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Gratuldlunk, hogy megvasarolta az Gij Universal Robots tipust robotjat, UR3.

A robot programozhat6 eszkoz mozgatasara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos
jelek segitségével. Extrudélt aluminium csovekbdl és illesztésekbdl 4116 kar. A szabadalmazta-
tott programozo feliiletiinkkel, a PolyScope-pal konnyti a robot programozasa, hogy az eszkozt
egy kivant palya mentén mozgassa.

Mit tartalmaznak a dobozok?

Amikor robotot rendel, két dobozt kap. Az egyik tartalmazza a robotkart, a masik pedig a
kovetkezdket:

¢ Vezérl6doboz a tanitoé fliggelékkel

e Szerel6konzol a Vezérl6dobozhoz

¢ Szerel6konzol a Tanit6 fiiggelékhez

¢ Kulcs a Vezérlédoboz kinyitasahoz

* Az On régi6jahoz kompatibilis hélézati kébel
e ErintSceruza lézerrel

¢ Ez a kézikonyv

Fontos biztonsagi utasitasok

A robot részben befejezett gép (lasd: 8.4) és a robot minden tizembe helyezéséhez
sziikség van kockazatértékelésre. Minden biztonsagi utasitast be kell tartani a 1. fejezetben.

Verzi6 3.7.0 ix UR3/CB3
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Jelen kézikonyv olvasasa

Ez a kézikonyv utasitdsokat tartalmaz a robot telepitésére és programozasara vonatkozéan A
kézikonyv két részre van osztva:

Hardvertelepitési kézikonyv: A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikonyv: A robot programozésa

Ez a kézikonyv a robotintegratornak szol, akinek alapvet6 mechanikai és elektromos képzésben

részestilt, és ismeri az elemi programozasi elveket.

Hol talalhatok tovabbi informaciokat?

A tdmogat6 honlap (http://www.universal-robots.com/support) az aldbbiakat tartal-
mazza:

¢ Jelen kézikonyv mds nyelvii valtozatai

* PolyScope kézikonyv

* A Szervizkonyv, mely hibaelhéritéssal, karbantartdssal és javitdssal kapcsolatos utasitdsokat
tartalmaz.

* A Parancssorok konyve halad¢ felhasznal6knak

URCaps

A URCapsoldal (http://www.universal-robots.com/plus/)egy online bemutatéterem,
amely cstcstechnoldgidju termékeket mutat be a UR robotalkalmazdsa testre szabasahoz. Min-
dent megtaldlhat, melyre sziiksége van, egy helyen - a végeffektoroktdl és tartozékoktdl a vi-
zualizal6 kamerdkig és szoftverekig. Az Osszes terméket tesztelték és jovahagytdk a UR robo-
tokba torténd beépitésre, biztositva az egyszer(i telepitést, megbizhaté miikodést, egyenletes
felhasznaldi tapasztaldst és konny(i programozast. Hasznalhatja a helyet a URCaps Developer
Programhoz csatlakozasra, hogy elérje az 1j szoftverplatformunkat, amely lehet&vé teszi, hogy
felhasznal6baratabb termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

UR3/CB3 X Verzi6 3.7.0
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Del 1

Hardvertelepitési kézikonyv






1.1 Bevezetés

Ez a fejezet fontos biztonsdgi informacidkat tartalmaz, amelyeket a UR robotok integratoranak

el kell olvasnia és meg kell értenie, miel6tt a robotot elészor dram ald helyezi.

Ebben a fejezetben az els6 alrészek dltaldnosak. A kés6bbi alrészek specifikus mtiszaki adatokat
tartalmaznak a robot bedllitdsra és a programozasdra vonatkozoéan. A(z) 2. fejezet leirja és me-
ghatarozza a biztonsaggal kapcsolatos funkcidkat, kiilondsen az egyiittmiikodd alkalmazasokra
vonatkozdan.

A(z) 2. fejezetben, illetve a(z) 1.7. részben megadott utasitdsok és ttmutato kiilénosen fon-
tos.

Alapvet6 betartani és kdvetni az Osszes 0sszeszerelési utasitast és ttmutatdst, mely e kézikonyv
mas fejezeteiben és részeiben vannak megadva.

Kiilénésen figyelni kell a figyelmeztetés szimbélummal megjelend szovegekre.

MEGJEGYZES:
A Universal Robots minden és barmilyen felel6sséget harit, ha
a robot (kar vezérlddoboza és/vagy tanité fiiggeléke) megsériil,

vagy azt barmilyen médon megvaltoztatjdk vagy moédositjdk. A
Universal Robots nem tarthat6 felel6snek semmiféle karért, amely
a robotot vagy mds berendezést érint, ha az programozési hiba
vagy a robot rossz miikodésének koszonhetd.

1.2 Ervényesség és feleldsség

A jelen kézikonyvben taldlhaté informaciék nem fedik le a teljes robotalkalmazas tervezését,
telepitését és miikodését, sem az Osszes periféridlis berendezést, amely hatassal lehet a teljes
rendszer biztonsdgdra. A teljes rendszert a robot telepitési orszagdban érvényes szabvanyok és

s

szabalyok biztonsagi el6irdsai szerint kell tervezni és telepiteni.

Z £z

A UR robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy az orszag ide vonatkozé biz-
tonsdgi jogszabdlyait és rendeleteit betartsdk, és hogy kikiiszoboljék a jelents veszélyeket a
teljes robotalkalmazasban.

Ide tartozik, tobbek kozott:

e Kockazatértékelés készitése a teljes robotrendszerre

* Mas gépek és tovabbi biztonsagi eszkozok illesztése, ha a kockazatértékelés ezt hatdrozza
meg

* Megfelel6 biztonsagi beéllitasok beéllitasa a szoftverben
¢ Biztositani, hogy a felhaszndl6 nem fog semmilyen biztonsagi intézkedést médositani

¢ Validélni a teljes robotrendszer megfelels elrendezését és telepitését

Verzi6 3.7.0 I-3 UR3/CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 1.4 Figyelmeztetdé szimbolumok jelen kézikényvben

* Meghatarozni a haszndlati utasitdsokat
* Megjelolni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetSségével

» Osszegyfiijteni a teljes dokumentéciot egy technikai f4jlban; beleértve a kockazatértékelést
és jelen kézikonyvet

1.3 A felelosség korlatozasa

A jelen kézikonyvben megadott dsszes informéciét nem szabad a UR garancidjaként értelmezni
arra vonatkozéan, hogy az ipari bAndsméd nem okoz sériilést vagy kért, még akkor sem, ha az

ipari banasmod megfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak.

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.
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1.4 Figyelmeztetd szimbdlumok jelen kézikényvben

Az aldbbi szimbolumok meghatarozzak a veszélyszinteket meghatarozé alairasokat jelen kézikonyv-

ben. Ugyanazok a figyelmeztet6 jelek hasznalatosak a terméken.

VESZELY:

Ez jelez egy elkeriilhetetleniil veszélyes elektromos helyze-
tet, amely, ha nem keriilik el, halalt vagy stlyos sériilést
eredményezhet.

VESZELY:
Ez jelez egy elkertiilhetetlentil veszélyes helyzetet, amely, ha nem

kertilik el, halalt vagy stlyos sériilést eredményezhet.

FIGYELMEZTETES:
Ez jelez egy potencidlisan veszélyes elektromos helyzetet, amely,
ha nem kertilik el, sériilést vagy a berendezés komoly karosodasat

eredményezheti.

FIGYELMEZTETES:

Ez jelez egy potencidlisan veszélyes helyzetet, amely, ha nem
keriilik el, sériilést vagy a berendezés komoly karosoddsat
eredményezheti.

FIGYELMEZTETES:
Ez jelzi egy potencidlisan veszélyes, forrd feliiletet, amely,

megérintve,sériilést eredményezhet.

VIGYAZAT!:
Ez olyan helyzetet jelez, amely, ha nem keriilik el, a berendezés
kérosodasat eredményezheti.
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1.5 Altalanos figyelmeztetések és ovintézkedések UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Altalanos figyelmeztetések és 6vintézkedések

Ez a fejezet néhdny altalanos figyelmeztetést és 6vintézkedést tartalmaz, amelyek jelen kézikonyv
kiilonb6z6 részeiben megismételddhetnek vagy magyardzatra keriilhetnek. Mads figyelmez-
tetések és 6vintézkedések is jelen vannak ebben a kézikdnyvben.

VESZELY:
Telepitenie kell a robotot és az Gsszes elektromos berendezést a(z)
4. és a(z) 5. fejezetben taldlhat6 specifikdciok és figyelmezetések

szerint.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.5 Altalanos figyelmeztetések és 6vintézkedések
FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar és az
eszkoz/végeffektor megfeleléen és biztosan a helyére

van csavarozva.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkarnak b&séges helye van
a szabad mozgashoz.

3. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a biztonsagi intézkedéseket
és/vagy a robot biztonsdgi konfigurdciés paraméterek
beallitottak a programozok, a kezel6k és a mellettiik allok
védelme érdekében, a kockdzatértékelésben meghatarozottak
szerint.

4. Ne viseljen laza ruhédzatot vagy ékszert, amikor a robot-
tal dolgozik. Gy6z6djon meg arrél, hogy a hosszu hajat
felkototte, amikor a robottal dolgozik.

5. Soha ne hasznélja a robotot, ha karosodott. Példaul, ha az

illesztés kupakja laza, torott vagy nincs meg.

6. Ha szoftver hibét jelez, azonnal nyomja meg a vészleallitot,
irja le a koriilményeket, melyek a hibdhoz vezettek, keresse
meg a megfelelé hibakédokat a naplé képernyén, és forduljon
a forgalmazoéhoz.

7. Ne csatlakoztasson semmilyen biztonsagi berendezést stan-
dard I/O-hoz. Csak biztonsdggal kapcsolatos 1/O-t ha-
sznéljon.

8. Gy6z6djon meg arrdl, hogy megfeleld telepitési beallitasokat
hasznaljon (pl.: robotszerelési szog, tomeg a TCP-ben, TCP
eltolds, biztonsdgi konfiguracié). Mentse és toltse be a te-
lepit6fajlokat a programmal egytitt.

9. A freedrive funkcié (Impedancia/Backdrive) csak ott ha-
szndlhat6 ebben a telepitésben, ahol a kockéazatértékelés
ezt lehet6vé teszi. Az eszkozoknek/végeffektoroknak és
akadéalyoknak nem lehetnek éles széleik vagy hegyes pon-
tjaik.

10. Gy6z6djon meg arrdl, hogy figyelmezteti az embereket, hogy
fejuket és arcukat tartsdk a mtikodd vagy mitikodését hama-
rosan elkezdd robot elérési tertiletén kiviil.

11. Ismerje a robot mozgasat, amikor a tanité fiiggeléket ha-
sznélja.
12. Ha a kockazatértékelés meghatdrozza, akkor ne lépjen be a

robot biztonsagi tartomanyaba vagy ne érintse meg a robotot,

amikor a rendszer m{ikodik.
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1.5 Altalanos figyelmeztetések és ovintézkedések UNIVERSAL ROBOTS

13. Az uitkozések nagy mozgasi energiat szabaditanak fel, amely
nagy sebességeknél és nagy hasznos terhelésnél jelentésen
nagyobb. (Mozgdsi energia = Jtomeg - sebesség?)

