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Gratulalunk, hogy megvasarolta az Uj Universal Robots e-Series tipusu robotjat, URSe.

A robot programozhat6 eszk6z mozgatasara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos
jelek segitségével. Extrudalt aluminium csovekbdl és illesztésekbdl allé kar.

A szabadalmaztatott programozé feliiletiinkkel, a PolyScope-pal konny( a robot programozasa,
hogy az eszkozt egy kivant palya mentén mozgassa.

Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

Wrist 3 joint
Tool flange

Slika 1: Az illesztések, az alap és a robotkar eszkdzpereme.
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Hat illesztéssel és széles rugalmassagi térrel a Universal Robots e-Series egylittm{kddé robot-
karjai az emberi kar mozgasi tartomanyat utanozzak. A szabadalmaztatott programozé feliile-
tiink -a PolyScope- segitségével kdnnyen programozhatd a robot az eszk6zok mozgatasara és
mas gépekkel valo kommunikacidra elektromos jelek segitségével. Az 1.abra bemutatja a ro-
botkar f6 0sszetevéit, és a kézikonyvben hasznalhaté referenciaként.

Mit tartalmaznak a dobozok?
Amikor robotot rendel, két dobozt kap. Az egyik tartalmazza a robotkart, a masik pedig a kovet-
kezbket:
*+ Vezérl6doboz a tanito fliggelékkel
+ Szerel6konzol a Vezérl6dobozhoz
+ Szerel6konzol a Tanité fliggelékhez
+ Kulcs a Vezérl6doboz kinyitasahoz
« Az On régi6jahoz kompatibilis halézati kabel

+ Ez a kézikonyv

Fontos biztonsagi utasitasok

A robot részben kész gép (1asd: 8.4), és igy a robot minden egyes telepitéséhez kockaza-
tértékelést kell végezni. Minden biztonsdgi utasitast be kell tartani a 1. fejezetben.

Jelen kézikonyv olvasasa
Ez a kézikonyv utasitasokat tartalmaz a robot telepitésére és programozasara vonatkozéan A

kézikonyv két részre van osztva:

Hardvertelepitési kézikényv: A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikényv: A robot programozasa

Ez a kézikdnyv a robotintegratornak szél, akinek alapveté mechanikai és elektromos képzésben
részesiilt, és ismeri az elemi programozasi elveket.

Hol talalhatok tovabbi informaciokat?

A tdmogatd honlap (http://www.universal-robots.com/support) az aldbbiakat tartalmazza:

+ Jelen kézikényv mas nyelvi valtozatai
+ PolyScope kézikonyv

+ A Szervizkonyv, mely hibaelharitassal, karbantartassal és javitdssal kapcsolatos utasitaso-
kat tartalmaz.

+ A Parancssorok konyve haladé felhasznaléknak

UR5e X Verzié 5.5
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Hol talalhatok tovabbi informaciokat? UNIVERSAL ROBOTS

UR+

AUR+oldal (http://www.universal-robots.com/plus/) egy online bemutatéterem, amely cstc-
stechnoldgidju termékeket mutat be a UR robotalkalmazasa testre szabasahoz. Mindent meg-
talalhat, melyre sziiksége van, egy helyen - a végeffektoroktol és tartozékoktdl a vizualizald ka-
merakig és szoftverekig. Az 6sszes terméket tesztelték és jovahagytak a UR robotokba torténd
beépitésre, biztositva az egyszer( telepitést, megbizhaté mikodést, egyenletes felhasznaloi ta-
pasztalast és konny( programozast. Hasznalhatja a helyet a UR+ Developer Programhoz csatla-
kozasra, hogy elérje az Uj szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy felhasznalébaratabb
termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

Verzi6 5.5 Xi UR5e
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Hardvertelepitési kezikonyv






1 Biztonsag

1.1

Bevezetés

Ez a fejezet fontos biztonsagi informacidkat tartalmaz, amelyeket a Universal Robots e-Series
robotok integratoranak el kell olvasnia és meg kell értenie, miel6tt a robotot el6sz6r aram ala
helyezi.

Ebben a fejezetben az elsé alrészek altalanosak. A késébbi alrészek specifikus miiszaki ada-
tokat tartalmaznak a robot bedllitdsra és a programozdasara vonatkozdan. A(z) 2. fejezet le-
irja és meghatdrozza a biztonsaggal kapcsolatos funkcidkat, kiilondsen az egylittm(ikodé alkal-
mazasokra vonatkozéan.

A(z) 2. fejezetben, illetve a(z) 1.7. részben megadott utasitdsok és utmutatd kiilonosen
fontos.

Alapvet6 betartani és kdvetni az 6sszes 0sszeszerelési utasitast és Utmutatast, mely e kézikonyv
mas fejezeteiben és részeiben vannak megadva.

Kilonosen figyelni kell a figyelmeztetés szimbdlummal megjelend szévegekre.

MEGJECYZES:

A Universal Robots minden és barmilyen felel§sséget harit, ha
a robot (kar vezérlédoboza és/vagy tanité fliggeléke) megséril,
vagy azt barmilyen modon megvaltoztatjak vagy modositjak. A
Universal Robots nem tarthaté felelésnek semmiféle karért, amely
a robotot vagy mas berendezést érint, ha az programozasi hiba
vagy a robot rossz miikodésének kdszonhetd.

1.2

Ervényesség és felelosség

A jelen kézikonyvben taldlhat6 informdaciék nem fedik le a teljes robotalkalmazas tervezését,
telepitését és miikodését, sem az dsszes periféridlis berendezést, amely hatdssal lehet a teljes
rendszer biztonsdgara. A teljes rendszert a robot telepitési orszagaban érvényes szabvanyok és
szabalyok biztonsagi eléirasai szerint kell tervezni és telepiteni.

A Universal Robots e-Series robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy az orszag
ide vonatkozd biztonsagi jogszabalyait és rendeleteit betartsak, és hogy kikiiszoboljék a jelentés
veszélyeket a teljes robotalkalmazasban. Ide tartozik, tébbek kozott:

+ Kockdazatértékelés készitése a teljes robotrendszerre

+ Mas gépek és tovabbi biztonsagi eszkozok illesztése, ha a kockazatértékelés ezt hatarozza
meg

+ Megfelel6 biztonsagi beallitasok bedllitdsa a szoftverben
+ Biztositani, hogy a felhaszndalé nem fog semmilyen biztonsdgi intézkedést modositani

+ Validalni a teljes robotrendszer megfeleld elrendezését és telepitését

Verzié 5.5 I-3 UR5e
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1.4 Figyelmeztetd szimbolumok jelen kézikonyvben

+ Meghatarozni a hasznalati utasitasokat

+ Megjeldlni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetéségével

- Osszegydijteni a teljes dokumentaciot egy technikai fajlban; beleértve a kockazatértékelést
és jelen kézikonyvet

1.3 A felelésség korlatozasa
A jelen kézikonyvben megadott 6sszes informaciot nem szabad a UR garancidjaként értelmezni
arra vonatkozéan, hogy az ipari bandsmaéd nem okoz sériilést vagy kért, még akkor sem, ha az
ipari banasmadd megfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak.
1.4 Figyelmezteto szimbolumok jelen kézikonyvben
Az aldbbi szimbolumok meghatdrozzak a veszélyszinteket meghatarozé aldirasokat jelen kézi-
konyvben. Ugyanazok a figyelmeztetd jelek hasznalatosak a terméken.
VESZELY:
Ez jelez egy elkeriilhetetleniil veszélyes elektromos helyzetet,
amely, ha nem kertiilik el, haldlt vagy sulyos sériilést eredményez-
het.
VESZELY:
Ez jelez egy elkeriilhetetlenll veszélyes helyzetet, amely, ha nem
kertilik el, halalt vagy sulyos sériilést eredményezhet.
FIGYELMEZTETES:
Ez jelez egy potencidlisan veszélyes elektromos helyzetet, amely,
ha nem kertilik el, sériilést vagy a berendezés komoly kdrosodasat
eredményezheti.
FIGYELMEZTETES:
Ez jelez egy potencidlisan veszélyes helyzetet, amely, ha nem
kerdlik el, sériilést vagy a berendezés komoly karosoddasat ered-
ményezheti.
FIGYELMEZTETES:
Ez jelzi egy potencidlisan veszélyes, forrd feliiletet, amely, me-
gérintve,sériilést eredményezhet.
VIGYAZAT!:
Ez olyan helyzetet jelez, amely, ha nem keriilik el, a berendezés
karosoddsat eredményezheti.
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1.5 Altalanos figyelmeztetések és évintézkedések

Ez a fejezet néhany altalanos figyelmeztetést és dvintézkedést tartalmaz, amelyek jelen kézi-
konyv kiilonbozé részeiben megismételédhetnek vagy magyarazatra keriilhetnek. Mas figyel-
meztetések és dvintézkedések is jelen vannak ebben a kézikdnyvben.

VESZELY:

Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotot és az 6sszes elektromos be-
rendezést a(z) 4. és a(z) 5. fejezetben taldlhatd specifikaciok és
figyelmezetése szerint telepitse.

Verzi6 5.5 I-5 UR5e

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 1.5 Altalanos figyelmeztetések és évintézkedések

FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar és az esz-
koz/végeffektor megfeleléen és biztosan a helyére van
csavarozva.

2. Gy6zbdjon meg arrél, hogy a robotkarnak béséges helye van
a szabad mozgashoz.

3. Gy6zddjon meg arrél, hogy a biztonsagi intézkedéseket
és/vagy a robot biztonsagi konfiguraciés paraméterek beal-
litottak a programozdk, a kezel6k és a mellettiik allok védelme
érdekében, a kockazatértékelésben meghatarozottak szerint.

4. Ne viseljen laza ruhazatot vagy ékszert, amikor a robottal dol-
gozik. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a hosszu hajat felkototte,
amikor a robottal dolgozik.

5. Soha ne hasznalja a robotot, ha karosodott példaul, ha az ille-
sztés kupakja laza, torott vagy nincs meg.

6. Ha szoftver hibat jelez, azonnal nyomja meg a vészleallitét,
irja le a koriilményeket, melyek a hibahoz vezettek, keresse
meg a megfelel6 hibakddokat a naplé képernyén, és forduljon
a forgalmazohoz.

7. Ne csatlakoztasson semmilyen biztonsagi berendezést stan-
dard 1/0-hoz. Csak biztonsaggal kapcsolatos I/0-t has-
znaljon.

8. Gy6z8djon meg arrdl, hogy megfelel§ telepitési beallitasokat
hasznaljon (pl.: robotszerelési szog, témeg a TCP-ben, TCP
eltolds, biztonsdagi konfiguracié). Mentse és toltse be a tele-
pit6fajlokat a programmal egyiitt.

