og sikkerhetsrelaterte 24 V I/0-er er konstruert i henhold til kravene til denne standarden
for a sgrge for palitelig kommunikasjon med andre PLC-system.

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

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Disse to standardene er veldig like. De definerer sikkerhetsprinsipper for @ unnga uventet oppstart, bade
som fglge av utilsiktet gjenstart under vedlikehold eller reparasjon og som fglge av utilsiktede oppstarts-
kommander fra et kontrollperspektiv.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

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

Den direkte apningshandlinger og sikkerhetslasemekanismen til ngdstoppknappen overholder kravene i
denne standarden.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Denne standarden definerer kapslingsgrader i henhold til beskyttelse mot stgv og vann. UR-roboter er
laget og klassifisert med en IP-kode i henhold til denne standarden, se robotens merke.
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IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

Nettinngangskabelen overholder denne standarden.

I1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6]

Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

Verktgyflensen pa UR-robotene samsvarer med type 50-4-M6 i denne standarden. Robotverktgy kan ogsa
konstrueres i henhold til denne standarden for a sikre passende montering.

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

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

Part 1: Hot surfaces

UR-robotene er laget slik at overflatetemperaturen holdes under de ergonomiske grensene som er defi-
nert i denne standarden.

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

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

UR-robotene er konstruert i samsvar med denne standarden for a gi beskyttelse mot elektrisk sjokk. En
beskyttende jordtilkobling/jordet tilkobling er obligatorisk, som definert i Maskinvareinstallasjonshand-
bok.

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
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Part 2-1: Tests - Test A: Cold

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

UR-roboter er testet i henhold til testmetodene definert i disse standardene.

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

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

Denne standarden definerer krav for sikkerhetsrelaterte kommunikasjonstjenester.

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

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

De generelle prinsippene til denne standarden gjelder.

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

De elektriske kretsene til UR-robotene er laget i samsvar med denne standarden.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

UR-robotene som er utstyrt med E67-tilbehgrsmodulen til grensesnittets sprgyte-stepemaskiner overhol-
der denne standarden.
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UNIVERSAL ROBOTS

Vekt 11.1kg / 24.51b

Rekkevidde 500mm / 19.7in

Hastighet Alle héndledd: Maksimum 360 °/s
Andre ledd: Maks 180 “/s.
Verktgy: Ca. 1m/s / Ca. 39.41n/s.

Ngyaktighet pa dreiemomentsen- 3.5N

sor

Fotavtrykk ?128 mm / 5.0in

Stgrrelse pa kontrollboks (BxHx 460 mm x 445mm X 260 mm / 18.2in x 17.6in x 10.3in
D)

Verktgy-1/O-porter 2 digitale inn, 2 digitale ut, 2 analoge inn

Strgmforsyning til I/O 24V 2 A i kontrollboks og 12V/24V 600 mA i verktgy

Programmering PolyScope grafisk brukergrensesnitt pa

12 tommers bergringsskjerm

IP-klassifisering 1P54

Strgmforbruk Ca. 150 W bruker et typisk program

Materialer Aluminium, PP-plast

Strgmforsyning 100-240 VAC, 47-440 Hz

UR3e I-74 Versjon 5.1.0



Del I

Brukerveiledning til PolyScope






10 Innledning

10.1 Grunnleggende om Polyscope

PolyScope eller robotbrukergrensersnittet er bergringsskjermen pa ditt Handkontroll-panel. Det
er det grafiske brukergrensesnittet (GUI) som driver roboten og kontrollboksen, og utfgrer og
oppretter robotprogrammer. PolyScope bestar av tre soner:

A : Topptekst med kategorier/ikoner som gj@r interaktive skjermer tilgjengelige for deg.

B : Bunntekst med knapper som kontrollerer ditt/dine lastede program/mer.

C : Skjerm med felter som handterer og kontrollerer robothandlinger.

Y PR 1 <unnamed>
RE2»QH o
Run.

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 r

Speed CE——l) 100% B ° 0 o 34:;5‘7&021013 1

Merk: Ved oppstart kan en Kan ikke fortsette-dialog vises. Du ma velge Ga til initialisering-
skjermen for & skru pa roboten.

10.1.1 Topptekstikoner/Kategorier

m Kjor er en enkel mate & betjene roboten pa ved hjelp av forhandskrevne
programmer.

3l Program lager og/eller modifiserer robotprogrammer.

Installasjon konfigurerer robotarminnstillinger og eksternt utstyr, som
montering og sikkerhet.

Flytter kontroller og/eller regulerer robotbevegelse.

Versjon 5.1.0 -3 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 10.1 Grunnleggende om Polyscope

A

1/0 Overvaker og angir levende inngangs-/utgangssignaler til og fra robot-
kontrollboksen.

Logg indikerer robothelse samt enhver advarsel eller feilmelding.

Program- og installasjonbehandling
velger og viser aktivt program og installasjon (se 20.4). Merk: Filsti, Ny, Apne,
og Lagre utgjgr samlet Program og installasjonsbehandleren.

Q3

- .. lager et nytt program eller installasjon.
Apne ...apner et tidligere opprettet og lagret program eller installasjonen.

@l Lagre ... lagrer et program, en installasjon eller begge to samtidig.

Merk: Ikonene for automatisk modus og manuelt modus vises bare i overskriften hvis du angir
et driftsmodus-passord.

Automatisk indikerer at roboten har automatisk miljg nedlastet. Trykk pa
bryteren for & bytte til manuelt miljg.

ﬁ Manuelt indikerer at roboten har manuelt miljg nedlastet. Trykk pa bryte-
en for & bytte til automatisk miljg.

cc
Sikkerhetssjekksum viser aktiv sikkerhetskonfigurasjon.

Hamburger-meny gir tilgang til PolyScope Hjelp, Om og Innstillinger.

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

10.1.2 Bunntekst-knapper

E Initialiser kontrollerer robotens tilstand. Nar R@D, trykk pa den for & fa ro-
boten til & fungere.

Hastighet r——————————— ] 00%

Glidebryteren for has-
tighet viser i sanntid den relative hastigheten som robotarmen beveger seg med
og tar hensyn til sikkerhetsinnstillingene.

Merk: Play, Stopp og Start utgjgr Autoflytt.

m Play starter ndvaerende nedlastet robotprogram.

e-Series -4 Versjon 5.1.0
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10.2 Kom i gang-skjermen UNIVERSAL ROBOTS

E Trinn lar et program kjgre i enkelttrinn.

E Stopp stopper navaerende nedlastet robotprogram.

Klokke viser sanntid og dato.

I
Driftsstans lar roboten skru seg av og starte pa nytt.

10.2 Kom i gang-skjermen

Hva vil du gjegre forst?

R i 2

KJZR ET PROGRAM PROGRAMMER ROBOTEN KONFIGURER
ROBOTINSTALLASJON

O Ikice vis denne meldingen igien

Kjgre et program, Programmere robot eller Konfigurere robotinstallasjon.
Merk: Nar du slar pa ferste gang kan du, dersom Kan ikke fortsette-dialogen vises, Ga til start-
skjermen eller velge lkke na for & bli veerende pa Kom i gang-skjermen.

Versjon 5.1.0 -5 e-Series
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11.1 Grunnleggende om robotarm

Den universale robot-armen bestar av rgr og ledd. Du bruker PolyScope til & koordinere bevegel-
sen av disse leddene, flytte roboten og plassere verktgyet som gnsket - unntatt omradet rett over
og rett under basen.

Sokkel- er der hvor roboten er montert.
Shoulder and Elbow gjor stgrre bevegelser.
Handledd 1 og 2 gjgr mer finjusterte bevegelser.

Handledd 3 er der du fester robotverktgyet.

MERK:
Fgr du slar pad roboten for fgrste gang, ma din utpekte UR-
robotintegrator:

1. Les og forstd sikkerhetsinformasjonen i Maskinvareinstalla-
sjonshandbok.

2. Angi sikkerhetskonfigurasjonsparametrene som er definert av
risikovurderingen (se kapittel 13).

11.1.1 Installere robotarmen og kontrollboksen

Du kan bruke PolyScope nar robotarmen og kontrollboksen er installert og slatt pa.

1. Pakk ut robotarmen og kontrollboksen.

2. Monter robotarmen pa et solid og vibrasjonsfritt underlag.

Figur 11.1: Leddene i roboten. A: Base, B: Skulder, C: Albue og D, E, F: Handledd 1, 2, 3
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UNIVERSAL ROBOTS 11.1 Grunnleggende om robotarm

3. Plasser kontrollboksen pa foten.
4. Plugg kabelen til roboten og kontrollboksen.
5. Plugg inn hovedkontrollbokskontakten.

FARE:
Veltefare. Hvis roboten ikke er trygt plassert pa et stgdig underlag,
kan roboten velte og forarsake personskade.

Se Maskinvareinstallasjonshandbok for detaljerte installasjonsintruksjoner.

11.1.2 Sla kontrollboksen av/pa

Kontrollboksen inneholder hovedsakelig den fysiske elektriske inngangen/utgangen som forbin-
der robotarmen, handkontrollen og eventuelle eksterne enheter. Du ma sla pa kontrollboksen for
a kunne sla pa robotarmen.

1. P4 hgyre side av handkontrollen trykker du pa power-knappen kontrollboksen.

2. Vent mens tekst fra det underliggende operativsystemet, etterfulgt av knapper, vises pa
skjermen.

3. Nar en Kan ikke fortsette-dialogboks vises, velger du Ga til initialiseringsskjermbildet for
a fa tilgang til Initialiseringsskjermen.

11.1.3 Sla robotarmen av/pa

Nederst til venstre pa skjermen, Initialiser ikonet angir statusen til robotarmen ved hjelp av farger:

+ Red indikerer at robotarmen er i stoppet tilstand.

« Gul indikerer at roboten er pa, men ikke klar for normal drift.

- Gregnn indikerer at robotarmen er slatt pa og klar for normal drift.

Flytta Ly

Robotstatus

i Oppstart Roboten Bremser Robot |
PA fulifert er aktiv frigjort Normal-modus

Nyttelast Robot

& Aktiv nyttelast brukes til 8 overskrive installasfonssnyttelasten
* midlertidig.

Alktiv nyttelast Installasjonsnyttelast r
i

Hastighet (

Merk: Robotarmoppstart ledsages av lyd og sma bevegelser nar leddbremser frigjgres.
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11.1.4 Initialisering av robotarmen

FARE:

Kontroller alltid at den faktiske nyttelasten og installasjonen er rik-
tig for du starter opp robotarmen. Hvis disse innstillingene er feil,
vil ikke robotarmen og kontrollboksen fungere riktig, og kan vaere
farlig for mennesker eller utstyr.

FORSIKTIG:
Kontroller at robotarmen ikke bergrer en gjenstand (f.eks. et bord)
fordi en kollisjon mellom robotarmen og et hinder kan skade ett
leddtannhjul.

For & starte roboten:
1. Trykk pa ON-knappen med den grgnne lysdioden for a starte initialiseringsprosessen. Der-
etter blir lysdioden gul for & indikere at stremmen er pa og Inaktiv.
2. Trykk pa START-knappen for a frigjgre bremsene.
3. Trykk pa OFF-knappen med rgd lysdiode for & sla av robotarmen.

+ Nar polyscope starter opp, ma ON-knappen trykkes inn en gang for a sla pa robotarmen.
Deretter blir lysdioden gul for a indikere at roboten er pa og Inaktiv. Inaktiv.

+ Nar statusen til robotarmen er Inaktiv, trykk pa START-knappen for & starte robotarmen.
Forelgpig kontrolleres sensor-data mot den konfigurerte monteringen av robotarm. Hvis
en feil blir funnet (med en toleranse pa 30°), deaktiveres knappen og en feilmelding vises
nedenfor. Hvis montering er verifisert, vil alle leddbremsene slippes nar knappen trykkes og
robotarmen er klar for normal drift.

11.2 Quick System-oppstart

Far du bruker PolyScope ma du verifisere at robotarmen og kontrollboksen er riktig installert.

1. Pa Teach Pendant trykker du pa ngdstoppknappen.

2. Pa Tech Pendant trykker du pa stremknappen og lar systemet starte og vise tekst pa Po-
lyScope.

3. Et popup-vindu vises pa bergringsskjermen og indikerer at systemet er klart og at roboten
ma initialiseres.

4. | popup-dialogboksen trykker du pa knappen for & fa tilgang til initialiseringsskjermbildet.

5. Nar Bekreftelse av den valgte sikkerhetskonfigurasjon-dialogboksen vises, trykk pa Be-
kreft sikkerhetskonfigurasjon-knappen for & bruke et innledende sett med sikkerhetspara-
metere. Disse ma justeres ut fra en risikovurdering.

6. Las opp ngdstoppknappen for & endre robottilstand fra Nedssituasjon stoppet til Sla av.

7. Trinn utenfor rekkevidden (arbeidsomradet) til roboten.
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8. P4 Initialiser robot-skjermen bergrer du PA-knappen og lar robottilstanden endres til stille-
staende.

9. Ifeltet Gjeldende nyttelast kontrollerer du at nyttelastmassen og valgt montering er korrekt.
Du blir varslet hvis den oppdagede monteringen basert pa sensor-data ikke samsvarer med
den valgte monteringen.

10. Pa Initialiser robot-skjermen, bergr Start-knappen for at roboten skal slippe sitt bremse-
system.
Merk: Roboten vibrerer og lager klikkende lyder som indikerer at den er klar for & bli pro-
grammert

MERK:
Du kan laere mer om & programmere roboten din pa Universal Ro-
bots Academy pad www.universal-robots.com/academy/

Merk: Du ma fylle ut de ngdvendige feltene pa internett og laste ned lisensfilen til PCen.

e-Series [I-10 Versjon 5.1.0



12 Operasjonsmodusvalg

12.1 Operasjonsmodi

Operasjonsmodi er aktivert nar du konfigurerer en 3-posisjonsaktiveringsenhet, eller angir et
passord.

Automatisk modus Nar den er aktivert, kan roboten kun utfgre forhandsdefinerte oppgaver. Ka-
tegorien for og Freedrive-modus vil vaere utilgjengelige. Du kan ikke endre eller lagre programmer
og installasjoner.

Manueltmodus Nar det er aktivert kan du prgrammere roboten ved & bruke bevegelses-kategorien,
Freedrive-modus og glidebryter. Du kan endre eller lagre programmer og installasjoner.

Operasjonsmodus Manuelt Automatisk

Freedrive X *

Flytt roboten med piler pa MoveTab X *

Glidebryter X X**

Rediger & lagre program & installasjon X

Utfgr programmer Redusert X
hastighet*

*Bare nar en 3-stillings aktiveringsenhet er konfigurert
** Det er mulig via installasjonen a angi at glidebryteren er aktivert/synlig i kjgreskjermen

MERK:

« En Universal Robots robot er ikke utstyrt med en 3-
posisjonsaktiveringsenhet. Hvis risikovurderingen krever en-
heten, ma den festes fgr roboten brukes.

+ Hvis en 3-posisjonsaktiveringsenhet ikke er konfigurert, akti-
veres bade Freedrive og flyttekategorien. Hastigheten er ikke
redusert i Manuelt modus.

ADVARSEL:

+ Eventuelle suspenderte garantier ma returneres til full funksjo-
nalitet fgr du velger automatisk modus.

+ Nar det er mulig, skal manuell driftsmodus utfgres med alle
personer utenfor det sikrede omradet.

+ Enheten som brukes til & bytte roboten til operasjonsmodus
ma plasseres utenfor det sikrede omradet.

« Brukeren ma ikke ga inn i det sikrede omradet nar roboten er i
automatisk modus.
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De tre metodene for & konfigurere operativmodusvalg er beskrevet i fglgende underavsnitt. Hver
metode er eksklusiv, noe som betyr at ndr man bruker én metode, gjor dette de to andre metodene
inaktive.

A bruke operasjonsmodusens sikkerhetsinngang
1. Velg sikkerhets-1/0 i installasjonskategorien.

2. Konfigurer operasjonsmodusens sikkerhetsinngang Alternativet for & konfigurere vises i
rullegardinmenyen nar 3-posisjonsaktiveringsenhetens inngang er konfigurert.

3. Roboten er i automatisk modus nar driftsmodusinngangen er lav og i manuell modus nar
driftsmodusinngangen er hgy.

MERK:

+ Velgeren for fysisk tilstand, om denne brukes, ma fullstendig
samsvare med ISO 10218-1: artikkel 5.7.1 for valg.

* For du definerer en operativ inngang, ma du definere en 3-
posisjonsaktiveringsenhet.

A bruke PolyScope
1. Velg et operasjonsmodus i PolyScope.

2. For a bytte mellom moduser, velg profilikonet i toppteksten.

Se 21.3.2 for mer informasjon om & angi et PolyScope-passord.

Merk: PolyScope er automatisk i manueltmodus nar sikkerhets-l1 / O-konfigurasjonen med 3-
posisjonsaktiveringsenhet er aktivert.

A bruke instrumentbord-serveren
1. A koble til instrumentbord-serveren.
2. A bruke angi operasjonsmodus-kommandoer.
+ Angi operasjonsmodus automatisk
+ Angi operasjonsmodus manuelt
+ Tem operasjonsmodus

Sehttp://universal-robots.com/support/ for mer informasjon om & bruke instrumentbord-
serveren.

12.2 3-posisjon aktiverer enhet

Nar en 3-posisjonsaktiveringsenhet er konfigurert og Operasjonsmodus er i manueltmodus, kan
roboten bare flyttes ved & trykke pa 3-posisjonsaktiveringsenheten.
Nar Operasjonsmodus er i Automatisk modus, har 3-posisjonsaktiveringsenheten ingen effekt.
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MERK:

Enheten med 3 posisjoner, dens adferd, dens ytelsekarakteristikk
og drift, ma fullstendig samsvare med ISO 10218-1: artikkel 5.8.3,
for en aktivert enhet.

12.2.1 Manuell hgyhastighet

Nar inngangen er lav, vil roboten fa vernestans. Glidebryteren er satt til en innledende verdi som
tilsvarer 250 mm/s og kan gkes trinnvis for hgyere hastighet. Glidebryteren for fart vil igjeninn-
stilles til en lav verdi nar tilfgrsel fra 3-posisjonsenheten gar fra lav til hgy.

MERK:

Bruk sikkerhetsleddgrenser (Se 13.2.4) eller sikkerhetsplaner
(se 13.2.5)3abegrense omradet hvor roboten kan bevege seg med
manuell hgyhastighet.
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13 Sikkerhetskonfigurasjon

13.1 Grunnleggende om sikkerhetsinnstillinger

Denne delen dekker hvordan du far tilgang til sikkerhetsinnstillingene for roboten. Den bestar av
elementer som hjelper deg a konfigurere robotens sikkerhetskonfigurasjon.

FARE:

Fgr du konfigurerer robotsikkerhetsinnstillingene, ma integre-
rer utfgre en risikovurdering for @ sikre sikkerheten til perso-
nell og utstyr rundt roboten. En risikovurdering er en evalue-
ring av alle arbeidsprosedyrer gjennom hele robotens levetid, ut-
fort for & kunne bruke riktige sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger
(se Maskinvareinstallasjonshandbok). Du ma stille inn fglgen-
de i samsvar med integratorens risikovurdering.

1. Integrerer ma hindre at uautoriserte personer endrer pa sikker-
hetsinnstillingene, f.eks. ved a installere passordbeskyttelse.

2. Bruk og konfigurering av sikkerhetsrelaterte funksjo-
ner og grensesnitt for en bestemt robotapplikasjon

(se Maskinvareinstallasjonshandbok).

3. Sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger for oppsett og undervis-
ning fer robotarmen slas pa for forste gang.

4. Alle sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger tilgjengelige pa
denne skjermen og underkategorier.

5. Integrerer ma sgrge for at alle endringer i sikkerhetskonfigu-
rasjonsinnstillingene overholder risikovurderingen.

13.1.1 Tilgang til sikkerhetskonfigurasjon
Merk: Sikkerhetsinnstillinger er passordbeskyttet og kan bare konfigureres nar et passord er
angitt og fglgelig brukt.
1. 1din PolyScope topptekst trykker du pa Installasjon-ikonet.
2. Til venstre pa skjermen i handlingsmenyen, trykker du pa Sikkerhet.
3. Merk at Robotbegrensninger-skjermen vises, men at innstillingene er tilgjengelige.

4. Dersom et Sikkerhetspassord var tidligere angitt, oppgi passordet og trykk pa Las opp for
& gjere innstillingene tilgjengelige. Merk: Nar sikkerhetsinnstillingene er last opp, er alle
innstillinger aktive.

5. Trykk pa Las kategori eller naviger bort fra sikkerhetsmenyen for & lase alle sikkerhetsele-
mentinnstillingene pa nytt.
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13.1 Grunnleggende om sikkerhetsinnstillinger

<unnamed>*
default_1*

v Sikkerhet

Robotbegre... iklce er lett & eliminere eller risiko som ikke blir tilstrekkelig redusert.

Leddgrenser

Planer @ Fabrikidnnstilinger ‘ | ,
Verktayposi... st laremset

Verktayret...

- Q Tipass

Maskinvare Grense Normal Redusert

) Funksjoner Strem
> Feltbuss Moment

Stoppetid
Stoppedistanse
Verktoyhastighet
Verktaykraft
Albuehastighet
Albuestyrie

Hastighet ¢

Bruk av parametre for sikierhetskonfigurasjoner som ikke samsvarer med de som er definert i risicovurderingen, kan resultere i fare som

Du finner mer sikkerhetssysteminformasjon i maskinvareinstallasjonshandboken.

13.1.2 Sette et sikkerhetspassord

Du ma angi et passord for 8 l1dse opp alle sikkerhetsinnstillinger som utgjer din sikkerhetskonfi-

gurasjon.
Merk: Dersom ingen passord benyttes, blir du bedt om & opprette et.

1. 1 din PolyScope-topptekst i hgyre hjgrne, trykker du p4 Hamburger-menyen og velger Inn-

stillinger.

| Nytt passord, angir du et passord.

o M DN

bilde.

N3, i bekreft nytt passord, angir du samme passord og trykker pa Bruk.

Til venstre pa skjermen, i den bla menyen, trykker du pa Passord og velger Sikkerhet.

Nederst til venstre i den bla menyen trykker du pd Avslutt for & ga tilbake til forrige skjerm-

Merk: Du kan trykke pa kategorienLas for a lase alle sikkerhetsinnstillinger eller bare for & navi-

gere til skjermen utenfor sikkerhetsmenyen.

13.1.3 Endre sikkerhetskonfigurasjon

Endringer i sikkerhetskonfigurasjoninnstillinger ma samsvare med risikovurderingen som er ut-

fort av integrerer, (se Maskinvareinstallasjonshindbok).

Anbefalt prosedyre:

1. Verifiser at endringene stemmer i henhold til risikovurderingen som er utfgrt av integrerer.

2. Juster sikkerhetsinnstillingene til et passelig niva, definert av risikovurderingen utfgrt av

integrerer.
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3. Verifiser at innstillingene er pa plass.
4. Sett folgende tekst i operatgrens brukerhandbgker:
“For du jobber i naerheten av roboten ma du segrge for at sikkerhetskonfigurasjonen er som for-

ventet. Dette kan verifiseres ved a f.eks. kontrollere sikkerhetsjekksummen i gvre hgyre hjgrne
av PolyScope for eventuelle endringer.”

13.1.4 Legger inn ny sikkerhetskonfigurasjon

Roboten er slatt av mens du gj@r endringer i konfigurasjonen. Endringene dine trer fgrst i kraft
nar du trykker pa Bruk-knappen. Roboten kan ikke slas pa igjen fgr du har trykket pa enten Bruk
og Start pa nytt eller Tilbakestill endringer. Den fgrstnevnte lar deg inspisere robotens sikker-
hetskonfigurasjon som av sikkerhetshensyn vises i Sl-enheter i et popup-vindu. Nar din visuelle
inspeksjon er fullfgrt, an du Bekrefte sikkerhetskonfigurasjon og endringene vil bli automatisk
lagret som del av den gjeldende robotinstallasjonen.

13.1.5 Sikkerhetssjekksum

Ikonet for sikkerhetssjekksummen viser din anvendte robotsikkerhetskonfigurasjon og leses fra
topp til bunn, venstre mot hayre, f.eks. BF4B. Ulik tekst og/eller farger indikerer endringer i den
anvendte sikkerhetskonfigurasjonen.

Merk:
+ Sikkerhetssjekksummen endres hvis du endrer sikkerhetsfunksjons-innstillingene, fordi

Sikkerhetssjekksummen genereres kun av sikkerhetsinnstillingene.

« Du mé anvende endringene dine pa sikkerhetskonfigurasjonen for at Sikkerhetssjekk-
summen skal vise endringene dine.

13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger

Denne delen definerer sikkerhetsmenyinnstillinger som utgjer din robots sikkerhetskonfigura-
sjon.

