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Felicitari pentru achizitionarea noului dvs. robot Universal Robots e-SeriesUR3e.

Robotul poate fi programat sd miste o scula si s& comunice cu alte masini utilizand semnale
electrice. Este un brat realizat din tuburi si articulatii din aluminiu extrudat. Utilizand interfata
noastra de programare patentatd, PolyScope, este usor sa programati robotul sa miste scula
de-a lungul traiectoriei dorite.

Cu cele sase articulatii si o flexibilitate ampl3, bratele de robot - colaborative de la Universal Ro-
bots e-Series au fost proiectate sa imite miscarea unui brat uman. Folosind interfata noastra de
programare patentata PolyScope, este usor sa programati robotul sa miste sculele si sa comu-
nice cu aste masini folosind semnale electrice. Figura 1 ilustreazd componentele principale ale
bratului robotului si poate fi folosita ca referinta in manual.

Ce contin cutiile

Cénd comandati un robot, primiti doua cutii. Una contine bratul robotului, cealalta contine:

- Caseta de comanda cu Butonul de inv&tare

+ Suportul de montare pentru caseta de comanda
- Suport de montare pentru Butonul de Invatare

+ Cheia pentru deschiderea casetei de comanda

+ Cablu de alimentare compatibil cu regiunea dvs.

+ Acest manual

Versiunea 5.2 ix UR3e
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Wrist 1 joint
Wrist 2 joint
Wrist 3 joint

Tool flange

Base / % /

Base 'oim,/'

Shoulder joint/

Elbow joint /

Figura 1: Articulatiile, baza, flansa sculei si bratul robotului.

Nota importanta privind siguranta

Robotul este un utilaj partial complet (vezi 8.4) si astfel este necesara o evaluare de risc
pentru fiecare instalare a robotului. Trebuie sa respectati toate instructiunile de siguranta din
capitolul 1.

Cum se citeste acest manual
Acest manual contine instructiuni pentru instalarea si programarea robotului. Manualul este
impartit in doua parti:
Manual instalare hardware: Instalarea mecanica si electrica a robotului.
Manual PolyScope: Programarea robotului.
Acest manual a fost conceput pentru integratorul robotului care trebuie sa aiba o instruire la

nivel de baza in mecanica si electronica, precum si sa fie familiar cu conceptele elementare de
programare.

Unde gasiti mai multe informatii

Pagina de asistenta (http://www.universal-robots.com/support) contine urmatoarele:

+ Versiuni in alte limbi ale acestui manual
+ Manual PolyScope
+ Manualul de Service cu instructiuni pentru depanare, intretinere si reparare

+ Manualul Script-ului pentru utilizatori avansati.

UR3e X Versiunea 5.2
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Unde gasiti mai multe informatii UNIVERSAL ROBOTS

UR+

Pagina UR+ (http://www.universal-robots.com/plus/) este un showroom online ce asigura
produse de ultima ord pentru personalizarea aplicatiei dvs. de robot UR. Puteti gasi tot ce va
trebuie intr-un singur loc - de la efectoare finale si accesorii la camere si software de vizionare.
Toate produsele sunt testate si aprobate pentru a se integra cu roboti UR, asigurand o configu-
rare simpld, o functionare fiabila, o experienta lind a utilizatorilor si o programare usoara. De
asemenea, puteti utiliza site-ul pentru a va alatura programului UR + Developer pentru a accesa
noua noastra platforma software care va permite sa proiectati mai multe produse usor de utilizat
pentru roboti UR.

Versiunea 5.2 Xi UR3e
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Partea |

Manual instalare hardware






1.1

Introducere

Acest capitol contine informatii de siguranta importante, ce trebuie citite si intelese de integra-
torul robotilor Universal Robots e-Series nhainte de a porni pentru prima data robotul.

In acest capitol primele sub-sectiuni sunt generale. Sub-sectiunile ulterioare contin date speci-
fice relevante pentru setarea si programarea robotului. Capitolul 2 descrie functiile de sigu-
ranta relevante in special pentru aplicatiile colaborative.

Instructiunile si sfaturile din acest capitol 2 sidin sectiunea 1.7 sunt extrem de importante.

Este esentiald sa respectati toate instructiunile de asamblare si sfaturile furnizate in celelalte
capitole si portiuni din acest manual.

Trebuie acordata o atentie speciala textelor asociate cu simboluri de avertizare.

NOTA:

Universal Robots nu isi asuma nicio responsabilitate daca bra-
tul robotului (caseta de comanda a bratului si/sau dispozitivul de
invétare) sunt deteriorate, modificate sau schimbate in orice fel.
Universal Robots nu poate fi facuta responsabild pentru nicio pa-
guba cauzata de robot sau alte echipamente datorata erorilor de
programare sau disfunctionalitatii robotului.

1.2

Valabilitatea si Responsabilitatea

Informatiile din acest manual nu acopera modul de proiectare, instalare si operare a aplicatiei
robot complete, si nici nu acopera toate echipamentele periferice ce pot influenta siguranta in-
tregului sistem. Sistemul complet trebuie proiectat si instalat in conformitate cu cerintele de
siguranta stabilite de standardele si regulamentele din tara unde se instaleaza robotul.

Integratorii de roboti UR sunt responsabili sa se asigure ca sunt respectate legile si regulamen-
tele aplicabile din tara in cauza, si ca pericolele semnificative din aplicatia robotului sunt elimi-
nate. Aceasta include, dar nu se limiteaza la:

+ Efectuarea unei evaluari de risc pentru intreg sistemul robotului

+ Interfata cu alte utilaje si dispozitive de siguranta daca sunt definite de analiza de risc

« Setarea de setari de siguranta in software

+ Asigurarea ca utilizatorul robotului nu modifica masurile de siguranta

+ Validarea faptului ca intreg sistemul robotului a fost proiectat si instalat corect

+ Specificarea instructiunilor de folosire

+ Marcarea instalarii robotului cu simbolurile necesare si cu informatiile de contact ale inte-
gratorului

+ Colectarea tuturor documentelor intr-un dosar tehnic; inclusiv evaluarea riscului si acest
manual

Versiunea 5.2 I-3 UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS 1.4 Simboluri de avertizare din acest manual

1.3 Limitarea responsabilitatii

Orice informatii de siguranta furnizate in acest manual nu trebuie luate drept o garantie din partea
UR precum ca manipulatorul industrial nu va induce accidente sau daune, chiar daca manipula-
torul industrial respecta toate instructiunile de siguranta.

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.
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1.4 Simboluri de avertizare din acest manual

Simbolurile de mai jos definesc nivelurile de pericol utilizate in acest manual. Aceleasi simboluri
de avertizare se folosesc pe produs.

PERICOL:
Aceasta indica un pericol electric iminent care, daca nu este evitat,
poate duce la deces sau accidente grave.

PERICOL:
Aceasta indica un pericol iminent care, daca nu este evitat, poate
duce la deces sau accidente grave.

AVERTISMENT:
Aceasta indica un pericol electric potential care, daca nu este evi-
tat, poate duce la accidente sau pagube majore la echipament.

AVERTISMENT:
Aceasta indica un pericol potential care, daca nu este evitat, poate
duce la accidente sau pagube majore la echipament.

AVERTISMENT:
Aceasta indica o suprafata fierbinte potential periculoasa care,
daca este atinsa, poate duce la accidente.

ATENTIE:
Aceasta indica o situatie care, daca nu este evitata, poate duce la
pagube la echipament.

UR3e -4 Versiunea 5.2



1.5 Avertismente si precautii generale UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Avertismente si precautii generale

Aceasta sectiune contine anumite avertismente generale si precautii ce pot fi repetate sau expli-
cate in diverse parti ale acestui manual. Alte avertismente si precautii sunt prezente in diverse
locuri din manual.

PERICOL:

Asigurati-va ca instalati robotul si toate echipamentele electrice in
conformitate cu specificatiile si avertismentele din capitolele 4
Si 5.

Versiunea 5.2 I-5 UR3e
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AVERTISMENT:

1. Asigurati-va ca bratul robot si scula/efectorul final sunt fixate
adecvat si asigurat.

2. Asigurati-va ca bratul robot are spatiu suficient sa se miste
liber.

3. Asigurati-va ca masurile de siguranta si/sau parametrii de
configuratie de siguranta robot au fost setati pentru a proteja
atat programatorii, operatorii si persoanele din jur, asa cum
s-a definit in evaluarea de risc.

4. Nu purtati haine largi sau bijuterii cand lucrati cu robotul.
Asigurati-va ca parul lung este legat cand lucrati cu robotul.

5. Nu folositi robotul daca este deteriorat, de exemplu daca ca-
pacele articulatiei sunt desfacute, rupte sau indepartate.

6. Daca software-ul afiseaza o eroare, apadsati imediat oprirea de
urgentd, notati conditiile ce au dus la eroare, gasiti codurile de
eroare pe ecranul jurnal si contactati furnizorul.

7. Nu conectati echipamente de siguranta la /0 standard. Utili-
zati doar 170 de siguranta.

8. Asigurati-va cd utilizati setari de instalare corecte (de ex.
unghi montare robot, greutate in TCP, offset TCP, configuratie
de sigurantd). Salvati si incarcati fisierul de instalare impre-
una cu programul.

9. Functia Freedrive trebuie folosita doar in instalari in care eva-
luarea riscului o permite.

10. Sculele/efectoarele finale si obstacolele nu trebuie sa aiba
muchii ascutite sau puncte de strangere.

11. Asigurati-va ca avertizati persoanele sa isi indeparteze cape-
tele si fetele din zona de operare a robotului cand acesta e pe
cale sa porneasca.

12. Fiti constienti de miscarea robotului cand folositi dispozitivul
de invatare.

13. Daca a fost determinat de evaluarea de risc, nu intrati in zona
de siguranta a robotului si nu atingeti robotul cand sistemul
este in functiune.

UR3e I-6 Versiunea 5.2



1.5 Avertismente si precautii generale

UNIVERSAL ROBOTS

13.

14.

15.

16.

Combinarea diverselor utilaje poate creste pericolul sau ge-
nera altele noi. Faceti intotdeauna o evaluare generala de risc
pentru intreaga instalare. in functie de riscul evaluat, se pot
aplica niveluri diferite de siguranta functionald; drept urmare,
cand sunt necesare niveluri de performanta diferite, alegetiin-
totdeauna cel maiinalt nivel de performanta. Cititi si intelegeti
intotdeauna manualele pentru toate echipamentele folosite in
instalare.

Nu modificati robotul. O modificare poate crea pericole ne-
prevazute de integrator. Toate reasamblarile autorizate se vor
face in conformitate cu cea mai noua versiune a manualelor
de service relevante.

Daca robotul este achizitionat cu un modul suplimentar (de
ex. interfata euromap67) atunci cdutati modulul in manualul
respectiv.

Asigurati-va ca utilizatorii robotului sunt informati cu privire
la locatia butonului(lor) de oprire de urgenta si sunt instruiti
sa activeze oprirea de urgenta in caz de urgenta sau situatii
anormale.

AVERTISMENT:

1. Robotul si caseta controlerului genereaza caldurd la functio-

nare. Nu manipulati si nu atingeti robotul in timp ce este in
functionare sau imediat dupa ce operare pentru ca contactul
prelungit creeaza disconfort. Puteti verifica temperatura pe
ecranul jurnal Thainte de a manipula sau atingeti robotul sau
puteti raci robotul oprind-o si asteptand o ora.

. Nu puneti degetele in spatele capacului intern al casetei con-

trolerului.

ATENTIE:

1. Cand robotul este combinat sau lucreaza cu utilaje capabile

sa deterioreze robotul, se recomanda testarea tuturor functii-
lor si programul robot separat.

2. Nu expuneti robotul la cdmpuri magnetice permanente. Cam-

purile magnetice foarte puternice pot deteriora robotul.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Evaluarea riscului

1.6 Scopul utilizarii
Robotii UR sunt roboti industriali conceputi pentru a manipula scule/efectoare finale si echi-
pamente, sau pentru a procesa sau transfera componente sau produse. Pentru detalii despre
conditiile de mediu in care robotul trebuie sa functioneze, vezi anexele B siD.
Robotii UR sunt echipate cu caracteristici de siguranta speciale ce au fost concepute special
pentru a permite operarea colaborativa, unde sistemul robot opereaza fara garduri si/sau impre-
una cu o persoana.
Operarea colaborativa este conceputa doar pentru aplicatii nepericuloase, unde intreaga aplica-
tie, inclusiv scula/efectorul final, piesa de lucru, obstacolele si alte utilaje, nu prezinta pericole
semnificative conform evaludrii de risc pentru aplicatia respectiva.
Orice utilizare sau aplicare devianta de la scopul utilizarii este considerata utilizare nepermisa.
Aceasta include, dar nu se limiteaza la:
+ Utilizarea in medii cu potential exploziv
« Utilizarea in aplicatii medicale sau vitale
+ Utilizarea inaintea efectuarii evaluarii de risc
+ Utilizarea in afara specificatiilor indicate
+ Utilizarea ca accesoriu de casarat
+ Operarea in afara parametrilor de operare permisi
1.7 Evaluarea riscului

Unul dintre cele mai importante lucruri pe care trebuie sa le faca un integrator este evaluarea ris-
cului. Tn multe tari acest lucru este impus prin lege. Robotul in sine este un utilaj incomplet, pen-
tru ca siguranta instaldrii robotului depinde de modul in care este integrat (de ex. sculd/efector
final, obstacole si alte utilaje).

Se recomanda ca integratorul sa foloseasc ISO 12100 si ISO 10218-2 pentru a efectua o evaluare
de risc. in plus, integratorul poate alege sa foloseasca Specificatia Tehnica ISO/TS 15066 ca
ghid suplimentar.

Evaluarea de risc efectuata de integrator trebuie sa analizeze sarcinile de lucru pe toata durata
de viata a aplicatiei robot, inclusiv dar fara a se limita la:

- Invatarea robotului in timpul setarii si dezvoltarii instalarii robotului
+ Depanare si intretinere

+ Operarea normala a instalarii robot

0 evaluare de risc trebuie efectuata inainte ca robotul sa fie pornit pentru prima data.. O parte
a evaluarii de risc efectuate de integrator tine de identificarea setérilor de siguranta adecvate,
precum si necesitatea unor butoane de oprire de urgentad suplimentare si/sau alte masuri de
protectie necesare pentru acea aplicatie robot.

Identificarea setarilor de siguranta corecte este extrem de importanta in cadrul dezvoltarii de
aplicatii robot colaborative. Vezi capitolul 2 sipartea II pentruinformatii detaliate.

UR3e
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1.7 Evaluarea riscului UNIVERSAL ROBOTS

Anumite caracteristici de siguranta au fost concepute special pentru aplicatii robot colaborative.
Aceste caracteristici se pot configura prin configuratia de siguranta si sunt relevante in special
la abordarea riscurilor specifice in evaluarea de risc facuta de integrator:

+ Limitarea fortei si puterii: Folosita pentru reducerea fortelor de prindere si a presiunilor
exercitate de robot in directia de miscare in caz de coliziuni intre robot si operator.

+ Limitarea impulsului: Utilizata pentru a reduce energia tranzienta mare si a fortelor de im-
pact in caz de coliziuni intre robot si operator prin reducerea vitezei robotului.

+ Limitarea pozitiei articulatiei, umarului si scula/efector final: Folosita in special pentru
a reduce riscurile asociate cu anumite parti ale corpului. De ex. pentru a evita miscarea
sprem cap si gat.

+ Limitarea orientarii scula/efector final: Folosita in special pentru a reduce riscurile asoci-
ate cu anumite zone si caracteristici ale sculei/efectorului final si piesei de lucru. De ex.
pentru a evita indreptarea marginilor ascutite spre operator.

+ Limitarea vitezei: Folosita in special pentru a asigura o viteza redusa a bratului robot.
Integratorul trebuie sa previna persoanele neautorizate sa acceseze configuratia de siguranta,
de ex. prin parole de protectie.

O evaluare derisc pentru aplicatia robot colaborativa pentru contacte ce sunt intentionate si/sau
din cauza manipularii rezonabil previzibile este necesara si trebuie sa abordeze:

+ Gravitatea coliziunilor potentiale

+ Probabilitatea de aparitie a coliziunilor potentiale

+ Posibilitatea de a evita coliziunile potentiale
Daca robotul este instalat intr-o aplicatie robot necolaborativa unde pericolele nu pot fi eliminate
rezonabil sau reduse suficient prin functiile de siguranta integrate (de ex. la folosirea unei scule
periculoase), atunci evaluarea de risc efectuata de integrator trebuie sa concluzioneze cu nece-

sitatea unor masuri de protectie suplimentare (de ex. un dispozitiv de activare pentru a proteja
operatorul in timpul setdrii si programarii).

Universal Robots a identificat pericolele potentiale importante prezentate mai jos ca pericole ce
trebuie luate in calcul de integrator.
Nota: Alte pericole semnificative pot exista intr-o anumita instalare robot.

1. Penetrarea pielii de catre marginile ascutite si punctele ascutite de pe scula sau conectorul
sculei.

Penetrarea pielii de margini si puncte ascutite de pe obstacole din apropierea caii robotului.
Lovire prin contactul cu robotul.

Fracturi osoase datorita lovirii unei incarcaturi grele cu o suprafata dura.

Consecintele datorate suruburilor slabite ce tin bratul robot si scula.

Obiecte cazute din sculd, de ex. datorita prinderii inadecvate sau caderii de tensiune.

Greseli datorate butoanelor de urgenta diferite intre utilaje.

© N o g kM 0w b

Greseli datorate modificarilor neautorizate la parametrii de siguranta.

Informatii privind timpii de oprire si distantele de oprire se gasesc in capitolul 2 Sianexa A.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.10 Miscarea cu si fara putere de antrenare

1.8

Evaluare inainte de utilizare

Urmatoarele teste trebuie efectuate inainte de a utiliza robotul pentru prima data sau dupa efec-
tuarea vreunei modificari. Verificati daca toate intrarile si iesirile de siguranta sunt conectate
adecvat si corect. Verificati daca toate intrarile si iesirile de sigurantd conectate, inclusiv dispo-
zitivele comune mai multor utilaje si roboti, sunt functionale. Drept urmare trebuie sa:

+ Testati butoanele de oprire de urgenta opresc robotul si activeaza franele.

« Verificati daca intrarea de protectie opreste miscarea robotului. Daca este configurata re-
setarea de protectie, verificati daca trebuie activata inainte de reinceperea miscarii.

+ Examinati ecranul deinitializare pentru a verifica daca modul redus poate comuta din modul
de siguranta in modul redus.

+ Verificati daca comutatoarele de mod operational comuta modul operational, vezi picto-
grama din coltul din dreapta sus al interfetei utilizator.

+ Verificati daca dispozitivul de activare cu 3 pozitii trebuie apasat pentru a activa miscarea
in modul manual si daca robotul este sub controlul vitezei reduse.

+ Verificati daca iesirile oprire de urgenta a sistemului sunt efectiv capabile sa aduca intreg
sistemul intr-o stare de siguranta.

+ Verificati daca sistemul conectat la iesirea de miscare a robotului, iesirea Robotul nu se
misc3, iesirea Mod redus sau iesirea Mod neredus pot efectiv detecta modificérile de iesire.

1.9

Oprire de urgenta
Activati butonul de oprire de urgenta pentru a opri imediat toate miscarile robotului.

Nota: In conformitate cu IEC 60204-1 si ISO 13850, dispozitivele de urgenta nu sunt sigurante.
Acestea sunt masuri de protectie suplimentare si nu au scopul de a preveni accidentele.

Evaluarea de risc a aplicatiei robotului va concluziona daca sunt necesare butoane de oprire de
urgenta suplimentare. Butoanele de oprire de urgenta trebuie sa respecte IEC 60947-5-5 (vezi

sectiunea 5.4.2).

1.10 Miscarea cu si fara putere de antrenare
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2 Functii de siguranta si interfete

2.1 Introducere

Robotii Universal Robots e-Series sunt echipati cu o gama de functii de siguranta integrate pre-
cum si un |I/0 de sigurantd, semnale de control digitale si analogice spre sau dinspre interfata
electrica, pentru a se conecta cu alte utilaje si dispozitive de protectie suplimentare. Fiecare
functie de siguranta si I/0 este construitd conform EN 1ISO13849-1:2008 (vezi Capitolul 8
pentru certificari) cu Nivel de Performanta d (PLd) utilizand o arhitectura din categoria 3.

Vezi capitolul 13lapartea II pentru configurarea optiunilor legate de sigurantd, inputuri si
outputuri ale interfetei de utilizator. Vezi capitolul 5 pentru descrierei despre cum se conec-
teaza dispozitivele de siguranta la I/0.

NOTA:
1.

Utilizarea si configuratia functiilor de siguranta si a interfetelor
trebuie sa respecte procedurile de evaluare a riscului pentru
fiecare aplicatie robot. (vezi capitolul 1 sectiunea 1.7)

Daca robotul depisteaza o avarie sau o incalcare a sistemului
de sigurantd, de ex. unul dintre firele din circuitul de oprire
de urgenta este tdiat, un senzor de pozitie este defect sau o
limitd a unei functii de siguranta a fost imncalcata, se initiaza
o Oprire de Categoria 0.

. Timpul de oprire trebuie luat in considerare ca parte a evaluarii

de risc pentru aplicatie

PERICOL:

1.

Utilizarea de parametri de Configurare de Siguranta diferiti
fata de cei definiti de evaluarea de risc facuta de integrator
poate duce la pericole ce nu sunt eliminate rezonabil sau ris-
curi ce nu sunt reduse rezonabil

. Asigurati-va ca sculele si graifarele sunt conectate corespun-

zator pentru a nu aparea pericole la o intrerupere a curentului

. Aveti grija cand folositi 12V pentru ca o eroare facuta de pro-

gramator poate duce la schimbarea tensiunii in 24V, ceea ce
poate deteriora echipamentul si produce incendii

Efectorul final nu este protejat de sistemul de siguranta UR.
Functionarea efectorului final si-sau cablului de conexiune nu
este monitoriyata

Versiunea 5.2
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UNIVERSAL ROBOTS

2.3 Functii de siguranta

2.2

Categorii de oprire

In functie de circumstante, robotul poate initja trei tipuri de categorii de oprire definite in confor-
mitate cu IEC 60204-1. Aceste categorii sunt definite in tabelul urmator.

Categorie de oprire  Descriere

0 Opriti robotul prin indepartarea imediata a curentului.

1 Opriti robotul intr+un mod normal, controlat. Curentul este
indepartat dupa ce robotul este oprit.

2 *Qpriti robotul cu puterea disponibila la motoare,
mentinand traiectoria. Puterea la motoare este mentinuta

dupa ce robotul este oprit.

Nota: *Opririle pentru robotii Universal Robots din categoria 2 sunt descrise ca opriri de tipul
SS1 sau SS2 in conformitate cu IEC 61800-5-2.

2.3

Functii de siguranta

Functiile de siguranta pentru robotii Universal Robots, asa cum apar in lista de mai josl se afla
in robot insa au scopul de a proteja intregul sistem robot, adica robotul cu scula-efectorul final
atasat. Functiile de siguranta robot sunt folosite pentru a reduce riscurile sistemului robot de-
terminate de evaluarea de risc. Poyitjile si viteyele sunt relative la baya robotului.

Functie de Descriere

siguranta

Limita pozitie Seteaza limita inferioara si superioara pentru pozitiile de
articulatie articulatie permise.

Limita viteza Seteaza o limita superioara pentru viteza articulatiei.
articulatie

Planuri de Defineste planuri, in spatiu, ce limiteaza pozitia robotului.
siguranta Planurile de siguranta limiteaza fie doar scula/efectorul fi-

nal fie scula/efectorul final si cotul.

Orientarea sculei Defineste limitele de orientare admise pentru scula.

Limita viteza Limiteaza viteza maxima a robotului. Viteza este limitata
la cot, la flansa sculei/efectorului final si la pozitiile scu-
lei/efectorului final definite de utilizator.

Limita forta Limiteaza forta maximd aplicatd de scula robotu-

lui/efectorul final si cot in situatiile de prindere. Forta este
limitata la sculd/efector final, flansa cotului si la centrul
pozitiilor sculei/efectorului final definite de utilizator.
Limiteaza cuplul maxim al robotului.

Limiteaza lucrul mecanic efectuat de robot.

Limita impuls
Limita putere

Limita timp de
oprire

Limita distanta de
oprire

Limiteaza timpul maxim folosit de robot pentru oprire dupa
initierea unei opriri de protectie.

Limiteaza distanta maxima parcursa de robot dupa initie-
rea unei opriri de protectie.

UR3e
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2.4 Functie de siguranta

UNIVERSAL ROBOTS

Robotul are si urmatoarele intrari de siguranta:

Pentru interfatarea cu alte utilaje, robotul este echipat cu urmatoarele iesiri de siguranta:

Input de siguranta

Descriere

Buton oprire de
urgentd

Oprire de urgenta
robot

Oprire de urgenta
sistem

Oprire de siguranta
Resetare de
siguranta

Mod redus

Dispozitiv activare
cu 3 pozitii

Mod operational

Efectueaza o oprire de categoria 1, informand alte utilaje
utilizand Oprirea de urgentd a sistemului, daca iesirea este
definita.

Efectueaza o oprire de categoria 1 prin intrarea casetei
de comanda, informand alte utilaje utilizand Oprirea de ur-
gentd a sistemului, daca iesirea este definita.

Efectueaza o oprire de categoria 1 doar pe robot.

Efectueaza o Oprire Categoria 2.

Reporneste robotul dintr-o stare Oprire de sigurantd, cand
apare o margine pe inputul de resetare de siguranta.
Transpune sistemul de siguranta pentru a folosi limitele
Modului Redus.

Initiaz& o Oprire de sigurantd cand dispozitivul de activare
este complet apasat sau eliberat. Cand se intdmpla acest
lucry, intrarile pentru dispozitivul de activare sunt inalte.
Mod de comutare, cand este necesar. NOTA: necesar cand
se foloseste un dispozitiv de activare cu 3 pozitii.

Output de siguranta

Descriere

Oprire de urgenta
sistem

Robotul se misca

Robotul nu se
opreste

Mod redus

Modul neredus

Cand acest semnal este logic scazut, inputul oprire de ur-
genta robot este logic redus sau s-a apasat butonul de
oprire de urgenta.

Cand acest semnal este crescut, nicio articulatie a robotu-
lui nu se misca mai mult de 0.1 rad.

Logic crescut cand robotul este oprit sau pe cale de a se
opri din cauza unei opriri de urgenta sau a unei oprire de
siguranta. Altfel logica va fi redusa.

Logic scazut cand sistemul de siguranta este in modul re-
dus.

Logic scazut cand sistemul nu este in modul redus.

Toate I/0 de siguranta sunt canal dual, adica sunt in siguranta cand sunt scazute (de ex. oprirea
de urgenta este activa cand semnalele sunt scazute).

2.4

Functie de siguranta

Sistemul de siguranta actioneaza prin monitorizarea faptului daca oricare dintre limitele de si-
guranta sunt incalcate dau daca este initiata vreo oprire de urgenta sau de protectie.
Reactiile sistemului de siguranta sunt:

Versiunea 5.2
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UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Functie de siguranta

Declansator Reactie

Oprire de urgenta Categorie Oprire 1.
Oprire de sigurantd  Categorie Oprire 2.
Incélcarea limitei Categorie Oprire 0.
Detectarea avariilor  Categorie Oprire 0.

La efectuarea unei evaluari de risc pentru aplicatie, este necesar sa se ia in calcul miscarea
robotului dupa initierea unei opriri. Pentru a usura acest proces, functiile de siguranta Stopping
Time Limit si Stopping Distance Limit pot fi folosite. Functiile de siguranta reduc dinamic viteza
miscarii robotului astfel incat poate fi oprit intotdeauna in limite. Este important sa retineti ca
limitele pozitiilor articulatiilor, planurile de siguranta si limitele de orientare ale sculei/efectorului
final iau in calcul o cursa de oprire preconizata adicad miscarea robotului va incetini inainte de
atingerea limitei.

Siguranta functionala poate fi rezumata astfel:

Functie de siguranta Toleranta Nivel de perfor- Categorie
manta

Oprire de urgenta - d 3
Oprire de siguranta - d 3
Limita pozitie articulatie  5° d 3
Limita viteza articulatie ~ 1.15°%s d 3
Planuri de siguranta 40 mm d 3
Orientarea sculei 3° d 3
Limita viteza 50 mm/s d 3
Limita forta 25N d 3
Limita impuls 3kgmys d 3
Limita putere 10W d 3
Limita timp de oprire 50ms d 3

d 3

Limita distanta de oprire 40 mm

AVERTISMENT:

Existd doua exceptii de la functia de limitare a fortei ce sunt im-
portant de observat la proiectarea unei aplicatii (Figura 2.1). Pe
masura ce robotul se intinde, efectul de articulatie de genunchi
poate genera forte mari in directie radiald (dinspre baza) ins3, si-
multan, viteze reduse. Similar, bratul parghie redus, cand scula
este aproape de baza si se misca tangential cu baza, poate crea
forte mari insa la viteze mici. Riscurile de piscare pot fi evitate
de exemplu prin indepartarea obstacolelor din aceste zone, ampla-
sand robotul altfel sau folosind o combinatie de planuri de sigu-
ranta si limite de articulatii pentru a elimina pericolul prin preveni-
rea miscarii robotului in aceasta portiune a spatiului de lucru.

UR3e
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200 mm

Figura 2.1: Datorita proprietatilor fizice ale bratului robot, anumite zone din spatiul de lucru necesita aten-
tie din cauza riscurilor de ciupire. O zona (stanga) este definita pentru miscari radiale, cand articulatia 1
este la o distanta de cel putin 450 mm fatd de baza robotului. Cealaltd zona (dreapta) este la 200 mm
de baza robotului cand se misca in directie tangentiala.

AVERTISMENT:

Daca robotul este folosit in aplicatii manuale de ghidare cu mis-
cari liniare, limita de viteza a articulatiei trebuie setata la maxim
250 mmy/s pentru sculd/efector final si cot, daca nu cumva evalua-
rea de risc permite viteze mai mari. Aceasta va preveni miscarile
rapide ale cotului robotului.

2.5

Moduri

Mod normal si redus Sistemul de siguranta are doua moduri configurabile: Normal si Redus.
Limitele de siguranta pot fi configurate pentru fiecare dintre aceste douad moduri. Modul redus
este activ cand scula robotului/efectorul final este pozitionat pe partea de Mod Redus a unui
plan Declansare mod redus sau cand este declansat de un input de siguranta.

Utilizarea unui plan pentru declansarea modului Redus: Cand robotul se misca din partea mo-
dului Redus a planului de declansare, inapoi in partea modului Normal, existd o zona de 20mm
in jurul planului de declansare unde sunt permise limitele modului Normal si redus. Aceasta
previne modului de siguranta sa clipeasca daca robotul este chiar la limita.

Utilizarea unui input pentru declansarea modului Redus: Cand se foloseste un input (pentru a
porni sau opri modul Redus), pot trece pana la 500ms inainte de a se aplica noile valori limita
ale modului. Aceasta se poate intampla fie la schimbarea din modul Redus in modul Normal,
FIE la schimbarea din modul Normal in modul Redus. Aceasta permite robotului sa isi adapteze
de ex. viteza la noile limite de siguranta.

Modul Recuperare Cand este incalcata o limita de siguranta, sistemul de siguranta trebuie re-
pornit. Daca sistemul este in afara limitei de siguranta la pornire (de ex. in afara unei limite de
pozitie de articulatie), se intra in modul special . in modul Recuperare, nu se pot rula programe
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UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Moduri

pentru robot, insa bratul robotului poate fi mutat inapoi in cadrul limitelor utilizand modul Fre-
edrive sau tabul Mutare din PolyScope (vezi partea II Manual PolyScope). Limitele de
siguranta ale modului Recuperare sunt:

Functie de Limita
siguranta

Limita viteza 30°/s
articulatie

Limita viteza 250 mm/s
Limita forta 100N
Limita impuls 10 kgm/s
Limit4 putere 80W

Sistemul de siguranta emite o Oprire de Categoria 0 daca apare o incélcare a acestor limite.

AVERTISMENT:

Retineti faptul ca limitele pentru pozitia articulatiei, planurile de
siguranta si orientarea sculei/efectorului final sunt dezactivate in
Modul Recuperare. Aveti grija la miscarea bratului robot ihapoi in
aceste limite.

UR3e
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3 Transportul

Livrat pe un palet, robotul si caseta de comanda sunt un set calibrat. Nu le separati pentru ca
vor trebui recalibrate.

Transportati robotul doar in ambalajul original. Pastrati ambalajele intr-un loc uscat: s-ar putea
sa reambalati si s& mutati robotul mai tarziu.

Céand mutati robotul din ambalajul sau spre locul de instalare, tineti simultan ambele tuburi ale
bratului robot. Tineti robotul in timp ce plasati toate bolturile de montaj si le strangeti la baza
robotului.

Ridicati caseta de comanda de méner.

AVERTISMENT:

1. Asigurati-va ca nu va suprasolicitati spatele sau alte parti ale
corpului la ridicarea echipamentului. Utilizati echipamente de
ridicare adecvate. Se vor respecta toate regulamentele natio-
nale si regionale pentru ridicare. Universal Robots nu poate
fi facuta responsabild pentru nicio paguba survenita la trans-
portarea echipamentului.

2. Asigurati-va ca montati robotul in conformitate cu instructiu-
nile din capitolul 4.
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4 Interfata mecanica

4.1 Introducere
Acest capitol descrie elementele de baza pentru montarea diverselor piese ale sistemului robot.
Trebuie respectate instructiunile de instalare electrica din capitolul 5.

4.2 Spatiul de lucru al robotului
Spatiul de lucru al UR3e robotului se extinde 500 mm de la articulatia de baza. Este important
sa luati in calcul volumul cilindric de deasupra si dedesubtul bazei robotului la alegerea locului
de montare a robotului. Miscarea sculei aproape de volumul cilindric trebuie evitatd daca este
posibil, pentru ca face ca articulatiile s se miste rapid chiar si cand scula se misca incet, facand
robotul s& lucreze ineficient si facand dificila evaluarea riscului.

Fata inclinat
4.3 Montarea

Brat robot Bratul robot se monteaza folosind patru suruburi de 8,8 M6, cu cele patru gauri
6.6 mm din baza. Suruburile trebuie stranse cu 9 N m cuplu.

Folositi cele doua @5 gauri existente, cu un pin, pentru a repozitiona cu precizie bratul robot.
Nota: Puteti achizitiona o contrapiesa de baza precisa ca accesoriu. Figura 4.1 indica unde sa
se dea gdurile si s& se monteze suruburile.

Montati robotul pe o suprafata solida suficient pentru a rezista la cel putin de zece ori cuplul
cmplet al articulatiei de baza si de cel putin de cinci ori greutatea bratului robot. Daca robotul
este montat pe un ax liniar sau o platforma mobild, atunci acceleratia bazei de montare mobila
va fi foarte mica. O acceleratie mare poate face robotul sa se opreasca de siguranta.

PERICOL:
Asigurati-va ca bratul robot este fixat adecvat si asigurat. O
montare instabild poate produce accidente.

Versiunea 5.2 I-19 UR3e

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Montarea

5)' Surface on which the robot is fitted
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Figura 4.1: Gauri pentru montarea robotului. Utilizati patru M6 suruburi. Toate masuratorile sunt in mm.

ATENTIE:

Montati robotul intr-un mediu adecvat pentru clasificarea IP. Ro-
botul nu trebuie utilizat in medii ce depasesc cele corespunzatoare
clasificarilor IP ale robotului (IP54), dispozitivului de invétare (IP54)
si casetei de control (IP44).

Scula Flansa sculei robotului are patru gauri filetate M6 pentru atasarea unei scule la robot.
Suruburile M6 trebuie stranse cu 8 Nm, clasa de rezistenta 8.8. Pentru o repozitionare precisa
a sculei, folositi un pin in cele @6 gauri existente. Figura 4.2 prezinta dimensiunile si sablonul
de gduri de pe flansa sculei. Se recomanda folosirea unei gauri radiale pentru pin pentru a evita
supra-strangerea, mentinand insa precizia de pozitionare.

Pentru montarea robotului nu folositi suruburi mai mari de 8 mm. Daca suruburile sunt mai mari
de 8 mm, acestea pot apasa pe partea inferioara a flansei sculei generand un scurtcircuit la robot
si astfel defectiuni ireparabile.
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Lumberg RKMW 8-354 connector
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Figura 4.2: Flansa de iesire a sculei (IS0 9409-1-50-4-M6) este locul unde scula se monteaza la varful
robotului. Toate masurile sunt in mm.

PERICOL:
1. Asigurati-va ca scula este fixata adecvat si asigurata.

2. Asigurati-va ca scula este construita astfel incat sa nu gene-
reze situatii periculoase prin scaparea neasteptata a piesei.

