UNIVERSAL ROBOTS

Universal Robots

UR5/CB3

Az eredeti utasitasok forditasa (hu)






UNIVERSAL ROBOTS

Universal Robots

UR5/CB3
Euromap67
Verzio 3.7.0

Az eredeti utasitasok forditasa (hu)



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

UNIVERSAL ROBOTS

Az ebben taldlhat6 informaciok a Universal Robots A/S tulajdona, és sem egészben, sem részben
nem reprodukalhat6 a Universal Robots A /S el6zetes, irdsos jovahagydsa nélkiil. Az ebben taldlhaté
informécidk értesités nélkiil valtozhatnak, és nem értelmezhet a Universal Robots A/S elkotele-

zettségeként. Ezt a kézikonyvet idészakonként atnézik és atdolgozzdk.

A Universal Robots A/S nem véllal felel6sséget semmiféle hibaért vagy kihagydsért jelen dokumen-
tumban.

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S

A Universal Robots logé a Universal Robots A /S regisztralt védjegye.

UR5/CB3 ii Verzi6 3.7.0




El6sz6 ix

Mit tartalmaznak a dobozok? . . . .. ... ... L ix

Fontos biztonsagi utasitdsok . . . . . . ... ... .. .. L Lo oo ix
Jelenkézikonyvolvasdsa . . . . . ... ... ...
Hol taldlhaték tovabbi informdcidkat? . . . . ... ... ... .. ... ... .. .. o L.
URCaps . . . . oo e

I Hardvertelepitési kézikonyv I-1

1 Biztonsag I-3

1.1 Bevezetés . . . . . . .. I-3

1.2 Ervényesség és felel6sség . . . . . . oo I-3

1.3 Afelel6sség korldtozdsa . . . . .. ... ... ... I-4

14 Figyelmeztetd szimbolumok jelen kézikényvben . . ... ... ... ... ... ... ... I-4

1.5  Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések . . . . ... .. .. .. ... ... ... .. I-5

1.6 Javasoltfelhaszndlds . . . . . . . . . . . . . . . e e I-8

1.7 Kockédzatértékelés . . . . .. ... ... I-8

1.8 Vészledllitds . . . . . . . . . . . I-10

1.9 Mozgatas motoros meghajtassal vagy anélkal . . . ... ... .. ... .. 0 0L, I-10

2 Biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és interfészek I-13

2.1 Bevezetés . . . . .. ... I-13

2.2 ABiztonsagirendszerledlldsiid6i . . . . . . ... ... Lo o L o I-14

2.3  Korlatoz6 biztonsdggal kapcsolatos funkcié . . .. ... ... oo I-14

24 Biztonsagimoédok . .. ... I-15

2.5 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos felhasznaléi feliiletek . . . . ... ... ... ... I-17

2.5.1 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetek . . . . . ... ... ... .. .. I-17

2.5.2  Biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetek . . . . ... ... ... ... .. I-18

3 Szallitas I-21

4 Mechanikai felhasznaléi feliilet I-23

41 Bevezetés . . . . .. ... e I-23

42 Arobotmunkahelye . . .. ... ... I-23

43 Talapzat . . .. .. ... 1-23

44 Maximdlishasznosteher . .. ... ... ... ... .. ... ... .. .. . . 1-27

5 Elektromos felhasznaildi feliilet I-29

51 Bevezetés . . ... ... ... e I-29

52  Elektromos figyelmeztetések és vintézkedések . . . ... ... ... .. ... .. .. I-29

53 Vezérl6I/O . . . . I-31

53.1  Szokasos specifikdcidk az osszes digitalis [/O-hoz . . . . . ... .. ... ... I-31

Verzi6 3.7.0 iii UR5/CB3

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

54

5.5
5.6
5.7

532 Biztonsagil/O. . . . . ... .. ..
533  Altalanos célu digitdlisT/O . . . . . . . .. ..
53.4  Digitdlisbemenet gombtdl . . . . ... ... .. Lo oL
53.5 Kommunikacié més gépekkel vagy PLC-kkel . . . . . ... ... . ... ... ...
53.6 Altalanos célianalég /O . . . ... ..o
537 TavoliKI/BE vezérlés . . . . . . . . . . . . . e
EszkOz I/O . . . o e
54.1 Azeszkoz digitdlis kimenetei . . . ... ... ... .. ... oo oL
542  Azeszkoz digitdlisbemenetei . . . . . . ... Lo Lo oL
543 Azeszkozanalégbemenetei. .. ... ... ... ... ... ... ... .. ...
Ethernet . . . . . . . . . e
Haloézati csatlakozd . . . . . . oL oL
Robotcsatlakozds . . . . . . . . ... L

6 Karbantartas és javitas

6.1

Biztonsdgi utasitdsok . . . . . . ... Lo Lo L

7 Artalmatlanitis és kérnyezet

8 Tandusitvinyok

8.1
8.2
8.3
8.4

Harmadik fél tantisitvanya . . . . . ... ... .. ... ... L
Beszallitéi harmadik fél tandsitvanya . . . .. ... ... . ... ... ... . . 0.
Gyértéi teszt tantisitvanya . . . . . ... ... Lo L
Nyilatkozatok az EU irdnyelvek szerint . . . . . .. ... ... ... ...... .. .. ..

9 Garancia

9.1
9.2

Termékjotallas

FelelOsségkizdrds . . . . . . . . . . .. e

A Leallitasi ido és ledllitasi tavolsag

A1 0-asledllasi kategoria ledlldsi tdvolsdgai ésid6éi . . . . . .. ... ... ... ... ...

B Nyilatkozatok és tantsitvanyok

B.1
B.2
B.3
B4
B.5
B.6
B.7

CE/EU Declaration of Incorporation (original) . . . . . .. ... .. ... ... .. ..
CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditdsa) . . . .. ... .............
A biztonsagi rendszer tantsitvanya . . . ... ... ... L L oL
ChinaRoHS . . . . .. ...
Kornyezetvédelmi teszt tandsitvanya . . . . . ... ... . oL oL
EMCteszttantsitvanya . . . . .. ... .. .. ... ... ...

Tisztatér teszt tantsitvanya . . . . . ... ... ... L L L

C Alkalmazott szabvinyok

D Miiszaki adatok

E Biztonsagi funkciék tablazatai

E.1l
E2

1.tdblazat . . . . . . . . e
2.t8blazat . . . . . e

1-49

I-51
I-51
I-51
I-52
I-52

I-53
I-53
I-53

I-55
I-55

UR5/CB3 iv

Verzi6 3.7.0



UNIVERSAL ROBOTS

II PolyScope kézikonyv II-1
10 Biztonsagi konfiguracié II-3
10.1 Bevezetés . . . . .. . . ... e 1I-3
10.2 A biztonsagi konfigurdcié médositdsa . . . . . ... ... o oL oo 11-4
10.3 Biztonsagi szinkronizacié éshibdk . . . . ... ... ... o o oo oo II-5
104 Thrések . . . . . . . e 1I-6
10.5 Biztonsagiellen6rzdosszeg . . . . . . . . ... 1I-6
10.6 Biztonsdgimoédok . ... ... ... ... L 1I-6
10.7 Freedrivemdd . . . . . . .. -7
10.7.1 Backdrive . . . .. .. 1I-7

10.8 Jelszavas ZATAS . . . . . . . . e e e e e e e e e 1I-8
109 Alkalmazds . . . .. . .. ... . 1I-8
10.10 Altalanos hatAroK . . . . . . o v vt e 1I-9
10.11 Illesztési hatdrértékek . . . . . . .. .. ... II-11
1012 Hatdrok . . . . . . . o II-12
10.12.1 Konfigurdland6 hatar kivalasztdsa . . . . ... ... ... ... ... ...... II-13

10.12.2 3D-sképimegjelenités . . . . . ... ... Lo II-13

10.12.3 Biztonsagisik konfigurdldsa . . . . . . ... ... ... L L L L L. 1I-14

10.12.4 Eszkozhatdr konfigurdldsa . . . . . . ... ... .. ... ... o oL 1I-17

10.13 BiztonsdgiI/O . . . . . . .. II-18
10.13.1 Bemenetijelek . . . . . . . ... 1I-19

10.13.2 Kimenetijelek . . . . . ... .. 11-20

11 Programozas elkezdése I1-23
11.1 Bevezetés . . . . . . . . .. ... e II-23
11.2 ElsSlépések . . . . . . . . . 1I-23
11.2.1 A robotkar és a vezérlédoboz telepitése . . . . ... ... ... ... . .. 11-24

11.2.2 A vezérlédoboz be- és kikapcsoldsa . . . . .. ... ... .. ... .. L. 11-24

11.2.3 A robotkar be- éskikapcsoldsa . . . .. ... ... Lo o L oL 11-24

1124 Gyorsinditds . . . . ... ... 11-24

1125 AzelsGprogram. . . . . .. ... .. ... 11-25

11.3 PolyScope programozasifeltlet . . . . ... .. .. ... ... .. .. .. .. .. ... 1I-26
114 UdvozIE KEpernyd . . . . . oottt 11-28
115 Inicializdciés képernyS . . . . .. .. ... ... L 11-29

12 Képernydn megjelend szerkeszt6k I1-31
12.1 Képerny6n megjelend kifejezésszerkeszték . . . . . . ... ... oo o oL II-31
12.2 Tartdsszerkesztd képernyGje . . . . . . .. ... L 1I-31

13 Robotvezérlés I1-35
13.1 Mozgaslap . . . .. ... II-35
13.1.1 Robot . . ... . e 11-35

13.1.2 Funkci6é ésazeszkdz helyzete . . . . . .. ... ... ... ... .. L. 1-36

13.1.3 MozgatdseszkOz . . . . ... ... 11-36

13.1.4 Illesztések mozgatdsa . . . . . . . . .. ... ... 11-36

13.1.5 Freedrive . . . . . . . ... 11-36

132 I/0lap. . . oo o 11-37

Verzi6 3.7.0 \% UR5/CB3

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

14

13.3 MODBUSKkliensI/O . . . . .. . ... 11-38
13.4 AutoMovelap . . . . ... . 11-38
13.5 Telepit6fajl — betoltése/mentése . . . . . ... ... ... .. L L 11-40
13.6 Telepités — TCP konfigurdlds . . . ... ... ... ... .. .. .. .. .. .. ...... 11-41
13.6.1 TCP-k hozzdadédsa, moédositdsa és eltavolitdsa . . . . . .. ... ... ... ... I1-41
13.6.2 Az alapértelmezettésazaktivICP . . .. ... .. ... ... .. ... ... .. .. 1I-41
13.6.3 TCP helyzetének tanftdsa . . . .. ... ........ ... ... ... ...... 11-42
13.6.4 TCP tdjolasdnak tanitdsa . . . . . . .. ... ... ... L L 11-43
13.6.5 Hasznosterhelés . ... ... ... ... .. .. ... ... ... .. ... 11-43
13.6.6 Gravitaciéos kozéppont . . . . . .. ... L L 11-43
13.7 Telepités — Talapzat . . . . . . . .. ... .. .. ... 11-44
13.8 Telepités = 1/Obedllitdsa . . . . . . . . ... .. .. ... ... 11-45
13.8.1 I/Ojeltipusa . . . .. ... .. .. 11-45
13.8.2 Felhasznal6 altal meghatarozott nevek kijeldlése . . . . ... .... ... ... 11-45
13.8.3 I/Omtiveletekés1/Olap vezérlése . ... ... ... ... ... ... ... ... I1-46
13.9 Telepités — Biztonsag . . . . . . . . .. ... .. 11-46
13.10 Telepitési — véaltozOk . . . . . . . . ... .. 11-47
13.11 Telepités — MODBUS kliens I/O beédllitdsa . . . . . . ... .. .. ... .......... 11-48
13.12 Telepitési — funkcidk . . . . .. .. ... 11-50
13.12.1 Funkci6haszndlata . . . . .. ... ... ... ... ... ... L II-51
13122 TJPOont . . oo vv et e e 11-52
13123 UJOGYENES .« .« o v v v vt e et e 11-53
13124 Sikfunkcid . . . . ... e 1I-54
13.12.5 Példa: Funkci6 kézi frissitése program bedllitdsdhoz . . . . . .. ... ... ... 11-55
13.12.6 Példa: Funkci6 tartdsanak dinamikus frissitése . . . . .. ... ... .. .. ... II-56
13.13 Szallitészalag kovetésének bedllitdsa . . . . . .. ... .. ... ... L L 11-56
13.13.1 Lagy atmenet a biztonsdgi médok kozétt . .. . ... ..o oL 11-58
13.14 Alapértelmezett program — telepitése . . . . .. ... .. ... .. ... ... 11-58
1315 Napldlap . . .. ... o 11-60
13.15.1 Hibajelentésekmentése . . .. ... ... ... ... .. .. .. .. .. .. ... II-60
13.16 Betoltés képernyS . . . . . . .. 1I-61
1317 Futtatdslap . . . . . . . . .. 1I-63
Programozas I1-65
141 UjProgram . . . o vv v v vt 11-65
142 Programlap . . . ... .. ... ... 1I-66
1421 Programfa . . .. ... .. .. ... II-66
14.2.2 Program végrehajtdsanakjelzése . . . .. ... ... .. ... ... .. 11-67
1423 Keresésgomb . . . ... ... ... 11-67
14.2.4 Visszavonds/Ismétlésgombok . . .. .. ... ... .. .. .. o o L. 11-68
14.2.5 Programmfszerfal . . . ... ... ... .. L o 1I-68
143 Valtozok . . . . . ... 11-69
144 Parancs: UTeS . . . . . v i vt 11-69
14.5 Parancs: Mozgds . . . . . . . . . ... II-70
14.6 Parancs: Rogzitettatpont . . . . . .. ... ... o o o 1I-73
14.7 Parancs: Relativatpont . . . ... ... ... .. L o 1I-78
14.8 Parancs: Véltozédtpont . . . . .. .. ..o L 1I-79