13.2.1 Robotbegrensninger

Robotbegrensninger lar deg begrense generelle robotbevegelser. Robotgrenseskjermen har to
konfigureringsmuligheter: Fabrikkinnstilt og Egendefinert.

1. Fabrikkinnstillinger er der du kan bruke glidebryteren til 4 velge en forhandsdefinert sikker-
hetsinnstilling. Verdiene i tabellen er oppdatert for a reflektere forhandsinnstilte verdier fra
Mest begrenset til Minst begrenset
Merk: Gliderverdier er kun forslag og erstatter ikke korrekte evalueringsprosesser for risiko.
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<unnameds#
default_1*

v Sikkerhet Brulc av parametre for siklcerhetskonfigurasjoner som ikice samsvarer med de som er definert i risikovurderingen, Ican resultere i fare som

Robotbegre... ikice er lett a eliminere eller risika som ikke blir tilstrekkelig redusert.

Leddgrenser

Planer @ Fabrilkinnstilinger ‘ ‘ . ‘
Verktayposi... Mest begrenset Minst begrenset
Verkteyret...
17U O Tilpass
Maskinvare Grense Normal Redusert
strom
)
Stoppetid
Stoppedistanse
Verltoyhastighet .

Verltoykraft

Albuehastighet
Albuestyrke .

Hastighet ¢

2. Egendefinert er der du kan angi grenser for hvordan roboten fungerer, og overvake den til-

hgrende toleransen.

Strem begrenser maksimalt mekanisk arbeid som produseres av roboten i miljget.
Merk: Denne grensen vurderer nyttelasten som en del av roboten og ikke av miljget.

Moment begrenser maksimalt robotmoment.

Stoppetid begrenser den maksimale tiden det tar for roboten a stoppe, f.eks. nar en ngd-
stopp er aktivert.

Stoppedistanse begrenser den maksimale distansen som robotverktgyet eller albuen kan
ga mens den stopper.

MERK:

Begrensning av stopptid og avstand pavirker total robothastighet.
For eksempel, hvis stoppetiden er satt til 300 ms, er maksimal ro-
bothastighet begrenset slik at roboten stopper innen 300 ms.

Verktgyhastighet begrenser den maksimale hastigheten for robotverkigy.

Verktgykraft begrenser den maksimale kraften utfgrt av robotverktgyet i klemmesituasjo-
ner.

Albuehastighet begrenser den maksimale hastigheten for robotalbue.
Albuestyrke begrenser den maksimale styrken som albuen utgver pa miljget.

Verktgyets hastighet og kraft er begrenset ved verktgyflensen og i midten av de to bruker-
definerte verktgyposisjonene, se 13.2.6.
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Robotbegre...
Leddgrenser
Planer
Verktoayposi...
Verktoyret...
/U

Maskinvare

) Feltbuss

<unnameds>#*
default_1*

ikice er lett & eliminere eller risika som iklce blir tilstrelkkelig redusert.

o Fabrikinnstilinger

@ Tilpass

Grense

Strem

Mornent
Stoppetid
Stoppedistanse
Verltoyhastighet
Verlktoykraft
Albuehastighet

Albuestyrke

Normal

Redusert

300

200

25,0

10,0

400

300

500

300

1500

750

150,0]

120.0]

1500

150,0

120,0

v Sikkerhet Bruk av parametre for silkicerhetskonfigurasjoner som iklce samsvarer med de som er definert i risikovurderingen, kkan resultere i fare som

MERK:

Du kan bytte tilbake til Fabrikkinnstillinger for alle robotbegrens-

ninger for & tilbakestille standardinnstillingene.

13.2.2 Sikkerhetsmodi

Under normale forhold (f.eks. nar ingen beskyttende stopp er i bruk), fungerer sikkerhetssyste-

met i en sikkerhetsmodus som er et tilknyttet et sett med sikkerhetsgrenser:

Normal modus er sikkerhetsmodusen som er aktiv ved standard

Redusert modus er aktiv nar robotens Tool Center Point (TCP) er posisjonert utover et Trigger-
redusert modus-plan (se 13.2.5), eller nar det utlgses av en konfigurerbarinngang (se 13.2.8)

Gjenopprettingsmodus aktiveres nar en sikkerhetsgrense fra den aktive grensen brytes, robot-
armen utfgrer et kategori 0-stopp. Hvis en aktiv sikkerhetsgrense, slik som en leddposi-
sjonsgrense eller en sikkerhetsgrense, brytes nar robotarmen er slatt pa, starter den opp i
gjenopprettingsmodus. Dette gjgr det mulig a flytte robotarmen tilbake innenfor sikkerhets-
grensene. Bevegelsen til robotarmen er begrenset av en fastsatt grense som du ikke kan
definere nar den er i gjenopprettingsmodus. For detaljer om gjenopprettingsmodusgrenser,

(se Maskinvareinstallasjonshindbok).

ADVARSEL:
Grenser for leddposisjon, verktgyposisjon og verktgyorientering
er deaktivert i gjenopprettingsmodus, sa veer forsiktig nar du flytter
robotarmen tilbake innenfor grensene.

Menyen pa sikkerhetskonfigurasjon-skjermen lar brukeren definere separate sett av sikkerhets-
grenser for normal og redusert modus. For verktgy og ledd er reduserte modusgrenser for has-
tighet og moment palagt & veere mer restriktive enn deres normal modus-motstykker.
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13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger

13.2.3 Toleranser

Sikkerhetssystemgrensene er spesifisert i sikkerhetskonfigurasjonen. Sikkerhetssystemet mot-
tar verdiene fra inntastingsfeltene og oppdager brudd hvis noen av disse verdiene overstiges.
Robotkontrolleren forsgker & forhindre brudd ved & gi et beskyttende stopp eller ved a redusere
hastigheten. Dette betyr at det kan hende programmet ikke kan utfgre bevegelser veldig nserme

en grense.

ADVARSEL:
Toleranser er spesifikke for programvareversjonen. Oppdaterings-
programvaren kan endre toleranser. Radfgr versjonsmerknadene

for informasjon om programvareversjonendringer.

13.2.4 Leddgrenser

Leddgrenser gir deg mulighet til & begrense individuelle robotleddbevegelser i leddrom, dvs. led-
drotasjonsposisjon og leddrotasjonshastighet. Det finnes to leddbegrensningsmuligheter: Mak-

simal hastighet og Posisjonsomrade.

1. Maksimal hastighet er der du definerer den maksimale vinkelhastigheten for hver ledd.

2. Posisjonsomradet er der du definerer posisjonen for hvert ledd. Igjen, deaktiveringsfeltene
for Redusert modus deaktiveres hvis det ikke finnes et sikkerhetsplan eller konfigurerbart
inngangssett for & utlgse det. Denne grensen gjgr det mulig & begrense robotens sikker-
hetsrelaterte myke akse.

B e + o

Flytts

Logg
> Generelt Hver av de falgende felles grensene kan konfigureres uavhengig

W Sikkerhet @ Mal<simal hastighet]

O Plasseringsomrade

Robotbegre...
Leddgrenser
Planer
Verktgyposi...
Verktayret...

2 Ledd
1/u

Base

Maskinvare
Skulder

D ...
Handledd 2
Handledd 3

Hastighet @

Malsimal

maks: 191 °/s
maks: 191 °/s
maks: 191 °/s
maks: 191 /s
maks: 191 °/s

maks: 191 °/s

Normal modus

<unnamed>*

default_1*

191
191
191
191
191
191

Redusert modus

191
191
191
191
191
191

-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s
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13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger UNIVERSAL ROBOTS

13.2.5 Planer

MERK:

Konfigureringsplaner er fullt ut basert pa funksjoner. Vi anbefaler at
du oppretter og navngir alle funksjoner fgr du redigerer sikkerhets-
konfigurasjonen, da roboten er slatt av nar sikkerhetsfanen har blitt
last opp, og bevegelse av roboten vil vaere umulig.

Sikkerhetsplaner begrenser robotens arbeidsomrade. Du kan definere opptil atte sikkerhetspla-
ner, som begrenser robotverktgyet og albuen. Du kan ogsa begrense albuebevegelsen for hvert
sikkerhetsplan og deaktivere ved a fijerne markeringen i avmerkingsboksen. .Fgr du konfigurerer
sikkerhetsplaner, ma du definere en funksjon i robotinstallasjonen, (se 16.1.3). Funksjonen
kan deretter kopieres til sikkerhetsplanskjermbildet og konfigureres.

ADVARSEL:

Definere sikkerhetsplaner begrenser bare de definerte verktgysfae-
rene og albuen, ikke den totale grensen for roboten. Dette betyr at
selv om det oppgis et sikkerhetsplan, garanterer ikke det at andre
deler av roboten vil overholde denne begrensningen.

Modi

Du kan konfigurere hvert plan med restriktive Modi ved hjelp av ikonene som er angitt nedenfor.

Deaktivert Sikkerhetsplanet er aldri aktivt i denne tilstanden.

] Normal Nar sikkerhetssystemet er i normal modus, er et normal modus-plan aktivt og det
fungerer som en streng grense pa plasseringen.

_____ i Redusert Nar sikkerhetssystemet er i redusert modus, er et redusert modus-plan aktivt og
det fungerer som en streng grense pa plasseringen.

Normal & Redusert Nar sikkerhetssystemet er i enten normal eller redusert modus, er et
normal redusert modus-plan aktivt og det fungerer som en streng grense pa plasseringen.

0

E Trigger-redusert modus Sikkerhetsplanet fgrer til at sikkerhetssystemet bytter til redusert
modus hvis robotverktgyet eller albuen er plassert utenfor det.

@ Vis Hvis du trykker pa dette ikonet, skjules eller vises sikkerhetsplanet i grafikkpanelet.

[l Slett Sletter det opprettede sikkerhetsplanet (merk: det finnes ingen slett/rediger-handling
her, sa hvis et plan slettes ved en feil, ma det lages pa nytt)

/ Gi nytt navn Hvis du trykker pa dette ikonet kan du navngi planet pa nytt.

Konfigurering av sikkerhetsplaner
1. 1din PolyScope topptekst trykker du pa Installasjon.

2. Til venstre i handlingsmenyen, trykker du pa Sikkerhet og velger Planer.

3. @verst til hgyre pa skjermen, i Planfeltet, trykker du pa Legg til plan.
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13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger

4. Nederst til hgyre pa skjermen, i Egenskaper-feltet, stiller du inn Navn, Kopifunksjon og Re-
striksjoner. Merk: | Kopifunksjon er kun Udefinert og Base tilgjengelige. Du kan tilbakestille
et konfigurert sikkerhetsplan ved a velge Udefinert.

Hvis den kopierte funksjonen er modifisert i Funksjon-skjermen, vil et varselsikon vises til hgyre i
Kopifunksjon-teksten. Dette indikerer at funksjonen ikke er synkronisert, dvs. at informasjonen i
egenskapskortet ikke er oppdatert for & gjenspeile endringer som kan ha blitt gjort i funksjonen.

W Sikkerhet

Robotbegre...

Leddgrenser
Planer
Verktgyposi...
Verktoyret...
/U
Maskinvare

) Funksjoner

) Feltbuss

illcerhetspassord

Hastighet ¢

Planer (3 of 8)

Plan 1 0Oe
Plan 2 H e

E‘ Plan 3 oe ﬁﬁ
+ Legg til plan
Egenskaper

® g P!
Plan 3
Kopifunksjon
‘ » | toolBoundary "
Restriksjoner

EI @ Begge hd ‘
Forslayvning

[4 Begrens albue

Albue
Du kan aktivere Begrens albue for a forhindre at robotalbuens ledd gar gjennom noen av dine
definerte planer. Deaktiver Begrense albue for a la albuen ga gjennom planene.
Fargekoder
Robot Planer (3 of 8)
Ce
Robotbegre... Plan 2 H o -
E‘ Plan 3 HDe W
Leddgrenser + Leggtil plan
Planer
Verktgyposi...
Verktayret...
I ® Egenskaper
Maskinvare Plan 3
Kopifunksjon (&}
‘ = toclBoundary V‘
Restriksjoner
EI ﬁBegge v‘
Forsleyvhning
[4 Begrens albue
iklcerhetspa rd Las opp Las Bruk
Gra Plan er konfigurert, men deaktivert (A)
Gul & Sort Normalt plan (B)
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13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger - UNIVERSAL ROBOTS
Blatt & Grgnt Utlgserplan (C)

Sort pil Siden av planet som verktgyet og/eller albuen er tillatt & veere pa (for normalplaner)
Gronn pil Siden av planet som verktgyet og/eller albuen er tillatt & veere pa (for utlgserplaner)

Gra pil Siden av planet som verktgyet og/eller albuen er tillatt & vaere pa (for deaktiverte planer)

Freedrive-Robot

Dersom roboten kommer naer bestemte grenser nar den er i Freedrive (se 17.6), kan du forvente
en avstgtende kraft fra roboten.

13.2.6 Verktgyposisjon

Verktgyposisjonen tillater mer kontrollert begrensning av verktgy og/eller tilbehgr som plasseres
pa enden av robotarmen.

Robot er der du kan visualisere dine modifiseringer.

Verktay er der du kan definere og konfigurere et verktgy opptil tre verkigy.
Verktgy_1 er standardverktgyet definert med verdiene x=0,0, y= 0,0, z=0,0 and radius=0,0. Disse
verdiene representerer robotverktgyflensen.
Merk:

* Under Kopi TCP kan du ogsa velge Verktgyflens slik at verktgyverdiene gar tilbake til 0.

+ En standard sfzere er definert ved verktgysflensen.

<unnamed=>*

default_1*

& = ... . agre..
V Sikkerhet Verkteyflens

+ Legg til verktay
Robotbegre...

Leddgrenser E‘
Planer
Verktayposi...
Verktoyret...

11y | Verktoyflens
Maskinvare

) Funksjoner

) Feltbuss

Radius (maks: 300mm)

Kopi TCP (&}

- Rediger posisjon

Hastighet ¢

For brukerdefinerte verktgy kan brukeren endre:

Radius for 3 endre radius pa verktgysfeeren. Radiusen vurderes ved bruk av sikkerhetsplaner.
Nar et punkt i sfaeren passerer et redusert modusutlgserplan, gar roboten over i redusert
modus. Redusert modus. Sikkerhetssystemet forhindrer ethvert punkt pa sfeeren fra a pas-
sere en sikkerhetsplan (se 13.2.5).
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Posisjon for 4 endre verktgyets posisjon i forhold til robotens verktgyflens. Posisjonen vurderes
for sikkerhetsfunksjonene for verktgyets hastighet, verktgystyrke, stoppavstand og sikker-
hetsplan.

Du kan bruke et eksisterende verktgysenterpunkt som en basis for & definere nye verktgyposi-
sjoner. En kopi av eksisterende TCP, forhandsdefinert i Generell-menyen, pd TCP-skjermen, kan
nas i Verktgyposisjon-menyen, i Kopi TCP-rullegardinmenyen.

Nar du redigerer eller justerer verdiene i Rediger posisjon-feltet, vil navnet pad TCP som vises i
rullegardinmenyen endres til egendefinert, noe som indikerer at det er forskjell mellom kopiert
TCP og den faktiske grenseinngangen. Den originale TCP er fortsatt tilgjengelig i rullegardinlis-
ten, og kan velges igjen for & endre verdiene tilbake til opprinnelig posisjon. Valget i kopi TCP-
rullegardinmenyen pavirker ikke verktgynavnet.

Nar du har brukt endringer i verktgyposisjon-skjermbildet, vil det vises et advarselsikon til hgyre
for kopi TCP-tekst dersom du prgver a endre den kopierte TCP-en pa TCP-konfigurasjonsskjermbildet.
Dette indikerer at TCP ikke er synkronisert, dvs. at informasjonen i egenskapsfeltet er ikke opp-
datert for a gjenspeile endringer som kan ha blitt gjort i TCP. TCP kan synkroniseres ved a trykke
pa synkroniseringsikonet (se 16.1.1).

Merk: TCP ma ikke synkroniseres for @ kunne definere og bruke et verktgy med hell.

Du kan gi nytt navn til verktgyet ved & trykke pa blyantfanen ved siden av det viste verktgynavnet.
Du kan ogsa bestemme radius med et tillatt omrade pa 0-300 mm. Grensen vises i grafikkruten
som enten et punkt eller en sfeere avhengig av radiusstarrelsen.

n ? |$| n E <unnamed>*
| ‘ L 7o default_1*
Kisr___Pr

» linstalesien| Fivite i Logg

W Sikkerhet Verktoyflens

+ Legg til verktoy
Robotbegre...

Leddgrenser EI

Planer

Verktayposi...
Verktayret...
I & Verkigyflens
Maskinvare

) Funksjoner
> Feltbuss

Radius (malks: 300mm)

Kopi TCP 1 (o]

— Rediger posisjon

Hastighet ¢

13.2.7 Verktgyretning

Verktgyretning-skjermen kan brukes til & begrense vinkelen som verktgyet peker pa. Grensen
er definert av en kjegle som har en fast orientering med hensyn til robotens armbase. Nar ro-
botarmen beveger seg, er verktgyretningen begrenset slik at den forblir innenfor den definerte
kjeglen. Verktgyets standardretning faller sammen med Z-aksen til verktgyutgangsflensen. Den
kan tilpasses ved & spesifisere vippe- og panoramavinkel.

Fgr du konfigurerer grensen, ma du definere et punkt eller en planirobotinstallasjonen (se 16.3).
Funksjonen kan da kopieres og Z-aksen brukes som midtpunktet pa keglen som definerer gren-
sen.
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MERK:

Konfigurasjonen av verktgyretningen er basert pa funksjoner. Vi an-
befaler at du oppretter gnsket funksjon(er) for du redigerer sikker-
hetskonfigurasjonen. Nar sikkerhetsfanen er last opp, gar robotar-
men av og gj@r det umulig & definere nye funksjoner.

<unnamed=>*

default_1*

Kjer asjon. Flytte U Logg _ - el
Robot Begrens egenskaper
V Sikkerhet Kopifunksjon (&}
Robotbegre... ‘ * | toolBoundary V‘
Leddgrenser E‘ Restriksjoner
Planer [ Begge ~|
Verktayposi... Avvilc
5-181,-30°
Verktoyret...
1/u
. [ ]
Maskinvare
) Funksjoner
) Feltbuss
Verktoy-egenskaper
Kopl TCP [w]
—_ ‘Verktzyﬂens v ‘
Rediger retning
Panorama Dl °

Hastighet ¢

Begrens egenskaper

Verktgyretning-grensen har tre konfigurerbare egenskaper:

1. Kjeglesenter: Du kan velge et punkt- eller planfunksjon fra rullegardinmenyen, for & definere
sentrum av kjeglen. Z-aksen til den valgte funksjonen brukes som den retningen kjeglen er
sentrert rundt.

2. Kjeglevinkel: Du kan definere hvor mange grader roboten kan vike bort fra sentrum.

Deaktivert verktgyretningsgrense er aldri aktiv

I Normal verktgyretningsgrense er kun aktiv nar sikkerhetssystemet er i Normal modus.

. I: Redusert verktgyretningsgrense er kun aktiv nar sikkerhetssystemet eri Redusert modus.

I© Normal & Redusert verktgyretningsgrense er kun aktiv nar sikkerhetssystemet er i Nor-
mal modus i tillegg til nar det er i Redusert modus.

Du kan tilbakestille verdiene til standard eller angre verktgyretning-konfigurasjonen ved 3 stille
kopieringsfunksjonen tilbake til “Udefinert”.

Verktgy-egenskaper

Som standard peker verktgyet i samme retning som Z-aksen pa verktgysutgangsflensen. Dette
kan endres ved & spesifisere to vinkler:

Vippevinkel: Hvor mye for 3 flette Z-aksen pa utgangsflensen mot X-aksen pa utgangssflensen

Panoramavinkel: Hvor mye for a rotere den vippede Z-aksen rundt den opprinnelige utgangs-
flensens Z-akse.
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Alternativt kan Z-aksen pa en eksisterende TCP kopieres ved a velge den TCP-en fra rullegardin-
menyen.

13.2.8 /U

I/0-ene er delt mellom innganger og utganger, og er synkroniserte slik at hver funksjon tilbyr en
kategori 3 og PLd-I/0.

3 Inngangssignal Funksjonstildeling
Robotbegre...

Leddgrenser
Planer

Redusert modus

Beskyttende tibakestiling

- Ikke tilordnet
Verktayposi...

4444

lickee tiordnet

Verktoyret...

" Utgangssignal Funksjonstildeling

Maskinvare

config_out[0], config_out[1] Roboten beveges

sjoner
= config_out[2], config_out[3] Nedstopp for system

config_out[4], config_out(5] Iiice tilordnet

4444«

config_out[6], config_out[7] Iiice tilordnet

Inngangssignaler

Falgende sikkerhetsfunksjoner kan brukes med inngangssignalene:

Systemngdstopp Dette er en ngdstoppknapp som er alternativ til den pa Tech Pendant, og gir
samme funksjonalitet hvis enheten er i overensstemmelse med 1SO 13850.

Redusert modus Alle sikkerhetsgrenser kan anvendes enten i normal modus eller redusert mo-
dus (se 13.2.2). Nar den er konfigurert, vil et lavt signal sendes til inngangene slik at
sikkerhetssystemet gar over til redusert modus. Robotarmen bremser for 8 mgte den satte
grensen til redusert modus. Sikkerhetssystemet garanterer at roboten er innenfor redusert
modusgrenser som er mindre enn 0,5 sekunder etter at inngangen er utlgst. Dersom robot-
armen fortsetter 8 krenke noen av de reduserte modusgrensene, utfgrer den en stoppkate-
gori 0. Overgang tilbake til normal modus foregar pa samme mate. Merk: sikkerhetsplanene
kan ogsa fgre til overgang til redusert modus.

3-posisjon aktiverer enhet A definere en 3-posisjonsaktiveringsenhet sikkerhetsinngang gjer
det mulig a definere en Operasjonsmodus sikkerhetsinngang. Nar definert, ma 3-posisjonsaktiveringsen
bli holdt nede for en robot i Maneltmodus for & bevege seg.

Operasjonsmodus Nar definert, kan denne inngangen bli brukt til & bytte mellom automatisk
modus eller manuelt modus (se 12.1).

Beskyttende tilbakestilling Nar et vernestopp er konfigurert, sikrer denne utgangen at vernestopp-
tilstanden fortsetter helt til en tilbakestilling utlgses. Robotarmen beveger seg ikke nar den
er i en sikkerhetsstopp-modus.
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ADVARSEL:

Ved standard er funksjonen tilbakestilling vernestopp-inngang kon-
figurert for inngangspinnene 0 og 1. Ved a deaktivere det fullsten-
dig vil robotarmen kunne opphgre & vaere vernestoppet sa snart
vernestopp-inngangen blir hgy. Det vil altsa si at uten tilbakestill
vernestopp-inngangen, vil vernestopp-inngangene SI0 og SI1 (se
installasjonshidndboken for maskinvare) fullt ut avgjgre om
sikkerhetsstoppstatus er aktiv eller ikke.

Utgangssignaler

Du kan anvende fglgende sikkerhetsfunksjoner for utgangssignaler. Alle signaler gar tilbake til
lav ndr tilstanden som utlgste hgyt signal er fjernet:

Systemngdstopp Lavt signal gis bare nar sikkerhetssystemet er utlgst i en ngdstoppet tilstand
av robotngdsstopp-inngangen eller ngdstopp-knappen. Hvis ngdstoppet tilstand utlgses av
systemngdsstopp-inngangen, vil det ikke angis lavt signal, dette for & unnga vranglas.

Roboten beveges Lavt signal hvis roboten beveger seg, ellers hgyt.

Robot stopper ikke hgyt signal nar roboten har stoppet eller er i ferd med 8 stoppe pa grunn av
et ngdstopp eller vernestans. Ellers vil den vaere aktiv.

Redusert modus Sender et lavt signal nar robotarmen er plassert i redusert modus eller hvis sik-
kerhetsinngangen er konfigurert med en redusert modus-inngang og signalet for gyeblikket
er lavt. Ellers er signalet er hgyt.

Ikke redusert modus Dette er det motsatte av redusert modus som er definert over.

MERK:

Ethvert eksternt maskineri som far sin ngdstopp-tilstand fra ro-
boten gjennom systemngdstopp-utgangen ma rette seg etter 1ISO
13850. Dette er spesielt viktig ved innstillinger hvor robotngdstopp-
inngangen er koblet til en ekstern ngdstopp-enhet. | slike tilfeller
vil systemngdstopp-utgangen bli hgy nar den eksterne ngdstopp-
enheten utlgses. Dette vil si at ngdstopptilstanden for det eksterne
maskineriet vil tilbakestilles uten at det krever en manuell handling
fra robotoperatgren. Derfor, for at det eksterne maskineriet skal
rette seg etter sikkerhetsstandardene, ma det kreves en manuell
handling for & kunne fortsette.