3. Montarea robotului cu suruburi mai mari de 8 mm poate cauza
defectiuni ireparabile si articulatia finald a robotului va trebui
inlocuita.

Caseta de comanda Caseta de comanda poate fi agatata pe un perete sau amplasata pe po-
dea. O distanta de 50 mm pe fiecare parte a casetei de comanda este necesara pentru un flux
de aer suficient.

Dispozitivul de invatare Dispozitivul de invatare poate fi suspendat pe perete sau pe caseta
de comanda. Verificati daca cablul nu induce pericol de impiedicare.

Nota: puteti cumpara suporturi suplimentare pentru montarea casetei de comanda si a dispozi-
tivului de invatare.
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UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Montarea

PERICOL:

1. Asigurati-va ca caseta de comanda, dispozitivul de invatare si
cablurile nu intrd in contact cu lichide. O caseta de comanda
uda poate duce la accidente mortale.

2. Amplasati dispozitivul de invatare (IP54) si caseta de co-
manda (IP44) intr-un mediu adecvat pentru clasificarea IP.
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UNIVERSAL ROBOTS

4.4 incarcatura maxima

Incarcatura maxim admisé a bratului robot depinde de offsetul centrului de greutate, vezi figura
4.3. Offsetul centrului de greutate este definit ca distanta dintre centrul flansei de iesire a sculei
si centrul de greutate al incarcaturii atasate.

Figura 4.3: Relatia dintre incarcatura maxim admisa si offsetul centrului de greutate.
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5 Interfata electrica

5.1

Introducere

Acest capitol descrie grupele de interfata electrica pentru bratul robot din caseta de comanda.
Exemplele sunt oferite pentru majoritatea tipurilor de 1/0. Termenul I/0 se refera la semnale de
control digitale si analogice ce merg de la grupele de interfata electrice prezentate mai jos.

+ Racord priza
« Conexiune robot
« Controller I/0

« Scula1/0
+ Ethernet

5.1.1

Suport caseta de comanda

Pe partea inferioara a grupurilor de interfata 1/0 se afld un suport cu porturi ce permit conexiuni
suplimentare (ilustrate mai jos). Baza casetei de comanda are un orificiu cu capac pentru o
conectare facila (vezi 5.2).

Mini Displayport suportd monitoare cu Displayport si necesita un convertor activ Mini Display
la DVI sau HDMI pentru a conecta monitoare cu interfata DVI/HDMI. Convertoarele pasive nu
functioneaza cu porturi DVI/HDMI.

Nota: Siguranta poate fi marcata UL, tip de mini lama cu curentul maxim: 10A si tensiune mi-
nima: 32V

5.2

Ethernet

Interfata Ethernet poate fi folositd pentru urmatoarele:

+ MODBUS, EtherNet/IP si PROFINET (vezi partea II).

+ Acces si control de la distanta.

Pentru a conecta cablul Ethernet prin trecerea acestuia prin gaura din baza casetei de comanda
si trecand-ul prin portul Ethernet de pe partea inferioard a suportului.

Inlocuiti capacul din baza casetei de comandé cu o presetupd de cablu adecvat& pentru a co-
necta cablul la portul Ethernet.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Avertismente si precautii electrice

Specificatiile electrice sunt prezentate in tabelul de mai jos:

Parametru Min Tip Max Unitate
Viteza de comunicare 10 - 1000 Mb/s

5.3

Avertismente si precautii electrice

Respectati urmatoarele avertismente pentru grupele de interfatd mentionate anterior, cand apli-
catia robotului este proiectata si instalata.

PERICOL:

1. Nu conectati niciodata semnale de siguranta la un PLC ce
nu este un PLC de siguranta cu nivelul corect de siguranta.
Nerespectarea acestui avertisment poate duce la accidente
grave sau deces pentru ca functia de siguranta poate fi anu-
latd. Este important sa mentineti semnalele de interfata de
siguranta separate de semnalele de interfata I/0 normale.

2. Toate semnalele legate de siguranta sunt construite redun-
dant (doud canale independente). Mentineti cele doua canale
separate astfel incat o singura avarie sa nu poata duce a pier-
derea functiei de siguranta.

3. Anumite 1/0 din interiorul casetei de comanda pot fi configu-
rate pentru I/0 normal sau de siguranta. Cititi si intelegeti in-
treaga sectiune 5.4.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

PERICOL:

1. Asigurati-va ca toate echipamentele nerezistente la apa

raman uscate. Daca apa patrunde in produs, opriti i etichetati
toate sursele de putere si apoi conectati partenerul de service
Universal Robots pentru asistenta.

. Utilizati doar cablurile originale livrate cu robotul. Nu folositi

robotul pentru aplicatii in care cablurile sunt supuse flexiunii.
Contactati furnizorul Universal Service daca aveti nevoie de
cabluri mai lungi sau flexibile.

. Conexiunile negative sunt denumite GND si sunt conectate

la ecranarea robotului si caseta controler. Toate conexiunile
GND mentionate sunt doar pentru alimentare si semnalizare.
Pentru impamantare folositi conexiunile insurubate M6 mar-
cate cu simboluri de impamantare din caseta de comanda.
Conductorul de impamantare trebuie sa aiba cel putin curen-
tul cel mai mare indicat in sistem.

. Trebuie avut grija la instalarea cablurilor de interfata la 1/0 ro-

bot. Placa de metal din partea de jos este pentru cablurile de
interfata si conectori. Indepartati placa inainte de a da g&u-
rile. Asigurati-va ca toate resturile metalice sunt indepartate
inainte de a reinstala placa. Nu uitati sa folositi fascicule cu
dimensiuni corecte.

ATENTIE:

1. Robotul a fost testat in conformitate cu standardele IEC in-

ternationale pentru EMC (compatibilitate electromagnetica).
Semnale disturbante cu niveluri mai mari decat cele definite
in standardele IEC specifice pot duce la comportamente ne-
asteptate la robot. Nivelurile foarte mari de semnal sau expu-
nerea excesiva poate defecta permanent robotul. Problemele
EMC apar de obicei la procesele de sudura si sunt indicate de
reguld de mesaje de eroare. Universal Robots nu poate fi fa-
cuta responsabila pentru nicio paguba cauzata de probleme
EMC.

. Cablurile 1/0 ce merg de la caseta de comanda la alte utilaje

si echipamente de fabrica nu trebuie sa aiba peste 30m, decat
daca se fac teste extinse.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Controller 1/0

NOTA:
Toate tensiunile si curentii sunt CC (curent continuu) daca nu s-a
specificat altfel.

5.4 Controller /0
Puteti folosi I/0 din interiorul casetei de comanda pentru o gama larga de echipamente, inclusiv
relee pneumatice, PLC+uri si butoane de oprire de urgenta.
llustratia de mai jos arata layoutul interfetei electrice din interiorul casetei de comanda.
Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
S [24v 12V|M| PWR/ M| |24V|H|[24V/H| oV H|| OV M| [24V|H|[24V|H| oV (H|| OV M| [£|AG(H
g' EIO GND|| |GND{M/ [CIO|H||CI4 M| |COO[M||CO4|H| [DIO|M||DI4|H| DOO/M||DO4 N 2[an0 ]
& [24v oN (m| [2av|\) [2av|m]|[24v|m]| [ ov [m]|[ ov |m| [24v|m|[24v[m]| [ov [m|[ ov|m ifAG | |
E Ell OFF|H| | OV Cl1|H|(CI5|H| |COl{H|/CO5/H| |DI1|H||DI5|H| |DO1{H|DO5 M <A1l |m
§-24V 24V|H |24V OV |H| OV |H||24V(H|[24V|H| |OV |H|| OV H ZiAG|H
%SIO Selalel=]> Ci2|H||Ci6 || |CO2/H|[CO6/H| (DI2|H||Di6|Hl| |DO2(H|[DO6|H gAOO.
§24V 555520 24V|H||24v|H ov M|/ ov|H| [24v|H||24V|H| |OV [H|| oV |H g|AG|H
&|si1 HENENNN C3 HN|C7 H| |[CO3M|CO7H||DI3M||D7 H|H DO3MN DO7H EAOlI
Nota: Puteti folosi blocul de inputuri digitale oriyontal (DI8-DI11), preyentat mai jos, pentru ur-
marirea benyii la codificarea patratului (veyi 5.4.1) pentru aceste tipuri de input.
AEIEERE
HEEENER
Semnificatia schemelor de culoare de mai jos trebuie respectata si mentinuta.
Galben cutextrosu  Semnale de siguranta dedicate
Galben cu text negru  Configurabil pentru siguranta
Gri cu text negru I/0 digital scop general
Verde cu text negru I/0 analogic scop general
in GUI, putetj seta I/0 configurabil ca 1/0 de siguranti sau 1/0 de scop general (vezi partea II).
5.4.1 Specificatii comune pentru toate I/0 digital
Aceasta sectiune defineste specificatii electrice pentru urmatoarele I/0 digitale 24V ale casetei
de comanda.
+ 1/0 siguranta.
+ 1/0 configurabil.
+ 1/0 scop generale.
Instalati robotul in conformitate cu specificatiile electrice ce sunt identice pentru toate cele trei
inputuri.
Se poate alimenta I/0 digital de la o sursa interna de 24V sau de la o sursa electrica externa prin
configurarea blocului de terminale denumita Putere. Blocul este alcatuit din patru terminale.
Cele doua superioare (PWR si GND) sunt 24V si se impamanteaza de la sursa interna de 24V.
Cele doua terminale inferioare (24V si 0V) din bloc sunt inputul 24V la sursa 1/0. Configuratia
implicita este folosirea sursei interne (vezi mai jos).
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Power

PWR |

GND
24v |

oV

Nota: Daca este necesar mai mult curent, se poate conecta o sursa externa, ca mai jos.

Specificatiile electrice pentru sursa interna si externa sunt prezentate mai jos.

Terminale Parametru Min Tip Max Unitate
Sursa electricd interna de 24V

[PWR - GND] Tensiune 23 24 25 \"
[PWR - GND] Curent 0 - 2 A
Cerinte pentru intrarea 24V externa

[24v - oV] Tensiune 20 24 29 \Y
[24v - oV] Curent 0 - 6 A

I/0 digital sunt construite in conformitate cu IEC 61131-2. Specificatiile elctrice sunt prezentate

mai jos.
Terminale Parametru Min Tip Max Unitate
lesiri digitale
[COx / DOx] Curent* 0 - 1 A
[COx / DOx] Cadere tensiune 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Curent de scurgere 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Functie - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tip
Intrari digitale
[EIx/SIx/CIx/DIx] Tensiune -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regiune OPRIT -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regiune PORNIT 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Curent (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Functie - PNP + - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tip

*Pentru sarcini rezistive sau inductive de maxim TH.

NOTA:

Cuvantul configurabil este folosit pentru |/0 ce pot fi configurate ca
I/0 de siguranta sau I/0 normal. Acestea sunt terminale galbene
Cu text negru.
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5.4.2 Sigurantal/O

Aceasta sectiune descrie inputurile de sigurantd dedicate (terminal galben cu text rosu) si I/0
configurabil (terminale galbene cu text negru) cand sunt configurate ca I/0 de siguranta. Res-

pectati specificatiile comune pentru toate I/0 digitale din sectiunea 5.4.1.
Dispozitivele de siguranta si echipamentele de siguranta trebuie instalate in conformitate cu
instructiunile de siguranta si evaluarea de risc din capitolul 1.

Toate I/0 de siguranta sunt in pereche (redundant) si trebuie mentinute ca doua ramuri diferite.

O singura avarie nu trebuie sa duca la pierderea functiei de siguranta.

Exista doua tipuri de input de sigurantd permanente:

+ Oprire de urgenta robot doar pentru echipamente de oprire de urgenta

+ Oprire de siguranta pentru alte echipamente de protectie de siguranta.

Diferenta functionala este prezentata mai jos.

Oprire de urgenta Oprire de siguranta
Robotul nu se mai misca Da Da
Executare program Pauze Pauze
Curent robot Oprit Pornit
Resetare Manual Automat sau manual
Frecventa de utilizare Nefrecvent La fiecare ciclu pana la nefrecvent
Necesita reinitializarea Doar eliberare frana Nu
Categorie oprire (IEC 60204-1) 1 2
Nivel de performanta al functiei de
monitorizare
(1SO 13849-1) PLd PLd

Utilizati I/0 configurabil pentru a seta functionalitati suplimentare de siguranta ale I/0, de ex.
iesire oprire de urgenta. Configurarea unui set de I/0 configurabile pentru functii de siguranta
se face prin GUI, (vezi partea II).
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PERICOL:

1. Nu conectati niciodata semnale de siguranta la un PLC ce
nu este un PLC de siguranta cu nivelul corect de siguranta.
Nerespectarea acestui avertisment poate duce la accidente
grave sau deces pentru ca functia de siguranta poate fi anu-
latd. Este important sa mentineti semnalele de interfata de
siguranta separate de semnalele de interfata I/0 normale.

2. Toate I/0 legate de siguranta sunt construite redundant (doua
canale independente). Mentineti cele doud canale separate
astfel incat o singura avarie sa nu poata duce a pierderea func-
tiei de siguranta.

3. Functiile de siguranta trebuie verificate inainte de punerea in
functiune a robotului. Functiile de siguranta trebuie testate
regulat.

4. Instalarea robotului trebuie sa respecte aceste specificatii.
Nerespectarea acestui avertisment poate duce la accidente
grave sau deces pentru ca functia de siguranta poate fi anu-
lata.

Configuratia de siguranta implicita
Robotul este livrat cu o configurare implicita ce permite operarea fara niciun echipament de
siguranta supliemntar, vezi ilustratia de mai jos.

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Conectarea butoanelor de oprire de urgenta
Majoritatea aplicatiilor necesita unul sau mai multe butoane de oprire de urgenta. llustratia de
mai jos indica cum se pot conecta unul sau mai multe butoane de oprire de urgenta.

Safety Safety

24V 24V
eV A I s W A Z_H A s s W A Z—H
24V 24V
EN

24v || N } 2E4|\1/‘ H

= U -------- o

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop

24V
sit Si1

Utilizarea in comun c opririi de urgenta cu alte utilaje
Puteti seta o functie comuna de oprire de urgenta intre robot si alte utilaje prin configurarea
urmatoarelor functii I/0 prin GUI. Daca inputul de oprire de urgenta a robotului nu poate fi folosit
in scopuri comune. Daca trebuie conectati mai mult de doi roboti UR sau alte utilaje, este necesar
un PLC de siguranta pentru a controla semnalele de oprire de urgenta.
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5.4 Controller I/0

+ Pereche intrare configurabild: Oprire de urgenta externa.

+ Pereche iesire configurabila: Oprire de urgenta sistem.

llustratia de mai jos aratd cum robotii UR utilizeaza in comun functiile de oprire de urgenta. in
acest exemplu I/0-urile configurate folosite sunt CI0-CI1 si CO0-CO1.

[/

Configurable puly Configurable Outputs
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|
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Oprire de siguranta cu repornire automata

Un exemplu de dispozitiv de oprire de siguranta de baza este un comutator de usa unde robotul
se opreste la deschiderea usii (vezi ilustratia de mai jos).

Safety

Emergency Stop

24V

EIO
24V
El1

Safeguard Stop

24V
SI0
24V

caennnn

(

Si1

Aceasta configuratie este doar pentru aplicatiile in care operatorul nu poate trece de usa si sa
o inchida in urma sa. 1/0 configurabil poate fi folosit pentru a configura un buton de resetare in
afara usii, pentru a reactiva miscarea robotului.

Un alt exemplu in care repornirea automata poate fi adecvata este atunci cand se foloseste o
placa de siguranta sau un scaner laser de sigurantd, vezi mai jos.

Safety

24V

EIO

24V

Emergency Stop

El1

24V

SI0

4

VA

/
24v |Hl| [ov

24V

Safeguard Stop

Si1

lg*lg--

24v [l
o ||
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PERICOL:

1. Robotulisi reia miscarea automat cand semnalul de siguranta
este restabilit. Nu folositi aceasta configuratie daca semnalul
poate fi restabilit de la interiorul perimetrului de siguranta.

Oprire de siguranta cu buton de resetare
Daca interfata de siguranta este folosita pentru a interfata o bariera fotoelecric, este necesara o
resetare a perimetrului de siguranta. Butonul de resetare trebuie s& aiba doua canale. in acest
exemplu, /0 configurat pentru resetare este CI0-Cl1 (vezi mai jos).

Bl

 —— //

Safety c .’
_[eav]m 24V Mf24v [m 2 [d ovim N\. \ | [=====-"
AEL] cio ci4 M 24V
S [2av]m 24v [@|avim| | |4 A | |77 ov
HENC 4 ci cis M B

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

\ —

Dispozitiv activare cu 3 pozitii

llustratia de mai jos arata cum se conecteaza dispozitivul de activare cu trei pozitii. Vezi sectiunea 12.2

pentru mai multe detalii despre dispozitivul de activare cu 3 pozitii.

Cm'b’# FPmEtion Switdch
. . 1
B, |0 .
IR TN
SO ;
(] m - —
] m
] n
m \
S ),

NOTA:
Sistemul de siguranta Universal Robots nu accepta dispozitive de
activare cu 3 pozitii multiple.

Comutator mod operational

llustratia de mai jos prezintd un comutator de mod operational. Vezi sectiunea 12.1 pentru
mai multe moduri operationale.
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r
Cordifgrati f Imues Digtd Imts Opraimd mak S witch
L] ] 24v|H ||24v|H !

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

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

[ m [zav[m|[zav[m L
| Diz|m||oi6|m

a ] 24v|(M|[2av|m

B NECIEED

|

5.4.3 1/0 digital scop general

Aceasta sectiune descrie I/0 24V de scop general (terminale gri) si I/0 configurabil (terminale
galbene cu text negru) cand nu este configurat ca I/0 de sigurantd. Specificatiile comune din
sectiunea 5.4.1 trebuie respectate.

I/0 de scop general poate fi folosit pentru a antrena echipamente precum releele pneumatice
direct sau pentru comunicarea cu alte sisteme PLC. Toate iesirile digitale pot fi dezactivate auto-
mat cand executarea programului este oprita, vezi partea II.In acest mod, iesirea este in-
totdeauna scazuta cand programul nu ruleaza. Exemplele sunt prezentate in urmatoarele sub-
sectiuni. Aceste exemple folosesc iesiri digitale obisnuite insa se pot folosi si iesiri configurabile
daca nu sunt configurate sa efectueze o functie de siguranta.

Sarcina controlata de o iesire digitala

Acest exemplu prezinta modul de controlare al sarcinii de la o iesire digitala.

v \I
Digital Outputs /
ov |H|| ov ‘ LOAD
DOO| H | DO4{ Y
oV (M|l ov
DOl M |[Do5|H 1
ov H|i|ovil
DO2|H |[DO6|
oV | H|ovil
DO3|H|(pDO7|H

5.4.4 Intrare digitala de la un buton

Acest exemplu ilustreaza conectarea unui buton simplu la inputuri digital.

Digital Inputs
2av[m[[2avim
pio|H|[DI4
24av|m|[2av|H T
pi1|m|[pi5| | S IO ]
24av|m|[2av|m)
pi2[m|[pie|m| \ P
24av/m||2avim
DI13[H||[DI17| W

5.4.5 Comunicatiile cu celelalte utilaje sau PLC-uri

I/0 digital poate fi folosit pentru a comunica cu alte echipamente daca s-a stabilit un GND comun
(0V) si daca utilajul foloseste tehnologie PNP, vezi mai jos.
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Digital Inputs Digitycutputs | / E \igital Inputs Dixtal Outputs

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

/

/

5.4.6 1/0 analogic scop general

Interfata /0 analogic este terminalul verde. Poate fi folosita pentru a seta sau masura tensiunea
(0-10V) sau curentul (4-20mA) de la si la alt echipament.

Urmatoarele elemente sunt recomandate pentru o precizie maxima.

+ Folositi terminalul AG cel mai apropiat de I/0. Perechea utilizeaza un filtru de mod comun.

Folositi acelasi GND (0V) pentru echipament si caseta de comanda. 1/0 analogic nu este
izolat galvanic de la caseta de comanda.

+ Folositi un cablu ecranat sau o pereche rasucita. Conectati ecranarea la terminalul GND Ila
terminalul denumit Putere.

Folosirea echipamentului ce functioneaza in modul curent. Semnalele curente sunt mai
putin sensibile la interferente.

In GUI puteti selecta modurile de input (vezi partea II).Specificatiile elctrice sunt prezentate

mai jos.
Terminale Parametru Min Tip Max Unitate
Intrare analogicd in modul curent
[AIx - AG] Curent 4 - 20 mA
[AIx - AG] Rezistentd - 20 - ohm
[AIx - AG] Rezolutje - 12 - bit
Intrare analogica in modul tensiune
[AIx - AG] Tensiune 0 - 10 \
[AIx - AG] Rezistentd - 10 - Kohm
[AIx - AG] Rezolutie - 12 - bit
lesire analogicd in modul curent
[ADx - AG] Curent 4 - 20 mA
[ADx - AG] Tensiune 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Rezolutie - 12 - bit
lesire analogica in modul tensiune
[ADx - AG] Tensiune 0 - 10 \
[ADx - AG] Curent -20 - 20 mA
[AOx - AG] Rezistentd - 1 - ohm
[AOx - AG] Rezolutie - 12 - bit
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Folosirea unei iesiri analogice

Acest exemplu ilustreaza controlarea unei benzi transportoare cu un input de control analogic
al vitezei.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

O
cee

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

oV

Folosirea unei iesiri analogice

Acest exemplu ilustreaza conectarea unui senzor analogic.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG

AOO

AG

AO1

Analog Inputs

000000
+

Analog Outputs

Power
PWR |l
GND
24v (W
ov

5.4.7 Control PORNIT/OPRIT de la distanta

Folositi controlul la distantd PORNIT/OPRIT pentru a porni si opri caseta de comanda fara a
folosi Teach Pendant. Este folosit de obicei:

+ Cénd dispozitivul de invatare este indisponibil.
+ Cand sistemul PLC trebuie sa aiba control complet.

+ Cand mai multi roboti trebuie porniti sau opriti simultan.

Controlul PORNIT/OPRIT de la distanta asigura o sursa suplimentard de 12V care este tinuta
activa cand caseta de comanda este oprita. Intrarea PORNIT are doar scopul unei activari de
scurtd durata si functioneaza in acelasi mod ca si butonul PUTERE. Intrarea OPRIT poate fitinuta
cat se doreste. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos. Nota: Folositi o caracteristica
software pentru a incarca si a porni automat programele (vezi partea II).
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Terminale Parametru Min Tip Max Unitate
[12V - GND] Tensiune 10 12 13 Vv
[12V - GND] Curent - - 100 mA
[PORNIT / OPRIT] Tensiune inactiva 0 - 0,5 \
[PORNIT / OPRIT] Tensiune activa 5 - 12 \
[PORNIT / OPRIT] Curent intrare - 1 - mA
[on] Timp activare 200 - 600 ms

Buton PORNIRE la distanta

Acest exemplu ilustreaza conectarea unui buton ON la distanta.

Remote

12v[d 7‘I-|

GND|H IS IO ]
onN|m

OFF| B\ Pp7

Buton OPRIRE la distanta
Acest exemplu ilustreaza conectarea unui buton OFF |a distanta.

ATENTIE:

Remote‘ m_l

12v[H |

GND| EER ERPEP ]
ON |l

OFF !

Nu apéasati sitineti apasat inputul ON sau butonul POWER pentru ca
opreste caseta de comanda fara a salva. Trebuie sa folositi inputul
OFF pentru controlul de la distanta al opririi si semnalul permite
casetei de comanda sa salveze fisierele deschise si sa fie inchise

corect.

5.5

Racord priza

Cablul de alimentare de la caseta de comanda are o fisd IEC standard la capat. Conectati fisa
sau cablul de alimentare specific tarii la fisa IEC.

Pentru a energiza robotul, caseta de comanda trebuie conectata la priza printr-o fisa IEC C20
standard in partea de jos a casetei de comanda, printr-un cablu IEC C19 corespunzator (vezo
ilustratia de mai jos).
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5.5 Racord priza

Alimentarea electrica este echipata cu urmatoarele:
+ Conexiune de impamantare
+ Siguranta principala

+ Dispozitiv pentru curent rezidual

Se recomanda instalarea unui comutator de alimentare pentru a opri toate echipamentele din
aplicatia robot ca o metoda facila de blocare si etichetare la service. Specificatiile electrice sunt

prezentate in tabelul de mai jos:

Parametru Min Tip Max Unitate
Tensiune intrare 100 - 265 VAC
Siguranta externd (@ 100-200V) 8 - 16 A
Siguranta externad (@ 200-265V) 8 - 16 A
Frecventa de intrare 47 - 63 Hz
Putere standby - - <1.5 W
Putere de functionare nominald 90 150 325 w

UR3e

[-38

Versiunea 5.2
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R

UNIVERSAL ROBOTS

PERICOL:

1. Asigurati-va ca robotul este impamantat corect (conexiune

electrica la impamantare). Utilizati suruburile nefolosite aso-
ciate cu simboluri de impamantare din interiorul casetei de
comanda pentru a crea o impamantare comuna pentru toate
echipamentele din sistem. Conductorul de impamantare tre-
buie sa aiba cel putin curentul cel mai mare indicat in sistem.

. Asigurati-va ca puterea de intrare la caseta de comanda este

protejata cu un dispozitiv de curent rezidual (RCD) si o sigu-
ranta corecta.

. Blocati si etichetati toate sursele de alimentare pentru in-

treaga instalatie a robotului la servisare. Alte echipamente nu
trebuie sa alimenteze tensiune in I/0 robot cand sistemul este
blocat.

. Asigurati-va ca toate cablurile sunt conectate corect inainte

de a porni caseta controler. Folositi intotdeauna un cablu de
alimentare original si adecvat.

5.6 Conexiune robot

Cablul de la robot trebuie conectat la conectorul din partea inferioara a casetei de comanda (vezi
ilustratia de mai jos). Rasuciti conectorul de doua ori pentru a va asigura ca este blocat adecvat
inainte de a porni bratul robot.

Rotiti conectorul la dreapta pentru a fi mai usor de blocat dupa conectarea cablului.

Versiunea 5.2
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ATENTIE:
1. Nu deconectati cablul robotului cand bratul este pornit.

2. Nu extindeti si nu modificati cablul original.

5.7 1/0 scula

Langa flansa sculei de la articulatia #3 exista un conector cu opt pini ce ofera semnale de putere
si comanda pentru diferite graifédre si senzori ce pot fi atasate la roboti. Lumberg KKMV 8-354
este un cablu industrial adecvat. Fiecare dintre cele opt fire din interiorul cablului are o culoare
diferitd, reprezentand diverse funcitii.

Acest conector asigurd alimentarea si semnalele de comanda pentru dispozitivele de prindere
si senzorii folositi pe 0 anumita scula robot. Cablul industrial prezentat mai jos este adecvat:

+ Lumberg RKMV 8-354.

NOTA:
Conectorul de scula trebuie strans cu mana la maxim 0,4Nm.

Cele opt fire din interiorul cablului au culori diferite, reprezentand diverse functii. Vezi tabelul de

mai jos:
Culoare Semnal Descriere
Rosu GND impamantare
Gri PWR 0V/12V/24V
Albastru ~ TOO/PWR lesiri digitale 0 sau 0V/12V/24V
Roz TO1/GND lesiri digitale 1 sau Imp&mantare
Galben TIO Intrari digitale 0
Verde TI Intrari digitale 1
Alb Al2 / RS485+ Analogic in 2 sau RS485+
Maro Al3 / RS485- Analogic in 3 sau RS485-

Setati alimentarea electrica interna la 0V, 12V sau 24V la tabul 1/0 GUI (vezi partea II).
Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos:
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Parametru Min  Tip Max Unitate
Tensiune de alimentare in modul 24V 235 24 24,8 Vv
Tensiune de alimentare in modul 12V 11,5 12 12,5 \
Curent de alimentare in ambele moduri* - 600 2000** mA
Alimentare pin dublu - 600 2000** mA

*Se recomanda utilizarea unei diode de protectie pentru sarcinile inductive
**2000 mA pentru max 1 secunda. Ciclu max: 10%. Curentul mediu nu trebuie sa depaseasca
600 mA

Sectiunile urmatoare descriu diversele 1/0 ale sculei.

NOTA:
Flansa sculei este conectata la GND (la fel ca firul rosu).

5.7.1 Alimentare scula electrica
Alimentare cu energie electrica

Setati alimentarea electrica internala 0V, 12V sau 24V in tabul I/0 al PolyScope (vezi partea II).

POWER

Ay

GND (RED) Jri|

Alimentare electrica pin dublu
in modul de alimentare cu pin dublu, curentul de iesire poate fi crescut conform (5.7 tabelului
doi).
1. In antet ap&sati Instalare.
2. In lista din stanga, apasati pe General.
3. Apasati pe Tool 10 si selectati Dual Pin Power.

4. Conectati firele Alimentare (gri) la TOO (albastru) si Impamantare (rosu) la TO1 (roz).

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK)
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5.7.2 lesiri digitale scula
Digital Outputs support three different modes:

Mode Active | Inactive
Sinking (NPN) Low Open
Sourcing (PNP) | High Open
Push / Pull High Low

Modul de iesire al fiecarui pin este configurat din tabul Instalare in 10 Scula pe PolyScope. Spe-
cificatiile elctrice sunt prezentate mai jos:

Parametru Min  Tip Max  Unitate
Tensiune cand e deschis  -0,5 - 26 Vv
Tensiune la coborare 1A - 0,08 0,09 Vv
Tensiune la coborare 0 600 1000 mA
Curent prin GND 0 600 3000* mA

*3000 mA pentru max 1 secunda. Ciclu max: 10%. Curentul mediu nu trebuie s& depaseasca
600 mA

ATENTIE:
lesirile digitale din sculd nu sunt limitate ca curent. Depasirea da-
telor specificate poate cauza pagube permanente.

Folosirea iesirilor digitale scula
Exemplul de maijos ilustreaza modul de pornire siincarcare la utilizarea unei surse de alimentare
interne de 12V sau 24V. Tensiunea de iesire la tabul 1/0 trebuie s fie definita. Exista tensiune
intre conexiunea PUTERE si ecranare/mpamantare, chiar daca sarcina este oprita.

Se recomanda utilizarea unei diode de protectie pentru sarcinile inductive, asa cum se arata mai
jos.

J— POWER
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5.7.3 Intrari digitale scula

Intrarile digitale suntimplementate ca PNP cu rezistoare. Aceastainseamna ca o intrare flotanta
va fiimntotdeauna scazuta. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Parametru Min Tip Max Unitate
Tensiune intrare -0,5 - 26 \
Tensiune logica scazuta - - 2,0 \Y
Tensiune logica crescuta 5,5 - - \"
Rezistenta intrare - 47k - Q

Folosirea intrarilor digitale scula
Acest exemplu ilustreaza conectarea unui simplu buton.

5.7.4 Intrari analogice scula

Intrarile analogice de sculd sunt nediferentiale si pot fi setate ca tensiune (0-10V) sau curent
(4-20mA) pe tabul I/0 (vezi partea II). Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Parametru Min Tip Max Unitate
Tensiune de intrare in modul tensiune -0,5 - 26 Vv
Rezistenta de intrare @ intervalul 0V la 10V - 10,7 - kQ
Rezolutie - 12 - bit
Tensiune de intrare in modul curent -0,5 - 5,0 Y
Curent de intrare in modul curent -2,5 - 25 mA
Rezistentd de intrare @ intervalul 4mAla 20mA - 182 188 Q
Rezolutie - 12 - bit

Doua exemple despre cum se folosesc intrarile analogice sunt prezentate in urmatoarele sub-
sectiuni.

ATENTIE:

1. Intrarile analogice nu sunt protejate impotriva supratensiunii
in modul curent. Supracalibrarea limitei in specificatia elec-
trica poate produce pagube iremediabile la intrare.

Folosirea intrarilor analogice scula, nediferential
Acest exemplu prezintd o conexiune de senzor analogic cu o iesire nediferentiala. lesirea sen-
zorului poate fi curent sau tensiune, atata timp cat modul de intrare al acelei intrari analogice
este setat sa fie la fel pe tabul I/0.
Nota: Puteti sa verificati daca un senzor cu iesire digitala poate antrena rezistenta interna a
sculei, sau masurarea poate fi nevalabila.
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POWER
T
A2 | -
=1 <
<

Folosirea intrarilor analogice scula, diferential

Acest exemplu prezinta o conexiune de senzor analogic cu o iesire diferentiala. Conectati partea
de iesire negativa la GND (0V) si functiuoneaza in acelasi mod ca si un senzor nediferential.

11

5.7.5 Comunicatii scula /0

+ Solicitari de semnal Semnalele RS485 folosesc sigurante interne. Daca dispozitivul atasat
nu are o siguranta la avarie, semnalul trebuie efectuat in scula atasata sau adaugat extern
prin addugarea de rezistente la RS485+ si RS485-.

+ Latenta Latenta mesajelor trimise prin conectorul de scula variaza de la 2ms la 4ms, de
la momentul in care mesajul este scris pe PC la inceputul mesajului pe RS485. Un buffer
stocheaza datele trimise la conectorul sculei pana céand linia devine idle. Dupa ce s-au
receptionat 1000 bytes de date, mesajul este scris pe dispozitiv.

Rate Baud 9.6k, 19.2k, 38.4k, 57.6k, 115.2k, 1M, 2M, 5M
Biti oprire 1,2
Paritate Niciunul; Impar; Par

UR3e -44 Versiunea 5.2



6 Mentenanta si reparatiile

Trebuie sa efectuati lucrarile de intretinere si reparatie in conformitate cu instructiunile de sigu-
ranta din acest manual.

Trebuie sa efectuati lucrarile de intretinere, calibrare si reparatii in conformitate cu cele mai noi
versiuni ale Manualelor de Service de pe pagina de asistenta http://www.universal-robots.

com/support.
Doar integratorii de sistem autorizati sau Universal Robots vor efectua reparatiile.

Toate piesele returnate la Universal Robots vor fi returnate in conformitate cu manualul de ser-
vice.

6.1

Instructiuni de siguranta

Dupa lucrari de intretinere si reparatie, trebuie facute verificari pentru a se garanta nivelul de
siguranta necesar. Verificarile trebuie sa respecte reglementarile de sigurantd a muncii nationale
sau regionale. Trebuie testata si functionarea corecta a tuturor functiilor de siguranta.

Scopul lucrarii de intretinere si reparatie este de a se asigura ca sistemul este mentinut opera-
tional sau, in cazul unei avarii, sa readuca sistemul la o stare operationala. Lucrarile de reparatie
includ depanarea pe langa repararea in sine.

Cénd lucrati la bratul robotului sau caseta de control, trebuie sa respectati procedurile si aver-
tismentele de mai jos.

PERICOL:

1. Nu schimbati nimic in configuratia de sigurantd a software-
ului (de ex. limita de fortd). Configuratia de siguranta este des-
crisa in Manualul PolyScope. Daca este modificat vreun para-
metru de sigurantd, intregul sistem robot trebuie considerat
nou, adica trebuie actualizate corespunzator intregul proces
de aprobare de sigurantd, inclusiv evaluarea de risc.

2. Tnlocuiti componentele defecte utilizand componente noi cu
acelasi numar de articol sau componente echivalente apro-
bate de Universal Robots.

3. Reactivati si dezactivati imediat masurile de siguranta dupa
incheierea lucrarilor.

4. Documentati toate reparatiile si salvati documentele in fisierul
tehnic asociat cu sistemul robot.
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PERICOL:

1. Indepértati cablul de alimentare din partea de jos a casetei
de comanda pentru a va asigura ca este complet scos de sub
tensiune. Dezenergizati orice alta sursa de energie conectata
la bratul robot si caseta de comanda. Luati masurile necesare
pentru a preveni alte persoane sa energizeze sistemul in tim-
pul reparatiilor.

2. Verificati impamaéntarea inainte de a reporni sistemul.

3. Respectati regulamentele ESD cand parti ale bratului robot
sau casetei de comanda se dezasambleaza.

4. Evitati dezasamblarea alimentarilor electrice din caseta de co-
manda. Tensiunile inalte (pana la 600 V) pot fi prezente in in-
teriorul alimentarilor electrice timp de cateva ore dupa oprirea
casetei de comanda.

5. Preveniti patrunderea apei si a prafului in bratul robot sau ca-
seta de comanda.
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7 Dezafectarea si mediul

Universal Robots e-Series trebuie dezafectati in conformitate cu legile, regulamentele si stan-
dardele nationale aplicabile.

Universal Robots e-Series sunt produsi cu utilizarea restrictionata a substantelor periculoase
pentru a proteja mediul; asa cum este definita de directiva europeand RoHS 2011/65/UE. Aceste
substante includ mercur, cadmiu, plumb, crom VI, bifenili polibromurati si difenili eteri polibro-
murati.

