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10.1 Inledning

Roboten dr utrustad med ett avancerat sikerhetssystem. Beroende pa de exakta omstandigheterna
irobotens arbetsomrade maste instdllningarna for sékerhetssystemet konfigurerats sa att de ga-
ranterar sidkerheten for all personal och utrustning runt roboten. Det forsta som en integrator
maste gora dr att applicera de instdllningar som har definierats genom riskbedomningen. Mer
information om sédkerhetssystemet finns i Bruksanvisning for installation av maskinvara.

FARA:

1. Anvindning och konfiguration av sidkerhetsrelaterade funk-
tioner och granssnitt maste uppfylla villkoren for den risk-
bedomning som integratdren utfér for en specifik robot-
tillimpning, se Bruksanvisning for installation av maskinva-
ra.

2. Séakerhetskonfigurationens instillningar for uppséttning och
inldrning méste appliceras i enlighet med den riskbedémning
som integratoren har utfort, och innan robotarmen startas for
forsta gdngen.

3. Alla sédkerhets- och konfigurationsinstdllningar som gér att
komma at pa den hir skdarmbilden och dess underflikar maste
stéllas in enligt integratorens riskutvardering.

4. Integratoren madste kontrollera att alla &ndringar i
sdkerhetsinstédllningarna utfors i enlighet med integrattrens
egen riskutvardering.

5. Integratéren madste forhindra obehoriga personer fran att
dndra sdkerhetskonfigurationen, t.ex. genom att anvanda
l6senordsskydd.

Du kan komma 4t skdrmen Sikerhetskonfiguration fran skirmen Vilkommen (se 11.4)
genom att trycka pd knappen Programmera robot, vilja fliken Installation och trycka
pa Sdkerhet. Sdkerhetskonfigurationen &r l6senordsskyddad. Se 10.8.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.2 Andra sikerhetskonfigurationen

& Fil 07:41:35 CCcCC O
Program | Installation | Flytta [ /0 | Logg |

[ Sakerhetskonfiguration

Montering Allm&nna granser | Ledbegrinsning | Grénser |~ Sakerhets/o |

If0-instéllining FARA: Om andra parametrar anvands under Sakerhetskonfiguration &n
de som har definierats vid nskbeddmningen kanske befintliga faror inte

la, Sikerhet elimineras eller reduceras tillréckligt.

Variabler

MODBUS Walj sakerhetsfarinstalining:

Funktioner L}

amn dvergang

o
Spar transportband Den har tabellen innehaller vardena for den valda farinstaliningen:

EtherNet/IP Grans Maximal Normalt lage
PROFINET Patvinga max 250 N 150
Effelkt max: 1000 W 300
Standardprogram
Hastighet max: 5000 mm/s 1500
Ladd
E‘ ScCa/Eoans Rérelsemoment max: 100 kg m/s 25

| Avancerade installningar...

Sakerhetslésenord | H Las upp |

Sékerhetsinstdllningarna bestar av ett antal gransvidrden som anvéinds for att begrinsa robotar-
mens rorelser, och sidkerhetsinstéllningar for konfigurerbara in- och utgangar. De definieras i
foljande underflikar pa sédkerhetsskdrmen:

e P4 underfliken Al1lmdnna grinser definieras de maximala virdena for robotarmens
kraft, effekt, hastighet och rorelsemoment. Nér det rader speciellt hog risk att for att en ménniska
tréffas eller robotarmen krockar med ndgot i omgivningen, maste dessa instédllningar ges
laga varden. Om risken &r ldg gor hogre allmédnna instédllningar att roboten kan rora sig
snabbare och applicera mer kraft pa omgivningen. Mer information finnsi 10.10.

¢ Underfliken Ledbegrénsning innehaller granser for ledhastighet och ledposition. Granserna
for ledhastighet definierar den maximala vinkelhastigheten for enskilda leder, och innebér
ytterligare begréansning av robotarmens hastighet. Granserna for ledposition definierar det
tilldtna positionsintervallet f6r enskilda leder (i ledrymden). Mer information finnsi 10.11.