13.2.9 Maskinvare

Du kan bruke roboten uten & feste Tech Pendant. For & fjerne Tech Pendant ma du definere en
annen ngdstopp-kilde. Du ma spesifisere om Tech Pendant er festet for & unnga utlgsning av
sikkerhetsbrudd.

Velg tilgjengelig maskinvare

Roboten kan brukes uten PolyScope som programmeringsgrensesnitt.

1. | kategorien Topptekst trykker du pa Installasjon.
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2. I handlingsmenyen til venstre trykker du pa Sikkerhet og velger Maskinvare.
3. Oppgi sikkerhetspassord og Las opp skjermen.
4. Fravelg Teach Pendant for 3 bruke roboten uten Polyscope-grensesnitt.

5. Trykk pa Lagre og start pa nytt for 8 implementere endringer.

FORSIKTIG:

Hvis Teach Pendant er lgsrevet eller frakoblet fra roboten, er
ngdstopp-knappen ikke lenger aktiv. Du ma fjerne Teach Pendant
fra omradet rundt roboten.
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14 Kjore-kategorien

Program Variabler

Robkotalder

Dager Timer Minutter  Sekunder

0 00 00 22

O Vis vendepunkter

Hastighet

Kjore-kategorien gir en sveert enkel mate & drive robotarmen og styreenheten pa, med sa fa
knapper og alternativer som mulig. Du kan kombinere enkel betjening med a passord-beskytte
programmeringsdelen av PolyScope (se 21.3.2), for a gjgre roboten til et verktgy som uteluk-
kende kan kjgre forhandslagde programmer.

Pa denne skjermen kan du automatisk laste inn og starte et standardprogram basert pa en eks-
tern inngangssignalkantovergang (se 16.1.9).

Merk: Kombinasjonen av automatisk lasting og starting av et standardprogram og automatisk
initialisering ved innkobling kan for eksempel brukes til a integrere robotarmen inn i andre ma-
skiner.

14.1

Program

Programfeltet viser navnet pa programmet som ble lastet inn pa roboten og dets navaerende
status. Du kan trykke pa kategorien Last program for & laste inn et annet program.

14.2

Variabler

Et robotprogram kan bruke variabler til 4 lagre og oppdatere ulike verdier under kjgring. To typer
variabler er tilgjengelige:

Installasjonsvariabler Disse kan brukes av flere programmer og deres navn og verdier er faste
sammen med robotinstallasjonen (se 16.1.8). Variabler for installasjon beholder verdien
sin etter at roboten og kontrollboksen har blitt startet pa nytt.
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Vanlige programvariablene Disse er kun tilgjengelige for det kjgrende programmet og deres
verdier gar tapt sa snart programmet stoppes.

Vis vendepunkter Robotprogrammet bruker skriptvariabler for & lagre informasjon om vende-
punkter.
Velg Vis vendepunkter boksen, under Variabler for a vise skriptvariabler i variabellisten.

Variabeltyper

bool  En boolsk variabel der verdien er enten sann eller usann.

int Et heltall i omradet —2147483648 til 2147483647 (32 bit).

flyt Et nummer for flytende punkt (desimal) (32 bit).

kjede En sekvens av tegn.

stilling En vektor som beskriver plassering og orientering i kartesisk plass. Det
er en kombinasjon av en posisjonsvektor (z, y, z) 0og en rotasjonsvektor
(rx,ry,rz) som representerer orienteringen skrevet somp[x, y, z, rx,
ry, rz].

liste En sekvens av variabler.

14.3 Robotalder

Dette feltet representerer hvor lenge det er siden roboten ble slatt pa for ferste gang.
Merk: Tallene som er representert i dette feltet, er ikke knyttet til programmets kjoretid.

14.4 Flytt robot til posisjon

Flytt robot til posisjonen skjermen vises nar du trykker pa Play i bunnteksten. Tilgang til Flytt
robot til posisjon skjerm nar robotarmen ma bevege seg til en bestemt startposisjon fgr du kjg-
rer et program, eller nar robotarmen beveger seg til et vendepunkt mens du endrer et program.
| tilfeller der Flytt robot til posisjon skjermen kan ikke bevege robotarmen til programstartposi-
sjonen, beveger den seg til det fgrste vendepunktet i programtreet. Robotarmen kan bevege seg
til feil posisjon hvis:

+ TCP, funksjonsposisjon eller vendepunktsposisjon av den fgrste bevegelsen endres under
programgjennomfgring for fgrste bevegelse utfgres.

+ Det fgrste vendepunktet er inne i en Hvis eller bytt programtrenode.
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B2eQH

Installssion _Flytte W

Flytt robot i posisjon.

Hold inne "Auto" for & utfare vist bevegelse. Slipp knappen for 8 avbryte.
Trykk "Manuell" for & flytte roboten til posisjon manuelt.

I Auto

Manuell

II'__

€ Avbryt

Hastighet ¢

Auto
Hold nede kategorien Auto for & flytte robotarmen til startposisjon.
Merk: Du kan nar som helst slippe knappen for & stoppe bevegelsen.
Animasjon
Animasjonen viser bevegelsen robotarmen skal til & utfgre nar du holder nede Auto. kategorien.
FORSIKTIG:

1. Sammenlign animasjonen med plasseringen av den virkelige
robotarmen og sgrg for at robotarmen kan trygt utfgre beve-
gelsen uten a treffe noen hindringer.

2. Autoflytt-funksjonen beveger roboten langs den skyggelagte
banen. Kollisjon kan skade roboten eller annet utstyr.

Manuell

Trykk pa kategorien Manuell for a fa tilgang til Flytt ikon-skjermen hvor robotarmen kan beveges
manuelt. Dette er kun ngdvendig dersom du ikke gnsker animasjonens bevegelser.
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15 Program-kategorien

W Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Robotprogram
¥ Robotprog

] <zom>

Program
Her kan du programmere roboten din til & gigre oppgaver.

For & programmere roboten, velg noder fra Nodeliste og de vil dukl<e opp p&

Programtre
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° o
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O Legg til for Start-selovens
O Angi farste variabelverdier

= Program gér i sloyfe for altid

Program-kategorien viser programmet som redigeres.

15.1 Programtre

Programtreet viser programmet som en liste av kommandoer som kalles Programnoder . Pro-
gramnavnet vises rett over denne listen med kommandoer.

Informasjonen om den valgte kommandoen vises til hgyre for programtreet.

Legg til kommandoer fra kommandolisten under Grunnleggende, ved a klikke pa gnsket kom-
mandotype. Du kan legge til avanserte kommandoer under Avansert eller du kan bruke Maler.
Maler gir et programtree som kan konfigureres.

| Programtreet er kommandoen som utfgres for gyeblikket uthevet som beskreveti 15.1.1.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Programtre

15.1.1 Indikasjon av programkjering
2+ QH

Ny,
o
v Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Flytte

¥ Robotprogram Vv o
endepunkt
Vendepunkt @ [ Flytte-le P
®| Start
Angi » @B
: e
Pop-up oD ;
Stopp 8 E 1
| Rediger stilling |
Kommentar
M
oPPe l 3 Flytt hit
> a3
D |
@ stopp ved dette punktet @ Bruk dette parametre
O Blanding med radius O Leddhastighet
Leddalkselerasjon
O Klokkeslett

9% X BRI

Hastighet Cr———

Programtreet treet inneholder visuelle signaler som informerer om kommandoen som blir utfgrt
av roboten pa gjeldende tidspunkt. Et lite » indikatorikon vises til venstre for kommandoikonet,
og navnet pa kommandoen som utfgres og noen overordnede kommandoer (identifiseres van-
ligvis av kommandoikonene B>/ ¥ kommando-ikoner) er uthevet i blatt. Dette gjor det lettere for
brukeren a finne kommandoen som utfgres i dette treet.

Hvis for eksempel robotarmen beveger seg mot et veipunkt, er den tilsvarende vendepunkt-
underkommandoen merket med ® -ikonet og dets navn sammen med navnet pa flyttekomman-
doen (se 15.5.1) som den tilhgrer vises i blatt.

Hvis programmet settes pa pause, merker indikatorikonet for programkjgring den siste komman-
doen som ble utfert.

Nar du klikker p& @ -ikonet under programtreet, vil du ga direkte til kommandoen som kjgres
for gyeblikket eller siste kommando ble kjgrt i treet. Hvis du klikker p& en kommando mens et
program er i gang, vil kategorien kommando fortsette a vise informasjonen relatert til den valgte
kommandoen. Nar du trykker pa @ -knappen, viser Kommando-fanen informasjon om komman-
doene som kjgres kontinuerlig.

15.1.2 Sok-knapp

Trykk pé Q for a utfere et tekstsgk i programtreet. Nar trykket pa, kan en sgketekst bli skrevet inn
og program-noder som er like vil bli uthevet i gult. | tillegg er navigasjonsknappene tilgjengelige
for & navigere gjennom kampene. Trykk pa ikonet * for & ga ut av sgkemodus.

15.1.3 Verktgylinje for programtre

Bruk verktgylinjen nederst pa Programtreet for & endre Programtreet.

Angre / gjgre om-knapp

9 0g €-knappene brukes til & angre og gjenta endringer i kommandoer.
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Flytt opp & Ned

* og ¥-knapper endrer posisjonen til en node.

Klipp ut

K-Knappen kutter en node og lar den brukes til andre handlinger (for eksempel lim inn p4 et
annet sted i Programtreet).

Kopier
I®_knappen kopierer en node og lar den brukes til andre handlinger (for eksempel lim inn p& et
annet sted i Programtreet).

Lim inn

-knappen lar deg lime inn en node som tidligere ble kuttet eller kopiert.

Slett

Trykk pa ﬁﬁ-knappen a fjerne en node fra programtreet.

Sperre
Trykk pa E-knappen a undertrykke spesifikke noder pa Programtreet.
Sperrede programlinjer hoppes bare over nar programmet kjgres. En sperret linje kan apnes igjen

pa et senere tidspunkt. Dette er en rask mate a gjgre endringer i et program p4a, uten at det
originale innholdet gdelegges.

15.1.4 Tom node

<unnamed>*

default
Lagra.

Kjor Progra - w Logg - Fo
> Grunnleggende Q _ Grafiki Variabler
¥ Fobotprogram

Pall

Sek

Kraft

Conveyor
Tracking

Hastighet ¢

Programnoder kan ikke vaere tomme. Alle linjer ma spesifiseres og defineres i programtreet for
et program som skal kjgres.

15.2 Kommandokategori

Bruk Kommando-kategorien a konfigurere hvert programknutepunkt pa programtreet for a kunne
kjgre programmet. Informasjonen som vises, endres etter hvilken type node du velger.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.2 Kommandokategori

Kommandokategori-feltet har flere avkrysningsalternativer som er beskrevet i fglgende deler.

) Grunnieggende Q _ Grafikk Variabler
v Robotprogram ~

¢ K Flyee e )‘:e:\?ag :?;rr‘ogrammere roboten din til & gjare oppgaver.
@©| Vendepunkt 1
el = Angi For & programmere roboten, velg noder fra Nodeliste og de vil dukice opp pé
Sak X Vent Programtreet
[ Pop-up
Kraft O stopp Nodeliste Programtre
Conveyor @ iKommentar Q
Tracking ¢ [ Mappe v
= <torm
¢ © Seyre
A | <tom I
% Anrop
o= var_2:=2 *force()
f s
=) <eom
B sSkript R RS Nl =

& Skift
) tmer_1
¢ B Aerre fra stabel

[ Legg til far Start-sekvens

[ Angi ferste variabelverdier

-~ [ Program gér i sleyfe for alitid

100%

Legg til for Start-sekvens
Velg denne avmerkingsboksen for a legge til et sett med kommandoer fgr programmet startes.

Angi forste variabelverdier
Velg denne avmerkingsboksen for a stille inn variabelverdier fgr programmet (og eventuelle tra-
der) starter a kjgre. Kommandokategori-feltet erstattes av et Innledende variabelverdi-felt og
Innledende variabler vises gverst pa programtreet.

1. Velg en variabel fra rullegardinlisten eller ved & bruke valgboksen for variabler.

2. Skriv inn et uttrykk for den variabelen. Dette uttrykket brukes til & angi variabelverdien ved
programstart.

3. Du kan velge Hold verdi fra forrige okt for & initialisere variabelen til verdien som finnes pa
Variabler-kategorien (se 15.4).
Dette lar variablene @ beholde sine verdier mellom programutfgringer. Variabelen far sin
verdi fra uttrykket hvis programmet kjgres for fgrste gang, eller hvis verdikategorien har
blitt tamt.

En variabel kan slettes fra programmet ved & angi navnet som tomt (kun mellomrom).

Program gar i slgyfe for alltid

Velg avkryssingsboksen for & kjgre et program kontinuerlig.
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15.3 Grafikk-kategorien
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Grafisk representasjon av gjeldende robotprogram. Banen til TCP vises i 3D-visning, med be-
vegelsessegmenter i svart og blandingssegmenter (overganger mellom bevegelsessegmenter)
vist i grgnt. De grgnne prikkene spesifiserer posisjonene til TCP ved hvert av vendepunktene i
programmet. 3D-tegningen av robotarmen viser den aktuelle posisjonen til robotarmen, og skyg-
gen av robotarmen viser hvordan robotarmen har til hensikt 8 na vendepunktet som er valgt pa
venstre side av skjermen.

Hvis den aktuelle posisjonen til robot-TCP kommer naer et sikkerhets- eller utlgserplan, eller ret-
ningen pa robotverktgyet er nzer verktgyets orienteringsendegrense(se 13.2.5, vil det vises en
3D-representasjon av den naermeste endegrensen.

Merk: visualiseringen av endegrensene blir deaktivert nar roboten kjgrer et program.

Sikkerhetsplanene er visualiseres i gult og svart med en liten pil som representerer planet nor-
malt, noe som indikerer den siden av planet som robot-TCP er tillatt a bli posisjoneres pa. Utlg-
serplan vises i blatt og grgnt, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor grensene for
normal modus (se 13.2.2) er aktiv. Verktgyets orienteringsendegrense visualiseres ved hjelp
av en sfeerisk kjegle sammen med en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverktgyet.
Pa innsiden av kjeglen representerer den tillatte det omradet for verktgyets orientering (vektor).

Nar malrobot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen. Hvis
TCP eri strid med eller svaert naer a bryte en endegrense, blir visualiseringen av grensen rgd.

3D-visningen kan zoomes og roteres for a fa en bedre oversikt over robotarmen. Knappene gverst
til hgyre i skjermen kan deaktivere de ulike grafiske komponentene i 3D-visning. Den nederste
knappen slar pa / av visualisering av proksimale endegrenser.

Bevegelsessegmentene som vises avhenger av den valgte programnoden. Hvis en Flytte-node
er valgt, er den viste banen bevegelsen som er definert av den flyttingen. Hvis en Vendepunkt-
node er valgt, viser displayet de fglgende ~ 10 trinnene for bevegelsen.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Grunnleggende programnoder

15.4 Variabler-kategorien
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Kategorien variabler viser direkte verdiene av variablene i kjgreprogrammet, og holder en liste
over variabler og verdier mellom kjgringer av programmer. Den vises bare nar den har infor-
masjon som skal vises. Variablene er sortert alfabetisk etter navn. Variabelnavnene pa dette
skjermbildet vises med maks. 50 tegn, og verdiene av variablene vises med maks. 500 tegn.
Vendepunktvariabler vises i listen hvis Vis vendepunkter er aktivert.

15.5 Grunnleggende programnoder

15.5.1 Flytte

wmemetr 3 B cc

default*

or U g
) Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
e Spesifiser hvordan roboten skl bevege seg mellom to punkter

®| Vendepunkt_1
Pall

- Angi Verdiene angitt under gjelder alle vendepunkter under, og avhenger av
Sok X Vent bevegelsestypen som er valgt.
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Flytt-kommandoen kontrollerer robotbevegelsen gjennom de underliggende vendepunktene. Vende-
punkter ma veere under en Flytte-kommando. Flytt-kommandoen definerer akselerasjonen og
hastigheten som robotarmen beveger seg mellom disse vendepunktene.
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Bevegelsestyper

Du kan velge én av tre bevegelsestyper: MoveJ, Movel og MoveP. Hver bevegelsestype er be-
skrevet nedenfor.

- moveJ utfgrer bevegelser som er utregnet i robotarmen leddrom. Leddene styres for a full-
fore bevegelsene sine samtidig. Denne bevegelsestypen resulterer i en buet bane for verk-
tgyet. De delte parametrene som gjelder for denne bevegelsestypen er den maksimale ledd-
hastigheten og leddakselerasjonen, spesifisert i henholdsvis grader/s og grader/s?. Hvis
det er gnskelig 4 la robotarmen bevege seg raskt mellom vendepunktene, uten hensyn til
verktgyets bane mellom disse vendepunktene, er denne bevegelsestypen et gunstig valg.

+ movelL beveger Verktgyets senterpunkt lineaert mellom vendepunkter. Dette betyr at hvert
ledd utfgrer en mer komplisert bevegelse for a holde verktgyet i en rett bane. De delte pa-
rametrene som kan stilles for denne bevegelsestypen er gnsket verktgyhastighet og verk-
tpyakselerasjon spesifisert i henholdsvis mm/s og mm/s?, og ogsa en funksjon.

+ moveP beveger verktgyet lineaert med konstant hastighet med sirkulaere blandinger, og
er tiltenkt for enkelte prosessbetjeninger, slik som liming eller dispensering. Stgrrelsen pa
blandingsradius er som standard en felles verdi mellom alle vendepunktene. En lavere verdi
gjer at banen svinger skarpere, mens en hgyere verdi gjgr banen jevnere. Mens robotarmen
beveger seg gjennom vendepunktene med konstant hastighet, kan robotens kontrollboks
ikke vente pa enten en | / O-operasjon eller en handling fra operatgren. Dette kan fgre til
stopp av robotarmens bevegelse, eller forarsake et beskyttende stopp.

Sirkelbevegelse kan bli lagt til en moveP for 3 utfgre en sirkelbevegelse. Roboten starter
bevegelsen fra gjeldende posisjon eller startpunkt, beveger seg gjennom et ViaPunkt spe-
sifisert pa den sirkulaere buen, og et SluttPunkt, som fullfgrer sirkelbevegelsen.

En modus blir brukt til & regne ut verktgyorientering, gjennom den sirkulaere buen. Modusen
kan veere:

- Fastsatt: kun startpunktet blir brukt til & definere verktgyorientering

- Ubegrenset: startpunktet transformerer seg til SluttPunkt for & definere verktgyorien-
tering

<unnamed>* D i E
=
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> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
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e RO o
@ Vendepunkt 1
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UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Grunnleggende programnoder

Delte parametre
Innstillingene for de delte parametrene nederst i hgyre hjgrne av flytt-skjermen gjelder bevegel-
sen fra robotarmens forrige posisjon til det fgrste vendepunktet under kommandoen, og derfra til
hver av de fglgende vendepunktene. Innstillingene for Flytte-kommandoen gjelder ikke for banen
som gar fra det siste vendepunktet under den kommandoen.

TCP-valg

Maten roboten beveger seg mellom vendepunkter, justeres avhengig av om TCP settes inn ved
a bruke en brukerdefinert TCP eller en aktiv TCP. Ignorer aktiv TCP tillater denne bevegelsen a
bli justert i forhold til verktgysflensen.

Stille inn TCP i en Flytte

1. Gatil skjermbildet Program-kategorien for a sette inn TCP som brukes til vendepunkter.
2. Velg Flytte-type under kommando, i rullegardinmenyen til hgyre.

3. Under Flytte, velg et alternativ i Sett TCP-nedtrekksmenyen.
4

. Velg Bruk aktiv TCP eller velg en bruker definert TCP.
Du kan ogsa velge Ignorer Active TCP.

Funksjonsvalg

Funksjonen plasserer vendepunktene under Flytte-kommando, som bgr veere representert nar du
spesifiserer disse vendepunktene (se avsnitt 16.3). Dette betyr at nar du angir et vendepunkt,
vil programmet huske verktgykoordinatene i funksjonsplassen for den valgte funksjonen. Det er
noen fa situasjoner som ma forklares naermere:

Relative vendepunkter Den valgte funksjonen har ingen innvirkning pa relative vendepunkter.
Den relative bevegelsen utfgres alltid med hensyn til posisjonen av basen.

Variable vendepunkter Narrobotarmen beveger seg til et variabelt vendepunkt, beregnes (TCP)
som koordinatene til variabelen i rommet til den valgte funksjonen. Derfor vil robotarmens
bevegelse for et variabelt vendepunkt endre seg hvis en annen funksjon blir valgt.

Funksjonsvariabel Du kan endre funksjonens posisjon mens programmet kjgrer ved a tildele en
pose til den tilsvarende variabelen.

Bruk leddvinkler

Som et alternativ til 3D-positur kan du velge avkrysningsboksen Bruk felles vinkler nar du bruker
Moved for & definere vendepunkter ved hjelp av robotens fellesvinkler. Hvis Bruk felles vinkler
er aktivert, er TCP- og funksjonsalternativer utilgjengelige. Vendepunkter definert ved hjelp av
Bruk felles vinkler er ikke justert nar programmet er flyttet mellom roboter.

e-Series [1-40 Versjon 5.1.0



(R
15.5 Grunnleggende programnoder UNIVERSAL ROBOTS

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time

Figur 15.1: Hastighetsprofil for en bevegelse. Kurven er delt inn i tre segmenter: akselerasjon, cruise og re-
tardasjon. Nivaet for cruise-fasen er gitt ved hastigheten av bevegelsen, mens stigningen til akselerasjon-
og retardasjon-faser settes med akselerasjonsparameteren.
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Et punkt i robotbanen. Vendepunkter er den mest sentrale delen av et robotprogram, som fortel-
ler robotarmen hvor den skal veere. Et fast vendepunkt laeres ved & fysisk flytte robotarmen til
posisjonen.

Laering av vendepunkter

Lzering er uttrykket som brukes om & vise roboten hvordan du posisjonerer TCP i forhold til en
funksjon for en applikasjon. Fglg instruksjonene nedenfor for a leere roboten et vendepunkt:

1. | programfanen legger du inn et Flytt node.

2. Pa flytt node, bruk Angi TCP i rullegardinmenyen for & angi TCP.

3. Pa flytt node, bruk Funksjon i rullegardinmenyen for a velge en funksjon.

4

. P& vendepunkt, bruk Laeringsmodus eller Jog for a posisjonere roboten i en gnsket konfi-
gurasjon.

Versjon 5.1.0 11-41 e-Series

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Grunnleggende programnoder

Bruke vendepunkter
Bruke et vendepunkt betyr & bruke det lzerte forholdet mellom funksjonen og TCP i den navae-
rende situasjonen. Forholdet mellom funksjonen og TCP, anvendt pa den gjeldende valgte funk-
sjonen, oppnar gnsket TCP-plassering. Sa finner roboten ut hvordan den posisjonerer seg sely,
for & la den navaerende aktive TCP nar denne TCP-posisjonen. Fglg instruksjonene nedenfor for
a bruke et vendepunk:

1. Bruk et eksisterende vendepunkt i en Flytt node, eller sett vendepunktet inn i en annen Flytt
node
(f.eks. ved a kopiere og lime inn eller bruke “Link” -knappen pa vendepunktet).

2. Angi gnsket TCP.
3. Still inn gnsket funksjon.

Angi vendepunktet
Vendepunktnavn

Vendepunkt far automatisk et unikt navn. Navnet kan endres av brukeren. Ved & velge koblingsi-
konet, kobles vendepunkter sammen og deler posisjonsinformasjon. Annen vendepunktinforma-
sjon slik som blanderadius, verktgy-/leddhastighet er konfigurert for individuelle vendepunkter,
selv om de kan veere knyttet.

Blanding

Blanding gjgr at roboten lett kan skifte mellom to baner uten & matte stoppe ved vendepunktet
mellom dem.

Eksempel Ta et plukk og plasser-program som et eksempel (se figur 15.2), hvor roboten
er ved vendepunkt 1 (WP_1), og den ma plukke opp en gjenstand ved vendepunkt 3 (WP_3). For &
unnga kollisjon med gjenstanden eller hindringer (0), ma roboten naerme seg WP_3 i retningen fra
vendepunkt 2 (WP_2). Sa tre vendepunkter introduseres for a lage en bane som oppnar kravene.

@ WP_2
wp_1

l WP_3

Figur 15.2: wP_1: startposisjon, WP_2: via punkt, wP_3: plukkeposisjon, 0: hindring.

Uten & konfigurere andre innstillinger, vil roboten stoppe ved hvert vendepunkt, fer den fortsetter
bevegelsen. Et stopp ved WP_2 er ikke optimalt for denne oppgaven, siden en jevn sving krever
mindre tid og energi og allikevel oppnar kravene. Det er til og med akseptabelt at roboten ikke nar
WP_2 helt, sa lenge overgangen fra den fgrste banen til den andre skjer naer denne posisjonen.
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Et stopp ved wP_2 kan unngas ved a konfigurere en blanding for vendepunktet, slik at roboten
kan regne ut en jevn overgang inn i neste bane. Den primaere parameteren for blandingen er en
radius. Nar roboten er inne i vendepunktets blanderadius, kan den begynne a blande og fravike
fra den opprinnelige banen. Siden roboten da ikke trenger & sakke ned og gke hastigheten, far
den raskere og jevnere bevegelser.