9. Afreedrive funkcio csak ott haszndlhaté ebben a telepitésben,
ahol a kockazatértékelés ezt lehetvé teszi.

10. Az eszkdzoknek/végeffektoroknak és akadalyoknak nem le-
hetnek éles széleik vagy hegyes pontjaik.

11. Gy6z6djon meg arrdl, hogy figyelmezteti az embereket, hogy
fejliket és arcukat tartsak a mikodé vagy miikodését hama-
rosan elkezdé robot elérési teriiletén kivdl.

12. Ismerje a robot mozgdsat, amikor a tanité fliggeléket has-
zndlja.
13. Ha a kockazatértékelés meghatarozza, akkor ne lépjen be a

robot biztonsdgi tartomanyaba vagy ne érintse meg a robotot,
amikor a rendszer mikodik.
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13. Kilonb6z6 gépek kombinalasa ndvelheti a veszélyt vagy Uj
veszélyt hozhat létre. Mindig a teljes telepitésen végez-
zen atfogd kockazatértékelést. Az értékelt kockazattdl, az
alkalmazhato, kiilonb6z6 szintlG funkcionalis biztonsagtol
figgden; illetve amikor kiilonb6zd biztonsagi és vészleallitasi
teljesitményszintekre van sziikség, mindig valassza a legma-
gasabb teljesitményszintet. Mindig olvassa el és értelmezze
az 0sszes, a telepitésben hasznalt berendezés kézikonyvét.

14. Soha ne végezzen mdédositdsokat a roboton. Mddositassal
az integrator szamara el6re nem lathato veszélyt hozhat létre.
Az 6sszes hivatalos Ujraszerelést az 6sszes vonatkozo szer-
vizkézikdnyv legujabb verzidja szerint kell végezni.

15. Ha a robotot extra modullal (pl. euromap67 felhasznaloi fe-
lGlet) vasarolta, akkor nézze meg a modult a vonatkozé kézi-
konyvben.

16. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot hasznaldjat tajékoztattak
a vészleallito gomb(ok) helyérdl, és utasitottak a vészleallitas
aktivalasara vészhelyzet vagy rendellenes helyzetek esetére.

FIGYELMEZTETES:

1. Arobot és a vezérl6édoboza miikodés kozben hét generdl. Ne
bantsa vagy érintse meg a robotot miikddés kdzben vagy koz-
vetlenll miikodés utan, mivel a hosszu ideig tarto érintkezés
kényelmetlenséget okozhat. Ellenérizheti a h6mérsékletet a
naplé képernyén, miel6tt dolgozik a robottal vagy hozzaér,
vagy leh(theti a robotot, ha kikapcsolja, és var egy o6rat.

2. Soha ne tegye az ujjat a vezérl6doboz bels6 fedele mogé.

VIGYAZAT!:

1. Amikor a robot kombinalt vagy olyan gépekkel dolgozik, mel-
yek képesek megseérteni a robotot, nagyon javasolt az 6sszes
funkcid és a robot kiilon tesztelése.

2. Netegye ki arobotot dllandé magneses térnek. A nagyon er6s
magneses mez6 karosithatja a robotot.

1.6 Javasolt felhasznalas

A Universal Robots e-Series robotok ipari robotok, melyek eszk6zok/végeffektorok és rogzitett
tartozékok kezelésére javasoltak, vagy komponensek vagy termékek feldolgozasara vagy szal-
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Kockazatértékelés

litdsdra. A kornyezeti korilményekkel kapcsolatos részletekért, amelyek mellett a robotnak mikddnie

kell, lasd: B és D. melléklet.

A Universal Robots e-Series robotokat specialis biztonsdggal kapcsolatos funkciokkal szerelik
fel, melyeket kifejezetten az egylittm(ikddé mikddésre terveztek, ahol a robotrendszer keritések
nélkil és/vagy emberrel egyiitt mdkodik.

Az egylittm(ikod6é miikodés csak nem veszélyes alkalmazdsokhoz javasolt, ahol a teljes alkal-
mazas, beleértve az eszkozt/végeffektort, munkadarabot, akadalyokat és mas gépeket, jelentds
veszély nélkili az adott alkalmazas kockazatértékelése szerint.

A javasolt felhaszndlastol eltéré6 barmilyen hasznalat vagy alkalmazas megengedhetetlen he-
lytelen hasznalatnak tekintendd. Ide tartozik, tobbek kozott:

+ Potencialisan robbanékony kornyezet hasznalata

+ Orvosi vagy élet szempontjabal kritikus alkalmazasok hasznalata
+ Kockazatértékelés elvégzése el6tt hasznalat

+ A meghatarozott specifikacidkon kiviili hasznalat

+ Maszasi segédként valé haszndlat

+ Az engedélyezett mlikddési paramétereken kiviili mikodés

FIGYELMEZTETES:

+ Csak a javallt felhaszndlas és a felhasznaldi kézikényvben
megadott specifikacidk szerint hasznalja ezt az ipari robotot.

+ Aterméket nem veszélyes helyeket vagy robbanékony kornye-
zetben valo hasznalatra tervezték vagy ajanljak.

+ A terméket nem orvosi alkalmazasokra tervezték vagy ajan-
ljak, ahol betegekkel érintkezik vagy azok kozelében van.

+ Tilos a javasolt felhasznalastdl, specifikacioktél és ta-
nusitvanyoktdl eltérd alkalmazas, mivel ennek eredménye ha-
1al, személyi sériilés és/vagy targyi karosodas lehet.

A UNIVERSAL ROBOTS KIFEJEZETTEN MEGTAGAD MINDEN KI-

FEJEZETT VAGY VELELMEZETT JOTALLAST A HELYTELEN HAS-
ZNALAT MIATT.

1.7

Kockazatértékelés

Az egyik legfontosabb dolog, amit egy integratornak el kell végeznie, a kockazatértékelés. Sok
orszagban ezt jogszabaly irja eld. A robot maga részben kész gép, mivel a robot telepitésének
biztonsdaga fligg attdl, ahogyan a robotot integraltak (pl.: eszk6z/végeffektor, akadalyok és mas

gépek).

Javasolt, hogy az integrator a ISO 12100 és ISO 10218-2 szabvanyokat haszndlja a kockazatér-
tékelés lefolytatdsahoz. Tovabb3, az integrator valaszthatja az ISO/TS 15066 mdszaki specifi-
kacio hasznalatat tovabbi Utmutatasként.

Az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésnek gondolnia kell az 6sszes munkafeladatra a
robotalkalmazas élettartama alatt, beleértve tébbek kozott:
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+ Arobot betanitasa a beallitds és a robot telepitésének fejlesztése soran
+ Hibaelharitas és karbantartas

+ Arobottelepités normal mikddése

Kockazatértékelést kell folytatni, miel6tt a robotkart el6szor bekapcsolja. Az integrator altal
végzett kockazatértékelés része a megfeleld biztonsagi konfiguracios beadllitdsok azonositasa,
illetve, hogy van-e sziikség tovabbi vészleallité gombokra és/vagy mas védd intézkedésekre a
specifikus robotalkalmazashoz.

A megfeleld biztonsagi beallitdsok azonositasa kiilondsen fontos része az egyiittm(ikodé robo-
talkalmazas kialakitasanak. Részletes informacidk: 2. fejezetés 1I.rész.

Néhany biztonsaggal kapcsolatos funkciét kifejezetten egylittm(ikodé robotalkalmazasokhoz
terveznek. Ezek a funkciok a biztonsagi konfiguracidk beallitdsainal konfiguralhatdk, és kiilonésen
relevansak, amikor az integrator dltal végzett kockazatértékelésben specifikus kockazatokat ne-
veznek meg:

+ Eré- és teljesitménykorlatozas: A robot altal alkalmazott markolasi erék és nyomasok
csokkentésére szolgal a mozgas irdnyaba (itk6zések esetén a robot és a kezeld kdzott.

+ Impulzusmomentum korlatozasa: A nagy atmeneti energia és (itkdzési erék csokkentésére
szolgal a robot és a kezel8 kozotti litkozések esetén, csokkentve a robot sebességét.

lllesztés, konyok és eszkoz/végeffektor helyzetének korlatozasa: Kiilonésen bizonyos
testrészekkel kapcsolatos kockazatok csokkentésére haszndlatos. Pl: keriilni a fej és nyak
iranyaba tortén6é mozgast.

+ Az eszkoz/végeffektor tajolasanak korlatozasa: Kiilonosen az eszkoz/végeffektor és mun-
kadarab bizonyos teriileteivel kapcsolatos kockazatok csokkentésére hasznalatos. PI. kerdilni
a kezel6 felé mutaté éles széleket.

+ Sebességkorlatozas: Kiilonosen arobotkar alacsony sebességének biztositdsdra hasznala-
tos.

Az integratornak a biztonsagi konfiguracidkhoz valé engedély nélkiili hozzaférést jelszévédelem-
mel meg kell akadalyozni.

Sziikség van a szandékos és/vagy ésszerlen elbre lathato helytelen hasznalat kdvetkeztében
torténd érintkezések kockazatértékelésére egyiittmiikddé robotalkalmazasnal, és annak tartal-
maznia kell:

+ az egyéni potencialis litkozések sulyossagat
+ az egyéni potencialis litkozések el6fordulasanak valdszinliségét

* az egyéni potencialis Gtkozések elkeriilésének lehet6ségét.

Ha a robot nem egytittm(kodd robotalkalmazasként van telepitve, ahol a veszélyek ésszertien
nem kiiszobolhetbk ki, vagy a veszélyek nem eléggé csckkenthetdk a beépitett biztonsaggal kap-
csolatos funkciokkal (pl. amikor veszélyes eszkozt/végeffektort hasznal), akkor az integrator-
nak, akik a kockazatértékelést végzi, tovabbi védé intézkedések sziikségét kell levonnia kovet-
keztetésként (pl. olyan engedélyezé eszkoz, amely védi a kezelt a bedllitas és programozéas
alatt).

A Universal Robots az aldbb felsorolt potencialis jelentés veszélyeket azonositja veszélyként,
melyeket az integratornak meg kell fontolnia.
Megjegyzés: Egyéb jelentds veszélyek lehetnek jelen specifikus robottelepitéseknél.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.9 Vészleallitas

1. Az eszkdzon/végeffektoron vagy az eszkoz/végeffektor csatlakozéjan talalhato éles szélek
és éles pontok athatoldsa a béron.

2. Arobot palydja kozelében talalhaté akadalyokon talalhaté éles szélek és éles pontok atha-
tolasa a béron.

Véralafutds a robottal valo érintkezés miatt.
Ficam vagy csonttorés a nehéz teher és kemény fellilet kozotti (itések miatt.
A robotkart vagy eszkdzt/végeffektort tartd laza csavarok kdvetkezményei.

Az eszkozbdl/végeffektorbdl kies6 darabok, pl. gyenge fogds vagy aramkimaradas miatt.

N o gk~ w

Kilonb6z6 gépek kiilonb6z6 vészleallitd gombjai miatti hibak.
8. A biztonsagi konfiguraciés paraméterek engedély nélkdli valtoztatasai miatti hibak.