14. Kiilonb6z6 gépek kombindldsa novelheti a veszélyt vagy Gj
veszélyt hozhat létre. Mindig a teljes telepitésen végezzen
atfogd kockazatértékelést. Az értékelt kockazattdl, az
alkalmazhat6, kiilonb6z6 szintli funkciondlis biztonsdgtol
fiigg6en; illetve amikor kiilonbdzd biztonsagi és vészleallitasi
teljesitményszintekre van sziikség, mindig vélassza a legma-
gasabb teljesitményszintet. Mindig olvassa el és értelmezze

az Osszes, a telepitésben haszndlt berendezés kézikonyvét.

15. Soha ne végezzen mddositasokat a roboton. Mddositassal az
integrator szdmara elére nem lathat6 veszélyt hozhat létre.
Az 0sszes hivatalos tjraszerelést az 0sszes vonatkozo6 szer-
vizkézikényv legtjabb verzidja szerint kell végezni.

16. Ha a robotot extra modullal (pl. euromap67 felhasznaléi
feltilet) vasarolta, akkor nézze meg a modult a vonatkoz6
kézikonyvben.

FIGYELMEZTETES:

1. A robot és a vezérlédoboza miikodés kézben hoét general.
Ne béntsa vagy érintse meg a robotot mfikodés kozben
vagy kozvetleniil mtikodés utdn, mivel a hosszu ideig tart6
érintkezés kényelmetlenséget okozhat. A robot lehfitéséhez
kapcsolja ki a robotot, és varjon egy orat.

2. Soha ne tegye az ujjat a vezérlédoboz bels6 fedele mogé.

VIGYAZAT!:

1. Amikor a robot kombinalt vagy olyan gépekkel dolgozik, me-
lyek képesek megsérteni a robotot, nagyon javasolt az 6sszes
funkci6 és a robot kiilon tesztelése. Szintén javasolt a robo-
tprogram tesztelése ideiglenes titpontokkal, mds gépek mun-
kateriiletén kiviil.

2. Ne tegye ki a robotot dlland6 magneses térnek. A nagyon
erds magneses mez6 karosithatja a robotot.

Verzi6 3.7.0 I-7 UR3/CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Kockazatértékelés

1.6

Javasolt felhasznalas

A UR robotok ipari robotok, melyek eszkozok /végeftektorok és rogzitett tartozékok kezelésére
javasoltak, vagy komponensek vagy termékek feldolgozasara vagy szallitdsara. A kornyezeti
koriilményekkel kapcsolatos részletekért, amelyek mellett a robotnak mtikodnie kell, lasd: B
és D. melléklet.

A UR robotokat specidlis biztonsdggal kapcsolatos funkcidkkal szerelik fel, melyeket kifejezet-
ten az egylittm{ikod6 miikodésre terveztek, ahol a robotrendszer keritések nélkiil és/vagy em-
berrel egytitt mtikodik.

Az egylittm{ikod6 miikodés csak nem veszélyes alkalmazédsokhoz javasolt, ahol a teljes alkal-
mazds, beleértve az eszkozt/végeffektort, munkadarabot, akadédlyokat és mds gépeket, jelentds
veszély nélkiili az adott alkalmazas kockézatértékelése szerint.

A javasolt felhasznalastol eltéré barmilyen hasznalat vagy alkalmazas megengedhetetlen he-
lytelen hasznélatnak tekintendd. Ide tartozik, tobbek kozott:
¢ Potencidlisan robbanékony kornyezet hasznalata

* Orvosi vagy élet szempontjdboél kritikus alkalmazdsok hasznalata

Kockazatértékelés elvégzése el6tt haszndlat

A meghatarozott specifikaciékon kiviili hasznélat
* Maszasi segédként val6 hasznalat

* Az engedélyezett miikodési paramétereken kiviili miikodés

1.7

Kockazatértékelés

Az egyik legfontosabb dolog, amit egy integratornak el kell végeznie, a kockazatértékelés. Sok
orszagban ezt jogszabdly irja el6. A robot maga részben kész gép, mivel a robot telepitésének
biztonsaga fligg attdl, ahogyan a robotot integraltak (pl.: eszkoz/végeffektor, akadalyok és mds
gépek).

Javasolt, hogy az integrator a ISO 12100 és ISO 10218-2 szabvanyokat hasznélja a kockazatértékelés
lefolytatasahoz. Tovabba4, az integrator valaszthatja az ISO/TS 15066 mtiszaki specifikacié ha-
sznalatat tovabbi Gtmutatasként.

Az integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelésnek gondolnia kell az 6sszes munkafeladatra a
robotalkalmazés élettartama alatt, beleértve tobbek kozott:

* A robot betanitdsa a bedllitds és a robot telepitésének fejlesztése sordan
¢ Hibaelhéritas és karbantartds

¢ A robottelepités normal miikodése

Kockézatértékelést kell folytatni, miel8tt a robotkart elészor bekapcsolja. Az integrator altal
végzett kockadzatértékelés része a megfelelé biztonsagi konfigurdcids bedllitasok azonositasa,
illetve, hogy van-e sziikség tovabbi vészledllité6 gombokra és/vagy mas védd intézkedésekre a
specifikus robotalkalmazashoz.

A megfelel6 biztonsagi beallitdsok azonositasa kiilonosen fontos része az egytittm{ikodé robo-
talkalmazas kialakitdsdnak. Részletes informdcidk: 2. fejezet és I1I.rész.
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Néhany biztonsdggal kapcsolatos funkciét kifejezetten egytittmiikodé robotalkalmazasokhoz
terveznek. Ezek a funkcidk a biztonsdgi konfiguraciok beallitdsainal konfiguralhatok, és kiilondsen
relevansak, amikor az integrator altal végzett kockazatértékelésben specifikus kockazatokat ne-

veznek meg:
* Erd- és teljesitménykorlatozds: A robot altal alkalmazott markoldsi er6k és nyomésok
csokkentésére szolgal a mozgds irdnyéba iitkozések esetén a robot és a kezeld kozott.

¢ Impulzusmomentum korlatozisa: A nagy dtmeneti energia és titkzési er6k csokkentésére

szolgél a robot és a kezel6 kozotti titkozések esetén, csokkentve a robot sebességét.

* TCP és eszkoz/végeffektor helyzetének korlatozasa: Kiilondsen bizonyos testrészekkel
kapcsolatos kockdzatok csokkentésére haszndlatos. Pl: keriilni a fej és nyak irdnydba
torténd mozgast.

* TCP és eszkoz/végeffektor tajolasdnak korlatozasa: Kiilonosen az eszkoz/végeffektor és
munkadarab bizonyos teriileteivel kapcsolatos kockdzatok csokkentésére hasznélatos. PL
keriilni a kezeld felé mutato éles széleket.

* Sebességkorlatozas: Kiilondsen a robotkar alacsony sebességének biztositdsara hasznélatos.
Az integratornak a biztonsagi konfiguracidkhoz valé engedély nélkiili hozzaférést jelszoévédelemmel
meg kell akadalyozni.

Sziikség van a szdndékos és/vagy ésszerlien el6re lathat6é helytelen hasznalat kovetkeztében
torténd érintkezések kockazatértékelésére egytittmiikodd robotalkalmazasnal, és annak tartal-
maznia kell:

* az egyéni potencidlis {itkozések stilyossagat

* az egyéni potencidlis {itkozések el6forduldsdnak valészintiségét

* az egyéni potencidlis titkozések elkeriilésének lehetGségét.

Ha a robot nem egyiittm{ikodd robotalkalmazasként van telepitve, ahol a veszélyek ésszertien
nem kiiszobolhet6k ki, vagy a veszélyek nem eléggé csokkenthettk a beépitett biztonsdggal
kapcsolatos funkciékkal (pl. amikor veszélyes eszkozt/végeffektort haszndl), akkor az integratornak,

akik a kockazatértékelést végzi, tovabbi védé intézkedések sziikségét kell levonnia kovetkez-

tetésként (pl. olyan engedélyez6 eszkoz, amely védi a kezel6t a bedllitds és programozas alatt).

A Universal Robots az alabb felsorolt potencilis jelents veszélyeket azonositja veszélyként,
melyeket az integratornak meg kell fontolnia.
Megjegyzés: Egyéb jelent6s veszélyek lehetnek jelen specifikus robottelepitéseknél.

1. Ujjak becsipédése a robotkar kabelcsatlakozédja és az alap kozé (0. illesztés).

2. Ujjak becsip6dése a robotkar ldbazata és az alap kozé (0. illesztés).

3. Ujjak becsip&dése a robot 1. csukldja és a robot 2. csukldja kozé (3. és 4. illesztés).
4

. Az eszkzon/végetfektoron vagy az eszkoz / végeftektor csatlakozoéjan taldlhato éles szélek
és éles pontok athatoldsa a béron.

5. Arobot pélydja kozelében talalhaté akadalyokon taldlhaté éles szélek és éles pontok dthatoldsa

a béron.
6. Véralafutas a robottal val6 érintkezés miatt.

7. Ficam vagy csonttorés a nehéz teher és kemény feliilet kozotti titések miatt.
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8. A robotkart vagy eszkozt/végeffektort tart6 laza csavarok kovetkezményei.

9. Az eszkozbol/végeffektorbol kiesé darabok, pl. gyenge fogas vagy dramkimaradas miatt.
10. Kiilénbo6z6 gépek kiilonb6z6 vészleallité gombjai miatti hibak.
11. A biztonségi konfigurdciés paraméterek engedély nélkiili véltoztatdsai miatti hibak.

A ledllasi idSkre és ledllasi tdvolsdgokra vonatkozé informéciok a(z) 2. fejezetben és a(z) A.
mellékletben taldlhatok.

1.8

Vészleallitas
Aktivélja a vészleallité nyomoégombot, hogy a robot minden mozgésa azonnal lealljon.
Megjegyzés: Az IEC 60204-1 és ISO 13850 szabvéanyok szerint a vészhelyzeti eszk6zok nem

biztonsagi berendezések. Kiegészitd védo intézkedések és nem a sériilés megakadalyozasara
szolgdlnak.

A robotalkalmazas kockdzatértékelését el kell végezni, ha tovabbi vészledllité gombokra van
sziikség. A vészledllité nyomégomboknak meg kell felelniiik az IEC 60947-5-5 szabvanynak
(lasd: 5.3.2. rész).

1.9

Mozgatas motoros meghajtassal vagy anélkiil

Abban a val6szintitlen vészhelyzetben, ha egy vagy tobb robot illesztését mozgatni kell, és a
robot dramelldtdsa nem lehetséges vagy nem szandékolt, akkor kétféle 6don lehet a robot il-
lesztéseinek mozgésat kivéltani: Megjegyzés: Szervizhelyzetben az illesztéseken talalhat6 fék
kiengedhet6 dram csatlakoztatasa nélkiil.

1. Kényszeritett visszavezetés: Er6vel mozgasson egy illesztést a robotkart keményen nyomva
vagy htizva. Mindegyik illesztés fékjének vagy surlédédsos befogdkésziiléke, amely le-
het6vé teszi a mozgatdst nagy erejli nyomatékoknal.