¢ Paunderfliken Gréanser definieras sdkerhetsplan (i kartesisk rymd) och ett gransvérde for
verktygsorienteringen for robotens TCP. Sdkerhetsplanen kan konfigureras antingen som
fasta granser for positionen for robotens TCP eller som utlosare for att aktivera sakerhetsgranserna
for laget Reducerat (se 10.6). Verktygsorienteringens grins sétter en fast grans for oriente-
ringen for robotens TCP. Mer information finns i 10.12.

* Pa underfliken S&kerhets-I/0 definieras sdkerhetsfunktioner fér konfigurerbara ini-
och utgangar (se 13.2). Det gar t.ex. att konfigurera Nodstopp som en ingang. Mer infor-

mation finnsi 10.13.

10.2 Andra sikerhetskonfigurationen

Séakerhets- och konfigurationsinstillningar far bara dndras i enlighet med den riskbedémning
som har utforts av integratoren.

Den rekommenderade proceduren for att dndra sdkerhetskonfigurationen ar foljande:
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1. Kontrollera att alla &ndringar foljer den riskbedomning som har utforts av integrattren.

2. Justera sdkerhetsinstéllningarna till rdtt niva enligt den riskbedémning som har utforts av

integratoren.
3. Verifiera att sdkerhetsinstillningarna har verkstallts.

4. Lagg in foljande text i driftshandbockerna: “Se till att sakerhetskonfigurationen &r enligt
forvantan innan du arbetar i narheten av roboten. Detta kan kontrolleras t.ex. genom att
granska checksum langst upp till hoger i PolyScope (se 10.5 i Bruksanvisning f6r PolySco-

pe).

”

10.3 Sakerhetssynkronisering och fel

Tillstdndet for sikerhetskonfigurationen som anvinds jamfort med den robotinstallation som
det grafiska anvandargranssnittet har laddat visas med en skoldikon bredvid texten S&kerhet
till vénster pd skdarmen. Dessa ikoner ger en snabb overblick 6ver det aktuella tillstandet. De
definieras nedan:

‘C" Konfiguration synkroniserad: Visar att det grafiska anvandargranssnittets installation dr iden-
tisk med den sdkerhetskonfiguration som for ndrvarande anvénds. Inga dndringar har
gjorts.

@ Konfiguration dndrad: Visar att det grafiska anvandargranssnittets installation avviker fran
den sidkerhetskonfiguration som for ndrvarande anvénds.

Nar sdkerhetskonfigurationen redigeras visar skoldikonen om de nya instdllningarna har anvénts.
Om nagot av textfalten pa fliken Sdkerhet innehaller ogiltiga uppgifter dr sikerhetskonfigurationen
i ett feltillstand. Detta anges pa flera sitt:

1. En rod felikon visas bredvid texten Sdkerhet till vénster pa skdarmen.

2. De delflikar som innehéller fel markeras med en rod felikon 6verst.

3. Textfalt som innehaller fel markeras med r6d bakgrund.

Om det finns fel och du férsoker lamna fliken Installation visas en dialogruta med foljande
alternativ:

1. Los felen sd att alla fel har eliminerats. Detta blir synligt ndr den réda felikonen inte langre
visas bredvid texten Sdkerhet till vinster pa skdarmen.

2. Aterga till sikerhetskonfigurationen som anvéndes tidigare. Detta ignorerar alla dndringar

och later dig fortsdtta med ndgon annan uppgift.

Om det inte finns ndgra fel och du férsoker ldmna fliken Installation visas en annan dialogruta

med foljande alternativ:

1. Anvind dndringarna och starta om systemet. Andringarna i sikerhetskonfigurationen verkstills
for systemet varefter systemet startas om. Obs: Detta innebdr inte att ndgra dndringar har
sparats. Om roboten stings ned nu gar alla dndringar i robotinstallationen férlorade, in-

klusive dndringarna i sdkerhetskonfigurationen.

2. Aterga till sikerhetskonfigurationen som anvindes tidigare. Detta ignorerar alla &ndringar

och later dig fortsdtta med ndgon annan uppgift.