Taxa pentru dezafectarea si manipularea deseurilor electronice din robotii Universal Robots e-
Series vanduti pe piata daneza este preplatita in sistemul DPA de Universal Robots A/S. Impor-
tatorii din tarile acoperite de Directiva europeana WEEE 2012/19/UE trebuie sa isi faca singuri
inregistrarea in registrul national WEEE din propria tara. Taxa este de regula de sub 1€/robot. O
lista cu registrele nationale gasiti aici: https://www.ewrn.org/national-registers.

Urmatoarele simboluri sunt atasate pe robot pentru a indica conformitatea cu legislatia de mai
sus:

— RoOHS 7
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8 Certificari

Acest capitol prezinta certificatele si declaratiile pregatite pentru produs.

8.1 Certificare de la terti

Certificarea de la terti este optionald. Totusi, pentru a oferi cele mai bune servicii integratorilor
de brate robotice, UR a ales sa isi certifice robotii la urmatoarele institutii de testare recunoscute:

TUV NORD Universal Robots e-Series sunt aprobati din punct
de vedere al sigurantie de TUV NORD, un orga-
nism notificat in conformitate cu Directiva pen-
tru masini-unelte 2006/42/CE in UE. Puteti gasi
o copie a certificatului de aprobare TUV NORD in

anexa B.

DELTA Robotii URUniversal Robots e-Series sunt testati
in privinta performantelor de catre DELTA. Puteti
gasi certificatele de compatibilitate electromag-
neticd (EMC) si testele de mediu in anexs B.

‘25’ CHINA RoHS  Robotii Universal Robots e-Series sunt conformi
cu metodele de management CHINA RoHS pen-
tru controlarea poluarii prin produse IT. Puteti gasi
o copie a tabelului de declaratie a produsului in

anexa B

Siguranta KCC Robotii Universal Robots din seria e sunt conformi
cu standardele ce certificare ale marcajului KC din
Coreea in privinta sigurantei produselor. Puteti
gasi o copie a certificatului de Sigurantd KCC in

anexa B
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UNIVERSAL ROBOTS 8.4 Declaratii conform directivelor UE

8.2 Certificare furnizori de la terti

Mediul Asa cum sunt livrate de furnizorii nostri, paletii de
@ transport pentru robotii Universal Robots e-Series
respecta cerintele daneze ISMPM-15 pentru pro-
ductia de materiale de ambalare din lemn si sunt

marcate in conformitate cu aceasta schema.

8.3 Certificare test producator

UR Universal Robots e-Series sunt supusi unor teste
interne continue si unor proceduri de testare la fi-
nal de linie. Procesele de testare UR unt revizuite
si imbuné&tatite permanent.

8.4 Declaratii conform directivelor UE

Desi sunt relevante in principal pentru Europa, anumite tari din afara Europei recunosc si/sau
solicita declaratii UE. Directivele europene sunt disponibile pe pagina de Internet oficiala: http:
//eur-lex.europa.eu.

Robotii UR sunt certificati in conformitate cu directivele de mai jos.

2006/42/CE — Directiva pentru utilaje (MD)

in conformitate cu Directiva pentru Utilaje 2006/42/CE, robotii Universal Robots e-Series sunt
masini partial complete, drept urmare un marcaj CE nu este atasat.

Daca robotul UR este folosit pentru o aplicatie cu pesticide, retineti atunci prezenta directivei
2009/127/CE. Declaratia de incorporare in conformitate cu 2006/42/CE anexa Il 1.B. este pre-
zentatd anexa B.

2006/95/CE — Directiva pentru joasa tensiune (LVD)

2004/108/CE — Compatibilitate Electromagnetica (EMC)

2011/65/UE — Restrictii la utilizarea anumitor Substante Periculoase (RoHS)

2012/19/UE — Deseuri de echipamente electrice si electronice (WEEE)
in Declaratia de Incorporare din anex3 B sunt prezentate declaratiile de conformitate cu directi-
vele de mai sus.

Un marcaj CE este atasat conform directivelor de marcare CE de mai sus. Informatiile ¢ privire
la deseurile electrice si electronice se afla in capitolul 7.

Informatii despre standardele aplicate in timpul dezvoltarii robotului gasiti in anexi C.
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9.1

Garantia Produsului

Fara a afecta nicio pretentie, pe care utilizatorul (clientul) o poate avea in relatia cu distribuitorul
sau retailerul, clientul va aea dreptul la granatia producatorului in conditiile de mai jos:

In cazul dispozitivelor noi si al componentelor acestora ce prezintd defectiune ca urmare a erori-
lor de fabricatie si/sau material in termen de 12 luni de la intrarea in serviciu (maxim 15 luni de la
livrare), Universal Robots va furniza piesele de schimb necesare, in timp ce utilizatorul (clientul)
va furniza orele de munca necesare inlocuirii pieselor de schimb, inlocuind piesa cu una la ulti-
mile standarde disponibile, sau reparand piesa in cauza. Aceasta Garantie va fi nevalabila daca
defectiunea dispozitivului este cauzata de o utilizare necorespunzatoare si/sau de nerespecta-
rea informatiilor din acest ghid de utilizator. Aceasta Garantie nu se va aplica si nu se va extinde
asupra serviciilor efectuate de dealerul autorizat sau de clientul insusi (de ex. instalare, configu-
rare, descarcdri de software). Chitanta de achizitie, impreuna cu data achizitiei sunt necesare ca
dovada la invocarea Garantiei. Pretentiile in cadrul garantiei trebuie trimise in termen de doua
luni de la depistarea defectiunii acoperite de Garantie. Proprietatea asupra dispozitivelor sau
componentelor inlocuite de sau returnate la Universal Robots va fi detinuta de Universal Robots.
Orice alta pretentie ca urmare a sau in legatura cu dispozitivul va fi exclusa din aceasta Garantie.
Nimic din aceasta Garantie nu va incerca sa limiteze sau sa excluda Drepturile Statutare ale Cli-
entului sau responsabilitatea producatorului pentru deces sau accidente cauzate de neglijenta.
Durata acestei Garantii nu va fi extinsa prin serviciile furnizate pe baza acestei Garantii. In méa-
sura in care exista solicitari de Garantie, Universal Robots isi rezerva dreptul de a taxa clientul
pentru inlocuire sau reparatii. Prevederile de mai sus nu implica o modificare a sarcinii de do-
vedire in detrimentul clientului. in cazul unui dispozitiv ce prezinta defectiuni, Universal Robots
nu va fi responsabil pentru nicio dauna indirectd, incidentd, speciala sau pe cale de consecinta,
inclusiv dar fara a se limita la profituri pierdute, pierderea uzufructului, pierderea productiei sau
deteriorarea altor echipamente de productie.

In cazul unui dispozitiv ce prezinta defectiuni, Universal Robots nu va acoperi nicio pagub& sau
pierdere pe cale de consecinta, cum ar fi pierderea productiei sau deteriorarea altor echipamente
de productie.

9.2

Precizari legale

Universal Robots continud sa isi imbunatateasca fiabilitatea si performantele produselor sale,
motiv pentru careisirezerva dreptul de a actualiza produsul fara o instiintare prealabild. Universal
Robots face toate demersurile sa se asigure ca continutul acestui manual este precis si corect,
insa nu isi asuma nicio responsabilitate pentru eventualele erori sau informatii lipsa..
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A Timp si distanta de oprire

NOTA:

Puteti seta durata maxima de oprire si distanta maxima stabilite de
utilizator. Vezi 2.1 si13.2. Daca se utilizeaza setari definite de uti-
lizator, viteza programului este ajustata dinamic pentru a respecta
intotdeauna limitele selectate.

Datele grafice furnizate pentru Articulatia 0 (baza), Articulatia 1 (umar) si Articulatia 2 (cot)
sunt valabile pentru distanta si timpul de oprire.

+ Categoria 0
+ Categoria 1

+ Categoria 2

Nota: Aceste valori reprezinta scenariul cel mai pesimist; valorile dvs. vor fi diferite.

Testul Articulatia 0 a fost efectuat prin realizarea unei miscari orizontale, unde axa de rotatie a
fost perpendiculara pe sol.

intimpul testelor pentru Articulatia 1 si Articulatia 2 robotul a urmat o traiectorie vertical3, adicd
axele de rotatie au fost paralele cu solul, iar oprirea s-a efectuat in timp ce robotul se misca in
jos.

|
0.06| —@— 100% extended —@— 100% extended
—8— 66% extended 0.06| —8— 66% extended
0.04 —e— 33% extended —e— 33% extended
. D
0.04 !
J
0.02 0.02
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

(a) Distanta de oprire in metri pentru 33% din incarca- (b) Distanta de oprire in metri pentru 66% din incarca-
tura maxima tura maxima

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

0.04

0.021

speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Distanta de oprire in metri pentru incarcdtura ma-
xima

Figura A.1: Distanta de oprire pentru articulatia 0 (BAZA)
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0.08

0.06

0.05

0.04

0.03

—@— 100% extended
0.07{ —@— 66% extended
—e— 33% extended

speed 33%

speed 66%

speed 100%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

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

speed 66%

speed 100%

(a) Timpul de oprire in secunde pentru 33% din incérca- (b) Timpul de oprire in secunde pentru 66% din incarca-
tura maxima

tura maxima

0.08

0.06

0.04

speed 33%

(c) Timpul de oprire in secunde pentru incarcatura ma-

Xima

Figura A.2: Timpul de oprire pentru articulatia 0 (BAZA)

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

speed 66%

speed 100%
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0.025

0.020

0.015

0.010

0.005

speed 33%

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

- .

e

e
e 4

o

speed 66%

speed 100%

0.02

0.01

speed 33%

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

«

/

«

speed 66%

speed 100%

a) Distanta de oprire in metri pentru 33% din incarca- (b) Distanta de oprire In metri pentru 66% din incarca-
! p p ! p p
tura maxima

tura maxima

0.06

0.05

0.04

0.03

speed 33%

0.05

0.04

0.03

0.02

0.01

speed 33%

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

o«

—

- .

o«

speed 66%

speed 100%

(c) Distanta de oprire in metri pentru incarcdtura ma-
xima

Figura A.3: Distanta de oprire pentru articulatia 1 (UMAR)

¥

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

o«

speed 66%

speed 100%

0.06

0.04

speed 33%

¥

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

(

—

o

speed 66%

speed 100%

(a) Timpul de oprire in secunde pentru 33% din incarca- (b) Timpul de oprire in secunde pentru 66% din incarca-
tura maxima

0.08

0.06

0.04

speed 33%

tura maxima
—@— 100% extended 0 14
—8— 66% extended
—e— 33% extended
[ &
o —e

speed 66%

speed 100%

(c) Timpul de oprire in secunde pentru incarcdtura ma-
Xima

Figura A.4: Timpul de oprire pentru articulatia 1 (UMAR)
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P L
— —@— 100% payload
0, .'_

- égoo/& palylozd 0.0451 _o— 66% payload
0.010 o payloa —e— 33% payload

—e— 33% payload 0.0401 w
0.008 ./ 0.035 / °

0.030
0.006
speed 33% speed 66% speed 100%
speed 33% speed 66% speed 100%

(b) Timpul de oprire in secunde pentru toate incarcatu-

(a) Distanta de oprire in metri pentru toate incarcaturile ile

Figura A.5: Distanta de oprire pentru articulatia 2 (COT)
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B Declaratii si certificate

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

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Te-
chnical File:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 Technology Officer, RD
DK-5260 Odense S Denmark Universal Robots A/S
Telephone: +45 8993 8989 Energivej 25, DK-5260 Odense S
Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s):
Product and Function: Industrial robot (multi-axis manipulator with controller

and Teach Pendant). Function is determined by the
completed machine
(with end-effector and intended use).

Model: UR3e, UR5e, UR10e (e-Series)
Serial Number: Starting 2018500000 and higher Effective 1 April 2018
Incorporation: Universal Robots e-series (UR3e, UR5e, and UR10e)

shall only be put into service upon being integrated into
a final complete machine

(robot system, cell or application), which conforms with
the provisions of the Machinery Directive and other
applicable Directives.

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

I. Machinery Directive 2006/42/EC — The following essential requirements have been

fulfilled: 1.1.2,1.2.1,1.3.7,.1.2.4.3,1.6.3,1.5.1,1.7.2,4.1.2.3,1.7.4.2. It is declared

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

of Annex VIl of the Machinery Directive.

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

standards used below.

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

standards used below.
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UNIVERSAL ROBOTS B.1 CE/EU Declaration of Incorporation (original)

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

() EN ISO 10218-1:2011 | (I)EN ISO 13850:2015
TUV Nord Certificate 44 207
14097607
(I) ENISO 12100:2010

(I) EN 60664-1:2007

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

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

(I) EN 61131-2:2007

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

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

TUV Nord Certificate 44 780
14097610
() EN I1SO 13849-2:2012

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

(1) EN 60529:1991/ A2:2013 (1 EN
A1:2006

61140:2002/

Reference to Other Technical Standards and Specifications Used:

() ISO 9409-1:20047 (1) IEC 60068-2-27:2008
() ISO/TS 15066 as applicable (1) IEC 60068-2-64:2008
(111) IEC 60068-2-1:2007 (I1) IEC 60664-5:2007
(1) IEC 60068-2-2:2007 (1) IEC 61326-3-1:2008
The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information
about the partly completed machinery in response to a reasoned request by the
national authorities.

Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body

Bureau Veritas, certificate DK008850.

(1) IEC 61784-3:2010[SIL2]

{ /

Odense Denmark, 27 September 2018 Mtk IR D f—
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Position/ Title

Roberta Nelson Shea
Global Technical Compliance Officer
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B.2 Declaratie de incorporare CE/UE (traducere a originalului) UNIVERSAL ROBOTS

B.2 Declaratie de incorporare CE/UE (traducere a originalului)

Producator: Persoana din comunitate autorizata sa compileze fisie-
rul tehnic:

Universal Robots A/S David Brandt

Energivej 25 Technology Officer, RD

DK-5260 Odense S Denmark Universal Robots A/S

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

Descrierea si identificarea utilajului(elor) partial complete:

Produs si functie: Robot industrial (manipulator multi-axial cu controller si
dispozitiv de invatare). Functia este determinata de uti-
lajul complet
(Cu efector final si scopul utilizarii).

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

Numér de serie: Incepand cu 2018500000 si mai sus In vigoare din 1
aprilie 2018

Incorporare: Universal Robots e-series (UR3e, UR5e si UR10e) vor fi
puti in functiune doar dupa integrarea intr-un utilaj final
complet
(sistem, celuld sau aplicatie robot), care este conforma
cu prevederile Directivei pentru masini-unelte si alte Di-
rective aplicabile.

S-a declarat ca produsele de mai sus indeplinesc urmatoarele Directive detaliate mai jos:
. Directiva pentru masini-unelte 2006/42/CE — Urmatoarele cerinte esentiale au fost
indeplinite: 1.1.2,1.2.1,1.3.7,.1.2.4.3,1.6.3,1.5.1,1.7.2,4.1.2.3, 1.7.4.2. S-a declarat

ca documentatia tehnica relevanta a fost compilata in conformitate cu Partea B

a Anexei VIl din Directiva pentru masini-unelte.

II. Directiva pentru joasa-tensiune 2014/35/UE — Consultati LVD si standardele
armonizate utilizate mai jos..

1. Directiva EMC 2014/30/UE — Consultati Directiva EMC si standardele

armonizate utilizate mai jos..
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UNIVERSAL ROBOTS

B.2 Declaratie de incorporare CE/UE (traducere a originalului)

Consultati Standardele Armonizate folosite, conform referintei din Articolul 7(2)

din Directivele MD si LV si Articolul 6 din Directiva EMC:

(I) EN 1SO 10218-1:2011 Certifi-
cat TOV Nord 44 207 14097607
(I) EN ISO 12100:2010

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

Certificat TUV Nord 44 780
14097610
(I) EN 1SO 13849-2:2012

(DEN ISO 13850:2015
(I) EN 1037:1995+A1:2008

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

(I1) EN 60320-1:2001/ A1:2007

(II) EN 60529:1991/ A2:2013

(I) EN 60664-1:2007

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

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

(I) EN 61131-2:2007

() EN  61140:2002/
A1:2006

Consultati celelalte standarde si specificatii tehnice folosite:

(1) 1SO 9409-1:20047

(I) 1SO/TS 15066 dupé caz
(Ill) IEC 60068-2-1:2007
(Ill) IEC 60068-2-2:2007

(Ill) IEC 60068-2-27:2008
(Ill) IEC 60068-2-64:2008
(I1) IEC 60664-5:2007
(Ill) IEC 61326-3-1:2008

(1) IEC 61784-3:2010[SIL2]

Producatorul sau reprezentantul sdu autorizat va transmite informatiile relevante

despre utilajul partial ca raspuns la solicitarea motivata facuta de

autoritatile nationale.

Aprobarea sistemului de asigurare a calitétii (IS0 9001), de catre organismul notificat

Bureau Veritas, certificat DK0O08850.

Odense Denmark, 27 September 2018

Name:
Position/ Title

/ 7

U717 I
Roberta Nelson Shea

/
L —

Global Technical Compliance Officer
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B.3 Certificatul sistemului de siguranta

R

UNIVERSAL ROBOTS

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

B.3 Certificatul sistemului de siguranta

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

Fertigungsstéatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Industrial robot UR10e, UR5e and UR3e

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

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

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607
Prifbericht Nr. / Test Report No. . 3520 4429, 3522 2109
Aktenzeichen / File reference 8000484576

le der
TUV NORD CERIT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen

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

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

Essen, 2018-05-14

www.tuev-nord-cert.de

Tovioes)

TOV NORD CERT
GmbH

technology@tuev-nord.de
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B.3 Certificatul sistemului de siguranta

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

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

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant:

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

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

Tested in accordance with:

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

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

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen

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

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

www.tuev-nord-cert.de

EN IS0 13849-1
PL'¢’ /

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

Essen, 2018-05-14

technology@tuev-nord.de

UR3e
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B.4 China RoHS

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

R ABAFYEATESHESETAET

i Toxic and Hazardous Substances and Elements 3 ¥ H ¥t R
A 31 I 3
i R & Hexavalent | Jﬁ:ﬂi 4| Polybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) [ Cadmium (Cd) | Chromium [ BN iphenyl ethors
(Cr+8) 581 (peDE)
UR Robois
UR31 URS [ UR10
UR#LE A,
URIURSURTD X 0 X 0 X X

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

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

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

(BUTEh  BERTERAY LEFTCHEAFEETE—S 8% )

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

FHHERMKER BEMEs ERSE o EET R EERRE

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

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

Refer 1o preduct manual for detailed conditions of use.

FEERHRBERE=SFH

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

Univesgal Robots BEE BB i = R A A8 T8~ 8, {8 Universal Rebos TREAMER LS
T the maximum extent permitied by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall atherwise assume all liabilties that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controling Pellution
by Electronic Information Products (Ministry of Information lndustry Order £39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
uze of electronic mformation products. Customer shall defend, mdemnafy and hold Unversal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thersta. At the time Custamer desires to disposs of the Products, Customer shall refer 1o and comply with the specific waste management instructions
and optons set forth at hiipwaw teradyne comiabout-teradynelcorporate-social-responsbility, as the same may be amendad by Teradyne ce Univerzal
Febats.
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B.5 Siguranta KCC
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B.6 Certificat testare de mediu

. . . / A PART OF
Climatic and mechanical assessment

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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B.7 Certificat testare EMC

/ A PART OF

Attestation of Conformity
AoC no. 1645

Project / task no. 117-29565

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

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense

Denmark

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

Manufacturer
Universal Robots A/S

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

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

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

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

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

Venlighedsvej 4
2970 Hersholm
Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +457219 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer Fax +45721940 01
that mass-produced apparatus have the same properties and quality. This attestation does not contain any www.delta.dk
statements pertaining to the requirements pursuant to other standards, directives or laws other than the VAT No. 55117314
above mentioned.

Hgrsholm, 15 August 2017

1 /
/

Michael Nielsen
Specialist, Product Compliance

20aoctest-uk-j
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C Standarde aplicate

Aceasta sectiune descrie standardele relevante aplicate in dezvoltarea bratului robot si a casetei de
comanda. De fiecare data cand un numar de Directiva Europeana este indicat in paranteze, acesta indica
faptul ca standardul este armonizat cu acea Directiva.

Un standard nu este o lege. Un standard este un document dezvoltat de cei implicati intr-o anumita in-
dustrie, definind cerintele de siguranta si performanta normale pentru un produs sau un grup de produse.

Abrevierile inseamna urmatoarele:

ISO International Standardization Organization
IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI  American National Standards Institute
RIA Robotic Industries Association

CSA Canadian Standards Association

Conformitatea cu urmatoarele standarde este garantata doar daca se respecta toate instructiunile de
asamblare, de siguranta si indicatiile din acest manual.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

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

Sistem de control de siguranta este conceput ca Nivel de Performanta d (PLd) in conformitate cu cerin-
tele acestor standarde.

ISO 13850:2006 [Categorie Oprire 1]

ISO 13850:2015 [Categorie Oprire 1]

EN I1SO 13850:2008 (E) [Categorie Oprire 1 - 2006/42/CE]
EN ISO 13850:2015 [Categorie Oprire 1 - 2006/42/CE]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

Functia de oprire de urgenta este conceputa ca o Categorie de Oprire 1 in conformitate cu acest stan-
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dard. Categoria de Oprire 1 este o oprire controlata cu putere la motoare pentru a realiza oprirea si apoi
indepartarea puterii cand s-a realizat oprirea.

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

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

Robotii UR sunt evaluati in conformitate cu principiile acestui standard.

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

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

Acest standard a fost conceput pentru producatorul robotului, nu pentru integrator. A doua parte (ISO 10218-
2) a fost conceputa pentru integratorul robotului, pentru ca se ocupa cu instalarea si designul aplicatiei
robot.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Acest standard american este standardul ISO 10218-1 si ISO 10218-2 combinate intr-un singur docu-
ment. Limba este schimbata din Engleza Britsanica in Englezd Americana, insa continutul este identic.

Retineti ca partea a doua (ISO 10218-2) a acestui standard a fost conceputd pentru integratorul siste-
mului robot, si nu pentru Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Acest standard canadian este standardul ISO 10218-1 (vezi mai sus) si -2 combinate intr-un singur do-
cument. CSA a adaugat cerinte suplimentare pentru utilizatorul sistemului robotic. Unele dintre aceste
cerinte s-ar putea sa trebuiasca abordate de integratorul robotului.

Retineti ca partea a doua (ISO 10218-2) a acestui standard a fost conceputd pentru integratorul siste-
mului robot, si nu pentru Universal Robots.

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

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

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

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

Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments
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Aceste standarde definesc cerintele pentru interferentele electrice si electromagnetice. Conformarea
cu aceste standarde garanteaza faptul ca robotii UR functioneaza corect in medii industriale si ca nu
interfereaza cu alte echipamente.

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

Acest standard defineste cerintele de imunitate EMC extinsa pentru functiile de siguranta. Conformarea
cu acest standard asigura faptul ca functiile de siguranta ale robotilor UR asigura un grad de siguranta
chiar daca alte echipamente depasesc limitele de emisii EMC definite in standardele IEC 61000.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

I/O-urile de 24V normale si de sigurantad sunt fabricate in conformitate cu cerintele acestui standard
pentru a asigura comunicatii fiabile cu alte sisteme PLC.

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

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Aceste doua standarde sunt foarte similare. Acestea definesc principiile de siguranta pentru evitarea
pornirii neasteptate, atat ca rezultat al unei reporniri accidentale in timpul intretinerii sau repararii, cat si
ca urmare a unor comenzi de pornire neintentionate din punct de vedere al controlului.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

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

Actiunea de deschidere directa si mecanismul de blocare de siguranta al butonului de oprire de urgenta
respecta cerintele din acest standard.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Acest standard defineste clasificarea incintei in privinta protectiei la praf si apa. Robotii UR sunt conce-
puti si clasificati cu un cod IP in conformitate cu acest standard, vezi autocolantul de pe robot.
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IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

Cablu de alimentare respecta acest standard.

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

Flansa sculei de pe robotii UR este conforma cu tipul 50-4-M6 din acest standard. Sculele robotului
trebuie de asemenea construite in conformitate cu acest standard pentru a asigura o fixare corecta.

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

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

Part 1: Hot surfaces

Robotii UR au fost proiectati astfel incat temperatura superficiald este mentinuta sub limitele ergonomice
definite in acest standard.

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

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

Robotii UR sunt construiti in conformitate cu acest standard pentru a proteja impotriva eelctrocutarii. O
conexiune de protectie prin impamantare este obligatorie, conform Manual instalare hardware.

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

Environmental testing

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

Robotii UR sunt testati in conformitate cu metodele de testare definite in aceste standarde.

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

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

Acest standard defineste cerintele pentru bus-urile de comunicatie cu clasificare de siguranta.

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

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

Principiile generale ale acestui standard se aplica.

IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/CE]
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
2mm

Circuitele electrice ale robotilor UR sunt concepute in conformitate cu acest standard.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Robotii UR echipati cu modulul accesoriu E67 pentru interfata cu masinile de turnare prin injectare res-
pecta acest standard.
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Greutate 11.1kg / 24.51b

Anvergura 500mm / 19.7in

Viteza Toate articulatiile incheieturii: Max 360 °/s
Alte articulatii: Max 180 °/s.
Sculd: Aprox. 1m/s / Aprox. 39.4in/s.

Acuratete senzor cuplu forta 3.5N

Amprenta ?128 mm / 5.0in

Dimensiune casetd de comandd 460mm x 445mm x 260mm / 18.2in x 17.6in x 10.3in

(Wx HxD)

Porturi I/O sculd 2 digital in, 2 digital out, 2 analogice in

Alimentare electrica I/0O 24V 2 A in Caseta de Comanda

Alimentare electrica scula pin 600 mA
dublu

Comunicarea TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T
priza Ethernet, MODBUS TCP & adaptor EtherNet/IP, Profinet

Zgomot Robot Arm: Less than 60dB(A)
Control Box: Less than 50dB(A)

Clasificare camera curata Brat robot: Caseta de comanda
ISO clasa 5: ISO Clasa 6

Operarea in colaborare 17 functii de siguranta avansate. In conformitate cu:
EN ISO 13849-1:2008, PLd, Cat.3 si EN ISO 10218-1:2011, clauza
5.10.5

Temperatura Robotul poate functiuona Intr-un interval termic de -5-50°C La
viteze crescute continue ale articulatiei, specificatia pentru tem-

peratura ambientala este declasificata.

Cablajul Cablul dintre robot si caseta de comanda (6m / 236in)
Cablul dintre ecranul tactil si caseta de comanda (4.5m / 1771in)
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10 Introducere

10.1 Elemente de baza PolyScope

PolyScope este Interfata Grafica pentru Utilizatori (GUI) de pe Teach Pendant care opereaza
Bratul Robot, Caseta de Control si care executa programe.

A : Header cu taburi/pictograme ce va pun la dispozitie ecrane interactive.
B : Footer cu butoane ce controleaza programul/ele incarcate de dvs.

C : Ecran cu campuri ce administreaza si monitorizeaza actiunile robotului.

RE24+QH A D omod

Proaram  Installation  Move o Loa

Getting Started

What would you like to do first?

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION
[ Don't show this message again
O Speed C—l 100% ° o o I341&:)/3?;021018 1

Nota: La pornire poate aparea un dialog Nu se poate Continua. Trebuie sa selectati Mergi la
ecranul de initializare pentru a porni robotul.

10.1.1 Pictograme/Taburi antet

Rulare este o metoda simpla de a opera robotul folosind programe pre-
scrise.

Program creaza si/sau modifica programe robot.

Instalarea configureaza setarile bratului robot si echipamentul extern, de
ex. montarea si siguranta.

Mutare controleaza si/sau regleaza miscarea robotului.
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288 I/0 monitorizeaza si seteaza semnalele live Input/Output de la si la caseta
de comanda a robotului.

Log indica sanatatea robotului si mesajele de avertizare sau eroare.

ABCDE
3 &
Mou...

default

el Manager program si instalare selecteaza
si afiseaza programul si instalarea activa (vezi 20.4). Nota: Cale fisier, Nou,
Deschide si Salveaza alcatuiesc Manager program si instalare.

Nou... creeaza un nou program sau instalare.

i Deschide... deschide un program sau o instalare create si salvate anterior.

Salvare... salveaza un program, instalare sau ambele in acelasi timp.
Nota: Pictogramele mod Automat si mod Manual apar doar in Header daca setati o parola de
mod operational.

i i 3 3 1 3 i i
Mod Automat indica faptul ca robotul are incarcat mediul Automat. Dati
clic pentru a comuta in mediul Manual.

ﬁ Mod Manual indica faptul ca robotul are incarcat mediul Manual. Dati clic
pentru a comuta in mediul Automat.

cc
Suma de verificare de siguranta afiseaza configuratia de siguranta activa.

Meniu Hamburger acceseaza Ajutor PolyScope, Despre si Setari.

10.1.2 Butoane footer

E Initializare administreaza starea robotului. Cand este ROSU, apasati-|
pentru a face robotul operational.

100%

Glisorul de viteza afi-
seaza in timp real viteza relativa la care bratul robotului se misca, luand in calcul
setarile de siguranta.

m Play porneste programul de robot incdrcat momentan.

E Pas permite rularea unui program pas cu pas.
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. Stop opreste programul de robot incarcat momentan.

10.2 Ecran de pornire

Ce doriti sa faceti mai intai?

R = P4

RULATI UN PROGRAM PROGRAMATI ROBOTUL CONFIGURATI INSTALAREA
ROBOTULUI

[ Nu mai afisa acest mesaj

Rula un Program, Programa Robotul sau Configura instalarea Robotului.

Versiunea 5.2 II-5 e-Series
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11 Pornire rapida

11.1 Elemente de baza brat robot

Bratului de robot Universal Robot este alcatuit din tuburi si articulatii. Utilizati PolyScope pentru
a coordona miscarea acstor articulatii, miscand robotul si pozitionadnd scula cum doriti - cu ex-
ceptia zonei direct deasupra si dedesubtul bazei.

Caracteristica este locul unde se monteaza robotul.
Umar si Cot face miscari largi.
Incheietura 1 si 2 face miscari mai fine.

Incheietura 3 este locul unde atasati scula.

NOTA:
Tnainte de a porni robotul prima dat#, integratorul robotului dvs. UR
trebuie sa:

1. Citeasca si si inteleaga informatiile de siguranta din Manual
instalare hardware.

2. Seteze parametrii de configurare definitie de evaluarea de risc
(vezi capitolul 13).

11.1.1 Instalarea bratului robot si a casetei de comanda

Puteti folosi PolyScope, dupa ce bratul robotului si caseta de comanda sunt de comanda pornita.

1. Despachetati bratul robot si caseta de comanda.

. Montati bratul robot pe o suprafata rezistenta si fara vibratii.

2

3. Plasati caseta de comanda pe picior.

4. Conectati cablul la robot si caseta de comanda.
5

. Puneti stecarul in priza.

PERICOL:
Risc de rasturnare. Daca robotul nu este plasat sigur pe o suprafata
rezistenta, acesta se poate prabusi si cauza accidente.

Vezi Manual instalare hardware pentru instructiuni de instalare detaliate.

Versiunea 5.2 -7 e-Series
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11.1.2 Pornirea si oprirea casetei de comanda

Caseta de comanda contine in principal inputul/outputul electric fizic ce conecteaza bratul robot,
dispozitivul de invatare si eventualele periferice. Trebuie sa porniti caseta de comanda pentru a
putea porni bratul robot.(vezi).

1. Pe Dispozitivul de invatare, apasati butonul de pornire pentru a porni caseta de comanda.

2. Asteptati pe masura ce pe ecran apare text de la sistemul de operare urmat de butoane.

3. Céand apare un dialog Nu se poate Continua, selectati Mergi la ecranul Initializare pentru a
accesa ecranul Initializare .

11.1.3 Pornirea si oprirea bratului robot

in partea din stanga jos a ecranului, pictograma Initializare indica starea bratului robot folosind
culori:

*+ Rosu Bratul robot este in stare oprita.
+ Galben Bratul robot este pornit, dar nu e gata de functionare normala.

+ Verde Bratul robot este pornit si gata de functionare normala.

PE24+QQH

Stare robot

Tnearcatura Robot

& Active Payload este folosit pentru a suprascrie temporar Installation

*  Payload.

Sarcina activa Incarcatura instalare '_,
?

Nota: Pornirea bratului robot este acompaniata de sunete si usoare miscari pe masura ce franele
articulatiilor sunt eliberate.

11.1.4 Initializarea bratului robot

PERICOL:

Verificati intotdeauna daca incarcatura efectiva si instalarea sunt
corecte inainte de pornirea bratului robot. Daca aceste setari sunt
gresite, bratul robot si caseta de comanda nu vor functiona corect
si pot fi periculoase pentru persoane si echipamente.

e-Series 11-8 Versiunea 5.2
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ATENTIE:

Asigurati-vd cd bratul Robot nu atinge un obiect (de exemplu, o
masd), deoarece o coliziune intre bratul Robot si un obstacol ar
putea deteriora o cutie de viteze.

Pentru a porni robotul:
1. Atingeti butonul ON cu LED-ul verde pentru a porni procesul de initializare. Apoi LED-ul
devine galben pentru a indica ca alimentarea este prezenta si in mod Idle.
2. Apasati butonul START pentru a elibera franele.

3. Apasati butonul OFF cu LED-ul rosu pentru a opri bratul robot.

+ Cénd PolyScope porneste, apasati pe butonul ON o data pentru a porni bratul robot. Apoi
starea devine galbena pentru a indica ca robotul este pornit si este in mod Idle. Idle.

+ Cand starea bratului robot este Idle, apasati butonul START pentru a porni bratul robot.
La acest punct, datele senzorului sunt verificate pe baza montarii configurate a bratului
robot. Daca se gaseste o nepotrivire (cu o toleranta de 30°), butonul este dezactivat si se
afiseaza un mesaj de eroare dedesubt. Daca verificarea montarii reuseste, apasand butonul
se elibereaza toate franele de articulatii si bratul robot este gata de functionare normala.

Versiunea 5.2 11-9 e-Series
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12 Selectare mod operational

12.1 Moduri operationale

Modurile operationale sunt activate cand configurati un dispozitiv de actionare cu 3 pozitii, sau

setati o parola.

Mod Automat Odata activat, robotul poate efectua doar sarcini predefinite. Tabul Mutare si mo-
dul Freedrive nu sunt disponibile. Nu puteti modifica sau salva programe si instalari.

Modul Manual Odata activat, puteti programa robotul folosind tabul Mutare, Modul Freedrive si
Glisorul de Viteza. Puteti modifica sau salva programe si instalari.

Mod operational Manual Automat
Freedrive X *
Mutati robotul cu sagetile pe tabul Mutare X *
Glisor viteza X X**
Editare & salvare program & instalare X
Executare programe Viteza re- | x

dusa*

*Doar cand este configurat un dispozitiv de activare cu 3 pozitii
** Glisorul de Viteza de pe Ecranul Rulare poate fi activat in Instalare.

NOTA:

+ Un robot Universal Robots nu este echipat cu un dispozitiv de
activare cu 3 pozitii. Daca evaluarea de risc necesita dispozi-
tivul, acesta trebuie atasat inaainte de utilizarea robotului.

+ Daca nu este configurat un dispozitiv cu 3 pozitii, sunt activate
tabul Freedrive si Mutare. Viteza nu este redusa in modul ma-

nual.

AVERTISMENT:

+ Orice sigurante suspendate trebuie repuse complet in func-
tiune inainte de selectarea modului Automat.

+ Cand este posibil, modul Manual de operare se va efectua cu
toate persoanele in afara spatiului de siguranta.

+ Dispozitivul folosit pentru comutarea robotului in modul Ope-
rational trebuie amplasat in afara spatiului de siguranta.

« Utilizatorul nu trebuie sa intre in spatiul de siguranta cand ro-

botul este in mod Automat.

Versiunea 5.2 11-11
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 Dispozitiv activare cu 3 pozitii

Cele trei metode de configurare a selectarii mdoului Operational sunt descrise in subsectiunile
urmatoare. Fiecare metoda este exclusiva, ceea ce inseamna ca folosind o metoda le dezacti-
veaza pe celelalte doua.

Utilizarea inputului de siguranta mod operational
1. In tabul Instalare selectati Siguranta 1/0.

2. Configurati inputul de Mod Operational. Optiunea de a configura apare in meniurile deru-
lante de indata ce inputul dispozitivului cu 3 pozitii este configurat.

3. Robotul este in modul Automat cand inputul Modului Operational este scazut si in modul
Manual cand inputul Modului Operational este crescut.

NOTA:

+ Selectorul modului fizic, daca este utilizat, trebuie sa respecte
in totalitate ISO 10218-1: articolul 5.7.1 pentru selectie.

« Inainte de a defini un input operational, trebuie s& definiti un
dispozitiv de activare cu 3 pozitii.

Folosirea PolyScope
1. In PolyScope, selectati Mod Operational.