2. Manualis fékkiengedés (csak az Alap, Vall és Konyok illesztések esetében): Vegye le az
illesztés fedelét a néhany M3-as csavar eltavolitdsdval, mely rogziti. Engedje ki a féket a

dugattyi rdnyomadsaval a kis elektromdagnesre, ahogyan az aldbbi képen lathato.

FIGYELMEZTETES:

1. A robotkar kézi mozgatdsa csak stirg6s vészhelyzeti célokbol
javasolt, és karosithatja az illesztéseket.

2. Ha a féket kézzel kiengedi, a graviticiés vonzds a ro-
botkar leesését okozhatja. Mindig tdmassza a robotkart,
eszkozt/végeffektort és munkadarabot, amikor kiengedi a
féket.
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2.1

Bevezetés

A UR robotokat tobb beépitett biztonsaggal kapcsolatos funkciéval szerelik, illetve biztonsdggal
kapcsolatos felhasznalé feliiletekkel, hogy mds gépekhez és tovabbi védo késziilékekhez csatla-
kozzanak. Mindegyik biztonsagi funkci6 és felhasznaldi feliilet megfelel az EN ISO13849-1:2008
szabvanynak (tantsitvanyokat lasd: 8. fejezet) d teljesitményszinttel (PLd).

VESZELY:

Ha az integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelés altal me-
ghatarozottaktol eltéré biztonsagi konfigurdciés paramétereket
haszndl, az ésszertien nem kikiiszobolhet6 veszélyeket és nem
eléggé csokkentett kockdzatokat eredményezhet.

A biztonsagi funkciék, bemenetek és kimenetek felhasznaldi feliileten torténé konfiguracidjat
lasd: II. rész, 10. fejezet. A biztonsagi késziilékek elektromos interfészhez torténé csatlakozasi
moédjanak leirdsét lasd: 5. fejezet.

MEGJEGYZES:

1. A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaloéi feliiletek
hasznalatat és konfiguraldsat az integrator altal, egy specifi-
kus robotalkalmazasra lefolytatott kockazatértékelés szerint
kell elvégezni, lasd: 1. fejezet, 1.7. rész.

2. Ha a robot hibat vagy a biztonsdgi rendszer megsértését fe-
dezi fel, pl. el van vagva a vészledllité dramkor egyik ve-
zetéke, eltort egy helyzetérzékel$ vagy megsértették egy biz-
tonsdggal kapcsolatos funkcié hatérértékét, akkor 0-as leallasi
kategoria keriil kezdeményezésre. Jelen fejezet végén soro-
ljuk fel a legrosszabb esetfi id6t, ami a hiba el6forduldsatol a
robot leédlldsdig telik el. Ezt az id6t kell figyelembe venni az
integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelés részeként.

A robot szamos biztonsaggal kapcsolatos funkciéval rendelkezik, melyek az illesztések és a ro-
bot Eszkozkizéppontja (TCP) mozgésanak korldtozasara haszndlhatok. A TCP a kimeneti perem

kozéppontja a TCP eltolas hozzaadasaval.

A hatdrol¢6 biztonsaggal kapcsolatos funkciék:
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Korlatozo6 biztonsdgi  Leiras

funkcié

Illesztése helyzete Min. és max. szogben illesztés helyzete

Illesztési sebesség Max. szogben illesztési sebesség

TCP helyzete Sikok a kartézidnus térben, mely a robot TCP helyzetét
korlatozza

TCP sebesség A robot TCP max. sebessége

TCP er6 A robot TCP max. toldereje

Impulzusmomentum A robotkar max. impulzusmomentuma

Teljesitmény Max. alkalmazott robotkar-teljesitmény

2.2 A Biztonsagi rendszer leallasi idoi

A biztonsagi rendszer ledllasi ideje az az id6, ami a hibatél vagy a biztonsaggal kapcsolatos
funkcié megsértésétdl a robot teljes ledllasdig és a mechanikus fékek rogziiléséig eltelik.

A tabldzatban szereplé maximalis ledllasi id6t kell figyelembe venni, ha az alkalmazas biz-
tonsaga a robot ledllasi idejében bizik. PL. a robot hibdja a teljes gyartosor lealldsat eredményezi,
ahol bizonyos mfiveleteknek a leallds utdn azonnal meg kell torténnitik, ott a maximaélis le4llasi
id6t kell figyelembe venni.

A méréseket a robot aldbbi konfiguraciéival folytatjak:

¢ Kiterjesztés: 100% (a robotkar teljes kinyulik vizszintesen).
® Sebesség: A biztonsagi rendszer TCP sebességhatdra a leirt értékre van beallitva.
* Hasznos terhelés: a robot altal kezelt maximalis hasznos terhelés a TCP-hez kapcsolva (3

kg).

A legrosszabb eset(i id6 0-as leélldsi kategoridnal! lathaté az alabbi tablazatban a biztonsagi
hatdrok vagy interfészek megsértése esetén.

TCP sebesség hatarértéke Maximadlis ledllasi id6
1.0m/s 400 ms
1.5m/s 450 ms

2.3

Korlatozoé biztonsaggal kapcsolatos funkcio

A haladé utvonalvezérl szoftver csokkenti a sebességet vagy programvégrehajtasi ledllast ad
ki, ha a robotkar megkozelit egy biztonsaggal kapcsolatos hatarértéket. A hatarértékek megsértése
tehat csak kivételes esetekben fordul el6. Ha azonban egy hatarértéket megsértenek, a biz-
tonsdgi rendszer 0-s ledllasi kategoriat ad ki.

Leéllasi kategoriak az IEC 60204-1 szabvany szerint, tovabbi részletekért lasd a Szészedetet.
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2.4 Biztonsagi médok UNIVERSAL ROBOTS

Legrosszabb eset

Korldtozé biztonsédgi ~ Valédisdg Fszlelésiidé ~ Aramtalanitési Reakcitid6
funkcié id6

Illesztése helyzete 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Illesztési sebesség 1.15°/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
TCP helyzete 20 mm 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP tajolasa 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP sebesség 50 mm/s 250ms 1000 ms 1250 ms
TCP erd 25N 250ms 1000 ms 1250 ms
Impulzusmomentum  3kgm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Teljesitmény 10W 250ms 1000 ms 1250 ms

A rendszert akkor tekintik deenergizdltnak, amikor a 48 V-os busz fesziiltsége eléri a 7,3V alatti
elektromos potencialt. Az energiamentesitési id6é az az id6, amely egy esemény észlelésétdl a
rendszer eneregiamentesitéséig eltelik.

FIGYELMEZTETES:

Két kivétele van az er6korldtoz6 funkciénak, amelyet fontos me-
gemliteni, amikor a robot munkacelldjat tervezik. Ezek a(z) 2.1.
dbran lathatok. Ahogy a robot kinytlik, a térdillesztés hatdsa nagy
er6t adhat le sugdrirdnyban (az alaptdl elfelé), de egyszerre, kis se-
bességnél. Hasonl6an a révid emelSkar, amikor az eszkoz kozel
van az alaphoz és az alap érint6je mentén (koriil) mozog, nagy
erbket okozhat, de szintén kis sebességnél. A szir6 veszélyeket
keriilni kell, példaul az akadélyok elvételével ilyen teriiletekrdl,
a robot athelyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok és ille-
sztési hatarértékek haszndlatdval, hogy a veszélyt eltavolitsak az-
zal, hogy megakaddlyozzak, hogy a robot bemenjen a munka-
tertilet ezen régidjaba.

FIGYELMEZTETES:

Ha a robotot kézzel vezetett alkalmazasokban hasznadlja egyenes
vonalt mozgdssal, akkor az illesztési sebesség hatarértékét legfe-
ljebb 40 fok per masodpercre kell beallitani az alap esetében, ha-
csak egy kockazatértékelés azt nem mutatja, hogy a 40 fok per
masodperc feletti sebességek elfogadhaték. Ez megakadalyozza
a robot konyodkének gyors mozgasat a paratlanok mellett.

2.4 Biztonsagi médok

Normal és csokkentett mod A biztonsagi rendszernek két konfiguralhaté biztonsagi médja
van: Normil és Csokkentett. A biztonsagi hatarértékek mind a két médhoz konfiguralhatok. A
csokkentett mod akkor aktiv, amikor a robot TCP a Csokkentett mddot indit sikon tal helyezkedik
el, vagy amikor biztonsagi bemenettel azt inditjak el.

A Csokkentett modot indité sikok oldaldn, ahol a normal méd hatarértékkészlete meg van hatdrozva,
van egy 20 mm-es teriilet, ahol a beéllitott csokkentett mod hatarérték elfogadott. Amikor a

Verzi6 3.7.0 I-15 UR3/CB3

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Biztonsagi modok

200 mm

Slika 2.1: A munkatertilet bizonyos tertileteinek figyelmet kell kapniuk a szir6 veszélyek vonat-
kozasaban, a robotkar fizikai tulajdonsagainak koszonhetSen. Az egyik teriiletet a radialis mozgasokhoz
hatarozzdk meg, amikor az 1. csuklé illesztés legaldbb 450 mm tdvolsdgban van a robot alapjatél. A
masik tertilet a robot alapjatél 200 mm-en beliil van, amikor érinté iranyban mozog.

Csokkentett méd elindul biztonsagi bemenet miatt, akkor mindkét beallitott hatarérték elfoga-
dott 500 ms esetében.

Helyreallitis méd Amikor egy biztonsdgi hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszert
djra kell inditani. Ha a rendszer kiviil esik egy biztonsagi hatarértéken az induldskor (pl. egy il-
lesztési helyzet hatdrértékén), akkor a specialis Helyredllitds modba 1ép be. Helyredllitds médban
nem lehetséges programokat futtatni a robot esetében, de a robotkar kézzel visszamozgathaté a
hatarértéken beliil, akér a Freedrive méd, akar a Mozgas lap haszndlataval a PolyScope-ban(lasd:

II ,,PolyScope kézikényv”. rész). A Helyredllitds mod biztonsagi hatarértékei:

Korlatozo6 biztonsagi funkcié Hatarérték

Illesztési sebesség 30°/s
TCP sebesség 250 mm/s
TCP er6 100N
Impulzusmomentum 10kgm/s
Teljesitmény 80W

Ha ezeket a hatarértékeket megsértik, a biztonsagi rendszer 0-4s lealldsi kategoridt ad ki.

FIGYELMEZTETES:

Jegyezze fel az illesztési helyzet, a TCP helyzete és a TCP tdjoldsa
hatédrértékeit, melyek a helyreéllitdismodban le vannak tiltva. Le-
gyen 6vatos, amikor a robotkart visszamozgatja a hatarértékeken
beliil.
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2.5 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos felhasznaloi feliiletek

A robot tobb biztonsdggal kapcsolatos elektromos bemenettel és kimenettel van felszerelve. Az
Osszes biztonsdggal kapcsolatos elektromos bemenet és kimenet kétcsatornds. Biztonsdgosak,
amikor alacsony, pl. a vészledllité nem aktiv, amikor a jelek magasak (+24 V).

2.5.1 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetek

Az alabbi tablazat attekintéssel szolgal a biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetekrdl.

Biztonsédgi bemenet Leiras

Robot vészleallitd (ktilon bemenet) 1. ledllasi kategoriat végez, amely mds
gépekre tovabbithaté a Rendszer vészeldllité kimenettel,
ha konfiguraltak.