UR5/CB3 vi Verzi6 3.7.0



UNIVERSAL ROBOTS

149 Parancs: VArakozds . . . . . . . . . . e e 11-80
14.10 Parancs: Bedllitds . . . . . . . . . . . .. e I1-80
14.11 Parancs: El6ugrds . . . . ... ... ... ... I1-81
14.12 Parancs: Ledllit . . . . . . . . . . . e e 11-82
14.13 Parancs: HozzaszOlas . . . . . . . . . o i e e e e e e e 11-82
14.14 Parancs: Mappa . . . . . . . . .. I1-83
14.15 Parancs: Hurok . . . . . . . . . . . e e 11-83
14.16 Parancs: Alprogram . . . . . .. ... ... 11-84
14.17 Parancs: Kijelolés . . . . . . . .. .. I1-85
14.18 Parancs: Ha . . . . . . . . o e e e e I1-86
14.19 Parancs: Parancssor . . . . . . . . . i e e e e e e e e e e e e I1-87
14.20 Parancs: Esemény . . . . . . . . ... . I1-88
14.21 Parancs: Végrehajtasiszal . . . . . . .. .. ... L L 11-89
14.22 Parancs: VAItAs . . . . . . . . . . e e e e e 11-89
14.22.1 IdBzitE . . . . . . o e e e e 11-90
14.23 Parancs: Mintdzat . . . . . . . . .. L e e I1-91
14.24 Parancs: Erl . . . . . . . o e e 11-92
1425 Parancs: Raklap . . . . .. ... ... L 11-95
14.26 Parancs: Keresés . . . . . . . . . . e e e e 11-96
14.27 Parancs: Szallitészalag kovetése . . . . . .. .. ... L Lo o 11-99
14.28 Parancs: Tiltds . . . . . . . . . . . . e e e e 11-100
1429 Grafikuslap . . . . . . . ... L 1I-100
14.30 Szerkezetlap . . . . . . . . . 1I-101
14.31 Valtozéklap . . . . . . . . . 11-102
14.32 Parancs: Véltozok inicializdldasa . . . . . . .. . .. ... ... . ... ... 11-103
15 Beillitas képernyd I1-105
15.1 Nyelv ésmértékegységek . . . . . . ... ... ... ... . oo 1I-106
15.2 Robotfrissitése . . . . . . . . . . e e e 1I-107
15.3 JelszObedllitdsa . . . . . . . . . . . e e e e 1I-108
154 KépernyS kalibrdldsa . . ... ... ... ... ... . L o 1I-109
15,5 Halézatbedllitdsa. . . . . . . . . . . . o e e e 11-109
15.6 Id6bedllitdsa . . . . . . . . . . e e e 1I-110
15.7 URCapsbedllitdsa . . . . . ... .. ... .. .. II-111
III EUROMAP 67 felhasznaloéi feliilet I1I-1
16 Bevezetés I11-3
16.1 EUROMAP 67 szabvany . . . . . . . .. ... . i 1I1-4
16.2 Torvény éltal szabalyozott megjegyzés . . . . . ... ... ... ... .. 111-4
17 A robot és az IMM integraldsa III-5
17.1 Vészledllité és biztonsagiledllité . . . . ... ... ... .. .. ... L .. I-5
17.2 MAF fényvezetd csatlakoztatdsa . . . . . .. ... ... ... . ... .. . . . 1I-5
17.3 A robotésazeszkoz felszerelése . . . . . . . . . . . . ... III-6
174 RobothaszndlataIMMnélkal . . . . . . . . . . . ... ... ... III-6
17.5 EUROMAP 12-r8l valo atdllas EUROMAP 67-re . . . . . . . . . . .o v v v i i i III-6

Verzi6 3.7.0 vii UR5/CB3

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

18 GUI I11-9
181 EUROMAP 67 programsablon . . . .. ... ... ... ... .. ... ... ... ..... 11-9
18.2 I/0 attekintése éshibaelhdritds. . . . . . . . . . . . . . . . e I11-10

1821 Vezérlés . . . . . o e I-11
18.2.2 Gyart6i figglség . . . . . . . . . II-12
1823 Biztonsag . . . . . . . . . . .. e I-12
1824 Allapot . . . o v v I1-12
18.3 A programszerkezet funkciéja . . . . .. ... L L L o -12
18.3.1 Inditaskoriellendrzés . . . . . . . . . . ... 11-13
18.3.2 Szabad onteni . . . . ... .. ... 11-13
1833 Tételre VAr . . . . . . . . 11-14
1834 Elbrekiadd . . . . . . . . . III-15
18.3.5 Hatrakiadé . ... ... ... ... 1I-16
18.3.6 Alapvet6 htizékbe . . .. ... ... ... ... . 1I-16
18.3.7 Alapvetd htizékki . ... ... ... .. .. .. .. ... . mI-17
184 I/Omiveletésvarakozds . . . . . . . . . . . . L 111-18

19 Az interfész telepitése és eltdvolitasa IT11-19
19.1 Telepités . . . . . . . . o 1I-19
19.2 EIAvolitds . . . . . . . . . L 111-20

20 Elektromos jellemzok I11-21
20.1 MAF fényvezetSinterfész . . . . . . . ... ... 11-21
20.2 Vészleallitas, biztonsagi eszkozok és MAFjelek . . . .. .. ... ... .. ... .. .. II1-21
20.3 Digitdlisbemenetek . . . . .. ... 1-22
20.4 Digitdliskimenetek . . . . . .. ... 1-22

Széjegyzék III-23

Targymutato III-25

UR5/CB3 viii Verzi6 3.7.0



Gratuldlunk, hogy megvasarolta az 4ij Universal Robots tipust robotjat, UR5.

A robot programozhaté eszk6z mozgatdsara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos
jelek segitségével. Extrudélt aluminium csovekbdl és illesztésekbdl 4116 kar. A szabadalmazta-
tott programozo feliiletiinkkel, a PolyScope-pal konnyt a robot programozasa, hogy az eszkozt
egy kivant pdlya mentén mozgassa.

Mit tartalmaznak a dobozok?

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

* Vezérl6doboz a tanité fliggelékkel

¢ Szerel6konzol a Vezérl6dobozhoz

* Szerel6konzol a Tanit6 fiiggelékhez

¢ Kulcs a Vezérl6doboz kinyitdsahoz

* Az On régisjahoz kompatibilis halézati kébel
* EUROMAP 67 kébel

e ErintSceruza lézerrel

¢ Ez akézikényv

Fontos biztonsagi utasitasok

A robot részben befejezett gép (1lasd: 8.4) és a robot minden tizembe helyezéséhez
sziikség van kockazatértékelésre. Minden biztonsagi utasitast be kell tartani a 1. fejezetben.
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UNIVERSAL ROBOTS Hol talalhatok tovabbi informaciokat?

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

EUROMAP 67 felhaszndléi feliilet: Az EUROMAP 67 felhasznaldi feliilet hasznalata

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

részestilt, és ismeri az elemi programozasi elveket.

Hol talalhatok tovabbi informaciokat?

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

* Jelen kézikonyv mds nyelvii valtozatai

* PolyScope kézikonyv

* A Szervizkonyv, mely hibaelhdritdssal, 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 robotalkalmazasa testre szabasahoz. Min-
dent megtaldlhat, melyre sziiksége van, egy helyen - a végeffektoroktdl és tartozékoktdl a vi-
zualizdl6é kamerakig és szoftverekig. Az Gsszes terméket tesztelték és jé6vahagytdk a UR robo-
tokba torténd beépitésre, biztositva az egyszer(i telepitést, megbizhaté miikodést, egyenletes
felhaszndléi tapasztaldst és konny(i programozast. Haszndlhatja a helyet a URCaps Developer
Programhoz csatlakozasra, hogy elérje az 1j szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy
felhasznal6bardtabb termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

UR5/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
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* 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 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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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.
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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: Vegye le az illesztés fedelét a néhany M3-as csavar eltavolitasaval,
mely rogziti. Engedje ki a féket a dugattyd rdnyomadsaval a kis elektromégnesre, ahogyan
az alébbi 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.

UR5/CB3 1-10 Verzi6 3.7.0



UNIVERSAL ROBOTS

1.9 Mozgatas motoros meghajtassal vagy anelkiil

"eApejuUs) Bol uspulN S/V S10goY [BSI9AIUN ‘8L02-6002 @ UbuAdoD

UR5/CB3

I-11

Verzi6 3.7.0



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

UNIVERSAL ROBOTS

1.9 Mozgatas motoros meghajtassal vagy anelkiil

UR5/CB3

1-12 Verzi6 3.7.0



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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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Korlatozé biztonsaggal kapcsolatos funkcié

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 maximaélis hasznos terhelés a TCP-hez kapcsolva (5

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

2.3

Korlatozé biztonsaggal kapcsolatos funkcio

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

Ledllasi kategériak 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
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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 750 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 UNIVERSAL ROBOTS

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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UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos felhasznaloi feliiletek
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 UR5robot munkahelye az alapillesztést6l 850 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 M8 csavarral szerelik fel az alapon taldlhat6 négy 8.5 mm lyukat
hasznélva. Javasolt ezen csavarok 20 Nm nyomatékkal valé meghtizdsa. Kivanatos a robot-
kar nagyon pontos Gjrapoziciondlésa, a ttivel valé hasznélathoz két @8 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.

Verzi6 3.7.0 1-23 UR5/CB3

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



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

UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Talapzat

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. Hasznaljon négy M8 csavart. Minden méret mm-ben van me-
gadva.
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UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Talapzat

Lumberg RKMV / RKMWYV 8-354

19.5

DEH7 b 6,2

4x M6-6H V6

‘ 6.5

6.5

@31,5 H7

SECTION A-A

@50
G 63 hs

@75 0.1

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 fiiggelék
és a kabelek ne érintkezzenek folyadékokkal. A nedves
vezérl6doboz halalt okozhat.

2. A vezérlédoboz és a tanité fiiggelék nem tehetd ki poros
vagy nedves kornyezetnek, amely az IP20-as besorolast me-
ghaladja. Kiilonosen figyeljen a vezet6képes port tartalmazo
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]

6

0 100 200 300 400 500 600

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.