Version 3.10 1I-5 CB3

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

UNIVERSAL ROBOTS 10.6 Sékerhetslagen

10.4 Toleranser

Robotarmen anvénder inbyggda toleranser som forhindrar sdkerhetsovertradelser. En sékerhetstolerans
dr skillnaden mellan en sdkerhetsgrans och ett maximalt driftvdrde. Den allmdnna hastighets-
toleransen ér t.ex. —150mm/s. Det hir betyder att om anvéndaren stéller in en hastighetsgrins

pa 250mm/s blir max. drifthastighet 250 — 150 = 100mm/s. Sakerhetstoleranser forhindrar
sdkerhetsovertrdadelser samtidigt som vissa variationer i programmets beteende tilldts. Vid han-

tering av en tung last kan det t.ex. finnas situationer dar robotarmen kortvarigt maste arbeta

6ver normal maximal drifthastighet for att kunna folja en programmerad bana. Ett exempel pa

en sadan situation visas i figuren 10.1.

VARNING:
En riskutvirdering krévs alltid, och ska anvénda gransvardena ut-

an toleranser.

VARNING:

Toleranser &r specifika for en viss programvaruversion. Om pro-
gramvaran uppdateras kan toleranserna dndras. I filen med viktig
versionsinformation finns information om &ndringar mellan ver-

sioner.

Safety speed limit

__ Maximum operational speed

Speed
AN
1
]
|
]
\
1
\
|
I
|
/

K "~ _ Actual speed

Time

Figur 10.1: Exempel pa sidkerhetstolerans.

10.5 Sakerhetskontrollsumma

Texten i skdrmens 6vre hogra horn visar en kortfattad representation av den sakerhetskonfiguration
som roboten for ndrvarande anvénder. Ndr texten dndras anger detta att d&ven den aktuella
sdkerhetskonfigurationen har dndrats. Om du klickar pd checksum-vérdet visas detaljerad in-
formation om den aktuella sdkerhetskonfigurationen.

10.6 Sakerhetslagen

Under normala omstdndigheter (d.v.s. nédr inget skyddsstopp dr i kraft) dar sdkerhetssystemet i
nagot av foljande sikerhetsligen, vart och ett med en tillhérande uppsattning sikerhetsgréanser:

Normalt lige: Det sédkerhetsldge som ér aktivt som standard.
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Reducerat lige: Aktivt ndr robotens TCP finns bortom ett plan som angetts som Utlds Reducerat
lige (se 10.12) eller nér det utlosts med en konfigurerbar ingang (se 10.13).

Aterstillningslige: Nar robotarmen brutit mot ndgot av de andra ldgena (dvs. ligena Normal el-
ler Reducerat) och ett kategori O-stopp har intréffat,! startas robotarmen i liget Aterstillning.
Detta ldge tilldter roboten att rora sig langsamt tillbaka till tillditet omrdde med knappen
Rorelse eller Frikorning. Det gar inte att kora program for roboten i det hér laget.

VARNING:
Observera att grénser for ledposition, TCP-position och TCP-
orientering ar inaktiverade i laget Aterstillning, sa var forsiktig nar

robotarmen flyttas tillbaka innanfér granserna.

Med underflikarna pé skdrmen Sdkerhetskonfiguration kan anvdndarna definiera sepa-
rata uppsdttningar med sdkerhetsgranser for lagena Normal och Reducerat. For verktyget och
lederna maste gransvérdena for lidget Reducerat avseende hastighet och rorelsemoment vara
mer restriktiva 4n motsvarigheterna i laget Normal.

Nar en sdkerhetsgréans overskrids i den aktiva gransuppsédttningen utfor robotarmen ett katego-

ri 0-stopp. Om en aktiv sdkerhetsgréns, t.ex. en begransning for ledposition eller en sédkerhetsgrans,
overskrids redan ndr robotarmen startas, startar den i laget Aterstc'illning. P4 s3 sitt kan robotar-
men flyttas tillbaka innanfor sikerhetsgranserna. I laget Aterstillning &r robotarmens rorelse
begrédnsad av en fast gransuppsittning som anvidndaren inte kan anpassa. Mer information om
grianserna for laget Aterstillning finns i Bruksanvisning for installation av maskinvara.

10.7 Frikorningslage

Om roboten ér i laget Frikorning (se 13.1.5) och robotarmens rorelse ndrmar sig vissa gréanser,
kommer anvdndaren att kdnna en bortstotande kraft. Kraften genereras f6r begransningar for
position, orientering och hastighet for robotens TCP samt ledernas position och hastighet.