Vészledllit6 gomb (Tanito fliggelék gombja) 1. ledllasi kategériat végez,

amely mas gépekre tovabbithaté a Rendszer vészeldllito
kimenettel, ha konfiguraltak.

Rendszer vészledllit6 (konfiguralhat6 bemenet) 1. leallitasi kategoriat végez
A holtpontok elkertilése érdekében ez a jel nem kertil
tovabbitasra mas gépekhez a Rendszer vészledllité kime-
neten keresztiil.

Biztonsagi leéllito (ktilon bemenet) 2. leallitasi kategoriat végez

Biztonsagi visszaallitds (konfiguralhat6 bemenet) Biztonsdgi ledllitott dllapotbdl
visszaéllitja a robotot, amikor a Biztonsédgi visszaallité

bemeneten szél fordul els.

Csokkentett mod (konfigurdlhat6 bemenet) A biztonsagi rendszer
atmegy Csokkentett médu hatarértékekhez.

3 helyzetti engedélyezd (konfigurdlhat6 bemenet) Biztonsdgi leallité beme-

eszkoz netként funkcional, amikor a m{ikodési méd bemenete
magas.

Miikodési mod (konfigurdlhaté6 bemenet) Haszndlandé miikodési

moéd, amikor 3-helyzetli engedélyezé eszkozt konfi-

gurdlt.

Az 1-es és 2-es ledllasi kategoria lassitja a robotot tigy, hogy a meghajtas be van kapcsolva, amely
lehet&vé teszi a robot leallitasat az aktualis palyajatol valo eltérés nélkiil.

Biztonsagi bemenetek figyelése Az 1-es és 2-es ledllasi kategoridt a biztonsagi rendszer az
alabbiak szerint figyeli:

1. A biztonséagi rendszer figyeli, hogy a fékezés elkezd6dik 24 ms-on beliil, 1asd 2.2. dbra.

2. Ha egy illesztés mozog, a sebességét figyelik, hogy sose legyen tobb, mint az dllandéan las-
suldsbol kapott sebesség, Normdl mod esetén a maximalis illesztési sebesség hatarértékétsl
Orad/s-ig 500 ms-ban.

3. Ha egy illesztés nyugalomban van (az illesztési sebesség 0,2 rad/s-nal kevesebb), akkor azt
figyelik, hogy ne mozduljon el 0.05 rad-nal tobbel attél a helyzett6l, ahol akkor volt, amikor
0,2 rad/s alatti sebességet mértek.

Tovéabb4, az 1-es ledllasi kategoria esetén a biztonsagi rendszer figyeli, hogy a robotkar nyuga-
lomba kertilése utdn a kikapcsolds befejez6dik-e 600 ms-en beliil. Tovabba, Biztonsagi ledllasi
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k[rad/s]

Max joint -
speed in
normal
mode

time

>

i
0.024 0.524 [s]

Slika 2.2: A rdmpa alatti z6ld teriilet egy illesztés engedélyezett sebessége fékezés alatt. 0 idépontban
egy eseményt (vészledllitds vagy biztonsagi leallitas) észlelnek a biztonsagi processzorndl. A lassulds
24 ms utan kezdédik.

bemenet utdn a robotkar csak akkor kezdhet ismét mozogni, miutdn a biztonsagi visszaallitasi
bemenet pozitiv széle megtorténik. Ha a fenti tulajdonsdgok barmelyik nem teljesiil, akkor a
biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategoriat bocsat ki.

A csokkentett médd bemenet altal kezdeményezett Csokkentett moédba torténd dtmenetet a kovet-
kez&képp figyelik:
1. A biztonsagi rendszer egyarant elfogadja a Normdl és Csokkentett mod hatarértékkészletét
500 ms esetén a csokkentett médt bemenet kezdeményezése utan.
2. 500 ms utan csak a Csokkentett mod hatarértékei hatalyosak.
Ha a fenti tulajdonsdgok barmelyik nem teljestil, akkor a biztonsagi rendszer 0-as leéllasi ka-
tegoriat bocsét ki.

A biztonsagi rendszer 0-4s ledlldsi kategoriat a kovetkezo tdblazatban leirt teljesitménnyel végez.
A legrosszabb esetti reakci6id6 az az id6, ami a teljes sebességen és teljes hasznos teherrel fut6
robot leallasaig és deenergetizildsig (kistilés 7,3 V alatti elektromos potencidlra) eltelik.

Legrosszabb eset

Biztonsagi bemenet Eszlelési id6 Aramtalanitasi Reakci6id6
funkcidja id6

Robot vészleallitd 250 ms 1000 ms 1250 ms
Vészledllit6 gomb 250 ms 1000 ms 1250 ms
Rendszer vészleallitd 250 ms 1000 ms 1250 ms
Biztonsagi leéllit6 250 ms 1000 ms 1250 ms

2.5.2 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetek

Az alabbi tablazat attekintéssel szolgal a biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetekrol.
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UNIVERSAL ROBOTS

Ha egy biztonsagi kimenet nincs megfelelen beéllitva, akkor a biztonsagi rendszer 0-as ledllasi

Biztonsagi kimenet

Leiras

Rendszer vészleallitd

Mozgé robot

Nem leallit6é robot

Csokkentett mod

Nem csokkentett méd

Logikus alacsony, amikor a Robot vészledllité beme-
nete logikus alacsony, vagy a Vészleallité gombot me-
gnyomjak.

Mig ez a jel logikusan magas, a robotkar egyetlen ille-
sztése sem mozog 0,1 rad-nal tobbet.

Logikus magas, amikor a robotot ledllitidk vagy a
ledllitds folyamatdban, amely vészledllitds vagy biz-
tonsdgi leallitds miatt torténik. Egyébként logikusan
alacsony lesz.

Logikusan alacsony, amikor a biztonsigi rendszer
Csokkentett médban van.

A Csokkentett médii kimenet ellenzett.

kategoéridt bocsét ki a kovetkez6 legrosszabb esetfi reakciéidkkel:

Biztonsagi kimenet Legrosszabb eset reakcidideje
Rendszer vészleallitd 1100 ms
Mozgé robot 1100ms
Nem leéllit6 robot 1100 ms
Csokkentett méd 1100 ms
Nem csokkentett mod 1100 ms
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Széllitsa a robotot az eredeti csomagoldsban. Tartsa a csomagoléanyagot szaraz helyen; lehet,

hogy sziiksége lesz a robot becsomagoldsdra és mozgatdsara késébb.

Emelje fel a robotkar mindkét csovét egyszerre, amikor kiveszi a csomagolasbdl, és atteszi a
telepités helyére. Tartsa a robotot a helyén, amig az Osszes szerelési csavart nem htizta meg
biztosan a robot alapjaban.

A vezérlédobozt a fogantytval kell felemelni.

FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy nem terheli til a hatat vagy mas
testrészét, amikor a berendezést felemeli. Haszndljon me-
gfelel emel&berendezést. Az emelésre vonatkozo 6sszes re-
giondlis és nemzeti irdnyelvet be kell tartani. A Universal
Robots nem tarthat6 felelésnek a berendezés szallitdsa 4ltal
okozott karokért.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotot a 4. fejezet szerelési

utasitasai szerint szereli fel.
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4.1 Bevezetés

Ez a fejezet leirja a robotrendszer kiilonféle réseinek szerelési alapjait. Be kell tartania a 5.
fejezetben talalhat6 elektromos telepitési utasitasokat.

4.2 A robot munkahelye

A UR3robot munkahelye az alapillesztést6l 500 mme-ig terjed ki. Fontos végiggondolni a hen-
geres térfogatot kozvetlentiil a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét
kivélasztja. Az eszkoz hengeres térfogat kozelébe valé mozgatasat kertilni kell, ha lehetséges,
mivel ez az illesztések gyors mozgasat okozza még akkor is, amikor az eszkdz lassan mozog,
ami a robot hatastalan miikodését okozza, és megneheziti a kockazatértékelés lefolytatasat.

Eliils6 Daolt

4.3 Talapzat

Robotkar A robotkart négy M6 csavarral szerelik fel az alapon taldlhat6 négy 6.6 mm lyukat
hasznélva. Javasolt ezen csavarok 9 N m nyomatékkal val6 meghtizdsa. Kivanatos a robot-
kar nagyon pontos Gjrapoziciondlésa, a ttivel valé hasznélathoz két @5 lyuk biztositott. Tar-
tozékként vasarolhaté egy pontos alap ellenrész is. A 4.1. dbra megmutatja, hova kell firni a
lyukakat és szerelni a csavarokat.

A robot csatlakozokabele az alap oldalarél vagy aljardl szerelhets. Szerelje a robotot olyan
feliiletre, amely elég er&s, hogy elbirja legaldbb tizszeresét az alapcsatlakoz6 teljes nyomatékanak,
illetve legalabb 6tszorosét a robotkar teljes stlyanak. A feliilet legyen tovébba vibraciétél men-
tes.
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Ha a robotot linedris tengelyre vagy mozg6 platformra szereli, akkor a mozg6 szerelGalap gyor-
suldsa legyen nagyon alacsony. A nagy gyorsulés ledllithatja a robotot, mivel azt gondolja, hogy
nekiiitkozott valaminek.

VESZELY:

* Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar megfelel6en és bizto-
san a helyére van csavarozva. A szerel6feliiletnek erésnek
kell lennie.

* Ne felejtse beilleszteni a gumi dugdkat az Osszes szerel
lyukba, a robotalapon, hogy elkeriilje az ujjak beleszorulését.

VIGYAZAT!:
Ha a robot vizben van hosszabb ideig, akkor karosodhat. A robot

nem szerelhet6 vizben vagy nedves kérnyezetben.

Eszk6z A robot eszk6zperemének négy M6-os menetes lyuka van az eszkoz robothoz csa-
tlakoztatasahoz. Az M6-o0s csavarokat 9 N m-re kell meghtizni. Ha a robotkar nagyon pontos
Gjrapoziciondlasa sziikséges, a ttivel val6 haszndlathoz @6 lyuk biztositott. A 4.2. dbra megmu-
tatja, hova kell farni a lyukakat és szerelni a csavarokat.

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az eszkoz megfelel6en és bizto-
san a helyére van csavarozva.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az eszkoz agy késziilt el hogy
nem hozhat létre veszélyes helyzetet, ha egy alkatrész
véaratlanul leesik.

Vezérlodoboz A vezérldoboz felszerelhetd falra, vagy letehet a foldre. Mindegyik oldalon
50 mm hézag sziikséges az elégséges légaramhoz. Vasarolhat6 extra konzol a szereléshez.

Tanito fliggelék A tanito fiiggelék felszerelhetd falra vagy a vezérlédobozra. Vésarolhato
extra konzol a tanit6 fliggelék felszereléséhez. Gy6z6djon meg arrdl, hogy senki ne mehessen
el a kébel felett.
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Slika 4.1: Lyukak a robot szereléséhez. Haszndljon négy M6 csavart. Minden méret mm-ben van me-
gadva.
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Slika 4.2: Az eszkoz kimeneti pereme, ISO 9409-1-50-4-M6. Ez az, ahol az eszkozt felszerelik a robot
hegyére. Minden méret mm-ben van megadva.

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vezérlédoboz, a tanité fliggelék
és a kabelek ne érintkezzenek folyadékokkal. A nedves
vezérlédoboz haldlt okozhat.