Az E67 feliileten atmend elektromos jelek leirdsa a III. részben talalhato.

Ez az 6t csoport a kovetkezd pontokban keriil ismertetésre. A legtobb I/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 dvintézkedések

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 felhasznaléi feliileti jelzéseket
kiilon tartani a normal I/ O feliileti jelzésektol.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos jelzés redunddnsan késziil
(két fiiggetlen csatorndn). Tartsa kiilon a két csatornét, hogy
egy egyszer(i hiba ne vezethessen a biztonsadgi funkcié elve-
sztéséhez.

3. A vezérl6dobozon beliill néhany I/0O 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.

Verzi6 3.7.0 1-31 UR5/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

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.
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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
pi2|m||{pi6|m| [po2/m||[pos/m pi2|m|[pi6[m| [po2/m||pos/m
24av/m|[2av/m| [ov [m|[ ov|m 24av/m|[2av(m| [ov [m|[ ov|m
pi13|m|[p17[R| [po3[m|[po7[m pi13/H|[pi17[W| [po3[m|[po7[m

/

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, vagy megjavitja a javitott alkatrészt. Ez a

Jotéllas érvénytelen, ha a késziilék hibaja helytelen kezelésnek és/vagy a felhasznaléi titmutatéban

szerepl6 informdcidk be nem tartasanak tudhat6 be. Ez a Jotallas nem vonatkozik vagy nem
terjed ki a hivatalos forgalmaz6 vagy maga a vevé altal végzett szolgaltatasokra (pl. telepités,
konfigurdci6, szoftverletoltések). A vasérlas nyugtdja, a vasdrlas napjaval egylitt, sziikséges a
Jotéllas érvényességének bizonyitdsdhoz. A Jotallasiigényeket a Jotallas nyilvanvalova valasatol
szamitott két hénapon beliil kell benydjtani. A Universal Robots altal kicserélt vagy szdmukra
visszakiildott késziilékek vagy komponensek tulajdonjoga a Universal Robotsé. A késziilékbdél
vagy azzal kapcsolatban felmeriil6 minden egyéb igényt jele J6tallasbol kell kezelni. Ebben a
Jotéllasban semmi sem prébalja korldtozni vagy kizarni a vevo torvényes jogait, sem a gyartod
felel6sségét a hanyagsagbol eredd halalesetek vagy személyi sériilés vonatkozasaban. A Jétéllas
id6tartama nem bdviil a Jotéllas kikotései szerint adott szolgaltatdsokkal. Olyannyira, hogy ha
a Jotéllas nem 4ll fenn, a Universal Robots fenntartja a jogot, hogy a csere vagy javitas koltségét
a vevore terhelje. A fenti kikotések nem foglaljak magukba a vevé kardnak bizonyitési terhében
bekovetkezd valtozast. Ha egy késziilék hibds, a Universal Robots nem felel6s a kozvetett,
véletlen, specidlis vagy kovetkezményes karokért, beleértve tobbek kozott a profit elvesztését,

a hasznalat kiesését, a termelés kiesését vagy mds termelési berendezés megsériilését.

Ha egy késziilék hibds, a Universal Robots nem fedezi a kovetkezmények karokat vagy vesz-

teségeket, amilyen a termeléskiesés vagy mas termelési berendezés sériilése.

9.2

Felelosségkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatésdgat és teljesitményét, és ezért
fenntartja a jogot a termék frissitésére el6zetes figyelmeztetés nélkiil. A Universal Robots min-
dent megtesz, hogy jelen kézikonyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felel6sséget
a hibakért és hianyzo informacidkért.
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A leéllasi idokkel és tadvolsdgokkal kapcsolatos informaciok mind a 0-4s, mint az 1-es leéllasi ka-
tegérial esetében elérheték. Ez a melléklet a 0-4s ledlldsi kategoridval kapcsolatos informacidkat
tartalmazza. Az 1-esledllasi kategéridval kapcsolatos informacidk elérhet6k: http://universal-robots.

com/support/.

A.1 0-as leallasi kategoria leallasi tavolsagai és idoi
Az alabbi tablazat tartalmazza a 0-4s ledllasi kategéria kezdeményezésekor mért lealldsi tdvolsagokat
és id6ket. A mérések megfelelnek a robot alabbi konfiguracidinak:

¢ Kiterjesztés: 100% (a robotkar teljes kinyulik vizszintesen).

* Sebesség: 100% (a robot &ltalanos sebessége 100%-ra van bedllitva, és a mozgast 183 °/s
illesztési sebességen végzik).

* Hasznos terhelés: a robot altal kezelt maximalis hasznos terhelés a TCP-hez kapcsolva (5

kg).

A 0. illesztés tesztjét vizszintes mozgdas elvégzésével végezték, azaz a rotacids tengely merbleges
volt a talajra. Az 1. és 2. illesztés tesztjei alatt, a robot a fligg6leges pélyat kovetett, azaz a
rotaciés tengely parhuzamos volt a talajjal, és a ledllas a robot lefelé haladdsa alatt tortént.

Leallasi tdvolsag (rad) Leallasi id6 (ms)

0. illesztés (ALAP) 0.31 244
1. illesztés (VALL) 0.70 530
2. illesztés (KONYOK) 0.22 164

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

1Az IEC 60204-1 szabvany szerint, tovabbi részletekért lasd a Szészedetet.
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B.1 CE/EU Declaration of Incorporation (original)
According to European Directive 2006/42 /EC annex II 1.B.

The manufacturer Universal Robots A /S
Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

hereby declares that the product described below
Industrial robot UR5/CB3

may not be put into service before the machinery in which it will be incorporated is declared in confor-
mity with the provisions of Directive 2006/42/EC, as amended by Directive 2009/127/EC, and with the
regulations transposing it into national law.

The safety features of the product are prepared for compliance with all essential requirements of Direc-
tive 2006/42/EC under the correct incorporation conditions, see product manual. Compliance with all
essential requirements of Directive 2006/42/EC relies on the specific robot installation and the final risk

assessment.

Relevant technical documentation is compiled according to Directive 2006/42/EC annex VII part B and
available in electronic form to national authorities upon legitimate request. Undersigned is based on the
manufacturer address and authorised to compile this documentation.

Additionally the product declares in conformity with the following directives, according to which the
product is CE marked:

2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)
2014/30/EU — Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)
2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)

A complete list of applied harmonized standards, including associated specifications, is provided in the
product manual.

Odense, April 20, 2016 W W

David Brandt
Technology Officer
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B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)
A 2006/42/EK eurdpai irdnyelv II 1.B. melléklete szerint.

A gyarto, a Universal Robots A/S
Energivej 25
5260 Odense S
Daénia

ezennel nyilatkozik, hogy az aldbbiakban leirt termék

URS tipust ipari robot/CB3

nem hasznalhat6 miel6tt a géprél, amelybe beépitik, nem nyilvanitjak ki a 2009/127/EK iranyelvvel
modositott 2006/42/EK irdnyelv el6irdsainak és az ezt nemzeti torvénybe &tiiltetd rendeleteknek vald
megfelel6ségét.

A termék biztonsagi jellemz6i tgy készitették, hogy azok megfeleljenek a 2006/42/EK irdnyelv 6sszes
alapvet6 el6irdsainak a helyes egyesitési feltételek mellett, lasd a termék kézikonyvét. A 2006/42/EK
irdnyelv Osszes alapvet6 el6irdsainak valé megfelelés bizik a specifikus robottelepitésben és az utolsé
kockazatértékelésben.

A vonatkoz6 mfiiszaki dokumentéciét a 2006/42/EK irdnyelv VII. melléklete B része szerint éllitottdk
Ossze, és elektronikus formaban elérhetd a nemzeti hat6sagok szdmadra jogszer(i kérésre. Alulirott alapja
a gyarto cime és felhatalmazdasa jelen dokumentacié dsszeéllitdsara.

Tovabba a termék aldbbi iranyelveknek valé megfeleléségérél nyilatkoznak, amely szerint a termék CE
jelolést kapott:

2014/35/EU — alacsony fesziiltség irdnyelv (LVD)

2014/30/EU — elektromagneses kompatibilitds iranyelve (EMC)

2011/65/EU — egyes veszélyes anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben valé
alkalmazasénak korlatozéasarél (RoHS)

Az alkalmazott harmonizalt szabvanyok teljes listdja, beleértve a kapcsolddé specifikacidkat is, a termék
kézikonyvében megtalalhato.

Odense, 2016. aprilis 20. W W

David Brandt
Technology Officer
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B.3 A biztonsagi rendszer tanusitvanya

UNIVERSAL ROBOTS

B.3 A biztonsagi rendszer tanusitvanya

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermil 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.

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 256
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes: Universal Robots Safety System URSafety 3.1
(Details s. Anlage 1) for UR10, URS and UR3 robots
Description of product:

(Details see Annex 1)

Gepriift nach: EN ISO 13849-1:2008, PL d
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registration No. 44 207 14097602
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3515 4327
Aktenzeichen / File reference 8000443298

Zettifizierufigsstdffe ddj TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstraie 20 45141 Essen

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

Gultigkeit / Validity
von / from 2015-06-02
bis / until  2020-06-01

Essen, 2015-06-02

www.tuev-nord-cert.de

-

TUV NOAD GERT
G

EN IS0 13849-1 ‘
PL G

technology@tuev-nord.de
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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 ABHFYEATESTESETRED

mg;’m Toxic and Hazardous Substances and Elements A WSS TE
bt SR
31 R &= Hexavalent |, gﬂﬁnﬁe 4| Polybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium || O2°r° diphenyl ethers
P Y Rt
UR Robots
UR3JURS T UR1D
URHLE A
URIURSURD x 0 x D x x

0 Indicates that this toxic or hazardous subsiance contained in all of the homogeneous matesialg for this part is below the imit requirement in
SHT11363-2006.
O S EARESNEEEIFMANEN RN BAENT 113632006 ENEREXLT -

¥ Indicates that this toxic or hazardous subsiance contained in ai least one of the homogensous materials used for this part is above the Imit
requirement n S.0T11363-2005.

v EFEEFEROEE SRS —SFEFHECHIBEENT NEINEIEN ERESE
(RUT=f0  RERFERAN LEFTCHEAFEETE—458 . )

lteme below are wear-out teme and therefore can have weeful Ives lece than emvironmental uee penod:

FHHERMER BAME NSRS TR EERRE:

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

WE, T, e, SRR BiH, &, mE s, 0

Riefer to preduct manual fior detailed conditions of use.

FEERMRBERE=AF

Uinrversal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does nat assume responsility or babibly.

Univessal Robots BBV BB 5 RIR ST A T E™ &, {8 Universal Robols TR EAMES LS
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilties that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any govemnmendal authoriy related to the Management Mathods for Controling Pollution
by Electronic Information Products (Ministry of Information Indusiry Order #39) of the Peogles Rapublic of China otherwise encouraging the recycle and
uze of electronic mfomation products. Customer shall defend, mdemnafy and hold Unversal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thersta. Al the time Customer desires to disposs of the Products, Customer shall refer 10 and comply with the specific waste management instructions
and options set forth at htipwarw teradyne com/about-teradynelcorporate-socialresponsibility, as the same may be amended by Teradyne cr Universal
Febats.
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B.5 Kornyezetvédelmi teszt tanusitvanya

Climatic and mechanical assessment sheet no. 1275

DELTA client DELTA project no.
Universal Robots A/S T207415-1
Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

Product identification

URS robot arm: UR5 AE/CB3, 0A-series

URS control box: AE/CB3, 0A-series

URS teach pendant: AE/CB3, 0A-series

UR10 robot arm: UR10 AE/CB3, 0A-series

UR10 control box: UR10 AE/CB3, 0A-series

URI10 teach pendant: AE/CB3, 0A-series

DELTA report(s)

DELTA project no. T207415-1, DANAK-19/13752 Revision 1

Other document(s)

Conclusion

The two robot arms URS5 and UR10 including their control box and teach pendant have been tested according to the
below listed standards. The test results are given in the DELTA report listed above. The tests were carried out as
specified and the test criteria for environmental tests as specified in Annex 1 of the report were fulfilled.