Blandeparametere | tillegg til vendepunktene, kan blandebanen ogsa pavirkes av flere para-
metre (se figur 15.3):

* blanderadiusen (r)

- robotens f@rste og siste hastighet (ved posisjon p1 og p2)

- bevegelsestiden (f.eks. hvis du angir en spesifikk tid for en bane, vil dette pavirke robotens
forste/siste hastighet)

+ banetyper som roboten blander til og fra (MoveL, MoveJ)

-~ -} = ~
7 N
’ ! \
/ \
WP_1 ! !
— ——@ W2 |

—
/\ I
\ /
pl \ /
N Ve

~ -
~ |- -

p2

® o 3

Figur 15.3: Bland over WP_2 med radius r, fgrste blandeposisjon ved p1 og siste blandeposisjon ved p2.
0 er en hindring.

Hvis blandingsradiusen er satt, blander robotarmen banen rundt vendepunktet slik at robotar-
men ikke stopper pa det punktet.

Blandinger kan ikke overlappe, sa det er ikke mulig a angi en blandingsradius som overlapper en
blandingsradius for et tidligere eller fglgende vendepunkt, som vist i figur 15.4.

Forutsatte blandebaner Blandebanen pavirkes bade av vendepunktet hvor blanderadius er an-
gitt og det neste vendepunktet i programtreet. For eksempel, i programmet i figur 15.5 er blan-
dingen rundt wpP_1 pavirket av WP_2. Konsekvensene av dette blir mer synlige nar blandingen
foregar rundt wp_2 i dette eksempelet. Det fins to mulige siste posisjoner og for a finne ut hvilket
vendepunkt som er det neste som skal blandes til, ma roboten evaluere naveerende resultat for
digital_inndata[1] allerede nar den gar inn i blanderadiusen. Det betyr at hvis...sa-uttrykket
(eller andre ngdvendige uttrykk for & finne ut neste vendepunkt, f.eks. variable vendepunkter)
evalueres fgr vi nar wp_2, som virker litt unaturlig nar man ser pa programsekvensen. Hvis et
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| WP_2 \

°
r—————$

\
N7
N
I\
1
VI
*

o~

Figur 15.4: Overlapping av blanderadius er ikke tillatt (*).

vendepunkt er et stoppunkt og etterfglges av forutsatte uttrykk for a finne ut neste vendepunkt
(f.eks. 1/0-kommandoen), vil dette utfgres ndr robotarmen har stoppet ved vendepunktet.

MoveL
WP_I L) e
WP_1 (blanding) : "
WP_2 (blanding)
hvis (digital_inndata[1]) s&
WP_F_1
annet
WP_F_2

WP_F_2

Figur 15.5: wP_I er fgrste vendepunkt og det er to potensielle siste vendepunkter WP_F_1 og WP_F_2,
avhengig av et betinget uttrykk. Det betingede hvis-uttrykket blir evaluert nar robotarmen gar inn i andre
blandesyklus (*).

Forutsatte blandebaner Avhengig av bevegelsestype (dvs. Movel, MoveJ eller MoveP), gene-
reres forskjellige blandingsbaner.

- Blandinger i MoveP Nar man blander i MoveP, fglger blandingenes posisjon en sirkelbue
med konstant hastighet. Retningen blandes med en jevn interpolasjon mellom de to bane-
ne. Du kan blande en MovedJ eller en MoveL til en MoveP. | et slikt tilfelle bruker roboten
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WP_3

Figur 15.6: Leddrom (MoveJ) vs. kartesisk rom (Movel.) bevegelse og blanding.

sirkelbueblandingen til MoveP, og interpolerer de to bevegelsenes hastighet. Du kan ikke
blande en MoveP til en Moved eller en MovelL. | stedet betraktes det siste vendepunktet til
MoveP som et stoppunkt uten blanding. Du kan ikke utfgre en blanding hvis de to banene
ligger i en vinkel nzer 180 grader (motsatt retning) fordi det skaper en sirkelbue med en
sveert liten radius som roboten ikke kan fglge med konstant hastighet. Dette medfgrer et
kjgretidsunntak i programmet som kan korrigeres ved a justere vendepunktene for a gi en
mindre skarp vinkel.

Blandinger som involverer MoveJ MoveJ-blandinger gir en jevn kurve i leddrommet. Dette
gjelder blandinger fra Moved til MoveJ, Moved til Movel og Movel til Moved. Blandingen gir
en jevnere og raskere bane enn bevegelsene uten blanding (se figur 15.6). Hvis hastig-
het og akselerasjon brukes til & spesifisere hastighetsprofilen, forblir blandingen innenfor
blandingsradiusen under blandingen. Hvis du bruker tid i stedet for hastighet og akselera-
sjon for spesifisering av hastighetsprofilen for begge bevegelser, er overskridelser mulige
slik at banen ikke holder seg innenfor blandingsradiusen. Dette kan skje hvis tiden til de to
banene er sveert forskjellige.

Blandinger i MoveL Nar man blander i Movel, fglger blandingenes posisjon en sirkelbue
med konstant hastighet. Retningen blandes med en jevn interpolasjon mellom de to bane-
ne. Roboten kan senke hastigheten pa banen fgr den fglger sirkelbuen for & unnga veldig
heye akselerasjoner (f.eks. hvis vinkelen mellom de to banene er nzer 180 grader).
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Relative vendepunkt

default*

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Avansert
Y Robotprogram ~ Vendepunkt Relativ posisjon v

<unnamed>* D i E
+
Ny Apra.  Lagre

@ Vendepunkt 1
= Vendepunkt_1
Pall ¢ ¥ Sirkelbevegeise P - 00
Sak © ViaPunkt_1
. = S,unpmk’u Relativ bevegelse, levert av forskiellen mellom fra- og til-posisjoner Avstand
[ - Angi Fra punkt ... til punict 0.0 mm
Conveyor X Vent Angi Kt Angi Kt '
Tracking [ Pop-up naLpun | 19 pan | Lol
© Stopp inkel
@ iommentar Flytt hit Flytt hit 180,0 °
4% @ Mappe 3
| <tom
¢ & Seyre
= <tom @ Bruk radius for delt blanding @) Bruk delte parametre
" Anrop ’ .
Blanding med radius 50
1= var_2:=2 * force() O g O Verktgyhastighet 2
¢ | b Hvis 25 Verktgyakselerasjon 1200
& <tom O Kiokkeslett 2
B Skript
& Skift
® dmer_1

¢ [El Ferne fra stabel

Et vendepunkt med posisjonen gitt i forhold til robotarmens tidligere posisjon, slik som “to centi-
meter til venstre”. Den relative posisjonen er definert som forskjellen mellom de to angitte posi-
sjonene (venstre til hgyre).

Merk: gjentatte relative posisjoner kan flytte robotarmen ut av sitt arbeidsomrade.

Avstanden her er den kartesiske avstanden mellom TCP-en i de to posisjonene. Vinkelen angir
hvor mye TCP-retningen endres mellom de to posisjonene. Mer presist, lengden av rotasjons-
vektoren som beskriver endringen i retning.

Variabelt vendepunkt

W Grunnleggend Q _ Grafikk Variabler

s VY Robotprogram ~ -
Vendepunkt ¢ [ Fiytre-p vendepunkt
8) Vendepunkt 1 Flytt roboten til en variabel posisjon
vent ®) Variabel
Angi 9 ¥ Sirkelbevegelse Brukvaﬂabe\
© ViaPunkt 1

Pop-up © SuttPunkt 1
Stopp = Angi

X Vent
Kommentar [ Pop-up
Mappe @ stopp

A |[®| Kommentar [3

¢ [© Seyfe @ Bruk radius for delt blanding @) Bruk delte parametre
= <tom
Blanding med radius 50
" Anrop O g O Verktoyhastighet 2
«= wvar_2:=2 *force() 25 Verkteyakselerasjon 1200
@ (B Hyis .. O Kiokkeslett 2
| <tom
& Skript
& SKIft ..
O tmer_1

P =N

295 XKBET

Et vendepunkt der posisjonen gis av en variabel, i dette tilfellet beregnet_pos. Variabelen ma
veere en positur slik som
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. De tre fgrste er x, y, z og de siste tre er retningen angitt
som en rotasjonsvektor gitt av vektoren rx, ry, rz. Lengden pa aksen er vinkelen som skal rote-
res i radianer, og vektoren angir selv aksen som den skal rotere rundt. Posisjonen er alltid gitt i
forbindelse med en referanseramme eller et koordinasjonssystem definert av den valgte funk-
sjonen. Om blanderadius har blitt satt pa et bestemt punkt og punktene som kommer fgr og
etter er variable, eller hvis blanderadius er satt pa et variabelt punkt, da vil blanderadius ikke bli
sjekket for overflyt (se 15.5.1). Hvis, nar programmet kjgrer, blanderadius flyter over et punkt,
vil roboten ignorere dette og fortsette til neste punkt.

For eksempel, for a flytte roboten 20 mm langs z-aksen til verktgyet:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Flytte-1li
Vendepunkt_1 (variabel posisjon):

Bruk variabel=var_1, Funksjon=Verktgy

15.5.2 Vent

My, Api agre.
Q _ Grafikk Variabler

¥ Robotprogram Vv
ent
Vendepunkt | ¢ < Flytte-le
@ Vendepunkt_1
= Angi

Flytte

Velg hva som skal utlese robotens neste handling;
Vent

Angi X Vent O Ingen venting
Pop-up O Vent seconds
Stopp Q) Vent pé digital inndata
Kommentar .
O\/ent pé ‘<An Input=> v H> v ‘

Mappe

A 3 Vent pé&

©

'S DR ¥} =

Hastighet ¢

Vent stopper |/0-signalet midlertidig, eller uttrykket, i et angitt tidsrom. Hvis Ingen venting er
valgt, vil ingenting skje.

Merk: Nar verktsykommunikasjonsgrensesnittet TCI er aktivert, vil analog inngang for verktgy
veere utilgjengelig for Vent pa-valg og -uttrykk (se 16.1.10).
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15.5.3 Angi

v Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Flytte

¥ Robotprogram

Angi
Flytte-le o
Vendepunkt - ¢ * Velg den handlingen du egnsler at roboten skal utfere pa dette punitet i programmet
Vent 8| vendepunkt_1 Du kan ogsa spesifisere endringer i nyttelasten til roboten.
== Angi
K O Ingen handling
Pop-up o "
O s ol woang
Stopp
O g s g
Kommentar
O
H L O @k installasjonsvariabel med en:
[ Angi total nyttelast til
]
O Angi TCP

Setter enten digitale og analoge utganger til en gitt verdi.

Kommandoen kan ogsa brukes til & angi robotarmens nyttelast. Det kan vaere ngdvendig a jus-
tere nyttelasten for a forhindre at roboten uventet utfgrer et vernestopp nar vekten pa verktgyet
er ulik den forventede nyttelasten. Den aktive TCP-en vil ogsé brukes som tyngdepunkt som
standard. Hvis den aktive TCP-en ikke burde brukes som tyngdepunkt, kan du fjerne merket fra
avmerkingsboksen.

Den aktive TCP-en kan modifiseres ved bruk av en angi-kommando. Bare kryss av i avmerkings-
boksen, og velg en av TCP-forskyvningene fra menyen. Hvis den aktive TCP for en bestemt
bevegelse er kjent nar programmet skrives, kan du bruke TCP-valget ved a trykke pa Bevege seg
i hovedmenyen til venstre (se 15.5.1) . (Se 16.1.1) for ytterligere informasjon om konfigu-
rering av navngitte TCP-er.
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15.5.4 Pop-up

e

Vv Grunnleggend Q _ Grafikk Variabler

Flytte

Y Robotprogram v
ent
Vendepunkt | @ < Flytte-le

Velg hva som skal utlgse robotens neste handling;
@ Vendepunkt_1 9 9

Vent

= Angi
Angi X Vent O Ingen venting
Pop-up O Vent seconds
Stopp Q) Vent pé digital inndata
Kommentar .
O\/er\t pé ‘<An Input= - H> hd ‘ 4,0
Mappe

4 3 Vi &

Pop-up er en melding som dukker opp pa skjermen nar programmet kommer til denne komman-
doen. Stilen pa meldingen kan velges, og teksten kan skrives inn med tastaturet pa skjermen.
Roboten venter pa at brukeren/operatgren skal trykke pa “OK” i en pop-up fgr programmet fort-
setter. Hvis elementet “Stopp programutfgring” er valgt, stopper robotprogrammet ved denne
pop-up-meldingen.

Merk: Meldinger er begrenset til maksimalt 255 tegn.

15.5.5 Stopp

<unnamed=>*
defau

It

Vv Grunnleggend q _ Grafikk Variabler

IFfiE= Y Robotprogram St opp
Vendepunkt | @ ¥ Flytte-le
® VVendepunkt 1 Kjering av program stopper ved dette punktet

Vent -

- Angi
Angi X Vent

B Pop-up
Pop-up O Stopp
Stopp
Kommentar
Mappe

23S KIBRETE

100%

Kjoring av programmet stopper ved dette punktet.
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15.5.6 Kommentar

v Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

i ¥ Robotprogram K t
Vendepunkt @ [ Flytre-le ommehntar
® Vendepunkt_1
Vent : -
== Angi L .
egg inn kommentar
Angi X| vent
B Pop-up
Pop-up @ Stopp
Stopp '@ Kommentar
Kommentar
Mappe

Gir programmereren valget om a legge en linje med tekst til programmet. Denne tekstlinjen gjar
ingenting under utfgring av programmet.

15.5.7 Mappe

W Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Flytte ¥V Robotprogram M
Vendepunkt ¢ [ Fiytre-le appe
@ Vendepunkt_1 En mappe er bare en samling med programfiler.
Vent ;
- Angi
Angi X vent Legg inn telst som skal vises | programtreet:
[ Pop-up
Pop-up ©® stopp Mappe
Stopp @ IKommentar
¢ W Mappe
Kommentar = pr—
Mappe

' . b e £74 ! m ™= [ Skjul mappeprogram-tre
—

En mappe brukes til & organisere og merke spesifikke deler av et program, til & rense program-
treet og gjore det enklere a lese og navigere i programmet.

Mapper har ingen innvirkning pa programmet og dens gjennomfgring.
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15.6 Avanserte programnoder
15.6.1 Slogyfe

default

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
v Fabatprogram

<unnamedz>* D ﬁ E cc
Hy... Apne.. Lagre.. (o}

Slayfe
Slayfe 9 [ Fiytre-le y
®| Vendepunkt_1
Delprog. - Angi Velg hvor rmange ganger programmet i denne slayfen skal kjgres
Tilordning X Vent
o [ Pop-up
vis
O stopp @ Slayfe alltid
Skript ® Kommentar
Loop X ganger
¢ I Mappe O P2 gang
Hendelse - tom Loop-teller Variabelt navn
A A = <tom I 2
Skift O Loop nar uttrykket er True
Timer

O Kortroller Litrykk kontinerlig

Slgyfer i de underliggende programkommandoene. Avhengig av valget er de underliggende pro-
gramkommandoene enten satt i slgyfe uendelig, et visst antall ganger eller sa lenge den gitte
tilstanden er sann. Nar slgyfen er pa et visst antall ganger, opprettes en dedikert slgyfevariabel
(kalt s1gyfe_1 i skjermbildet ovenfor), som kan brukes i uttrykk innen slgyfen. Slgyfevariabelen
teller fra 0 til N — 1.

Nar bruk av slgyfe bruker et uttrykk som sluttilstand, gir PolyScope et alternativ for kontinuer-
lig evaluering av dette uttrykket. P4 denne maten kan “slgyfen” avbrytes nar som helst under
utfgring, og ikke bare rett etter hver gjentakelse.

15.6.2 Delprogram

) Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

¥ Robotprogram Delprogram_1
Slayfe = <tom -

Et delprogram Ian enten vise til en fil p& dislcen eller kan veere

"a Delprogram_1 inkludert | dette programmet,

Delprog.

Tilordni Delprogramfil
ilordnin:
& <No File Selected>

Hvis

Skript
Hendelse
Tréd
Skift

Timer

| Lagre delprogram ” Tem delprogram

[ Hold delprogramfil oppdatert med dette programmet

[ Vis delprogram-treet
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Et delprogram kan inneholde programdeler som trengs flere steder. Et delprogram kan vaere en
separat fil pa disken, og kan ogsa veere skjult for & beskytte mot tilfeldige endringer pa delpro-
grammet.

Kall opp delprogram

<unnamed>* D ﬁ E
&
Ny. Apne Lagre..

default

fite Ju Logg
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
¥ Rabetprogram

Sloyfe @ [ Flytte-le Anrop delrutine
Delprog ®] Vendepunkt_1 Velg hvillen delrutine som skal settes | gang ved dette punictet av programutferingen.
. - Angi
Tilordning X Vent |\ngen -
Hyi [ Pop-up
vis O stopp
Skript '® Kommentar
¢ I Mappe
Hendelse = pf
Trad ¢ [© Seyfe
Skift A - <fom > I»
! *a Anrop
Timer

TR ARG Nl =

Hastighet ¢

Et anrop til et delprogram kjgrer programlinjene inn i delprogrammet og returnerer deretter til
felgende linje.

15.6.3 Tilordning

default

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
Y Robotprogram Kilde [Uttrykk v

<unnamed>* D ﬁ E
&
Ny Apne.  Lagre

Slayfe ¢ & Fytte-e Tilordning
®| Vendepunkt_1
Delprog. - Angi Tildeler den valgte variabelen med verdien av uttrykket.
Tilordning X vent Variabel uttrykk
. B Pop-up
e o0 2 ore
Skript ® Kommentar
¢ | Mappe
Hendelse = pf
Trad ? [© Sieyre
SKift a | <tom b
! % Anrep
Timer += var_2:=2 * force()

Tilordne verdier til variabler. En tilordning setter den beregnede verdien pa hgyre side inn i varia-
belen pa venstre side. Dette kan vaere nyttig i komplekse programmer.
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15.6.4 Huvis

) Grunnleggende
v Roborprogram

Kilde |Uttryklc v

Slayfe o @ Fytte-le Tilordning
® Vendepunkt_1
Delprog. - Angi Tildeler den valgte variabelen med verdien av uttrykket,
Tilordning X vent Variabel Uttrykk
) B Pop-up
s 5L 2 e

Skript

0
[
5
T

]

Hendelse

Trad 9 2 Sl

Skift

% Anrop
Timer 1=/ var_2:=2 * force()

En Hvis...Annet-konstruksjon endrer robotens atferd basert pa sensorinnganger eller variable
verdier. Bruk uttrykksredigeringsprogrammet til & beskrive under hvilken tilstand roboten skal
fortsette uttalelsene fra denne Hvis-kommandoen. Hvis tilstanden er evaluert til Sann, blir er-
klzeringene i denne Hvis kommandoen bli utfgrt.

En Hvis kommando kan ha flere Annet-Hvis-uttalelser som kan legges til og fjernes ved a bruke
Legg til Annet-Hvis og Fjern Annet-Hvis-knapper. Imidlertid kan en Hvis-kommando kun ha en
Annet erklzering.

Merk: Du kan velge Sjekk uttrykk pa en kontinuerlig mate-avkryssingsboksen for a tillate be-
tingelsene for Hvis-kommando og Annet-Hvis-uttalelser a bli evaluert mens de inneholdende
linjene utfgres. Hvis et uttrykk i Hvis-kommando evalueres som Falsk, vil Annet-Hyvis eller Annet
uttalelser fglges.
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15.6.5 Skript

) Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Y Robotprogram
Sloyfe ¢ [ Fiytte-le Skriptkode

®| Vendepunkt_1

Nedenfor kan du angi tekst som Ieres som skriptkode av UR-styreenheten,

Delprog.

- Angi
Tilordning X Vent
; [ Pop-up
Hvis ® Stopp
Skript '® [Kommentar
Hendelse ? -i’lappi
Trad ¢ [© Seyfe
. 1 == <tom: I
Skift ®a Anrop
Timer == var_2:=2 * force()
EXTTR L
& Skript

Denne kommandoen gir tilgang til det underliggende sanntidsskriptspraket som utfgres av styre-
enheten til roboten. Den er beregnet for avanserte brukere og instruksjoner om hvordan du bru-
ker den kan finnes i Skript-hdndboken pé nettstedet for stgtte (http://www.universal-robots.
com/support).

Hvis “Fil"-alternativet i gvre venstre hjgrne er valgt, er det mulig & opprette og redigere skript-
programfiler. Pa denne maten kan lange og komplekse skriptprogrammer brukes sammen med
operatgrvennlig programmering av PolyScope.

15.6.6 Hendelse

<unnamed>*
default

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
¥ Robotprogram

Sloyfe - <orr Hendelse
Delprog 4 Hendelse En hendelse ligner et avbrudd, men ved en hendelse fortsetter
. - <O Kjeringen av hovedprogrammet mens hendelseskoden utferes. Mens
Tilordning hendelsen utfgres, har icke nye hendelser noen effekt
Hvis Avhengig av tilstanden til gitt sensorinngang eller programvariabel,
Kkjeres falgende linjer.
Skript
Hendelse
Trad
I I
Skift
Timer

En hendelse kan brukes til & overvake et inngangssignal og utfgre en handling eller angi en varia-
bel nar inngangssignalet gar heyt. Hvis for eksempel utgangssignalet gar hgyt, kan hendelses-
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programmet vente i 200 ms og deretter sette det tilbake til lavt igjen. Dette kan gjgre hovedpro-
gramkoden mye enklere dersom en ekstern maskin utlgses pa en stigende flens i stedet for et
hgyt inngangsniva. Hendelser vil bli sjekket en gang per kontrollsyklus (8 ms).

15.6.7 Trad

<unnameds* D ﬁ
+
Ny Apne

default

H

Lagre.

) Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
V| Robotprogram Trad

Slayfe

En trad er et paralellprogram som kjerer sammen med hovedprogrammet. En trad lan

Delprog. utfere |/U, vente pa signaler, og sette variabler

Tilordning 7 Nyttig til & kontrollere andre maskiner mens roboten er i gang.
Hvis

Skript

Hendelse

Tréd

Skift

Timer

[ Gér i slayfe for allid

' . 9 C’ K |! M : O spor programkjering

En trad er en parallell prosess til robotprogrammet. En trad kan brukes til & kontrollere en eks-
tern maskin uavhengig av robotarmen. En trad kan kommunisere med robotprogrammet med
variabler og utgangssignaler.

15.6.8 Skift

<unnameds* D ﬁ E
det -
: o Menm s

fault

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
v Robotprogram

Skift
Slayfe § & Flytte-le
@ Vendepunkt_1
Delprog. - Angi Du kan bruke et annet utsagn for & kontrollere flyten | programmet ditt.
Tilordni ¥ Vent Disse kan erstatte komplekse Hvis...Ellers hvis-utsagn og kan teste en
flordning rekke verdier for uttryld<ene dine
o [ Pop-up
Vs O Stopp
Skript ® Kommentar
¢ I Mappe Skift
Hendelse PP
- <tom
Tréd 9 [© Sleyre
ift I - <ton I
4d " Anrop [ standard tilfelle
Timer += var_2:=2 *force()
9 (b Huis
B Skript

= i l:l Tifelle ingen utvalg v

En Skifttilstand-konstruksjon kan fa roboten til & endre atferd basert pa sensorinnganger eller
variable verdier. Bruk uttrykkredigeringsprogrammet til 3 beskrive under hvilken tilstand roboten
skal fortsette til underkommandoene til dette skiftet. Hvis forholdet evalueres til 8 stemme
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overens med en av tilstandene, vil linjene inne i tilstanden bli kjgrt. Hvis en standardtilstand
har blitt spesifisert, vil linjene bli kjgrt kun om ingen andre sanne forhold har blitt funnet.

Hvert skift kan ha flere tilstander og én standardtilstand. Skift kan kun ha ett tilfelle de-
finert av hvilken som helst tilstands verdi. Tilstander kan legges til ved bruk av knappene pa
skjermen. En tilstand-kommando kan fjernes fra skjermen for det skiftet.