A ledllasi id6kre és ledllasi tavolsagokra vonatkozd informaciok a(z) 2. fejezetben és a(z) A.
mellékletben talalhatok.

1.8

Hasznalat elotti értékelés

Az alabbi teszteket kell elvégezni a robot elsé hasznalata el6tt vagy médositasok végzése utan.
Ellendrizze, hogy az 0sszes biztonsagi bemenet és kimenet megfelelen és helyesen csatlako-
ztatva legyen. Vizsgalja meg, hogy az 6sszes csatlakoztatott biztonsagi bemenet és kimenet,
beleértve a tébb gép vagy robot esetében kdzos eszkdzoket is, miikddik. Ehhez:

+ Vizsgalja meg a vészledllito gombokat és a bemenetet, mely ledllitja a robotot és aktivalja
a fékeket.

+ Vizsgdlja meg, hogy a biztonsdgi bemenet leallitja a robot mozgasat. Ha konfiguralt a biz-
tonsagi visszaallitas, akkor ellenérizze, hogy kell-e aktivalni a mozgas ujrainditasa el6tt.

+ Vizsgalja meg az inicializaciés képernyét, hogy a csokkentett mod a biztonsagi médot
csokkentett médba kapcsolja-e.

+ Vizsgdlja meg, hogy a mikddési moéd kapcsolja-e a miikodési modot, lasd a felhasznaléi
kezel6feliilet jobb felsé sarkaban talalhaté ikont.

+ Vizsgalja meg, hogy a 3 helyzetl engedélyez6 eszkozt meg kell-e nyomni a mozgas enge-
délyezéshez kézi mddban, és hogy a robot csokkent sebességszabalyozas alatt van-e.

+ Vizsgalja meg, hogy a rendszer vészledllité kimenetek valdban képesek-e az egész ren-
dszert biztonsdgi allapotba hozni.

+ Vizsgalja meg, hogy a Robotmozgaté kimenethez, a Robotot nem ledllitd kimenethez, a
CsoOkkentett mdd kimenethez vagy a Nem csokkentett mod kimenethez csatlakozo ren-
dszer valdban képes-e észlelni a kimeneti valtozasokat.

1.9

Vészleallitas
Aktivalja a vészledllitd nyomégombot, hogy a robot minden mozgdsa azonnal ledlljon.
Megjegyzés: Az IEC 60204-1 és ISO 13850 szabvanyok szerint a vészhelyzeti eszkdzok nem

biztonsagi berendezések. Kiegészitd védd intézkedések és nem a sériilés megakadalyozasara
szolgalnak.

A robotalkalmazas kockazatértékelését el kell végezni, ha tovabbi vészleallitd gombokra van
sziikség. A vészledllitd nyomégomboknak meg kell felelnilik az IEC 60947-5-5 szabvanynak
(l1asd: 5.4.2. rész).
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1.10 Mozgas motor nélkiil

Abban a valészindtlen vészhelyzetben, ha egy vagy tobb robot illesztését mozgatni kell, és a ro-
bot aramellatasa nem lehetséges vagy nem kivant, forduljon a Universal Robots forgalmazéjahoz.
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2 Biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és interfészek

2.1 Bevezetés

A Universal Robots e-Series robotokat tobb beépitett biztonsagi funkciéval, illetve biztonsagi
I/0-val, digitalis és analég kontrolljelekkel szerelik fel az elektromos felhasznaldi feliilethez és
fellilettél, hogy mds gépeket és tovabbi véddeszkdzoket csatlakoztassanak. Mindegyik bizton-
sdagi funkcié és 1/0 megfelel az EN 1S013849-1:2008 szabvanynak (tantsitvanyokat lasd:
8. fejezet) d teljesitményszinttel (PLd), 3. kategoridju architekturat hasznélva.

A biztonsagi funkcidk, bemenetek és kimenetek felhasznaloi feliileten torténé konfiguracidjat
lasd: 13 fejezet II.részben. A biztonsagi késziilékek I/0-hoz térténd csatlakozasi
médjanak leirasat lasd: 5 fejezet.

MEGJEGYZES:

1. A biztonsdagi funkcidk és kezel6i feliiletek haszndlatdhoz és
konfiguraldsahoz be kell tartani a kockazatértékelési eljaraso-
kat mindegyik robotalkalmazéasndl. (1asd: 1 fejezet

1.7. rész)

2. Ha a robot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését fe-
dezi fel (pl. ha a vészleallitd aramkor egyik vezetékét elvagtak
vagy megsértettek egy biztonsdagi hatarértéket), akkor 0-as le-
allasi kategoéria keriil kezdeményezésre.

3. A ledllasi id6t szamitasba kell venni az alkalmazas kockéaza-
tértékelésének részeként.

VESZELY:

1. Ha a kockdazatértékelés altal meghatdrozottaktdl eltéré biz-
tonsagi konfiguraciés paramétereket hasznal, az ésszerlien
nem kikiiszobdlhetd veszélyeket és nem eléggé csokkentett
kockazatokat eredményezhet

2. Biztositsa, hogy az eszkdzok és fogdk ne csatlakozzanak me-
gfeleléen, hogy ha daramsziinet lenne, ne alljon fenn semmiféle
veszély.

3. Jarjon el 6vatosan, amikor 12 V-ot hasznal, mivel a progra-
moz6 dltal okozott hiba okozhatja azt, hogy a fesziiltség 24 V-
ra valtozik, ami karosithatja a berendezést és tiizet okozhat

4. Avégeffektort nem védia UR biztonsdagi rendszer. A végeffek-
tor és/vagy a csatlakozdékabel miikodését nem monitorozzak
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Konfiguralhaté biztonsagi funkciok

2.2

Leallitasi kategoriak
A korilményektél fliggden a robot kezdeményezhet haromféle ledllitasi kategoriat az IEC 60204-
1 szerint meghatarozva. Ezek a kategériak az alabbi tablazatban keriilnek meghatarozasra:

Leallitasi kategéria  Leiras

0 Az dram azonnal megsziintetésével ledllitja a robotot.

1 A robotot rendezett, kontrollalt médon allitja le. A robot
leallasa utan veszi el az aramot.

2 *Leallitja a robotot Ugy, hogy a meghajtdkat ellatja kozben
drammal, és fenntartja a palyat. A robot ledlldsa utan is
fenntartja az aramot a meghajtén.

Megjegyzés: *A Universal Robots robotok 2. kategéridju ledllitdsa az IEC 61800-5-2 szerint SS1
vagy SS2 tipusu ledllitasként keriil a tovabbiakban leirasra.

2.3

Konfiguralhaté biztonsagi funkciok

A Universal Robots robot biztonsagi funkcioi, az alabbi tablazatban felsoroltak szerint, a robot-
ban taldlhatdk, de ez nem jelenti azt, hogy vezérlik a robotrendszert, azaz a robotot a csatlako-
ztatott eszkozzel/végeffektorral. A robot biztonsagi funkcidit a robotrendszer kockazatértéke-
I[ésben meghatarozott kockazatainak csokkentésére hasznaljak. A helyzetek és a sebességet a
robot alapjahoz keriilnek viszonyitasra.

UR5e
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Biztonsagi funkcié  Leiras

lllesztése Az engedélyezett illesztési helyzetekhez bedllitja a fels6 és
helyzetének alsoé hatarértékeket.

hatarértéke

lllesztési sebesség  Azillesztés sebességének felsé hatarértékét allitja be.
hatarértéke

Biztonsagi sikok Meghatdrozza a sikokat, a térben, amelyek korlatozzak

a robot helyzetét. A biztonsdgi sikok vagy az esz-
kozt/végeffektort magaban vagy az eszkozt/végeffektort
és a konyokot egyarant korlatozzak.

Eszkoz tdjolasa Meghatarozza az eszkdz megengedhet6 tajolasi hatarér-
tékeit.

Sebesség Korlatozza a robot maximalis sebességét. A sebesség kor-

hatarértéke latozdsa a konyoknél, az eszkoz/végeffektor pereménél és

a felhasznal6 altal meghatarozott eszkoz/végeffektor he-
lyzetének kézéppontjanal torténik.

Eré hatarértéke Korlatozza a roboteszkdz/végeffektor és a kdnyok altal ki-
fejtett maximalis erét fogd helyzetekben. Az erd korlato-
zasa az eszkoz/végeffektor, konyok pereménél és a felhas-
znal¢ altal meghatarozott eszkdz/végeffektor helyzetének
kozéppontjanal torténik.

Impulzusmomentum Korlatozza a robot maximalis impulzusmomentumat.

hatarértéke

Teljesitmény Korlatozza a robot altal végzett mechanikus munkat.
hatarértéke

Ledllasi id6 Korlatozza a maximalis id&t, amit a robot leallitdshoz has-
hatarértéke znal védoleallitds kezdeményezése utan.

Leallasi tavolsag Korlatozza a maximalis tavolsagot, amit a robot megtehet
hatarértéke védéleallitas kezdeményezése utan.

Amikor az alkalmazas kockazatértékelését végzik, szamitasba kell venni a robot ledllitas kezde-
ményezése utani mozgasat. A folyamat megkonnyitése érdekében hasznalhat6 a Lealldsi id6
hatarértéke és a Ledlldsi tavolsdg hatarértéke biztonsagi funkcié. Ezek a biztonsdagi funkciok
dinamikusan csokkentik a robot mozgasanak sebességét, hogy mindig a hatarértékeken beldl
alljon le. Fontos megjegyezni, hogy az illesztés helyzetének hatarértékei, a biztonsagi sikok és
az eszkoz/végeffektor tajolasi hatarértékei szamitasba veszik a vart leallasi tavolsagot, azaz a
robot mozgasa a hatarérték elérése el6tt lelassul.

A muikodési biztonsag az aldbbiak szerint foglalhato 0ssze:
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Konfiguralhaté biztonsagi funkciok

Biztonsagi funkcid Tlrés Teljesitményszint Kategoéria

Vészleadllitas - d 3

Biztonsagi leallito - d 3

Illesztése helyzetének 5° d 3

hatarértéke

lllesztési sebesség 1.15°s d 3

hatarértéke

Biztonsdgi sikok 40 mm d 3

Eszkoz tdjolasa 3° d 3

Sebesség hatarértéke 50 mm/s d 3

Er6 hatarértéke 25N d 3

Impulzusmomentum 3 kgm/g d 3

hatarértéke

Teljesitmény hatarértéke 10W d 3

Leallasi id6 hatarértéke 50 ms d

Leallasi tavolsag 40mm d 3

hatarértéke

Biztonsagos kezdélap 1.7° d 3
FIGYELMEZTETES:

Két kivétele van az erdkorlatozé funkcionak, amelyek fontosak,
amikor egy alkalmazast terveznek (2.1. &bra). Ahogy a robot ki-
nyulik, a térdillesztés hatdsa nagy er6t adhat le sugérirdnyban (az
alaptol elfelé), de kis sebességnél. Hasonléan a révid emelékar,
amikor az eszkoz/végeffektor kdzel van az alaphoz és az alap kordl
mozog, nagy er6ket okozhat, kis sebességnél. A szlré veszélyeket
kerilni kell az akadalyok elvételével ilyen teriletekrél, a robot athe-
lyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok és illesztési hatarér-
tékek haszndlataval, hogy a veszélyt kikiiszoboljék azzal hogy a ro-
bot bemenjen a munkateriilet ezen régidjaba.