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5°C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50 °C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 20 Hz: 0.05 g?/Hz, 20 — 150 Hz: -3 dB/octave, 1.66 grms, 3 x 1%4 h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 160 g, 1 ms, 3 x 6 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 14 March 2014 % C/Z( A4

Susanne Otto
B.Sc.E.E., B.Com (Org)

20ass-sheet-j
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B.6 EMC teszt tanusitvanya

f)

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

DELTA has been designated as Notified Body by the notified authority National Telecom Administration part
of the Energy Agency in Denmark to carry out tasks referred to in Annex Ill of the European Council EMC
Directive. The attestation of conformity is in accordance with the essential requirements set out in Annex |.

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 3, G3, including CB3/AE for models UR3, URS5 and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

DELTA Project T207371, EMC Test of UR5 and UR10 - DANAK-19/13884, dated 26 March 2014
DELTA Project T209172, EMC Test of UR3 - DANAK-19/14667, dated 05 November 2014

UR EMC Test Specification G3 rev 3, dated 30 October 2014

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN/(IEC) 61326-3-1:2008, Industrial locations, SIL 2 applications

EN/(IEC) 61000-6-2:2005

EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1 Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

Denmark

DELTA

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +45 72 19 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer

that mass-produced apparatus have the same EMC quality. The attestation does not contain any statements Fax +457219 40 01
pertaining to the EMC protection requirements pursuant to other laws and/or directives other than the above www.delta.dk

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hgrsholm, 08 August 2016

K of. Tt

Knud A. Baltsen
Senior Consultant

20aocass-uk-j
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ZERTIFIKAT

CERTIFICATE

Industrie Service

TUOV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms UNIVERSAL
ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260 Odense S; Danemark, that

the product

Roboter, Model: UR5 / Typ INDUSTRIAL

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 5

according ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was

tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August 2016.

The implementation of the testing and certification is carried out by TUV

SUD Industrie Service GmbH.

Certificate Nr.: 2589737-02
Report-Nr.: 203195-2
Valid till: August 2018

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin
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— The implementation of the testing and certification is carried out by TUV
— SUD Industrie Service GmbH.
|
o
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Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestralRe 30, Haus L, 13509 Berlin
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Ez a fejezet a relevans szabvanyokat irja le, amelyeket a robotkar és a vezérl6doboz fejlesztése alatt
alkalmaztak. Amikor Eurépai irdnyelv szdmat jegyzik fel zar6jelben, az azt jelzi, hogy a szabvany azon

iranyelv szerint kertilt harmonizalasra.

A szabvanyok nem jogszabdlyok. A szabvanyok olyan dokumentumok, amelyeket az adott ipardg
érdekeltjei fejlesztettek ki, hogy meghatarozzdk a normal biztonségi és teljesitménybeli kvetelményeket
egy termékre vagy termékcsoportra.

A roviditések jelentései az alabbiak:

ISO International Standardization Organization
1IEC 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

Az aldbbi szabvanyoknak valé megfelelés csak akkor garantdlt, ha minden, ebben a kézikonyvben
talalhat6 Osszeszerelési utasitast, biztonsagi utasitast és irdnymutatést betartanak.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

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

A biztonséagi vezérlérendszert d teljesitményszintiire (PLd) tervezték ezen szabvanyok elbirdsai szerint.

ISO 13850:2006 [Stop Category 1]

ISO 13850:2015 [Stop Category 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Stop Category 1 - 2006/42/EK]
EN ISO 13850:2015 [Stop Category 1 - 2006/42/EK]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

A vészleallit6 funkciot 1. megéllitasi kategoria szerint tervezték, jelen szabvany szerint. Az 1. megallitasi
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kategoria egy kontrollalt megallitdsa a motoroknak, hogy elérjék a megallitast, majd az dramtalanitast,
amikor elérték a megallitast.

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

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

A UR robotokat jelen szabvany alapelvei szerint értékelik.

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

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

Ez a szabvany a robot gyértdjanak szél, nem az integratornak. A masodik rész (ISO 10218-2) a robotin-
tegratornak sz6l, mivel ez foglalkozik a telepitéssel és a robotalkalmazas elrendezésével.

A szabvany iré6i hallgatélagosan felidézték a hagyoményos ipari robotokat, amelyek hagyomanyosan
Orzik a keritéseket és a konnyti fiiggonyoket. A UR robotok tgy kertiltek tervezésre, hogy mindig en-

gedélyezett az er6- és teljesitménykorlatozés. Ezért néhany fogalmat aldbb tisztazunk és elmagyardzunk.

Ha UR robotot hasznédlnak veszélyes alkalmazasban, akkor tovabbi biztonsagi intézkedésekre lehet
sziikség, 1asd jelen kézikonyv 1. fejezetét.

Tisztazas:

e ,3.24.3 Orzott helyek” meghatarozasa a keriilet 6rzésével Altaldban az érzétt hely olyan hely a
kerités mogott, amely védi az embereket a veszélyes hagyomanyos robotoktél. A UR robotokat gy
tervezték, hogy kerités nélkiil mtikodjenek beépitett teljesitmény- és erékorlatozé egytittmiikodd
biztonsagi funkcidkkal, és ezért veszélyes 6rzott hely nélkiil, amelyet a kerités keriilete hatdroz
meg.

* ,5.4.2 Teljesitménykovetelmények” Az Gsszes biztonsdgi funkcié az ISO 13849-1;2006 szerinti PLd-
ként késziilt. A robotot felesleges kodol6 rendszerrel készitették mindegyik illesztésnél, illetve a
biztonsagi besoroldst ki-/bekapcsolokat 3. kategéridju! szerkezettel készitették. A biztonsagi be-
soroldsu ki-/bekapcsoldkat jelen kézikonyv szerint kell csatlakoztatni a 3. kategériaju, biztonsagi
besorolasti berendezéshez, hogy a teljes biztonsdgi funkcié PLd szerkezete kialakuljon.

e 5.7 Miikodési modok” A UR robotok nem rendelkeznek kiillonb6zé miikodési médokkal, ezért

nincs médvalasztéjuk.

¢ 5.8 Fliggelékek vezérl6i” Ez a fejezet meghatdrozza a tanité fiiggelékek védo jellemzdit, amikor
azokat veszélyes 6rzott helyen beliil kell hasznalni. Mivel a UR robotok egytittm{ikod6 miikodésre
késziiltek, nincs veszélyes 6rzott hely, ahogyan a hagyomanyos robotoknal. A UR robotok biz-
tonsagosabbak a tanitdsban, mint a hagyomdnyos robotok. Ahelyett, hogy hdrom-pozicionélast en-
gedélyezd eszkozt kellene kioldani, a kezeld csak egyszertien megallithatja a robotot a kezével. Ha
egy UR robotot telepitenek veszélyes 6rzott alkalmazdasban, akkor harom-pozicionalast engedélyezd
eszkoz csatlakoztathat6 jelen kézikonyv utasitasai szerint. Tovabbi tisztazasért lasd: ISO/TS 15066
5.4.5. cikkely.

1Az ISO 13849-1 szerint, tovabbi részleteket 1dsd: Szészedet.
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¢ 510 Az egytittm{ikod6 miikodés el6irdsai” A UR robotok teljesitmény- és erékorlatozé egytittmikodo
biztonsagi funkciéi mindig aktivak. A UR robotok vizudlis elrendezése jelzi, hogy a robotok ha-
sznalhat6k-e egylittm{ikod6é miikodésre. A teljesitmény- és erSkorlatozé egyiittmiikodd biztonsagi
funkciok tervezése az ISO 10218-1 5.10.5. cikkelye szerint tortént. Tovabbi tisztdzasért 1asd: ISO/TS
15066 5.5.4. cikkely.

¢ ,,5.12.3 Biztonsagi besoroldst puha tengely és térhatarol6”. Ez a biztonsagi funkcié egyike a tobbféle,
szoftverrel konfigurdlhaté biztonsagi funkcidknak. Az 6sszes ilyen biztonsagi funkciébol 1étrehoznak
egy hash kédot, és biztonsagi ellen6rzé azonositéként mutatjdk be a GUI-ban.

ISO/TS 15066:2016

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots — Collaborative operation

Ez technikai specifikéci6 (TS), nem szabvéany. A TS célja bemutatni a kezdetleges kovetelmények készletét,
hogy lassak, hogy hasznosak-e egy adott ipardg szdmdra. Meghatarozas szerint a TS nem elég érett az
Eurépai Irdnyelvek szerinti harmonizalasra.

Ez a TS a robot gyartdjanak és a robot integratoranak egyarant sz6l. A UR robotok megfelelnek magukra
a nyers robotokra relevans részeknek, az integrator pedig valaszthat, hogy a TS-t hasznalja, amikor
integrélja a robotokat.

Ez a TS 6nkéntes kovetelményeket és ttmutatast képvisel, melyek kiegészitik az ISO 10218-as szabvanyokat
az egylittm{ikod& robotok teriiletén. A f6 szovegen tal a TS egy A mellékletet is tartalmaz egy tablazattal,
amely az er6- és nyomadshatarértékekre vonatkozé javaslatokat mutatja be, amelyek alapja a fajdalom és
nem a sériilés. Fontos, hogy elolvassa és megértse a tablazat alatti megjegyzéseket, mivel sok korlatozas
csak konzervativ becsléseken és irodalmi vizsgdlatokon alapul. Minden szam véltozhat a jovében,
amint j tudomdanyos kutatdsi eredmények allnak rendelkezésre. Az A melléklet a TS informaélis és
onkéntes része, ezért az integrator nyilatkozhat a TS-nek valé megfelelésrél anélkiil, hogy az A melléklet
hatarértékeit hasznalna.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Ez az amerikai szabvany az ISO 10218-1 (lasd fent) és az ISO 10218-2 ISO szabvéanyok egy dokumen-

tumban val6é kombindldsa. A nyelv brit angolr6l amerikai angolra valtozik, de a tartalma ugyanaz.

Ne feledje, hogy a szabvany masodik része (ISO 10218-2) a robotrendszer integratoranak szél, nem a
Universal Robotsnak.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Ez a kanadai szabvany az ISO 10218-1 (lasd fent) és -2 ISO szabvanyok egy dokumentumban valé kom-
binaldsa. A CSA tovabbi kovetelményeket adott hozza a robotrendszer hasznaldja szdmara. Ezen kove-
telmények koziil néhany lehet, hogy a robotintegratornak szol.

Ne feledje, hogy a szabvany masodik része (ISO 10218-2) a robotrendszer integratoranak szol, nem a
Universal Robotsnak.
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IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EK]
EN 61000-6-4/A1:2011 [2004/108/EK]

Electromagnetic compatibility (EMC)
Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments
Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments

Ezek a szabvanyok meghatarozzak az elektromos és elektromagneses zavarasok kovetelményeit. Ha
betartja ezeket a szabvéanyokat, azzal biztositja, hogy a UR robotok jol mtikddjenek ipari kérnyezetben
és ne zavarjanak mas berendezéseket.

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

Ez a szabvany meghatarozza a bovitett EMC zavarasi kovetelményeket a biztonsagra vonatkozé funkciokhoz.
Ha betartja ezt a szabvanyt, azzal biztositja, hogy a UR robotok biztonsagi funkciéi akkor is biztonsagot
nytjtanak, amikor mas berendezések meghaladjak az EMC emisszids hatarértékeket, melyek az IEC 61000
szabvanyokban vannak meghatarozva.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Mind a normadl, mind a biztonsagi besorolds 24 V-os ki-/bekapcsoldk jelen szabvany el6irdsai szerint
késziiltek, hogy biztositsak a megbizhaté kommunikéciét mas PLC rendszerekkel.