2. Pentru a comuta intre moduri, in Header selectati pictograma profil.

Vezi 21.3.2 pentru mai multe informatii despre setarea unei parole PolyScope.

Nota: PolyScope este automat in modul manual cand configuratia Siguranta I/0 cu dispozitiv cu
3 pozitii este activata.

Folosirea serverului dashboard
1. Conectarea la serverul dashboard.
2. Folositi comenzile Setare mod operational.
+ Setati modul operational Automat
+ Setati modul operational Manual
+ Goliti modul operational

Vezi http://universal-robots.com/support/ pentru mai multe detalii despre utilizarea ser-
verului dashboard.

12.2 Dispozitiv activare cu 3 pozitii

Cand un dispozitiv de activare cu 3 pozitii este configurat si Modul Operational este in modul
Manual, robotul poate fi miscat doar apasand dispozitivul ce 3 pozitii.
Cand Modul Operational este in mod Automat, dispozitivul cu 3 pozitii nu are efect.

e-Series 1-12 Versiunea 5.2
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NOTA:
Dispozitivul de Activare cu Trei Pozitii este conform cu ISO 10218-
1: articolul 5.8.3 pentru un dispozitiv de activare.

12.2.1 Viteza crescuta manuala

Cénd Dispozitivul de Activare cu Trei Pozitii nu este apasat, robotul este Oprit de Sigurantd. Cand
Dispozitivul de Activare cu Trei Pozitii este apasat, Glisorul de Viteza este setat la o valoare
initiala corespunzatoare cu 250 mm/s. Viteza poate fi crescuta miscand Glisorul de Viteza in
trepte.

NOTA:

Folositi limitele de articulatie de sigurantd (vezi13.2.4) sau pla-
nurile de sigurantd (vezil3.2.5)pentru a restrictiona spatiul in
care robotul poate intra folosind viteza crescuta manuala.

Versiunea 5.2 11-13 e-Series
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13 Configurarea sigurantei

13.1 Elemente de baza setari de siguranta

Aceasta sectiune acoperd modul de accesare a setérilor de siguranta ale robotului. Este alcatu-
ita din elemente ce va ajuta sa configuratie Siguranta robotului.

PERICOL:

Inainte de a configura setarile de siguranta ale robotului, integrato-
rul trebuie sa efectueze o evaluare de risc pentru a garanta sigu-
ranta personalului si a echipamentului din jurul robotului. O evalu-
are de risc este o analiza a tuturor procedurilor de lucru din durata
de viata a robotului, efectuata pentru a aplica setari de configurare
de siguranta corecte (vezi Manual instalare hardware). Tre-
buie sa setafi urmatoarele in conformitate cu evaluarea de risc a
integratorului.

1. Integratorul trebuie sa previna persoanele neautorizate sa mo-
difice configuratia de sigurantd, de ex. prin parole de protectie.

2. Utilizarea si configurarea functiilor de siguranta si a interfete-
lor pentru o anumita aplicatie robot (vezi Manual instalare

hardware).

3. Setarile de configuratie de siguranta pentru setare si invatare
nainte ca robotul sa fie pornit pentru prima data.

4. Toate setdrile de configuratie de siguranta accesibile pe acest
ecran si pe sub-taburi.

5. Integratorul trebuie sa se asigure ca toate schimbarile la con-
figuratia de siguranta respecta evaluarea de risc.

13.1.1 Accesarea configuratiei de siguranta

Nota: Setarile de siguranta sunt protejate cu parola si pot fi configurate doar dupa ce parola a
fost setata si apoi folosita.

. In antetul PolyScope apé&sati pictograma Instalare.
. In stanga ecranului, in meniul actiuni, apasati Siguranta.

]
2
3.
4

Observati ca se afiseaza ecranul Limite Robot, insa setérile sunt inaccesibile.

. Daca s-a setat anterior o Parola de siguranta, introduceti parola si apasati Deblocare pentru

a face setarile accesibile. Nota: Dupa ce setarile de Sigurantp sunt deblocate, toae setarile
sunt active.

Apasati tabul Blocare sau navigati din meniul Siguranta pentru a bloca din nou toate setérile
elementului Siguranta.

Versiunea 5.2 11-15 e-Series
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itati 1 PERICOL

V Siguranta Utilizarea de parametri de Configurare de Siguranta diferiti fata de cei definiti de evaluarea de risc facuta de integrator poate duce la
Limite Robot pericole ce nu sunt eliminate rezonabil sau riscuri ce Nu sunt reduse rezonabil.

Limite
articulatie @ Presetari din fabrica o
i . . \ !
Planuri Cel mai restrictionat Cel mai putin restrictionat
Pozitia sculei
Directia sculei X
O Personalizat
110
Hardware Limita Normal Redus
Pozitie Putere .
initiala de si... Impuls <
) Caracteristici Timp de oprire
> Fieldbus Distant& de oprire
Viteza scula .
Forta sculei
Viteza cot
Forté cot .

) 100%

Puteti afla mai multe informatii despre sistemul de sigurantd in Manualul de Instalare Hardware.

13.1.2 Setarea unei parole de siguranta

Trebuie sa setati o parola pentru a Debloca toate setérile de siguranta ce alcatuiesc Configuratia
de Siguranta.
Nota: Daca nu se aplica nicio parola de siguranta vi se solicita sa o configurati.

. In antetul PolyScope in coltul dreapta, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

. In stanga ecranului, in meniul albastru, apasati Parola si selectati Siguranta.

1
2

3. In Parola noud, scrieti o parola.

4. Acum, in Confirmare parola nou3, scrieti aceeasi parola si apasati Aplicare.
5

. In stanga jos a meniului albastru, ap&sati lesire pentru a reveni la ecranul anterior.

Nota: Puteti apdsa tabul Blocare pentru a bloca din nou toate setarile de siguranta sau puteti
doar sa navigati la un alt ecran din afara meniului de Siguranta.

Blocare

13.1.3 Schimbarea configuratiei de siguranta

Schimbarile la Configuratia de Sigurtanta trebuie sa respecte evaluarea de risc efectuata de in-

tegrator (vezi Manual instalare hardware).

Procedura recomandata:

1. Verificati daca modificarile sunt conforme cu evaluarea de risc facuta de integrator.

2. Ajustati setarile de siguranta la nivelul adecvat definit de evaluarea de risc facuta de inte-
grator.

3. Verificati daca setarile sunt aplicate.

4. Amplasati urmatorul text in manualele de utilizare:
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Linainte de a lucra in apropierea robotului, asigurati-va ca configuratia de siguranta este asa cum
va asteptati. Aceasta se poate verifica de ex. prin inspectarea sumei de verificare de siguranta
din coltul din dreapta sus al PolyScope pentru depistarea modificarilor.”

13.1.4 Aplicarea noii configuratii de siguranta

Robotul este oprit in timp ce modificati configuratia. Schimbarile vor intra in vigoare doar dupa
ce apasati butonul Aplicare. Robotul nu poate fi repornit pana nu Aplicati si reporniti sau Anu-
lati modificarile. Prima va permite sa inspectati vizual configuratia de siguranta a robotului dvs.
care, din motive de securitate, este afisata in Unitati Sl intr-un popup. Cand ati incheiat inspec-
tarea vizuald, puteti Confirma Configuratia de Siguranta si modificarile sunt salvate automat ca
parte a instalarii curente a robotului.

13.1.5 Suma de verificare de siguranta

Pictograma Suma de verificare de siguranta afiseaza configuratia de siguranta aplicata pentru
robot si se citeste de susin jos, de la stdnga la dreapta de ex. BF4B. Diversele texte si/sau culori
indica modificari la configuratia de siguranta aplicata.

Nota:

+ Suma de verificare de siguranta se modifica daca schimbati setarile Functiilor de sigu-
ranta, pentru cd Suma de verificare de siguranta este generata doar de setarile de sigu-
ranta.

+ Trebuie sa va aplicati schimbarile |a Configuratia de siguranta pentru ca Suma de verificare
de siguranta sa va reflecte modificarile.

13.2 Setari meniu de siguranta

Aceasta sectiune defineste setarile meniului de siguranta ce alcatuiesc configuratia de Siguranta
a robotului dvs.

13.2.1 Limite Robot

Limitele Robot va permit sa restrictionati miscarile generale ale robotului. Ecranul Limite Robot
are doua optiuni de configurare: Presetari din Fabrica si Personalizat.

1. Presetarile din fabrica este locul unde puteti folosi glisorul pentru a selecta o setare de
siguranta predefinita. Valorile din tabel se actualizeaza pentru a reflecta valori presetate ce
merg de la Cel mai restrictionat la Cel mai putin restrictionat
Nota: Valorile glisorului sunt doar sugestii si nu inlocuiesc o evaluare de risc adecvata.
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Vv Siguranta Utilizarea de parametri de Configurare de Siguranté diferiti fata de cei definiti de evaluarea de risc facutad de integrator poate duce la
Limite Robot pericole ce nu sunt eliminate rezenabil sau riscuri ce NU sunt reduse rezonabil.

Limite
articulatie @ Presetari din fabrica [ )
. I I !
Planuri Cel mai restrictionat Cel mai putin restrictionat
Pozitia sculei
Directia sculei .
O Personalizat
/0
Hardware Limita Normal Redus
i Putere .
initiala de si... Impuls O
> Caracteristici Timp de oprire
) Fieldbus Distanté de oprire
Viteza sculé .
Forta sculei
Viteza cot
Forta cot .

2. Personalizat este locul unde puteti seta Limite privind modul in care functioneaza robotul

si puteti monitoriza Toleranta asociata.

Putere limiteaza forta mecanicd maxima produsa de robot in mediu.
Nota: aceasta limita ia in calcul incarc&tura ca parte a robotului si nu a mediului.

Impuls limiteaza impulsul maxim si minim.

Timp de oprire limiteaza timpul maxim pentru oprirea robotului, de ex. cand se activeaza
0 oprire de urgenta.

Distanta de oprire limiteaza distanta maxima pe care scula robotului sau cotul o poate
parcurge la oprire.

NOTA:

Restrictionarea timpului de oprire si a distantei afecteaza viteza ge-
nerala a robotului. De exemplu, daca timpul de oprire este setat la
300 ms, atunci viteza maxima a robotului este limitata permitand
robotului sa se opreasca in 300 ms.

Viteza scula limiteaza viteza maxima a sculei robotului.

Forta sculei limiteaza forta maxima exercitata de scula robotului in situatii de prindere.
Viteza cot limiteaza viteza maxima a cotului robotului.

Forta cot limiteaza forta maxima pe care cotul o exercitd asupra mediului.

Viteza si forta sculei sunt limitate la flansa sculei si centrul celor doua pozitii de scula de-
finite de utilizator, vezi 13.2.6.
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V Siguranta Utilizarea de parametri de Configurare de Siguranté diferiti fata de cei definiti de evaluarea de risc facuta de integrator poate duce la
Limite Robot pericole ce nu sunt eliminate rezenabil sau riscuri ce Nu sunt reduse rezonakil.

Limite

articulatie O Presetiri din fabricd
Planuri

Pozitia sculei

Directia sculei .
@ Personalizat

/0

Hardware Limita Normal Redus

Pozitie Putere 300 W 200 W .
initiala de si... Impuls 25,0/ kg mie 10,0| kg m/e ®
Timp de oprire 400/ ms 300/ ms
Distanta de oprire 500/ mm 300/ mm
Vitezé scula 1500/ mm/s 750 mmis .
Forta sculei 150,0/N 120,0/N
Viteza cot 1500 mmys 750 mmis
Fort& cot 150,0/N 120,0/N .

NOTA:
Puteti reveni la Setarile din fabrica pentru toate limitele robotului
pentru a reseta la valorile implicite.

13.2.2 Moduri de siguranta

In conditii normale, adicd cand nu exist& o oprire de protectie, sistemul de sigurantd opereazé
in Mod de Siguranta asociat cu un set de limite de siguranta:

Modul normal este modul de siguranta activ in mod implicit

Modul redus este activ cand robotul Punct Central Scula (TCP) este pozitionat dincolo de un
plan mod Redus Declansare (vezi 13.2.5), sau cand este declansat folosind un input
configurabil (vezi 13.2.8)

Modul recuperare activeaza cand o limita de siguranta este incarcata din setul de limite active,
bratul robot executa o Oprire Categoria 0. Daca o limita de siguranta activa, cum ar fi o limita
de pozitie de articulatie sau o limita de siguranta sunt incalcate deja cand se porneste bratul
robot, acesta porneste in modul de Recuperare. Aceasta face posibild miscarea bratului
robot inapoi in limitele de siguranta. Cat timp este in modul Recuperare, miscarea bratului
robot este restrictionata de o limita fixa pe care nu o puteti modifica. Pentru detalii despre
limitele modului Recuperare (vezi Manual instalare hardware).

AVERTISMENT:

Limitele pentru pozitie articulatie, pozitie scula si orientare scula
sunt dezactivate in modul Recuperare, asa ca aveti grija la misca-
rea bratului robot inapoi in cadrul limitelor.

Meniul ecranului Configurare de Siguranta permite utilizatorului sa defineasca seturi separate
de limite de siguranta pentru modul Normal si Redus. Pentru scula si articulatii, limitele modului
Redus pentru viteza si impuls sunt necesare pentru a fi mai restrictive decét cele din modul
Normal.
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13.2.3 Tolerante

in Configuratie de siguranta se seteaza limitele de siguranta ale sistemului. Sistemul de sigu-
rantd primeste valorile de la cAmpurile de input si detecteaza orice depasire a acestor valori.
Controlerul robotului incearca sa previna orice incélcare prin efectuarea unei opriri de protectie
sau prin reducerea vitezei. Aceasta inseamna ca un program s-ar putea sa nu poata face miscari
foarte aproape de limite.

AVERTISMENT:

Tolerantele sunt specifice versiunii software.  Actualizarea
software poate modifica tolerantele. Consultati notele de versiune
pentru modificari intre versiunile de software.

13.2.4 Limite articulatie

Limite articulatie va permite sa restrictionati miscarile individuale ale articulatiei robotului in
spatiul de articulatie, de ex. pozitia rotationala a articulatiei si viteza rotationald. Existd doud
optiuni de Limite Articulatie: Viteza maxima si Interval pozitie.

1. Viteza maxima este locul unde definiti viteza unghiulara maxima pentru fiecare articulatie.

2. Intervalul de pozitie este locul unde definiti intervalul de pozitie pentru fiecare articulatie.

Din nou, campurile de input pentru modul Redus sunt dezactivate daca nu exista un plan
de siguranta sau input configurabil setat sa il declanseze. Aceasta limita permite limitarea
de siguranta a axei soft a robotului.

numit>*
¥

Fiecare dintre urméatoarele limite de articulatie poate fi configurata

independent:
\ Siguranta P

@ iteza maxima|

O Interval pozitie

Limite Robot

Limite
articulatie
Planuri

Pozitia sculei

Directia sculei

Articulatii Maxim Mod normal Mod redus

e Caracteristica max: 181 °/s 191 191 -11°/s
i Umar max: 191 °/s 191 191 -11°%s
Pozifie = | cor max: 191 /s 191 191 -11°s

initiala desi...
Incheletura 1 max: 191 °/s 191 191 -11°/s

»
Incheietura 2 max: 181 °/s 191 191 -11°/s

> Fieldbus N
Incheietura 3 max: 181 °/s 191 191 -11°/s

100%
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13.2.5 Planuri

NOTA:

Configurarea planurilor se bazeaza in totalitate pe caracteristici. Va
recomandam s& creti si s& denumiti toate caracteristicile inainte
de a edita configuratia de siguranta, pentru ca dupa ce robotul este
oprit Tabul Siguranta a fost deblocat si miscarea robotului nu va
mai fi posibila.

Planurile de siguranta restrictioneaza spatiul de lucru al robotului. Puteti defini pana la opt pla-
nuri de siguranta restrictionand scula si cotul robotului. Puteti restrictiona si miscarea cotului
pentru fiecare plan de siguranta si puteti dezactiva prin deselectarea casetei de bifare. inainte
de configurarea planurilor de sigurantd, trebuie sa definiti o caracteristica in instalarea robotului
(vezi 16.1.3). Caracteristica poate fi apoi copiata si configurata in ecranul planului de sigu-
ranta.

AVERTISMENT:

Definirea planurilor de siguranta doar limiteaza sferele si cotul de
Scula definite, nu si limita generala pentru bratul robot. Aceasta
inseamna ca specificand un plan de siguranta nu garanteaza faptul
ca alte parti ale bratului robotului vor respecta aceasta restrictie.

Moduri
Puteti configura fiecare plan cu Moduri restrictive folosind pictogramele de mai jos.

Dezactivat Planul de siguranta nu este niciodata activ in aceasta stare.

[] Normal Cand sistemul de siguranta este in modul Normal, un plan normal este activ si
actioneaza ca o limita stricta pe pozitie.

si actioneaza ca o limita stricta pe pozitie.

I Normal & Redus Cand sistemul de siguranta este in modul Normal sau Redus, un plan de
mod normal si redus este activ si actioneaza ca o limita stricta pe pozitie.

F Modul declansare redus Planul de siguranta face ca sistemul de siguranta sa comute pe
modul Redus daca Scula sau Cotul robotului este pozitionat dincolo de acesta.

®© Afisare Apasand pe aceasta pictogramé se ascunde sau se afiseaza planul de siguranta
in panoul grafic.

il
[ Stergere Sterge planul de siguranta creat (notd: nu exista o actiune de anulare/refacere
aici, asadar daca un plan este sters din greseald, nu va putea fi restaurat)

/ Redenumire Apasénd pe aceasta pictograma va permite sa redenumiti planul.

Configurare planuri de siguranta
1. In antetul PolyScope apésati Instalare.

2. In stanga, in meniul actiuni, apasati Siguranta si selectati Planuri.
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3. in partea dreapta sus a ecranului, in cdmpul Planuri, apasati Adaugare plan.

4. n partea din dreapta jos a ecranului, in cAmpul Proprietati, setati Nume, Copiere caracte-
ristica si Restrictii. Nota: In Copiere caracteristica, sunt disponibile doar Nedefinit si Baza.
Puteti reseta un plan de siguranta configurat selectand Nedefinit

Daca caracteristica copiata este modificata in ecranul Caracteristici, o pictograma de avertizare
apare in dreapta textului Copiere Caracteristici. Aceasta indica faptul ca caracteristica este de-
sincronizatd, adica informatia din tabul proprietati nu este actualizata pentru a reflecta modifi-
carile ce au fost facute la Caracteristica.

Limite Robot

Limite
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
1/0

Hardware

Pozitie
initiala de si...

> Fieldbus

E‘
!
[ ]
7 =
- Deblocars

100%

Planuri {3 of 8)

Plan 1 O e
Plan 2 E e
Plan 3 e M
+ Adaugare plan
Proprietati

Plan 3

Coplere caracteristica 1
‘ + toolBoundary v‘
Restricti

@ Ambele - ‘
Dislocarea

= Restrictionare cot

Cot

PuTeti activa Restrictionare Cot pentru a preveni articulatia umarului robotului sa treaca prin
vreunul din planurile definite. Dezactivati Restrictionare Cot pentru ca cotul sa treaza prin planuri.

Coduri culoare

Limite Robot

Limite
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
110

Hardware

Pozitie
initiala de si...

> Fieldbus

=

le siguranta Deblocare Blocare

Planuri (3 of 8)

Plan 1 O e
Plan 2 E e
Plan 3 e M
+ Adaugare plan
Proprietati
Plan 3
Copiere caracteristica C:)
‘ « toolBoundary v‘
Restricti
‘Iﬂ Ambele - ‘
Dislocarea
[& Restrictionare cot

e-Series

11-22

Versiunea 5.2



13.2 Setari meniu de siguranta - UNIVERSAL ROBOTS

Gri Planul este configurat dar dezactivat (A)
Galben & Negru Plan Normal (B)
Albastru & Verde Plan Declansare (C)

Sageata neagra Partea planului pe care scula si/sau cotul are voie sa se afle (Pentru Planuri
Normale)

Sageata verde Partea planului pe care scula si/sau cotul are voie sa se afle (Pentru Planuri
Declansare)

Sageata gri Partea planului pe care scula si/sau cotul are voie sa se afle (Pentru Planuri Dezac-
tivate)

Robot in regim Freedriving

Daca robotul se apropie de anumite limite, in timp ce se afla in Freedrive (vezi 17.2), puteti
simti o anumita forta de respingere din partea robotului.

13.2.6 Pozitia sculei

Ecranul pozitie scule permite o restrictionare mai controlata a sculelor si/sau accesoriilor pla-
sate pe capatul bratului robot.

Robotul este locul unde puteti vedea modificarile.
Scula este locul unde puteti defini si configura una pana la doua scule.
Scula_1 este scula implicitd definita cu valorile x=0.0, y= 0.0, z=0.0 si raza=0.0. Aceste valori
reprezinta flansa sculei robot.
Nota:
+ La Copiere TCP, puteti selecta Flansa Scula si puteti face valorile sculei sa revina la 0.

+ O sfera implicita este definita la flansa sculei.

Scula (1 of 3)

W Siguranta Flansa scula

.. + Adaugare scula
Limite Robot
Limite +
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
170 P /| Flansa scula

Hardware Raz (max: 300mm)

Pozitie
initiala de si...

Copiere TCP (&}
EI Editare pozitie
X
Y
z

100%

Pentru sculele definite de utilizator, utilizatorul poate schimba
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Raza pentru a modifica raza sferei sculei. Raza este considerata la folosirea planurilor de si-
guranta Cand un punct din sfera trece printr-un plan de declansare in mod redus, robotul
comuta in modul Redus . Sistemul de siguranta previne orice punct din sfera sa treaca de
un plan de siguranta (vezi 13.2.5).

Pozitie pentru a schimba pozitia sculei in privinta flansei sculd a robotului. Pozitia este con-
siderata pentru functiile de siguranta pentru viteza scula, forta sculd, distanta de oprire si
planuri de siguranta.

Puteti folosi un Punct Central Sculad ca baza pentru definirea noilor pozitii de sculd. O copie a
TCP existent predefinita in meniul General in ecranul TCP, poate fi accesata in meniul Pozitie
Scul, in lista derulanta Copiere TCP.

Atunci cand editati sau ajustati valorile din cdmpurile de introducere Editare Pozitie, numele
TCP vizibil in meniul derulant se schimba in personalizat, indicand faptul ca exista o diferenta
intre TCP copiat si inputul de limita efectiv. TCP original este inca disponibil in lista derulanta
si poate fi selectat din nou pentru a schimba valorile inapoi la pozitia originald. Selectarea in
meniul derulant Copiere TCP nu afecteaza numele sculei.

Dupa ce aplicati Pozitia Sculei ecranul se schimba, daca incercati sa modificati TCP copiat in
ecran Configurare TCP, va aparea o pictograma de avertizare in partea dreapta a tetului Copiere
TCP. Aceasta indica faptul ca TCP este desincronizat, adica informatia din cdmpul proprietati nu
este actualizata pentru a reflecta modificarile ce au fost facute la TCP. TCP poate fi sincronizat
apasand pictograma de sincronizare (vezi 16.1.1).

Nota: TCP nu trebuie sincronizat pentru a defini si folosi cu scuces o scula.

Puteti redenumi scula apasand pe tabul creion de langa numele sculei afisate. Puteti si sa de-
terminati raza cu un interval admis de 0-300 mm. Limita apare in panoul grafic fie ca punct fie
ca sferg, in functie de dimensiunea razei.

1+
v/ Siguranta Flansa scula
Y- + Adaugare scula
imite Robof
Limite +
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
170 P /| Flansa scula
il e Raz (max: 300mm)
Pozitie
initiala de si...
> Fieldbus
- Editare pozitie
X
Y
z

13.2.7 Directia sculei

Ecranul Directie Sculd poate fi folosit pentru a restrictiona unghiul in care indica scula. Limita
este definitd de un con ce are o orientare fixa cu privire la Baza bratului robot. Pe masura ce
bratul robotului se misca, directia sculei este restrictionata astfel incat sd ramana in conul definit.
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Directia implicita a sculei corespunde cu axa Z a flansei de iesire a sculei. Se poate personaliza
prin specificarea unghiurilor de inclinare si panoramare.

Inainte de configurarea limitei trebuie s& definiti un punct sau un plan in instalarea robotului
(vezi 16.3). Caracteristica poate fi copiata si axa sa Z folosita ca centru al conului ce defineste
limita.

NOTA:

Configurarea sculei directiei se bazeaza pe caracteristici. Va reco-
mandam sa creati caracteristica(ile) dorite inainte de a edita con-
figuratia de siguranta, pentru cd, dupa ce s-a deblocat Tabul Sigu-

rantd, bratul robot se opreste facand imposibila definirea de carac-

teristici noi.

Limite Robot

Limite
articulatie
Planuri

Pozitia sculei
Directia sculei
110

Hardware

Pozitie
initiala de si...

> Fieldbus

100%

Blocare

Proprietati limita

Copiere caracteristicd (,')

‘ * toolBoundary hd ‘

Restrictil

’E Ambele v ‘

Deviere

[ 35518, 30°
Proprietati scula

Coplere TCP (%]

‘F\ar@é sculé v ‘

Editare directie

Tnclinare D| °

Panoramare Ijl °

Proprietati limita
Limita de directie a sculei are trei proprietati configurabile:

1. Centru con: Puteti selecta un punct sau un plan din meniul derulant, pentru a defini centrul
conului. Axul Z al caracteristicii selectate este folosit ca directia in jurul careia este centrat

conul.

2. Unghi con: Puteti defini cate grade se poate abate robotul de la centru.

Limita directie Scula Dezactivata nu este niciodata activa

I Limita directie Scula Normala este activa doar cand sistemul de siguranta este in Modul

normal.

. B Limita directie Scula Redusa este activa doar cand sistemul de siguranta este in Modul

redus.

K Limita directie Scula Redusa & normal este activ cand sistemul de siguranta este in Mo-
dul normal sau in Modul redus.

Puteti reseta valorile la implicit sau puteti anula configurarea Directiei Sculei setand optiunea de
copiere inapoi pe ,Nedefinit”.
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Proprietati scula
in mod implicit, scula indica in aceeasi directie ca si axa Z a flansei de iesire a sculei. Aceasta
se poate modifica prin specificarea a doua unghiuri:

Unghi inclinare: Cat de mult se inclina axa Z a flansei de iesire spre axa X a flansei de iesire

Unghi panoramare: Cat de mult se roteste axa Z inclinata in jurul axei Z originale de iesire a
flansei.

Alternativ, axa Z a unui TCP existent poate fi copiata selectand acel TCP din meniul derulant.

13.2.8 1/0

I/0 sunt impartite intre inputuri si outputuri si sunt imperecheate astfel incat fiecare functie asi-
gura o Categorie 3 si PLd I/0.

Semnal input Alocare functii

Limite Robot
Limite config_in{0], config_in{1] Mod redus
articulatie

config_inf2], config_in[3] Resetare de siguranta

Planuri config_in{4], config_in[5] Nealocat

444«

Pozitia sculei config_in{6], config_in(71 Nealocat
Directia sculei

Semnal output Alocare functii
1/0

Brdiene config_out[0], config_out[1] Robotul se misca

Pozitie

adesi config_out(2], config_out(3, Sistem oprit de urgenta
initiala desi... lg_out(2], config_out(3] istem opi gent

config_out[4], config_out[5] Nealocat

4444

config_out6), config_out(7] Nealocat

Blocare Aplicare

Semnale input

Urmatoarele Functii de Siguranta pot fi folosite cu semnalele de input:

Oprire de urgenta sistem Acesta este un buton de oprire de urgenta alternativ la cel de pe Dis-
pozitivul de invatare, oferind aceeasi functionalitate daca dispozitivul este conform cu ISO
13850.

Mod redus Toate limitele de siguranta pot fi aplicate in Modul normal sau Modul redus (vezi
13.2.2). Cand este configurat, un semnal scazut trimis la inputuri facand sistemul de si-
guranta sa treaca in modul Redus. Bratul robotului decelereaza pentru a satisface setul
de limite mod Redus. Sistemul de siguranta garanteaza ca robotul este in limitele modului
Redus mai putin de 0,5s dupa declansarea semnalului input. Daca bratul robot continua sa
incalce oricare din limitele modului Redus, executa o Oprire Categoria 0. Trecerea inapoi in
modul Normal se face la fel. Not&: planurile de siguranta pot de asemenea cauza trecerea
in modul Redus.

Dispozitiv activare cu 3 pozitii Definirea unui input de siguranta pentru Dispozitiv de activare
cu 3 pozitii permite definirea unui input de sigurantd Mod Operational. Cand este definit,
Dispozitivul de activare cu 3 pozitii trebuie tinut jos pentru ca un robot in Modul Manual
sa se miste.

Mod operational Cénd este definit, acest input poate fi folosit pentru a comuta intre Modul
Automat sau Modul Manual (vezi 12.1).
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Resetare de siguranta Cand este configurata o Oprire de Siguranta, acest output asigura con-
tinuarea starii Oprire de Siguranta pana la declansarea unei resetari. Bratul robot nu se va
misca cand este in stare de Oprire de Siguranta.

AVERTISMENT:

In mod implicit, functia de input de Resetare de Siguranta este con-
figurata pentru pinii de input 0 si 1. Dezactivarea completa face
ca robotul sa nu mai fie Oprit de Siguranta de indata ce inputul de
Oprire de Siguranta devine mare. Cu alte cuvinte, fara un input de
Resetare de Siguranta, inputurile de Oprire de Siguranta SIO si SI1
(vezi Manualul de Instalare Hardware) determind complet
daca starea Oprit de Siguranta este activa sau nu.

Semnale output

Puteti aplica urmatoarele functii de Siguranta pentru semnale de output. Toate semnalele revin
la scazut cand starea care a declansat semnalul crescut s-a incheiat:

Oprire de urgenta sistem Semnalul este Scazut cand sistemul de siguranta a fost declansat
intr-o stare de Oprit de Siguranta de catre inputul de Oprire de Siguranta Robot sau de Bu-
tonul de Oprire de Urgenta. Pentru a evita blocajele, daca starea Oprit de Urgenta este
declansata de inputul de Oprire de Urgenta a Sistemului, semnalul scazut nu va fi emis.

Robotul se misca Semnalul este Scazut daca robotul se misca, altfel crescut.

Robotul nu se opreste Semnalul este Crescut cand robotul este oprit sau pe cale de a se opri
din cauza unei opriri de urgenta sau a unei oprire de siguranta. Altfel logica va fi redusa.

Mod redus Semnalul este Scdzut cand bratul robot este plasat in mod Redus sau daca inputul
de siguranta este configurat cu un input Mod Redus si semnalul este momentan scézut. in
caz contrar, semnalul este crescut.

Modul neredus Acesta este modul invers al modului Redus definit mai sus.

Acasa in siguranta Semnalul este Crescut daca Bratul Robotului este oprit in Pozitia Acasa Si-
gur configuratd. in caz contrar, semnalul este Scazut.

NOTA:

Un utilaj extern ce primeste starea Oprire de Urgenta de la robot prin
outputul de Oprire de Urgenta Sistem trebuie sa fie conform cu ISO
13850. Acest lucru este necesar in special in configuratiile unde
inputul de Oprire de Urgentd Robot este conectat la un dispozitiv
extern de Oprire de Urgenté. in astfel de cazuri, outputul de Oprire
de Urgenta Sistem devine crescut cand se elibereaza Oprire de Ur-
genta dispozitiv extern. Aceasta inseamna ca starea de oprire de
urgenta la utilajul extern va fi resetata fara nicio actiune manuala
necesara de la operatorul robotului. De aceea, pentru a respecta
standardele de sigurantd, utilajul trebuie sa necesitd actiune ma-
nuala pentru a relua.

Versiunea 5.2 11-27 e-Series

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

R
UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Setari meniu de siguranta

13.2.9 Hardware

Puteti folosi robotul fara a atasa Butonul de Invatare. indepéartarea acestuia necesita definirea
unei alte surse de oprire de urgenta. Trebuie s& specificati daca Butonul de invatare este atasat
pentru a evita declansarea unei incalzari a sigurantei.

Selectare hardware disponibil
Robotul poate fi folosit fara PolyScope ca interfata de programare.

1. In header ap&sati Instalare.

2. In meniul de actiuni din stanga ap&sati pe Siguranta si selectati Hardware.

3. Introduceti parola de siguranta si Deblocati ecranul.

4. Deselectati Butonul de Tnvatare pentru a folosi robotul f&ra PolyScope ca interfata.
5

. Apasati Salvare si repornire pentru a implementa schimbarile.

ATENTIE:

Daca Teach pendant este detasat sau deconectat de la robot, bu-
tonul de Oprire de Urgenta nu mai este activ. Trebuie sa indepartati
Butonul de invatare din apropierea robotului.

13.2.10 Pozitia acasa in siguranta

Acasa Sigur este o pozitie de revenire definita folosind Pozitia Acasa definita de utilizator. 1/0-
urile Acasa Sigur sunt active cand Bratul Robot este in Pozitia Acasa Sigur si este definit un 1/0
Acasa Sigur. Bratul Robot este in Pozitia Acasa Sigur daca pozitiile articulatiei sunt la unghiurile
de articulatie specificate sau la un multiplu de 360 de grade al acestora.

) Generalitati Robot Pozitie initiala de siguranta

N Siguranta
| O Sincronizare din pozitia... |
Limite Robot
Limite
articulatie | Stergere |
Planuri
. 5 Stergerea pozitiei initiale de sigurantéa
Pozitia sculei va determina dezasignarea lesirii
acestela
Directia sculei i ]
1/0
Hardware
Pozitie Pozitie articulatie (0-360°)
initiala de si...
) Caracteristici - Caracteristica 90,00°
> Fieldbus ; -X Umér 270,00°
& Cot 270,00°
Tncheletura 1 270,00°
incheletura 2 90,00°
Incheletura 3 0,00°

Sincronizarea de Acasa
1. In antet ap&sati Instalare.

2. in meniul de actiuni din stdnga apasati pe Siguranta si selectati Acasa Sigur.
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3. La Acasa Sigur, apasati Sincronizare de Acasa.

4. Apasati Aplica si, in casuta de dialog care apare, selectati Aplica si reporneste.

lesirea Acasa Sigur

Pozitia Acasa Sigur trebuie sa fie definita inainte de lesirea Acasa Sigur (vezi 13.2.8).

Definirea lesirii Acasa Sigur
1. in antet ap&sati Instalare.

2. in meniul de actiuni din stanga, la Siguranta selectati 1/0.

3. Pe ecranul I/0 din Semnaul lesire, la Alocare Functii, in meniul de selectie, selectati Acasa
Sigur.

4. Apasati Aplica si, in casuta de dialog care apare, selectati Aplica si reporneste.

Editare Acasa Sigur

Editarea Acasa nu modifica automat o pozitie Acasa Sigur definitd anterior. Cand aceste valori
nu sunt sincronizate, nodul de program Acasa este nedefinit.

Editarea Acasa Sigur
1. In antet ap&sati Instalare.

2. In meniul de actiuni din stanga, la General selectati Acasa.
3. Apasati Editare Pozitie si setati noua poiztie a Bratului Robotului si apasati OK.

4. Tn meniul din stanga, la Siguranta selectati Acasa Sigur. Not&: este necesaré o parola de
Siguranta pentru a Debloca Setérile de Siguranta (Vezi 13.1.2).

5. La Acasa Sigur, apasati Sincronizare de Acasa
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14 Tabul Rulare

Program Variabile

Varsta robotului

Zile ore  Minute  Secunde

0 00 00 40

O Afisare puncte de trecere

Tabul Rulare va permite sa operati simplu bratul robotului si caseta de comanda, utilizand cét
mai putine butoane si optiuni. Puteti combina operarea facild cu protectia prin parold pentru
partea de programare a PolyScope (vezi 21.3.2), pentru ca robotul sa devina o unealta pe
care sa puteti rula exclusiv programe scrise anterior.

Pe acest ecran puteti incarca si porni automat un program pe baza unui semnal de input extern
(vezi 16.1.5).

Nota: Combinatia dintre incarcarea automata si pornirea unui program implicit si auto-initializarea
la pornire poate fi folosita, de exemplu, pentru a integra bratul robotului in alte utilaje.

14.1 Program

Campul Program afiseaza numele programului ce a fost incarcat pe robot si starea sa curenta.
Puteti apasa pe tabul incércare Program pentru a incérca un alt program.

14.2 Variabile

Un program robot poate utiliza variabile pentru a stoca si actualiza diverse valori in timpul run-
time. Sunt disponibile doua tipuri de variabile:

Variabile de instalare Acestea pot fi folosite de mai multe programe si numele si valorilor lor
sunt pastrate impreuna cu instalarea robotului (vezi 16.1.4). Variabilele de instalare isi
pastreaza valoarea dupa ce robotul si caseta de control a fost rebootat.

Variabile de program regulate Acestea sunt disponibile programului rulat doar dupa ce valorile
sunt pierdute, de indata ce programul este oprit.
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Afsare puncte de trecere Programul robotului foloseste variabile script pentru a stoca informa-
tii despre punctele de trecere.
Selectati caseta Afisare puncte de trecere de |a Variabile pentru a afisa variabilele de script
in lista de variabile.