2. A vezérlédoboz és a tanité fiiggelék nem tehet6 ki poros
vagy nedves kornyezetnek, amely az IP20-as besorolast me-
ghaladja. Kulonosen figyeljen a vezet6képes port tartalmazé
kornyezetekre.
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4.4 Maximalis hasznos teher

A robotkar maximaélisan megengedett hasznos terhe filigg a gravitdcios eltolds kozéppontjitol, 1asd:
4.3. dbra. A gravitacios eltolas kozéppontja az eszkdz kimeneti pereme és a gravitacios kozéppont
kozotti tdvolsag.

Hasznos terhelés [kg]

4~

0 100 200 300 400

Gravitacids eltolas
kozéppontja [mm]

Slika 4.3: A maximadlisan megengedett hasznos teher és a gravitaciés eltolds kozéppontja kozotti kap-
csolat.
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5.1 Bevezetés
Ez a fejezet a robotkar és a vezérl6édoboz sszes elektromos feliiletét irja le.

A kilonbozd feliiletek 6t csoportra oszthaték kiilonb6z6 célokkal és tulajdonsagokkal:

Vezérl61/0
Eszkoz I/0

°

Ethernet

Halo6zati csatlakozoé

Robotcsatlakozas

Az1/O csapat a digitalis és anal6g vezérlGjelekre egyardnt vonatkozik, amelyek a kezel6i feliiletrél
és feliiletre mennek.

Ez az 6t csoport a kovetkezd pontokban kertiil ismertetésre. A legtobb 1/0 tipushoz példak
vannak megadva.

A kovetkez6 pontban a figyelmeztetések és 6vintézkedések mind az 6t csoportra vonatkoznak,
és azokat be kell tartani.

5.2 Elektromos figyelmeztetések és ovintézkedések

A robotalkalmazas tervezésénél és telepitésénél az aldbbi figyelmeztetéseket és 6vintézkedéseket
be kell tartani. A figyelmeztetések és évintézkedések a szervizmunkara is vonatkoznak.

VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsdgi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel.
Ha nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor stilyos sértilés
vagy haldl kévetkezhet be, mivel a biztonsdgi funkcidkat ki-
iktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaldi feliileti jelzéseket
kiilon tartani a normal I/O feliileti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos jelzés redundédnsan késziil
(két fliggetlen csatorndn). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy
egy egyszer(i hiba ne vezethessen a biztonsdgi funkcié elve-
sztéséhez.

3. A vezérl6dobozon beliill néhany I/0 konfigurdlhaté normal
vagy biztonsdggal kapcsolatos I/O-ra.  Olvassa el és
értelmezze a teljes 5. 3. pontot.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.2 Elektromos figyelmeztetések és ovintézkedések

VESZELY:

1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy az Osszes, nem vizallénak be-
sorolt berendezés szdraz maradjon. Ha viz juthat be a
termékbe, akkor zdrja ki és cimkézze meg, majd forduljon a
beszallitéjdhoz.

2. Kizérdlag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznéljon.
Ne hasznalja a robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a
kabeleket hajlitani kell. Forduljon a beszallitéhoz, ha hoss-
zabb vagy rugalmas kabelre van sziiksége.

3. A negativ csatlakozdsokra GND-ként hivatkoznak, és azok
a robot pajzsdhoz és a vezérlédobozhoz csatlakoznak.
Minden emlitett GND csatlakozas kizardlag halézati és
jelzési célra vald. PE-hez (védd foldelés) haszndlja a fold
szimboélummal jelzett M6-0os méret(i csavarcsatlakozdsokat a
vezérlédobozon beliil. A foldels vezetének legalabb a legma-
gasabb dramer8sség drambesoroldsaval kell rendelkeznie a

rendszerben.

4. Ovatosan kell eljdrni a felhasznaléi feliiletek kébeleinek ro-
bot I/O-hoz valé telepitésekor. A fém lemez az aljan a feliilet
kabeleihez és csatlakoz6ihoz val6. A lyukak kiftirdsa el6tt
vegye ki a lemezt. Gy6z6djon meg arrél, hogy az Osszes
forgacsot eltavolitotta, miel6tt Gjratelepiti a lemezt. Ne feledje

a helyes tomszelenceméretet hasznalni.

VIGYAZAT!:

1. A robotot a nemzetkozi IEC szabvany szerint tesztelték az
EMC (elektromégneses kompatibilitds) vonatkozdsdban. A
megadott IEC szabvanyokban meghatarozott szinteknél ma-
gasabb szintli zavaré jelek a robot nem vart viselkedését
okozhatjdk. A nagyon magas jelszintek vagy a talzott
expozicié a robot maradandé karosodésat okozhatja. Ugy
talaltdk, hogy EMC problémadk dltaldban el6fordulnak a he-
gesztési folyamatokban és arra a napléban altaldban hibaiize-
netek figyelmeztetnek. A Universal Robots nem tarthat6 fe-
lel6snek az EMC problémadk altal okozott karokért.

2. A vezérlédoboztdl as gépekhez vagy gyari berendezésekhez
vezet® I/0 kéabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, ha-
csak kiterjesztett vizsgalatokat nem végeznek veliik.
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MEGJEGYZES:
Minden fesziiltség és dramerdsség DC (egyenaram), hacsak
maésképp nem hatdrozzdk meg.

5.3 Vezérlo 1/0

Ez a fejezet elmagyarazza, hogyan csatlakoztassa a berendezést /O kapcsoléhoz a vezérl6dobozon
beliil. Ez az I/0O kilonosen rugalmas és széles tartomanyban hasznalhaté kiilonféle beren-
dezésekhez; beleértve pneumatikus reléket, PLC-ket és vészleallité6 gombokat.

Az alabbi dbra bemutatja az elektromos felhasznéléi feliilet elrendezését a vezérlédobozon

beliil.
Safety Remote Power C Inputs C Outputs Digital Inputs. Digital Outputs Analog
N 24v |H| |12V (H| PWR|H| |24V (H|[24v (H| (ov |H|| oV || [24V |H||24V (H| |OV |H|| oV |H AG |H
5’; EI0 |IM| [GND || [GND M| [Ci0o [I|[CI4 || |COO|H|(CO4|H| (D0 [H|[D14 || |DOO | |[DO4 | g Ao [
524V | |ON (M| |24V [H| [24v (H |24V [H| |ov |H||ov |H| |24V |H|[24V |H]| |ov |[H||/ oV |[H é’ AG [H
\% E || (OFF |H| [ov M| [CI1 |[H]|[CI5 |l [CO1|/M|/cO5/H| [DI1 [H|[DI5 || |DO1|H|[DO5 |l <|A1 (W
24v ([ 24V (M ||24V (H| (ov |[H|(ov || [24V |H]|[24V |H| OV [H|/ OV AG |H
Esio [m Cl2 |H|(Cl6 (| |CO2|H||CO6|H| |DI2 |H||Di6 (| DO2 | ||DO6 | éAOO u
524V u 24V (M ||24V (H| (ov |[H|(ov || [24V |H|[24V |H| OV [H|| OV H g AG [H
E si1 |l CI3 |H|(CI7 |H| |CO3|H|(CcO7|H| |DI3(l||DI7 (| |DO3 | ||DO7 | 5 AO1 |
A kiilonboz6 szinek jelentését meg kell figyelni, 1dsd alabb.
Sérga piros szoveggel Kiilén biztonsagi jelzések

Sérga fekete szoveggel  Biztonsaghoz konfiguralhat6

Sziirke fekete szoveggel — Altalanos célt digitalis 1/0
Z61d fekete szoveggel Altalanos célt analég 1/0

A konfiguralhaté I/O vagy biztonsaggal kapcsolatos I/O-va vagy altalanos céla I/O-va konfi-
gurdlhaté a GUI-ban. Tovabbi részletek: II. rész.

A digitalis I/O hasznalata az alabbi alpontokban van lefrva. A szokdsos specifikaciokat leirt
pontot be kell tartani.

5.3.1 Szokasos specifikaciok az 6sszes digitalis 1/0-hoz
Ez a pont meghatdrozza a vezérl6doboz alabbi 24 V-os digitdlis I/O-janak az elektromos speci-
fikacioit.
¢ BiztonsagiI/O.
¢ Konfiguralhat6 I/0O.
e Altalanos céla 1/0.

Nagyon fontos, hogy a UR robotokat az elektromos specifikdcioknak megfelelen telepitsék,
amelyek mindharom kiilénb6z6 tipust bemenet esetében azonosak.

Lehetséges a digitdlis I/O dram ald helyezése egy belsé 24 V-os tapellatasrol vagy egy kiilsd
forrasrol a Power (Hal6zat) nevti termindlis blokk konfiguralasaval. Ez a blokk négy terminalbol
all. A fels6 ketté (PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a bels6 24 V-os ellatasrol. Az also két ter-
mindl (24 V és 0 V) a blokkban 24 V-os bemenet az I/O-hoz. Az alapértelmezett konfiguraci6 a
belss aramellatas hasznalata, 1asd alébb.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Vezérlo 110

Power
PWR |
GND (IR,
24V

oV

Ha tobb dram sziikséges, akkor kiils6 dramellatas csatlakoztathaté az alabbiak szerint.

Az elektromos specifikdcidk aldbb lathatok a bels6 és kiils aramellatdsra vonatkozéan egyardnt.

Termindlok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Belst 24 V-os dramelldtds

[PWR - GND] Fesziiltség 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Aktualis 0 - 2 A
Kiilsd 24 V-o0s bemeneti kovetelmények

[24 V - 0 V] Fesziiltség 20 24 29 Vv

[24 V - 0 V] Aktuélis 0 - 6 A

A digitalis I/O az IEC 61131-2 szabvény szerint késziilt. Az elektromos specifikdcidk aldbb

lathatok.
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Digitdlis kimenetek
[COx / DOx] Aramerf’)sség* 0 - 1 A
[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0,5 A%
[COx / DOx] Szivarg6 dram 0 - 01 mA
[COx / DOx] Funkci6 - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipus
Digitdlis bemenetek
[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 A%
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régié -3 - 5 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE)régio 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Aramerésség (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcid - PNP - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tipus

Megjegyzés: *Legfeljebb 1 H ellenall6 terhelés vagy induktiv terhelés.

MEGJEGYZES:
A konfigurilhaté sz6 olyan 1/0O-hoz hasznalatos, amely akéar bi-
ztonsaggal kapcsolatos 1/0O-ként, akdr normal I/0O-ként konfi-

guralhaté. Ezek a sdrga termindlok tires szoveggel.
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5.3.2 Biztonsagil/O

Ez a pont leirja a kiilon biztonsdgi bemeneteket (sarga termindl piros szoveggel) és a konfi-
guralhat6 I/O-kat (sarga termindl fekete szoveggel), amikor biztonsagi I/O-ként vannak konfi-
gurédlva. A szokdsos specifikdciékata 5.3.1. pontban be kell tartani.

A biztonsagi eszkozoket és berendezéseket a biztonsagi utasitdsok és a kockazatértékelés szerint
kell telepiteni (1&4sd: 1. fejezet).

Az 06sszes biztonsagi I/O paros (redundans), és két kiilon dgban tartandé. Egy egyszerti hiba
nem okozza a biztonsagi funkcié elvesztését.