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

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Ez a két szabvany nagyon hasonlé. Meghatarozzak a biztonsagi alapelveket a nem vart elindulas el-
kertiléséhez, a karbantartas vagy javitds kozbeni véletlen dram ala kertiilés eredményeként és a vezérld
perspektivabdl kapott véletlen inditdsi parancsok eredményeként egyardnt.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

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

A vészleallit6 kozvetlen kinyitdsi mtivelete és a biztonsagi zar mechanizmusa megfelel jelen szabvany
eléirdsainak.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Ez a szabvany meghatarozza a haz besorolésait a por és viz elleni védelemre vonatkozéan. A UR robo-
tok jelen szabvany szerinti IP-kéddal keriiltek tervezésre és osztalyozasra, lasd a robot matricajat.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

A haél6zati bemeneti kdbel megfelel ennek a szabvanynak.

ISO 9409-1:2004 [50-4-M6-0s tipus]
Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

A UR roboton az eszkoz pereme megfelel jelen szabvany 50-4-M6-o0s tipusdnak. A roboteszkozoket
szintén jelen szabvany szerint kell késziteni a megfelel6 illeszkedés biztositasdhoz.

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

Ergonomics of the thermal environment — Methods for the assessment of human responses to contact with surfaces
Part 1: Hot surfaces

A UR robotokat tigy tervezték, hogy a feliileti hémérsékletiiket a jelen szabvanyban meghatarozott er-
gondmiai hatarértékek alatt tartsak.

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

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

A UR robotok jelen szabvéany szerint késziiltek, hogy védelmet biztositsanak az elektromos dramdités
ellen. A védé foldelés bekotése kotelezé az itt meghatarozottak szerint: Hardvertelepitési kézikonyv
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IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

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

A UR robotokat a jelen szabvanyokban meghatdrozott vizsgalati médszerek szerint tesztelik.

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

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

Ez a szabvany meghatdrozza a biztonsagi besorolasti kommunikéciés buszok el6irésait.

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

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

Jelen szabvany &ltalanos alapelveit alkalmazzak.

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

A UR robotok elektromos dramkorei megfelelnek ennek a szabvanynak.

UR5/CB3 1-70 Verzi6 3.7.0



UNIVERSAL ROBOTS

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

A UR robotokat E67-es tartozékmodullal szerelik, hogy csatlakozzanak a jelen szabvanynak megfelel6
frocesonté gépekhez.
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A robot tipusa

Suly

Maximalis hasznos terhelés
(lasd: 4.4. pont)

Elérés

lllesztési tartomanyok
Sebesség

Tartas megismételhetésége
Labnyom

Szabadsag foka

A vezérlddoboz mérete (Sz x
M x V)

Vezérlédoboz 1/0O portjai

Eszk6z 1/0O portjai
I/O tapegység
Kommunikacié

Programozas
Zaj
IP osztalyozas

Tisztatér besorolas

Teljesitményfelvétel
Egyuttmikéddé mikodés

UR5
18.4kg / 40.61b
5kg / 111b

850 mm / 33.5in

=+ 360 ° az dsszes illesztés esetén

lllesztések: Max 180 s.

Eszk6z: Kb. 1 s / Kb. 39.4 s,

+ 0.1mm / 4+ 0.0039in (4 mils)

@149 mm / 5.9in

6 forgo illesztés

475mm x 423mm x 268 mm / 18.7in x 16.7in x 10.6in

16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analég bemenet, 2
analdg kimenet

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analég bemenet

24\ 2 A a vezérlédobozban és 12V/24V 600 mA az eszkdzben
TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3u, 100BASE-T

Ethernet aljzat, modbus TCP & EtherNet/IP adapter, Profinet
PolyScope grafikus felhasznaldi fellilet

12”érintéképernydn

72 dB(A)

IP54

Robotkar: ISO 5. osztaly

Vezérlédoboz: I1ISO 6. osztaly

Kb. 200 W szokasos programmal

15 haladé biztonsagi funkcié Megfelelve ennek:

EN ISO 13849-1:2008, PLd és EN ISO 10218-1:2011, 5.10.5.
cikkely

Anyagok Aluminium, PP mlanyag

Homérséklet A robot kérnyezeti hdmérsékletli tartomanyban mikédhet O0-
50°C

Tapegység 100-240 VAC, 50-60 Hz

Kabelezés Kabel a robot és a vezérlédoboz kz6tt (6m / 236in)
Kabel az érintdképernyd és a vezérlédoboz kozott (4.5m /
177in)
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E.1 1. tablazat

Table 1: Safety Function (SF) Descriptions NOTE: all safety functions are individual safety functions

TUV NORD Safety - What is
e Internal? . Description
Certified SF Function controlled?

Pressing Estop on the Teach Pendant! or the External Estop (if using the Estop Safety Input
configured for Estop) results in both a Cat 0 & a Cat 1 stop according to IEC 60204-1 (NFPATS) 3.
These are SF0 and SF1, respectively.

Emergency | » SF0: 524ms timer setting in each safety controller’s microprocessor. At the end of the 524ms,

SFO Stop Cat 0 stop?® (IEC 60204-1) is initiated by each microprocessor.
12354 * 5F1: Command! all joints and power to stop. This is a Cat 1 stop3 per IEC 60204-1.
There are | » The stopping times? of the SFO and SF1 Estop safety functions differ.
Internal Robot Arm
two ® S5FO has a functional safety rating of PLd Cat3 which stops power immediately with a worst-
Emergency case scenario stopping time of 1250ms, even if all joint monitoring failed at the same time and
Stop safety the robot is at maximum speed after 524ms.
functions | « SF1 has a safety rating of PLd Cat2 (see page 6) with a maximum stop time of 300ms for URS
5F1 and 400ms for URS/URL0. See the User Manual for more information. The stop time can be
reduced by the application’s safety limit (5F3, 4, 6, 7, 8, 9) settings and the stop times provided
in the User Manual.
Safeguard |This safety function is initiated by an external protective device using safety inputs which initiates|
Logic and Stop a Cat 2 stop? per IEC 60204-1. For the safety rating of the completely integroted safety function,
SF2 outputs | (Protective | odd the PFHd of the external protective device to the PFHd of 5F2. If o PLd Cat3 stop is needed for] Robot Arm
INTERMAL Stop) protective devices, cannect the protective device and configure the input as if it were an externa

Estop input {See 5F0).

loint
Positi Exceeding the Joint Position limit results in a Cat 0 stop3 (IEC 60204-1). Each joint can have its own

osition
L. limit. Limits the set of ollowed Joint Positions that the joints can move to. it is set directly in the| ;
SF3 Internal Limit . . Joint (each)
safety setup port of the Ul where you can enter volues. It is @ means of safety-rated soft axis

[softaxis | =~ o )
limiting and space limiting, according to 150 10218-1:2011, 5.12.3.

limiting)

Joint Speed | Exceeding a Joint Speed limit results in a Cat 0 stop® per IEC 60204-1. Each joint can have its own
Limit limit.

SF4 Internal Joint (each)

! Communications between the Teach Pendant, controller, & the robot arm (between joints) are SIL 2, according to IEC 61784-
3. Any failure will be detected within 16ms. See NOTES
2 Estop validation: The Estop button is evaluated within the Teach Pendant, then communicated® to the safety controller by SIL2.

To validate the Teach Pendant Estop functions, press the Estop button and verify an Estop results. See Estop Output for information
about Estop I/0.
3 Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPAT9)
# Category 0 and 1 result in the removal of drive power, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop (decel-
erate, then power removal). Estop is either Cat 0 or Cat 1. As an exception, Estop can result in a Cat 2 stop.
® Category 2 is a stop where drive power is NOT removed. Category 2 stop specifications are defined in IEC 60204-1, while 551
and 552 are defined IEC 61800-5-2.
4 Emergency Stop response time: Selecting Estop results in having both PLd Cat 2 and PLd Cat 3 Estops. It is an integration decision
whether the PLd Cat2 or PLd Cat3 response time is used for calculating the stopping distance. Typically, the protective stop stopping
time is intended for protective purposes.
3 Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPAY9)
® Category 0 and 1 The drive power is removed, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop (decelerate,
then power removal). Estop must be either Cat 0 or Cat 1.
® Category 2 The drive power is NOT removed. Category 2 stop specifications are defined in IEC 60204-1, while 551 and $52
are defined IEC 61800-5-2.
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TUV NORD safety e What is
. Internal? . Description
Certified SF Function controlled?
Limits the set of allowed Joint Speeds. It is in the Teach Pendant’s safety sefup where you can enter|
values.
It can be used to limit fast joint movements, for instance to limit risks related to singularities.
Joint Torgue| Exceeding the joint torgue limit results in a Cat 0 stop {per IEC 60204-1). This is not accessible to .
5F5 Internal . A R o ) Joint {each)
Limit the user as it is a foctory setting, part of the force limiting safety function.
Moniters the TCP position and orientation. Any viclation of a safety plane or TCP Poze Limit results)
TCP P ina Cat 0 stop3 (IEC 60204-1). This safefy function consists of two parts: (1) The safety planes which)
ose
SF6 Internal Limit limit the possible TCP positions by providing TCP inclusion/exclusion zones, and (2} The TCP TCP
orientation limit, which has an allOWed direction and a tolerance. When a limit {plane or TCP
pose) is violated, a Cat 0 stop is initiated.
TCP Speed ) - :
SF7 Internal Limit Exceeding the TCP speed limit results in a Cat 0 stop® (IEC 60204-1). TCP
imi
S8 Int I TCP Force |Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop® {(IEC 60204-1). Limits the external clamping| TP
nterna
Limit force exerted by the robot. See also Joint Torgue Limit (SF5).
Momentum | Exceeding the Momentum Limit results in a Cat O stop? (IEC 60204-1). The Momentum Limit is)
SF9 Internal . o ] ) i Robot Arm
Limit useful for limiting tronsient impacts ond affects the entire robot arm.
Exceeding the Power Limit results in a Cat O step® (IEC 60204-1). This function monitors the)
. ..|mechanical work {sum of joint torgues times joint angular speeds) performed by the robot. This
SF10 Internal | Power Limit ) ) . . Robot Arm
gffects the current to, and the speed of, the robot arm. This function dynamically limits the
current/torgue but maintain the speed.
When configured for Estep cutput and there is an Estop condition (see 5F1), the dual outputs are|
Internal as R o External
R UR Robot |LOW. If there is no Estop condition, dual outputs are HIGH. Pulses are not used but are tolerated. R
a function connection to
SF11 ith dual Estop For the integrated functional safety rating with an external Estop device, add the PFHd of the UR| logic &/
wi ua ogic &for
Output | Estop function (5F0 or 5F1) to the PFHd of the external logic (if any) and its compaonents (e.q. Estop! g.
outputs equipment
pushbutton).®
Internal as | UR Robot |Whenever the robot is moving, the dual Digital Outputs are LOW. Outputs are HIGH when the External
SF12 a function Moving: |robot is not moving. The functional safety rating is for inside the robot. The integrated functional| connection to
with dual Digital |sofety performance requires odding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its) logic &for
outputs Output  |components. equipment
UR Robot |Whenever the robot is STOPPING (i.e., in the process of stopping or in a stand-still condition) the
Internal as o . . ) External
R Not duzl Digital Qutputs are HIGH. When outputs are LOW, robot is NOT in the process or stopping| .
a function . K . . . X . s connection to
SF13 ith dual stopping: [and NOT in a stand-still condition. The functional safety rating is for inside the robot. The logic &/
! ua Digital |integrated functionol safety performance requires adding this PFHd to the PFHd of the externa, Dg'_c or
outputs o . equipment
Output |logic (if any) and its components.
UR Robot o .
Internal as Reduced Whenever the robot is in Reduced Mode, the dual Digital Outputs are LOW. See Robot Reduced External
educe:
SF14 a function Mod Mode below. The functional safety rating is for inside the robot. The integrated functional safety| connection to
ode:
with dual Disital performance requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic {if any) and its logic &for
outputs e compaonents. equipment
Qutput
Internal as | UR Robot External
R Whenever the robot is NOT in Reduced Mode, the dual Digital Qutputs are LOW. The functiona, .
a function Mot o i . . . connection to
SF15 ith dual Reduced safety rating is for what is within the UR robot. The integrated functional safety performance, logic &/
i ua educe requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its components. ogl.c or
outputs Mode: equipment