Tipuri de variabile

bool O variabild boolean a carei valoare este fie True fie False.

int Un numdr intreg din intervalul —2147483648 pana la la 2147483647 (32
bit).

float  Un numar de punct flotant (decimal) (32 bit)

string  Un sir de caractere.

pose  Un vector ce descrie locatia si orientarea in spatiu cartezian. Este o
combinatie de vector de pozitie (z,y, z) si vector de rotatie (rx,ry,rz)
reprezentand orientarea, scrisplx, y, z, rx, ry, rzl.

list 0 secventa de variabile.

14.3 Varsta robotului

Acest camp reprezinta durata de timp trecuta de la pornirea robotului. Numerele prezentate in
acest camp nu sunt asociate cu timpul de rulare al programului

14.4 Mutare robot in pozitie

Ecranul Move Robot into Position apare cand apasati Play in Footer. Accesati ecranul de Mutare
robot in pozitie cand bratul robotului trebuie sa se deplaseze intr-o anumita pozitie de pornire
inainte de a executa un program sau cand bratul robot se deplaseaza la un punct in timp ce
modificati un program.

In cazurile in care ecranul Mutare robot in pozitie nu poate muta bratul robot in pozitia de pornire
a programului, acesta se deplaseaza la primul punct de trecere din arborele programului. Bratul
robot se poate muta intr-o pozitie incorecta daca:

+ Pozitia TCP, caracteristica sau pozitia punctului de trecere a primei miscari este modificata
in timpul executiei programului inainte de executarea primei miscari.

+ Primul punct de trecere este in interiorul unui nod de arbore de program If sau Switch.
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ABCDE

default

Mutare robot in pozitie.

Robotul este acum Tn pozitia tinta. Apasati Continuare

| Automat

» ‘l I Manual

€ Anulare

100%

Auto
Tineti apasat tabul Auto pentru a misca bratul robotului in pozitia sa de start.
Nota: Puteti elibera butonul pentru a opri miscarea in orice moment.
Animatie
Animatia indicd miscarea pe care bratul robotului e pe cale sa o efectueze cand tineti apasat
tabul Auto.
ATENTIE:
1. Comparati animatia cu pozitia bratului robot real si asigurati-
va ca bratul robotului poate efectua miscarea in siguranta fara
a atinge niciun obstacol.
2. Functia Auto-mutare misca robotul de-a lungul traiectoriei um-
bra. Coliziunea poate deteriora robotul sau alte echipamente.
Manual

Apasati tabul Manual pentru a accesa ecranul pictograme Mutare unde bratul robotului poate fi
miscat manual. Aceasta este necesara doar daca nu preferati miscarea animatiei.
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15 Tab program

v Elementar

Imagini Variabile

E Program robot

= <gol> Program

Aicl puteti programa robotul sa execute sarcini.

Pentru a va programa robotul, selectati nodurile din Lista de Norduri sivor apérea pe
Structura Programului

Structura program

v v <k
o
We
3
o
Q
c
5

[0 Ad3ugare Tnainte de secventa de start
[ Setare valori variabile initiale

= Programul sta in bucld permanent

Tabul program afiseaza programul editat momentan.

15.1 Structura program

Apasénd pe Comanda adaugati Noduri de Program la Arborele de Program. Configurati functio-
nalitatea Nodurilor de Program adaugate in partea dreapta a ecranului.

Un Arbore de Program gol nu poate rula. Programele ce contin Noduri de Program configurate
gresit nu au de asemenea voie sa ruleze. Nodurile de Program nevalabile sunt evidentiate in
galben pentru a indica ce trebuie reparat inainte ca programul sa poata rula.
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15.1.1 Indicatie executie program

Q - Imagini Variabile

Mutare

Y| Program robot Punct cale
Punct cale @ |4 Mutare]
. ®)| Start
Asteapta ol A B -°o
Setare 0B

®/C
@D
Oprire ®E |

Popup

Editare poza |
Comentariu

A [3

@ Stop la acest punct © Folositi parametri comunic
O Amestec curaza O Vitez& articulatie

Accelerare Articulatie

O Ora

Cand programul ruleaza, Nodul de Program executat momentan este indicat printr-o mica »
pictograma langa nod. n plus, calea de executie este evidentiata cu culoare albastra.
Apasand pe pictograma @ din coltul programului il va face s urmareasca comanda executata.

15.1.2 Buton cautare

Apasati pe Q pentru a cauta in Arborele Programului. Apéasati pictograma X pentru a iesi din
cautare.

15.1.3 Bara de unelte Structura program

Folositi bara de unelte din partea de jos a campului Arbore Program pentru a modifica Arborele
Program.

Butoane Anulare/Repetare

Butoanele ® si @ servesc la anularea si refacerea modificarilor la comenzi.

Miscarea in Sus & Jos

Butoanele # Si ¥ schimba pozitia unui nod.

Taiere
Butonul ¥ taie un nod si ii permite sa fie folosit pentru alte actiuni (de ex. lipiti-l in alt loc din
Arborele Program).

Copiere

Butonul M permite copierea unui nod si ii permite s fie folosit pentru alte actiuni (de ex. lipiti-I
in alt loc din Arborele Program).

Lipire

Butonul B va permite sa lipiti un nod ce a fost tdiat sau copiat in prealabil.
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Stergere

Apasati butonul m pentru a indeparta un nod din Arborele Program.

Suprimare

Apasati butonul & pentru a indeparta un anumit nod din Arborele Program.

Liniile de program suprimate sunt pur si simplu sarite cand se ruleaza programul. O linie supri-
mata poate fi desuprimata mai tarziu. Aceasta este o modalitate rapida de a face modificari la
un program fara a distruge continutul original.

15.1.4 Editor de expresi

> Elementar
¥ Program robot

Variabile

Bucla o [ Mutare/ Alocare
@ Punct_cale_1
SubProg - Sotare Aloca variabila selectatd cu valoarea expresiel
Alocare & Asteapts Variabila Expresie
; [ Popup

Comentariu
ector

Script

Eveniment

2 * force()

Input 0 5
True (HI) False (LO) 4= Inapoi
<Intrare> v Esc

Output

<legire> v

Variable

<Varlabild> v

Pose

N _ " [ 1 H] s + 1 2 3 0
<Pozé> v rimiters

Function

I~
"
A
v
-
*
I
a
o

L}

ABC (=) 4 > 0

<Functie= v

in timp ce expresia in sine este editata ca text, editorul de expresii are un numér de butoane
pentru inserarea simbolurilor speciale de expresii, cum ar fi x pentru inmultire si < pentru mai
mic sau egal cu. Butonul de simbol de pe tastatura din partea din stanga sus a ecranului comuta
pe editarea text a expresiei. Toate variabilele definite se pot gasi in selectorul Variabile, in timp
ce denumirile porturilor de intrare si iesire se pot gasi in selectoarele Input Si Output. Anumite
functii speciale se gdsesc in Functie.

Expresia este verificatd dupa erori gramaticale si apoi se apasa butonul 0k. Butonul Cancel
pardseste ecranul anuland toate modificarile.

O expresie poate arata asa:

digital_in[1] Zhdevarat si analogic_in[0]<0.5
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15.2 Tab comanda

15.1.5 Nod gol

) Elementar
¥ brogram robot

\ Sabloane | <gol>|

Palet

Cautare
Fortare

Conveyor
Tracking

Q - Imagini Variabile

100%

Nodurile de program nu pot fi goale. Toate liniile trebuie specificate si definite in Arborele Pro-

gramului pentru ca un program sa ruleze.

15.2 Tab comanda

Acest manual nu acopera toate detaliile despre fiecare tip de Nod de Program. Nodul de Program
Robot include trei casete de bifare ce controleaza comportamentul general al programului.

¥ Program robot ~
\ Sabloane ¢ [ Mutare/

@ Punct cale 1
Palet -

== Setare
Cautare X Asteaptd

[ Popup
Fortare ©® Oprire
Conveyor @ Comentariu

Tracking ¢ [ Director

o= var_2:=2 *force()
b Daca

-

- <gol>
& Script
& Comutare
® cronometru_1
(Bl Destivuire
® StartPoz
i1 Direcge
it} AlegeSecvents

23S xEEW

@

Q - Imagini Variabile

Program
Aici puteti programa robotul sa execute sarcini.

Pentru a va programa robotul, selectati nodurile din Lista de Norduri si vor aparea pe
Structura Programului

Listad noduri Structura program
/] Q
> | 4% oo xXxEBEZ

[ Ad3ugare Tnainte de secventa de start
[ Setare valori variabile initiale

[ Programul st& in bucld permanent

100%

Adaugare inainte de secventa de start

Bifati aceasta casuta pentru a adduga o sectiune speciala la program care are loc odata ce

programul porneste.
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Setare valori variabile initiale

7

Selectati acest lucru pentru a seta valorile initiale ale variabilelor de program.

1. Selectati o variabila din lista desfasuratoare sau folosind caseta de selectare a variabilei.

2. Introduceti o expresie pentru acea variabild. Aceasta expresie este folosita pentru a seta
valoarea variabila la pornirea programului.

3. Puteti selecta Pastreaza valoarea de la ultima rulare pentru a initializa variabila la valoarea
gasita pe tabul Variabile (vezi 15.4).
Aceasta permite variabilelor sa isi pastreze valoarea intre executiile de program. Variabila
isi ia valoarea din expresie daca programul este rulat pentru prima datd, sau daca tabul
valoare a fost golit.

O variabila poate fi stearsa din program prin setarea numelui sau pe gol (doar spatii).

Programul sta in bucla permanent

Selectati acest lucru pentru a face programul continuu.

15.3 Tabul Grafic

<nedenumit>*

Q Comanda - Variabile

Mutare ¥ Program robot ~ Igl
Punct cale 9 4 MutareP o
N ® Punct cale_1
R ) Variabils E
Setare 9 ¥ Miscare cer
® Punct_Via_1
IR ® Punct Final 1
Oprire = Setare
. X Asteapta
Comentariu I Popup
Director O Oprire

©
Py
1@

J @ Comentariu I»
> Sabloane = <gol=

© Bucla

-

- <gol>
Y Apel

+= var_2:=2 *force()
b Daca...

©

H Script
& Comutare ...
® cronometru_1

LIS XBREE

Reprezentarea grafica a programului robot curent. Calea TCP este afisata 3D, cu segmentele de
miscare in negru, iar segmentele amestecate (transzitia dintre segmentele de miscare) in verde.
Punctele verzi specifica pozitiile TCP la fiecare dintre waypoint-uri in program. Schema 3D a
bratului robotului afiseaza pozitia curenta a bratului robotului, iar umbra bratului indica modul in
care acesta intentioneaza sa atinga waypoint-ul pe partea stanga a ecranului.

Daca pozitia curenta a TCP robot se apropie de un plan de siguranta sau declansator, sau daca
orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 13.2.5), o repre-
zentare 3D a limitei este afisata.

Nota: cand robotul ruleaza un program, vizualizarea limitelor se dezactiveaza.

Planurile de siguranta sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezinta o
normald de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
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declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeatd mica indicand partea planului pe care
sunt active limitele Mod normal (vezi 13.2.2). Limita de orientare a sculei este vizualizata
cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul
conului reprezinta zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

CAnd TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitétii, reprezentarea 3D dispare. Daca TCP
incalca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Vizualizarea 3D poate fi marita si rotita pentru a vedea mai bine bratul robotului. Butoanele din
partea din dreapta sus a ecranului poate dezactiva diversele componente grafice in vizualizare
3D. Butonul de jos porneste/opreste vizualizarea limitelor din apropiere.

15.4 Tab variabile

e Y Program robot ~

Punct cale @ [ MutareP
@ Punct_cale_1

Asteapta ®| Variabild

Setare 9\ W| Miscare cer
@ Punct_Via_1
HER ® Punct_Final_1
Oprire == Setare
. X Asteapta
Comentariu & Popup
Director O Oprire

Y

4 @ Comentariu 3
) Sabloane = <gol>

© Bucla

@

= <gol
" Apel
#= var_2:=2 *force()
b Daca

@

=] <gol
& Script
& Comutare

) cronometru_1 -

f ‘M“SAC’ K |! m : DAﬂsare puncte de trecere

100%

Tabul Variabile afiseaza valorile live ale variabilelor in programul in rulare si mentine o lista de
variabile si valori intre rularile de program. Apare doar cand are informatii de afisat. Variabilele
punct de trecere vor fi afisate in lista cand este activat Afisare puncte de trecere.
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15.5 Noduri de program de baza
15.5.1 Mutare

<nedenumit>*

) Elementar Q - Imagini Variabile
¥ brogram robot

~
Mutare
v/ Sabloane 9 &b Mutare/ N
® Purct cale 1 Specificati cum se va misca robotul intre punctele de trecere,
Palet -
= Setare Valorile de mai jos se aplicé la toate punctele de trecere copll si depind de tipul de
Cautare % Asteapts miscare selectat.
B Popup
Fortare © Oprire Setare TCP Viteza articulatie
Conveyor ®| Comentariu ‘Fo\oswgw TCP activ v ‘ °Is
Trackin i
2 %8 Director Optiune Accelerare Articulatie
== <O
Tl - <go I»
ftilizare unghiuri articulatie
% Apel O uti h Iatj
+=var_2:=2 *force()
¢ |b Daca
B script

& Comutare
® cronometru_1
1Bl Destivuire

@ StartPoz
o1} Directie

©

~

100%

Comanda Mutare controleazd miscarile robotului prin punctele de trecere. Punctele de trecere
trebuie sa fie sub o comanda Mutare. Comanda Mutare defineste accelerarea si viteza la care
bratul robot se va misca intre aceste puncte de trecere.

Tipuri de miscare
Puteti selecta unul din cele trei tipuri de miscare: MoveJ, Movel si MoveP. Fiecare tip de miscare
este explicat mai jos.

+ movedJ face miscari ce sunt calculate in bratul robot spatiu articulatie. Articulatiile sunt
controlate pentru a-si termina miscarile in acelasi timp. Acest tip de miscare duce la o
cale curbata a sculei. Parametrii comuni ce se aplica la acest tip de miscare sunt viteza
de imbinare maxima si acceleratia articulatiei, specificate in grade/s si grade/ s, respectiv.
Dacéa se doreste ca bratul robotului sa se miste rapid intre punctele de trecere, neluand
in calcul calea sculei dintre aceste puncte de trecere, acest tip de miscare este varianta
preferata.

+ movel va face TCP sa se miste liniar intre punctele de trecere. Aceasta inseamna ca fie-
care imbinare face o miscare mai complicata pentru a mentine scula pe calea liniei drepte.
Parametrii comuni ce pot fi setati pentru acest tip de miscare sunt viteza dorita a sculei si
acceleratia sculei specificate in mm/s si respectiv mm/s?, precum si o optiune.

+ moveP va misca scula liniar cu viteza constanta cu amestecuri circulare si este conceputa
pentru anumite operatiuni de proces, precum lipirea sau dispersarea. Dimensiunea razei
amestecului este in mod implicit o valoare comuna intre toate punctele de trecere. O va-
loare mai mica va face calea sa se curbeze mai stramt, iar o valoare mai mare va face calea
mai lin&. n timp ce bratul robotului se misca prin punctele de trecere cu vitezd constants,
cutia de comanda a robotului nu poate astepta o operatiune 1/0 sau o actiune operator.
Acest lucru ar opri miscarea bratului robotului sau va duce la o oprire de protectie.
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+ Circle move poate fi addugata la o moveP pentru a face o miscare circulard. Robotul incepe
miscarea din pozitia sa curentd sau de la un punct de start, se misca printr-un Punct de
trecere specificat pe un arc circular, si un PunctFinal ce completeaza miscarea circulara.

Un mod este utilizat pentru a calcula orientarea sculei, printr-un arc circular. Modul poate
fi:

- Fix: doar punctul de start este folosit pentru a defini orientarea sculei
- Nelimitat: punctul de start se transforma in PunctFinal pentru a defini orientarea sculei

) Elementar Q - Imagini Variabile
¥ brogram robot -

\ Sabloane @ [ MutareP MI?care cer
®| Punct cale_1
Palet % W Miscare cer QO miscare circulara se face utilizénd trei .
- p puncte de trecere: punctul de trecere ce i
EEie B Punct_via_1 procedeazd nodul Miscare Circulara, "//Q \"‘
o — © Punct_Final_1 punctul de trecere (1), Punctul Via (2) si _
v w- Setare Punctul Final (3) >
Conveyor X Asteaptd . = ) \
Tracking & Popu Céand sunteti in modul fix: 7
'O‘ P Orientarea acestei miscari este definita de /
© Oprire punctul initial al robotului, astfel incat /
'® Comentariu robotul va mentine orientarea relativa la 1
17 M Director | CErc prin punctele via si final ale miscari [ 6
= <gol> A |
¢ & Bucla
- <go
"u Apel
i= var_2=2 * force() Selectati modul pentru orientarea relativa la cerc
¢ [ Daca
= <gol> @ Fix
0 Script O Fara constrangeri

& Comutare
| cronometru_1
¢ [Bl Destivuire

100%

Parametri comuni

Parametrii comuni din coltul din dreapta jos ai ecranului Mutare se aplica la miscarea din pozitia
precedenta a bratului robotului la primul punct de trecere din comanda, si de acolo la fiecare
dintre urmatoarele puncte de trecere. Setarile comenzii Mutare nu se aplica la calea de /a ultimul
punct de trecere din acea comanda Mutare.

Selectare TCP

Modul in care robotul se misca intre punctele de trecere se ajusteaza in functie de faptul daca
TCP este setat cu un TCP definit de utilizator sau un TCP activ. Ignorati TCP activ permite
ajustarea acestei miscari in functie de Flansa Sculei.

Setarea TCP intr-o miscare

—

. Accesati ecranul Tab Program pentru a seta TCP folosit pentru puncte de trecere.
La Comanda, in meniul din dreapta selectati tipul de Miscare.

La Miscare, selectati o optiune in meniul Setare TCP.

A w0

Selectati Utilizare TCP activ sau selectati un TCP definit de utilizator.
Puteti alege si Ignorare TCP activ.
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Figura 15.1: Profil viteza pentru o miscare. Curba este impartita in trei segmente: acceleratie, croaziera
si deceleratie. Nivelul fazei croaziera este indicat de setarea de viteza a miscarii, in timp ce gradul de
acceleratie si deceleratie este indicat de parametrul de accelerare.

Selectare optiuni

Spatiile punct de trecere la comanda Miscare ce trebuie reprezentat la specificarea acestor
puncte de trecere (vezi sectiunea 16.3). Aceasta inseamna ca la setarea unui punct de
trecere, programul isi va aminti coordonatele sculei in spatiul de optiuni al optiunii selectate.
Exista cateva circumstante ce necesita o explicatie detaliata:

Puncte de trecere relative Optiunea selectata nu are niciun efect asupra punctelor de trecere
relative.. Miscarea relativa este efectuata intotdeauna in functie de orientarea Bazei.

Puncte de trecere variabile Cand bratul robotului se misca la un punct de trecere variabil, Punc-
tul centru sculd (TCP) se calculeaza ca coordonatele variabilei in spatiul optiunii selectate.
Asadar, miscarea bratului robotului pentru un punct de trecere variabil se modifica daca se
selecteaza o alta optiune.

Variabila caracteristica Puteti schimba pozitia unei caracteristici in timp ce programul ruleaza
prin alocarea unei poze la variabila corespunzatoare.

Utilizare unghiuri articulatie
Ca o alternativa la poza 3D, puteti selecta Utilizare unghiuri articulatie cand folositi MoveJ pen-
tru a defini puncte de trecere folosind unghiurile de articulatie ale robotului. Daca este activata
Utilizare unghiuri articulatie, TCP si optiunile sunt indisponibile. Punctele de trecere defenite
folosind Utilizare unghiuri articulatie nu sunt ajustate cand programul este miscat intre roboti.
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Punct de trecere fix

-~ " -
A Punct cale

Palet ¢ WMo cer [Z |punct cae 1

Cautare ® Punct_Via_1

Fortare = Setare /

Conveyor X Asteapts A

Tracking [ Popup | Editare poza |

@ Oprire

@ Folositi raza amestec comuna (@) Folosiy parametri comunic

= var_2:=2 * force() O Amestec curaza O Viteza sculd

b Dacs Acceleratie scula
= <gol o)

& script

& Comutare

®| cronometru_1

¢ |8 Destivuire

@

100%

Un punct pe calea robotului. Punctele de trecere sunt cea mai centrala parte a programului
robotului, spunandu-i bratului unde trebuie sa se afle. Un punct de trecere cu pozitie fixa este
invatat miscand fizic bratul robotului pe acea pozitie.

Invitarea punctelor de trecere

Invatare este termenul folosit pentru a arata robotului cum s& pozitioneze TCP in leg&tura cu o
caracteristica pentru o aplicatie. Pentru ainvata robotul un punct de trecere, urmati instructiunile
de mai jos:

1. In tabul Program, inserati un Nod Miscare.

2. In Nodul Miscare, utilizati meniul Setare TCP pentru a seta TCP.

3. In Nodul Miscare, utilizati meniul Caracteristici pentru a selecta o caracteristica.

4

. In Nodul Punct de Trecere, utilizati Modul invatare sau Jog pentru a pozitiona robotul in
configuratia dorita.

Utilizarea punctelor de trecere
Utilizarea unui punct de trecere inseamna aplicarea relatiei invatate intre caracteristica si TCP in
situatia actuala. Relatia dintre caracteristica si TCP, aplicata functiei selectate curent, realizeaza
locatia TCP dorita. Apoi, robotul stabileste cum s& se pozitioneze pentru a |dsa TCP activa in
prezent sa atinga pozitia TCP. Pentru a folosi un punct de trecere, urmati instructiunile de mai
jos:

1. Utilizati un punct de trecere existent in Nodul Miscare sau inserati un punct de trecere in alt
Nod Miscare
(de ex. copiind si lipind sau utilizand butonul ,Link” de pe punctul de trecere).

2. Setati TCP dorit.

3. Setati caracteristica dorita.
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Setarea punctului de trecere
Denumiri punct de trecere

Punctele de trecere primesc automat un nume unic. Numele poate fi schimbat de utilizator.
Prin selectarea pictogramei linkului, punctele de trecere sunt legate si au informatii de pozitie
comune. Alte informatii precum raza de amestec, viteza sculei/articulatiei si acceleratia scu-
lei/articulatiei se configureaza pentru fiecare punct de trecere chiar daca au sunt legate.

Amestec

Amestec permite robotului sa treaca lin intre doua traiectorii, fara a se opri la punct de trecere
intre ele.

Exemplu Luati ca exemplu o aplicatie de ridicare si plasare (vezi figura 15.2), unde robotul
se afld momentan la punctul de trecere 1 (WP_1), si trebuie sa ridice un obiect la punctul de
trecere 3 (WP_3). Pentru a evita coliziunile cu obiectul si alte obstacole (0), robotul trebuie sa se
apropie de WP_3 venind dinspre punctul de trecere 2 (WP_2). Astfel, se introduce trei puncte de
trecere pentru a crea o cale ce indeplineste cerintele.

@ WP_2
WP_1

l WP_3

Figura 15.2: WP_1: pozitia initiala, WP_2: punct via, WP_3: pozitie ridicare, 0: obstacol.

Fara a configura alte setari, robotul se va opri la fiecare punct de trecere inainte de a continua
miscarea. Pentru aceasta sarcing, o oprire la WP_2 nu este optima pentru ca o intoarcere lina ar
necesita mai putin timp si energie, indeplinind in acelasi timp cerintele. Este acceptabil chiar si
ca robotul sa nu ajunga exact la WP_2, atata timp cat tranzitia de la prima traiectorie la a doua
are loc in apropierea acestei pozitii.

Oprirea la WP_2 poate fi evitatd configurand un amestec pentru punctul de trecere, permitand
robotului sa calculeze o tranzitie lina spre urmatoarea traiectorie. Parametrul principal pentru
amestec este raza. Cand robotul este in cadrul razei amestecului punctului de trecere, poate
incepe sa amestece si sa abata de la calea initiala. Aceasta permite miscari mai rapide si mai
line, pentru ca robotul nu trebuie sa decelereze si sa reaccelereze.

Parametri amestec Pe langa punctele de trecere, mai multi parametri vor influenta traiectoria
amestecului (vezi figura 15.3):

* raza amestecului (r)
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+ Viteza initiala si finald a robotului (la pozitiile p1 si p2, respectiv)

- timpul de miscare (de ex. daca setati un timp specific pentru o traiectorie acesta va influ-
enta viteza initiald/finala a robotului)

- tipurile de traiectorii de amestecat din si in (MoveL, MoveJ)

/ T \
Wp_1 / \
‘ — _— WP_2 |
/ \ I
\ /
pl \ /
N e
~N 7
~w~
p2
® o 3

Figura 15.3: Amestecare WP_2 cu raza r, pozitie initiald amestecare la p1 si pozitie finala amestecare la
p2. 0 este un obstacol.

Daca este setata o raza de amestec, traiectoria bratului robotului se amesteca in jurul punctului
de trecere, permitand bratului robotului sa nu se opreasca la punct.

Amestecurile nu se pot suprapune, asadar nu se poate seta o raza de amestec ce se suprapune
cu raza de amestec a unui punct de trecere anterior sau ulterior conform figurii 15.4.

I WP_2 \

°
r—————$

\
N7
N
I\
1
VI
*

o~

Figura 15.4: Suprapunerea razei de amestecare nu este permisa (*).
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Traiectorii de amestec conditionale Traiectoria de amestec este afectata atat de punctul de
trecere unse este setatd raza amestecului cat si de urmatoarea din structura programului. Aceasta
insemana ca in programul din figura 15.5 amestecul din jurul Wwp_1 este afectat de wp_2. Conse-
cinta acestui fapt devine mai evidenta cand se amesteca in jurul WP_2 in acest exemplu. Exista
doud pozitii finale posibile si de determinare a urmatorului punct de trecere de amestecat, robotul
trebuie sa evalueze citirea curentd a intrarii_digitale[1] deja de la intrarea in raza ameste-
cului. Aceasta inseamna céa expresia if...then (sau alte declaratii necesare pentru a determina
urmatorul punct de trecere, de ex. puncte de trecere variabile) este evaluata inainte de a ajunge
efectiv la WP_2, ceea ce este oarecum contraintuitiv la analizarea secventei programului. Daca
un punct de trecere este un punct de oprire si urmat de expresii conditionale pentru a determina
urmétorul punct de trecere (de ex. comanda 1/0), se executa cand bratul robotului s-a oprit la
punctul de trecere.

MutareL i
WP_I LA
WP_1 (amestec)
WP_2 (amestec)
dacid (digital_input[1]) atunci
WP_F_1
altfel
WP_F_2

WP_F_2

Figura 15.5: WP_I este punctul de trecere initial si exista doua puncte de trecere finale potentiale Wp _F_1 si
WP_F_2,1n functie de expresia conditionald. Expresia if conditionala este evaluata cand bratul robotului
intrd in al doilea amestec (*).

WP_3

Figura 15.6: Spatiu articulatie (MoveJ) vs. spatiu cartezian (MoveL) miscare si amestecare.
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Traiectorii amestec in functie de tipul de miscare (adicd Movel, MoveJ, sau MoveP), se gene-
reaza traiectorii diferite de amestec.

+ Amestecuri in MoveP Cand se amesteca in MoveP, pozitia amestecului urmeaza un arc de
cerc la viteza constanta. Orientarea se amesteca cu o usoara interpolare intre cele doua
traiectorii. Puteti amesteca o Moved sau o MovelL intr-o MoveP. intr-un astfel de caz, robotul
utilizeaza amestecul circular al arcului MoveP si interpoleaza viteza celor doua miscari. Nu
puteti amesteca o MoveP intr-o MoveJ sau o MovelL. in schimb, ultimul punct de trecere
al MoveP este considerat un punct de oprire fara amestec. Nu puteti efectua un amestec
daca cele doua traiectorii se afla sub un unghi apropiat de 180 de grade (directia inversa),
deoarece creeaza un arc circular cu o raza foarte mica pe care robotul nu o poate urmari
la o viteza constanta. Acest lucru provoaca o exceptie de rulare in program, care poate fi
corectata prin ajustarea punctelor de trecere pentru a provoca un unghi mai putin ascutit.

+ Amestecuri ce implica MoveJ Amestecurile Moved cauzeaza o curba lina in spatiul arti-
culatiei. Acest lucru se aplica pentru amestecuri intre MovedJ si MoveJ, MovedJ si MovelL
si Movel si Moved. Amestecul produce o traiectorie mai lina si mai rapida decat miscarile
fard amestec (vezi figura 15.6). Daca viteza si acceleratia sunt utilizate pentru speci-
ficarea profilului de viteza, amestecul ramane in raza amestecului in timpul amestecului.
Daca utilizati timp in loc de vitezd si acceleratie pentru specificarea profilului de viteza ale
ambelor miscari, traiectoria amestecului urmareste traiectoria MiscariiJ originale. Cand
ambele miscari sunt limitate ca timp, folosirea amestecurilor nu economiseste timp.

+ Amestecuri in Movel Cand se amestecd in Movel, pozitia amestecului urmeaza un arc de
cerc la viteza constanta. Orientarea se amesteca cu o usoara interpolare intre cele doua
traiectorii. Robotul poate decelera pe traiectorie inainte de a urmari arcul circular pentru
a evita acceleratiile foarte mari (de exemplu, daca unghiul dintre cele doua traiectorii este
aproape de 180 de grade).
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Waypoint relativ

V¥ Program robot
\ Sabloane 9 &b MutareP

@ Punct cale_1
e 9 ¥ Miscare cer
Cautare @ Punct_Via_1
© Punct_Final_1

== Setare
Conveyor X Asteapta
Tracking [ Popup

@ Oprire

® Comentariu

4 ? M Director

Fortare

€ Bucla

©

= <go
" Apel
+= var_2:=2 *force()
b Daca

-

== <gol>
B script
& Comutare
® cronometru_1
9 |8 Destivuire

23S " XBEW

Q - Imagini Variabile
~

Punct cale Pozitie relativa v
Punct_cale_1 EN

Miscare relativa, indicata de diferenta dintre pozitile de la sila Distanta

De la punctul la punctul 0.0 mm
Setare punct | Setare punct |
Unghi

ici o

180,0

@ Folositi razé amestec comuna @ Folositi parametri comunic
O Viteza sculd 250

25 Acceleratie scula 1200

O\w 2

O Amestec curaza

100%

Un waypoint cu pozitia indicata relativ la pozitia anterioara a bratului robotului, cum ar fi ,doi
centimetri de la stdnga”. Pozitia relativa este definita ca diferenta dintre doud pozitii (stanga la

dreapta).

Nota: pozitiile relative repetate pot misca bratele de robot in afara spatiului sau de lucru.

Distanta aici este distanta carteziana dintre TCP in cele doua pozitii. Unghiul indica ct se modi-
fica orientarea TCP intre cele doua pozitii. Mai precis, lungimea vectorului de rotatie ce descrie

modificarea orientarii.

Waypoint variabil

s VY Program robot
Punct cale 9 [l MutareP

. @ Punct cale_1
Kiizls ® Variabls
Setare ¢ ¥ Miscare cer

© Punct_Via_1
Popup ® Punct Final 1
Oprire = Setare
: X Asteapta

Comentariu B Popup
Director O Oprire

4 @ Comentariu
) Sabloane = <gol=

© Bucla

-

-

= <gol>

% Apel

+= var_2:=2 *force()

b Dacs
- <gol=

H Script

& Comutare ...

O cronometru_1

23S XEBREE

©

Q - Imagini Variabile

~

Punct cale Pozitie variabila v
Muta robotul intr-o pozitie variabila
Folosire variabila
I

@ Folositi razé amestec comuna @ Folositi parametri comunic
O Amestec curaza O Viteza scula 250

25 Acceleratie scula 1200

O ra 2
~

100%

Un waypoint cu pozitie poate fi indicat de o variabild, in acest caz poz_calculati. Variabila tre-

buie sa fie un pose cum ar fi
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Primele trei sunt x,y,z si ultimile trei sunt orientarea indi-
cata ca un vector de rotatie indicat de vectorul rx,ry,rz. Lungimea axului este unghiul de rotit in
radiani, iar vectorul in sine indica axul in jurul caruia se roteste. Pozitia este indicata intotdeauna
in functie de un cadru de referinta sau un sistem de coordonate, definite de optiunea selectata.
Daca raza unei curbe este setatd pe un waypoint fix iar waypoint-urile precedente si ulterioare
sunt variabile sau daca raza curbei este setata pe un waypoint variabil, atunci raza curbei nu
va fi verificata pentru suprapunere (vezi 15.5.1). Daca, la rularea programului, raza curbei se
suprapune pe un punct, robotul o va ignora si va trece la urmatoarea.

De exempluy, pentru a misca robotul 20 mm de-a lungul axului z al sculei:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Mutare
Waypoint_1 (pozitie variabild):

Utilizeaza variabila=var_1, Optiune=Scula

15.5.2 Asteapta

Mutare

Y Program robot

Asteapta
Punct cale ¢ 4 Mutare/ S p, ‘ - . . ’
W& rugam sa selectati ce ar trebul s& declanseze urmatoarea actiune a robotului;
= ta @ Punct_cale_1
Fteapta = Setare
Setare X Asteapts O Nicio asteptare
Popup O Asteaptd seconds
s O Astessta npusa el
Comentariu
O setacipa
Director
q » O Asteaptd dupé

23O XKBREREE=

100%

Asteapta intrerupe semnalul I/0, sau expresia, pentru un anumit timp. Daca se selecteaza Nu
astepta, nu se face nimic.

Nota: Dupa ce s-a activat Interfata de comunicatii scula TCl inputul analogic al sculei este indis-
ponibil pentru selectia Asteapta si expresii.
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15.5.3 Setare

Mutare

¥ Program robot

Setare
Punct cale 9 & Mutare/ - . . N N
Selectat] actiunea pe care doriti ca robotul sé o efectueze in acest punct in program.
Asteapta © Punct cale_1 Puteti si s& specificati modificarile n incarcatura robotulul.
g == Setare
Setare O Nicio actiune
Popup
O sere cuspur g
Oprire
: O setre vt e
Comentariu
O e
” 5 O Cresteti variablla instalari cu unu
) Sabloane
[0 setati incarcatura totald la
O
O setare TCP

A3 XKBEES

5

100%

Seteaza outputurile digitale sau analogice la 0 anumita valoare.

Comanda poate fi folosita si pentru a seta incarcatura bratului robotului. Ajustarea greutatii
incarcaturii poate fi necesara pentru a preveni robotul s& declanseze o oprire de protectie, cand
greutatea sculei diferd de incarcatura asteptata. Daca TCP activ nu va fi folosit ca centru de
greutate, casuta poate ramane nebifata. Daca centrul de greutate nu este setat in program, se
foloseste cel pentru instalare. Puteti seta centrul de greutate folosind cdmpurile text (Cx, Cy,
Cz), sau folosind ghidul pentru incarcatura. Daca un program are o versiune mai veche de 5.2
puteti seta centrul de gravitate la TCP. Totusi, daca setati manual centrul de greutate, nu il puteti
reseta la TCP.

TCP activ poate fi modificat si utilizdnd o comanda Setare. Trebuie doar sa bifati casuta si sa
selectati unul din offseturile TCP din meniu. Daca TCP activ pentru o anumita miscare este
cunoscut la momentul scrierii programului, puteti folosi selectia TCP apasand Mutare in meniul
De Baza din stdnga (vezi 15.5.1). Pentru informatii suplimentare despre configurarea TCP
denumite (vezi 16.1.1).
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15.5.4 Popup

numits*

ault

Variabile

Fuiizre Y Program robot

Punct cale & [ Mutare/ Astea pta

W& rugam sa selectati ce ar trebul s3 declanseze urmatoarea actiune a robotului;

@ Punct_cale_1

Asteapta = Setare

Setare X Asteapts O Nicio asteptare

Popup O Asteapta seconds

O seapes ot dal

Comentariu

Director

> pores

100%

O astessta

O Asteaptd dupé

Popup este un mesaj ce apare pe ecran cand programul ajunge la aceasta comanda. Se poate
selecta stilul mesajului si textul in sine poate fi introdus cu tastatura de pe ecran. Robotul as-
teapta ca utilizatorul/operatorul sa apese butonul ,0K” de sub popup inainte de a continua pro-
gramul. Daca se selecteaza elementul ,Opreste executarea programului”, programul robot se

opreste la acest popup.
Nota: Mesajele sunt limitate la maxim 255 caractere.