15.6.9 Timer

) Grunnleggende

<unnamed>*
default

L @& |

Variabler

Timer
A § 8 Fyree-ie Tidsmélinger. Tidsmaélingen vises i variabelen
Del ®| Vendepunkt_1 o 9
elprog. - Angi [7 Ht‘me'll -
Tilordning X vent
. B Pop-up
Hvis ® stopp O Start
Skript @ [Kommentar O Stopp
Hendelse  © W Mappe O Tibakestil
= <tom:
Trad ¢ [© Seyfe
— L] = <tom I
! Y Anrop
Timer a= var_2:=2 * force()
o[ M Hvis ..
& Skript
& Skift ...
) timer_1

Hastighet ¢

En Timer maler hvor lenge det tar for bestemte deler av roboten & kjgre. EN programvariabel

15.7 Maler

15.7.1 Pall

> Grunnleggende

v robotorogram

L

Pall

Ht Pall
i3 Monster
i Pallsekvens

Variabler

Pall
En palifunksjon gjer det mulig for roboten & utfare den samme sekvensen med
bevegelser og handlinger i flere ulike posisjoner. Dette kan vaere nyttig for palletering
eller lignende funksjoner. En pallfunksjon bestar av felgende planfunksjoner

Sok © Tiineerming_1 » En Programselovens som skal utfares ved flere posisjoner

ft © Mensterpunkt_1 « The Manster, enten gitt som en liste eller som et gitter
Kra - Angi  En valgfri selkvens far start, som utferes fer den forste posisjonen
Conveyor X Vent « En valgfri sekvens etter slutt, som utferes etter den siste posisjonen.
Tracking @ Avslutte_1

[ Sekvens for start

[ Sekvens etter slutt

En palloperasjon kan utfgre en sekvens av bevegelser i et sett av bevegelser gitt som et mgnster
(se 15.7.1.1). Sekvensen med bevegelser kjgres i henhold til mgnsterposisjonen ved hver av
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posisjonene i mgnsteret.

Programmering av en pallfunksjon

Fglg disse trinnene:

1. Definer mgnsteret.

2. Lag en Pallsekvens for plukking/plassering for hvert enkelt punkt. Sekvensen beskriver hva
som skal gjgres ved hver mgnsterposisjon.

3. Brukvelgerinnretningen pa sekvenskommandoskjermen for a definere hvilke av vendepunk-
tene i sekvensen som skal korrespondere med mgnsterposisjonene.

Pallsekvens/ankersekvens

| en pallsekvens-node, star bevegelsene til robotarmen i forhold til pallposisjonen. Oppferselen
til en sekvens er slik at robotarmen vil veere pa den posisjonen som er spesifisert av mgnsteret
ved ankerposisjonen/mgnsterpunktet. Gjenvaerende posisjoner flyttes rundt slik at dette passer.

Ikke bruk Flytt-kommandoen i en sekvens, siden den ikke star i forhold til ankerposisjonen.

“ForStart”

Den valgfrie FgrStart-sekvensen kjgres rett fgr funksjonen starter. Denne kan brukes for a vente
pa klarsignaler.

“EtterSlutt”

Den valgfrie EtterSlutt-sekvensen kjgres nar funksjonen er fullfgrt. Denne kan brukes til & signa-
lisere at transportbandet skal starte, for & forberede neste pall.

15.7.1.1 Monster

<unnamed>*
default D E E
Ny, Apne Lagre
jor rogra lasjon__Fiytta w Logg
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
> Avansert
[> Avensert . [— M
gnster
e Et menster er en gruppe posisjoner som giennomaas i en syklus.
<ii Menster Menstre kan brulkes til & lage mye mer palletering etc
Pall =
@ i1 Pallsekvens
Sgk © Tinaerming_1
© Monsterpunkt 1
Kraft - -
g Posisjoner p4 en linje Linje
Conveyor X vent
Tracking @ Avsiutre_1
I I
Posisjoner i lkvadrat - +  Kvadrat
Posisjoner i en boks 1 i | Boks
En liste med posisjoner . Lo ‘. " Liste
— —
L R B-RSE G Nl ==

Hastighet ¢

Megnster-kommandoen kan brukes til @ bla gjennom posisjonene i robotprogrammet. Mgnster-
kommandoen korresponderer til en posisjon ved hver utfgring.

Et mgnster kan gis som én av fire typer. De fgrste tre, Linje, Kvadrat eller Boks, kan brukes til po-
sisjoner i et vanlig mgnster. De vanlige mgnstrene er definert av et antall karakteristiske punkter,
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hvor punktene definerer kantene til mgnsteret. For Linje er dette de to endepunktene, for Kvad-
rat er dette tre av de fire hjgrnepunktene, mens det for Boks er fire av de atte hjgrnepunktene.
Programmereren angir antall posisjoner langs hver av kantene til mgnsteret. Deretter beregner
styreenheten til roboten de individuelle mgnsterposisjonene ved a proporsjonalt legge sammen
kantvektorene.

Hvis posisjonene som skal krysses, ikke faller inn i et vanlig mgnster, kan alternativet Liste vel-
ges. Derfinnes en liste over alle posisjonene som er lagt inn av programmereren. Pa denne maten
kan alle ordninger av posisjonene realiseres.

Definering av mgnsteret
Nar mgnsteret Boks er valgt, endrer skjermen seg til slik det er vist nedenfor.

Lagre.

My, Apre.
Q _ Grafikk Variabler
) Avansert
> avnsere [pS— isi
AT - = Posision

Pall P gg:;ﬁsfiks Hjerne8_1

Sok © Herne2_1

ay ® Horned 1

Conveyor © Horne5_1

Tracking © Horne6_1 | Rediger stiling |
® Horne7 1

A4 @ :ii Pallsekvens 3
® Tilnaerming_1
@ Monsterpunkt_1
- Angi Trykk pa Angi og flytt roboten til hjerne 8
X Vent
@ Avslutte_1

Hastighet ¢

Et Boks-mgnster bruker tre vektorer til & definere siden av boksen. Disse tre vektorene gis som
fire punkter, der den fgrste vektoren gar fra punkt ett til punkt to, den andre vektoren gar fra punkt
to til punkt tre og den tredje vektoren gar fra punkt tre til punkt fire. Hver vektor deles pa antall in-
tervallnumre. En spesifikk posisjon i mgnsteret beregnes ved a legge sammen intervallvektorene
proporsjonalt.

Mgnstrene Linje og Kvadrat arbeider likt.

En motvariabel brukes ved kryssing av posisjonene til mgnsteret. Navnet pa variabelen kan ses
pa Megnster-kommandoskjermen. Variabelen kjgres gjennom numrene fra 0 til X « Y x Z — 1,
antall posisjoner i mgnsteret. Denne variabelen kan manipuleres ved bruk av tilordning og kan
brukes i uttrykk.

15.7.2 Sok

En sgkefunksjon bruker en sensor til 3 avgjgre nar den riktige posisjonen for a gripe eller slippe
et element nas. Sensoren kan veere en trykknappbryter, en trykksensor eller en kapasitiv sensor.
Denne funksjonen er beregnet for arbeid med stabler med elementer med ulik tykkelse, eller der
de ngyaktige posisjonene ikke er kjent eller er for vanskelig 8 programmere.
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Stabling Fjerne fra stabel

v ' o

2y Ii 1 Ii

Ved programmering av en sgkefunksjon ved arbeid pa en stabel ma man definere s startpunktet,
d stabelretningen og i tykkelsen pa elementene i stabelen.

I tillegg til dette ma& man ogsa definere tilstanden for nar den neste stabelposisjonen nas, og en
spesiell programsekvens som utfgres ved hver av stabelposisjonene. Hastighet og akselerasjo-
ner ma ogsa angis for bevegelsen som er involvert i stabelposisjonen.

Stabling

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
v Foborprogram

L (R Velg seketype
@ Vendepunkt_1
Pall -
a = Angi A; Startposisjon
Sak X vent B: Stabelens retring
[ Pop-up C: Elementets tylkelse
Kraft
O stopp
Conveyor @ Kommentar Velg mellom stabling og fierning fra stabel.
Tracking ¢ [ Mappe
== <tom
9 © Sleyfe
A - <tom I
s Anrop
+= var_2:=2 *force()
o b s L L
& o o
B Skript B . [ x A
& Skift ¥
B s 1 o ——
1 sok o o—ra L
Stabling Fjerne fra stabel

A3 S XKEBE@

Ved stabling beveger robotarmen seg til startposisjonen og beveger seg deretter i motsatt ret-
ning for & sgke etter den neste stabelposisjonen. Nar det blir funnet, husker roboten posisjonen
og utfgrer spesialsekvensen. Neste gang starter roboten sgket fra den lagrede posisjonen inkre-
mentert etter tykkelsen pa elementet langs retningen. Stablingen er ferdig nar stabelhgyden er
stgrre enn et definert nummer, eller nar sensoren avgir et signal.
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Fjerne fra stabel

Q _ Grafikic Variabler
> Avansert
> avensert  C— ;
A  + e Flerne fra stabel

®| Vendepunkt_1

Pall = Angi
Sok. X| vent
[ Pop-up
St O stopp
Conveyor @ IKommentar F
S jern fra stabel er definert av felgende parametre
UEERIY ¢ M Mappe L
- <tom I A: Startposisjon
) B: Stabelens retning
¢ [© Siayre C: Elementets tykkelse
aq - <tom 3 o o—m
. arrop -
#= var_2:=2 *force() ]
¢ | Hvis
= <tom:
& Skript = ‘ .
= Skift Den neste posisjonen blir funnet nar:
) tmer_1
¢ I8 Ferne fra stabel
) Startposx Elementtykkelse Delte parametre
o 11! Retning 0.0 mm Verkteyhastighet 250 mm/s
e 3] Veig sekvens Verkteyakselerasjon 1200 mmys?
O sekvens fer start
= — " o " -
' . b e K l! m ™ O sekvens etter st | Tilbakestill til standardinnstilinger |

Ved ned-stabling beveger robotarmen seg fra utgangsposisjonen i angitt retning for a sgke etter
neste element. Tilstanden pa skjermen bestemmer nar neste element er nadd. Nar betingelsen
blir oppfylt, husker roboten posisjonen og utfgrer spesialsekvensen. Neste gang starter roboten
spket fra den lagrede posisjonen inkrementert etter tykkelsen pa elementet langs retningen.

Startposisjon
Startposisjonen er der hvor stablingsfunksjonen starter. Hvis startposisjonen er utelatt, starter
stabelen ved robotarmens naveaerende posisjon.

Retning

default

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
¥ Robotprogram Retni

®| Vendk kt 1
Pall = Angfen SPUrKE. Retringen gis av linjen mellom TCP-posisjonen til to vendepunikter

Sk X Vent [ Stopp etter 500.0 mm
B Pop-up
O stopp [ stopp nér

<unnamed>* D ﬁ E
&
Ny Apne.  Lagre

Kraft

Conveyor ® Kommentar
Tracking % [ Mappe
= <tom:

@] Slayre

T e

| <tom 3
Y Anrop
#= var_2:=2 *force()
b Hvis

@

| <tom:
[ Skript
& SKift ...
) tmer_1

@ B Ferne fra stabel Delte parametre

Verkteyhastighet 10 mmfs
Verkteyakselerasjon 1200 mm/s?

® Startposx
e 1Y Retning
& 3 Velg sekvens

| Tilbakestil til standardinnstilinger |

Retningen angis med to posisjoner og beregnes som differansen fra den fgrste posisjons TCP
til andre posisjons TCP.
Merk: Retningen tar ikke hensyn til retningene til punktene.
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Uttrykk for neste stablingsposisjon

Robotarmen beveger seg langs retningsvektoren samtidig som den vurderer om den neste sta-
belposisjonen er nadd. Nar uttrykket er evaluert til Sant utfgres spesialsekvensen.

“ForStart”

Den valgfrie FgrStart-sekvensen kjgres rett fgr funksjonen starter. Denne kan brukes for a vente
pa klarsignaler.

“EtterSlutt”

Den valgfrie EtterSlutt-sekvensen kjgres nar funksjonen er fullfgrt. Denne kan brukes til & sig-
nalisere at transportbandet skal starte, for a forberede neste stabel.

Plukk/plasser-sekvens
Som for pallfunksjonen (15.7.1), utfgres en spesiell programsekvens ved hver stabelposisjon.

15.7.3 Kraft

Kraftmodus i robotens arbeidsrom gir mulighet for samsvar og kraft ved valgte akser. Alle robot-
armbevegelser i henhold til en kraft-kommando vil veere i kraftmodus. Nar robotarmen beveger
seg i kraftmodus, er det mulig a velge en eller flere akser der robotarmen er kompatibel. Robot-
armen retter seg etter miljget pa en samsvarende akse. Dette betyr at robotarmen vil justere sin
posisjon automatisk for & oppna en valgt kraft. Det er ogsd mulig & la robotarmen pafgre kraft
til sine omgivelser, for eksempel et arbeidsstykke.

Kraftmodus er egnet for bruksomrader der den faktiske TCP-posisjonen langs en forhandsdefi-
nert akse ikke er viktig, men det er ngdvendig med en gnsket kraft langs aksen. For eksempel
hvis robot-TCP-en ruller mot en buet overflate, eller skyver eller trekker et arbeidsstykke. Kraft-
modus stgtter ogsa visse dreiemoment rundt forhandsdefinerte akser.

Merk: hvis ingen hindringer mgtes i en akse hvor en ikke-null kraft er satt, vil robotarmen prgve
a akselerere langs / rundt den aksen.

Selv om en akse er satt til & vaere kompatibel, vil robotprogrammet fortsatt prgve a flytte robo-
ten langs/rundt den aksen. Kraftkontroll sikrer at robotarmen fortsatt naermer seg den angitte
kraften.

ADVARSEL:
1. Unnga hgy retardasjon rett fgr roboten gar inn i kraftmodus.

2. Unnga hgy akselerasjon i kraftmodus, siden dette vil redusere
ngyaktigheten for kraftkontroll.

3. Unnga bevegelser parallelle med samsvarende akser fgr robo-
ten gar inn i kraftmodus.

Versjon 5.1.0 11-61 e-Series

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

R
~ UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Maler

- . v e, Lage.
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

e e o
®| Vendepunkt_1 Programdelen under denne kraftkommandoen vil veere i lkraftmodus. | laraftmodus vil
Pall - Angi roboten veere fri i retningen til den valgte funksjonen, og kan bruke den angitte kraften.
Vent
Sok él Pop-up
Funksjen
Kraft O Stopp
T ® i<ommentar Base v
Tracking ¢ B Mappe
=] <tom
9 [© Seyre oot
tor ra
b e ¥ —"
% Anrop 0.0 N
i= var_2:=2 *force() 1t
¢ [ Hvis
= <tom:
A Skript
& Skift
) tmer_1
¢ 8 Ferne fra stabel
® Startposx
e 1Y Retning

& 3 Velg sekvens

o [} Kraft v Bruk testknappen underi kombinasjon med
F freedrive-knappen pa teach-tillegget, for & teste Test
- — kraftmodus.
43S XKBRE
009 0
° ( 0.

Hastighet @

Funksjonsvalg

Funksjonsmenyen brukes for a velge koordinatsystemet (aksene) roboten bruker mens den ar-
beiderikraftmodus. Funksjonene i menyen er de som har blitt definertiinstallasjonen, (se 16.3).

Kraftmodustype

Det er fire forskjellige typer kraftmodus som alle bestemmer hvordan den valgte funksjonen blir
tolket.

+ Enkel: Kun én akse vil vaere kompatibel i kraftmodus. Kraften langs denne aksen er juster-
bar. @nsket kraft vil alltid utgves langs z-aksen til den valgte funksjonen. For linjefunksjoner
er det imidlertid langs y-aksen.

+ Ramme: Rammetypen muliggjgr mer avansert bruk. Her kan kompatibilitet og kraft i alle
seks frihetsgrader velges uavhengig av hverandre.

« Punkt: Nar punktet er valgt, peker y-aksen til oppgaverammen fra robot-TCP-en mot opp-
rinnelsespunktet til den valgte funksjonen. Avstanden mellom robot-TCP-en, og opprinnel-
sespunktet til den valgte funksjonen ma vaere minst 10 mm. Merk at oppgaverammen vil
endres under kjgring ettersom posisjonen til robot-TCP-en endrer seg. Oppgaverammens
x- og z-akse er avhengige av den valgte funksjonens opprinnelige retning.

+ Bevegelse: Bevegelse betyr at oppgaverammen vil endres i henhold til TCP-ens bevegel-

sesretning. X-aksen til oppgaverammen blir projeksjonen av TCP-bevegelsesretningen pa
planet som er dannet av x- og y-aksen for den valgte funksjonen. Y-aksen vil vaere vinkel-
rett i forhold til robotarmens bevegelse, og i x-y-planet til den valgte funksjonen. Dette kan
vaere nyttig ved sliping langs en kompleks bane, hvor det er ngdvendig med kraft loddrett i
henhold til TCP-bevegelsen.
Obs, nar robotarmen ikke er i bevegelse: Hvis kraft-modus aktiveres nar robotarmen star
stille, vil det ikke vaere noen kompatible akser inntil TCP-hastigheten er over null. Hvis, se-
nere mens den fortsatt er i kraft-modus, robotarmen igjen star stille, vil oppgaverammen ha
den samme orienteringen som forrige gang TCP-hastigheten var stgrre enn null.

For de siste tre typene kan den faktiske oppgaverammen vises i sanntid under grafikk-kategorien
(se 15.3), mens roboten arbeider i kraftmodus.
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Valg av kraftverdi

+ Kraftverdi eller dreiemomentverdi kan angis for samsvarende akser, og robotarmen justerer
posisjonen sin for & oppna valgt kraft.

+ For ikke-samsvarende akser, vil robotarmen fglge banen angitt av programmet.

For translasjonsparametere angis kraften i Newton [N], og for rotasjon spesifiseres dreiemoment
i Newtonmeter [Nm].

MERK:
Du ma gjere folgende:

* Bruk skriptfunksjonen hent_tcp_kraft () i en separat trad, for
a lese faktisk kraft og dreiemoment.

+ Huvis faktisk kraft og/eller dreiemoment er lavere enn gnsket,
juster vektor pa skiftengkkelen.

Hastighetsbegrensninger

Maksimal kartesisk hastighet kan settes for kompatible akser. Roboten beveger seg ved denne
hastigheten i kraftkontroll, sa lenge den ikke kommer i kontakt med en gjenstand.

Teste kraftinnstillinger

Pa-/av-knappen, merket med ordet Test, endrer funksjonen til Freedrive-knappen pa baksiden
av leeringsdelen fra normal Freedrive-modus til test av kraftkommandoen.

Nar testknappen er pa og Freedrive-knappen pa baksiden av Laeringsdelen trykkes ned, vil robo-
ten operere som om programmet hadde nadd denne kraftkommandoen, og pa denne maten kan
innstillingene bekreftes fer programmet kjgres i sin helhet. Denne muligheten er spesielt nyttig
for & bekrefte at kompatible akser og krefter er valgt korrekt. Hold robot-TCP med én hand og
trykk pa Freedrive-knappen med den andre, og legg merke til i hvilke retninger robotarmen kan /
ikke kan flyttes. Nar du forlater dette skjermbildet, slas testknappen automatisk av. Dette betyr
at Freedrive-knappen bak pa laeringsdelen igjen brukes til vanlig Freedrive-modus.

Merk: Freedrive-knappen vil kun veere i effekt nar en gyldig funksjon er valgt for Kraft-kommandoen.

15.7.4 Transportbandsporing

Roboten kan konfigureres til & spore bevegelsen. Transportbandsporing defineres i Installasjons-
fanen. Nar den er riktig konfigurert, justeres robotens bevegelsene slik at den fglger transport-
bandet. Innstillingene for transportbdndsporing (se avsnitt 16.1.7) gir flere valg for & kon-
figurere roboten, for at den kan arbeide med absolutte og trinnvise kodere, sa vel som linezere
og sirkuleere transportband. Transportbandsporing-programnoden er tilgjengelig for Program-
kategorien under Maler. Alle bevegelser under denne noden vil veere tillatt mens transportbandet
spores, men de er relative til bevegelsen til transportbandet.
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15.8 Det forste programmet

Et program er en liste over kommandoer som forteller roboten hva & gjgre. PolyScope tillater
folk med lite programmeringserfaring & programmere roboten. For de fleste oppgaver kan pro-
grammeringen utfgres helt ved hjelp av bergringspanelet uten at det skrives inn noen kryptiske
kommandoer.

Verktgyets bevegelse er den delen av et robotprogram som leerer robotarmen hvordan & bevege
seg. | PolyScope, settes verktgybevegelser ved a bruke en serie av vendepunkter. De kombinerte
vendepunktene danner en sti som robotarmen skal fglge. Et vendepunkt settes ved a bruke Flytt-
kategorien, ved & flytte roboten til en bestemt posisjon manuelt, eller den kan beregnes ved a
bruke en programvare. Bruk Flytt-kategorien(se 17) for & flytte robotarmen til gnsket posisjon
eller leer posisjonen ved a trekke robotarmen pa plass mens du holder Freedrive-knappen pa
toppen av Teach Pendant.

Foruten a bevege seg gjennom vendepunkter, kan programmet sende I/0-signaler til andre ma-
skiner pa enkelte punkter i robotens bane, og utfgre kommandoer som hvis...sa og slgyfe, basert
pa variabler og I/0-signaler.

Felgende er et enkelt program som tillater robotarmen som har startet a flytte mellom to vende-
punkter.

1. | PolyScope Header File Path, klikker du pa Ny... og velg -programmet.

2. Under Grunnleggende, trykk pa Vendepunkt for a legge til et vendepunkt til programtreet.
En standard MoveJ skal ogsa legges til programtreet.

3. Velg det nye vendepunktet og i kommando-kategorien, trykk pa Vendepunkt.

4. Pa Flytt verktgy-skjermen, flytt robotarmen ved a trykke pa flyttpilene.
Du kan ogsa flytte robotarmen ved & holde ned Freedrive-knappen og trekke robotarmen til
de gnskede posisjonene.

5. Nar robotarmen er i posisjon, trykker du pa OK, og det nye venepunktet vises som Vende-
punkt_1.

6. Folg trinnene 2 til 5 for & opprette Vendepunkt_2.

7. Velg Vendepunkt_2 og trykk pa pil opp til den er over Vendepunkt_1 for a endre rekkefglgen
pa bevegelsene.

8. Hold seg klar, hold nede til ngdstoppknappen og i PolyScope Footer, trykk pa Play-knappen
slik at robotarmen beveger mellon Vendepunkt_1 og Vendepunkt_2.
Gratulerer! Du har nd opprettet ditt fgrste robotprogram som beveger robotarmen mellom
de to angitte vendepunktene.
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ADVARSEL:

1. Ikke kjgr roboten inn i seg selv eller noe annet, da dette kan
fore til skader pa roboten.

2. Hold hodet og overkroppen din utenfor rekkevidden (arbeids-
omradet) til roboten. Ikke plasser fingrene hvor de kan bli fan-
get.

3. Dette er bare en hurtigstart-guide til & vise hvor enkelt det er &
bruke en UR-robot. Det forutsetter et ufarlig miljg og en svaert
forsiktig bruker. Ikke gk hastigheten eller akselerasjonen over
standardverdiene. Foreta alltid en risikovurdering fgr du setter
roboten i drift.
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16 Installasjonskategori

16.1 Generelt

Installasjonskategorien lar deg konfigurere innstillingene som pavirker robotens og PolyScope’s
generelle ytelse.

16.1.1 TCP-konfigurasjon

Ko P n Logg
“ Generelt Verkteyets senterpunkt
_ Verktoyets senterpunkt
o e <RI+ ]®
Montering
1/u- Pasisjon
konfigurasjon 0.0/ mm Y
Variabler v 0.0 mm
Oppstart z 0.0/ mm
Verktay —
Retning 7 y4
Clatt
overgang RX 0.0000| rad
Spor RY 0.0000| rad
transportband Rz 0.0000) raci

> Funksjoner Nyttelast og tyngdepunkt

O Tyngdepunkt:

N =
o|o|e
olole
N

b

Hastighet

Et verktgysenterpunkt (TCP) er et punkt pa robotens verktgy. TCP er definert og navngitt i Instal-
lasjonsfanen Oppsett for verktgysenter-skjermen (vist ovenfor). Hver TCP inneholder en over-
settelse og en rotasjon i forhold til midten av verktgyutgangsflensen.

Nar den er programmert til & returnere til et tidligere lagret vendepunkt, beveger roboten TCP til
posisjon og orientering lagret i vendepunktet. Nar programmert for lineaer bevegelse, flyttes TCP
lineeert.

X, Y og z-koordinater angir plasseringen av TCP, mens RX, RY og RZ styrer orienteringen. Nér alle
verdier er null, ssammenfaller TCP med midten av verktgyutgangsflensen og anvender koordinat-
systemet som vises pa skjermen.

Legge til, endre og fjerne TCP-er
For a definere en ny TCP, trykk pa Ny-knappen. TCP som ble opprettet mottar et unikt navn auto-
matisk og blir valgt i nedtrekksmenyen. Du kan endre oversettelsen og rotasjonen til den valgte
TCP ved a trykke pa de respektive hvite tekstfeltene og skrive inn nye verdier. For & fjerne den
valgte TCP, trykker du ganske enkelt pa Fjern-knappen. Siste gjenvaerende TCP kan ikke slettes.