FIGYELMEZTETES:

Ha a robotot kézzel vezetett alkalmazasokban hasznalja egyenes
vonall mozgdssal, akkor sebesség hatarértékét legfeljebb 250 mnys
értékre kell bedllitani az eszkoz/végeffektor és a konyok esetében,
hacsak egy kockazatértékelés azt nem mutatja, hogy a nagyobb se-
bességek elfogadhatdok. Ez megakadalyozza a robot konyokének
gyors mozgasat a paratlanok mellett.

A robot az aldbbi biztonsagi bemenetekkel is rendelkezik:
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A~

TL__N ‘/ o 200 mm
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Slika 2.1: A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkateriiletek figyelmet igényelnek szuro ve-
szélyek miatt. Az egyik teriiletet (bal) a radidlis mozgasokhoz hatdrozzdk meg amikor az 1. csuklo
illesztése legaldbb 750 mm a robot alapjatél. A masik teriilet (jobb) a robot alapjatél 200 mm-en beliil

van, amikor érint6 iranyban mozog.

Biztonsagi
bemenet

Leiras

Vészleallité gomb

Robot vészleallitd

Rendszer
vészledllitd
Biztonsagi leallitd
Biztonsagi
visszaallitas
Csokkentett mod

Haromhelyzetd
engedélyezé
eszkoz

M(kodési méd

Automata méd
biztonsagi ledllitas
Automata méd
biztonsagi
visszaallitas

1. ledllitasi kategoriat végez, mellyel tajékoztatja a tobbi
gépet a Rendszer vészleallité kimenettel, ha a kimenet me-
ghatarozott.

1. ledllitasi kategodriat végez a vezérl6doboz bemenetén at,
mellyel tdjékoztatja a tobbi gépet a Rendszer vészledllitd
kimenettel, ha a kimenet meghatarozott.

Csak a roboton végez 1. ledllitasi kategériat.

2. ledllitasi kategériat végez.

Biztonsagi leallitott allapotbol visszatér, amikor a Bizton-
sdgi visszaallité bemeneten emelkedé szél fordul elé.
Atallitja a biztonsagi rendszert, hogy a Csékkentett méd
hatarértékeit hasznalja.

Biztonsagi ledllitast kezdeményez, amikor engedélyezi,
hogy az eszkoz teljesen 6sszenyomaddjon vagy teljesen ki-
nyiljon. Haromhelyzet( engedélyez6 eszkoz leallasa kez-
dédik, amikor a bemenet alacsony lesz. Ez a Biztonsagi
visszaallitds nem befolydsolja.

Atkapcsol a m(ikédési moédok kozott. A robot Automatikus
maodban van, amikor a bemenet alacsony, és Kézi médban,
amikor a bemenet magas.

Csak Automatikus modban végez 2. ledllitasi kategériat.

Automatikus mdd biztonsdgi ledllitott allapotbdl visszatér,
amikor az Automatikus mod Biztonsdagi visszaallité beme-
neten emelked6 szél fordul el6.
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UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Médok

Mas gépekkel valé csatlakozaskor a robotot az alabbi biztonsdagi kimenetekkel szerelik fel:

Biztonsagi kimenet  Leiras

Rendszer Mikodzben ez a jel logikusan alacsony, a Robot vészledl-

vészleallité lito bemenete logikus alacsony, vagy a Vészleallité gombot
megnyomjak.

Mozgé robot Mig ez a jel logikusan magas, a robot egyetlen illesztése

sem mozog 0,1 rad/s-nal tobbet.

Nem leallit6 robot Logikusan magas, amikor a robotot leallitjak vagy a leal-
litds folyamatdban, amely vészledllitas vagy biztonsagi le-
allitas miatt torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

CsoOkkentett mod Logikusan alacsony, amikor a biztonsagi rendszer
CsoOkkentett médban van.

Nem csokkentett Logikusan alacsony, amikor a rendszer nincs Csokkentett

mod modban.

Biztonsagos Logikusan magas, amikor a robot a konfiguralt Bizton-

kezdélap sagos kezd6helyzetben van.

Az 6sszes biztonsagi I/0 kétcsatornas, ami azt jelenti, hogy akkor biztonsagos, amikor alacsony
(pl. a Vészledllitas aktiv, amikor a jelek alacsonyak).

2.4 Biztonsagi funkcio
Abiztonsagirendszer monitorozza, hogy megsértenek-e valamilyen biztonsagi hatarértéket vagy
kezdeményeznek-e vészleadllitast vagy biztonsagi leallitast.
A biztonsagi rendszer reakcidi:
Kapcsold Reakcio
Vészledllitas 1. ledllitasi kategdria.
Biztonsagi leallitd 2. ledllitasi kategoria.
Hatarérték 0. leallitasi kategoria.
megsértése
Hiba észlelése 0. ledllitasi kategéria.
MEGJECYZES:
Ha a biztonsdgi rendszer hibat vagy el6irds megsértését észleli,
akkor az 6sszes biztonsagi kimenet visszaall alacsonyra.
2.5 Modok
Normal és csokkentett méd A biztonsagi rendszernek két konfigurdlhaté médja van: Normal
és Csokkentett. A biztonsdagi hatarértékek mind a két médhoz konfiguralhaték. A csokkentett
maod akkor aktiv, amikor a robot eszk6ze/végeffektora a Csokkentett médot indit sikon Csokken-
tett mod oldalan helyezkedik el, vagy amikor biztonsagi bemenettel azt inditjak el.
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Sik hasznalata a Csokkentett méd inditasahoz: Amikor a robot az indit6 sik Csokkentett méd ol-
daldrél mozdul vissza a Normal méd oldalara, akkor az indité sik koriil van egy 20 mme-es terillet,
ahol a Normal és csokkentett mod hatarértékei egyarant engedélyezettek. Ez megakadalyozza,
hogy a biztonsagi méd vibraljon, ha a robot a hatarérték kozelében van.

Bemenet hasznalata Csokkentett méd inditasahoz: Amikor bemenetet hasznal (a Cstkkentett
mdd inditdsdhoz vagy ledllitdsdhoz), akar 500 ms is eltelhet az 4j mod hatarértékeinek alkal-
mazdsa el6tt. Ez torténhet, amikor a Csokkentett médréol Normal maédra valt VAGY amikor Nor-
mal médrél Csokkentett médra. Ez teszilehetévé, hogy a robot adaptalja példaul az 4j biztonsagi
hatarértékek sebességét.

Helyreallitas méd Amikor egy biztonsdagi hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszert
Gjra kell inditani. Ha a rendszer kiviil esik egy biztonsdagi hatarértéken az induldskor (pl. egy
illesztési helyzet hatarértékén), akkor a specialis Helyreallitas méd Iép be. Helyreallitds médban
nem lehetséges programokat futtatni a robot esetében, de a robotkar kézzel visszamozgathato
a hatarértéken beliil, akar a Freedrive mdéd, akar a Mozgas lap hasznalataval a PolyScope-ban
(lasd: 1II PolyScope kézikényv. rész). A Helyredllitds mod biztonsagi hatarértékei:

Biztonsdagi funkcié  Hatarérték

lllesztési sebesség  30°/s

hatarértéke

Sebesség 250 mmys
hatarértéke

Er6 hatarértéke 100N
Impulzusmomentum 10kgmy/s
hatarértéke

Teljesitmény 80W
hatarértéke

Ha ezeket a hatarértékeket megsértik, a biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategdriat ad ki.

FIGYELMEZTETES:

Az illesztési helyzetek, a biztonsagi sikok és az eszkoz/végeffektor
tajolasa korlatai a helyredllitdas mdédban le vannak tiltva. Legyen
ovatos, amikor a robotkart visszamozgatja a hatarértékeken beliil.
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A raklapon leszéllitva a robot és a vezérlédoboz kalibralt készlet. Ne szedje szét 6ket, mivel
akkor ujrakalibralasra van sziikség.

A robotot kizarélag az eredeti csomagolasaban szallitsa. Tartsa a csomagoldanyagot szaraz
helyen, ha a robotot késébb mozgatni szeretné.

Amikor kiveszi a robotot a csomagolasabdl és a telepitési helyére teszi, akkor a robotkar mindkét
csOvét egyszerre tartsa. Tartsa a robotot a helyén, amig az 6sszes szerelési csavart nem huizta
meg biztosan a robot alapjaban.

Emelje a vezérl6dobozt a fogantyujanal fogva.

FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z6djon meg arrol, hogy nem terheli tdl a hatat vagy mas
testrészét, amikor a berendezést felemeli. Hasznaljon megfe-
lel6 emel6berendezést. Az emelésre vonatkozé 6sszes regio-
nalis és orszagos iranyelvek be kell tartani. A Universal Robots
nem tarthaté felelésnek a berendezés szallitasa altal okozott
karokért.

2. Gy6zbédjon meg arrdl, hogy a robotot a 4. fejezet utasitasai
szerint szereli fel.
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4 Mechanikai felhasznaloi feliilet

4.1 Bevezetés
Ez a fejezet leirja a robotrendszer részeinek szerelési alapjait. Be kell tartania a 5. fejezetben
talalhaté elektromos telepitési utasitasokat.

4.2 A robot munkahelye
A UR5e robot munkahelye meghaladja: 850 mm az alapillesztésztél. Fontos végiggondolni a
hengeres térfogatot kdzvetleniil a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét
kivalasztja. Az eszkdz hengeres térfogat kdzelébe valé mozgatasat keriilni kell, mivel ez az il-
lesztések gyors mozgasat okozza még akkor is, amikor az eszkoz lassan mozog, ami a robot
hatastalan mikodését okozza, és megneheziti a kockazatértékelés lefolytatasat.

Ellilsé Délt
4.3 Talapzat

Robotkar A robotkart négy 8,8 er6sségli M8 csavarral és az alapon taldlhat6 négy 8.5 mm csa-
varral szerelik fel. A csavarokat 20 N m nyomatékkal kell meghtzni.

Haszndlja a biztositott két @8 lyukat egy tlivel, hogy pontosan Ujrapozicionalja a robotkart. Me-
gjegyzés: Tartozékként vasarolhat egy pontos alapellenrészt. A 4.1. dbra megmutatja, hova kell
farni a lyukakat és szerelni a csavarokat.