15.5.5 Oprire

Mutare
¥ Program robot oprlre
Punct cale @ [ Mutare/
N ®| Punct_cale 1 Executarea programulul se opreste in acest punct

Asteapta -7

’ == Setare
Setare X Asteapts
. [ Popup

oPup @ Oprire
Qprire

Comentariu

Director

A I
) Sabloane

TR ARG Nl =

100%

Executarea programului se opreste in acest punct.
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15.5.6 Comentariu

Comentariu

Mutare

Y Program robot
Punct cale 9 b Mutare/

. @ Punct_cale_1
Asteapta - -

== Setare = =
N V& rugam introduceti comentariul
Setare X Asteapts
7 [ Popup
opup @ Oprire
Oprire ®) Comentariu

Comentariu

Director

a4 I
) Sabloane

23S XBREES

5 (— 100%

Ofera programatorului o optiune de a adduga o linie de text la program. Aceasta linie nu face
nimic Tn timpul executiei programului.

15.5.7 Director

Q - Imagini Variabile

Mutare

Y Program robot
Punct cale 9 &b Mutare/

. ® Punct cale_1
Asteapta -7

Director

Un director este o simplé colectie de linii de program.

= Setare
Setare X Asteapta V& rugam introduceti textul de afisat in structura programului
[ Popup :
Popup O Oprire Director
Oprire ® Comentariu
¢ | Directo

Comentariu .
= <go

Director

[0 Ascundere director structurd program

100%

Un Director este folosit pentru a organiza si eticheta anumite parti ale unui program, pentru a
curata structura programului si pentru a face programul mai usor de citit si navigat.

Directoarele nu au nicio inflenta asupra programului si a executiei sale.
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15.6 Noduri de program avansate

15.6.1

Bucla

) Elementar Q - Imagini Variabile
¥ brogram robot

Bucla

Bucla @ [ Mutare/
@ Punct_cale_1
SubProg - Setare VA& rugdm sé selectati de cate ori s3 se execute programul in
P X Asteapts aceasta bucla
. B Popup
Daca . .
© Oprire @ Buciaintotdeauna
Script @ Comentariu - . .
Repetare in bucla de X ori:
) ¢ | Director O &

Eveniment = <gol Numé&r bucle Nurme variabila

a4 - <O (3 N s a o
Comutare O Repetare in bucla cand expresia este Adevarata
Cronometru
Acasa [ Verificati continuu expresia

'S DR ¥} 1=

3 (——— | 00 %

Repetd in bucld comenzile programului de baz&. In functie de selectie, comenzile programului
de baza sunt repetate in bucla la infinit, un anumit numar de ori sau atata timp cat o anumita
conditie este adevéarata. Cand se repeta in bucla de un anumit numar de ori, o variabila de bucla
dedicata (denumitad bucla_1 in imaginea de mai sus) ce poate fi folositad in expresii in cadrul
buclei. Variabila buclei numaradela0la N — 1.

Cand se repeta in bucla utilizand o expresie ca conditie finald, PolyScope oferd o optiune pen-
tru evaluarea continua a expresiei, astfel incat ,bucla” sa poata fi intrerupta in orice moment in
timpul executiei, decat doar dupa fiecare iteratie.

15.6.2 SubProgram

¥ Program robot SubProgram_1

Bucla = <gol - N .
. Un subprogram poate sa indice la un fisier de pe disc sau poate fi
. SubProgram _1 continut in acest program.

SubProg
Fisier SubProgram:
<Niciun fisier selectat>

Daca — —
Incarcare fisier

Script

Alocare

Eveniment
Fir
A (3
Comutare
Cronometru

Acasa

| Salvare SubProgram ” Golire SubProgram

O Mentinet| fisierul SubProgramulul actualizat cu acest Program

[ Afisare structur subprogram

' ‘ b C’ K |! ] : [0 Urmérire executie program

100%
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Un subprogram poate detine parti de program ce sunt necesare in mai multe locuri. Un subpro-
gram poate fi un fisier separat pe disc si poate fi si ascuns pentru a-l proteja impotriva modifica-
rilor accidentale.

Apelare SubProgram

¥ brogram robot

¢ @ Mutare Apelare subrutina

Bucla
SubProg ® Purct cale_1 Alegeti ce subruting s& apelatila acest punct la executia programului,
= Setare
Alocare X Asteaptsd |Niciuna -
s B Popup
Daca @ Oprire
Script ® Comentariu
. ¢ | Directo
Eveniment = <gol>
Fir 9 © Bucla
== <gol> I
Comutare % Apel
Cronometru
Acasa

L R A-Rel-a Nl g=

Vitezs C— 100%

Un apel la un subprogram va rula liniile de program in subprogram si apoi va reveni la urmatoarea
linie.

15.6.3 Alocare

Variabile

_ AVEnSaE ¥ Program robot Surss
Bucla ¢ @ Mutare/ Alocare

@ Punct _cale_1

SubProg = Setare Alocd varfabila selectatd cu valoarea expresiel,
Alocare X Asteapts Variabila Expresie

N A Popup
D oo 2 forc)
Script ® Comentariu

. ¢ M Director
Eveniment = <gol>
Fir 9 & Bucld
Comutare ! = —oo- v
% Apel

Cronometru 1= var_2:=2 *force()
Acasa

100%

Aloca valori la variabile. O alocare pune valoarea comenzii de pe partea dreapta in variabila de
pe partea stanga. Aceasta poate fi util in programe complexe.
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15.6.4 Daca

¥ Program robot

Bucla ¢ [ Mutare/

b ®| Punct cale_1
SubProg = Setare
Alocare X Asteapts

- A Popup
Daca @ Oprire
Script '@ Corentariu

h @
Eveniment
Fir @
A
Comutare
Cronometru += wvar_2:=2 *force()
Acasa
) Sabloane

2SS XKBRET

Alocare

Alocé variabila selectat cu valoarea expresiei,

Variabila

Expresie

2 oren

O constructie de comanda Daca...altfel face robotul sa isi modifice comportamentul in functie
de inputurile senzorului sau de valorile variabile. Utilizati Editor Expresii pentru a descrie condi-
tia in care robotul urmeaza declaratiile acestei comenzi Daca. Daca conditia este evaluata a fi
Adevarata, declaratiile din aceasta comanda Daca se executa.

0 comanda Daca poate avea mai multe declaratii Elself ce pot fi addugate siindepartate utilizand
butoanele Add Elself si Remove Elself. Totusi, 0 comanda Daca poate avea o singura declaratie

Altfel.

Nota: Puteti bifa casuta Verifica expresia continuu pentru a permite conditiilor declaratiilor Daca
si AltfelDaca sa fie evaluate in timp ce se executa liniile continute. Daca o expresie din comanda
Daca este evaluata ca Falsa, declaratiile Elself sau Else sunt urmate.

15.6.5 Script

edenumit>*

Variabile

Cod script

Line v

Dedesubt putetiintroduce textul ce va fi executat ca cod script de catre

URController.

¥ Program robot
Bucla @ [ Mutaref
®| Punct _cale_1
SubProg - Cotare
Alocare X Asteapts
- A Popup
Daca O Oprire
Script ®) Comentariu
. ¢ W Director
Eveniment = <gol>
Fir ¢ & Bucla
i = <gol
Comutare " Al
Cronometru o= var_2:=2 *force()
Acasa i I"Eaciq

100%
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Urmétoarele optiuni sunt disponibile in lista de selectie de la Comanda:
+ Linie va permite sa scrieti o singura linie de cod URscript folosind Editorul de Expresii
(15.1.4)
« Fisier va permite sa scrieti, editati sau sa incarcati fisiere URscript.
Puteti gasi instructiuni pentru scrierea URscript in Manualul de Script de pe pagina de asistenta
(http://www.universal-robots.com/support).

Functiile si variabilele declarate intr-un fisier URscript sunt disponibile pentru utilizarea in pro-
gram in PolyScope.

15.6.6 Eveniment

> Elementar Q - Imagini Variabile
¥ program rosot

Bucla = <gol

Eveniment

SubProg 4 Eveniment Un eveniment este similar cu o Intrerupere, totusi, in cazul executarii
= <gol programului prinicpal continua cat timp codul de eveniment este

Alocare executat. Cat timp evenimentul este executat, noile evenimente nu au
efect

Daca N
In functie de starea inputului de senzor sau variabilei de program, se

Script vor executa urmatoarele linil.

Eveniment

Fir

'l I

Comutare

Cronometru

Acasa

) Sabloane

100%

Un eveniment poate fi folosit pentru a monitoriza un semnal de input si pentru a efectua anumite
actiuni sau pentru a seta o variabild cand semnalul de input creste. De exemplu, in cazul in care
un semnal de iesire creste, programul de eveniment poate astepta 200ms si apoi poate fi setat
inapoi la scazut. Aceasta poate face ca codul programului principal sa fie mult mai simplu in
cazul unei masini externe ce declanseaza pe un flanc in crestere decét un nivel de input crescut.
Evenimentele sunt verificate la fiecare ciclu de control (2ms) .
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15.6 Noduri de program avansate

15.6.7 Fir

> Elementar

Bucla

SubProg
Alocare

Daca

Script
Eveniment

Fir

Comutare ]
Cronometru

Acasa

¥ Program robot

o Fir 1

q - Imagini Variabile
Fir
Un fir este un program paralel ce ruleazé odata cu programul principal. Un fir poate
efectua I/O, astepta semnale Si seta variabile.

Utll pentru controlarea celorlalte masini in timp ce robotul ruleaza.

[ Stan bucla permanent

' ' b C £ |! M : O Urmarire executie program

100%

Un fir este un proces paralel la programul robotului. Un fir poate fi folosit pentru a controla o
masina externa independent de bratul robotului. Un fir poate comunica cu programul robot cu
variabile si semnale de iesire.

15.6.8 Comutare

> Elementar

Bucla

SubProg
Alocare

Daca

Script
Eveniment

Fir

Comutare ]
Cronometru

Acasa

¥ Program robot

¢ [ Mutaref

@

¢ [ B Daca

Q - Imagini Variabile

Comutare

@ Punct_cale_1
wm Setare Puteti folosi o declaratie de comutare pentru a controla fluxul programului.
¥ Asteapts Aces}ea pot inlocui declaratile Daca...Altfel Daca complexe si pot testa o
v gama de valori pentru expresia dvs
[ Popup

@ Oprire
/@) Comentariu
I Director

Comutare

= <go I
T Apel O caz implicit
o= var_2:=2 * force()

|N\cwo selectie A d

& Script
& Comutare

AP XKBREREE=

100%

O constructie Caz comutare poate face robotul sa isi modifice comportamentul in functie de in-

puturile senzorului

sau de valorile variabile. Utilizati Editor Expresii pentru a descrie conditia de

baza si definiti cazurile in care robotul ar trebui sa treaca la sub-comenzile acestui Comutator.
Daca conditia este evaluata a fi corespunzatoare unuia dintre cazuri, liniile din Caz sunt execu-
tate. Daca s-a specificat un Caz implicit, atunci liniile se executa doar daca nu s-au gasit alte
cazuri corespunzatoare.
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Fiecare Comutator poate avea mai multe Cazuri siun Caz implicit. Comutatoarele pot avea
o0 singura instanta de valori de Caz definite. Cazurile pot fi adaugate utilizdnd butoanele de pe
ecran. O comanda Caz poate fi indepartata de pe ecran pentru acel comutator.

15.6.9 Cronometru

Cronometru
By 9 & Mutare/ Masoara timpul. Timpul masurat apare in variabila
— ®| Punct_cale_1
ubrrog = Setare | Va Hcronometruil -
Alocare X Asteapta
N [ Popup
Daca O Pornirea
Script QO stop
Eveniment O Resetare
Fir @
'l I
Comutare
Cronometru += var_2:=2 *force()
? Daca ...
Acasa b h
= <go
> sabloane B script
& Comutare

® cronometru_1

IS XKBET=

100%

Un cronometru masoara lungimea timpului necesar pentru ca anumite piese ale programului
sa functioneze. O variabila de program contine timpul scurs de la pornirea unui Cronometru si
poate fi vazut in Tabul Variabile si Tabul Rulare.

15.6.10 Acasa

Q - Imagini Variabile

¥ Program robot ~  Acasa

Bucla 4 Deplasare in pozitia intfiald definité la instalare
SubP: 9 [l MutareP

e @© Punct cale_1
Alocare ®| Variabils Mutare)

- 9 ¥ Miscare cer @ Viteza articulatie °/s
Daca © Punct Via_t

Script ® Punct_Final_1 -
E . t = Setare O Timp 2
venimen % Asteapts
Fir [ Popup
Comutare o ,,p, . ™ Utilizare unghiuri articulatie m
'®| Comentariu

Cronometru ¢ I Director
= <gol>

Acasa = = 5o : ; -

©| Bucla Asignati iesirea la pozitia initiald de siguranta in configuratia de siguranta

) Sabloane = <gol= . ; 5 ;
: Pozitie initiald de siguranta Output-uri
% el t t gurant p

t=|var_2:=2 * force() Neconfigurat Neasgnat
b Dacs ...

-

©

- <gol=
H Script
& Comutare ...

100%

Nodul Acasa foloseste unghiuri de articulatie pentru a misca robotul intr-o pozitie Acasa pre-
definitd. Daca este definita ca pozitie Acasa Sigur, nodul Acasa afiseaza Acasa(Sigurantd) in
Arborele Program. Daca pozitia Acasa nu este sincronizata cu Siguranta, nodul este nedefinit.
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15.7

Sabloane

15.7.1

Palet

numits*

Sabloane @ ¥ Palet ‘ . - . M P —
ﬁ: O operatiune palet permite robotului sa execute aceeasi secventa de miscari si actiuni
Palet & sablon _ la mai multe pozitii diferite. Aceasta poate fi util pentru paletizare sau operatiuni similare
il SecventaPalet O operatiune palet este alcatuitd din urméatoarele caracteristici plan
Cautare © Aproplere 1 « O Secventa de Proaram de efectuat la diverse pozitii
- @ Punctsablon_1 = The Sablon, sau furnizata ca o lista.
ERERS = Setare # O sectiune optionala inainte de start ce va fi efectuata nainte de prima pozitie.
Conveyor ¥ Asteapts @ O sectiune optionald dupa final ce va fi efectuata dupa ultima pozitie
Tracking @ lesire_1

a Secventd inainte de pornire

[ Secventa dupa final

100%

O operatiune palet poate efectua o serie de miscariintr-un set de locatii indicate ca sablon (vezi
15.7.1.1). Lafiecare dintre pozitiile din sablon, secventa de miscéri va rula in functie de pozitia
din sablon.

Programarea unei operatiuni palet

1. Definiti sablonul.

2. Efectuati o PalletSequence pentru a prelua/amplasa la fiecare punct. Secventa descrie ce
trebuie facut la fiecare pozitie de sablon.

3. Utilizati selectorul de pe ecranul de comenzi de secventa pentru a defini care waypoint-uri
din secventa trebuie sa corespunda pozitiilor din sablon.

Secventa palet/Secventa ancorabila

Intr-un nod Secventa palet, miscérile bratului robotului sunt in functie de pozitia paletului. Com-
portamentul unei secvente este astfel incat bratul robotului se va afla in pozitia specificata de
sablon la Pozitie ancora.Punct sablon. Pozitiile ramase vor fi mutate pentru a se potrivi.

Nu utilizati comanda Mutare in interiorul unei secvente, pentru ca nu va fi relativa la pozitia an-
corei.

.,BeforeStart”

Secventa optionala BeforeStart este rulata imediat inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate fi
folosita pentru a astepta semnalele de pregatit.

JAfterEnd”

Secventa optionalad AfterEnd este rulatd cand operatiunea este incheiata. Aceasta poate fi folo-
sitd pentru a semnaliza miscarii benzii sa inceap4, pregatindu-se pentru urmatorul palet.
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15.7.1.1 Sablon

¥ Program robot Sablon
v Sabloane @ [H Paler 4 - .
= = Un sablon este un grup de pozitii de circulat

; |Sablon’

Palet Sabloanele pot fi folosite pentru & paletiza mal mult etc.
@ :ii SecventaPalet
Cautare © Apropiere_1
©® PunctSablon_1
Fortare -
- == Setare i - .
_ Pozitii pe o linie Linie
Conveyor X Asteapts
Tracking @ jesire_1
1 3 R
Pozitii intr-un patrat . »  Patrat
Pozitii Intr-o caset& ’ | Caseta
Olistd a pozitilor Tt Lista

100%

Comanda Sablon poate fi utilizatd pentru a trece ciclic prin pozitiile din programul robot. Co-
manda Sablon corespunde unei singure pozitii la fiecare executie.

Un sablon poate fi indicat ca unul din patru tipuri. Primele trei, Linie, Patrat sau Caseta pot fi
folosite intr-un sablon regulat. Sabloanele regulate se definesc printr-un numar de puncte ca-
racteristice, unde punctele definesc marginile sablonului. Pentru Linie acesta este cele doua
puncte finale, pentru Patrat trei dintre cele patru puncte de coli, iar pentru Caseta patru dintre
cele opt punct de colt. Programatorul introduce numarul de pozitii de-a lungul fiecarei margini a
sablonului. Controlerul robotului calculeaza apoi pozitiile sablonului prin adaugarea proportio-
nala a vectorilor de margini.

Daca pozitiile de traversat nu se incadreaza intr-un sablon regulat, se poate alege optiunea Lista
unde o lista cu toate pozitiile este furnizatad de programator. Astfel se poate realiza orice tip de
aranjament al pozitiilor.

Definirea sablonului
Cand se selecteaza sablonul Caseta, ecranul comuta pe ceea ce se afiseaza mai jos.
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numit*

Poitic
v Sabloane @ [# Palet

¢ ::i Sablon: Casetd
Palet © coltl 1 Colt8_1
Cautare © Colt2_1
Fortare @ Coltd 1
Conveyor © Colt5_1
Tracking @ Colts 1 | Editare poza |
@ colt7_1
I @ i SecventiPalet 3
@ Apropiere_1
© PunctSablon_1
- Setare Apasati setare si miscati robotul in coltul 8
X Asteapta

©® legire_1

85 X BETS

100%

Un sablon Caseta utilizeaza trei vectori pentru a defini aceasta parte a casetei. Acesti trei vectori
sunt indicati ca patru puncte, unde primul vector merge de la punctul unu la punctul doi, al doilea
vector de la punctul doi la trei iar al treilea vector de la punctul trei la punctul patru. Fiecare vector
este impartit prin numerele de interval. O anumita pozitie din sablon este calculata prin simpla
adunare proportionala a vectorilor de interval.

Sabloanele Linie si Patrat functioneaza similar.

O variabild contor se foloseste la traversarea pozitiilor sablonului. Numele variabilei poate fi
vazut pe ecranul comenzii Sablon. Variabila circula ciclic prin numereledelaOla X «Y « Z — 1,
numarul de puncte din sablon. Aceasta variabild poate fi manipulata utilizand alocarile, si poate
fi folosita in expresii.

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

15.7.2 Cautare

O functie de cautare utilizeaza un senzor pentru a determina cand este atinsa pozitia corecta
pentru a prelua sau lasa un element. Senzorul poate fi un buton comutator, un senzor de presiune
sau un senzor capacitiv. Aceasta functie este realizata pentru lucrul cu stive de elemente cu
diverse grosimi, sau cand pozitiile exacte ale elementelor nu sunt cunoscute sau sunt prea dificil
de programat.

Stivuirea Destivuirea

ag Ii L ] Ii

Cand se programeaza o operatiune de cdutare pentru lucrul pe o stica, trebuie sa se defineasca
s punctul de start, d directia stivei si i grosimea elementelor din stiva.
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in plus, trebuie sa se defineasca conditia pentru atunci cand se atinge pozitia urmatoare a stivei,
si 0 secventa de program speciala ce se va executa la fiecare dintre pozitiile stivei. De asemenea
trebuie indicate viteza si acceleratiile pentru miscarea implicata in operatiunea de stiva.

Stivuirea

wilar o al _ -

Selectare tip cautare
Naccane 9 | Mutarey Este definitd o operatiune de cautare

® Punct cale 1
Palet -

= Setare A: Pozitia initiala
Cautare X Asteaptsd B: Directia stivel _
[ Popup C: Grosimea elementului
Fortare
. O Oprire -
P W& rugam selectati intre stivuire si destivuire
Conveyor Q| Comentariu : .
Tracking ¢ | Director
= <gol>
9 © Bucla
I = <gol> 3
% Apel
+= var_2:=2 *force()
o b Dok . . L
= <gol> T 5
p 8
]?icrrpt . [ . .
& Comutare ...
O cronometru_1 o[l A =
Bl cautare [
Stivuirea Destivuirea

L R A-Rel-a Nl g=

Vitezs C— 100%

La stivuire, bratul robotului se misca in pozitia initiald, si apoi se misca in partea opusa directiei
pentru a cduta urmatoarea pozitie de stivd. Cand s-a gasit, robotul isi aminteste pozitia si efec-
tueaza secventa speciald. Data viitoare, robotul incepe cdutarea de la pozitia amintita crescutd
cu grosimea eementului de-a lungul directiei. Stivuirea este finalizata cand inaltimea stivei este
mai mare decat un numar definit, sau daca senzorul emite un semnal.

Destivuirea

numit>*

Q - Imagini Variabile
> Avansat
> avanzar [SP——— -

o @ Punct_cale_1
ale == Setare

Cautare X Asteapts
B Popup

@ Oprire
Conveyor ® Comentariu
Tracking

Fortare

Destivuirea este definitd de urmatorii parametri:

-

W Director | ]
- <go 1 A Pozitia initiala
© Buch B B: Directja stivei
C: Grosimea elementului
- g0l I o[ o—ra

% pel ——
= var_2:=2 * force() [ ]

b Dacs

4-@

©

= <gol
B script

& Comutare

® cronometru_1

Urmaétoarea pozitie este gasitd cand:

¢ |8 Destivuire
I O StartPoz Grosime element Parametri comuni
o i1} Directie 0.0 mm Viteza sculd 250 mm/s
L] A/EQEéECVE”Eé Acceleratie scula 1200 rmm/s?

[ Secventa inainte de pornire

| Resetare la valori implicite

I [ Secvents dups final

A3 S XBETE

La destivuire, bratul robotului se misca din pozitia initiala in directia indicata pentru a cduta ur-
matorul element. Conditia de pe ecran determina cand este atins urmatorul element. Cénd
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conditia este indeplinita, robotul isi aminteste pozitia si efectueazd secventa speciald. Data
viitoare, robotul incepe cautarea de la pozitia amintita crescuta cu grosimea eementului de-a
lungul directiei.

Pozitie initiala

T

Pozitia initiala este unde incepe operatiunea de stivuire. Daca pozitia initiala este omisa, stiva
incepe in pozitia curentd a bratului robotului.

Directie

¥ Program robot Directi
N/ Sabloane @ [ Mutare/ irectie

®| Punct_cale 1

Palet & Setare O directie este indicatd de linia dintre pozitia TCP a doua puncte de trecere,
Cautare X Asteapts O stop dupa 500.0 mm
[ Popup
Fortare @ Oprire [ Stop cand
Conveyor @ Comentariu
Tracking ¢ | Director

= <go
© Bucla

== <gol I
T Apel
«= wvar_2:=2 *force()
b Daca ...

)

@

= <go
I Script
& Comutare
® cronometru_1
% & Destvuire
®| StartPoz

Parametri comuni

= - Viteza scula 10 mm/s
©-:;: Directie - 5
i1 AlegeSecvents Acceleratie sculd 1200 mm/s
= — | Resetare Ia valori implicite
L B A NSl Nl =

100%

Directia este indicata de doua pozitii si este calculata ca diferenta de pozitii dintre primele pocitii
TCP la a doua pozitia TCP.
Nota: O directie nu ia in calcul orientarile punctelor.

Expresia urmatoare pozitie de stivuire
Bratul robotului se misca de-a lungul vectorului de directie evaluand in permanenta daca s-a
atins urmatoarea pozitie de stiva. Cand expresia este evaluata a fi True se executa secventa
speciala.

,BeforeStart”
Secventa optionald BeforeStart este rulata imediat inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate fi
folosita pentru a astepta semnalele de pregatit.

»AfterEnd”

Secventa optionala AfterEnd este rulatd cand operatiunea este incheiata. Aceasta poate fi fo-
losita pentru a semnaliza miscarii benzii sa inceapd, pregatindu-se pentru urmatoarea stiva.

Secventa preluare/lasare
Secventa Preluare/Plasare este o secventa speciald de program executata la fiecare pozitie de
stiva, similara cu operatiunea Palet .

15.7.3 Fortare

in spatiul de lucru al robotului Mod fortat permite respectarea si fortarea axelor selectabile.
Toate miscarile bratului robotului intr-o comanda Fortare sunt in modul Fortare. Cand bratul
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robotului se miscain Mod fortare, se poate selecta una sau mai multe axe in care bratul robotului
este conform. Bratul robotului respecta mediul de-a lungul axelor conforme. Aceasta inseamna
ca bratul robotului isi ajusteaza automat pozitia pentru a atinge forta dorita. Este posibil si ca
bratul robotului sa aplice o forta pe mediul sau, de ex. o piesa de lucru.

Mod fortare este adecvat pentru aplicatii in care pozitia TCP efectiva de-a lungul unei axe pre-
definite nu este importantd, insa este necesara o forta dorita de-a lungul axei. De exemplu, daca
TCP robot trebuie sa ruleze pe o suprafata curbatd, sau la impingerea sau tragerea unei piese.
Mod fortare permite si aplicarea anumitor cupluri in jurul axelor predefinite.

Retineti ca daca nu se intalnesc obstacole pe un ax unde este setata o forta diferita de zero,
bratul robotului va incerca sa accelereze de-a lungul/in jurul axei.

Desi o axa a fost selectata pentru a fi conforma, programul robotului tot va incerca sa miste
robotul de-a lungul/in jurul acelei axe. Totusi, controlul fortei se asigura ca bratul robotului se va
apropia totusi de forta specificata.

AVERTISMENT:
1. Evitati decelerarea crescutainainte de intrarea in modul fortat.

2. Evitati acceleratia mare in modul fortat, pentru ca scade pre-
cizia de control a fortei.

3. Evitati miscarile paralele cu axele conforme inainte de a intra
in modul fortare.

<nedenumit>*

- & e Fortare
@ Punct_cale_1 Partea programului de sub aceastd comanda fortata va fi rulata in mod fortat. Tn modul
Palet - Setare fortat, robotul va fi liber in directia caracteristicii selectate pentru a aplica forta

X Asteaptd specificata.
B Popup

Fortare @ Oprire
@ Comentariu Caracteristica v

Cautare
Optiune

Conveyor
Tracking

©

W Director

© Bucis

-

0 Fortare

= <gol> F ;
- o /

) Ael ! 0.0/N

+=|var_2:=2 *force() —t

b Daca

©

-0
B script
& Comutare
® cronometru_1
1Bl Destivuire

© StartPoz
o i1 Directie
o (1Y AlegeSecventd

= Folositi butonul test de mai jos fmpreun cu butonul
v
@ |F Fortare freedrive de pe dispoyitivul de invatare pentru a testa Test
9S> xBRWIT

©

Selectare optiuni

Meniul optiuni este folosit pentru a selecta sistemul de coordonate (axe) pe care robotul le va
folosi in timp ce opereaza in modul fortat. Optiunile din meniu sunt cele definite in instalare
(vezi 16.3).

Tip mod fortare

Exista patru tipuri diferite de mod fortare, fiecare determinand modul in care optiunea selectata
va fi interpretata.
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Simplu: O singurd axa va fi conforma in modul fortat. Forta de-a lungul aceste axe este
ajustabila. Forta dorita se va aplica intotdeauna de-a lungul axei z a optiunii selectate.
Totusi, pentru optiunile de linie, este de-a lungul axei z.

Cadru: Tipul de cadru permite o utilizare mai avansata. Aici, conformarea si fortele se pot
selecta independent in toate cele sase grade de libertate.

Punct: Cand se selecteaza Punct, cadrul sarcinii are un ax y ce indica de la TCP robot spre
originea optiunii selectate. Distanta dintre TCP robot si originea optiunii selectate trebuie sa
fie minim 10 mm. Retineti ca cadrul sarcinii se va schimba la runtime pentru ca se modifica
pozitia TCP robot. Axele x si z ale cadrului sarcinii depinde de orientarea originala a optiunii
selectate.

Miscare: Miscare inseamna ca cadrul sarcinii se va schimba odata cu directia miscarii TCP.
Axa x a cadrului sarcinii va fi proiectia directiei de miscare TCP pe planul dintre axa x siy a
optiunii selectate. Axay va fi perpendiculard pe miscarea bratului robotului, si in planul x-y
al optiunii selectate. Aceasta poate fi utild la debavurarea de-a lungul unei cai complexe,
unde este necesara o forta perpendicular pe miscarea TCP.

Nota: cand bratul robotului nu se misca: Daca se intra in modul fortare cu bratul robotului
stationand, nu vor exista axe conforme pana cand viteza TCP este peste zero. Daca este
mai térziu, fiind inca in modul fortare, bratul robotului stationeaza din nou, cadrul sarcinii
are aceeasi orientare ca si ultima data cand viteza TCP a fost mai mare de zero.

Pentru ultimile trei tipuri, cadrul efectiv al sarcinii poate fi vizualizat la runtime pe tabul grafic

(vezi 15.3), cand robotul functioneaza in modul fortare.

Selectarea valorii fortei

Valoarea fortei sau a cuplului pot fi setate pentru axele conforme, iar bratul robotului isi
ajusteaza pozitia pentru a atinge forta dorita.

Pentru axele neconforme bratul robot va urma traiectoria setata de program.

Pentru parametrii translationali, forta este specificata in Newtoni [N] iar pentru cei rotationali
cuplul este specificat in Newton metri [Nm].

NOTA:
Trebuie sa faceti urmatoarele:
+ Folositi functia script get_tcp_force() intr-un sir separat,
pentru a citi forta si cuplul efective.

+ Corectati vectorul cheii daca forta si/au cuplul efective sunt
mai mici decét trebuie.

Limite de viteza

Viteza carteziand maxima poate fi setatda pentru axele conforme. Robotul se deplaseaza la
aceasta viteza in controlul fortei, atata timp cat nu vine in contact cu un obiect.
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Testare setari forta

Butonul pornit/oprit, etichetat Test, comuta comportamentul butonului Freedrive de pe spatele
butonului de invatare de pe modul Freedrive normal pe testarea comenzii fortare.

Cand Butonul test este pornit si butonul Freedrive de pe spatele butonului de invatare este apa-
sat, robotul va actiona ca si cand programul ar fi atins aceastd comanda de fortare, iar astfel
setdrile pot fi verificate inainte de a rula efectiv intregul program. Aceasta posibilitate este utila
in special pentru verificarea selectarii corecte a axelor conforme si a fortelor. Trebuie doar sa
tineti TCP robot cu 0 méana si sa apasati butonul Freedrive cu cealalta si s& observati in ce direc-
tii bratul robotului poate/nu poate fi miscat. La parasirea acestui ecran, butonul Test se opreste
automat, ceea ce inseamné c& butonul Freedrive de pe spatele butonului Invatare este folosit
din nou pentru modul Freedrive nromal.

Nota: Butonul Freedrive va fi eficient doar cand o optiune valabild a fost selectatad pentru co-
manda Fortare.

15.7.4 Urmarire banda

Urmarirea Benzii permite Bratului Robotului sd urmareasca miscarea a pana la doua benzi. Ur-
marirea benzii este definita in Tabul Instalare (vezi sectiunea 16.1.9).

<nedenumit>*
defauft*

Configurare urmarire banda

UGl ‘Conveyor 1 (dezactivat) - ‘

Montarea O Activare urmérire banda transportoare

Configurare
1/0

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasa

1/0 scula

Urmarire
banda

100%

Nodul de program Urmarire Banda este disponibil in tabul Program la Sabloane. Toate miscarile
de sub acest nod sunt permise céat se urmareste banda, insad sunt relative la miscarea benzii
transportoare. Amestecurile nu sunt permise la paradsirea Urmarire Banda, asa ca robotul se
opreste complet Tnainte de urmatoarea miscare.

Urmarirea unei benzi
1. In antet ap&sati Program.
2. Apasati pe Sabloane si selectati Urmarire Banda pentru a adduga un nod de Urmarire Banda
la Arborele Programului. Orice miscare indicata la nodul Urmarire Banda urmareste misca-
rea benzii.

3. La Urmaérire Banda, in lista de selectie Selectare Banda, selectati Banda 1 sau Banda 2
pentru a defini ce banda trebuie urmarita.
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15.8 Primul Program

Un program e o listd de comenzi ce ii spun robotului ce sa faca. PolyScope permite persoane-
lor cu o experienta redusa in programare sa programeze robotul. Pentru majoritatea sarcinilor
programarea se face complet prin utilizarea panoului tactil fara a scrie vreo comanda criptica.

Miscarea sculei este partea programului robot ce invata robotul cum sa se miste. In PolyScope,
miscarile sculei sunt setate folosind o serie de puncte de trecere. Punctele de trecere combinate
alcatuiesc o cale pe care o urmeaza Bratul Robotului. Un punct de trecere este setat folosind
Tabul Move, prin miscarea (invatarea) robotului intr-o anumita pozitie sau poate fi calculat de
software. Folositi tabul Move (vezi 17) pentru a misca Bratul Robotului spre o pozitie dorit3,
sau invatati pozitia trdgand Bratul Robotului tinand butonul Freedrive deasupra Teach Pendant.

Pe langa miscarea parin puncte de trecere, programul poate trimite semnale I/0 la alte utilaje la
anumite puncte din calea robotului si poate executa comenzi precum if...then si loop, pe baza
variabilelor si semnalelor I/0.

In cele ce urmeazé va prezentdm un program ce permite bratului robot ce a fost deja pornit, s&
se miste intre doua puncte de trecere.

1. In headerul PolyScope File Path, apisati New... si selectati Program.

2. La Basic, apasati Waypoint pentru a adauga un punct de precere in arborele programului.
Un Moved implicita este de asemenea adaugat la arborele programului.

3. Selectati noul punct de trecere in tabul Command, apasati Waypoint.

4. Pe ecranul Move Tool, miscati bratul robot apdséand sagetile de miscare.
Puteti misca braul robot sitindnd apasa butonul Freedrive si tragand bratul robot in pozitiile
dorite.

5. Dupa ce bratul robot este in pozitie, apasati OK si noul punct de trecere apare ca Waypo-
int_1.

6. Urmati pasii 2 pana la 5 pentru a crea Waypoint_2.

7. Selectati Waypoint_2 si apasati sageata Move Up pana cand este deasupra Waypoint_1
pentru a schimba ordinea miscarilor.

8. Statila distant3, tineti apasat butonul de oprire de urgenta si, in footerul PolyScope, apasati
butonul Play pentru ca bratul robot s& se miste intre Waypoint_1 si Waypoint_2.
Felicitari! Acum ati realizat primul dvs. program de robot ce miscar bratul robot intre doua
puncte de trecere stabilite.
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AVERTISMENT:

1. Nu miscati robotul spre sine sau alte obiecte pentru ca se
poate deteriora.

2. Tineti capul si trupul in afara zonei de actiune a robotului. Nu
puneti degetele unde pot fi prinse.

3. Acesta este doar un ghid de pornire rapida pentru a va arata ce
usor este sa folositi un robot UR. Se pleaca de la premisa unui
mediu fara pericole si un utilizator atent. Nu cresteti viteza
sau acceleratia dincolo de valorile implicite. Efectuati intot-
deauna o analiza de risc inainte de a pune robotul in functiune.
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16 Tab instalare

16.1 Generalitati

Tabul Instalare va permite sa configurati setarile ce afecteaza performantele generale ale robo-
tuli si PolyScope.

16.1.1 Configurare TCP

nstalare | 1 tare Jurnal =
Punct centru sculd P t t la
Unct centru scula
TCP mm
mce v [®m m
Montarea
Configurare Pozitie
1/0 % 0.0/ mm Y
Variabile Y 0.0/mm
Pornirea z 0.0fmm
Tranzitie lina
Orientare z
Acasa
RX 0.0000| rad
1/0 scula RY 0.0000| rad
Urmarire RZ 0.0000 rad
banda

> g Tncarcatura si centru de greutate
» Caracteristici
Incarcatura: K y
> Fieldbus N

[ Centrul de greutate

Cx 0.0 X
CY 0.0 z
cz 0.0

Un Punct Central Scula (TCP) este un punct pe scula robotului.. TCP este definit si denumit in
ecranul tabului de instalare Tab Setup pentru Punct Centru Scula (afisat mai sus). Fiecare TCP
contine o translatare si o rotatie relativa la centrul flansei de output scula.

Cand este programat sa revina la un punct de trecere stocat anterior, un robot misca TCP in
pozitia si orientarea salvata in cadrul punctului de trecere. Cand este programat pentru miscare
liniara, TCP se misca liniar.

Coordonatele X, Y si Z, specifica pozitia TCP, in timp ce coordonatele RX, RY si RZ specifica orien-
tarea. Cand toate valorile sunt zero, TCP coincide cu punctul central de pe flansa de output scula
si adopta sistemul de coordonate descris pe ecran.