Standard og aktiv TCP

Det er en standardkonfigurert TCP, merket med et grgnt merkemerkeikon til venstre for navnet
sitt i Tilgjengelig TCP-rullegardinmenyen. For & sette en TCP som standard, velger du gnsket
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TCP og trykk pa Angi som standard.

En TCP-forskyvning er betegnet som aktivt for & bestemme alle linesere bevegelser i kartesisk
koordinatsystem. Bevegelsen til aktiv TCP visualiseres i grafikk-kategorien (se 15.3). Fgr et
program starter, settes standard TCP som aktiv TCP. | et program kan noen av de spesifiserte
TCP-ene bli angitt som aktiv for en bestemt bevegelse av roboten (se 15.5.10g 15.5.3).

Laere TCP-posisjon

<unnamed>*
default

Lagre.

Ny Apre
or lasion o
N Generelt Verkteyets senterpunkt .
Lzer TCP-posisjon

TCP =
/| |
q & B L m @ Flere punkt kreves
Montering
1/U- / Flytt TCP til samme posisjon fra ulike vinkler.
konfigurasjon
Variabler Angi punkt 1
Oppstart
Verktay 7
Glatt
overgang
Spor
transporthand
> sikkerhet
) Funksjoner Nyttelast og tyngdepunkt
) Feltbuss 7
O [v] € Avbryt

Koordinatene til TCP-posisjonen kan beregnes pa felgende mate:

1. Trykk pa TCP-posisjonveiviseren.
2. Velg et fast punkt i robotens arbeidsomrade.

3. Bruk posisjonspiler pa hgyre side av skjermen til & flytte TCP fra minst tre ulike vinkler og
lagre de tilsvarende posisjonene pa verktgyets utgangsflensen.

4. Bruk Sett-knappen a bruke de verifiserte koordinatene til riktig TCP. Posisjonene ma vaere
tilstrekkelig varierte for at beregningen skal fungere ordentlig. Hvis de ikke er tilstrekkelig
varierte, lyser status-LED-en over knappene rgdt.

Selv om tre posisjoner er tilstrekkelig til & bestemme TCP, kan den fjerde posisjonen brukes til
ytterligere a bekrefte at beregningen er riktig. Kvaliteten pa hvert lagret punkt med hensyn til den
beregnede TCP indikeres ved hjelp av en grgnn, gul eller red LED pa den tilhgrende knappen.
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Laere TCP-orientering

<unnamed>*
default

Lagre.

Ny Apna.
or sion e
Generelt Verkteyets senterpunkt
& g Lzer TCP-orientering

TCP =
(RN
Ingen funlcsjon er valgt
Montering ® g ! J
1/U- / Velg en furﬂ(sjon‘ og angi et punlt med verktoyspekeren i retningen av Z-aksen il
konfigurasjon den valgte funksjonen.
Variabler
Oppstart
Angi punkt
Verktay 7
Glatt
overgang
Spor
transportbénd
> sikkerhet
> Funksjoner Nyttelast og tyngdepunkt
> Feltbuss 7 [} Q Avbryt

1. Trykk pa TCP Orienteringsveiviseren.

2. Velg en funksjon fra nedtrekkslisten. (Se 16.3) for ytterligere informasjon om hvordan &
definere nye funksjoner

3. Trykk pa Velg punkt og bruk Flytt verktgypiler til en posisjon der verktgyets orientering og
tilhgrende TCP sammenfaller med koordinatsystemet til den valgte funksjonen.

4. Kontroller den beregnede TCP-orienteringen og bruk den pa den valgte TCP ved a trykke pa
Sett-knappen.

Nyttelast
Vekten til robotens verktgy spesifiseres i nedre del av skjermen. Denne innstillingen kan endres
ved a trykke pa det hvite tekstfeltet og skrive inn en ny vekt. Denne innstillingen gjelder for alle de-
finerte TCP-er. For mer detaljer om maksimalt tillatt nyttelast henviser vitil installasjonsmanualen

for maskinvare.

Estimering av nyttelast
Denne funksjonen lar roboten sette riktig nyttelast og tyngdepunktet.

Bruke veiviseren for nyttelastestimering
1. linstallasjonsfeltet, under Generelt, velger du TCP

2. Pa TCP-skjermen, under nyttelast og tyngdepunkt, trykker du pa nyttelast og tyngdepunkt-
sveiviseren.

3. |l veiviseren for nyttelastestimering, trykk pa Neste

4. Fglg trinnene for & angi de fire posisjonene.
Ved innstilling av de fire posisjonene, skal robotarmen beveges i fire forskjellige posisjoner.
Hver posisjon males. Individuelle malinger kan endres ved a trykke pa feltene til tyngde-
punktet og legge inn verdier.

5. Nar alle malingene er ferdige, trykk pa Fullfgr
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MERK:
Fglg disse retningslinjene for de beste resultatene for lastestimat:

+ Sjekk at de fire TCP-posisjonene er sa forskjellige som mulig
fra hverandre

« Utfgr malingene innen kort tid

ADVARSEL:

+ Unnga a trekke pa verktgyet og/eller festet nyttelast fgr og un-
der estimeringen

+ Robotmonteringen og vinkelen ma veere riktig definert i instal-
lasjonen

Tyngdepunkt
Verktgyets tyngdepunktet spesifiseres ved a bruke feltene CX, CY og Cz. Hvis ikke spesifisert,
antas TCP & veere verktgyets tyngdepunkt. Innstillingene gjelder for alle definerte TCP-er.

ADVARSEL:
Bruk riktige installasjonsinnstillinger. Lagre og last ned installa-
sjonsfilene med programmet.

16.1.2 Montering

<unnamed:* D i E
+
Ny Apne Lagre

default

jor _Program | Installsian| _Fiyite T os
Robotmontering og vinkel
TCP T
Montering —
£
1/U- =ﬂ
konfigurasjon ?
Variabler =
Oppstart V‘g’
Verkt
oy 45°
Glatt
overgang '
Spor 0,0°
transporthand
’
_ Funks;j ‘s
unksjoner
+

Rotere robotbasefeste

@ o[

Hastighet ¢

Spesifisering av montering av robotarmen har to formal:

1. Montering av robotarmen vises riktig pa skjermen.
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2. Fortelle styreenheten om gravitasjonsretningen.

En avansert dynamikkmodell gir robotarmene glatte og presise bevegelser og lar robotarmen
holde seg i Freedrive-modus. Av denne grunn er det viktig & montere robottarmen riktig.

ADVARSEL:

Unnlatelse av a installere robotarmen pa en riktig mate kan resul-
tere i hyppige sikkerhetsstopper og/eller robotarmen beveger seg
nar Freedrive-tasten trykkes.

Hvis robotarmen monteres pa et flatt bord eller gulv, er det ikke ngdvendig med endringer i dette
skjermbildet. Men hvis robotarmen er takmontert, veggmontert eller montert i vinkel, ma dette
justeres ved knappene.

Knappene pa hgyre side av skjermen er for a stille vinkelen pa robotarmens montering. De tre
gverste hgyre sideknappene angir vinkelen til tak (180°), vegg (90°), gulv (0°). Vippe-knappene
angir en fri vinkel.

Knappene pa den nedre delen av skjermen brukes til & rotere monteringen av robotarmen til &
tilpasse den faktiske monteringen.

ADVARSEL:
Bruk riktige installasjonsinnstillinger. Lagre og last ned installa-
sjonsfilene med programmet.

16.1.3 1/0-konfigurasjon

<unnameds>*

default*
\ Generelt
Vishing ‘Dig\ta\ v
TCP
Inngang Utgang
Montering
digital in[0] : <Standard> ~ digital_out(0] : <Standard= ~
- ) digital in[1] : <Standard=> digital_out{1] : Prog-Running
konfigurasjon digital_inf2] : Start program digital_out[2] : <Standard>
Variabler digital inf3] : Stopp program digital_out(3] : <Standard=>
digital in[4] : <Standard> digital_out[4] : <Standard>
Oppstart
digitalinls] : <Standard= digital_out(5] : <Standard>
Verktay digital_in[6] : <Standard> digital_out[6] : <Standard=
T digital in[7] : <Standard> digital_out(7] : <Standard>
overgang toolin[0] : <Standard= tool_out[0] : <Standard>
Spor toolin[l] : <Standard> tool_out(1] : <Standard>
transportband
config_in[0] : Beskyttende tilbakestiling config_out(0] : <Standard=
) Sikicerhet config_inl1] : Beskyttende tilbakestilling config_out(1] : <Standard>
> Funisjoner eonfig in[2] : <Standard> config_out[2] : <Standard>
configini3] : <Standard> config_out(3] : <Standard=>
> Feltbuss config_in4] : <Standard> “ config_out[4] : <Standards v
Gi nytt navn I/U-kategoristyring
Altivert v

Handling i program

Hoygrense nér det kjgrer - lav nar d... ¥

100%

Pa I/0-oppsettskjermen, kan brukerne definere 1/0-signaler og konfigurere handlinger med I/0-
fanekontrollen.
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Merk: Nar verktgykommunikasjonsgrensesnittet TCI er aktivert (se 16.1.10), vil ikke analog
inngang for verktgy veere tilgjengelig.

Delene Inngang og Utgang inneholder lister over typer I/0-signaler, som:

- Digital (standard generell bruk, konfigurerbart og verktay)
+ Analog (standard generell bruk og verktgy)
- MODBUS

+ Registre for generell bruk (boolsk, heltall og float) Registrene for generell bruk kan vurderes
av en feltbuss (f.eks. Profinet og Ethernet/IP).

16.1.4 1/0-signaltype

Hvis du vil begrense antallet signaler i listen til delene Inngang og Utgang kan du bruke ned-
trekksmenyen Vis gverst pa skjermbildet for & endre hvilket innhold som skal vises basert pa
signaltype.

16.1.5 Tildele brukerdefinerte navn
For & huske hva signaler gjgr mens roboten brukes, kan brukerne knytte navn til inngangs- og
utgangssignaler.
1. Velg gnsket signal
2. Klikk pa tekstfeltet nederst pa skjermbildet for & angi navn.
3. For atilbakestille navnet til standard, trykk pa Slett.
Et generell formalregister ma ha et brukerdefinert navn for & gjgre det tilgjengelig i programmet
(f.eks. for en Vent-kommando eller det betingede uttrykket for en Hvis-kommando) Komman-

doene Vent og Hvis, beskrives i (15.5.2) og (15.6.4). Du kan finne de navngitte registrene for
generell bruk i velgeren for Inngang eller Utgang pa skjermbildet Uttrykksredigering.

16.1.6 1/0-handlinger og 1/0-kategoristyring

Inngangshandlinger De vanligste digitaleinngangene, de to digitale verktgyinngangene, de bools-
ke typen generelle innstillingsregistre og de konfigurerbare inngangene som ikke brukes til
sikkerhetsfunksjoner (se 2.1).kan settes opp for a trigge en handling. Tilgjengelige Hand-
linger:

- A starte gjeldende program
« A stoppe gjeldende program
- A sette gjeldende program pa pause
Videre kan en handling konfigureres for a ga inn eller forlate Freedrive-modus narinngangen

er hgy/lav. (som ved & trykke eller slippe Freedrive-knappen pa baksiden av handkontrol-
len).

Utgangshandlinger Som standard, bevarer utganger sine verdier etter at programet slutter a
kjgre. Disse digitale utgangstypene kan ha utgangshandlinger:
+ Digital utgang
+ Verktgyutgang
+ Konfigurerbar utgang
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+ Utgangsregistre for generell bruk
+ Digital MODBUS-utgang
+ Analog utgang (utgang gar til maksimum eller minimum)
Tilgjengelige handlinger er:
Lavgrense nar det ikke kjgrer :Utgangen erlav nar programtilstanden er “stoppet” eller “pau-
set”.
Hoygrense nar det ikke kjgrer : Utgangen er hgy nar programtilstanden er “stoppet” eller
“pauset”.
Hgy nar det ikke kjgrer, lav nar programmet er stoppet : Utgangen er lav nar programtilstan-
den er “stoppet” eller “pauset”.
1/0-kategoristyring Det er ogsa mulig & spesifisere om en utgang kan styres pa I/0 kategorien
(av enten programmerere, eller bade operatgrer og programmerere), eller om det bare er
robotprogram som kan endre utgangsverdien.

16.1.7 Transportbandsporing

Nar du bruker et transportband, kan roboten konfigureres til & spore bevegelsen. Innstillingene
for transportbandsporing gir flere valg for & konfigurere roboten, for at den kan arbeide med
absolutte og trinnvise kodere, sa vel som lineaere og sirkulaere transportband.

Transportbandparametre
Gradvis gkende kodere kan kobles til digitale innganger 0 og 3. Dekoding av digitale signaler
kjgrer pa 40 kHz. Bruk av Kvadratur-koder (krever to innganger), gjor at roboten kan vurdere
farten og retningen pa transportbandet. Hvis retningen til transportbandet er konstant, kan
en enkel inngang brukes, som vil registrere enten hevet, senket, eller hevet og senket
kanter som bestemmer farten til transportbandet.

Absolutte kodere kan kobles til via et MODBUS-signal. Du ma forhandsinnstille en digital MOD-
BUS-inngang i (seksjon 16.4.1).

Linezere transportband
Nar et linezert transportband er valgt, kan du konfigurere en linjefunksjon i Funksjoner-delen av
installasjonen for & bestemme retningen pa transportbandet. Linjefunksjonen skal veere paral-
lell med retningen pa transportbandet, og det ma veere stor avstand mellom de to punktene som
definerer linjefunksjonen. Konfigurer linjefunksjonen ved a plassere verktgyet fast mot siden av
transportbandet nar man setter opp de to punktene. Dersom linjefunksjonens retning gar mot-
satt av transportbandets bevegelse, bruk Reverser retning-knappen.

Feltet Avmerkinger per meter viser antall avmerkinger koderen genererer nar transportbandet

beveger seg én meter.

avmerkinger per rotasjon pa koder
27 - radius pa koder disc[m]

Avmerkinger per meter = (16.1)

Sirkulaere transportband
Ved sporing av en sirkuleer transportgr, ma transportgrens midtpunkt defineres.

1. Definer midtpunktet i Funksjoner-delen av installasjonen. Verdien av Avmerkinger per ro-
tasjon ma veere antall avmerkinger som koderen genererer nar transportbandet roterer én
full runde.
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2. Velg Roter verktgy med transportband-avkrysningsboksen hvis verktgyets orientering skal
vaere i forhold til transportbandet (f.eks hvis verktgyet er vinkelrett pa transportgren, vil det
forbli vinkelrett under bevegelsen).

3. Opphev valget av Roter verktgy med transportband-avkrysningsboksen hvis orientering
skal kontrolleres av banen.

16.1.8 Variabler

n ? n E <unnameds*
LL = £ * 7 defaultx
Kjor Program instalasie

istalasien| _Fiyite i Logg

W Generelt . .
_ Installasjonsvariabler

TCP
Variabel ~ Verdi
Montering

1/U-
konfigurasjon

Variabler
Oppstart
Verktay

Glatt
overgang

Spor
transportbénd

> sikkerhet
) Funksjoner
) Feltbuss

Opprett ny

Hastighet ¢

Variabler som opprettes i Variabler-skjermen her kalles Installasjonsvariabler, og kan brukes ak-
kurat som vanlige programvariabler. Installasjonsvariabler er tydelige fordi de beholder verdien
selv om programmet stoppes og startes igjen, og nar robotarmen og/eller kontrollboksen slas av
og pa igjen. Deres navn og verdier lagres med installasjonen, slik at det er mulig & bruke samme
variabel i flere programmer.

Opprett nye installasjonsvariabler
Navn Verdi

i_var_1 =

Ved a trykke Opprett ny vil det vises et panel med et forslag til navn pa den nye variabelen. Navnet
kan endres, og dens verdi kan legges inn ved a trykke pa et av tekstfeltene. OK-knappen kan bare
klikkes hvis det nye navnet er ubrukt i denne installasjonen.

Det er mulig & endre verdien av en installasjonsvariabel ved & markere variabelen i listen, og
deretter klikke pa Rediger verdi.

For & slette en variabel, velg den og trykk pa Slett.

Etter & ha konfigurert installasjonsvariablene, ma selve installasjonen lagres for @ beholde denne
konfigurasjonen, (se ?7).

Installasjonsvariablene og deres verdier blir ogsa automatisk lagret hvert 10. minutt.
Hvis et program eller en installasjon lastes og en eller flere av programvariablene har samme
navn som installasjonsvariablene, blir brukeren presenteres med alternativer for a lgse proble-

met ved a bruke installasjonsvariablene med samme navn i stedet for programvariablene eller &
Igse problemet automatisk ved 8 omdgpe de motstridende variablene.
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16.1.9 Oppstart

<unnameds* D ﬁ E cc
[ i Apne. Lagrs.

default*

htte I
‘ Endringer vil ilkkke ta effelt fer du lagrer installeringen
TCP Standard programfil
Montering Last automatisk inn et standardprogram nér roboten slds pé

1/U-

emiftspemacan [ Last standardprogram:

Variabler

Oppstart Auto-start standardprogram | Kfer-kategorien

Verktay P& lant til

Glatt

overgang

Spor 1 Hvis auto-initialiserings-valget nedenfor ogsé er aktivert, kan roboten begynne & bevege seg ved oppstart.
transportband Dette er bare tilgiengelig I fernkontrolimodus.

> BT Auto-initialiser
) Funksjoner

Automatisk initialisere roboten nar hovedstremmen slas pa
) Feltbuss

Auto-bremsen slipper roboten

P& <Dl Input> w | kanttil LO -

1 Roboten kan bevege seg pa grunn av prosedyren for deaktivering av bremse

Dette er bare tilgjengelig | flernkontrolimodus.

100%

Oppstartsskjermen inneholder innstillinger for automatisk lasting og oppstart av et standardpro-
gram, og for auto-initialisering av robotarmen ved oppstart.

ADVARSEL:

1. Nar automatisk belastning, automatisk start og automatisk
oppstart aktiveres, kjgrer roboten programmet sa snart kon-
trollboksen slas pa hvis inngangssignalet samsvarer med det
valgte signalnivaet. For eksempel vil kantsovergangen til det
valgte signalnivaet ikke vaere ngdvendig i dette tilfellet.

2. Veer forsiktig nar signalnivaet er satt til LAV. Inngangssignaler
er lave som standard, noe som fgrer til at programmet kjgres
automatisk uten 8 utlgses av et eksternt signal.

3. Du ma veere i Fjernkontroll-modus fgr du kjgrer et program
hvor auto-start og auto-initialisering er aktivert.

Laste et oppstartprogram

At standardprogram blir lastet nar kontrollboken slas pa. Videre vil standardprogrammet ogsa
lastes automatisk nar Kjer program-skjermbildet (se 14) kommer opp og ingen program er
lastet.

Starte et oppstartprogram

Standardprogrammet vil startes automatisk i skjermbildet Kjor program. Nar standardprogram-
met er lastet, og det angitte eksterne inngangssignalet kantovergang blir oppdaget, startes pro-
grammet automatisk.

Ved oppstart, er det ndvaerende inngangssignalnivaet udefinert. A velge en overgang som sam-
svarer med signalnivaet ved oppstart, starter programmet umiddelbart. Videre hvis en forlater
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skjermbildet Kjor program eller trykker pa stopp-knappen i kontrollpanelet, vil det deaktivere
auto-startfunksjonen inntil kjgr-knappen trykkes pa nytt.

Auto-initialisering
Robotarmen initialiseres automatisk. Ved det spesifiserte eksterne inngangssignalets kantover-
gang, vil robotarmen veaere fullstendig klargjort, uten hensyn til den synlige skjermen.
Bremsefrigivelse representerer den endelige initialiseringsfasen. Under bremsefrigivelsen, vil ro-
botarmen gjgre en mindre bevegelse og en klikkestgy. Videre kan ikke bremsene automatisk fri-
gjeres dersom den konfigurerte monteringen ikke samsvarer med monteringen som er oppdaget
(basert pa sensor-data). | dette tilfellet, ma roboten initialiseres manuelt via initialiseringsskjer-
men (se ??).
Ved oppstart, er det ndveerende inngangssignalnivaet udefinert. Ved a velge en overgang som
samsvarer med signalnivaet ved oppstart, starter robotarmen umiddelbart.

16.1.10 Verktgy

<unnamed>*
default*

Kjor Instalasion|  Flytte w Logg
W Generelt Verktaykommunikasjonsgrenseshitt

TCP

Verkteykommunikasjonsgrensesnittet gjgr at du kan kommunisere med verkteyet uten eksterne ledninger
Montering

/- _ 1 Hvis du aktiverer denne funksfonen, vil dette deaktivere verktoyets analoge innganger
konfigurasjon

Variabler

Deaktiver

Oppstart

Ve Baudrate 115200 =
Glatt Paritet Ingen -
overgang
Stopp-bits En v

Spor
transporthand RX-uvirksomme tegn 1,5

) Sikkerhet TX-uvirksomme tegn 3,5

) Funksjoner

Verktgykommunikasjonsgrensesnittet TCI gjgr at roboten kan kommunisere med et pAmontert
verktg@y via robotens analoge inngang for verktgy. Dette fjerner behovet for ekstern kabling.

Nar Verktosykommunikasjonsgrensesnittet aktiveres, vil alle analoge innganger for verktgy vaere
utilgjengelige.

Aktivere verktgykommunikasjonsgrensesnittet

1. | Polyscope, trykk pa Aktiver-knappen a redigere overfgringshastighet, paritet og stopp-
bits.

2. Paderelevante rullegardinmenyene, skal du velge de riktige verdiene. Du kan redigere Over-
for og motta uvirksomhet i tegn, ved a trykke pa tekstfeltet og angi en ny verdi

3. Trykk pa deaktiver-knappen for & deaktivere TCI.
Merk: Eventuelle endringer i verdier vil gyeblikkelig sendes til verktgyet. Hvis installasjons-
verdier er annerledes enn de som verktgyet bruker, vil en advarsel vises.
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Deaktivert analog inngang
Nar TCI aktiveres, vil analog verktgyinngang veere utilgjengelig for I/0-konfigurasjon av instal-
lasjonen og vises ikke i inntastingslisten. Analog verktgyinngang er ogsa utilgjengelig for pro-
grammer som vent pa-opsjoner og -uttrykk.
| delen Verktgyinngang for 1/0, vises parametere mottatt fra verktgy, i stedet for analoge verdier.

16.1.11 Glatt overgang mellom sikkerhetsmoduser

Nar du bytter mellom sikkerhetsmoduser under hendelser (dvs. Redusert modus-inngang, redu-
sert modusutlgserplan, vernestopp og treposisjonsaktivererende enhet), forsgker Robotarmen
a bruke 0,4s for 8 opprette en “myk” overgang. Eksisterende applikasjoner har uendret oppfersel
som tilsvarer “hard” koding. Nye installasjonsfiler er standard til “myk” koding.

Justere innstillinger for akselerasjon/retardasjon
1. | kategorien Topptekst trykker du péa Installasjon.

2. I menyen til venstre trykker du pa Generell og velger Glatt overgang.

3. Velg Hard a ha hgyere akselerasjon/retardasjon
eller velg Myk for jevnere standard overgang innstilling.

16.2 Sikkerhet
Se kapittel 13.

16.3 Funksjoner
lm v

Kior allasjon

Flytte U
) Generelt Funksjoner

> sikicerhet = Base

<unnamed>*
default*

Lagre.

@ Verktoy
* Punkt
/" Linje E
€ Plan
> Feltbuss
[ ]
=]

Hastighet ¢

Funksjonener mer eller mindre en representasjon av en slik gjenstand som er definert ved navn
for referanse i fremtiden, og en seksdimensjonal positur (posisjon og orientering) relativ til ro-
botens sokkel.

Enkelte delpartene til et robotprogram bestar av bevegelser som utfgres relativt til spesifikke
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gjenstander i stedet for robotarmens sokkel. Disse gjenstandene kan vaere bord, andre maski-
ner, arbeidsmateriale, belter, paller, overvakingssystemer, tomrom eller grenser, som befinner
segineerheten av robotarmen. To forhandsdefinerte funksjoner eksisterer alltid for roboten. Hver
funksjon har sin posisjon definert av konfigurasjonen av robotarmen:

+ Sokkelfunksjonen er plassert med opprinnelsespunktet i robotsokkelens senter (se figur
16.1)

« Verktgyfunksjonen er plassert med opprinnelsespunktet i senteret til den gjeldende TCP-en
(se figur 16.2)

Figur 16.1: Sokkelfunksjon Figur 16.2: Verktgyfunksjon (TCP)

Brukerdefinerte funksjoner er plassert ved a bruke en metode som bruker den naveerende posi-
sjonen til TCP i arbeidsomradet. Dette betyr at brukerne kan lsere om plasseringer av funksjoner
ved & bruke Freedrive -modus eller “jogging” til & flytte roboten til den gnskede posituren.