Szerelje a robotot olyan vibraciémentes feliiletre, amely elég er6s, hogy elbirja legalabb tizszere-

sét az alapcsatlakozé teljes nyomatékanak, illetve legalabb 6tszorosét a robotkar teljes sulyanak.

Ha a robotot linearis tengelyre vagy mozgdé platformra szereli, akkor a mozgé szereléalap gyor-
suldsa nagyon alacsony. A nagy gyorsulas a robot biztonsagi leallitasat okozhatja.
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Surface on which the robot is fitted

2X 5 +1

[7]0.05

D132

B8 FG8 0008 ¥ 8.5 min.

Slika 4.1: Lyukak a robot szereléséhez. Hasznaljon négy M8 csavart. Minden méret mm-ben van me-
gadva.

VESZELY:

Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar megfelel6en és biztosan a
helyére van csavarozva. Az instabil szerelés balesetekhez veze-
thet.

VIGYAZAT!:

Szerelje arobotot olyan kdrnyezetbe, amely az IP besorolashozillik.
A robotot nem szabad olyan kérnyezetben mikddtetni, amely me-
ghaladja a robot (IP54), a tanité fliggelék (IP54) és a vezérl6doboz
(IP44) IP besorolasat.

Eszk6z A robot eszkdzperemének négy M6-os menetes lyuka van az eszkoz robothoz csatla-
koztatdsahoz. Az M6-os csavarokat 8 N m-rel kell meghuzni, 8,8-as erésségi osztaly. Az eszkdz
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Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

6,50

4x 957 8
Mé-6H Vv 8

6,20

— Iy 4
$31,50 H7 45.75
$50£0.1 SECTION A-A
$63h8
$75 50,1

Slika 4.2: Az eszkoz kimeneti pereme (ISO 9409-1-50-4-M6) az, ahol az eszk6z a robot csucséra fel an
szerelve. Minden méret mm-ben van megadva.

pontos Ujrapozicionalasahoz haszndljon a biztositott @6 lyukban tiiskét. A(z) 4.2. abra me-
gmutatja az eszkdz peremének méreteit és lyukmintazatat. Javasolt sugarasan hornyolt lyukat
hasznalni a tiskéhez, hogy elkerilje a tilhizast, mikdzben pontosan a helyén tartja. Az esz-
koz szereléséhez ne hasznaljon 8mm-nél hosszabb csavarokat. Nagyon hosszi M6 csavarok
nyomhatdk az eszkdzperem aljahoz, és zarhatjak a robot aramkorét.

VESZELY:

1. Biztositsa, hogy az eszk6z megfeleléen és biztosan a helyére
legyen csavarozva.

2. Biztositsa, hogy az eszkoz ugy késziiljon el, hogy nem hozhat
|étre veszélyes helyzetet, ha egy alkatrész varatlanul leesik.

3. Ha az eszkdzt a robotra 8 mm-nél hosszabb M6 csavarokkal
szereli fel, azzal megnyomhatja az eszkdz peremét, és javitha-
tatlan sériilést okozhat rajta, ami a végillesztések cseréjéhez
vezet.

Vezérlodoboz A vezérl6doboz felszerelhet falra vagy letehet6 a foldre. A vezérlédoboz min-
degyik oldalan 50 mm hézag sziikséges az elégséges légaramhoz.

Verzi6 5.5 I-25 UR5e

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Talapzat

Tanito fiiggelék A tanité fliggelék felszerelhetd falra vagy a vezérliédobozra. Ellenérizze, hogy
a kabel nem okoz kikapcsolasi veszélyt.

Megjegyzés: vasarolhat extra konzolokat a vezérlédoboz és a tanité fliggelék felszereléséhez.

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vezérlédoboz, a tanité fliggelék
és a kabelek ne érintkezzenek folyadékokkal. A nedves vezér-
I6doboz haldlos sériilést okozhat.

2. Tegye a Tanit6 fliggeléket (IP54) és a vezérl6dobozt (IP44)
olyan helyre, mely megfelel az IP besorolasnak.
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4.4 Maximalis hasznos teher

A robotkar maximalisan megengedett hasznos terhe fligg a gravitdcids eltolds k6zéppontjatdl,
lasd: 4.3. dbra. A gravitacids eltolds kozéppontja az eszkdz kimeneti pereme kézéppontja és a
csatlakozatott hasznos teher gravitaciés kdzéppontja kdzotti tavolsag.

Hasznos terhelés [kg]

6

0 100 200 300 400 500 600

Gravitacios eltolas
kozéppontja [mm]

Slika 4.3: A maximalisan megengedett hasznos teher és a gravitacids eltolas kzéppontja kozotti kap-
csolat.
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5 Elektromos felhasznaloi feliilet

5.1

Bevezetés

Ez a fejezet a robotkar és a vezérl6doboz elektromos fellilete csoportjait irja le. A legtébb 1/0
tipushoz példak vannak megadva. Az I/0 kifejezés a digitalis és analdg vezérl6jelekre egyarant
vonatkozik, amelyek az aldbb felsorolt elektromos kezel6i fellilet csoportjaira és csoportjairdl
mennek.

+ Haldzati csatlakozé
* Robotcsatlakozas
* Vezérl6 1/0

+ Eszkdz 1/0

+ Ethernet

5.1.1

Vezérlodoboz-konzol

Az 1/0 kezel6i fellilet csoportok aljan van egy konzol portokkal, amelyek tovabbi csatlakozasokat
tesznek lehet6vé (aldbb abrazolva). A vezérlédoboz alapja rendelkezik egy kupakos nyilassal a
onnyl csatlakozdshoz (1asd: 5.2).

A Mini Displayport tdmogatja a Displayportos monitorokat, és aktiv Mini Display - DVI vagy HDMI
atalakitdra van sziiksége, hogy a DVI/HDMI interfészes monitorokat csatlakoztassa. A passziv
atalakitok nem mdkddnek a DVI/HDMI portokkal.

Megjegyzés: A Biztositék legyen UL jelolésd, Mini Blade tipusy, a maximalis névleges aramerds-
sége: 10 A, a minimalis névleges fesziiltsége: 32 V

5.2

Ethernet

Az Ethernet felhasznéléi feliilet az aldbbiakhoz hasznélhaté:

* MODBUS, EtherNet/IP és PROFINET (1asd: II. rész).

+ Tavoli hozzaférés és vezérlés

Az Ethernet kabel csatlakoztatdasahoz a lyukon keresztiiltolva a vezérl6doboz alapjanal és bedu-
gva a konzol aljan taldlhaté Ethernet portba.

Cserélje ki a vezérlédoboz alapjan talalhaté kupakot megfelelé kabelbemenettel, hogy csatlako-
ztassa a kabelt az Ethernet porthoz.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Elektromos figyelmeztetések és évintézkedések

Az elektromos specifikaciok az alabbi tablazatban lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység

Kommunikacié sebessége 10 - 1000 Mb/s

5.3 Elektromos figyelmeztetések és ovintézkedések

Tartsa be az aldbbi figyelmeztetéseket az dsszes fent emlitett kezeldi fellilet csoport esetén,
tovabba amikor a robotalkalmazast megtervezték és telepitették.

VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsagi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel. Ha
nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor sulyos sériilés vagy
halal kovetkezhet be, mivel a biztonsdagi funkcidkat kiiktatha-
tja. Fontos a biztonsagi felhasznaléi fellileti jelzéseket kiilon
tartani a normal 1/0 felileti jelzésekt6l.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos jelzés redundansan késziil
(két fliggetlen csatornan). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy
egy egyszer( hiba ne vezethessen a biztonsagi funkcié elve-
sztéséhez.

3. Avezérl6dobozon beliil néhany I/0 normal vagy biztonsaggal
kapcsolatos I/0-hoz konfiguralhatd. Olvassa el és értelmezze
ateljes 5.4. pontot.
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VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az 6sszes, nem vizallonak besorolt
berendezés szaraz maradjon. Ha viz tud bejutni a termékbe,
zarjon ki és cimkézzen fel minden aramot, majd forduljon se-
gitségért a helyi Universal Robots szervizeshez.

2. Kizarélag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznaljon.
Ne hasznadlja a robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabe-
leket hajlitani kell.

3. Anegativ csatlakozasokra Groundként (GND) hivatkoznak, és
azok a robot burkolatdhoz és a vezérlédobozhoz csatlako-
znak. Minden emlitett GND csatlakozas kizarélag halézati és
jelzési célra vald. PE-hez (védéfoldelés) haszndlja a fold szim-
bélummal jelzett M6-0s méretli csavarcsatlakozasokat a ve-
zérlédobozon beliil. A foldel6 vezetének legalabb a legma-
gasabb aramerésség arambesoroldsaval kell rendelkeznie a
rendszerben.

4. Ovatosan jarjon el a felhasznaldi feliiletek kabeleinek robot
I/0-hoz valé telepitésekor. Afém lemez az aljan a feliilet kabe-
leihez és csatlakozoihoz vald. A lyukak kifurasa el6tt vegye ki
a lemezt. Gy6z6djon meg arrél, hogy az 6sszes forgacsot el-
tavolitotta, miel6tt Ujratelepiti a lemezt. Ne feledje a helyes
tomszelenceméretet hasznalni.

VIGYAZAT!:

1. A robotot a nemzetkozi IEC szabvanyok szerint tesztelték az
elektromagneses kompatibilitas (EMC) vonatkozasaban. A
megadott IEC szabvanyokban meghatarozott szinteknél ma-
gasabb szintli zavar6 jelek a robot nem vart viselkedését
okozhatjak. A nagyon magas jelszintek vagy a tulzott expo-
zici6 a robot maradandé karosodésat okozhatja. Ugy talélték,
hogy EMC problémak altalaban el6fordulnak a hegesztési fo-
lyamatokban és arra a napléban altalaban hibaiizenetek fig-
yelmeztetnek. A Universal Robots nem tarthaté felel6snek az
EMC problémak altal okozott karokért.

2. Avezérl6doboztdl a gépekhez vagy gyari berendezésekhez ve-
zet6 1/0 kabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak
kiegészit6 vizsgalatokat nem végeznek vellk.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vezérl6 1/0

MEGJEGYZES:
Minden fesziiltség és dram egyendram (DC), hacsak masképp nem
hatarozzak meg.