Syftet med den bortstotande kraften dr att informera anvandaren om att aktuell position eller
hastighet dr néra ett gransvirde, och att forhindra att roboten dvertrdder gransvardet. Det géar
dock att overtrdda gransen, om anvdndaren applicerar tillrdckligt med kraft pa robotarmen.

Kraften blir starkare ju ndrmare gransvardet robotarmen kommer.

10.7.1 Backdrivning

I Frikorningsliget kan robotlederna flyttas med relativt lag kraft eftersom bromsarna &r lossade.
Under robotarmens initiering kan mindre vibrationer observeras nir robotbromsarna lossas. I
vissa situationer, till exempel nér roboten dr néra kollision, dr sddana vibrationer oénskade och
Backdrivning kan da anvéindas for att flytta specifika leder till onskade ldgen utan att lossa alla

bromsar i robotarmen.
Aktivering av Backdrivning:
1. Tryck in PA-knappen for att aktivera drivningen till lederna. Robotens tillstdnd stlls in pa
“Viloldge”. Lossa inte bromsarna (dvs. tryck inte pd START).
2. Tryck och héll in knappen Frikirning. Robotens lidge dndras tillbaka till “Backdrivning”.

1Enlig’c IEC 60204-1, se ordlista for mer information.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.9 Anvénd

3. Bromsarna lossas bara i de leder ddr betydande tryck har applicerats, sa linge som knap-
pen Frikorning dr aktiverad/intryckt. Roboten kdnns tung att manovrera runt vid anvandning
av Backdrivning.

10.8

Losenordslas

Alla instédllningar pa skdrmen &r lasta tills rdtt sidkerhetslosenord (se 15.3) anges i det vita
textfdltet langst ned pa skdrmen och knappen Las upp har tryckts in. Du laser skdrmen igen
genom att klicka pa knappen Lé&s. Fliken Sdkerhet lases automatiskt ndr du lamnar skdrmen
Sékerhetskonfiguration. Nar instédllningarna &r lasta visas detta med lasikonen bredvid texten
Sékerhet till vanster pd skdrmen. En upplast ikon visas nér instdllningarna &dr upplasta.

OBS:
Observera att robotarmen stings av nidr skdrmbilden
Sakerhetskonfiguration ldses upp.

10.9

Anvand

Nar sdkerhetskonfigurationen lases upp stédngs robotarmen av medan dndringarna gors. Robo-
tarmen kan inte sittas pa forrdn dndringarna har anvants eller angrats och en manuell uppstart
har utforts fran startskdrmen.

Alla dndringar i sakerhetskonfigurationen maste anvindas eller angras innan du ldmnar fliken
Installation. Andringarna trader inte i kraft forrén efter att knappen Anvénd tryckts in och be-
kréftelse getts. Bekriftelse kraver visuell granskning av de dndringar som getts till robotarmen.
Av sikerhetsskil visas informationen i Sl-enheter. Ett exempel pa dialogrutan for bekréftelse
visas nedan.
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10.10 Allménna granser UNIVERSAL ROBOTS

fAIIménna granser | Ledbegransning | Granser | Sakerhets-l/O | Diverse
Grans Normalt lage Reducerat lage
Patvinga 150.00 120,00 N
Effekt 300.00 200.00 W
Hastighet 1.50 0.75 m/s
Rorelsemoment 25.00 10.00 kg mfs
‘ Bekrafta sakerhetskonfiguration H Avvisa

Dessutom sparas dndringarna automatiskt som en del av den aktuella robotinstallationen vid
bekréftelse. Mer information om att spara robotinstallationen finns i 13.5.

10.10 Allmanna granser

De allmdnna sidkerhetsgranserna begransar den linjdra hastigheten for robotens TCP och den

kraft den kan utdva pa omgivningen. De bestar av foljande varden:

Pitvinga: En grans for den storsta kraft robotens TCP kan utéva pd omgivningen.

Effekt: En gréns for det storsta mekaniska arbete som roboten kan utféra pa omgivningen, med
hénsyn till att nyttolasten dr en del av roboten och inte en del av omgivningen.

Hastighet: En grdns for den hogsta linjara hastigheten for robotens TCP.

Rorelsemoment: En grans for det hogsta rorelsemidngdsmomentet f6r robotarmen.