A Kkét tartés biztonsdgi bemenet a Robot vészledllité és a Biztonsdgi ledallitéd. A
Robot vészledllité bemenet csak a vészledllité berendezéshez val6. A Biztonsagi ledllité bemenet
mindenféle biztonsaggal kapcsolatos védéberendezéshez vald. A funkciondlis kiilonbség aldbb

lathato.
Vészleallitas Biztonsagi leéllité

A robot ledllita a Igen Igen
mozgast
Program végrehajtésa Leallitasok Sziinetek
Robotdram Ki Be
Visszaallitas Kézi Automatikus vagy kézi
A hasznélat gyako- Nem gyakori Minden ciklus - nem gyakori
risaga
Ujratelepitést igényel ~ Csak fék kiengedése Nem
Leéllitdsi  kategoéria 1 2
(IEC 60204-1)
A
monitorozé  funkci6 PLd PLd
teljesitményszintje

(ISO 13849-1)

Lehetséges a konfigurdlhaté I/O hasznélata tovabbi biztonsdgi I/O funkci6 telepitésére, pl.:
vészleallité kimenet. A konfiguradlhaté I/O-k biztonsagi funkciékhoz konfiguraldsa a GUI segitségével
végezhet? el, lasd: II. rész.

A biztonsagi I/O haszndlatdra néhany példa a kdvetkez6 alpontban talalhato.
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VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsdgi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel.
Ha nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor stlyos sériilés
vagy halal kovetkezhet be, mivel a biztonsagi funkcidkat ki-
iktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaldi feliileti jelzéseket
kiilon tartani a normdl I/O feliileti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos I/O redundédnsan késziil
(két fliggetlen csatorndn). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy
egy egyszer( hiba ne vezethessen a biztonsdgi funkcié elve-
sztéséhez.

3. A biztonséagi funkcidkat meg kell erésiteni, miel6tt a robotot
miikodésbe hozza. A biztonsagi funkcidkat rendszeresen te-
sztelni kell.

4. A robot telepitésének meg kell felelnie ezen specifikdcioknak.
Ha nem igy torténik, akkor stlyos sériilés vagy haldl kovet-
kezhet be, mivel a biztonsagi funkciét kiiktathatja.

5.3.2.1 Alapértelmezett biztonsagi konfiguracio

A robotot alapértelmezett konfigurdciéval szallitjdk,ami lehet6vé teszi a miikodtetést minden
tovébbi biztonsagi berendezés nélkiil, lasd az aldbbi abrat.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
St

Emergency Stop

Safeguard Stop

5.3.2.2 Vészleallito gombok csatlakoztatasa

A legtobb alkalmazasban haszndlni kell egy vagy tobb extra vészleallité gombot. Az alabbi
dbran lathat6,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészledllité gomb.

Safety Safety

24V 24V
5 5
seom/ A Lo I 1 e G & S & ]
g [2av g [24v
o] 3
& |ENM | /J L H_Jl ILH
20V | N 24V
g[si0 g [si0 Z‘—H
B 2 1=11 1 | Aceeedecdeaaa.
§ [2av § [2av
3 [sn 3 [si

5.3.2.3 A vészleallito megosztasa mas gepekkel

Gyakran kivanatos egy szokdsos vészleallit6 dramkort telepiteni, amikor a robotot més gépekkel
egyiitt haszndljak. Ha igy tesz, a kezelének nem kell gondolkodnia, hogy melyik vészleallitd
gombokat hasznélja.
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A Robot vészledllité bemenet nem hasznalhaté megosztasi célokra, mivel mindkét gép var a
mésikra, hogy kimenjen a vészleéllitott dllapotbdl.

A vészledllit6é funkcié megosztidsahoz mas gépekkel, az alabbi konfigurdlhat6 I/0O funkcidkat
kell konfiguralni a GUI segitségével.

¢ Konfigurdlhaté bemeneti pér: Kiils6 vészleallito

* Konfigurdlhat6 kimeneti par: Rendszer vészledllité

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészledllité funkcitit. Ebben a
példaban a hasznalt konfiguralt I/O-k a ,,CI0-CI1” és a ,,CO0-CO1".

[/

Configurable puty Configurable Outputs Configurable Inputs onhurable Outputs

24V q/z(yO | |ov m|[ov m ; 24v M |[24v (]| [ Oy \a[[ov [m
cio [d||£14 [m] [coo[m||cos|m A E B cio [m|[ci4 [m] [cop|M||cos|m
24v |mf|24v M| [ov ov |m : 24v [ |[24v (]| [ov\m|[ov [m
ci f cis |m| [co1|m\cos/m cii/{m|[ci5 [m]| [cot[l|[cos|m
24v [M|[24v (W] [ov (W \ov [m 240 /m|[24v (M| [ov (| ov |
ci2 |m|[cie |m| [co2|m)\dps | m fi2/m|{cic [m| [coz|m|[cos|m
24v M |[24v [m| [ov [m|\o\ | f4f (m|[2av [m| [ov [m|[ov [m
ci3 |m|[c7 |m| [co3|m||co\ I\ £13 [m|[ci7 [m| [co3|m|[co7|m

_

Ha két UR robotndl vagy mds gépeknél tobbet kell csatlakoztatni, biztonsagi PLC sziikséges a
vészledllité jelek kontrolldlasdhoz.

5.3.2.4

Biztonsagi leallitdé automatikus visszaallassal

Az alap biztonséagi leallité példdja egy ajtdkapcsold, ahol a robot akkor all le, amikor az ajtét
kinyitjak, lasd az alabbi dbrat.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0

24V N y_l
Si1

Ez a konfiguracié csak ott javasolt, ahol a kezel6 nem tud atmenni az ajtén és bezarni maga

/ A

Emergency Stop

Safeguard Stop

mogott. A konfigurdlhaté I/0O hasznalhaté egy visszadllité gomb bedllitdsdhoz az ajtén kiviil,
hogy tjraaktivilhassa a robot mozgasat.

Egy madsikpélda, ahol az automatikus visszaallitds megfeleld lehet, amikor biztonsdgi matracot

vagy biztonsdggal kapcsolatos 1ézerszkennert hasznal, 14sd aldbb.

Verzi6 3.7.0 1-35 UR3/CB3

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Vezérlo 110

I/

Safety /
_2ev]m 24v |Ml| [ov
A 24v I
g [24v (W o |m
HEED

24v |l
£ [slo
§ [2av (W)
3(sn |

VESZELY:

1. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a biz-
tonsagi jelzés tjra létrejon. Ne haszndlja ezt a konfiguraciét,

ha a jelzés a biztonsagi kertileten beliilr6l hozhaté létre Gjra.

5.3.2.5 Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal

Ha a biztonsagi felhaszndl6 feliilet haszndlatos kénnyf{i fliggony illesztéséhez, akkor a biz-
tonségi kertileten kiviili visszadllitds sziikséges. A visszadllitds gombnak kétcsatornds tipustinak
kell lennie. Ebben a példaban a visszaallitasra konfiguralt I/O ,,CI0-CI1”, lasd alabb.

|
Safety © JInput

z2ev]m 24v|[Mf[24v [m 24V vim N\ | |=====--
3 [E0 [m coo||[c4 [m 24v [l
g |24v |l 24V 2aviml 0200 ) A | |- o W
& [en [mf ch ci5 |m

24v (W oovimlzaviml 000 | Ll || [====——-
£ [sio0 ci2 [m|[cie [m
g [24v 24V |H|[24v |H | [ ==m———- |
3 s Cci3|H||ci7 |l

n
\

5.3.3

Altalanos célu digitalis 1/0
Ez a rész az altaldnos céla 24 V-os I/O-t (sziirke termindlok) és a konfiguralhat6 I/O-t (sérga

termindlok fekete szoveggel), amikor nem biztonsagi I/O-ként van konfigurdlva. A szokdsos
specifikaciokat a 5.3.1. pontban be kell tartani.

Az éltalanos céld 1/0 hasznalhat6 a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék
hajtasara kozvetleniil vagy méds PLC rendszerekkel valé6 kommunikaci6hoz. Az 6sszes digitélis
kimenet letilthaté automatikusan, amikor a program végrehajtdsa leall, ldsd még: II. rész.
Ebben a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példék taldlhatok az
alabbi alpontokban. Ezek a példdk rendszeres digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmelyik

konfiguralhaté kimenet haszndlhaté, ha nem biztonsadgi funkci6 elvégzésére konfiguraltak.
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5.3.3.1 Digitalis kimenettel kontrollalt teher

Ez a példa bemutatja, hogyan csatlakoztasson digitalis kimenetrdl kontrollalt terhet, 14sd alabb.

ya \_‘
Digital Outputs /
ov H|| ov ‘ LOAD
DOO| M | [DO4|
ov (M|l ov
DO1{H ||DO5|H __JeT
ov | H| ovil
DO2(H |([DO6|
ov (H||ov| H
DO3|H |(DO7|H

5.3.4 Digitalis bemenet gombtdl

Az aldbbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerti gombot digitélis bemene-
thez.

Digital Inputs
24V|H||24av|H
DIO| M || DI4
24v|H||2av|Hl T
DI1|H|(DI5| Y PO ]
24v|m|[2av|mY
DI2|M|[Di6|m| \ n
24V|H||24v|H
pI3|H||[DI17|W

5.3.5 Kommunikacié mas gépekkel vagy PLC-kkel

A digitdlis I/O kimenet hasznalhat6 méas berendezésekkel val6 kommunikaciéhoz, ha egy szokasos
GND (0 V) jott létre, és ha a gép PNP technolégiat hasznal, 1asd aldbb.

/ / Rigital Inputs \mﬁtal Outputs

Digital Inputs Digitaf Outputs |
2av|m|[2av/m| [ov [dl][ ov]m/ . 2avj|[[2av[m| [ov [M][ ov[m
pio|m|[pi1a[m| [poo/m||poa| A : B pio|l|[p1a[m| [poo/m||poa|m
24av|H|[2av(m| [ov [m]|[ ov|m : 24av|H|[2av|m| [ov [m||[ ov|m
pi1|m|[p15|m| [Do1{m||pos|m : pi1|m||pi5[m| [po1|m|[pos|m
24v|H|[2av(m]| [ov [m]|[ ov]|m 24av|H|[2av/m| [ov [m|[ ov|m
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4

5.3.6 Altalanos célu analég 1/0

Az anal6g 1/0 felhaszndl6i feliilet a zold termindl. Fesziiltség (0-10 V) vagy dramerdsség (4-
20 mA) beéllitdsara vagy mérésére haszndlhat6é mas berendezésrol vagy berendezésre.

A legnagyobb pontossag eléréséhez az aldbbiak javasoltak.

e Haszndlja az I/O-hoz legkozelebbi AG termindlt. A par megoszt egy szokasos modsziir6t.

* Haszndlja ugyanazt a foldelést (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analdg
I/0 nem galvanikusan elvélasztott a vezérl6doboztdl.
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¢ Haszndljon arnyékolt kédbelt vagy sodrott parokat. Csatlakoztassa a pajzsot a ,,GND” ter-

minélhoz a ,Power” (Hal6zat) nev(i termindlnal.

* Az aram moédban miikodé berendezés hasznalata Az dramjelek kevésbé érzékenyek az

interferencidkra.