5.4 Vezeérl6 1/0
Hasznélhatja a vezérl6dobozon beliili I/0-t sokféle berendezéshez, beleértve a pneumatikus re-
Iéket, a PLC-ket és a vészledllit6 gombokat.
Az alabbi dbra bemutatja az elektromos felhasznaléi feliilet csoportok elrendezését a vezérlédo-
bozon beliil.
Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |24V 12Vl PWRF 24V(H||24v(H oV (M| oV | M| (24V|H||24V(H| |OV |H|| OV | H §AG.
g EIO GND|H| [GND ‘ CiO|H||Cl4 || |COO/H|[CO4|/H| (DIO|H||DI4|H| DOO/H|[DO4|H g AlO |
& [24V ON |l 24V‘ 24V(H||24v(H OV (M| OV | M| (24V|H||24V(H| |OV |H|| OV | H gAG.
£[en | [orF[m]| [ov ci1|m|[cis[m| [coi/m|[cos|m| [0 [m|[oi5 |m]| [poi/m|[pos|m]| | £ [An|m
524V 24vV|H |24V ov|H|/ov|H| |24Vv(H|[24Vv|H| |oV |H|| oV H 2|AG|H
gSIO IR Cl2(H||/CI6|(H| [CO2|H|(CO6|H| [DI2|H||DI6(H| |DO2|H||DO6|H gAOO.
g[24av 2|2|8|3|2|3|2av[m][zav[m]| [ov [m|[ov [m]| [2av|m]|[2av]m| [ov [m|[ov|m] |2[Ac|m
& |sin |l N NMNNC3 H|C7|H| (CO3M|CO7H||(DI3H||DI7(H| DO3MN|DO7 H gAOl.
Megjegyzés: Hasznélhatja a vizszintes digitalis bemeneti blokkot (DI8-DI11) az alabbi 4bra sze-
rint, a quadrature kodol6 szallitoszalag kovetése esetén (1asd: 5.4.1) azilyen tipusi beme-
netek esetében.
S EEEEE
SR EENE
LILILILILIL)
Az alabb felsorolt szinsémak jelentését meg kell ismerni és meg kell &rizni.
Sarga piros széveggel Kiilon biztonsagi jelzések
Sarga fekete szoveggel  Biztonsaghoz konfiguralhaté
Sziirke fekete széveggel Altalanos célu digitélis 1/0
Z0ld fekete szbveggel Altalanos céli analég 170
A GUI-ben bedllithatja a konfiguralhato 1/0-t biztonsaggal kapcsolatos 1/0-ként vagy altalanos
céli I/0-ként (1asd: II. rész).
5.4.1 Szokasos specifikaciok az osszes digitalis 1/0-hoz
Ez a pont meghatdrozza a vezérlédoboz alabbi 24 V-os digitalis 1/0-ja elektromos specifikacidit.
+ Biztonsagi I/0.
+ Konfiguralhaté 1/0.
- Altaldnos céli 1/0.
Telepitse a robotot az elektromos specifikacidk szerint, amelyek mindharom bemenet esetében
ugyanazok.
Lehetséges a digitalis I/0 dram ala helyezése egy bels6é 24 V-os tapellatasroél vagy egy kiilsé
forrasrél a Power (Hal6zat) nev(d termindlis blokk konfiguraldsaval. Ez a blokk négy terminalbdl
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all. A felsé ketté6 (PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a belsé 24 V-os ellatasrol. Az alséd két
termindl (24 V és 0 V) a blokkban 24 V-os bemenet az I/0-hoz. Az alapértelmezett konfiguracié
a bels6 dramellatast hasznalja (lasd alabb).

Power

PWR |
GND (I

24V
oV

Megjegyzés: Ha tobb aram sziikséges, akkor csatlakoztasson kiils6 aramellatast az alabbiak
szerint.

Az elektromos specifikaciok alabb lathatdk a belsé és kiilsé aramellatasra vonatkozéan egyarant.

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Belsé 24 V-os dramellatas

[PWR - GND] Fesziiliség 23 24 25 \Y

[PWR - GND] Aktualis 0 - 2 A
Kiilsé 24 V-os bemeneti kbvetelmények

[24 V - 0 V] Fesziiltség 20 24 29 \

[24 V - 0 V] Aktudlis 0 - 6 A

A digitalis I/0 az IEC 61131-2 szabvany szerint készllt. Az elektromos specifikacidk alabb latha-

tok.
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Digitalis kimenetek
[COx / DOx] Aramerésség* 0 - 1 A
[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0,5 Y
[COx / DOx] Szivargo dram 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Funkcié - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - TA - Tipus
Digitalis bemenetek
[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 Vv
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régié -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE) régid 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Aramer6sség (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcid - PNP + - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] |EC 61131-2 - 3 - Tipus

*Legfeljebb 1 H ellenallé terhelés vagy induktiv terhelés.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vezérl6 1/0

MEGJECYZES:

A konfiguralhaté sz6 olyan I/0-hoz hasznalatos, amely akar bizton-
saggal kapcsolatos 1/0-ként, akar normal I/0-ként konfiguralhato.
Ezek a sarga termindlok lires széveggel.

5.4.2 Biztonsagil/O

Ez a pont leirja a kiilén biztonsdgi bemenetet (sarga terminal piros széveggel) és a konfigural-
hato 1/0-t (sarga terminal fekete szoveggel), amikor biztonsagi I/0-ként vannak konfiguralva.
Tartsa be a Szokasos specifikaciok az 0sszes digitdlis I/0-hoz részta 5.4.1. pontban.

A biztonsagi eszkdzoket és berendezéseketa 1. fejezetben leirt biztonsagi utasitdsok és a
kockdazatértékelés szerint kell telepiteni.

Az 6sszes biztonsdgi I/0 parositott (redundans), és két kiilén dgban tartandé. Egy egyszer( hiba
nem okozza a biztonsdgi funkcio elvesztését.

Két allandé biztonsagibemenet-tipus van:

+ Robot vészleallito kizardlag a vészleallité berendezéshez

+ Biztonsagi leallité mas biztonsaggal kapcsolatos védéberendezéshez.

A funkcionalis kiilonbség alabb lathato.

Vészleallitas Biztonsagi leallito
A robot ledllitja a mozgast Igen Igen
Program végrehajtasa Sziinetek Sziinetek
Meghaijté eré Ki Be
Visszaallitas Kézi Automatikus vagy kézi
A haszndlat gyakorisaga Nem gyakori Minden ciklus - nem gyakori
Ujratelepitést igényel Csak fék kiengedése Nem
Ledllitasi kategdria (IEC 60204-1) 1 2
A
monitorozé funkcié teljesitménys- PLd PLd

zintje (ISO 13849-1)

Hasznalja a konfiguralhaté I/0-t tovabbi biztonsagi I/0 funkcio telepitésére, pl.: vészleallitd kime-
net. A konfiguralhato I/0-k biztonsdagi funkcidékhoz konfiguralasa a GUI segitségével végezhet6
el, (lasd: 1I.rész).
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VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsagi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel. Ha
nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor sulyos sériilés vagy
halal kovetkezhet be, mivel a biztonsagi funkcidkat kiiktatha-
tja. Fontos a biztonsdagi felhasznaléi fellileti jelzéseket kiilon
tartani a normal 1/0 feliileti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos 1/0 redundansan késziil
(két fliggetlen csatornan). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy
egy egyszer( hiba ne vezethessen a biztonsagi funkcié elve-
sztéséhez.

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

4. Arobot telepitésének meg kell felelnie ezen specifikacioknak.
Ha nem igy torténik, akkor sulyos sériilés vagy halal kovetkez-
het be, mivel a biztonsagi funkciot kiiktathatja.

OSSD jelsziirés

Az 6sszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet sz(rik, hogy lehet6évé tegyék az OSSD
biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A biztonsagi bemenetbdl
minden milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet allapotat meghatdrozzak a leggya-
krabban latott bemeneti jel szerint az utols6 7 milliszekundum alatt.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracio

A robotot alapértelmezett konfiguraciéval szallitjak, ami lehetévé teszi a miikodtetést minden
tovabbi biztonsagi berendezés nélkiil (Iasd az aldbbi dbrat).

Safety
24V
EIO
24V
ElM
24V
SI0
24V
Sl

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészleallito gombok csatlakoztatasa

A legtobb alkalmazdsban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallité gombot. Az aldbbi dbran
lathato,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészleallitd gomb.

Safety Safety

24V 24V

VA I A o Z—H T A s s Wt A Z_H
24V 24V

EN [H

B
24v B N } 2E4|\1/ H

SI0 sIo
PV 1 B ) I L N

24V
Sl Si1

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop
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5.4 Vezérl6 1/0

A vészleadllité megosztasa mas gépekkel

Bedllithat egy megosztott vészleallitdé funkcidt a robot és mas gépek kozott, ha az alabbi I/0
funkciokat a GUI-n keresztiil konfigurdlja. A Robot vészleallité bemenete nem hasznalhaté me-
gosztasi célokra. Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tobbet kell csatlakoztatni, biztonsagi
PLC hasznalata sziikséges a vészleallitd jelek kontrollaldsahoz.

+ Konfiguralhaté bemeneti par: Kiilsé vészleallitd

+ Konfiguralhaté kimeneti par: Rendszer vészleallitd

Az aldbbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallité funkcidit. Ebben a pél-
daban a hasznalt konfiguralt I/0-k a CI0-CI1 és a CO0-CO1.

[/

Configurable puly Configurable Outputs

24V l/z(yO H| |ov m|[ovm
cio [d||£4 [m]| [coo|m]|cos|m
24v |24V |H| | OV ov |l
cit Ci5 |H| |co1|l)\cos5|l
24v M| [24v (M| [ov [m\ov [m
ci2 [m||{cie |m| [co2|m\dps |m
24v [M|[24v (W] [ ov [m|]\o\ [
ci3 [m|{ci7 [m] [cos[m||Co\m\

A

Configurable Inputs onmurable Outputs
24V (M |[24v [m] [ Oy \m|[[ov [m
B cio [|[{ci4 |m| [cop|M||cos|m
24v | [24v (]| [ov\m|[ov [m
ci/lm|{cis [m| [cot|R|[cos|m
247 || [2av (]| [ov [m]|[ov [m
#12//m|(cie [m| [co2|m||cos|m
f4f (M]24v (W] [ov | ov |
£13 [m|[c7 [m| [co3|m|[co7|m

L

Biztonsagi leallité automatikus visszaallassal

Az alap biztonsdagi leallité példaja egy ajtékapcsold, ahol a

kinyitjak, lésd az alabbi abrat ).

Safety

Emergency Stop

24V

EIO
24V

y

El1

Safeguard Stop

24V

SI0
24V

O RO00n

(

Si1

robot akkor all le, amikor az ajtét

Ez a konfiguracié csak olyan alkalmazasoknal javasolt, ahol a kezel6 nem tud atmenni az ajtén
és bezarni maga mogott. A konfigurdlhato /0 hasznalatos egy visszaallité gomb beallitdsahoz
az ajton kivil hogy ujraaktivalhassa a robot mozgasat.

Egy masik példa, ahol az automatikus visszaallitds megfelel6 lehet, amikor biztonsagi matracot

vagy biztonsaggal kapcsolatos lézerszkennert hasznal (Iasd alabb).
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I/

Safety /
NEML 24v (M| [ov
3 |E0 (M 24v [l
5 [24v [m ov [
HEAD

24v |
£lsio [mi_
§ [2av (W)
3[sr (W

VESZELY:

1. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a jel-
zés Ujra létrejon. Ne haszndlja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés
a biztonsagi keriileten beliilrél hozhat6 létre Gjra.

Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal
Ha a biztonsagi felhasznalo fellilet konny( fliggony illesztéssel hasznalatos, akkor a biztonsagi
keriileten kiviili visszaallitas sziikséges. A visszaallitds gombnak kétcsatornds tipusunak kell
lennie. Ebben a példaban a visszaallitasra konfiguralt 1/0 CIO-CI1 (lasd alabb).

Bl

 — //

Safety !
_[eav]m 24V af24v [m 2 [dl ovim N\. \ | [=====--
3 (Eo0 [m clo cli4 |l 24V
S [2av]m 24v [@|avim| | |4 A | |77 ov
HENLC ci cis M B

2av |l 24v (M|4vim] O\ LL_ 1 | [=======
&[si0 ci2 |m|{ce|m
§ [2av | oav |(@|avim|  \ /J [ Ll=====--
3 [si '\ ci3 |m|[ci7 [m

\ —

Haromhelyzetii engedélyez6 eszkoz

Az aldbbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzet( engedélyez6 eszkozt. A
haromhelyzetli engedélyez6 eszkozzel kapcsolatos tovabbi informacidkért 1asd: 12.2. pont.

MEGJEGYZES:
A Universal Robots biztonsdagi rendszere nem tamogat sok kiilsé,
haromhelyzet(i engedélyez6 eszkozt.
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C Inputs ™ N
3-Position Switch

24V 24v W :
Clof| Q4 | T
24v N |[24v) B — —]
CcH |ECI5| .
24v |H|[2kv|W e
cl2 |H||{¢el Ml
24v |H|[23v i
ci3 |H||C

NG

MEGJEGYZES:

A haromhelyzetl engedélyez6 eszkdz két bemeneti csatorndjanak
1 masodperces eltéréstlirése van.

Miikodési mod kapcsoldja
Az alabbi dbra egy miikddési méd kapcsoldt mutat. A miikédési médokkal kapcsolatos tovabbi
informdciokért 1asd: 12.1. pont.

Configurablg Inputs Operational mode Switch
24v||H|[24v |H T
cliol{lj|ic4 |
24v|[m)[24v [m —
cij|mjf|cis (| :
24V|| |24V (W ——
Cl2) [ s |
24v Nl |24V
CI3 [ ECI7 N\

N—

5.4.3 Altalanos célu digitalis 1/0

Ez a rész az dltaldnos célu 24 V-os 1/0-t (sziirke termindlok) és a konfiguralhaté 1/0-t (sarga
terminalok fekete szoveggel), amikor nem biztonsdgi I/0-ként van konfigurdlva. A szokdsos
specifikdcidkat a 5.4.1. pontban be kell tartani.

Az 3altalanos célu 1/0 haszndlhato a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék
hajtasara kozvetleniil vagy mas PLC rendszerekkel valé6 kommunikaciéhoz. Az 6sszes digitalis
kimenet letilthaté automatikusan, amikor a program végrehajtasa ledll, 1asd: 1II.rész. Ebben
a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak taldlhatdk az alabbi
alpontokban. Ezek a példak rendszeres digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmelyik konfigu-
ralhaté kimenet hasznalhato, ha nem biztonsdagi funkcid elvégzésére konfiguraltak.

Digitalis kimenettel kontrollalt teher
Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljak a terhet digitalis kimenetrdl.
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y \I
Digital Outputs /
ov |m|| ov|s oD
DOO| H | po4| R
ov |H||l ov
DO1/ M ||DO5|H o]
ov| M| ov|H
DO2|H |[DO6|
ov| M| ov|H
DO3|H |(DO7|H

5.4.4 Digitalis bemenet gombtol

Ez a példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszer(i gombot digitalis bemenetekhez.

Digital Inputs
24V|H |24V
DIO|H || D14
24v|m||2av|Hl T
DI1|H|(DI5 I PO ]
24v|m|[2av|mY
DI2|H||(DI6|H \ N
24V|H |24V
DI3(H|(DI7|H

5.4.5 Kommunikacio mas gépekkel vagy PLC-kkel

A digitdlis I/0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel val6 kommunikaciéhoz, ha egy szo-
kdsos GND (0 V) jott létre, és ha a gép PNP technoldgiat hasznal, 1asd alabb.

/ E Rigital Inputs Digdital Outputs

Digital Inputs Digit#Outputs |
24v|H|[2av/m| [ov (M| ov W/ . 24v\ll|[2av|H| [ov [W][ ov[m
pio|H||[pi1a|m| [poo/m |jpoa|Hl A : B pio|M|[p14|m| [poo/m||[poa|m
24av|m|[2av(m]| [ov [m|[ ov|m ; 2av|m|[2av/m]| [ov [m|[ ov|m
pi1|H||[pi5|m| [po1m|jpos|m ; pi1|H||{pi5|m| [po1m||pos|m
24v|H|[2av/H| [ov (m|[ ov|m 24V|H|[2av/H| [ov [m|| ov|m
DI2 |l ||DI6|H| |DO2|H ||DO6|H DI2|l||(DI6|H| |DO2(H ||DO6 H
24v|/H|[2av/H| [ov (H|[ ov|m 24v|H|[2av/H| [ov [H|| ov|m
DI3|M|(DI7| | |[pO3|H |DO7|H DI3|M| DI7|H| |pOo3/j|pO7 M

/

4

5.4.6 Altalanos céli analég 1/0

Az analdg 1/0 felhasznaloi feliilet a zold terminal. Fesziiltség (0-10 V) vagy aramerGsség (4-
20 mA) beallitasara vagy mérésére haszndlatos mas berendezésrél vagy berendezésre.

A legnagyobb pontossag eléréséhez az alabbi iranyelvek javasoltak.

*+ Hasznélja az I/0-hoz legkdzelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokdsos modszUirét.

Hasznalja ugyanazt a GND-t (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analég I/0
nem galvanikusan elvalasztott a vezérl6doboztol.

+ Hasznaljon arnyékolt kabelt vagy sodrott parokat. Csatlakoztassa a pajzsot a GND termi-
nalhoz a Power (Hal6zat) nevd terminalnal.

+ Az aram médban m(ikodé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az in-
terferenciakra.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vezérl6 1/0

A GUI-ban kivalaszthatja a bemeneti mddokat (1asd: II. rész). Azelektromos specifikacidk
alabb lathatok.

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Analég bemenet dram mddban

[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég bemenet fesziiltség mddban

[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \
[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég kimenet aram maédban

[ADx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[ADx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \
[ADx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég kimenet fesziiltség médban

[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \Y
[ADx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[ADx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[ADx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analég kimenet hasznalata

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon szalagot vagy szijat analég sebességkontrollalé be-
menettel.

Analog
AG
AI0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

O
cee

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

oV

Analég bemenet hasznalata

Ez a példa bemutatja egy analég szenzor csatlakoztatasat.
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Analog

AG

A0

AG

Analog Inputs

Al

AG

AOO

tTr T

AG

Analog Outputs

AO1

Power

PWR | Il

GND

24v (W

ov [l

5.4.7 Tavoli KI/BE vezérlés

Hasznaljon tavoli KI/BE vezérlést a vezérl6doboz be- és kikapcsoldsahoz a Tanité fliggelék ha-
sznéalata nélkiil. Altalaban akkor hasznélatos:

« Amikor a Tanité fliggelék nem elérhet6.

+ Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

+ Amikor tébb robotot kell egy id6ben be- vagy kikapcsolni.

Atavoli KI/BE vezérlés segéd 12 V-os ellatast biztosit, amely aktiv marad, amikor a vezérlédoboz
ki van kapcsolva. A BE bemenet célja kizardlag révid idejd aktivalas, és ugyanugy mikodik, mint
a POWER (Bekapcsold) gomb. A KI bemenet lent tarthato kivansdag szerint. Az elektromos spe-
cifikaciok alabb lathaték. Megjegyzés: Haszndljon egy szoftverfunkciét, hogy automatikusan

betoltse és elinditsa a programokat (1asd: II. rész).
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
[12 V - GND] Fesziiltség 10 12 13 \
[12 V - GND]  Aktudlis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv fesziiltség 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktiv fesziiltség 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[oN] Aktivacios id6 200 - 600 ms

Tavoli ON (BE) gomb

Ez a példa bemutatja egy tavoli ON (BE) gomb csatlakozatésat.

Remote

ot

GND|H B ]
on|m

OFF| W\ P

Tavoli OFF (KI) gomb

Ez a példa bemutatja egy tavoli OFF (KI) gomb csatlakozatasat.

Remote
12v[d 7‘I-|
GND|H / ------- ]
ON H
OFF P2
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R
UNIVERSAL ROBOTS 5.5 Halézati csatlakozé

VIGYAZAT!:

Ne nyomja meg és tartsa lenyomva a BE bemenetet vagy a POWER
(Bekapcsold) gombot, mivel ez kikapcsolja a Vezérl6dobozt men-
tés nélkiil. Mindig hasznalnia kell az OFF (KI) bemenetet a tavoli off
(ki) vezérl6hoz, mivel ez a jel lehet6vé teszi, hogy a vezérlédoboz
elmentse a megnyitott fajlokat és megfeleléen lealljon.

5.5

Halozati csatlakozo

A vezérlédoboz haldzati kdbelének a végén standard IEC dugalj van. Csatlakoztasson egy or-
szagspecifikus halézati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

Arobot aram ala helyezéséhez a Vezérlédoboznak csatlakoznia kell a halézathoz a standard IEC
C20-as dugaljon keresztiil, a vezérlédoboz aljan megfelel6 IEC C19-es kabellel (lasd az alabbi
abrat).

A halézatnak az aldbbiakkal kell rendelkeznie:

+ Csatlakozas a talajhoz
+ F& biztositék
+ Maradékaram-késziilék
Javasolt egy f6kapcsold telepitése az 6sszes berendezés kikapcsoldsahoz a robotalkalmazas-

ban, egyszer( kizarashoz és cimkézéshez a miikddésbdl. Az elektromos specifikaciok az alabbi
tablazatban lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Bemeneti fesziiltség 100 - 265 VAC

Kulsé haldzati biztositék (100-200 V-nal) 8 - 16 A

Kiils6 héaldzati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A

Bemeneti frekvencia 47 - 63 Hz

Készenléti teljesitmény - - <15 w

Névleges miikodési teljesitmény 90 150 325 W
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VESZELY:

1. Biztositsa, hogy a robot megfeleléen foldelt (elektromos csa-
tlakozas a talajhoz). Haszndlja a féldelés szimbdlummal el-
latott ne hasznalt csavarokat a vezérl6dobozban, hogy a ren-
dszerben az 0sszes berendezés szokdsos foldelését létre-
hozza. A foldel6 vezet6nek legalabb a legmagasabb ara-
merdsség arambesorolasaval kell rendelkeznie a rendszer-
ben.