Adaugarea, redenumirea, modificarea si indepartarea TCP-urilor

Pentru a defini un nou TCP, apasati butonul Nou. TCP-ul creat primeste apoi automat un nume
unic si devine selectat in meniul derulant. Pentru a redenumi un TCP, apasati butonul Creion de
langa meniul de selectie TCP. Pentru a indeparta TCP selectat, apdsati pe butonul indepartare.
Ultimul TCP ramas nu poate fi sters.

Translatarea si rotatia TCP selectat poate fi modificatd apasand pe campurile text albe respec-
tive si introducénd noile valori.
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16.1 Generalitati

TCP implicit si activ

Exista un singur TCP configurat implicit, marcat cu o pictograma verde in stanga numelui sdu in
meniul TCP-uri disponibile. Pentru a seta un TCP ca implicit, selectati TCP-ul dorit si apasati

Setare ca implicit.

Un offset TCP este desemnat ca activ pentru a determina toate miscadrile liniare in spatiul de
coordonate carteziene. Miscarea TCP-ului activ poate fi vazuta pe tabul Grafic (vezi 15.3).
Inainte ca un program sa ruleze, TCP-ul implicit este setat ca TCP activ. In cadrul unui program,
oricare dintre TCP-urile specificate poate fi setat ca cel activ pentru o anumita miscare a robo-
tului (vezi 15.5.18i15.5.3).

Invatare pozitie TCP

<nedenumit>* D -] E
+
Nou

default

Deschi are

N Generalitati Punct centru scula

TCP
Montarea

Configurare
1/0

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasa

1/0 scula

Urmarire
banda

> et Tncarcatura si centru de greutate
) Caracteristici
> Fieldbus

0.0

0.0

0.0

0.0000

0.0000

0.0000

O

rad
rad

rad

Tnvatare pozitie TCP
. Sunt necesare mai multe puncte

Miscati TCP Tn aceeasi pozitie din unghiuri diferite.

Setare punct 1

o

Coordonatele de pozitie TCP pot fi calculate automat dupa cum urmeaza.

1. Apasati Wizard Pozitie TCP.

2. Alegeti un punct fix in spatiul de lucru al robotului.

3. Utilizati sagetile de pozitie din dreapta ecranului pentru a misca TCP din cel putin trei un-
ghiuri diferite si pentru a salva pozitiile corespunzétoare ale flansei de output scula.

4. Utilizati butonul Setare pentru a aplica coordonatele verificate la TCP adecvat. Pozitiile
trebuie sa fie suficient de diferite pentru ca calcularea sa functioneze corect. Daca nu sunt
suficient de diferite, LED-ul de stare de deasupra butoanelor devine rosu.

Chiar daca trei pozitii sunt de regula suficiente pentru a determina TCP, a patra pozitie poate fi
folosita pentru a verifica suplimentar corectitudinea calcularii. Calitatea fiecarui punct salvat in
privinta TCP calculat este indicata cu un LED verde, galben sau rosu pe butonul respectiv.
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Invatare orientare TCP

4.

v Generalitati Punct centru scula Tnvat jent. TcP
nvatare orientare
TCP T
% v
B | | m @ Nicio caracteristica selectata
Montarea
Configurare Alegeti o caracteristicd sl setati un punct cu scula indicand in directia
1/0 axel Z a caracteristicii selectate
0.0/ mm
Variabile 0.0 mm <Nedefinit> v
Pornirea 0.0/ mm
| Setare punct
Tranzitie lina
Acasd
0.0000 rad
e 0.0000| rad
Uit 0.0000) raci
banda
) EE L Tncarcatura si centru de greutate
> Caracteristici [
> Fieldbus s
m}

100%

. Apasati Wizard Orientare TCP.

Selectati o optiune din lista derulantd. (Vezi 16.3) pentru informatii suplimentare despre
definirea de caracteristici noi

. Apasati Selectare punct si folositi Miscare sageti scula intr-o pozitie in care orientarea

sculei si TCP corepsunzator coincid cu sistemul de coordonate al caracteristicii selectate.

Verificati orientarea TCP calculata si aplicati-o pe TCP selectat apaséand Setare.

incarcitura

Greutatea sculei robotului este specificata in partea de jos a ecranului. Pentru a schimba aceasta
setare, apasati pe campul text alb si introduceti o noua greutate. Setarea se aplica la toate TCP-
urile definite. Pentru detalii despre incarcatura maxim admisa, vezi Manualul de Instalare

Hardware.

Estimare incarcatura

Aceasta caracteristica permite robotului sa ajute la setarea incarcaturii corecte si a Centrului de
Greutate.

Utilizarea Ghidului de Estimare a incarcaturii

1.
2.

3.
4.

In tabul instalare, la Genaral, selectati TCP

Pe ecranul TCP, la Inc&rcatura si Centru de Greutate, apsati inc@rcatura si centru de gre-
utate.

In Ghidul de Estimare a Incarcaturii apasati Mai departe

Urmati pasii pentru a seta cele patru pozitii.

Setarea celor patru pozitii necesita miscarea bratului robot in patru directii diferite. Fiecare
pozitie este masurata. Masuratorile individuale pot fi modificate apasand campurile de
centru de gravitate si introducand valori.

Dupa finalizarea tuturor masuratorilor, apasati Finalizare
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NOTA:
Urmati aceste directive pentru cele mai bune rezultate la Estimarea
Incarcaturii:

+ Asigurati-va ca cele patru pozitii TCP sunt cat mai diferite una
de alta

« Efectati masuratorile intr-un interval scurt de timp

AVERTISMENT:

+ Evitati sa trageti de scula si/sau de incarcatura atasata inainte
sau in timpul estimarii

+ Montarea si unghiul robotului trebuie sa fie corect definite in
instalare

Centrul de greutate
Centrul de greutate al sculei este specificat folosind campurile CX, CY si CZ. Setérile se aplica
la toate TCP-urile definite. Instalatiile create inainte de versiunea 5.2 permit setarea centrului
de greutate in TCP daca nu au fost setate anterior. Daca centrul de greutate este setat manual,
in 5.2 sau mai mare, abilitatea de setare a centrului de greutate pentru TCP este indepartata
permanent.

AVERTISMENT:
Utilizati setarile de instalare corecte. Salvati siincarcati fisierele de
instalare impreuna cu programul.

16.1.2 Montarea

<nedenumit>* D ﬁ E
=
Nou. slvare

default

Rulars__Prog instalare | uutare o Jurnsl

Montarea robotului si unghiul
TCP T
Montarea TR
Configurare ;ﬂ
1/0 ?
Variabile ==
Pornirea Inclinare
Tranzitie lina g
Acasa ‘
1/0 scula 0.0°
i 2

2

Rotiti montarea de baza a robotului

LRSI Y
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Specificarea montarii bratului Robot serveste la doud scopuri:

1. Afisarea corecta a bratului robot pe ecran.

2. Informarea controlerului cu privire la directia de gravitatie.

Un model dinamic avansat confera miscari line si precise robotului, permitand bratului robot sa
se mentina in Modul Freedrive. Din acest motiv, este important sd montati corect bratul robot.

AVERTISMENT:
Montarea incorecta a bratului robotului poate duce la Opriri de Pro-
tectie frecvente, si/sau bratul robot se va misca la apasarea buto-
nului Freedrive .

Daca bratul robot este montat pe o masa sau pardoseald dreaptd, nu sunt necesare modificari
pe acest ecran. Totusi, daca bratul robot este montat pe tavan, montat pe perete sau montat in
unghi, aceasta trebuie ajustata prin butoane.

Butoanele din partea dreapta a ecranului sunt pentru setarea unghiului de montare a bratului
robot. Cele trei butoane din partea dreapta sus seteaza unghiul la tavan (180°), perete (90°),
pardoseala (0°). Butoanele inclinare seteaza un unghi arbitrar.

Butoanele din partea de jos a ecranului se folosesc pentru a roti montarea bratului robot sa se
potriveascad cu montarea efectiva.

AVERTISMENT:
Utilizati setarile de instalare corecte. Salvati siincarcati fisierele de
instalare impreuna cu programul.

16.1.3 Configurare 1/0

2l nstalare|  1uare i ol
\ Generalitati
Vizualizare |Digita\

TCP
Montarea

Configurare

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasa

1/0 scula

Urmarire
banda

> Fieldbus

Intrare lesire

digital_in[0] : <implicit> A digital_out[0] : <Implicit> ~
digitalin[1] : <implicit> digital_out{1] : Prog-Running

digital_inf2] : Pornire program digital_out[2] : <Implicit=

digital_inf3] : Stop program digital_out(3] : <Implicit>

digital inf4] + <implicit> digital_out[4] : <Implicit>

digitalin[5] : <Implicit> digital_out[5] : <Implicit>

digitalin[s] + <implicit> digital_out(s] : <Implicit>

digital in[7] + <implicit> digital_out(7] : <Implicit=

tool in[0]  : <Implicit> tool_out[0] : <Implicit=>

toolin[l] & <Implicit= tool_out[l] : <implicit=

config_info] : Resetare de sigurants config_out[o] : <implicit>

config_inf1] : Resetare de siguranta config_out(1] : <implicit=

config_inf2] : <mplicit= config_out(2] : <implicit=

config_in[3] : <mplicit> config_out[3] : <implicit>

configini4] : <implicit= ~ config_out[4] : <Implicit> v

Actiune in program

Control tab I/0

Activat

Crescut c&nd ruleaza-scazut cand

-

100%
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Pe ecranul I/0 Setup, utilizatorii pot defini semnale I/0 si pot configura actiuni cu controlul tabu-
lui 1/0.

Nota: Cand Interfata de comunicare cu scula este activata, este disponibil inputul analogic pen-
tru scula.

Sectiunile Input si Output prezinta tipuri de semnale 1/0 precum:

« Digital scop general standard, configurabil si scula
+ Analog scop general standard si scula

MODBUS

+ General cu scop general (boolean, integer si flotant) Registrele cu scop general pot fi acce-
sate de ex. un fieldbus (cum ar fi Profinet si EtherNet/IP).

Tip semnal I/0

Pentru a limita numarul de semnale din sectiunile Input si Output, folositi meniul derulant Vi-
zualizare din partea de sus a ecranului pentru a schimba continutul afisat pe baza tipului de
semnal.

Alocarea numelor definite de utilizator

Pentru a retine cu usurintd ce fac semnalele cand lucreaza cu robotul, utilizatorii pot asocia
nume cu semnale Input si Output.

1. Selectati semnalele dorite

2. Apasati campul text in partea de jos a ecranului pentru a seta numele.

3. Pentru a reseta numele la implicit, apasati Clear.
Un registru cu caracter general trebuie sa primeasca o denumire definita de utilizator pentru a-l
face disponibil in program (de ex. pentru o comanda Asteapta sau expresia conditionald a unei
comenzi Daca ) Comenzile Asteptare si Daca sunt descrise in (15.5.2) si (15.6.4), respectiv.

Registrele cu scop generale denumite se gasesc in selectorul Input sau Output pe ecranul Editor
Expresii.

Actiuni 1/0 si Control Tab I/0

Actiune de intrare si iesire |/0-urile digitale fizice si Fieldbus pot fi folosite pentru a declansa
actiuni sau pentru a reactiona la starea unui program.

Actiuni de intrare disponibile:
+ Porni programul curent
+ Opri programul curent
« Intrerupe programul curent
+ Modul Freedrive (similar cu folosirea butonului Freedrive pe Teach Pendant)
Actiuni de iesire disponibile:
+ Scazut cand nu ruleaza: Outputurile sunt scazute cand starea programului este oprit
sau intrerupt.
+ Crescut cand nu ruleaza: Outputul este mare cand starea programului este oprit sau
intrerupt.
+ Crescut cand ruleaza, scazut cand oprit: Outputurile sunt scazute cand starea progra-
mului este oprit sau intrerupt si crescut cand ruleaza.

e-Series 11-76 Versiunea 5.2



16.1 Generalitati ~ UNIVERSAL ROBOTS

Control tab I/0 Specificati daca o iesire este controlata pe tabul I/0 (fie de programatori, fie de
operatori si programatori), sau daca este controlat de programele robotului.

16.1.4 Variabile

G litat s .
Variabile de instalare

TCP

Variabila ~ Valoare
Montarea

Configurare

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasd

1/0 scula

Urmarire
banda

100%

Variabilele create pe ecranul Variabile se numesc Variabile de Instalare si sunt folosite ca vari-
abile normale de program. Variabilele de instalare sunt speciale pentru ca isi mentin valoarea
chiar daca un program este oprit si apoi repornit, si cand bratul robot si/sau caseta de comanda
este oprita si apoi repornita. Denumirile si valorile acestora sunt stocate in instalare, asadar se
poate folosi aceeasi variabild in mai multe programe.

Creare variabila de instalare noua
Nume Valoare

i_var_1

Anulare

Apasand Creare Nou va afisa un panou cu numele sugerat dentru noua variabila. Numele poate
fi schimbat si valoarea sa poate fi introdusa atingand oricare camp text. Butonul OK poate fi
apasat doar daca numele nou nu este folosit in aceasta instalare.

Se poate schimba valoarea unei variabile de instalare prin evidentierea variabilei in lista si apoi
apasand pe Editare Valoare.

Pentru a sterge o variabile, selectati-o si apasati Stergere.

Dupa configurarea variabilelor de instalare, instalarea in sine trebuie salvatd pentru a pastra
aceasta configuratie.

Variabilele de instalare si valorile lor sunt de asemenea salvate automat la fiecare 10 minute.

Daca un program sau o instalare este incarcata si una sau mai multe dintre variabilele de pro-
gram au acelasi nume ca si variabilele de instalare, utilizatorul are doua optiuni de rezolvare a
problemei: fie foloseste variabilele de instalare cu acelasi nume in locul variabilei de program,
fie redenumeste automat variabilele in conflict.
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16.1.5 Pornirea

Schimbérile nu intré n vigoare péna nu salvati instalarea

TCP Fisier program Implicit
Montarea Thcarca automat un program implicit cand robotul este pornit

I(Ignflgurare [ Incércare Program Implicit:

Variabile

Pornirea Auto-pornire program implicit i Tabul Rulare

Tranzitie lina Pornit margine la

Acasa

1/0 scula t Dacéa optiunea auto-initializare de mai jos este de asemenea activatd, robotul poate incepe s& se miste la pornire.
Urmarire Acest lucru este posibil doar n Modul Control la Distanta.

banda

q 5 Auto-initializare
> Siguranta g
> Caracteristici Initializare automata robot cénd alimentarea este pornita
> Fieldbus
Elioerare automata frane robot

Pornit <Intrare di.> v margine la Scézuta v

' Robotul se poate misca datorita proceduril de eliberare a frénelor.

Acest lucru este posibil doar n Modul Control la Distanta.

100%

Ecranul de pornire contine setérile pentru incarcarea si pornirea automata a unui program impli-
cit, si pentru auto-initializarea bratului robot la pornire.

AVERTISMENT:

1. Cénd sunt activate autoload, autostart si auto initialize, robo-
tul ruleaza programul de indata ce Caseta de Control este por-
nita si atata timp cat semnalul de input corespunde cu nivelul
de semnal selectat. De exemplu, tranzitia marginii la nivelul
de semnal selectat nu va fi necesara in acest caz.

2. Procedati cu grija cand nivelul semnalului este setat la LOW.
Semnalele de input sunt scazute in mod implicit, ceea ce face
ca programul sa ruleze automat fara a fi declansat de un sem-
nal exterior.

3. Trebuie sa fiti in modul Remote Control inainte de a rula un
program unde auto-pornirea si auto-initializarea sunt activate.

Incarcarea unui program de pornire
Un program implicit este incdrcat dupa ce Caseta de Control este pornita. in plus, programul
implicit va fi de asemenea auto-incarcat cand se intra in ecranul Rulare Program (vezi 14) si
se incarca programul.

Pornirea unui program de pornire

Programul implicit este auto-pornit in ecranul Rulare Program. Cand programul implicit este
incarcat si se detecteaza tranzitia de margine cu semnalul de input extern specificat, programul
este pornit automat.

La pornire, nivelul de semnal de input curent este nedefinit. Alegerea unei tranzitii ce corespunde
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nivelului semnalului la pornire duce la pornirea imediata a programului. in plus, parésind ecranul
Rulare Program sau apdasarea butonului de stop in Panoul de bord va dezactiva optiunea de
auto-pornire pana cand se apasa din nou butonul de rulare.

16.1 Generalitati

16.1.6 Sculal/O

ular nstalare | 1 tare I Jurna
' Generalitati Intrari analogice scula

TCP

Mod iesire digitala

O Intrari analogice

Modul de iesire digitala a sculei este definit pentru scula atasata

Montarea analog_in[2]

T 8 Setarea tensiunii sculel la 24V poate avaria echipamentul
Variabile @ Interfatd de cormunicatii * conectat daca acesta este configurat numai pentru 12V
Pornirea . .

Interfata de comunicatii a sculei permite comunicarea cu
Tranzitie lina scula fard cabluri externe O Almentare cu doi pini
Acasa Rata de bauzi 115200 v
1/0 scula Paritate Niciunul v @ tesire standard
Urmarire Biti de oprire Unu - 2 al iAdancire (NPIN)
banda Caractere inactive RX 1,5 i = [Adancire (NPN)
) Siguranta Caractere inactive TX 3,5

100%

Intrari analogice scula
Interfata comunicatii instrument

Interfata de comunicare cu scula TCI permite crobotului s& omunice cu o sculd atasata prin
inputul analogic al sculei robot. Astfel nu mai sunt necesare cabluri externe.

Dupa ce Interfata de comunicare cu scula este activata, toate inputurile analogice ale sculei sunt
indisponibile.

Configurarea Interfatei de comunicare cu scula (TCI)
1. Apasati tabul Instalare si la General apasati I/0 Scula.

2. Selectati Interfata Comunicare pentru a edita setarile TCI.
Dupa ce TCI este activat, inputul analogic al sculei este indisponibil pentru I/0 Setup al
Instalarii si nu apare in lista de input. Inputul analogic al sculei este indisponibil si pentru
programe precum Asteaptd optiuni si expresii.

3. In meniurile de selectie, la Interfatd Comunicare, selectati valorile necesare.
Orice modificare a valorilor este trimisa imediat la scula. Daca vreuna dintre valorile de
instalare difera de ceea ce scula foloseste efectiv, apare un avertisment.

Mod output digital

Interfata de comunicare a sculei permite configurarea independenta a doua iesiri digitale. n
PolyScope, fiecare pin are un meniu de selectie ce permite setarea modului de iesire. Sunt dis-
ponibile urmatoarele optiuni:

+ Coborare: Aceasta permite configurarea pinuluiintr-o configuratie NPN sau Coborare. Cand
iesirea este opritd, pinul permite unui curent sa curga la impamantare. Acesta poate fi fo-
losit impreuna cu pinul PWR pentru a crea un circuit complet (vezi 5.7.2).
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+ Surse: Aceasta permite configurarea pinului intr-o configuratie PNP sau Surse. Cand iesirea
este pornitd, pinul asigura o sursa de tensiune pozitiva (configurabila in tabul I1/0). Acesta
poate fi folosit impreuna cu pinul GND pentru a crea un circuit complet (vezi 5.7.2).

- Impinge / Trage: Aceasta permite configurarea pinului intr-o configuratie impinge / Trage.
Cand iesirea este pornitd, pinul asigura o sursa de tensiune pozitivd (configurabila in ta-
bul 1/0). Acesta poate fi folosit impreuna cu pinul GND pentru a crea un circuit complet
(vezi 5.7.2). Cand iesirea este oprita, pinul permite unui curent sa curga la impaman-
tare.

Dupa selectarea unei noi configuratii de iesire, modificarile intrd in vigoare. Instalarea incarcata
momentan este modificatd pentru a reflecta noua configurare. Dupa ce se verifica daca iesirile
de scula functioneaza cum trebuie, asigurati-va ca ati salvat instalarea pentru a preveni pierderea
modificarilor.

Putere pin dublu

Putere pin dublu este folosit ca sursa electrica pentru sculd. Activarea Putere pin dublu dezac-
tiveaza iesirile digitale implicite ale sculei.

16.1.7 Tranzitie lina intre modurile de siguranta

Atunci cand comutati intre modurile de siguranta in timpul evenimentelor (adica intrari in mod
redus, planuri de declansare cu mod redus, oprire de siguranta si dispozitiv de activare cu trei
pozitii), bratul robot intentioneaza sa utilizeze 0,4s pentru a crea o tranzitie lind. Aplicatiile exis-
tente au un comportament neschimbat care corespunde setarii dur. Noile fisiere de instalare
utilizeaza implicit setarea ,lin".

Ajustarea setarilor de accelerare/decelerare

1. In antet ap&sati Instalare.
2. In meniul din stanga, ap&sati General si selectati Tranzitie lina.

3. Selectati Dir pentru o accelerare/decelerare mai mare
sau seelctati Lin pentru o setare de transzitie mai lina.
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16.1.8 Acasa

<nedenumits*
default_1*

| Editare pozitie |
Montarea

Configurare
1/0 | Stergere |

Variabile

Pornirea Muta aici |

Tranzitie lina

Acasa _ i_,/ ]'—|
1/0 scula
Urmarire
banda
3

> Siguranta Pozitie articulatie

Caracteristica 90,00° B
Ummar 90,00° &
Cot -90,00°
Tncheletura 1 -90,00°
Tncheietura 2 90,00°
Tncheletura 3 0,00°

Acasa este o pozitie de revenire definita de utilizator pentru Bratul Robot. Odata definita, Pozitia
Acasa este disponibila la crearea unui program robot. Puteti folosi Pozitia Acasa pentru a defini
o Pozitie Acasa Sigura. (Vezi 13.2.10)

Definirea Acasa

1. In antet ap&sati Instalare.
2. La General, selectati Acasa.
3. Apasati Setare Pozitie.

4. Tnvatati robotul folosind Freedrive sau butoanele Tranzitie.

16.1.9 Configurare urmarire banda

Configurarea de urmarire banda permite ca miscarea a doua benzi diferite sa fie configurata.
Configurarea Urmarire banda va ofera optiuni pentru configurarea robotului s functioneze cu
codificatoare absolute sau incrementale, precum si cu benzi transportoare liniare sau circulare.

Definirea unei benzi

1. In antet ap&sati Instalare.
2. La General, selectati Urmarire Banda.

3. La configurarea urméririi benzii, in lista de selectie selectati Banda 1 sau Banda 2.
Puteti defini doar cate o banda pe rand.

4. Selectati Activare urmarire banda transportoare

5. Configurati Parametri Banda (sectiunea 16.1.9) siParametri Urmarire (sectiunea 16.1.9).

Parametri banda

Crescatoare codificatoarele pot fi conectate la inputurile digitale 8la11. Decodificarea semna-
lelor ruleaza la 40KhZ. Utilizand un codificator Cuadratura (necesitd doud inputuri), robotul
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poate determina viteza si directia benzii. Daca directia benzii este constanta, se poate fo-
losi un singur input, care detecteaza marginile Crescatoare, Descrescatoare, sau Crestere si
Scadere pentru a determina viteza benzii.

Absolute codificatoarele pot fi conectate cu un semnal MODBUS. Aceasta impune preconfigu-
rarea unui registru de output digital MODBUS in (sectiunea 16.4.1).

Parametri urmarire

Benzi liniare Cand se selecteaza o banda liniara, o optiune de linie trebuie configurata in par-
tea Optiuni a instalarii pentru a determina directia benzii. Asigurati acuratetea amplasand
elementul de linie paralel cu directia benzii, cu o distantd mare intre cele doua puncte care
definesc elementul de linie. Configurati optiunea de linie prin plasarea sculei ferm pe latura
benzii la invatarea celor doud puncte. Daca directia optiunii de linie este opsua miscarii
benzii, folositi butonul Inversare directie.
Campul batai pe metru afiseaza numarul de batai generate de codificator cand banda se
misca un metru.

Benzi circulare La urmarirea unei benzi circulare, centrul benzii trebuie definit.
1. Definiti punctul de centru in partea Caracteristici a instalarii. Valoarea batai pe revo-

lutie trebuie sa fie numarul de batai generate de codificator cand banda se misca o
revolutie completa.

2. Selectati casuta Rotire scula cu banda pentru orientarea sculei pentru a urmari rotatia
benzii.

16.2 Siguranta

Vezi capitolul 13.

16.3 Caracteristici

Fular. Slere | nutar.

:

) Sigurants < Caracteristica
@ Scula

Caracteristica

N/ Caracteristici

* Punct

/" Linie IE

€ Plan

> Fieldbus

Caracteristica este o reprezentare a unui astfel de obiect ce a fost definit cu o denumire pentru
o referintd ulterioard si o poza cu sase dimensiuni (pozitie si orientare) relativ la baza robotului.
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Anumite sub-parti ale programului robot sunt alcatuite din miscari ce trebuie executate relativ
la anumite obiecte, altele decat baza bratului robot. Aceste obiecte pot fi mese, alte utilaje,
piese de lucru, benzi transportoare, paleti, sisteme de vizualizare, piese brute sau limite existente
in vecinatatea bratului robot. Pentru robot exista intotdeauna doua caracteristici predefinite.
Fiecare caracteristica are poza definita de configuratia bratului robot insusi:

+ Caracterustica de baza este amplasata cu originea in centrul bazei robotului (vezi figura
16.1)

+ Caracteristica scula este amplasata cu originea in centrul TCP curent (vezi figura 16.2)

Figura 16.1: Optiune de baz Figura 16.2: Optiune scula (TCP)

Caracteristicile definite de utilizator sunt pozitionate printr-o metoda ce foloseste poza curenta
a TCP in spatiul de lucru. Aceasta inseamna ca utilizatorii pot invata locatiile caracteristicilor
folosind modul sau miscand robotul in poza dorita.

Exista trei strategii diferite (Punct, Linie si Plan) pentru definirea pozei caracteristicii. Cea mai
buna strategie pentru o anumita aplicatie depinde de tipul de obiect folosit si de cerintele de
precizie. In general, o caracteristica ce se bazeazd pe mai multe puncte de input (Linie si Plan)
este de preferat daca este aplicabila la obiectul in cauza.

Pentru o mai mare precizie a directiei benzii liniare se pot defini doua puncte ale unei caracteris-
tici Linie cu cat mai mare separare fizica. Caracteristica punct poate fi folosita si pentru a defini
o banda liniara, ins3, utilizatorul trebuie sa indrepte TCP in directia miscarii benzii.

Folosind mai multe puncte pentru a defini poza unui tabel inseamna ca orientarea se bazeaza pe
pozitii si nu pe orientarea unui singur TCP. O singura orientare TCP este mai greu de configurat
Cu precizie crescuta.

Pentru ainvata despre diversele metode de definire a unei caracteristici, consultati (sectiunile: 16.3.2
(16.3.3) si (16.3.4).

16.3.1 Utilizarea unei caracteristici

Cand o caracteristica este definita in instalare, puteti sa o referiti la aceasta din programul robot
pentru a se referi la miscarile robotului (de ex. comenzile Moved, Movel si MoveP) la aceasta
caracteristicd (vezi sectiunea 15.5.1). Aceasta permite o adaptare facild a unui program
robot, de ex. cand aveti mai multe statii robot sau cand un obiect este miscat dinamic in timpul
runtime-ului sau miscat permanent in scend. Prin ajustarea caracteristicii unui obiect, toate
miscarile de program relative la obiect sunt miscate corespunzator. Pentru mai multe exemple,
vezi (sectiunile 16.3.5) Si (16.3.6).
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Caracteristicile configurate ca mobile sunt un instrument util la miscarea manual& a robotului
in tabul Mutare (sectiunea 17) sau ecranul Editor Poza (vezi 17.3.1). Cand se selecteaza
o caracteristica ca referinta, butoanele Miscare Scula pentru translatare si rotatie opereaza in
spatiul caracteristicii selectate (vezi 17.3) si (17.1), citind coordonatele TCP. De exemplu,
dacé un tabel este definit ca o caracteristica si este ales ca o referinta in Tabul Miscare, sagetile
de translatare (de ex. sus/jos, inainte/inapoi) misca robotul in aceste directii in functie de tabel.
in plus, coordonatele TCP vor fi in cadrul tabelului.

- In arborele Caracteristici puteti redenumi un Punct, o Linie sau un Plan apasand pe butonul
creion.

- In arborele Caracteristici puteti sterge un Punct, o Linie sau un Plan apasand pe butonul
Stergere.

Mobil

Alegeti daca caracteristica sa fie mobila. Aceasta determina daca o caracteristica va aparea in
meniul caracteristica de pe ecranul Mutare.

Utilizarea Muta robotul aici

Apasati butonul Misca robotul aici pentru a misca bratul robot spre caracteristica selectata. La
finalul acestei miscari, sistemele de coordonate ale caracteristicii si TCP vor coincide.

16.3.2 Adaugarea unui punct

Apasati butonul Punct pentru a adduga o caracteristica punct la instalare. Caracteristica punct
defineste o limita de siguranta sau a unei configuratii globale a bratului robot. Poza caracteristicii
punct este definita ca pozitia si orientarea TCP.

<nedenumits* D ﬁ E cc —
Nou. -_—

default* e are ccC

. in 0
> Sigurants < Caracteristica PunCt_l
@ Scuia

* Punct

/" Linie
% Plan
> Fieldbus

| Muta aici || Schimbé& acest punct

16.3.3 Adaugarea unei linii

Apasati butonul Linie pentru a adauga o caracteristica linie la instalare. Caracteristica linie de-
fineste liniile pe care robotul trebuie s& le urmeze. (de ex. cand se foloseste urmarirea benzii).
O linie | este definita ca axa dintre doua caracteristici punct p7 si p2 conform figurii 16.3.
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"

Figura 16.3: Definirea optiunii linie

In figura 16.3, axa directionata de la primul punct spre al doilea, va reprezenta axa y a sistemului
de coordonate. Axa z este definita prin proiectarea axei z a p7 pe planul perpendicular pe linie.
Pozitia sistemului de coordonate este aceeasi ca si pozitia p7.

i Mitare
) Siguranta e Caracteristica Linie
@ scula
« Punct * Punct_1
- Punct_2 +

/" Linie

% Plan
> Fieldbus

=

100%

16.3.4 Caracteristica plan

Selectati caracteristica plan cand este necesar un cadru de precizie mare, de ex. cand lucrati cu
un sistem de viziune sau efectuati miscari relative la 0 masa.

Adaugarea unui plan

1. In Instalare, selectati Caracteristici.

2. La Caracteristici selectati Plan.
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nvatarea unui plan

Cand apasati butonul plan pentru a crea un nou plan, ghidul de pe ecran va asista in crearea unui
plan.

1. Selectati Origo

2. Miscati robotul pentru a defini directia axei x pozitive a planului

3. Miscati robotul pentru a defini directia axei y pozitive a planului

Planul este definit folosind regula mainii drepte, astfel incat axul z este rezultatul axei x si y
conform ilustatiei de mai jos.

NOTA:
Puteti reinvata planul in directia opusa a axei x, daca doriti ca planul
sa fie normal in directia opusa.

Modificati un plan existent selectand Plan si apdsand Modificare Plan. Apoi veti folosi acelasi
ghid ca si la invatarea unui plan nou.

16.3.5 Exemplu: Actualizarea manuala a caracteristicii pentru a ajusta un program

Luati in calcul o aplicatie unde mai multe parti ale programului robot sunt relative la o masa.
Figura 16.4 ilustreaza miscarea de la punctele de trecere wp1 pana la wp4.

Aplicatia impune ca programul sa fie reutilizat pentru mai multe instalari de robot, unde doar
pozitia mesei variaza usor. Miscarea relativ la masa este identica. Prin definirea pozitiei mesei
ca o caracteristica P17 in instalare, programul cu o comanda Movel configurata reativ la plan
poate fi aplicat rapid pe alti roboti prin simpla actualizare a instalarii cu pozitia curenta a mesei.

Conceptul se aplica la orice numar de caracteristici dintr-o aplicatie, pentru a obtine un program
flexibil ce poate rezolva aceeasi sarcina pe mai multi roboti desi alt loc critic din spatiul de lucru
poate varia intre instalari.
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Program robot -

MutareJ wpa
S1 <

Movel # Caracteristica: P1_var we?
wpl
wp2
wp3
wp4

L
wp3

Pl

Figura 16.4: Program simplu cu patru puncte de trecere relativ la un plan optiune manual. actualizat prin
modificarea optiunii

16.3.6 Exemplu: Actualizarea dinamica a pozei caracteristicii

Luati in calcul o aplicatie similard unde robotul trebuie sa se miste intr-un sablon specific in
partea superioara a mesei pentru a rezolva o anumita sarcina (vezi 16.5).

o Y
w2 & wp1

X

e

Np3

Pl

wpd

Figura 16.5: O comanda MoveL cu patru puncte de trecere relativ la optiunea plan

Miscarea relativ la PT este un numar de repetitii, de fiecare data cu un offset o. n acest exemplu,
offsetul este setat la 10 cmin directia Y (vezi figura 16.6, offseturile 07 si 02). Aceasta se obtine
prin utilizarea functiilor script poza_addugare() sau poza_trans() pentru a manipula variabila.

Este posibil sa se comute la o caracteristica complet diferita in timp ce programul ruleaza in loc
sd se adauge un offset. Acest fapt este ardtat in exemplul de mai jos (vezi figura 16.7) unde
caracteristica de referinta pentru comanda Movel P1_var poate comuta intre doua planuri P17 si
P2.

16.4 Fieldbus

Aici puteti seta protocoalele de retea de calculatoare personale sau industriale utilizate pentru
controlul distribuit in timp real acceptat de PolyScope: MODBUS si Ethernet/IP
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Program robot

MutarelJ
wpl
y = 0.01 Qd,—z--f‘:p'l"---"
o = pl0,y,0,0,0,0] X «
P1_var = pozi_trans(Pl_var, o) &\.ﬁs ] < °
Movel # Caracteristica: P1_var wpd o ’ "
wpl o X
wp2
wp3
wp4
Figura 16.6: Aplicarea unui offset la optiunea plan
.
51
Program robot -
MutarelJ D
S1 wpl o
dacd (digital_input[0]) atunci e . *
P1_var = P1 WOpZ
altfel -8
P1_var = P2 v
Movel # Caracteristica: P1_var !
wpl
wp2
wp3 # m P2
wp4 :

Figura 16.7: Comutarea de pe o optiune plan pe alta

16.4.1 Configurare client MODBUS I/0

) Generalitati Configurare 10 client MODBUS

> Siguranta

\/ Fieldbus
MODBUS Adresa IP 10.0.0.2] [J Mod secvential

EtherNet/IP

PROFINET Tip Adresa Nume Valoare

[ ] ‘Output inregistrare v ‘ ‘ 18‘ MODBUS_1 ljl
Frecventa [Hz] Adresa slave MODBUS E

Timp de raspuns [ms]: ----, Tntreruperi: 0, Solicitari esuate: 0, Avg. resp. f: ----

@ |input digital - 260, MODBUS_2
Frecventa [Hz] Adresa slave MODBUS El

Timp de raspuns [ms]: ----, Intreruperii 0, Solicitari esuate: 0, Avg. resp. fi ----

Adaugare semnal nou

v

= Afisare optiuni avansate Reimprospatare lista
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Aici se pot configura semnalele client MODBUS (master). Conexiunile la serverele MODBUS (sau
slave-uri) pe adresele IP specificate pot fi create cu semnale input/output (registre sau digital).
Fiecare semnal are un nume unic, deci poate fi folosit in programe.

Reimprospatare
Apasati acest buton pentru a reimprospata toate conexiunile MODBUS. Reimprospatarea deco-
necteaza toate unitatile modbus, si le reconecteaza. Toate statisticile sunt sterse.

Adaugare unitate
Apasati acest buton pentru a adauga o noua unitate MODBUS.

Stergere unitate

Apasati acest buton pentru a sterge unitatea MODBUS si toate semnalele de pe acea unitate.

Setare IP unitate
Aici se afiseaza adresa IP a unitatii MODBUS. Apasati butonul pentru a o schimba.

Mod secvential

Disponibil doar cand Afisare Optiuni Avansate (vezi 16.4.1) este selectat. Selectarea acestei ca-
sete forteaza clientul modbus sa astepte un raspuns inainte de a trimite urmatoarea solicitare.
Acest mod este necesar pentru anumite unitati fieldbus. Pornirea acestei optiuni poate ajuta
cand exista mai multe semnale, si cresterea freceventei de solicitare duce la deconectari de
semnal. Retineti ca frecventa efectiva a semnalului poate fi mai mica decéat cea necesara cand
sunt definite mai multe semnale in modul secvential. Frecventa efectivd a semnalului poate fi
observatd in statistica de semnale (vezi sectiunea 16.4.1). Indicatorul de semnal devine galben
daca frecventa efectiva a semnalului este mai mica de jumatate din valoarea selectata din lista
JFrecventa”.

Adaugare semnal
Apasati acest buton pentru a adauga un semnal la unitatea MODBUS.

Stergere semnal
Apadsati acest buton pentru a sterge un semnal din unitatea MODBUS corespunzé&toare.