A bemeneti médok kivalaszthaték a GUI-ban, lasd: 1I. rész. Az elektromos specifikaciok alabb

lathatok.
Termindlok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Analog bemenet dram modban
[AIx — AG] Aktuélis 4 - 20 mA
[AIx — AG] Ellenéallas - 20 - ohm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analog bemenet fesziiltség médban
[AIx — AG] Fesziiltség 0 - 10 A\
[AIx — AG] Ellenéallas - 10 - kOhm
[AIx — AG] Felbontas - 12 - bit
Analég kimenet dram modban
[AOx — AG] Aktudlis 4 - 20 mA
[AOx — AG] Fesziiltség 0 - 24 A\
[AOx — AG] Felbontas - 12 - bit
Analég kimenet fesziiltség médban
[A0x - AG] Fesziiltség 0 - 10 A%
[AOx — AG] Aktudlis -20 - 20 mA
[AOx — AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx — AG] Felbontas - 12 - bit

A kovetkez6 példdk megmutatjak, hogyan haszndlja az analég I/ O-t.

5.3.6.1 Analdg kimenet hasznalata

Az aldbbi példa arra, hogyan kontrolldljon szalagot vagy szijat analdg sebességkontrollalé be-

menettel.

Analog
AG
Al
AG
Al
AG

AOCO

AG

AO1

Analog Inputs

O
cee

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24v (W

ov |l

5.3.6.2 Analdg bemenet hasznalata

Az alabbi példa arra, hogyan csatlakoztasson analdg érzékelst.
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Analog

Analog Inputs

AG
Al0
AG
Al

Analog Outputs

AG
ACO
AG
AO1

Power

PWR |l

GND

24v (W

ov |l

T T

5.3.7 Tavoli KI/BE vezérlés

Tévoli KI/BE vezérlés hasznalhat6 a vezérl6doboz be- és kikapcsoldsdra a tanité fiiggelék ha-

sznalata nélkiil. Altaldban a kévetkezé alkalmazasokhoz hasznalatos:

¢ Amikor a tanité fiiggelék nem elérhetd.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

¢ Amikor tobb robotot kell egy idében be- vagy kikapcsolni.

A tavoli KI/BE vezérlés kis segéd 12 V-os ellatast biztosit, amely aktiv marad, amikor a vezérlédoboz

ki van kapcsolva. Az ,,on” (be) és ,,0ff” (ki) bemenetek csak révid idejti aktivaldsra valok. Az

,on” (be) bemenet ugyanigy miikédik, mint a bekapcsolé gomb. Mindig haszndlja az ,,off”

(ki) bemenetet a tavoli ,,oft” (ki) vezérl6hoz, mivel ez a jel lehetévé teszi, hogy a vezérlédoboz

elmentse a megnyitott fajlokat és megfelelGen lealljon.

Az elektromos specifikciok aldbb lathatok.

Terminélok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
[12 V — GND] PFesziiltség 10 12 13 Vv
[12 V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv fesziiltség 0 - 0,5 \Y%
[ON / OFF] Aktiv fesziiltség 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivécios id6 200 - 600 ms

A kovetkez6 példak megmutatjak, hogyan hasznalja a tavoli KI/BE vezérlé6t.

MEGJEGYZES:
A szoftver egy specidlis funkcidja hasznalhat6 a programok auto-

VIGYAZAT!:

matikus betoltésére és elinditdsara, 1asd: II. rész.

1. Soha ne hasznalja az ,,on” (be) bemenetet vagy a bekap-

csolégombot a vezérlédoboz kikapcsolasdhoz.
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5.3.7.1 Tavoli ON (BE) gomb

Az alabbi dbra megmutatja, hogyan csatlakoztassa a tavoli be gombot.

Remote )/ m

12v[d T

= U

5.3.7.2 Tavoli OFF (KI) gomb

Az aldbbi dbra megmutatja, hogyan csatlakoztassa a tavoli ki gombot.

Remote )/ 7‘1

12v[d |

GND|H B EEEEEE ]
ON N

OFF I

5.4 Eszkoz /O

A robot eszkdzvégén van egy kicsi csatlakozé nyolc tiiskével, lasd az aldbbi abrat.

Ez a csatlakoz6 biztositja az dram és vezérld jeleket egy specifikus roboteszkdzon hasznélt
fogoknak és az érzékelSknek. Az alabbi ipari kabelek alkalmasak:

¢ Lumberg RKMV 8-354.

A kébelen beliil a nyolc drétnak kiilonb6z6 a szine. A kiilonb6z6 szinek kiilonb6z6 funkciékhoz
tartoznak, lasd az aldbbi tablazatot:

Szin Jel
Piros 0V (GND)
Sziirke 0V/+12V/+24 V (ARAM)
Kék Eszk6z kimenete 0 (TOO)
Rézsaszinti  Eszkoz kimenete 1 (TO1)

Sérga Eszk6z bemenete 0 (T10)
Zold Eszk6z bemenete 1 (T11)
Fehér 2. anal6g bemenet (AI2)
Barna 3. analdg bemenet (AI3)

A belsd aramellatds beéllithaté 0 V, 12 V vagy 24 V értékre az I/O lapon a GUI-n, lasd: II rész.
Az elektromos specifikaciék aldbb lathatok.
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Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Az elektromos fesziiltség 24 V-os médban - 24 - \Y

Az elektromos fesziiltség 12V-os médban - 12 - \Y%

Az dramer6sség mindkét moédban* - - 600 mA

Megjegyzés: *Nagyon javasolt védé diddat hasznélni az induktiv terhelésekhez

Az alabbi részek leirjak az eszkoz kiilénboz6 1/ O-it.

VESZELY:

1. Csatlakoztassa az eszkozoket és fogodkat dgy, hogy az
dramkimaradds ne okozzon veszélyt, pl. ne essen ki egy mun-

kadarab az eszkozbdl.
2. Jarjon el 6vatosan, amikor 12 V-ot haszndl, mivel a progra-

moz0 altal okozott hiba okozhatja azt, hogy a fesziiltség 24 V-

ra valtozik, ami karosithatja a berendezést és tiizet okozhat.

MEGJEGYZES:
Az eszkoz pereme a GND-hez csatlakozik (ugyanaz, mint a piros
droét).

5.4.1 Az eszkoéz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek NPN-ként végrehajtva. Amikor egy digitalis kimenetet aktivalnak, a me-
gfelel6 csatlakozds a GND-hez kertil, és amikor inaktivéljdk, a megfelel$ csatlakozds kinyilik
(nyitott gytijtd/nyitott lefoly6). Az elektromos specifikacik aldbb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Fesziiltség nyitdskor -0,5 - 26 \%
Fesziiltség 1 A siillyedéskor - 0,05 020 \%
Aramerésség siillyedéskor 0 - 600 mA
Aramer6sség GND-n keresztiil 0 - 600 mA

A digitalis kimenetek haszndlatdra egy példa a kovetkezé alpontban talalhato.

VIGYAZAT!:

1. Az eszkdzben a digitdlis kimenetek nem &dramerdsség-
limitaltak, és a meghatarozott adatok feliilirdsa maradandé
kérosodast okozhat.
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5.4 Eszko6z I/0

5.4.1.1 Az eszkoz digitalis kimeneteinek hasznalata

Az aldbbi példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor bels6 12 V-os vagy 24 V-

os dramellatast alkalmaz. Ne feledje, hogy meg kell hatdroznia a kimeneti fesziiltséget az 1/0O

lapon. Tartsa észben, hogy a HALOZATI csatlakozas s a pajzs/foldelés kozott fesziiltség van,

még akkor is, amikor a terhelés ki van kapcsolva.

Megjegyzés: *Nagyon javasolt védé diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az alabbiakban

lathatdk szerint.

5.4.2 Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek végrehajtdsa PNP-ként torténik gyenge lehtizhaté ellendllasokkal. Ez

azt jelenti, hogy a lebeg6 bemenet mindig alacsony érték{i. Az elektromos specifikaciok aldbb

lathatok.
Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség -0,5 - 26 \Y%
Logikus alacsony fesziiltség - - 2,0 \Y%
Logikus magas fesziiltség 55 - - \Y%
Bemeneti ellenéllés - 47k - (@)

A digitalis bemenetek hasznalatdra egy példa a kovetkez6 alpontban talalhato.

5.4.2.1 Az eszkoz digitalis bemeneteinek hasznalata

Az alébbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerti gombot.
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5.4.3 Az eszk6z analog bemenetei

Az eszkoz analég bemenetei nem differenciélisak, és az I/O lapon akdr a fesziiltség, akar az
dramerGsség bedllithato, 1asd: II. rész. Az elektromos specifikaciék aldbb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség modban -0,5 - 26 A%
Bemeneti ellenallas 0 V és 10 V kozotti tartomanynal - 15 - a()
Felbontés - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség dramer&sség moédban -0,5 - 5,0 \%
Bemeneti aramer6sség dramer8sség moédban -2,5 - 25 mA
Bemeneti ellendllds 4 mA és 20 mA kozétti tartoménynal - 200 - Q
Felbontés - 12 - bit

Az anal6g bemenetek hasznalatara két példa a kovetkezd alpontban taldlhato.

VIGYAZAT!:

1. Az analég bemenetek most védettek a talfesziiltség el-
len &ramer6sség modban. Ha az elektromos speci-
fikdciokban tulértékeli a hatdrértéket, azzal a bemenet
tartésan karosodhat.

5.4.3.1 Az eszkoOz analog bemeneteinek hasznalata, nem differencialis
Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analdg érzékel6t egy nem differencidlis
kimenethez. Az érzékel6 kimenete lehet dramer&sség vagy fesziiltség, az analég bemenete
bemeneti médja pedig ugyanarra van beéllitva az I/O lapon. Ne feledje ellendrizni, hogy a

fesziiltség kimenetes érzékel6 vezérli-e az eszkoz belso ellendllasat vagy a mérés érvénytelen

lehet.
POWER
T
AI2 | "
| ¢
<
GND o

5.4.3.2 Az eszkOz analog bemeneteinek hasznalata, differencialis
Az aldbbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analdg érzékel6t egy differencidlis
kimenethez. Csatlakoztassa a negativ kimenetei részt a GND-hez (0 V), és ugyantgy miikodik,

mint egy nem differencidlis érzékeld.

POWER
T
AI2 i i
| e
GND ]/_E <
I 711 \ |
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5.5

Ethernet

Ethernet csatlakozas biztositott a vezérl6édoboz aljan, lasd az aldbbi 4brat.

Az Ethernet felhaszn4léi feliilet az aldbbiakhoz hasznélhato:

¢ MODBUS I/0O b&vité modulok Tovabbi részletek: II. rész.

e T4voli hozzaférés és vezérlés

Az elektromos specifikaciék alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Kommunikacié sebessége 10 - 1000 Mb/s

5.6

Halozati csatlakozo

A vezérlédoboz halézati kabelének a végén standard IEC dugalj van. Csatlakoztasson egy
orszagspecifikus hdlézati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

A robot energizaldsdhoz a vezérl6édoboznak csatlakoznia kell a hdl6zathoz. Ezt a standard IEC
C20-as dugaljon keresztiil kell elvégezni a vezérlédoboz aljan megfelel IEC C19-es kabellel,
lasd az aldbbi 4brat.