Tre forskjellige strategier eksisterer (punkt, linje og plan) for & definere funksjonens positur.
Den beste strategien for en gitt applikasjon avhenger av hvilken type objekt som brukes og pre-
sisjonskravene. Generelt foretrekkes en funksjon basert pa flere inngangspunkter (linje og plan)
hvis det gjelder det bestemte objektet.

For & ngyaktig definere retningen for en linezer transportgr, skal to punkter av en linje-funksjon
defineres med sa mye fysisk separasjon som mulig. Punkt-funksjonen kan ogsa brukes til a de-
finere en lineaer transportgr, men brukeren ma peke TCP i retning av transportgrbevegelsen.
Hvis du bruker flere punkter til & definere posituren til et bord, betyr det at orienteringen er basert
pa posisjonene i stedet for orienteringen til én enkelt TCP. En enkel TCP-orientering er vanskeli-
gere a konfigurere med hgy presisjon.

For a leere om de forskjellige metodene for & definere en funksjon, se (avsnitt: 16.3.2),
(16.3.3) og (16.3.4).

16.3.1 Bruke en funksjon

Nar en funksjon er definert i installasjonen, kan du se det fra robotprogrammet for a knytte robot-
bevegelser (f.eks. MovedJ, MoveL og MoveP kommandoer) til funksjonen (se avsnitt 15.5.1).
Dette gjar det enkelt & tilpasse et robotprogram (f.eks. nar det er flere robotstasjoner, nar en gjen-
stand flyttes under kjgring av et program eller nér en gjenstand flyttes permanent i scenen). Ved &
justere funksjonen til et objekt, flyttes alle programbevegelser i forhold til objektet. For ytterligere
eksempler, se (avsnitt 16.3.5) 0g (16.3.6).

Funksjoner som blir konfigurert som joggbare er ogsa et nyttige verktgy nar du skal flytte roboten
manuelt i kategorien Flytt (delen 17) eller skjermbildet positurredigering (se 17.3.1). Naren
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funksjon har blitt valgt som en referanse, vil Flytt verktgy-knappene for oversettelse og rotasjon
operere i det valgte funksjonsomradet (se 17.3) og (17.1), lesing av TCP koordinatene. Hvis
en tabell er for eksempel definert som en funksjon og er valgt som en referanse i Flytt-kategorien,
flytter oversettelse-pilene (f. eks. opp/ned, venstre/hgyre, fremover/bakover) roboten i disse ret-
ningene i forhold til bordet. | tillegg vil TCP-koordinatene ligge i rammen av tabellen.

« | Funksjoner-treet, kan du omdgpe et punkt, en linje eller en plan ved a trykke pa blyantkna-
ppen.

« | Funksjoner-treet, kan du slette et punkt, en linje eller en plan ved a trykke pa Slett-knappen.

Kan legges under

Velg om den valgte funksjonen skal kunne legges under dette. Dette bestemmer om funksjonen
vises i funksjonsmenyen pa Flytt-skjermen.

Bruke Flytt robot her

Trykk pé Flytt robot her-knappen slik at robotarmen flyttes mot den valgte funksjonen. P4 slutten
av denne bevegelsen, vil koordinasjonssystemene til funksjonen og TCP stemme overens.

16.3.2 Legge til et punkt

Trykk pa Punkt-knappen for & legge til en punktfunksjon i installasjonen. Punkt-funksjonen de-
finerer en sikkerhetsgrense eller en global hjemmekonfigurasjon for robotarmen. Posituren til
punktfunksjonen er definert som posisjonen og orienteringen til TCP-en.

q*) ) <unnameds*
lm ? 7= E default £ .
et o _Fiyice wu e . Aane
> sikierhet < Base Punkt_1
@ Verktoy

N Funksjoner - Punkt_1

00
00

Lagre.

+ Punkt

/" Linje
% Plan

) Feltbuss

| Flytt hit || Endre dette punktet |

Hastighet ¢

16.3.3 Legge til en linje

Trykk pa line-knappen for a legge til en linjefunksjon i installasjonen. Linje-funksjonen definerer
linjer som roboten ma fglge. (f.eks. ved bruk av transportsporing). En linje | defineres som en
akse mellom to punktfunksjoner p7 og p2 som vist i figuren 16.3.

| figur 16.3 utgjer aksen som er rettet fra det fgrste punktet mot det andre punktet, y-aksen i
koordinasjonssystemet til linjen. Z-aksen er definert av projeksjonen av z-aksen til p7 pa den rette
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Figur 16.3: Definisjon av linjefunksjonen

vinkelen pa linjen. Plasseringen av linjens koordinasjonssystem er den samme som posisjonen
til p1.

Kjor sion|  Fiytte wu Logg -
. .
> sikierhet = Base I L
@ Vverktay
N Funksjoner /| Linje
- Punkt = Punkt_1
- Punke_2 +
/" Linje
% Plan
) Feltbuss

=]

Flytt hit

Hastighet ¢

16.3.4 Plan-funksjon

Velg plan-funksjonen nar du trenger en ramme med hgy presisjon, f.eks. nar du arbeider med et
overvakingssystem eller ndr du kjgrer bevegelser som er relative til et bord.

Legg til en plan
1. I Installasjon, velg Funksjoner.

2. Under Funksjoner, velg Plan.
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Laer om en plan

Nar du trykker pa plan-knappen for a opprette en ny plan, hjelper skjermveiledningen til & lage en
plan.

1. Velg Origo

2. Flytt roboten for & definere retningen av planens positive x-aksen

3. Flytt roboten for a definere retningen av planens positive y-aksen

Planen defineres med hgyrehandsregelen, slik at z-aksen representerer kryssproduktet til x-aksen
og y-aksen, som illustrert nedenfor.

MERK:
Du kan undervise planen i motsatt retning av x-aksen, hvis du vil at
planen skal veere normalt i motsatt retning.

Endre en eksisterende plan ved a velge Plan og trykk Endre plan. Du vil da bruke samme veiled-
ning som for a leere en ny plan.

16.3.5 Eksempel: Manuell oppdatering av en funksjon for a justere et program

Forestill deg en applikasjon hvor flere deler av et robotprogram er relative til et bord. Figur 16.4
illustrerer bevegelsen fra vendepunkt wp1 og helt til wp4.

Applikasjonen krever at programmet brukes for flere robotinstallasjoner, hvor kun posisjonen til
bordet kan variere litt. Bevegelsen relativ til bordet er den samme. Ved & definere bordets po-
sisjon som en funksjon P17 i installasjonen, kan programmet med en MoveL-kommando som er
konfigurert som relativ til planen, enkelt brukes pa flere roboter kun ved a oppdatere installasjo-
nen med den faktiske posisjonen til bordet.

Dette konseptet gjelder alle funksjoner i en applikasjon, for a skape et fleksibelt program som kan
lgse samme oppgave pa mange roboter selv andre steder i arbeidsomradet kan variere mellom
installasjoner.
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Robotprogram i
Flytte-le wpa .
S1
Movel #-funksjonen: P1_var wp2
wpl
wp2
wp3
wp4

L=
wp3

Pl

Figur 16.4: Enkelt program med fire veipunkter relativ til et funksjonsplan som blir manuelt oppdatert ved
endring av funksjon

16.3.6 Eksempel: Dynamisk oppdatering av en funksjonpositur

Forestill deg en lignende applikasjon hvor roboten ma bevege seg i et spesifikt mgnster oppa et
bord for a lpse en angitt oppgave (se 16.5).

wp2 ‘5 wpl

by

_»

np3

Pl

wpd

Figur 16.5: A MovelL kommanderer med fire veipunkter i henhold til planfunksjon

Bevegelseniforholdtil P7 gjentas flere ganger, hver gang med en forskyvning o. | dette eksemplet
er forskyvningen satt til 10 cm i Y-retningen (se figur 16.6, forskyvninger 07 og 02). Dette oppnas
ved a bruke skriptfunksjonene positur_add() eller positur_trans() for @ manipulere variabelen.

Det er mulig a bytte til en ny funksjon mens programmet kjgrer, i stedet for a legge til en utlig-
ning. Dette er vist i eksempelet nedenfor (se figuren 16.7), hvor referansefunksjonen for Movel-
kommandoen P17_var kan bytte mellom to planer P7 og P2.

16.4 Feltbuss

Her kan du stille inn familien til industrielle datanettverksprotokoller som brukes til sanntids
distribuert kontroll godkjent av PolyScope: MODBUS og Ethernet/IP
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Robotprogram
Flytte-le
wpl
y = 0,01 € 7w >
o = P[O,Y,O,O,O,O] wq} L ; .
P1_var = positur_trans(P1_var, o) o« w3 ¢ -
Movel #-funksjonen: P1_var wpd - ’
wol o1 e o
w§2 oty X
wp3
wp4

Figur 16.6: Angi utligning for planfunksjonen

.
51
Robotprogram /
Flytte-le Q
S1 wpl o
hvis (digital_inndatal[0]) sa e . *
P1_var = P1 “?pz .
annet wp3
P1_var = P2 v
MoveL #-funksjonen: P1_var -
wpl
wp2
wp3 # mn ]
wp4 y
\
Figur 16.7: Bytte fra én planfunksjon til en annen
16.4.1 1/U-konfigurasjon av MODBUS-klient
it - 26

> sikkerhet
v Feltbuss
MODBUS IP-adresse 10.0.0.2

EtherNet/IP

PROFINET Type Adresse Navn Verdi
[ ] ‘Registerutgang v ‘ ‘ O‘ MODBUS Ijl
® |[pigital inngang -~ o MobBus

Legg til nytt signal

[ Vis avanserte alternativer Oppdater liste

Hastighet ¢
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Her kan I/U-signaler for MODBUS-klient (master) konfigureres. Tilkoblinger til MODBUS-servere
(eller slaver) pa spesifiserte IP-adresser kan opprettes med inn-/ut-signaler (registre eller digita-
le). Hvert signal har et unikt navn slik at det kan brukes i programmer.

Oppdater

Trykk pa denne knappen for & oppdatere alle MODBUS-tilkoblinger. Hvis du oppdaterer, vil alle
modbus-enheter kobles fra, og deretter kobles til igjen. Alle statistikker vil bli slettet.

Legg til enhet
Trykk pa denne knappen for a legge til en ny MODBUS-enhet.

Slett enhet

Trykk pa denne knappen for a slette MODBUS-enheten og alle signaler som er lagt til enheten.

Angi enhetens IP
Her vises IP-adressen til MODBUS-enheten. Trykk pa knappen for & endre den.

Sekvensmodus

Kun tilgjengelig nar Vis avanserte alternativer (se 16.4.1) er valgt. Hvis du velger denne avmer-
kingsboksen, vil dette tvinge modbus-klienten til & vente pa svar for den sender neste forespgr-
sel. Denne modusen er et krav for noen feltbuss-enheter. Hvis du skrur pa dette alternativet, kan
det hjelpe nér det finnes flere signaler, og hvis du gker antall forespgrsler, vil dette fgre til at
signalet blir koblet fra. Merk at den faktiske signalfrekvensen kan vaere lavere enn forespurt nar
flere signaler er definert i sekvensmodus. Faktisk signalfrekvens kan observeres i signalstatistik-
ker (se delen 16.4.1). Signalindikasjonslampen vil lyse gult hvis den faktiske signalfrekvensen
er lavere enn halve verdien som er valgt fra nedtrekksmenyen “Frekvens”.

Legg til signal
Trykk pa denne knappen for & legge til et signal til den tilsvarende MODBUS-enheten.

Slett signal
Trykk pa denne knappen for & slette et MODBUS-signal til den tilsvarende MODBUS-enheten.

Angi signaltype
Bruk denne rullegardinmenyen til & velge signaltype. Tilgjengelige typer er:

Digital inngang En digital inngang er en én-bits kvantitet som leses fra MODBUS-enheten pa
spolen som er angitt i adressefeltet til signalet. Funksjonskode 0x02 (les diskré innganger)
brukes.

Digital utgang En digital utgang (spiral) er en en-bits kvantitet som kan settes til enten hgy eller
lav. Fgr verdien av denne utgangen er blitt satt av brukeren, leses verdien fra den ekster-
ne MODBUS-enheten. Dette betyr at funksjonskoden 0x01 (les spoler) brukes. Nar produk-
sjonen er satt av et robotprogram eller ved a trykke pa angi signalverdi-knappen, brukes
funksjonskoden 0x05 (skriv enkel spole) videre.

Registerinngang En registerinngang er en 16-bits kvantitet lest fra adressen oppgitt i adresse-
feltet. Funksjonskoden 0x04 (les registerinngang) brukes.

Registerutgang En registerutgang er en 16-bits kvantitet som kan angis av brukeren. Fgr verdi-
en av registeret er blitt satt av brukeren, leses verdien av det fra den eksterne MODBUS-
enheten. Dette betyr at funksjonskoden 0x03 (les holderegistre) brukes. Nar produksjo-
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nen er angitt av et robotprogram eller ved a spesifisere en signalverdi i angi signalverdi-
feltet, brukes funksjonskoden 0x06 (skriv enkelt register) til & angi verdien pa den eksterne
MODBUS-enheten.

Angi signalnavn
Dette feltet viser adressen pa den eksterne MODBUS-serveren. Bruk tastaturet pa skjermen for a
velge en annen adresse. Gyldige adresser avhenger av produsent og konfigurasjon av MODBUS-
enheten.

Angi signalnavn

Brukeren kan gi signalet et navn ved hjelp av tastaturet pa skjermen. Dette navnet brukes nar
signalet blir brukt i programmer.

Signalverdi
Her vises den ndveerende verdien av signalet. For registersignaler, uttrykkes verdien som et usig-
nert heltall. For utgangssignaler kan den gnskede signalverdien angis ved hjelp av knappen. Ogsa
for en registerutgang ma verdien for a skrive til enheten sendes som et usignert heltall.

Signalets tilkoblingsstatus

Dette ikonet viser om signalet kan bli riktig lest/skrevet (grgnn), eller hvis enheten svarer uventet
eller ikke er tilgjengelig (grad). Hvis et MODBUS-unntakssvar mottas, vises svarkoden. MODBUS-
TCP-unntakssvarene er:

E1 ULOVLIG FUNKSJON (0x01) Funksjonskoden som er mottatt i sgket er ikke en tillatt handling
for serveren (eller slaven).

E2 ULOVLIG DATAADRESSE (0x02) Funksjonskoden som er mottatt i sgket er ikke en tillatt hand-
ling for serveren (eller slaven), sjekk at den oppgitte signaladressen stemmer overens med
oppsettet av den eksterne MODBUS-serveren.

E3 ULOVLIG DATAVERDI (0x03) En verdi som finnes i forespgrselsdatafeltet er ikke en tillatt
verdi for serveren (eller slaven), sjekk at den angitte signalverdien er gyldig for den angitte
adressen pa den eksterne MODBUS-serveren.

E4 FEIL PA SLAVEENHET (0x04) En uopprettelig feil oppsto mens serveren (eller slaven) forsgk-
te 4 utfgre den forespurte handlingen.

E5 BEKREFT (0x05) Spesialisert bruk i forbindelse med programmeringskommandoer som sen-
des til den eksterne MODBUS-enheten.

E6 SLAVEENHET ER OPPTATT (0x06) Spesialisert bruk i forbindelse med programmeringskom-
mandoer som sendes til den eksterne MODBUS-enheten, slaven (serveren) er ikke i stand
til & svare nd.

Vis avanserte alternativer

Denne avkrysningsboksen viser/gjemmer de avanserte alternativene for hvert signal.

Avanserte alternativer

Oppdater hyppighet Denne menyen kan brukes til & endre oppdateringshyppigheten av signa-
let. Med dette menes hvor ofte forespgrsler sendes til den eksterne MODBUS-enheten for
enten lesing eller skriving av signalverdien. Nar frekvensen er angitt som 0, vil modbus-
forespgrsler startes ved behov, ved bruk av skriptfunksjonene modbus_hent_signal_status,
modbus_angi_utgangs_register, og modbus_angi_utgangs_signal.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.4 Feltbuss

Slaveadresse Dette tekstfeltet kan brukes til @ angi en bestemt slaveadresse til forespgrsle-
ne som tilhgrer et bestemt signal. Verdien ma veere i omradet 0-255 begge inkludert, og
standard er 255. Hvis du endrer denne verdien, anbefales det & se bruksanvisningen til den
eksterne MODBUS-enheten for & kontrollere funksjonaliteten ved endring av slaveadresse.

Koble til igjen telling Antall ganger TCP-tilkobling ble avbrutt, og koblet til igjen.
Tilkoblingsstatus TCP-tilkoblingsstatus.

Responstid [ms ] Tid fra modbus-forespgrselen ble sendt og svar mottatt — denne oppdateres
kun nar kommunikasjon er aktiv.

Feil ved modbus-pakke Antall mottatte pakker som inneholdt feil (f.eks. feil lengde, manglende
data, feil ved TCP-sokkel).

Tidsavbrudd Antall modbus-forespgrsler som ikke fikk svar.
Forespgrsler mislyktes Antall pakker som ikke kunne sendes pa grunn av ugyldig sokkel-status.

Faktisk frekv. Gjennomsnittlig frekvens pa signalstatusoppdateringer for klient (master). Denne
verdien regnes om igjen hver gang signalet mottar et svar fra serveren (eller slave).

Alle tellere opptil 65535, og deretter nullinnstilt igjen.

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

16.4.2 Ethernet/IP

EtherNet/IP er der du kan aktivere eller deaktivere robotens forbindelse til en EtherNet/IP. Der-
som du aktiverer, kan du velge hvilken handling som skal forekomme i et program nar det fore-
kommer et tap av EtherNet/IP-skannerforbindelse. Disse handlingene er:

Ingen: PolyScope vil ignorere tapet av EtherNet/IP-tilkobling og fortsette med programmet som
normalt.
Pause: PolyScope vil pause det aktuelle programmet. Programmet vil fortsette der det stoppet.

Stopp: PolyScope vil stoppe det aktuelle programmet.
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17 Flytte-kategorien

Pa dette skjermbildet kan du flytte (bevege) robotarmen direkte, enten ved a flytte/rotere robot-
verktgyet, eller ved a flytte robotleddene individuelt.

2% QM
netalzsjon |\ Flytte U Logg
TCP-posisjon Robot Verktoeyposisjon
Funksjon Alctiv TCP

Visning | /Tcp x[-135,230/mm Rx[  0,004)rad
v [-725,080mm RY|  -3,14)rac

[+
z[-173,540/mm Rz| -0,068|rad

Leddposisjon

Base -90,15
® [ R ]
TCP-crientering Skulder -129,73 °
[ ]
Albue -74,19 °
[ N ]
- Handledd 1 -68,57
[ N ]
Handledd 2 89,96 °
[ N ]
Handledd 3 -0,30 °

: -4 ;
‘i Hjem ¥ Freedrive I T ]

Hastighet

17.1 Flytt verktgy

Hold nede én av Flytt verktgy-pilene for a flytte robotarmen i en bestemt retning.

+ Oversett pilene (gverst) flytter robotverktgy-tuppen i indikert retning.

- Roter pilene (nederst) endrer retningen pa robotverktgyet i indikert retning. Rotasjonspunk-
tet er Tool Center Point (TCP), dvs. punktet pa enden av robotarmen som gir et karakteristisk
punkt pa robotens verktgy. TCP er vist som en liten bla ball.

17.2 Robot

Hvis den aktuelle posisjonen til robot-TCP kommer naer et sikkerhets- eller utlgserplan, eller ret-
ningen pa robotverktayet er nzer verktgyets orienteringsendegrense (se 13.2.5), vil det vises
en 3D-representasjon av den naermeste endegrensen.

Merk: Visualiseringen av endegrensene blir deaktivert nar roboten kjgrer et program.

Sikkerhetsplanene er visualiseres i gult og svart med en liten pil som representerer planet nor-
malt, noe som indikerer den siden av planet som robot-TCP er tillatt & bli posisjoneres pa. Utlg-
serplan vises i blatt og grent, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor grensene for
normal modus (se 13.2.2) er aktiv. Verktgyets orienteringsendegrense visualiseres ved hjelp
av en sfaerisk kjegle sammen med en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverktgyet.
Pa innsiden av kjeglen representerer den tillatte det omradet for verktgyets orientering (vektor).
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UNIVERSAL ROBOTS 17.3 Verktoyposisjon

Nar robot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen. Hvis TCP
er i strid med eller sveert naer & bryte en endegrense, blir visualiseringen av grensen rgd.

Funksjon

| venstre hjgrnet av Robot-feltet, under Funksjon, kan du definere hvordan du kontrollerer robot-
armen i forhold til Visning-, Base- eller Verktgy-funksjoner.

Merk: For & fa den beste fglelsen for & styre robotarmen, kan du velge Visning-funksjonen og
sa Roter piler for & endre visningsvinkelen pa 3D-bildet for 8 samsvare med maten du ser den
virkelige robotarmen.

Aktiv TCP

| hgyre hjgrnet av Robot-feltet, under Aktiv TCP, vil navnet pa det ndvaerende aktive Tool Center
Point (TCP) vises.

17.3 Verktgyposisjon

Tekstboksene viser de fullstendige verdiene til TCP i forhold til den valgte funksjonen.
Merk: Du kan konfigurere flere navngitte TCP-er (se 16.1.1). Du kan ogsa trykke pa Rediger
positur for a fa tilgang til Pose Editor-skjermen.

17.3.1 Positur-redigeringsskjerm

Pa denne skjermen kan du angi mal-leddposisjoner, eller en malpositur (posisjon og retning) til
robotverktgyet. Denne skjermen er “frakoblet” og styrer ikke robotarmen direkte.

=
o L default*

Robot Funksjon
‘\/isning v
TCP
X -135,23)mm [+ ][]
Y 725,08 mm | +|[ |
z -173,54/mm j i
Rotasjonsvektor [rad] v
RX 0,004 [+ -]
RY -3,14 [+][-]
RZ -0,068 ? ?

Leddposisjoner
Base -90,15°
Sleulcler -129,73|°
Albue -74,19|°
Héndledd 1 -68,57
Héndledd 2 89,96 °
Héndledd 3 -0,3|°

3 E3 K3 E3 R ES
nnnnnn

Hastighet ¢

17.3.1.1 Robot

Den aktuelle posisjonen til robotarmen, og den angitte nye malposisjonen vises i 3D-grafikk. 3D-
tegning av robotarmen viser den aktuelle posisjonen til robotarmen, og “skyggen” av robotarmen
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17.3 Verktgyposisjon UNIVERSAL ROBOTS

viser malets posisjon for robotarmen som styres av de angitte verdiene pa hgyre side av skjer-
men. Trykk pa forstgrrelsesglass-ikonene for & zoome inn/ut, eller dra en finger over for a8 endre
visningen.

Hvis den angitte posisjonen til robot-TCP er neer et sikkerhets- eller utlgserplan, eller retningen
pa robotens verktgyet er nzer verktgyets orienteringsendegrense (se 13.2.5), vil det vises en
3D-representasjon av den naermeste endegrensen.

Sikkerhetsplanene er visualiseres i gult og svart med en liten pil som representerer planet nor-
malt, noe som indikerer den siden av planet som robot-TCP er tillatt a bli posisjoneres pa. Utlg-
serplan vises i blatt og grent, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor grensene
for normal modus er aktiv (se 13.2.2). Verktgyets orienteringsendegrense visualiseres ved hjelp
av en sfeerisk kjegle sammen med en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverktgyet.
Pa innsiden av kjeglen representerer den tillatte det omradet for verktgyets orientering (vektor).

Nar malrobot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen. Hvis
mal-TCP er i strid med eller svaert naer & bryte en endegrense, blir visualiseringen av grensen
red.

17.3.1.2 Funksjon og verktgyposisjon

| @verste hgyre hjgrne av skjermen finnes funksjonsvelgeren. Den definerer hvilken funksjon a
styre robotarmen i forhold til

Under funksjonsvelgeren velgeren vises navnet pa det aktive verktgysmidtpunktet (TCP). Se
16.1.1 for ytterligere informasjon om konfigurering av flere navngitte TCP-er. Tekstboksene viser
de fullstendige verdiene til TCP i forhold til den valgte funksjonen. X, Y og Z styrer plasseringen
av verktgyet, mens RX, RY og RZ styrer orienteringen av verktgyet.

Bruk rullegardinmenyen ovenfor RX, RY og RZ-boksene for a velge orienteringen. Tilgjengelige
typer er:

* Rotasjonsvektor [rad] Orienteringen angis som en rotasjonsvektor. Lengden pa aksen er
vinkelen som skal roteres i radianer, og vektoren angir selv aksen som den skal rotere rundt.
Dette er standardinnstillingen.

- Rotasjonsvektor [°] Orienteringen gis som en rotasjonsvektor, der lengden pa vektoren er
vinkelen som skal roteres i grader.

 RPY [rad] Rull, helling og vertikal (RPY) vinkler, der vinklene er i radianer. RPY-rotasjonsmatrise
(X, Y’, Z"-rotasjon) angis med:

Ripy(7, B,a) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)
* RPY [°] rull, helling og vertikal (RPY) vinkler, hvor vinklene er i grader.