Setare tip semnal
Utilizati acest meniu derulant pentru a alege tipul de semnal. Tipurile disponibile sunt:

Input digital Un input digital (bobind) este o cantitate de un bit ce este cititd din unitatea MOD-
BUS de pe bobina specificata in cAmpul adresa al semnalului. Se utilizeaza codul functie
0x002 (citire inputuri discrete.)

Output digital Un output digital (bobina) este o cantitate de un bit ce poate fi setata sa fie mare
sau mica. Inainte ca valoarea acestui output sa fie setatd de utilizator, valoarea este ci-
titd din unitatea MODBUS la distanta. Aceasta inseamnd ca codul de functie 0x01 (citire
bobine) se foloseste. Cand outputul a fost setat de un program robot sau prin apésarea
butonului setare valoare semnal, codul functie 0x05 (scriere bobina unica) este folosit de
acolo inainte.

Input inregistrare Un input inregistrare este o cantitate de 16 biti citita de la adresa specificata
in cAmpul adresa. Codul functie 0x04 (citire registre input) este folosit.
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Outpu registru Un output registru este o cantitate de 16 biti ce poate fi setat de utilizator. Tna-
inte ca valoarea acestui registru sa fie setatd, valoarea este citita din unitatea MODBUS la
distantd. Aceasta inseamna ca codul de functie 0x03 (citire registre tinere) se foloseste.
Cand outputul a fost setat de un program robot sau prin specificarea unei valori de sem-
nal in campul setare valoare semnal, codul functie 0x06 (scriere registru unic) este folosit
pentru a seta valoarea pe unitatea MODBUS la distanta.

Setare adresa semnal
Acest camp afiseaza adresa de pe serverul MODBUS la distanta. Utilizati tastatura de pe ecran
pentru a alege o altd adresa. Adresele valabile depind de producétor si de configuratia unitatii
MODBUS la distanta.

Setare nume semnal

Utilizarea tastaturii de pe ecran, utilizatorul poate da un nume unui semnal. Acest nume este
folosit cand semnalul e folosit in programe.

Valoare semnal

Aici se afiseaza valoarea curentd a semnalului. Pentru semnalele de registru, valoarea este
exprimata ca integer nesemnat. Pentru semnalele output, valoarea de semnal dorita poate fi
setata cu butonul. Din nou, pentru un output registr, valoarea de scris in unitate trebuie furnizata
ca integer nesemnat.

Stare conectare semnal

Aceasta pictograma indica daca semnalul a fost scris/citit corespunzator (verde), sau daca uni-
tatea raspunde neasteptat sau este inaccesibila (gri). Daca se receptioneaza un raspuns excep-
tie MODBUS, se afiseaza codul de raspuns. Raspunsurile la exceptia MODBUS-TCP sunt:

E1 FUNCTIE ILEGALA (0x01) Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune permisa
pentru server (sau slave).

E2 ADRESA DATE ILEGALA (0x02) Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune per-
misd pentru server (sau slave), verificati daca adresa de semnal introdusa corespunde con-
figurarii serverului MODBUS la distanta.

E3 VALOARE DATE ILEGALA (0x03) O valoare inclusa in cdmpul de date interogare nu este o
valoare permisa pentru server (sau slave), verificati daca valoarea semnalului introdusa
este valabild pentru adresa specificata pe serverul MODBUS la distanta.

E4 EROARE DISPOZITIV SLAVE (0x04) A intervenit o eroare nerecuperabild in timp ce serverul
(sau slave-ul) incerca sa execute actiunea solicitata.

E5 CONFIRMARE (0x05) Utilizare specializatd impreuna cu comenzile de programare trimise la
unitatea MODBUS la distanta.

E6 DISPOZITIV SLAVE OCUPAT (0x06) Utilizare specializata impreuna cu comenzile de progra-
mare trimise la unitatea MODBUS la distantd, slave-ul (serverul) nu poate rdspunde la ele.

Afisare optiuni avansate
Aceasta casuta de bifare afiseaza/ascunde optiunile avansate penru fiecare semnal.
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Optiuni avansate
Frecventa de actualizare Acest meniu poate fifolosit pentru a schimba frecventa de actualizare
a semnalului. Aceasta inseamna ca frecventa cu care solicitarile sunt trimise la unitatea
MODBUS la distanta pentru fiecare valoare de semnal de citire sau scriere. Cand frecventa
este setatd la 0, atunci solicitdrile modbus sunt initiate la cerere folosind o stare_de sem-
nal_get_modbus, modbus_set_output_register, si functii script modbus_set_output_signal.

Adresa slave Acest camp text poate fi folosit pentru a seta o adresa slave specifica pentru soli-
citarile corespunzatoare unui anumit semnal. Valoarea trebuie sa fie in intervalul 0-255, iar
valoarea implicita este 255. Daca schimbati aceasta valoare, se recomanda sa consultati
manualul dispozitivului MODBUS pentru a verifica functionalitatea la schimbarea adresei
slave.

Numarare reconectari De cate ori conexiunea TCP a fost inchisa si reconectata.
Stare conexiune Stare conectare TCP.

Timp de raspuns [ms ] Timpul dintre solicitarea modbus trimisa si raspunsul primit - timpul se
actualizeaza doar cand com,unicatia este activa.

Erori pachet Modbus Numarul de pachete receptionate ce contin erori (de ex. lungime invalida,
date lips3, eroare socket TCP).

intreruperi Numarul de solicitari modbus ce nu au primit réspuns.

Solicitari esuate Numarul de pachete ce nu au putut fi trimise din cauza satrii invalide a socke-
tului.

Frecv. actuala Frecventa medie a actualizérilor de stare de semnal a clientului (master). Aceasta
valoare este recalculata de fiecare data cand semnalul receptioneaza un raspuns de la ser-
ver (sau slave).

Toate contoarele numara pana la 65535 si apoi revin la 0.

16.4.2 Ethernet/IP

EtherNet/IP este locul unde puteti activa sau dezactiva conexiunea robotului la un EtherNet/IP.
Daca Activare, atunci puteti selecta ce actiune sa aiba loc la un program cand exista o pierdere
a conexiunii EtherNet/Scaneer IP. Aceste actiuni sunt:

Niciuna: PolyScope va ignora pierderea conexiunii EtherNet/IP si va continua normal cu progra-
mul.
Pauza: PolyScope va intrerupe programul curent. Programul va reporni de unde este oprit.

Stop: PolyScope va opri programul curent.
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17 Tabul Mutare

Pe acest ecran puteti misca bratul robot direc, fie prin translatarea/rotirea sculei robotului, fie

prin miscarea separata a articulatiilor robotului.

Pozitie TCP Robot

=

Optiune TCP activ
\Vizualizare w | TCP
r
Orientare TCP
ﬂ?Acasé '-"' Deplasare |i...

E Pozitia zero
cha

Pozitia sculei

X [-135,230/mm R |

0,004/ rad

v [-725,080/mm Ry |

3,14 rad

z[-173,540/mm RZ|

-0,068] rad

Pozitie articulatie

Caracteristica

-90,15

-129,73 °

-74,19 °

Incheletura 1

-68,57 °

Tncheletura 2

89,96

Tncheletura 3

-0,30

[ 1

17.1 Miscare scula

Tineti apdsata oricare dintre sagetile Miscare Scula pentru a misca bratul robot intr-o anumita

directie.

+ Sagetile de translatare (superioare) misca varful sculei robotului in directia indicata.

+ Sagetile de rotire (inferioare) modifica orientarea sculei robotului in directia indicata. Punc-
tul de rotatie este Punctul Central al Sculei (TCP), adica punctul de la capatul bratului robot
ce ofera un punct caracteristic pe scula robotului. TCP este afisat ca o bila albastrad mica.

17.2 Robot

Daca pozitia curenta a TCP robot se apropie de un plan de siguranta sau declansator, sau daca
orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 13.2.5, o repre-

zentare 3D a limitei este afisata.

Nota: cand robotul ruleaza un program, vizualizarea limitelor se dezactiveaza.

Planurile de siguranta sunt vizualizate Th galben si negru cu o mica sdgeata ce reprezinta o
normald de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeata mica indicand partea planului pe care
sunt active limitele de mod Normal (vezi 13.2.2). Limita de orientare a sculei este vizualizata
cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul
conului reprezinta zona permisa pentru orientarea sculei (vector).
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Cand TCP robot nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Daca TCP in-
calca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Optiune
in coltul din stanga sus al cAmpului Robot, sub Optiune, puteti defini cum s& controlati bratul
robot relativ la optiunile Vizualizare, Baza sau Scula.
Nota: Pentru cel mai bun control al bratului robot puteti selecta optiunea Vizualizare apoi utilizati
sagetile de rotire pentru a schimba unghiul de vizualizare al imaginii 3D pentru a se potrivi cu
imaginea bratului robot real.

TCP activ

In coltul din dreapta al cAmpului Robot, sub TCP activ se afiseaza Punctul Central al Sculei activ
momentan (TCP).

Acasa

Butonul Acasa acceseaza ecranul Mutare Robot in Pozitie, unde puteti tine apasat butonul Auto
(vezi 14.4) pentru a muta robotul intr-o pozitie definita anterior la Instalare (vezi 16.1.8).

Freedrive

Butonul Freedrive de pe ecran permite Bratului Robot sa fie tras in pozitiile/pozele dorite.

Pozitia Zero

Butonul Pozitia Zero permite Bratului Robot sa revina intr-o pozitie verticala.

17.3 Pozitia sculei

Casutele text afiseaza valorile complete ale coordonatelor acelui TCP relativ la optiunea selec-
tata.

Nota: Puteti configura mai multe TCP-uri denumite (vezi 16.1.1). Puteti si sa ap&sati pe Edi-
tare poza pentru a accesa ecranul Editorul de Poza screen.

17.3.1 Ecran editare poza

Pe acest ecran puteti specifica pozitiile articulatiei tintd sau o poza tinta (pozitie si orientare)
pentru scula robotului. Acest ecran este ,offline” si nu controleaza direct bratul robotului.
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<nedenumit>*

Robot Optiune
‘\/\zuahzare
TCcp
[+] x -135,.23)mm  [+][—]
¥ -725,08)mm |+ ]| —|
z 173,54 mm [ +][ -]
|\/ector rotatie [rad] 4
o X 0,004 [+][=]
RY -3,14 + || -
RZ -0,068 j ?
Pozitii articulatie
Caracteristica -90,15 ¢ E E
[<] umer 129,73 [+][ -]
Cot -74,19 + || —
Tncheietura 1 -68,57° j ?
O e Tncheletura 2 89,96/ E E
oK Anulare incheletura 3 -0,3/° E E

) 100%

17.3.1.1 Robot

Pozitia curenta a bratului robotului si pozitia tinta noua tinta sunt indicate in grafica 3D. Schema
3D a bratului robotului afiseaza pozitia curentd a bratului robotului, iar ,umbra” bratului indica
pozitia tinta a bratului robot controlat de valori specificate pe partea dreapta a ecranului. Apasati
pictogramele lupa pentru a mari/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba vizualizarea.

Daca pozitia tinta specificatd a TCP robot este aproape de un plan de siguranta sau declansator,
sau dacd orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 13.2.5,0
reprezentare 3D a limitei este afisata.

Planurile de siguranta sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sdgeata ce reprezinta o
normald de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeata mica indicand partea planului pe care
sunt active limitele de mod Normal (vezi 13.2.2). Limita de orientare a sculei este vizualizata
cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul
conului reprezintd zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

CAnd TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Dacd TCP
tintd incalca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

17.3.1.2 Pozitia optiunii si a sculei

in coltul din dreapta sus al ecranului se gaseste selectorul de optiuni. Selectorul de optiuni
defineste optiunile relativ la care se controleaza bratul robotului

Sub selectorul de optiuni se afiseazd Punctul de Centru de Sculd (TCP) activ momentan. Pen-
tru informatii suplimentare despre configurarea unor TCP denumite, vezi 16.1.1. Casutele text
afiseaza valorile complete ale coordonatelor acelui TCP relativ la optiunea selectata. X, Y si Z
controleaza pozitia sculei, in timp ce RX, RY si RZ controleaza orientarea sculei.

Utilizati meniul desfasurator de deasupra casutelor RX, RY si RZ pentru a alege reprezentarea
orientarii. Tipurile disponibile sunt:

* Vector Rotatie [rad] Orientarea este indicata ca vector de rotatie. Lungimea axului este
unghiul de rotit in radiani, iar vectorul in sine indica axul in jurul caruia se roteste. Aceasta
este setarea implicita.

Versiunea 5.2 11-95 e-Series

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS 17.4 Pozitie articulatie

* Vector Rotatie [°] Orientarea este indicata ca vector de rotatie, unde lungimea vectorului
ese unghiul de rotit in grade.

+ RPY [rad] Unghiurile de rotatie, inclinare si viraj (RPY), unde unghiurile sunt in radiani. Ma-
tricea de rotatie RPY (rotatie X, Y’, Z') este indicata de:

Rrpy(’)/aﬂa Oé) = RZ(a) : RY(B) . RX(’Y)

+ Unghiurile de RPY [°] rotatie, inclinare si viraj (RPY), cu unghiurile indicate in grade.

Valorile se pot edita cu clic pe coordonata. Dand clic pe butonul + sau - din dreapta césutei va
permite s& adunati sau sa scadeti cantitatea la/din valoarea curenta. Tindnd apasat pe un buton
va creste/scadea direct valoarea. Cu céat este mai mult apasat butonul, cu atat mai mare va fi
cresterea/scaderea.

17.3.1.3 Pozitii articulatie

Permite specificarea directa a pozitiilor articulatiei. Fiecare pozitie poate avea o valoare in inter-
valul de la —360° la +-360°, care sunt limitele articulatiei. Valorile se pot edita cu clic pe pozitia
articulatiei. Dand clic pe butonul + sau - din dreapta casutei va permite sa adunati sau sa scadeti
cantitatea la/din valoarea curenta. Tinadnd apasat pe un buton va creste/scddea direct valoarea.
Cu cat este mai mult apasat butonul, cu atat mai mare va fi cresterea/scaderea.

17.3.1.4 Buton OK

Daca acest ecran a fost activat din tabul Mutare (vezi 17), dand clic pe butonul 0K se va reveni
la tabul Mutare, unde bratul robotului se va misca la tinta specificata. Daca ultima valoare spe-
cificata a fost o coordonata de sculd, bratul robotului se va misca in pozitia tinta folosind tipul
de miscare MoveL, in timp ce bratul robotului se va misca in pozitia tinta folosind tipul de mis-
care MovedJ, daca ultima data s-a specificat o pozitie articulatie. Diversele tipuri de miscare sunt
descrise in 15.5.1.

17.3.1.5 Buton anulare
Dand clic pe butonul Cancel se pardseste ecranul anulédnd toate modificarile.

17.4 Pozitie articulatie

Campul Poyitie articulatie va permite sa controlati direct fiecare articulatie. Fiecare articulatie
se misca de-a lungul unui interval implicit de limita de articulatie de la —360° la +360°, definit de
o bara orizontald. Dupa ce se atinge limita, nu mai puteti articulatia.

Nota: Puteti configura articulatiile cu un interval de pozitie diferit de cel implicit (vezi 13.2.4),
acest nou interval fiind indicat cu o zona rosie in interiorul barei orizontale.
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AVERTISMENT:

1. In tabul Configurare, dacd setarea pentru gravitatie este
gresitd (vezi 16.1.2), sau daca bratul robot duce o sarcina
grea, bratul se poate misca (cédere) cand apasati tabul Free-
drive. in acest caz eliberati Freedrive.

2. Asigurati-vd ca utilizati setari de instalare corecte (de ex.
unghi montare robot, greutate in TCP, offset TCP). Salvati si
incéarcati fisierele de instalare impreuna cu programul.

3. Asigurati-va ca setarile TCP si setarile de montare a robotului
sunt facute corect inainte de a opera tabul Freedrive. Daca
aceste setari nu sunt corecte, bratul robot se va misca cand
activati Freedrive.

4. Functia Freedrive (Impedantd/Backdrive) trebuie folosita
doar in instlari in care evaluarea riscului o permite. Sculele
si obstacolele nu trebuie sa aiba muchii ascutite sau puncte
de strangere. Asigurati-va ca toti angajatii sunt in afara razei
de actiune a bratului robot.
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18 Tabl/O

18.1 Robot
Input configurabil Output configurabil Input digital Output digital
Robot S-Guard a o4 9 & o004
S-Guard 5 1005 1 5 prog-Running | (]5
2 6 2 s Start-Prog 6 2J s
3 7 37 Stop-Prog 7 3J3dz
Input analogic Intrare digitala scula lesire digitala scula
analog In(0] ao0v o 1 o1
ov lov
Curent
analog_in[1] 0,00V Ty
ov lov
Output analogic Intrare analogica scula
I [0 analog_in[2] « 0.00mA Curent
anaog out(0] (@ urene v | 4maA 20mA
4,00 mA
analog_in[3] ¢ 0.00ma Curent
ELLL] . 4mA 20mA

4,00 mA

Pe acest ecran puteti monitoriza intotdeauna si puteti seta semnalele I/0 live de la/la caseta de
comanda a robotului. Ecranul afiseaza starea curenta a 1/0 inclusiv in timpul executarii progra-
mului. Daca se modifica ceva in timpul executiei programului, programul se opreste. La oprirea
programului, toate semnalele de output isi pastreaza starea. Ecranul este actualizat la doar
10Hz, asadar un semnal foarte rapid s-ar putea sa nu fie afisat corect.

I/0O-urile configurabile pot fi rezervate pentru setari de siguranta speciale definite in sectiunea de
configurare a I/0 de siguranta a instaldrii (vezi 13.2.8); cele care sunt rezervate vor avea nu-
mele functiei de siguranta in locul valorii implicite sau a denumirii definite de client. Output-urile
configurabile ce sunt rezervate pentru setarile de siguranta nu pot fi comutate si vor fi afisate
doar ca LED-uri.

Detaliile electrice ale semnalelor sunt descrise in capitolul 5.4.

Setiri domeniu analogic 1/0-urile analogice pot fi setate fie curent [4-20mA] fie tensiune [0-
10V]. Setarile se vor retine pentru eventuale reporniri ulterioare ale controlerului robotului la sal-
varea unui program.

Interfata comunicatii instrument Cand Interfata de comunicare cu scula TCI este activata,
este disponibil inputul analogic pentru scula. Pe ecranul I/0, campul Input scula se schimba ca
mai jos.
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Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
NOTA:

Cénd este activata Alimentat Pin Dublu iesirile digitale ale sculei
trebuie denumite dupa cum urmeaza:

- sculd_iesire[0] (alimentare electricd)
« scula_iesire[1] (GND)

Campul lesire Scula este ilustrat mai jos.

Tool Digital Output

-~ i —
Fower aND

Current

DO0 mA

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

18.2 MODBUS

Captura de ecran de mai jos afiseaza semnalele /0 ale clientuluiMODBUS asa cum sunt configu-
rate la instalare. Folosind meniurile de selectie din partea superioara a ecranului puteti modifica
continutul afisat pe baza tipului de semnal si unitate MODBUS, daca este configurata mai mult
de una. Fiecare semnal din liste contine starea, valoarea, denumirea si adresa de semnal pen-
tru conexiunile sale. Semnalele de iesire pot fi comutate daca starea de conexiune si selectia
pentru controlul tabului I/0 o permit (vezi 16.1.3).
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MODBUS Input-uri Output-uri

Unitate MODBUS: 10.0.0.2 Unitate MODBUS: 10.0.0.2

IS ] MODBUS_4 [260] %] 0 MODBUS_3 [18]

Unitate MODBUS: 127.0.0.1 Unitate MODBUS: 127.0.0.1

%] 0 MODBUS_1[0] %) MODBUS 2 [16]
%] MODBUS_5 [17]
%) MODBUS_6 [18]
%] MODBUS_7 [19]
%) MODBUS_8 [20]
%] MODBUS_9 [21]
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Tabul Log

Citiri Sarcina articulatie

Ternp. controler 24.0 °C o Caracteristica  OK —as 0,0V -

Tensiune alimentare 48,0 V/ U Umar OK iy 0,0V 4 . 3

Putere medie robot ow 2)Cot oK — s 0,0V

Curent 0,0A 3) Incheletura 1 oK — 0,0V 2 I

10 curent A ) Incheletura 2 OK e 0,0V

Curent scula omA sincheletura3  OK —rr 0,0V (R (A
Log data

2018-11-20 12:45:49 Mizualizare: lI‘ @ (7]
A 2018-11.20 12:45:46.211 PolyScope Coro ~

Selectati un eveniment din logul de data pentru
mal multe evenimente,

19.1 Citiri si sarcina articulatie

Jumétatea de sus a ecranului afiseaza sanatatea bratului robotului si a casetei de comanda.
Partea stanga a ecranul prezinta informatii legate de caseta de control a robotului, iar cea dreapta
despre fiecare articulatie a robotului. Fiecare articulatie a robotului afiseaza informatii despre
temperatura sarcinii articulatiei si tensiunea la articulatie.

19.2 Logdata

Prima coloana clasifica gravitatea inregistrarii log. A doua coloana afiseazd momentul sosirii
mesajelor. Urmé&toarea coloana afiseaza expeditorul mesajului. Ultima coloana afiseaza mesa-
jul efectiv. Mesajele pot fifiltrate prin selectarea butoanelor de comutare ce corespund gravitatii.
Figura de mai sus afiseaza acum faptul ca erorile vor fi afisate in timp ce informatiile si mesajele
de avertizare vor fi filtrate. Anumite mesaje log au scopul de a furniza mai multe informatii, ce
pot fi accesate pe partea dreapta selectand inregistrarea log.

19.3 Salvarea rapoartelor de erori
Un raport de stare detaliat este disponibil cad o pictograma cu o clema de hértie se afiseaza pe
linia de jurnal.
+ Selectatilinia de jurnal si apasati butonul Salvare Raport pentru a salva raportul pe o unitate
USB.

+ Raportul poate fi salvat cand programul ruleaza.
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UNIVERSAL ROBOTS 19.3 Salvarea rapoartelor de erori

NOTA:
Cel mai vechi raport se sterge cand se genereaza unul nou. Se
stocheaza doar cele mai recente rapoarte.

Urmatoarea lista de erori poate fi urmarita si exportata:

+ Defectiune

+ Exceptii PolyScope interne
+ Oprire de protectie

+ Exceptie netratata in URCap
« Incélcare

Raportul exportat contine un program de utilizator, un jurnal de istoric, o instalare si o lista de
servicii in desfasurare.

e-Series 11-104 Versiunea 5.2



20 Manager program si instalare

ABCDE D

default
M@, ..

Managerul de program si instalare se refera la trei pictograme ce va permit sa creati, incarcati si
configurati programe si instalari: Nou..., Deschide... si Salveaza.... Calea fisierului va afiseaza
numele programului incarcat momentan si tipul de instalare. Calea fisierului se schimba céand
creati sau incdrcati un nou Program sau Instalare. Puteti acea mai multe fisiere de instalare
pentru un robot. Programele create incarca si folosesc automat instalarea activa.

20.1 Deschide...

Va permite sa incarcati un program si/sau o instalare.

Variabile

' nstalare

Stare

Varsta robotului

Zile ore  Minute Secunde

0 00 00 43

[0 Afisare puncte de trecere

Deschiderea unui program

1. Tn Managerul de programe si instalare ap&sati pe Deschide... si selectati Program.
2. Pe ecranul de Incarcare Program selectati un program existent sau apasati Deschide.

3. In Calea Fisierului verificati daca se afiseaza numele programului dorit.
Deschiderea unei instalari.

1. Tn Managerul de programe si instalare apasati pe Deschide... si selectati Instalare.

2. Peecranul de incarcare Instalare Robot selectati o instalare existenta sau apasati Deschide.
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UNIVERSAL ROBOTS 20.2 Nou...
3. in caseta de Configurare de Siguranta selectati Aplicare si reporniti pentru a reboota robotul.
4. Selectati Setare Instalare pentru a seta instalarea pentru programul curent.
5. In Calea Fisierului verificati daca se afiseaza numele instalarii dorite.

20.2 Nou...

Va permite sa creati un program si/sau o instalare noua.

ABCDE D ] E —
Nou, Salvare. -

default

e

2 instalare

Variabile

Varsta robotului

Zile  Ore  Minute Secunde

0 00 00 43

[ Afisare puncte de trecere

100%

Crearea unui nou Program

. In Managerul de programe si instalare apasati Nou... si selectati Program.

Pe ecranul Program, configurati cum doriti noul dvs. program.

. In Managerul de program si instalare apasati pe Salvare... si selectati Salvare Toate sau

Salvare Program Ca...

Pe ecranul de Salvare Program Ca alocati un nume fisierului si apasati Salvare.

5. In Calea Fisierului verificati daca se afiseaza numele programului nou.

Crearea unei noi Instalari
Nota: Trebuie sa salvati o instalare pentru folosirea dupa oprirea robotului.

—

N o g M w DN

. In Managerul de programe si instalare apasati Nou... si selectati Instalare.

Apasati Confirmare Configuratie de Siguranta.

Pe ecranul Instalare, configurati cum doriti noua dvs. instalare.

in Managerul de programe si instalare ap&sati Salvare... si selectati Salvare Instalare ca.
Pe ecranul de Salvare Instalare Robot alocati un nume fisierului si ap&sati Salvare.
Selectati Setare Instalare pentru a seta instalarea pentru programul curent.

In Calea Fisierului verificati daca se afiseazd numele noii instalari.

e-Series

11-106 Versiunea 5.2



R
20.3 Salvare... UNIVERSAL ROBOTS

20.3 Salvare...

Variabile

Salvare program ca...

2, Salvare instalare ca...

Varsta robotului

Ore  Minute Secunde

0 00 00 44

[ Afisare puncte de trecere

Salvare... propune trei optiuni. In functie de programul/instalarea incarcaté-creata puteti:

Salveaza Toate pentru a salva programul si instalarea curenta imediat, fara ca sistemul sa soli-
cite salvarea intr-o alta locatie sau cu alt nume. Nota: Daca nu se fac modificari la Program sau
Instalare, butonul Salvare Toate... apare dezactivat.

Salvare Program Ca... pentru a schimba noul nume si noua locatie a programului. Nota: insta-
larea curenta este de asemenea salvata cu numele si locatia existente.

Salvare Instalare Ca... pentru a schimba noul nume si noua locatie a instalarii. Nota: programul
curent este de asemenea salvat cu numele si locatia existente.

20.4 Manager fisiere

M2 ¢ QK

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Nume fisier: Fileru:

StartABCDE.urp Fisiere program Universal Robots v |
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Aceasta imagine prezinta ecranul de incarcare alcatuit din urmatoarele butoane:

Cale Breadcrumb Cale breadcrumb afiseaza o lista cu directoarele pana la locatia curenta.
Prin selectarea unui nume de director din breadcrumb, locatia se schimba pe acel director si il
afiseaza in zona de selectare a fisierului.

Zona selectare fisier Apasati pe numele fisierului pentru a-l deschide. Directoarele se selec-
teaza apasand pe nume timp de jumatate de secunda.

Filtru fisiere Puteti specifica tipurile de fisiere afisate. Dupa selectarea fisierelor de rezervg,
aceasta zona afiseaza cele mai recente 10 versiuni de programe salvate, unde ,.old0” este cel
mai nou si ,.o0ld9” este cel mai vechi.

Nume fisier Aici se afiseaza fisierul selectat. La salvarea unui fisier, folositi cAmpul text pentru
a introduce manual numele fisierului.

Butoane actiune Bara de actiune consta dintr-o serie de butoane care va permit sa gestionati
fisierele.

Actiunea de Backup din partea dreapta a barei de actiune accepta copierea de rezerva a fisierelor
si directoarelor selectate in prezent la locatie si la 0 conexiune USB. Actiunea de Backup este
activata numai cand este atasat un suport extern la portul USB.
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21 Meniu Hamburger

21.1 Ajutor

Puteti gasi definitii pentru toate elementele ce alcatuiesc capabilitdtile PolyScope.

1. In coltul din dreapta al Header, apasati meniul Hamburger si selectati Ajutor.
2. Apasati unul dintre semnele de intrebare rosii ce apar, pentru a defini elementul dorit.

3. Incoltul din dreapta sus al ecranului de definire a elementului ap&sati X-ul rosu pentru a iesi
din Ajutor.

21.2 Despre

Puteti afisa date privind versiunea si date legale.

1. Apdsati pe meniul Hamburger si selectati Despre.
2. Apasati Versiune sau Legal pentru a afisa datele.

3. Apasati Inchidere pentru a reveni la ecranul dvs.

21.3 Setari

Personalizarea setarilor PolyScope

1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. n stanga, in meniul de actiuni al ecranului Setari, selectati un element de personalizat.
Nota: Daca s-a setat o parola de mod operational, in meniul de actiuni, Sistem este dispo-
nibil doar programatorului.

3. In partea din dreapta jos apasati Aplica si Reporneste pentru a v& implementa schimbarile.

4. n partea din stanga jos ap&sati lesire pentru a inchide ecranul Setari fard modificari.

21.3.1 Preferinte
Limba

Puteti schimba limba si sistemul de masura PolyScope (metric sau imperial).

Ora
Puteti ajusta ora curenta afisata in PolyScope (format: 12 sau 24 de ore).

Ascundere glisor viteza

Amplasat la baza ecranului tabului Run, Speed Slider permite operatorului sa schimbe viteza
unui program in derulare.

1. Tn antet, ap&sati pictograma meniului Hamburger si selectati Setari.
2. La Preferinte, apasati Run Screen.

3. Selectati caseta de bifare pentru a afisa sau a ascunde Speed Slider.
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21.3.2 Parola

Mod
Parola de mod operational previne modificarea neautorizata a setarii robotului, prin crearea a
doua roluri de utilizator in PolyScope: Automat si Manual. Céand setati parola de mod operational,
programele si instaldrile pot fi create si incarcate doar in modul manual. De fiecare data cand
intrati in modul manual, PolyScope solicitad parola setata anterior pe acest ecran.

Siguranta

Parola de siguranta previne modificarea neautorizatp a setdrilor de siguranta.

21.3.3 Sistem
Actualizare

Puteti aplica actualizari pentru a va asigura ca software-ul robotului este la zi.

1. In stanga, in meniul de actiuni al ecranului setari, selectati Sistem
2. in campul Actualizare software robot ap&sati Cautare.
3. In cAmpul Descriere priviti cum se listeaza actualizérile..

4. Selectati actualizarea(le) dorite si apdsati Actualizare pentru a instala.

Retea
Puteti configura conexiunea robotului la o retea selectand una din cele trei metode de retea
disponibile:
+ DHCP
+ Adresa statica
* Retea dezactivata (daca nu doriti sa conectati robotul la o retea).

In functie de metoda de retea selectata, configurati setérile retelei dvs.:

+ Adresa IP

+ Subnet Mask

+ Gateway implicit

+ Server DNS preferat
+ Server DNS alternativ

Nota: Apasati Aplica pentru a aplica modificarile.

URCaps
Va puteti administra URCaps existente sau puteti instala unul dou in robot.

1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. La System, selectati URCaps.

3. Apasati butonul +, selectati fisierul .urcap si apasati Deschide Nota: Verificati mai multe
detalii despre noile URCap-uri selectandu-l in campul URCaps active. Mai multe informatii
apar mai jos in campul Informatii URCap-uri.

4. Daca doriti sa continuati cu instalarea aceluiURCap, apdsati Restart. Dupa aceasta etapa
URCap-urile sunt instalate si gata de utilizare.

5. Pentru a indeparta URCap-uri instalate, selectati-l din URCaps active si apdsati butonul - si
apoi Restart pentru ca schimbarile sa intre in vigoare.
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Control la distanta

Un robot poate fi in Control Local (controlat de Teach Pendant) sau Control la distanta (controlat
extern).

Controlul local nu permite Controlul la distanta nu permite

Pornirea si eliberarea franei trans- | Miscarea robotului din tabul Miscare
mise la robot prin retea
Receptionarea si executarea de pro- | Pornirea de la Teach Pendant
grame robot si instalari tranmise la
robot prin retea

Autopornirea programelor la boo- | Incércarea programelor si instalari de
tare, controlate de intrari digitale la Teach Pendant

Eliberarea automata a franei la boo- | Freedrive
tare, controlate de intrari digitale
Pornirea programelor, controlate de
intrari digitale

Controlul robotului prin retea sau input digital este, in mod implicit, restrictionat. Activand si
selectand optiunea Telecomanda indeparteaza aceasta restrictie. Puteti activa telecomanda
comutand profilul Control Local (control PolyScope) al robotului, permitand executia de la dis-
tanta a controlului asupra programelor in derulare si a scripturilor.

Nota: Activati optiunea Telecomanda in Setari pentru a accesa modul La distanta si Local in
profil.

1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. La System, selectati Telecomanda.

3. Apasati Activare pentru a face disponibild functia Telecomanda. PolyScope raméne activ.
Nota: Activarea Telecomenzii nu porneste imediat aceasta optiune. Va permite sa comutati
din Control Local in Control la distanta.

4. Tn meniul profil, selectati Telecomanda pentru a modifica PolyScope. Nota: Puteti reveni
la Control Local prin comutarea inapoi in meniul profil sau prin selectarea Operator sau
Programator daca este specificata o parola.

NOTA:

+ Desi Telecomanda va limiteaza actiunile in PolyScope, puteti
totusi monitoriza starea robotului.

+ Cand un sistem robot este oprit in regim Telecomanda, acesta
va porni in regimul Telecomanda.

21.4 Oprire Robot

Butonul Oprire Robot permite oprirea sau repornirea robotului.
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21.4 Oprire Robot

Oprirea robotului
1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Oprire Robot.

2. Céand apare caseta de dialog Oprire Robot, apasati Oprire.

e-Series 1-112
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Categorie Oprire 0 Miscarea robotului este oprita prin indepartarea imediata a alimentarii elec-
trice. Este o oprire necontrolatd, iar robotul se poate abate de la calea programata pentru ca
fiecare articulatie franeaza cat mai rapid posibil. Aceasta oprire de protectie este folosita
daca se depaseste o limitd de siguranta sau in cazul unei avarii in piesele de siguranta ale
sistemului de comanda. Pentru mai multe informatii, vezi IS0 13850 sau IEC 60204-1.

Categorie Oprire 1 Miscarea robotului este oprita cu putere la robot pentru a realiza oprirea si
apoi indepartarea puterii cand s-a realizat oprirea. Este o oprire controlata iar robotul va
continua pe calea sa programata. Alimentarea este indepartata de indata ce robotul se
opreste. Pentru mai multe informatii, vezi IS0 13850 sau IEC 60204-1.

Categorie Oprire 2 O oprire controlata cu alimentarea ramasa la robot. Sistemul de comanda de
siguranta monitorizeaza daca robotul sta in pozitia de oprire. Pentru mai multe informatii,
vezi IEC 60204-1.

Categoria 3 Termenul Categorie nu trebuie confundat cu termenul Categorie Oprire. Categorie
se referad la tipul de arhitectura folosit ca baza pentru un anumit Nivel de Performanta. Opro-
prietate semnificativa a arhitecturii Categoriei 3 este faptul ca o singura avarie nu poate
duce la pierderea functiei de siguranta. Pentru mai multe informatii, vezi IS0 13849-1.

Nivel de performanta Un nivel de performantd (PL) este un nivel discret folosit pentru a speci-
fica abilitatea pieselor de siguranta ale sistemului de comanda de a efectua functii de si-
guranta in conditii previzibile. PLd este a doua cea mai inalta clasificare de fiabilitate care
insemana ca functia este extrem de fiabila. Pentru mai multe informatii, vezi IS0 13849-1.

Acoperire diagnostic (DC) este o masura pentru eficacitatea diagnosticii implementate pentru
a atinge un anumit nivel de performanta. Pentru mai multe informatii, vezi IS0 13849-1.

MTTFd Timpul mediu pané la o avarie periculoasa (MTTFd) este o valoare bazata pe calcule si
teste folosite pentru a atinge un anumit nivel de performanta. Pentru mai multe informatii,
vezi ISO 13849-1.

Integrator Integratorul este entitatea care proiecteaza instalarea finala a robotului. Integratorul
este responsabil pentru evaluarea finala de risc si trebuie sa se asigure ca instalarea finala
respecta legislatia si regulamentele locale.

Evaluarea riscului O evaluare de risc este procesul general de identificare a tuturor riscurilor
si de reducerea a acestora la un nivel adecvat. O evaluare de risc trebuie documentata.
Consultati IS0 12100 pentru mai multe informatii.

Aplicatie colaborativa robot Termenul colaborativ se refera la colaborarea dintre operator si ro-
bot intr-o aplicatie robot. Vezi definitiile exacte si descrierile in in ISO 10218-1 si ISO 10218-
2.

Configurarea sigurantei Functiile si interfetele de siguranta pot fi configurate prin parametri de
configuratie de siguranta. Acestia sunt definiti prin interfata software, vezi partea II.
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