¢ Estop validation: The Estop button is evaluated in the Teach Pendant, then communicated! to the safety controller by SIL2

communications. See Communications and Safety Functions on page 10. To validate the Estop function, press the Teach Pendant

Estop button and verify an Estop results. See footnote 13. The connection from the Teach Pendant to the safety controller is by

safety communications according to SIL 2 (See page 10). See Estop Output for information about Estop 1/0.
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TUV NORD safety . What is
- Internal? . Description
Certified SF Function controlled?
Digital
Output
Internal Reduced Mode is initiated by a safety plane/boundary {starting at 2cm of the plane) or by use of|
Robot Logic and an input to initiate (will achieve reduced settings within 500ms). When the external connections|
Reduced Oufputs, Reduced |are LOW, Reduced Mode is initiated. Reduced Mode means that ALL Reduced Mode limits are| Robot Arm
Mode with Dual | Mode Input | ACTIVE. Reduced Mode is not a safety function, rather it is a state affecting the setfings of the
Inputs (1 following safety function limits: SF3 Joint Position, $F4 Joint Speed, 5F6 TCP pose limit, 5F7 TCP
through 4) speed, SF8 TCP force, SF9 Momentum, and SFI0 power.
Internal
Logic and
Safeguard Outputs, | Safeguard |When configured for Safeguard Reset and the external connections transition from LOW to HIGH,| Robot
Reset with Dual | Reset Input | the safeguard stop RESETS. Safety input to initiate a reset of safeguard stop safety function 5F2.
Inputs (1
through 4)
External Three- When the external Enabling Device connections are LOW, a Safeguard Stop (SF2) is initiated.
. i o Recommendation: Use with a mode switch as a safety input. If @ mode switch is not used and
Enabling Enabling Position . ~ B
Device Device as Enabling connected to the sa.fe_ry inputs, then the roboi.' mode _wr.f.l' i:re determme_d by the Teach Pendant. If] Robot
. . the Teach Pendant is in Run Mode—the enabling device will not be active.
input to UR Device . i B 3 i o .
Robot logic INPUT ® Programming Mode—the enabling device will be active. Possword protection is available to
change modes.
External
Mode R i o o
Switch When the external connections are LOW, Operation Mode {running) is in effect. When HIGH, it is
Mode using dual Mode Programming or Teach Mode. Must be used with an Enabling Device as a safety input. When in|
selection Inputs (1 switch Teach/Pragram Mode, the switch r'n;_mt.s f:rre HIGH, and enabling device is .requa'red. Wff'ren in Robot
through 4) INPUT Teach/Pragram Maode, the TCP Speed is limited to 250mm,/s. The speed can be increased using the|
and Teach Pendant “speed-slider,” but upon activating the enabling device, the speed limit resets to)
R 250mm,/s.
internal
logic
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Table 2: Compliance and ISO 13849-1 Functional Safety Information * *

. IEC 61800-5-2 Stop:
TUV NORD Limits or USER L
. . . Stop Category per power to switching PFHd
Certified Safety Function configuration or ) X PL | Cat
. IEC 60204-12 devices retained for UR 3/5f10
SF Factory Setting
Category 2 Stop
Emergency Stop 29 10.11,12.15.12 _
Cat 1 Stop 524ms time-delay 4.38E-8
SFO There ore two separate Emergency No o NA d 3
) before Cat 0 Stop is initiated See 10
Stop safety functions: 5F0 and 5F1
Emergency Stop 11.13.14 551 15 when at 551
X Cat 1 Stop when af 551 X 3.16E-07
SF1 There are two safety functions: 5F0 No . o standstill, d 2
standstilf, Cat 0 Stop initiated o Seeld
& SF1 Cat 0 Stop initiated
Safeguard Stoj
SF2 & . P No Cat 2 552 15 d 2 | 3.15E-07
(Protective Stop)

7 All safety functions are individual safety functions.

& MTTFd is limited to 100 years by 1SO 13849-1. The actual MTTFd values are greater than 100 years. For all safety functions,
the DCavg is 90%.
¢ Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPA79).
» Category 0 and 1 result in the removal of drive power, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop before
removal of power. Estop is either Cat O or Cat 1.
» Category 2 is a stop where drive power is NOT removed. For Category 2 stops, specifications are defined in IEC 60204-1,
while 551 and 552 are defined IEC 61800-5-2.
¥ Emergency stop safety functions: MTTFd, DCavg and PFHd uses fault exclusion in accordance with 1S0 13849-1 due to use of
direct acting contacts. If fault exclusion were not used, then the PFHd values would be: SF0: 1.60E-07; SF1: 4.27E-07; SF11: 1.56E-
07.
1 Emergency stop components and safety function complies with IEC 60204-1, IEC 60947-5-1 (direct acting contacts), 150 13850
and 15O 13849-1.
L Communications between the Teach Pendant and the controller, as well as within the robot arm & between joints are SIL 2
for safety data, according to IEC 61784-3. Any failure will be detected within 16ms. See Communications and Safety Functions on
page 10.
13 Estop validation: The Teach Pendant Estop button is evaluated in the Teach Pendant, then communicated? to the safety con-
troller by SIL2 communications. To validate the Teach Pendant Estop function, press the Teach Pendant Estop button and verify
an Estop results. See Estop Qutput for information about Estop 1/0.
4 Emergency Stop response time: From a Teach Pendant standpoint, selecting Estop results in having both the PLd Cat 2 and PLd
Cat 3 Estop. Itis an integration decision whether the PLd Cat2 or PLd Cat3 response time is used to calculate the stopping distance.
15 551 (Safe Stop 1) according to 1EC 615800-5-2
a) Initiates and controls the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the STO function when
the motor speed is below a specified limit; or
b) Initiates and monitors the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the STO function when
the motor speed is below a specified limit; or
c) Initiates the motor deceleration and initiates the STO function after an application specific time delay.
NOTE: This safety function corresponds to a controlled stop in accordance with stop category 1 of IEC 60204-1.
£ 552 (Safe Stop 2) according to IEC 615800-5-2
a) Initiates and controls the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the safe operating stop
function when the motor speed is below a specified limit; OR
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L. IEC 61800-5-2 Stop:
TUV NORD Limits or USER o
. . . Stop Category per power to switching PFHd
Certified Safety Function configuration or B K PL | Cat
. IEC 60204-12 devices retained for UR 3/5/10
SF Factory Setting
Category 2 Stop
Mode Input & /O
. Mode switch INPUT P ‘[‘ Cat 2 582 18 d 2 | 3.15E-07
Selection Configuration
NOTES:

All safety functions are individual safety functions. The UR safety controller has two microprocessors
for monitoring incoming inputs, logic, and communications.
Stopping times of the SFO and SF1 Emergency Stop safety functions:

SFO has a functional safety rating of PLd Cat3. This means the worst-case stopping time is 1250ms,
even if all joint safety monitoring failed at the same time, at full speed, and after 524ms.

SF1 has a functional safety rating of PLd Cat2 with a maximum stop time of approximately 300ms
for UR3 and 400ms for UR5/UR10 (see the User Manual for information). The application stop
time can be reduced depending on the application’s safety limits (SF3, 4, 6, 7, 8, 9, 10) settings
and the use of the stop time information provided in the manual. From a Teach Pendant stand-
point, selecting Estop results in having both a PLd Cat 2 and PLd Cat 3 Estop.

SF2 has a functional safety rating of PLd Cat2 with a reliable (see functional safety information)
and realistic maximum stop time of approximately 300ms for UR3 and 400ms for UR5/UR10.
See the User Manual for specific information. The application stop time can be reduced de-
pending on the application’s safety limits (SF3, 4, 6, 7, 8, 9, 10) settings and the use of the stop
time information provided in the manual.

It is an integration decision whether the Protective Stop (PLd Cat2) or the Emergency Stop (PLd

Cat3) response time is to be used for the calculation of the stopping distance. Since the Emergency

Stop is not considered a safeguard, it is typically recommended to use the Safeguard Stop (Protec-

tive Stop) stopping time.

Communications and Safety Functions:

Communications between the Teach Pendant and the controller, as well as within the robot arm

& between joints are SIL 2 for safety data, according to IEC 61784-3. Any failure will be detected

within 16ms. Some diagnostics require filtering of data to avoid false positives. In these cases, the

detection of a fault can range from 8 to 25ms. Depending on the safety function and its diagnostics,
fault detection is between 16ms and 33ms. It is recommended to use 33ms, due to the detection
variability.
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Del 11

PolyScope kézikonyv






10.1 Bevezetés

A robot haladé biztonsagi rendszerrel van felszerelve. A robot munkahelyének kiilonos jel-
lemz&it6l fliggben a biztonsagi rendszer bedllitdsait konfigurédlni kell, hogy garantélja a teljes
személyzet és a berendezés biztonsdgat a robot koriil. A kockazatértékeléssel meghatarozott
beallitdsok alkalmazasa az els6 dolog, melyet az integratornak meg kell tennie. A biztonsagi

rendszerrel kapcsolatos részleteket lasd: Hardvertelepitési kézikonyv.

A Biztonsdgi konfigurdcid képernyd az Udvdzlg képerny6rdl érhetd el (ldsd:

VESZELY:
1.

A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaldi feliiletek
hasznélatét és konfiguralasat az integrator altal, egy specifi-
kus robotalkalmazasra lefolytatott kockazatértékelés szerint
kell elvégezni, lasd: Hardvertelepitési kézikonyv.

A Dbeadllitashoz és tanitdshoz biztonsagi konfigurdciés
beallitdsokat kell alkalmazni az integrator altal elvégzett
kockazatértékelés szerint, és a robotkar elsé bekapcsolédsa
el6tt.

A jelen képerny6n és allapjain elérhet6 Osszes biztonsagi
konfigurdciés bedllitast az integrator 4ltal elvégzett
kockazatértékelés szerint kell beallitani.

Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi kon-
figuraciés bedllitdsok Osszes moédositasat az integrator sajat
kockazatértékelése szerint végezzék.

Az integratornak a biztonsagi konfiguraciok engedély nélkiili
személyek 4&ltali modositdsit meg kell akadalyozni, pl.
jelszévédelem hasznalataval.

11.4),

ha lenyomja a Robot programozdsa gombot, kivélasztja a Telepités lapot és megérinti a

Biztonsdg pontot. A biztonsagi konfiguraciét jelszo védi, lasd: 10.8.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.2 A biztonsagi konfiguracié moédositasa

o Fail 04:01:17 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |

S Biztonsagi konfiguracio

Talapzat Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagilio |

I/O beallitasa VESZELY: Ha a kockazatértékelés altal meghatirazottaktol eltérd
biztonsagi konfiguracics paramétereket hasznal, az ésszerlien nem

la, Biztonsag kiktiszébélhetd veszélyeket és nem eléggé csokkentett kockazatokat

eredményezhet.

Valtozok

MODBUS Biztonsagi elébeallitasok kivalasztasa:

Funkcidk .

Lagy atmenet

Szallitészalag kbvetése Ez a tablazat a kivalasztott eldbedllitas értékeit tartalmaza:

EtherNet/IP Hatarérték Maximalis Normal mod
PROFINET Erd max: 250 N 150
Alapértelmezett Teljesitmeny max: 1000 W 300
Uk el Sebesség max 5000 mm/s 1500

Betdlte té
E‘ etdltés/mentés Impulzusmomenturnmax 100 kg m/s 25

| speclalis beallitasok...