Verdier kan redigeres ved a klikke pa koordinatsystemet. Trykk pa +- eller —-knappene til hgyre for
en boks for & legge til eller trekke fra en verdi til/fra aktuell verdi. Trykk og hold nede en knapp for
a direkte gke / redusere verdien. Jo lenger knappen er nede, jo stgrre vil gkningen / reduksjonen
bli.

17.3.1.3 Leddposisjoner
Gjgr det mulig & spesifisere de enkelte leddposisjonene direkte. Hver leddposisjon kan ha en
verdi i omradet —360° til 360°, som er leddgrensene. Verdier kan redigeres ved a klikke pa ledd-
posisjonen. Trykk pa +- eller --knappene til hgyre for en boks for a legge til eller trekke fra en
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verdi til/fra aktuell verdi. Trykk og hold nede en knapp for & direkte gke / redusere verdien. Jo
lenger knappen er nede, jo stgrre vil gkningen / reduksjonen bli.

17.3.1.4 OK-knapp

Hvis dette skjermbildet ble aktivert fra kategorien F1ytt (se 17), vil du ga tilbake til F1ytt-kategorien
ved a klikke pa ok-knappen hvor robotarmen vil flytte til det angitte malet. Hvis den siste an-
gitte verdien var et verktgykoordinat, vil robotarmen flytte til malposisjon ved hjelp av Flytte-li-
bevegelsestypen, mens robotarmen vil flytte til malposisjon ved hjelp av Flytte-le-bevegelsestypen,
hvis en leddposisjon ble oppgitt sist. De forskjellige bevegelsestypene er beskreveti 15.5.1.

17.3.1.5 Avbryt-knapp

Trykk pa Avbryt-knappen for a forlate skjermbildet og forkaste alle endringer.

17.4

Leddposisjon
Leddposisjon-feltet lar deg kontrollere individuelle ledd direkte. Hvert ledd beveger seg langs et
standard leddgrenseomrade fra —360° til +360°, definert av en horisontal linje. Nar linjen er nadd,
kan du ikke flytte leddet lengre.

Merk: Du kan konfigurere ledd med et posisjonsomrade som skiller seg fra standard (se 13.2.4),
dette nye omradet er indikert med en rg@d sone inni den horisontale linjen.

17.5

Hjem
Trykk pa kategorien Hjem for a fa tilgang til Flytt robot inn i posisjon-skjermen, hvor du kan holde
nede kategorien Auto for & sette robotarmen tilbake i startposisjon (se 14.4).

17.6

Freedrive

Hold nede kategorien Freedrive for fysisk & ta tak i robotarmen og dra den inn i gnsket stil-
ling/positur.
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UNIVERSAL ROBOTS

ADVARSEL:

1.

| kategorien Innstillinger, dersom gravitasjonsinnstilling
(se 16.1.2) er feil, eller robotarmen baerer en tung last, kan
robotarmen begynne a bevege seg (falle) nar du trykker pa
kategorien Freedrive. | sa fall slipper du Freedriveigjen.

. Serg for & bruke riktig installasjonsinnstillinger (f.eks. robo-

tens monteringsvinkel, vekt pa TCP, TCP offset). Lagre og last
ned installasjonsfilene sammen med programmet.

Kontroller at TCP-innstillingene og robotmonteringsinnstillin-
gene er riktig fgr du bruker kategorien Freedrive. Hvis disse
innstillingene ikke er korrekte, vil robotarmen bevege seg nar
du aktiverer Freedrive.

Freedrive-funksjonen (impedans/kjgring) méa bare brukes i in-
stallasjoner der risikovurderingen tillater det. Verktgy og hind-
ringer ma ikke ha skarpe kanter eller klempunkter. Sgrg for at
alt personell holder seg utenfor rekkevidden av robotarmen.
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18 1/U-kategori

18.1 Robot

EFEYCE

allsjon__Flyite Logg

iy, Apne Lagre
W Internt Konfigurerbar inngang Konfigurerbar utgang Digital inngang Digital utgang

Robot S-Guard 4 o4 0 4 odJd4
2 6 20 s Start-Prog 6 2(J0s
3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analog inngang Verkteyinngang
analog_in[0] 000V Digital 0 1
ov lov Baudrate 115200
Paritet Ingen
analog In[1] a00v Stopp-bits En
- RX-uvirksomme tegn 1,50
ov 1ov TX-uvirksomme tegn 3,50
Analog utgang Verkteyutgang
Digital o O
analog_out[0] . Gleldende w»
4,00mA sperning (@
Q 12 24
analog_out[1] . Gjeldende W Gjeldende 000 ma.

4,00mA

Hastighet

Pa dette skjermbildet kan du alltid overvake og angi direkte I/U-signaler fra / til robotens . Skjerm-
bildet viser gjeldende tilstand for I/U, inkludert under programkjgring. Hvis noe endres under
programkjering, stopper programmet. Ved programstopp beholder alle utgangssignaler sine til-
stander. Skjermbildet oppdateres ved bare 10 Hz, sa et sveert hurtig signal vises kanskje ikke
skikkelig.

Konfigurerbare I/U-er kan vaere reservert for spesielle sikkerhetsinnstillinger som er definert i av-
snittet for konfigurasjon av sikkerhets I/U for installasjonen (se 13.2.8). De som er reservert
vil ha navnet pa sikkerhetsfunksjonen i stedet for et standard eller brukerdefinert navn. Konfigu-
rerbare utganger som er reservert for sikkerhetsinnstillinger er ikke vekslingsbare og vil kun bli
vist som LED.

De elektriske detaljene til signalene er beskrevet i kapittel 5.4.

Analoge domeneinnstillinger De analoge 1/0 kan settes til enten strgm [4-20mA] eller spen-
ning [0-10V]-utsignal. Innstillingene blir husket for eventuelle senere oppstarter av styreenheten
til roboten nar et program lagres.

Verktgykommunikasjonsgrensesnitt Nar verktsykommunikasjonsgrensesnittet TCI er akti-
vert (se 16.1.10), vil ikke analog inngang for verktgy veere tilgjengelig.
Merk: Pa I/U-skjermbildet, vil feltet Verktgyinngang endre seg, som vist nedenfor.
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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

Her vises de digitale I/U-signalene til MODBUS-klienten, slik de er konfigurert i installasjonen.
Hvis signaltilkoblingen brytes, er den tilsvarende oppfaringen pa denne skjermen deaktivert.

<unnamed=*
default*

Kjor Logg >
> Internt Innganger Utganger
WV Eksternt

MODBUS

Hastighet ¢

18.2.1 Innganger
Se tilstanden til digitale MODBUS-innganger .

18.2.2 Utganger

Vis og endre tilstanden til digitale MODBUS-utganger. Et signal kan bare endres hvis valget for
I/0-kategorikontroll (se 16.1.3) tillater det.
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19 Logg-kategorien

Avlesinger Leddbelasthing
Styreenhetstemp. 24.0 °C 0 Base oK — z:::c 00V I 2
Nettspenning 48,0V 1) Skulder OK ———rii 0,0V 3 m—GE
Gl.snittlig roboteffelt ow 2 Albue oK — 0,0V
Gleldende 0,0A 3) Handledd 1 oK — 0.0V 2@l
1/U-strem 0A 4) Handledd 2 oK T 0,0V
Verktaystram 0 mA 5) Handledd 3 oK e 0,0V 1 1 ()
Datologg
2018-08-10 03:50:25 Filrer: l] |§| [/}

‘ 2018-08-10 03:50:22.209 PolyScope CoAQ A~

Velg en hendelse fra datcloggen for & vise mer
informasjon

19.1 Avlesinger
Den gverste halvdelen av skjermen viser tilstanden for robotarmen og kontrollboksen.
19.2 Leddbelastning

Den venstre delen av skjermen viser informasjon relatert til kontrollboksen, mens den hgyre de-
len av skjermen viser informasjon om robotledd. Hvert ledd viser informasjon om temperaturen
til motoren og elektronikken, belastningen til leddet og spenningen.

19.3

Datologg

Pa nederste halvdel av skjermen vises det meldinger. Den fgrste kolonnen kategoriserer alvor-
lighetsgraden av loggoppfgringen. Den andre kolonnen viser tidspunkt for mottak av meldingen.
Den neste kolonnen viser avsenderen av meldingen. Den siste kolonnen viser selve meldingen.
Meldinger kan filtreres ved a velge de avlange knappene som korresponderer til alvorlighetsgra-
den av loggoppfgringen. Figuren ovenfor viser feil som vil vises mens informasjons- og varsel-
meldinger vil bli filtrert. Noen loggmeldinger er utformet for & gi mer informasjon som kan nas
ved & velge loggoppfgringen.

19.4

Lagrer feilrapporter

Nar en feil oppstar i PolyScope, genereres en logg av feilen. | Log-fanen kan du spore og/eller
eksportere genererte rapporter til en USB-stasjon (se 19). Fglgende listen over feil kan spores
og eksporteres:
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UNIVERSAL ROBOTS 19.4 Lagrer feilrapporter

* Feil

+ Interne PolyScope-unntak
+ Beskyttende stans

+ Uhandtert unntak i URCap
+ Overtredelse

Den eksporterte rapporten inneholder et brukerprogram, en logg, en installasjon og en liste over
tjenester som kjgrer.

Feilrapport
En detaljert statusrapport er tilgjengelig nar et ikon for papirklipp vises pa logglinjen.

+ Velg en logglinje og trykk pa knappen lagre rapport for a lagre rapporten til en USB-stasjon.

+ Rapporten kan lagres mens et program kjgrer.

MERK:
Den eldste rapporten slettes nar en ny genereres. Kun de fem siste
rapportene lagres.

e-Series 11-96 Versjon 5.1.0



20 Program- og installasjonsbehandling

default

ABCDE D i
==
Ny...

Apne... Lagre...

Program- og installasjonsbehandlingen refererer til tre ikoner som lar deg lage, laste inn og kon-
figurere programmer og installasjoner: Ny..., Apne... og Lagre.... Filbanen viser ditt aktuelle ned-
lastede programnavn og type Installasjon. Filbanen endres nar du lager eller laster inn et nytt
programeller en installasjon. Du kan ha flere installasjonsfiler for en robot. Programmer oppret-
ter last og bruker den aktive installasjonen automatisk.

20.1 Apne...

Lar deg laste et program og/eller installasjon.

N

Program Variabler

stallasion__Flyite I Logg

2 Installasjon

Robkotalder

Dager Timer Minutter  Sekunder

0 00 00 25

O Vis vendepunkter

Hastighet ¢

2 o

A apne et program

1. | Filbehandleren. Trykk pa Apne ... og velg Program.
2. P4 Last inn program-skjermen, velg et eksisterende program og klipp pa Apne.

3. I filbanen, kontroller at gnsket programnavn vises.
A apne en installasjon.

1. Trykk pa Apne... i Program- og installasjonsbehandlingen og velg Installasjon.

2. P4 Last ned robotinstallasjon-skjermen, velg en eksisterende installasjon og trykk p& Apne.
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3. | Sikkerhetskonfigurasjonsboksen, velg Bruk, og omstart for & starte roboten pa nytt.
4. Velg Angi installasjon for a angi installasjon for det gjeldende programmet.

5. I filbanen, kontroller at gnsket installasjonsnavn vises.

20.2 Ny...

Lar deg lage et nytt program og/eller installasjon.

Program Variabler

[alNe]
00

‘*. Q E ABCDE D E @

default

—

g Installasjon

i

Robotalder

Dager Timer Minutter  Sekunder

0 00 00 25

O Vis vendepunkter

Hastighet ¢

A lage et nytt program

1. | Filbehandleren. Trykk pa Ny... og velg Program.

2. Pa Program-skjermen, konfigurer ditt nye program slik du gnsker.

3. | Filbehandleren, trykk pa Lagre ... og velg Lagre alle eller Lagre program som ...
4. Pa Lagre program som-skjermen, tildel et filnavn og trykk pa Lagre.

5. I filbanen, kontroller at gnsket programnavn vises.

A lage en ny installasjon
Merk: Du ma lagre en installasjon til bruk etter at roboten slas av.

1. | Filbehandleren. Trykk pa Ny... og velg Installasjon.

2. Klikk pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjon.

3. Pa Installasjonsskjermen, konfigurer din nye installasjon slik du gnsker.

4. | Filbehandleren, trykk pa Lagre... og velg Lagre og Lagre installasjon som....
5. Tildel et filnavn og trykk pa skjermen Lagre pa Lagre robotinstallasjon.

6. Velg Angi installasjon for & angi installasjon for det gjeldende programmet.
7. | Filbane, kontroller at nytt installasjonsnavn vises.
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20.3 Lagre...

Program Variabler

E————

2 Lagre installasjon som...

sStatus

Robotalder

Dager Timer Minutter  Sekunder

0 00 00 26

[ Vis vendepunkter

Lagre ... foreslar tre alternativer. Alt etter hvilke program/installasjoner du laster opp-lager, kan
du:

Lagre alle for & lagre det aktuelle programmet og installasjonen umiddelbart uten at systemet
ber om & lagre et annet sted eller annet navn. Merk: Dersom ingen endringer gjgres i Program-
installasjon, vil Lagre alle...-knappen vises som deaktivert.

Lagre program som... for 4 lagre det nye programnavnet- og plasseringen. Merk: den aktuelle
installasjonen er ogsa lagret, med eksisterende navn og plassering.

Lagre installasjon som ... for & endre det nye installasjonsnavnet- og plasseringen. Merk: det
aktuelle programmet er lagret, med eksisterende navn og plassering.

20.4 Filbehandler

T StartABCDE
M 2 ¢ Q
.
& x@;m m =
ny Kippie Kopier Umim Sl Ginysan -
f
[&] ABCDEUrp

StartABCDE.Urp

Filnavn Filter:

StartABCDE.urp Universal Robots programfiler v |

Hastighet ¢
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Dette bildet viser lasteskjermen, som har fglgende knapper:

Navigasjons-sti Filstien viser en liste over de stiene som fgrer til den navaerende plasserin-
gen. Ved a velge et mappenavn i listen, endres filstien til denne katalogen og viser den i filvalg-
omradet.

Filvalgomrade Trykk pa navnet pa en fil for & apne den. Kataloger velges ved a trykke pa navnet
i et halvt sekund.

Fil-filter Du kan spesifisere filtypene som vises. Etter a ha valgt Sikkerhetskopifiler, viser det-
te omradet de 10 sist lagrede programversjonene, hvor “.0ld0” er den nyeste og “.old9” er den
eldste.

Filnavn Den valgte filen vises her. Nar du lagrer en fil, bruker du tekstfeltet til a skrive inn filnav-
net manuelt.

Handlingsknapper Kommandolinjen bestar av en rekke knapper som gjgr det mulig & handtere
filer

. Sikkerhetskopieringen til hgyre for kommandolinjen stgtter sikkerhetskopiering av de valgte
filene og katalogene bade til filomradet og til en USB. Sikkerhetskopiering er bare aktivert nar et
eksternt lagringsmedium er koblet til USB-porten.
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21 Hamburger-meny

21.1 Hjelp

Du finner definisjoner for alle elementer som utgjgr PolyScope-evnene.

1. | hgyre hjgrne av Toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Hjelp.
2. Klikk pa et av de rgde spgrsmalstegnene som vises for & definere gnsket element.

3. | gverste hgyre hjgrnet pa element-definisjon-skjermen trykker du pa rgd X for & ga ut av
Hjelp.

21.2 Om

Du kan vise Versjon og Juridiske data.

1. Trykk pa Hamburger-menyen og velg Om.
2. Trykk pa Versjon eller Juridisk for 3 vise data.

3. Trykk pa Lukk for & ga tilbake til skjermen din.

21.3 Innstillinger

Tilpass PolyScope-innstillinger

1. | toppteksten, trykker du pa Hamburger-menyen og velger Instillinger.

2. Pa venstre side i Innstillinger-skjermens handlingsmeny, velg et element & personifisere.
Merk: Hvis et operasjonsmodus-passord ble angitt i handlingsmenyen er System kun til-
gjengelig for programmereren.

3. Nede til hgyre trykker du pa Bruk og Start pa nytt for d innfgre dine endringer.

4. Nede til venstre trykker du pa Avslutt for a lukke skjermen uten endringer.

Skjul Glidebryter
Glidebryter ligger pa bunnen av skjermbildet Kjgr-kategorien og tillater operatgren a endre has-

tigheten av et program som pagar.
1. | toppteksten, trykker du pa Hamburger-menyikonet og velger Innstillinger.
2. Under Preferanser, trykker du pa Kjgreskjermen.

3. Velg avkrysningsboksen for & vise eller skjule Glidebryter.

21.3.1 Preferanser
Sprak

Du kan endre PolyScope-spraket og maleenhet (Metrisk eller Imperial).

Klokkeslett
Du kan justere den aktuelle tiden som vises pa PolyScope (format: 12 eller 24 timer).
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21.3.2 Passord

Modus
Operasjonsmodus-passordet forhindrer uautorisert modifisering av robotoppsett ved a skape to
forskjellige brukerroller pa PolyScope: Automatisk og manuelt. Nar du setter operasjonsmodus-
passordet, kan programmer eller installasjoner bare opprettes og lastes ned i manuelt-modus.
Hver gang du gar inn i manuelt-modus, ber PolyScope om passordet som tidligere ble angitt pa
denne skjermen.

Sikkerhet
Sikkerhetspassordet forhindrer uautorisert modifisering av sikkerhetsinnstillinger.

21.3.3 System

Oppdater
Du kan sgke etter oppdateringer for a verifisere at robot-programvaren er oppdatert.

1. Til venstre i Innstillinger-skjermens handlingsmeny, velg System
2. | Oppdater robotprogramvare-feltet, trykk pa Sek.
3. | Beskrivelse-feltet, observer mens oppdateringer angis.

4. Velg ensket/de oppdatering/er og trykk pa Oppdater for a installere.

Nettverk
Du kan konfigurere robottilkobling til et nettverk ved a velge en av tre tilgjengelige nettverksme-

toder:
- DHCP
+ Statisk adresse

« Deaktivert nettverk (hvis du ikke gnsker & koble roboten din til et nettverk)
Avhengig av nettverksmetoden du velger, konfigurerer du nettverksinnstillingene:

+ |IP adresse

+ Nettverksmaske

+ Standard Gateway

* Foretrukket DNS-server

« Alternativ DNS-server

Merk: Trykk pa Bruk for @ bruke endringer.

URCaps
Du kan handtere dine eksisterende URCaps eller installere en ny en i din robot.

1. I toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Innstillinger.

2. Under System, trykker du pa URCaps.

3. Trykk pa kategorien +, velg .urcap-filen og trykk pa Apne Merk: Kontroller flere detaljer om
den nye URCap ved a velge den i Aktiv URCaps-feltet. Mer informasjon vises i URCap-
informasjon-feltet nederst.
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4. Hvis du gnsker a fortsette med installasjonen av URCap, trykk pa Start pa nytt. Etter det
trinnet er URCap installert og klart for bruk.

5. For a eliminere en installert URCap, velg den fra Active URCaps og trykk pa -knappen og
trykk Start pa nytt slik at endringer kan tre i kraft.

Fjernkontroll

En robot kan enten vzere kontrollert lokalt (kontrollert fra Teach Pendant) eller fjernkontrollert
(kontrollert eksternt).

Lokal kontroll tillater ikke Fjernkontroll tillater ikke

Sla pa og frigjgr bremser som sen- | Bevege roboten fra flytte-kategorien
des til roboten over nettverket
Motta og gjennomfgre robotpro- | Starti programmer fra Teach Pendant
grammer og installasjon sendt til ro-
boten over nettverket

Autostart av programmer ved opp- | Last inn programmer og installasjoner
start, styrt fra digitale innganger fra Teach Pendant

Autostart bremsefrigivelse ved opp- | Freedrive
start, styrt fra digitale innganger
Start av programmer, styrt fra digi-
tale innganger

Kontroll av roboten via nettverk eller digital inngang er som standard begrenset. Aktivering og
valg av Fjernkontroll-funksjonen fjerner denne restriksjonen. Aktiver Fjernkontroll ved a bytte til
Lokal kontroll (PolyScope-kontroll) pa roboten, slik at all kontroll over kjgrerprogrammer og ut-
forelse av skript utfgres eksternt.

Merk: Aktiver fjernkontrollfunksjonen i Innstillinger for a fa tilgang til fiernmodus og lokal modus
i profilen.

1. I toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Innstillinger.

2. Under System, velg Fjernkontroll.

3. Trykk pa Aktivere for & gjgre fjernkontrollfunksjonen tilgjengelig. PolyScope forblir aktiv.
Merk: Aktivering av fjernkontroll fgrer ikke til umiddelbar start av funksjonen. Den lar det
bytte fra Lokal kontroll til Fjernkontroll.

4. | profilmenyen velger du Fjernkontroll for & endre PolyScope. Merk: Du kan ga tilbake til
Lokal kontroll ved & bytte tilbake i profilmenyen, eller velge Operatgr eller Programmerer
dersom et passord er spesifisert.

MERK:

+ Selg om fjernkontroll begrenser dine handlinger i PolyScope,
kan du fortsatt kontrollere robotens tilstand.

+ Naretrobotsystem er slatt avi Fjernkontrollen, starter den opp
i Fjernkontrollen.

Versjon 5.1.0 1I-103 e-Series

Opphavsrett © 2009-2018 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



21.3 Innstillinger

UNIVERSAL ROBOTS

‘1aAI9sal J9laybimsl 8|y "S/V S10q0Y |BSISAIUN JBIBY[1l 8L0Z-6002 ® Waisaeyddo

Versjon 5.1.0

[I-104

e-Series



Stoppkategori 0 Robotens bevegelse er stoppet av umiddelbar fjerning av strgm til roboten.
Det er et ukontrollert stopp, der roboten kan fravike fra den programmerte banen, ettersom
hvert ledd bremser sa raskt som mulig. Denne beskyttende stoppen brukes hvis en sikker-
hetsrelatert grense overskrides eller i tilfelle av en feil i de sikkerhetsrelaterte delene av
styresystemet. For mer informasjon, se IS0 13850 eller IEC 60204-1.

Stoppkategori 1 Robotens bevegelse stoppes med strgm tilgjengelig for roboten for & oppna
stans og deretter fjerning av strgem nar roboten har stanset. Det er et kontrollert stopp, hvor
roboten vil fortsette langs den programmerte banen. Strammen blir fjernet sa snart roboten
star stille. For mer informasjon, se IS0 13850 eller IEC 60204-1.

Stoppkategori 2 En kontrollert stopp med strgm tilgjengelig for roboten. Sikkerhetsstyringssys-
temet overvaker at roboten forblir pa stoppstillingen. For mer informasjon, se IEC 60204-1.

Kategori 3 Uttrykket kategori ma ikke forveksles med uttrykket stoppkategori. Kategori refererer
til typen byggestruktur som er blitt brukt som grunnlag for et spesielt utfgrelsesniva. En
viktig egenskap hos en kategori 3-byggestruktur er at en individuell feil ikke kan fgre til tap
av sikkerhetsfunksjoner. For mer informasjon, se IS0 13849-1.

Ytelsesniva Et ytelsesniva (PL) er et diskret nivd som brukes til & angi muligheten for sikker-
hetsrelaterte deler av kontrollsystemene til & utfgre en sikkerhetsfunksjon i henhold til for-
ventede bruksforhold. PLd er den nest hgyeste pélitelighetsklassifikasjonen, noe som betyr
at sikkerhetsfunksjonen er svaert palitelig. For mer informasjon, se IS0 13849-1.

Diagnostisk dekning (DC) er et mal av effektivitet til diagnosene som er implementert for & opp-
na det relaterte ytelsesnivaet. For mer informasjon, se IS0 13849-1.

MTTFd Gjennomsnittlig tid til farlig svikt (MTTFd) er en verdi basert pa beregninger og tester
som brukes for & oppna nominelt ytelsesniva. For mer informasjon, se IS0 13849-1.

Integrator Integratoren er den enheten som designer den endelige robotinstallasjonen. Integra-
toren er ansvarlig for & utfgre den endelige risikovurderingen og ma sgrge for at den ende-
lige installasjonen overholder lokale lover og bestemmelser.

Risikovurdering En risikovurdering En risikovurdering er den generelle prosessen med & identi-
fisere alle risikoer og redusere dem til et passende niva. En risikovurdering skal dokumen-
teres. Konsulter IS0 12100 for ytterligere informasjon.

Samkjort robot-applikasjon Uttrykket samkjgrt refererer til samarbeidet mellom operatgr og ro-
bot i en robot-applikasjon. Se detaljerte definisjoner og beskrivelser i ISO 10218-1 og ISO
10218-2.

Sikkerhetskonfigurasjon Sikkerhetsrelaterte funksjoner og brukerflater kan konfigureres gjen-
nom konfigurasjonsparametre for sikkerhet. Disse er definert gjennom programvare-brukerflaten,
se del II.
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