Det finns tva satt att konfigurera de allmédnna sdkerhetsgrianserna inom installationen: Grundliggande
instillningar och Avancerade instillningar. De beskrivs ndrmare nedan.

Definition av de allmdnna sdkerhetsgrianserna definierar endast en begrinsning for verkty-
get, och inte den 6vergripande grénsen for robotarmen. Detta betyder att &ven om en hastig-
hetsgrans anges, garanterar detta inte att andra delar av robotarmen lyder under samma be-
gransning.

Om ldget dr Frikorning (se 13.1.5) och den aktuella hastigheten for robotens TCP &r nédra gransen
for Hastighet, kommer anvandaren att kdnna en bortstotande kraft som okar i styrka nér hastig-
heten narmar sig gransen. Kraften uppstar nar den aktuella hastigheten dr inom c:a 250 mm/s
fran gransen.

Version 3.10 11-9 CB3

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

UNIVERSAL ROBOTS 10.10 Aliménna granser

Grundlaggande instéllningar Underpanelen for ursprungliga allmidnna gransvarden visas
som standardskarmbild. Har finns ett skjutreglage med fyra fordefinierade uppséattningar varden
for kraft, effekt, hastighet och momentgransvérden i bdde Normalt och Reducerat lage.

De specifika vardeuppsittningarna visas i det grafiska anvdndargrianssnittet. Fordefinierade
védrden ar endast forslag och de utgor inte ndgon riskbedémning.

Vaxla till Avancerade instéllningar Om ingen av de fordefinierade uppséattningarna varden
dr lampliga kan du trycka pa knappen Avancerade instdllningar. .. sa att skirmen for
avancerade allménna instdllningar 6ppnas.

Avancerade installningar

@ Fil 07:41:35 CCCC O
Program | Installation fFIytta I/IITrLogg |
TCP-keonfiguration Sakerhetskonfiguration
Montering Allmanna granser | Ledbegransning | Grénser | Sakerhets-/o |
I/0-instdllning Grans Maximal Mormalt lage Reducerat lage
@ Sikerhet Pétvinga max: 250 N 15 -25 N

Variabler Effekt max: 1000 W 30 oW

MODBUS Hastighet max: 5000 mm/s 1500 -150 mm/s

Funktioner Rérelsemoment max: 100 kg m/s 2 -3 kg m/fs
amn évergang
Spar transportband
EtherNet/IP
PROFIMNET
Standardprogram

E‘ Laddafspara

| Grundlaggande installning... |

| Las | | Anvand |

Har kan var och en av de allménna begransningar som beskrivsi 10.10 dndras oberoende av de
andra. Gor detta genom att trycka pa motsvarande textfalt och skriva ett nytt varde. Det hogsta
vdrde som accepteras for var och en av grinserna visas i spalten Maximum. Kraftgransen kan
anges till ett varde mellan 100N och 250N, och effektgransen kan anges till ett varde mellan
80 W och 1000 W.

Obs: Filten for granserna i ldget Reducerat dr inaktiverade om varken ett sikerhetsplan eller
en konfigurerbar ingang har lagts upp for att utlosa det (se 10.12 och 10.13 om du vill ha mer
information). Dessutom far vardena for Hastighet och Rorelsemoment i laget Reducerat inte vara

hogre d&n motsvarande varden for laget Normal.

Tolerans och enhet for varje grans visas i slutet av motsvarande rad. Nar ett program kors juste-
ras robotarmens hastighet automatiskt sa att den inte 6verskrider nagot av de virden som an-
getts, minus toleransen (se 10.4). Observera att det minustecken som visas med toleransvéardet
bara anger att toleransen dras ifran det verkliga virde som anges. Sdkerhetssystemet utfor ett

Kategori O-stopp om robotarmen 6verskrider den angivna gransen (utan tolerans).
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10.11 Ledbegransning UNIVERSAL ROBOTS

VARNING:
Hastighetsgransen begransar endast robotens TCP, sa 6vriga delar

av robotarmen kan rora sig snabbare dn det virde som angetts.