A hél6zatnak minimalisan az aldbbiakkal kell rendelkeznie:

* Csatlakozés foldeléshez

* F§ biztositék

* Maradékaram-késziilék
Javasolt egy f6kapcsolo telepités az Osszes berendezés kikapcsoldsdhoz a robotalkalmazdasban,
egyszer(i kizardshoz és cimkézéshez a m{ikodésbol.

Az elektromos specifikaciok az alabbi tdblazatban lathatok.
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Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség 100 - 265 VAC
Kiils6 hélézati biztositék (100-200 V-nal) 8 - 16 A
Kiils6 hélozati biztositék (200-265V-nél) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 63 Hz
Készenléti teljesitmény - - 0,5 \
Névleges miikodési teljesitmény 90 150 325 W

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrél, hogy a robot megfeleléen foldelt

(elektromos csatlakozds a foldhoz).

Hasznélja a

foldelés szimbolummal elldtott ne haszndlt csavarokat a

vezérlédobozban, hogy a rendszerben az sszes berendezés

szokdsos foldelését létrehozza. A foldels vezetdnek le-

galdbb a legmagasabb dramersség drambesoroldsdval kell

rendelkeznie a rendszerben.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vezérlé6dobozba bemend aram

RCD-vel (maradékaram-késziilék) és megfeleld biztositékkal

védve legyen.

3. Zarjon ki és cimkézzen fel minden dramot a teljes robot

telepitéséhez a miikodés kozben. Mas berendezések nem

széllithatnak fesziiltséget a robot I/O-hoz, amikor a rendszer

kiz4rt.

4. Gy6z6djon meg arrél, hogy az osszes kdbel megfelelGen csa-

tlakozik, miel6tt a vezérlédobozt dram ald helyezi. Mindig

haszndljon eredeti és megfelel6 halézati kabelt.

5.7

Robotcsatlakozas

A robottél jov6 kabelt be kell dugni a vezérl6doboz aljan talalhat6 csatlakozéba, 14sd az alabbi

kar csak akkor csatlakoztathat6 le, amikor a robot dramelldtdsa le van kapcsolva.

abrét. Biztositsa, hogy a csatlakoz6 megfelel6en zart, miel6tt a robotkart bekapcsolja. A robot-
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VIGYAZAT!:

1. Ne csatlakoztassa le a robotkabelt, amikor a robotkar be van
kapcsolva.

2. Ne bévitse vagy médositsa az eredeti kabelt.
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A karbantartasi és javitasi munkékat a jelen kézikdnyvben talalhaté dsszes biztonsagi utasitdsoknak

megfelel6en végezze el.

A karbantartasi, kalibrélasi és javitasi munkdkat a timogatasi weboldalon taldlhat6 szervizkézikonyv

legtjabb verziéinak megfeleléen végezzeel http://www.universal-robots.com/support.
Kizérolag engedéllyel rendelkezd rendszerintegratorok vagy a Universal Robots végezhet javitasokat.

Minden, a Universal Robotsnak visszakiildott alkatrészt a szervizkézikonyv szerint kell viss-

zakildeni.

6.1 Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitdsi munka utdn ellenérzéseket kell végezni az elirt biztonsagi szint biz-
tositdsahoz. Az ellenérzéseknek meg kell felelniiik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
eléirdsoknak. Az Gsszes biztonsagi funkcié megfelelé miikodését ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositdsa, hogy a rendszer miikod6képes ma-
radjon, vagy hiba esetén a rendszer visszakertiljon mtikod6képes allapotba. A javitdsi munkaba
beletartozik a tényleges javitdson til a hibaelhdrités is.

Amikor a robotkaron vagy a vezérlédobozon dolgozik, be kell tartania az alabbi eljarasokat és
figyelmeztetéseket.

VESZELY:

1. Ne moédositson semmit a szoftver biztonsagi konfi-
guraciéjaban (pl. az er6hatart). A PolyScope kézikonyvben
leirtak a biztonsagi konfigurdciét. Ha barmelyik biztonsagi
paraméter valtozik, akkor a teljes robotrendszert djnak
kell tekinteni, ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi
jovdhagyasi folyamatot eszerint kell frissiteni, beleértve a
kockazatértékelést is.

2. Cserélje ki a hibas komponenseket 4ij, azonos cikkszdmu vagy
ekvivalens komponenssel, melyet a Universal Robots erre a
célra jovahagyott.

3. Minden inaktivalt biztonsagi intézkedést rogton a munka be-
fejezése utan aktivalja tjra.

4. Dokumentaljon minden javitist és mentse ezt a doku-

mentaciét a teljes robotrendszerhez kapcsolédd technikai
fajlban.
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UNIVERSAL ROBOTS 6.1 Biztonsagi utasitasok

VESZELY:

1. Hiizza ki a halézati bemeneti kabelt a vezérlédoboz aljabdl,
ezzel biztositva, hogy teljesen drammentes legyen. Kapcso-
ljon le az dramrél minden més energiaforrast, amely a ro-
botkarhoz vagy a vezérlédobozhoz csatlakozik. Tegyen meg
minden sziikséges ovintézkedést, hogy megakadélyozza,
hogy méas személyek dram ala helyezzék a rendszert a javitds
id6szaka alatt.

2. Ellenérizze a foldel6 csatlakozast, miel6tt Gjra dram ald hel-
yezi a rendszert.

3. Tartsa be az ESD rendeleteket, amikor a robotkar vagy a
vezérlédoboz részeit szétszereli.

4. Ne szerelje szét a vezérlédobozban a halézati részt. Ma-
gas fesziiltség (akdr 600 V) lehet jelen ezen hélézati részeken
beliil, még a vezérl6édoboz dramtalanitdsa utdn tobb oraig is.

5. Kertilje, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz és por
kertiljon.
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A UR robotok artalmatlanitdsat a vonatkozé nemzeti torvények, rendeletek és szabvanyok sze-

rint kell végezni.

A UR robotokat veszélyes anyagok korlatozott haszndalatdval készitik, hogy védjék a koérnye-
zetet; az eurdpai 2011/65/EU RoHS iranyelvben meghatarozottak szerint. Ezek az anyagok
higanyt, kadmiumot, 6lmot, krém(VI)-ot, polibrémozott bifenileket és polibrémozott difenil-
étereket tartalmaznak.

A déan piacon 4rult UR robotok elektromos hulladékainak drtalmatlanitdsi és kezelési dfjait
a Universal Robots A/S elbre kifizeti a DPA rendszernek. Az eurdpai 2012/19/EU WEEE
irdnyelv érvényességi teriiletén az importéroknek sajat regisztraciét kell végezniiik a nemzeti
WEEE regiszterbe. A dij dltaldban kevesebb 1 €/robotndl. A nemzeti regiszterek listaja itt

talalhat6é: https://www.ewrn.org/national-registers.

Az aldbbi szimbélumok taldlhat6k a roboton, hogy jelezzék a fenti jogszabélyoknak valé me-
gfelelést:

— Ro H S Iead-free’
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Ez a fejezet bemutatja a termékhez készitett tantsitvanyokat és nyilatkozatokat.

8.1 Harmadik fél tanusitvanya

A harmadik fé] tantisitvanya 6nkéntes. A robot integratorainak a legjobb szolgaltatds nytjtasdhoz

azonban a UR tgy dont, hogy az aldbbi ismert vizsgélati intézményekkel tanusittatjak a robo-

tjainkat:

TUV NORD

DELTA

TUV SUD

@ CHINA RoHS

A UR robotokat a TUV NORD, hires testiilet
biztonsdgosnak jévahagyta a 2006/42/EK gép
irdnyelv szerint az Eurépai Unisban. A TUV
NORD biztonsagi jévahagyas tandsitvanyanak
madsolata amellékletben B taldlhato.

A URUR robotok teljesitményét a DELTA
segitségével tesztelik. Az elektromédgneses kom-
patibilitasi (EMC) és kornyezetvédelmi teszt
tantsitvdnya amellékletben B megtaldlhato.

A UR robotokat a TUV SUD tisztatérben tesz-
teli. A mellékletben B taldlhat6 egy tisztatér

tanusitvany.

A UR robotok megfelelnek a CHINA RoHS
irdnyitdsi médszereknek az elektronikus infor-
matikai termékek szennyezésének kontrollalasara
vonatkozéan.

8.2 Besazallitoi harmadik fél tanusitvanya

Kornyezet

&y

Beszallitéink szerint a UR  robotok szallito-
raklapjai megfelelnek az ISMPM-15 dan
eléirdsoknak a fa csomagoldanyagok gyartdsara

vonatkozdan, és eszerint megjelolésre kertilnek.
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UNIVERSAL ROBOTS 8.4 Nyilatkozatok az EU iranyelvek szerint

8.3 Gyartoi teszt tanusitvanya

UR A UR robotok folyamatos bels6é vizsgalati
eljarasokon esnek ét, illetve a gyartasi sor végén
teszten. A UR vizsgdlati eljarasok folyamatos el-

lendrzésen és fejlesztésen esnek at.

8.4 Nyilatkozatok az EU iranyelvek szerint

Habaér ezek els6sorban Eurépéra érvényesek, néhany Eurépdan kiviili orszag is felismeri és/vagy
igényli az EU nyilatkozatokat. Az eurdpai irdnyelvek a hivatalos honlapon elérhet6k: http:
//eur—lex.europa.eu.

A UR robotokat az alabb felsorolt irdnyelvek szerint tantsitjak.

2006/42/EK — gép iranyelv (MD)
A 2006/42/EK gép irdnyelv szerint a UR robotok részben befejezett gépek, mivel ilyen CE
jelolés nincs felragasztva.
Megjegyzés: Ha a UR robotot rovarirté alkalmazdsban hasznaljdk, akkor nem szabad elfe-
ledkezni a 2009/127/EK irdnyelv létezésérdl. Az egyesitési nyilatkozat a 2006/42/EK 1I-1.B.
melléklete szerint amellékletben B lathato.

2006/95/EK — alacsony fesziiltség iranyelv (LVD)
2004/108/EK — elektromagneses kompatibilitas (EMC)
2011/65/EU — egyes veszélyes anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben valo alkal-
mazasanak korlatozasarol (RoHS)
2012/19/EU — az elektromos és elektronikus berendezések hulladékairol (WEEE)
Az Egyesitési nyilatkozatban, a mellékletben B a fenti irdnyelveknek valé megfeleléségi
nyilatkozatok kertilnek felsorolasra.

.....

berendezések hulladékaival kapcsolatos informéciok a taldlhatdk 7.

A robot fejlesztése soran alkalmazott szabvanyokkal kapcsolatos informdacidk a(z) me11ékletben C.
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9.1

Termékjotallas
Barmilyen igényre tekintet nélkiil, mely a felhasznalénak (vasarlénak) felmeriilhet a kereskedével

vagy forgalmazéval kapcsolatban, a vevonek gyartoi jotallast garantalunk az aldbbi feltételek
mellett:

Abban az esetben ha tj késziilékek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghibabdl
ered6en a munkdba helyezésiik utani 12 hénapon beliil (a szallitastol szamitott legfeljebb 15
hénap), akkor a Universal Robots biztositja a sziikséges pétalkatrészeket, mikozben a felha-
sznal6 (vevd) koteles munkadrat biztositani a pétalkatrészek cseréjéhez, és vagy kicseréli az
alkatrészt ugyanolyan allapotd masik alkatrészre, v