Eliztonségijelszé| || Feloldas |

A biztonsagi bedllitdsok szdmos hatarértékbdl allnak, melyek a robotkar és a konfiguralhat6
bemenetek és kimenetek biztonsagi funkciéi beéllitdsinak korlatozasara hasznalatosak. A biz-
tonsagi képerny6 alabbi allapjain kertiltek meghatdrozasra:

e Az Altaldnos hatdrok allap meghatdrozza a robotkar maximalis erejét, teljesitményét,
sebességét és impulzusmomentumdt. Amikor kiilonosen magas annak a kockazata, hogy em-
bert titne meg vagy kornyezete egy részének iitk6zne, akkor ezeket a beéllitdsokat alacsony
értékekre kell llitani. Ha a kockézat alacsony, a magasabb altalanos hatdrok lehet&é tes-
zik, hogy a robot gyorsabban mozogjon, és tobb er6t alkalmazzon a kérnyezetére. Tovabbi

részletekért lasd: 10.10.

e AzIllesztési hatdrértékek allap azillesztési sebességbdl és az illesztési helyzet hatarértékeibdl
all. Az illesztési sebesség hatarértékei meghatarozzak az adott illesztések maximaélis szogse-
bességét és tovabbi hatarral szolgdlnak a robotkar sebességéhez. Az illesztési helyzet hatarai
meghatdrozzdk az adott illesztések engedélyezett helyzettartomanyat (az illesztési térben).
Tovébbi részletekért lasd: 10.11.

* A Hatdrok allap meghatdrozza a biztonsagi sikokat (kartézidnus térben) és a robot TCP
eszkoz tajolasi hatdrat. A biztonsagi sikok a robot TCP helyzetének kemény hataraként
vagy a Csokkentett mod biztonsagi hatdrértékeinek aktivaldst elinditéjaként konfiguralhaték
(lasd: 10.6). Az eszkoz tdjoldsi hatar kemény hatdrértéket jelent a robot TCP tajolasara.
Tovabbi részletekért lasd: 10.12.

* A Biztonsdg I/O allap meghatdrozza a konfigurdlhaté bemenetek és kimenetek biz-

tonsagi funkcio6it (lasd: 13.2). Példaul a Vészledllitds konfiguralhaté bemenetként. Tovabbi
részletekért lasd: 10.13.

10.2 A biztonsagi konfiguraciéo modositasa

A biztonsédgi konfiguracié beallitdsai csak az integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelésnek
megfelel6en médosithaté.
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A biztonsagi konfiguracié médositdsanak javasolt eljardsa a kovetkezo:

1. Gy6z6djon meg arrél, hogy a médositasok megfelelnek az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitdsokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatarozott megfeleld szintre.

3. Ellendrizze a biztonsagi beallitasok alkalmazasat.

4. Tegye a kovetkez6 szoveget a kezel6k kézikonyvébe: , Miel6tt a robot kozelében dolgozik,
gy6z6djon meg arrdl, hogy a biztonsagi konfiguracié az elvartak szerinti. Ez ellen&rizhet6
pl. aPolyScope jobb fels6 sarkaban taldlhato ellen6rz66sszeg megvizsgaldsaval (lasd: 10.5
a(z) PolyScope kézikonyv-ban/-ben).”

10.3 Biztonsagi szinkronizacio és hibak
Az alkalmazott biztonsdgi konfiguraci6 allapotat azzal 9sszehasonlitva, hogy a GUI milyen
robottelepitést toltott be, a pajzs ikon dbrazolja a képernyd bal oldaladn taldlhaté Biztonsdg

szoveg mellett. Ezek az ikonok gyors jelz6i az aktualis 4dllapotnak. Az aldbbiak szerint vannak
meghatarozva:

O Szinkronizdlt konfigurdcié: Mutatja, hogy a GUI telepitése megegyezik az aktudlisan alkal-
mazott biztonsagi konfiguracioval. Nem végeztek médositasokat.
@ Riasztott konfigurdcio: Mutatja, hogy a GUI telepitése eltér az aktudlisan alkalmazott biz-
tonsagi konfiguraciotol.
Amikor a biztonsagi konfiguraciét szerkeszti, a pajzs ikon tdjékoztatja, hogy az aktudlis beéllitdsokat
alkalmazték-e.
Ha a Biztonsédg lapon valamelyik szovegmez6 érvénytelen bevitelt tartalmaz, akkor a biz-
tonsagi konfiguracié hiba allapotdban van. Ezt tobbféle médon jelzik:
1. Piros hiba ikon lathat6 a Biztonsag szoveg mellett, a képerny6 bal oldalan.
2. A hibékat tartalmazé allap(ok) piros hiba ikonnal jelzett(ek) fent.
3. A hibékat tartalmazo szovegmezoket piros hattér jelzi.

Amikor hiba torténik és megprobal elmenni a Telepités laprél, akkor megjelenik egy parbeszédablak
a kovetkez6 lehet6ségekkel:

1. Oldja meg ezt a problémat tgy, hogy az Osszes hibat eltavolitja. Ez lathaté, amikor a pi-

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

ros hiba ikon tovdbb mar nem jelenik meg a Biztonsdg szoveg mellett, a képerny6 bal
oldalan.

2. Térjen vissza a korabban alkalmazott biztonsagi konfigurdciéhoz. Ez figyelmen kiviil ha-

gyja az Osszes véltoztatdst, és hagyja, hogy folytassa a kivant célhoz valé visszatérést.

Amikor nincs hiba, és megprébal elmenni, akkor megjelenik egy masik parbeszédablak a kovet-
kez6 lehet6ségekkel:

1. Alkalmazza a médositasokat, és inditsa djra a rendszert. Ez alkalmazza a biztonsagi konfi-
guracié modositdsait a rendszeren, és azt tjrainditja. Megjegyzés: Ez nem foglalja magéba,
hogy barmilyen véltoztatdst mentsenek; ha a robotot ennél a pontnal leallitja, akkor a robot

telepitésén végzett Osszes valtoztatds elveszik, beleértve a Biztonsdgi konfigurdciot.
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2. Térjen vissza a korabban alkalmazott biztonsagi konfiguraciéhoz. Ez figyelmen kiviil ha-
gyja az Osszes valtoztatast, és hagyja, hogy folytassa a kivant, kivalasztott célhoz valé vis-
szatérést.

10.4 Tlrések

A Robotkar beépitett tliréseket alkalmaz, melyek a biztonsag megsértését megakadalyozzdk. A
biztonsagi tfirés a kiilonbség a biztonsagi hatdrérték és a maximadlis mtikodési érték kozott.
Példaul az altalanos sebességttirés —150mm /s. Ez azt jelenti, hogy ha a felhaszndalé 250mm /s
sebességhatart konfigurél, akkor a maximalis mtikodési sebesség 250 — 150 = 100mm/s. A
biztonsagi tlirések megakadalyozzak a biztonsag megsértését, mikozben lehet6vé teszik az in-
gadozdst a program viselkedésében. Példaul, amikor nehéz hasznos teherrel dolgozik, lehet
olyan helyzet, amikor a Robotkar-nak kicsit a normdl maximdlis mtikodési sebesség felett kell
miikddnie a programozott palya kovetéséhez. A 10.1. dbran ilyen helyzetre ldthaté egy példa.

FIGYELMEZTETES:
Mindig sziikség van kockdzatértékelésre a tlirések nélkiili

hatérértékekkel végezve.

FIGYELMEZTETES:

A tlirések a szoftververziéra specifikusak. A szoftver frissitése
modosithatja a tliréseket. Nézze meg a verzidk kozotti véaltozatok
jegyzékét a valtozdsokra vonatkozoéan.

Safety speed limit

< o Maximum operational speed

Speed
N
!
I
|
|
\
/
\
|
|
|
/

/ "~ _ Actual speed

Time

Slika 10.1: Biztonsagi ttirés példéja

10.5 Biztonsagi ellen6rz66sszeg

A képerny jobb fels sarkdban taldlhat6 szoveg a robot altal aktudlisan alkalmazott biztonsagi
konfiguracié rovid dbrazoldséat adja. Amikor a szoveg valtozik, az azt jelzi, hogy az aktudlis biz-
tonsdgi konfiguraci¢ is megvaltozott. Ha az ellen6rz66sszegre kattint, megjelenik az aktudlisan

aktiv biztonsagi konfiguracié részlete.

10.6 Biztonsagi modok

Normal koriilmények kozott (azaz amikor nincs hatalyban védo leallas), a biztonsagi rendszer a
kovetkez6 biztonsigi modok egyikében miikodik, mely mindegyik biztonsagi hatarértékek készletéhez
tarsul:
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10.7 Freedrive méd UNIVERSAL ROBOTS

Normdl méd: Az alapértelmezés szerint aktiv biztonsdgi mod;

Csokkentett mod: Akkor aktiv, amikor a robot TCP a Csokkentett modot indit sikon til helyezkedik
el (Iasd: 10.12), vagy amikor konfigurdlhat6 bemenettel azt inditjak el (14sd: 10.13).

Helyredllitds méd: Amikor a robotkar megsérti az egyiket a tobbi méd koziil (azaz a Normil vagy
Csokkentett médot) és a 0-as leéllasi kategoria fordul els,! a robotkar Helyreallitds médban
indul el. Ez a méd lehet6vé teszi, hogy a robot lassan visszamozduljon az engedélyezett
tertiletre a Mozgds lap vagy a Freedrive hasznélatdval. Nem lehetséges programokat fut-
tatni a roboton ebben a médban.

FIGYELMEZTETES:

Ne feledje, hogy az illesztési helyzet, a TCP helyzete és a TCP tdjoldsa
hatarértékei le vannak tiltva a Helyredllitds médban, igy jarjon
el 6vatosan, amikor a robotkart visszamozgatja a hatdrértékeken
belil.

A Biztonsdgi konfigurdcidk képernyd allapok lehetévé teszik, hogy a felhasznalé me-
ghatarozzon kiilon biztonsdgi hatarkészleteket a Normdl és Csokkentett modhoz. Az eszkoz
és az illesztések esetében a sebességre és impulzusmomentumra vonatkozé Csokkentett moda
hatarértékek korldtozobbak, mint a Normdl moéduaak.

Amikor az aktiv hatarkészlet biztonsagi hatarértékét megsértik, a robotkar 0-ds ledllasi ka-
tegoriat teljesit. Ha egy aktiv biztonsagi hatarértéket, pl. illesztési helyzet hatarértékét vagy
biztonsagi hatart, megsértenek, amikor a robotkar mar be van kapcsolva, akkor Helyredllitds
moédban indul el. Ez teszi lehetévé a robotkar visszamozgatasat a biztonsagi hatarértékeken
beliil. Mikozben a Helyredllitds médban van, a robotkar mozgésa rogzitett hatarértékkészlettel
korlatozott, amelyet a felhasznalé nem tud testre szabni. A Helyredllitds méd hatarértékeivel
kapcsolatos részleteket lasd: Hardvertelepitési kézikonyv.

10.7 Freedrive mod

Amikor Freedrive médban van (ldsd: 13.1.5), és a robotkar mozgasa kozel kertil bizonyos hatarokhoz,
akkor a felhaszndl6 visszatarté er6t érez. Ez az er a robot TCP helyzetére, tajolasara és se-
bességére, illetve az illesztések helyzetére és sebességére generdlodik.

E visszatart6 er6 célja tdjékoztatni a felhasznalét, hogy az aktudlis helyzet vagy sebesség kozel
van a hatdrértékhez, illetve megakaddalyozni, hogy a robot megsériiljon a hatarértéktl. Ha elég
er6t alkalmaz azonban a felhasznélé a robotkarra, a hatdr megsértheté. Az er6 nagysaga n6,
ahogy a robotkar egyre kozelebb kertil a hatdrhoz.

10.7.1 Backdrive

Freedrive médban a robot illesztései mozgathatdk viszonylag kis er6vel, mivel a fékek ki vannak
engedve. A robotkar inicializdldsa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot fékjeit
kiengedik. Néhany helyzetben, amilyen példaul amikor a robot titkozéshez kozel van, ezek a
remegések nem kivanatosak, és a Backdrive funkcié haszndlhaté specifikus illesztések szandékos
mozgatdsdhoz a kivant helyzetbe, anélkiil, hogy a robotkar fékjeit kiengednék.

A Backdrive engedélyezéséhez:

1Az IEC 60204-1 szabvany szerint, tovabbi részletekért lasd a Szészedetet.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.9 Alkalmazas

1. Nyomja meg az ON (BE) gombot az illesztések dram ald helyezéséhez. A robot allapota
,Ures” lesz. Ne engedje ki a fékeket (pl. ne nyomja meg a START gombot).