Véxla till Grundlaggande instéliningar Om du trycker pd knappen Grundl&dggande inst&llningar. ..

atergar du till skarmen for grundldggande allmédnna begréansningar, och alla allménna begransningar
aterstills till sina forinstdllda standardvarden. Om detta gor att ndgra anpassade varden gar
forlorade, visas en meddelanderuta dér du far bekrifta atgarden.

10.11 Ledbegransning

@ Fil 07:41:36 CCCC O

Program | Installation rFIytta W Logg |
b tull ol Sakerhetskonfiguration
Montering [ Allm&nna grénser [ Ledbegransning | Granser | SakerhetsH/0 |
1/0-instéllning War och en av foljande ledgranser kan konfigureras oberoende av varandra:
@ sikerhet @ Hogsta hastighet

o Fositionsintervall

Variabler
MODBUS
Funktioner Leder Intervall Normalt lage Reducerat lage

Minimum Maximal Minimum Maximal

PROFINET
Standardprogram Handled 2 -363 — 363 © 43953
e Handled 3 363 —363 ° +3043°

Jamn dvergang
Spar transportband

EtherNet/IP

| Las | | Anvand |

Ledbegréansningar begransar rorelsen for enskilda leder i ledrymden, dvs. de refererar inte till
kartesisk rymd utan istéllet till den interna positionen (rotationspositionen) foér lederna och

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

deras rotationshastighet. Med véxlingsknapparna i underpanelens 6vre del kan du stélla in

Hogsta hastighet och Positionsintervall for lederna oberoende av varandra.

Om laget dr Frikorning (se 13.1.5) och den aktuella positionen eller hastigheten for en led &r
ndra gransen, kommer anvandaren att kinna en bortstotande kraft som 6kar i styrka nér leden
ndrmar sig gransen. Kraften uppstar nér ledhastigheten dr inom c:a 20°/s av hastighetsgransen

eller ledens position dr inom c:a 8 ° av positionsgransen.

Postionsintervallet f6r handled 3 4r som standard obegrénsat. Vid anvandning av kablar som &r
fastgjorda vid roboten méaste du forst inaktivera Obegrinsat intervall for handled 3 for att undvika
kabelbelastning och skyddsstopp.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.12 Granser

Hégsta hastighet Detta alternativ definierar den hogsta vinkelhastigheten for varje led. Gor
detta genom att trycka pa motsvarande textfalt och skriva ett nytt varde. Det hogsta virde som
accepteras visas i spalten Maximum. Inget av virdena kan anges till mindre &n toleransvérdet.

Observera att falten for granserna i laget Reducerat &r inaktiverade om varken ett sdkerhetsplan
eller en konfigurerbar ingdng har lagts upp for att utlosa det (se 10.12 och 10.13 om du vill
ha mer information). Dessutom féar grianserna i laget Reducerat inte vara hogre &n motsvarande

vdrden for laget Normal.

Tolerans och enhet for varje gréans visas i slutet av motsvarande rad. Nér ett program kors ju-
steras robotarmens hastighet automatiskt sd att den inte 6verskrider ndgot av de varden som
angetts, minus toleransen (se 10.4). Observera att det minustecken som visas med varje to-
leransvarde bara anger att toleransen dras ifran det verkliga vdrde som anges. Sikerhetssystemet
utfor dock ett kategori O-stopp om vinkelhastigheten for ndgon led 6verskrider det viarde som
angetts (utan tolerans).

Positionsintervall Pa denna skdrm definieras positionsintervallet for varje led. Gor detta ge-
nom att trycka pad motsvarande textfdlt och skriva nya vérden fér den 6vre och undre posi-
tionsgransen for ledpositionen. Det intervall som anges maste falla inom de varden som anges

ispalten Intervall, och den undre griansen kan inte ligga hogre dn den 6vre gransen.

Obs: Filten for granserna i ldget Reducerat dr inaktiverade om varken ett sikerhetsplan eller
en konfigurerbar ingdng har lagts upp for att utlosa det (se 10.12 och 10.13 om du vill ha mer
information).

Toleranser och enhet for varje grians visas i slutet av motsvarande rad. Det forsta toleransvirdet
géller for minimivardet och det andra for maximivdrdet. Programkoérningen stoppas nér po-
sitionen for en led héller pa att 6verstiga det intervall som man far ndr den forsta toleransen
laggs till det angivna minimivdrdet och den andra toleransen subtraheras fran det angivna
maximivédrdet, om den fortsitter rora sig lings den forutsedda banan. Observera att det mi-
nustecken som visas med toleransvérdet bara anger att toleransen dras ifran det verkliga varde
som anges. Sikerhetssystemet utfor dock ett kategori O-stopp om ledpositionen 6verskrider det
intervall som angetts (utan tolerans).

10.12 Granser

Pa den hér fliken kan du konfigurera grénser, som bestar av sakerhetsplan och en begransning
av den hogsta tillatna avvikelsen for robotverktygets orientering. Det gér dven att definiera plan

som utloser en overgang till Reducerat lage.

Sékerhetsplan kan anvédndas for att begrinsa robotens tilldtna arbetsomrade, genom att fram-
tvinga att robotens TCP haller sig pa rétt sida om de definierade planen och inte korsar dem.
Det gér att konfigurera upp till atta sdkerhetsplan. Begransningen pa verktygets orientering
kan anvéndas for att kontrollera att robotverktygets orientering inte avviker mer &n vad som

specifikt angetts fran den orientering som 6nskas.
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10.12 Granser UNIVERSAL ROBOTS

VARNING:

Definition av sdkerhetsplan begrdnsar bara TCP, inte den
overgripande grédnsen for robotarmen. Detta betyder att &ven om
ett sikerhetsplan anges, garanterar detta inte att andra delar av ro-

botarmen lyder under samma begrénsning.

Konfigurationen av varje gréansvarde baseras pa nagon av de egenskaper som definierats i den
aktuella robotinstallationen (se 13.12).

OBS:

Vi rekommenderar starkt att du skapar alla de funktioner
som behovs for konfigurering av de oOnskade griansvdrdena
och ger dem ldmpliga namn innan du borjar redigera

sdkerhetskonfigurationen. Observera att eftersom robotarmen
ar stromlos nér fliken Sikerhet har lasts upp dr vare sig funktio-
nenvVerktyg (som innehaller nuvarande position och orientering
for robotens TCP) eller laget Frikorning (se 13.1.5) tillgdngliga.

Om ldget ar Frikorning (se 13.1.5) och den aktuella positionen fér robotens TCP ar néra ett
sdkerhetsplan, eller om robotverktygets orientering har en avvikelse fran den 6nskade orien-
teringen som ligger ndra den angivna hogsta avvikelsen, kommer anvédndaren att kdnna en
bortstotande kraft som okar i styrka ndr TCP ndrmar sig gransen. Kraften uppstar nar TCP &r
inom c:a 5 cm frén ett sikerhetsplan eller verktygsorienteringens avvikelse dr c:a 3° fran den

angivna storsta avvikelsen.

Nar ett plan definierats som Utlos reducerat liige och TCP ror sig bortom denna grins, gar sikerhetssystem
over i Reducerat lage, som anvander sikerhetsinstéallningarna for Reducerat lage. Utlosarplan
foljer samma regler som vanliga sdkerhetsplan, forutom att robotarmen kan passera genom

dem.

10.12.1 Vilja en gréans att konfigurera

Panelen Sdkerhet sgranser pa flikens vénstra sida anvands for att vélja vilken sakerhetsgrans

som ska konfigureras.

Du lagger upp ett sdkerhetsplan genom att klicka pa ndgon av de atta 6versta posterna i listan
pa panelen. Om det valda sdkerhetsplanet redan har konfigurerats markeras motsvarande 3D-
representation av planet i 3D-vyn (se 10.12.2) till hoger om den hédr panelen. Sdkerhetsplanet
kan ldggas upp i avsnittet Egenskaper for sdkerhetsplan (se 10.12.3) langst ned pa fli-
ken.

Klicka pa posten Verktygsgrans for att konfigurera gransvardet for robotverktygets oriente-
ring. Gréansens konfiguration kan anges i avsnittet Egenskaper f3r verktygsgréns (se10.12.4)
langst ned pa fliken.

Klicka pd knappen ® / <& for att vixla 3D-visualiseringen av gransvardet. Om ett gransvirde
ar aktivt anges sikerhetslige (se 10.12.3 och 10.12.4) av ndgon av foljande ikoner @0 / » /
/ 8]
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