2. Nyomyja le és tartsa agy a Freedrive gombot. A robot allapota ,, Backdrive” lesz.

3. A fékek csak anndl az illesztésnél kertilnek kiengedésre, amelyiknél jelentés nyomast alkal-
maznak, amint a Freedrive gombot alkalmazzdk /lenyomjék. A Backdrive haszndalata kozben
a robot mozgatdsa nehéznek érezhetd.

10.8 Jelszavas zaras

Minden beallitds ezen a képerny&n zarolt, amig a helyes biztonséagi jelsz6t (lasd: 15.3) meg
nem adjik a fehér szovegmezodben, a képernyé aljan, és a Kiold gombot meg nem nyomjik. A
képerny® ismét lezarhatd, ha a z4réds gombra kattint. A Biztonsdg lap automatikus lezarul,
amikor elmegy a biztonsdgi konfigurdciés képerny6r6l. Amikor a beallitdsok zaroltak, egy zar
ikon lathat6 a Biztonsdg szoveg mellet, a képerny6 bal oldalan. Egy nyitott ikon lathato,
amikor a beallitdsok fel vannak oldva.

MEGJEGYZES:
Ne feledje, hogy a robotkar kikapcsol, amikor a biztonsagi konfi-
guraci6s képernyét feloldja.

10.9

Alkalmazas

Amikor a biztonsagi konfiguraciét kioldja, a robotkar kikapcsol, amig a valtozasok elvégzése
torténik. A robotkar nem kapcsolhaté be, amig a véltozdsokat nem alkalmaztdk vagy nem

allitottak vissza, és nem végeznek manudlis bekapcsoldst az inicializaciés képerny&rol.

A biztonséagi konfiguracié barmilyen valtoztatdsait alkalmazni kell vagy vissza kell 4llitani,
miel6tt a Telepités laprol elmegy. Ezek a véltozasok nincsenek érvényben, amig az Alkalmaz
gombot meg nem nyomja és a megerdsitést el nem végzi. A megerdsitéshez vizudlisan el-
len&rizni kell a robotkaron végzett valtoztatasokat. Biztonsagi okokbdl a bemutatott informacidk
SI mértékegységben megadva. Aldbb lathat6 egy példa a megerdsité parbeszédablakra.
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10.10 Altalanos hatarok UNIVERSAL ROBOTS

fﬁltalénns hatarok [ Illesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagi VO | Vegyes |
Hatarérték Mormal mod Csokkentett mod
Erd 150,00 120,00 N
Teljesitmény 300,00 200,00 W
Sebesség 1,50 0,75 mfs
Impulzusmormeantum 25,00 10,00 kg m/fs
| Biztonsag konfiguracio megerositése || Elutasitas

P

Tovabb4, meger6sitéskor a valtoztatasok automatikusan mentésre keriilnek az aktuélis robot-
telepit6fdjl részeként. A robot telepitdfijljanak mentésével kapcsolatos tovabbi informécidk:
13.5.

10.10 Altalanos hatarok

Az éltalanos biztonsdgi hatarok a robot TCP egyenes vonalt sebességét korlatozzak, illetve az

er6t, amelyet a kornyezetre alkalmaz. A kovetkez6 értékekbdl allnak:

Erd: Hatédrérték a maximadlis er6hoz, melyet a robot TCP a kérnyezetre alkalmaz.

Teljesitmény: A robot kornyezeten létrehozott maximalis mechanikai munkdjdnak hatarértéke,

figyelembe véve, hogy a hasznos terhelés a robot, és nem a kornyezet része.
Sebesség: A robot TCP maximadlis egyenes vonalt sebességének hatarértéke.

Impulzusmomentum: A robotkar maximadlis impulzusmomentumdénak hatarértéke.

Kétféle elérhetd mod létezik a telepitésen beliil az altalanos biztonsagi hatdrok konfiguraldsara;
Alapbedllitisok és Haladé bedllitdsok, melyeket részletesebben alabb frunk le.

Ha éaltalanos biztonsagi hatarokat hatdroz meg, azzal csak az eszkoz hatarat hatdrozza meg, és
nem a robotkar atfogé hatarait. Ez azt jelenti, hogy bar meghatarozott egy sebesség-hatarértéket,
ez nem garantélja, hogy a robotkar mas részei nem sértik meg ugyanezt a hatarértéket.

Amikor Freedrive médban van (lasd: 13.1.5), és a robot TCP aktuadlis sebessége megkozeliti a Se-
besség hatarértékét, akkor a felhaszndl6 visszatarté er6t észlel, amely nagysdga n6, minél koze-
lebb keriil a sebesség a hatarértékhez. Az er6 akkor general6dik, amikor az aktudlis sebesség
kortilbeliil 250 mm/s hataron beliil van.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.10 Altalanos hatarok

Alap beadllitasok A kezd§, éltalanos hatarok alpanelen, mely alapértelmezett képernysként
lathat6, van egy cstszka négy elére meghatédrozott értékkészlettel az erére, teljesitményre, se-
bességre és impulzusnyomatékra vonatkozéan mind a Normil, mind a Csokkentett médban.

A specifikus értékkészletek a GUI-n lathatok. Az elére meghatarozott értékkészletek csak java-
slatok, és nem helyettesitik a megfelel6 kockazatértékelést.

Valtas halad6 beallitasokra Ha az el6re meghatarozott értékkészletek egyike sem lenne kielégits,
akkoraHaladd bedllitdsok... gombmegnyomhatéahaladé dltalanos hatarok képernydre
val6 belépéshez.

Specialis beallitasok

Q Fajl 04:01:18 CCCC O

Program | Telepités rMozgés rlfTr Napld |
TCP konfiguralas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek |[©  Hatarok | Biztonsagilo |
I/O beallitasa Hatarérték Maximalis Normal méd Csokkentett mod
@ Biztonsag Erd max: 230 N 130 -25 N
Valtozok Teljesitmény max: 1000 W 300 0w
MODBUS Sebesség max: 5000 mm/s -150 mm/s
Funkciék Impulzusmomentum  max: 100 kg m/s -3 kg m/s

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése
EtherNet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

E‘ Betéltés/mentés

Alap beallitasok... |

| Lezaras | | Alkalmazas |

Itt mindegyik, 10.10-ben leirt altaldnos hatarérték, a tobbitdl fliggetlentil médosithaté. Ezt gy
teheti meg, ha megérinti a megfeleld szovegmez&t és 1j értéket ad meg. Mindegyik hatarérték
legmagasabb elfogadott értéke a Maximum cimii oszlopban van felsorolva. Az erd hatarértéke100 N
és 250N kozotti értékre allithatd be, a teljesitmény hatarértéke pedig 80 W és 1000 W kozotti
értékre allithato be.

Megjegyzés: Csokkentett médban a hatarértékek mez6i le vannak tiltva, amikor sem biztonsagi
sik, sem konfiguralhaté bemenet nincs beéllitva ennek inditdsara (tovébbi részletekért lasd:
10.12 és 10.13). Tovabba, Csokkentett médban a Sebesség és Impulzusmomentum hatarértékei nem
lehetnek magasabbak, mint Normdl médban.

Mindegyik hatarérték tlirése és egysége a megfelelé sorok végén vannak felsorolva. Amikor
program fut, a robotkar sebessége automatikusan bedllitdsra kertil, hogy ne haladja meg egyik
megadott értéket sem, kivonva bel6le a ttirést (lasd: 10.4). Ne feledje, hogy a minuszjel csak
akkor jelenik meg a tirésértékkel, ha jelzi, hogy a tfirést kivontdk a ténylegesen megadott
értékbdl. A biztonsagi rendszer 0 ledllitdsi kategoriat hajt végre, ha a robotkar meghaladnd
a hatarértéket (ttirés nélkiil).
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FIGYELMEZTETES:

A sebesség-hatarérték csak a robot TCP-re vonatkozik, igy a
robotkar mds részei mozoghatnak gyorsabban a meghatdrozott
értéknél.

Valtas alap beallitasokra Az Alap bedllitdsok... gombot megnyomva visszavélt az
alap éltalanos hatdrok képerny®re, és az dsszes altaldnos hatarérték visszadll az Alapértelmezett
értékre. Ha ez barmilyen testre szabott érték elveszését okozna, egy el6ugré ablak jelenik meg

s

a mfivelet megerdsitésére.

10.11 lllesztési hatarértékek

@ Fajl 04:01:18 CCCC O

Program | Telepités rMozgés IO | Naplo \
TCP konfiguralas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altaldnos hatarok [ lllesztési hatarértékek | Hatdrok | Biztonsagilio |
I/O beallitasa Az alabbi illesztések mindegyike figgetlendl konfiguralhatd.

@ Biztonsag @ Maximalis sebesség

Q Helyzettartomany

Valtozok
MODBUS
Funkciok lllesztesek Tartomany Normal mod Csokkentett mod

=) | z| =)
Minimali Maximali Minimall Maximal

Kenyek 363 — 363 ° HEEREL
PROFINET i

1.csuklé  -363 — 363 ° +3°/3°
Alapértelmezett
program 2. csukld -363 — 363 ° Rl =l
[ Betbités/mentes 3 csukls  -363 —363° s30sa

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése

EtherNet/IP

| Lezaras | | Alkalmazas |

Az illesztési hatdrértékek korldtozzak az adott illesztések mozgdasat az illesztési térben, azaz
nem vonatkoznak a kartézidnus térre, hanem inkédbb az illesztések bels6 (rotacids) helyzetére és
a rotacids sebességekre. Az alpanel fels6 részében talalhat6 kapcsolégomb lehet6vé teszi, hogy
figgetlentil bedllitsa az illesztés maximdlis sebességét éshelyzettartomdnyat.

Amikor Freedrive médban van (ldsd: 13.1.5), és az illesztés aktudlis helyzete vagy sebessége
megkozeliti a hatarértéket, akkor a felhaszndl6 visszatartd ert észlel, amely nagysaga n6, minél
inkdbb megkozeliti az illesztés a hatarértéket. Az erd akkor jon létre, amikor az illesztés se-
bessége a sebesség hatdrértékének kortilbeliil 20 °/s értékén beliil van, vagy az illesztés helyzete
a helyzethatdr kortilbeliil 8 © értékén beliil van.

Maximalis sebesség Ez az opci6 hatdrozza meg az adott illesztés maximalis szogsebességét.
Ezt Gigy teheti meg, ha megérinti a megfelel6 szovegmez6t és 1j értéket ad meg. A legmaga-
sabb elfogadott érték a Maximum cimi oszlopban van felsorolva. Egyik érték sem allithaté be a
tlirésérték ala.
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Ne feledje, hogy Csokkentett médban a hatarértékek mez6i le vannak tiltva, amikor sem biz-
tonsagi sik, sem konfigurdlhaté bemenet nincs bedllitva ennek inditdsdra (tovabbi részletekért
lasd: 10.12 és 10.13). Tovéabba, Csokkentett médban a hatrértékek nem lehetnek magasabbak,
mint Normdil médban.

Mindegyik hatarérték tlirése és egysége a megfeleld sorok végén vannak felsorolva. Amikor
program fut, a robotkar sebessége automatikusan bedllitdsra kertiil, hogy ne haladja meg egyik
megadott értéket sem, kivonva bel6le a tiirést (lasd: 10.4). Ne feledje, hogy a minuszjel csak
akkor jelenik meg az adott tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a ttirést kivontdk a ténylegesen megadott
értékbol. Mindamellett ha néhény illesztés szogsebessége meghaladna a megadott értéket (tiirés
nélkiil),akkor a biztonsdgi rendszer 0 leéllasi kategoriat végez.

Helyzettartomany Ez a képerny$ hatarozza meg az adott illesztés helyzettartomanyét. Ez
a megfelel6 szovegmez6t megérintve és az alsé és felsd illesztési helyzet hataranak dj értéket
megadva torténik. A megadott intervallumnak a Tartomany oszlopban felsorolt értékeken
beliilre kell esnie, és az als6 hatar nem haladhatja meg a fels6 hatart.

Megjegyzés: Csokkentett médban a hatarértékek mez6i le vannak tiltva, amikor sem biztonsagi
sik, sem konfiguralhat