2. Biztositsa, hogy a Vezérl6dobozba bemend aram védet legyen
maradékaram-késziilékkel (RCD) és megfeleld biztositékkal.

3. Zarjon ki és cimkézzen fel minden dramot a teljes robot tele-
pitéséhez szerviz kozben. Mas berendezések nem szallitha-
tnak fesziiltséget a robot 1/0-hoz, amikor a rendszer kizart.

4. Biztositsa, hogy az 6sszes kabel megfelel6en csatlakozik, mi-
el6tt a vezérlédobozt aram ald helyezi. Mindig hasznaljon ere-
deti hal6zati kabelt.

5.6 Robotcsatlakozas

Dugja be és zarja a robottdl jov6 kabelt a vezérlédoboz aljan taldlhaté csatlakozoba (lasd az
alabbi abrat). Csavarja meg kétszer a csatlakozdt, hogy biztositsa a megfelel6 zarast, miel6tt
bekapcsolja a robotkart.

Forditsa jobbra a csatlakozot, hogy konnyebb legyen zarni a kabel bedugasa utan.
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VIGYAZAT!:

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

2. Ne bdvitse vagy médositsa az eredeti kabelt.

5.7 Eszkozl/0

Az eszkdz pereme mentén a #3. csuklén van egy nyolctls csatlakozd, amely aramot és vezér-
[6jelet biztosit kiilonbdzé fogdknak és szenzoroknak, melyek a robothoz csatlakoztathaték. A
Lumberg KKMV 8-354 megfelel§ ipari kabel. A kabelen beliil mind a nyolc drétnak kiilénb6zé a
szine, mely kilonb6z6 funkcidt képvisel.

Ez a csatlakoz6 biztositja az aram és vezérl jeleket egy specifikus roboteszk6zon hasznalt fo-
goknak és az érzékelbknek. Az alabb felsorolt ipari kabelek alkalmasak:

+ Lumberg RKMV 8-354.

MEGJEGYZES:
Az eszkozcsatlakozot kézzel kell meghuzni legfeljebb 0,4 Nm-rel.

A kabelen beliil a nyolc drétnak kiilonbozé a szine, mely kiilonb6zé funkciot jelol. Lasd az aldbbi

tablazatot:
Szin Jel Leirds
Piros GND Foldelés
Sziirke ARAM 0V/12V/24V
Kék TOO/PWR 0. digitalis kimenet vagy 0 V/12V/24 V
Rézsaszin( TO1/GND 1. digitalis kimenet vagy Foldelés
Sarga TIO 0. digitalis bemenet
Zold T 1. digitalis bemenet
Fehér Al2 / RS485+ Analdg 2-ben vagy RS485+
Barna Al3 / RS485- Analdg 3-ban vagy RS485-

Allitsa be a belsé dramellatast 0V, 12 V vagy 24 V értékre az I/0 lapon a GUI-nal (1asd: II.
rész). Az elektromos specifikacidk alabb lathatok.
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Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Az elektromos fesziiltség 24 V-os médban 23,5 24 24,8 Y

Az elektromos fesziiltség 12V-os médban 11,5 12 12,5 \

Az aramerésség mindkét médban* - 1000 2000** mA
Duadlis tiiske drama - 1500 2000** mA

*Nagyon javasolt védd diédat haszndlni az induktiv terhelésekhez
**2000 mA max. 1 masodpercig. Uzemi ciklus max.: 10%. Az atlagos aramerésség nem halad-
hatja meg a 1000 mA-t

Az aldbbi részek leirjak az eszkoz kiilonb6z6 1/0-it.

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

5.7.1 Eszkoz tapegysége

Tapegység

Allitsa be a belsé dramellatast 0V, 12 V vagy 24 V értékre a PolyScope I/0 lapon (1asd: II.

rész).

POWER

GND (RED)

Dualis tiiske tapegysége

A Dudlis tliske daram médban a kimeneti aramerésség novelhetd a (5.7 2. tablazat)-ban
felsoroltak szerint.

1.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

. A bal oldali listaban érintse meg az Altalanos pontot.

2
3.
4

Erintse meg az Eszkoz 10 pontot, és valassza ki a Dudlis tiiske aram pontot.

. Csatlakoztassa a Halézati vezetékeket (sziirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést (piros) pedig

a TO1-hez (rézsaszind).

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK)

Verzié 5.5

[-45 UR5e

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 5.7 Eszkoz 1/0

MEGJECYZES:
Amint a robot vészledllitast végez, a fesziiltség beall 0 V-ra mindkét
aramtiiske esetében (az aram ledll).

5.7.2 Az eszkoz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek harom kiilénb6zé médot tdmogatnak:

Méd Aktiv Inaktiv

CsoOkkenés (NPN) | Alacsony | Megnyitas
Foras (PNP) Magas | Megnyitas
Nyomas/Huzas Magas Alacsony

Mindegy egyes tiiske kimeneti modja a Telepités lap Eszkdz |0 pontjan konfiguralhaté a PolyScope-
on. Az elektromos specifikacidk alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Fesziiltség nyitaskor -0,5 - 26 Vv
Fesziiltség 1 A siillyedéskor - 0,08 0,09 Vv
Aramerésség siillyedéskor 0 600 1000 mA
Aramerésség GND-n keresztill 0 600 3000* mA

*3000 mA max. 1 masodpercig. Uzemi ciklus max.: 10%. Az atlagos aramerésség nem halad-
hatja meg a 600 mA-t

MEGJEGYZES:
Amint a robot vészledllitast végez, a digitdlis kimenetek (DOO és
DO1) inaktivalédnak (magas Z).

VIGYAZAT!:
A digitalis kimenetek az eszkozben nem aramerésség-korlatoltak.
A meghatarozott adatok feliilirdsa maradandé kart okozhat.

Az eszkoz digitalis kimeneteinek hasznalata
Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-os ara-
mellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/0 lapon meg kell hatarozni. A HALOZATI csa-
tlakozas és a pajzs/foldelés kozott fesziiltség van, még akkor is, amikor a terhelés ki van kap-
csolva.
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Javasolt védé diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az aldbbiakban lathatok szerint.

J— POWER

5.7.3 Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek végrehajtasa PNP-ként torténik gyenge lehtzhato ellendllasokkal. Ez azt
jelenti, hogy a lebegé bemenet mindig alacsony értéki. Az elektromos specifikacidk alabb latha-

tok.
Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség -0,5 - 26 Vv
Logikus alacsony fesziiltség - - 2,0 Vv
Logikus magas fesziiltség 55 - - Vv
Bemeneti ellendllas - 47k - Q

Az eszkoz digitalis bemeneteinek hasznalata
Ez a példa bemutatja egy egyszer(i gomb csatlakozatasat.

5.7.4 Az eszkoz analog bemenetei

Az eszkdz analég bemenetei nem differencidlisak, és az I/0 lapon akar a fesziiltség (0-10 V),
akar az aramer6sség (4-20 mA) bedllithatd (Ilasd: 11.rész). Az elektromos specifikaciok alabb

lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség modban -0,5 - 26 \
Bemeneti ellenallds 0 V és 10 V kdzotti tartomanynal - 10,7 - aq
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség dramer6sség moédban -0,5 - 5,0 \Y
Bemeneti aramerésség aramerésség maodban -2,5 - 25 mA
Bemeneti ellenalldas 4 mA és 20 mA kozotti tartomanynal - 182 188 Q
Felbontas - 12 - bit

Az analég bemenetek haszndlatara két példa a kbvetkez6 alpontban talalhato.
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VIGYAZAT!:

1. Az analég bemenetek most nem védettek a tulfesziiltség ellen
aramerdésség médban. Ha az elektromos specifikaciokban
szerepl6 hatdrértéket meghaladja, azzal a bemenet tartésan
karosodhat.

Az eszkoz analog bemeneteinek hasznalata, nem differencialis

Ez a példa bemutat egy analég szenzorcsatlakozast nem differencialis kimenettel. Az érzékeld
kimenete lehet aramerésség vagy fesziiltség, az analég bemenete bemeneti médja pedig ugya-
narra van beallitva az 1/0 lapon.

Megjegyzés: Ellendrizheti, hogy a fesziltségkimenetes érzékeld vezérli-e az eszkoz belsé elle-
nallasat vagy a mérés érvénytelen lehet.

POWER
T
A2 <.
= <
<
GND -1

Az eszkoz analég bemeneteinek hasznalata, differencialis

Ez a példa bemutat egy analég szenzorcsatlakozast differencialis kimenettel. Ha a negativ kime-
netei részt a GND-hez (0 V) csatlakoztatja, akkor ugyanigy mikodik, mint egy nem differencialis
érzékeld.

11

5.7.5 Eszkozkommunikacio 1/0

+ Jelkérések Az RS485 jelek belsé hibabiztos el6feszitést haszndlnak. Ha a csatlakoztatott
eszko6z nem tdmogatja ezt a hibabiztost, akkor jelel6feszitést kell végezni a csatlakozatott
eszkdzon vagy kiils6leg hozzaadni, felhizhato ellenallasok hozzaadasdval az RS485+-hoz
és lehuzhato ellenallasok hozzdadasaval az RS485-hoz.

+ Latencia Az eszkozcsatlakozon at kiildott Gizenetek latencidja 2 ms és 4 ms kozott valtozik,
az lizenet megirasi idejétdl a PC-n az lizenet kezdetéig az RS485-6n. Egy puffer tarolja az
eszkozcsatlakozéra kiildott adatokat, amig a sor lires nem lesz. Amint megkapott 1000
bajt adatot, az lizenet kiirasra kerll az eszkdzon.

Baud aranyok 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Stop bitek 1,2
Paritas Nincs, paratlan, paros
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6 Karbantartas és javitas

A karbantartasi és javitasi munkdakat a jelen kézikdnyvben taldlhaté 6sszes biztonsagi utasitaso-
knak megfeleléen végezze el.

A karbantartdsi, kalibralasi és javitasi munkakat a tamogatasi weboldalon talalhaté szervizkézi-
konyv legujabb verzidinak megfeleléen végezze el http: //wuw.universal-robots.com/support.

Kizarolag engedéllyel rendelkezé rendszerintegratorok vagy a Universal Robots végezhet javitaso-
kat.

Minden, a Universal Robotsnak visszakiildott alkatrészt a szervizkézikonyv szerint kell vissza-
kildeni.

6.1

Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitasi munka utan ellenérzéseket kell végezni az el6irt biztonsagi szint biz-
tositdsdhoz. Az ellenérzéseknek meg kell felelnilik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
el6irdsoknak. Az 6sszes biztonsdagi funkcié megfelelé miikodését ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer mikddéképes ma-
radjon, vagy hiba esetén a rendszer visszakeriljon miikod6képes allapotba. A javitasi munkaba
beletartozik a tényleges javitason tul a hibaelharitas is.

Amikor a robotkaron vagy a vezérl6dobozon dolgozik, be kell tartania az alabbi eljarasokat és
figyelmeztetéseket.

VESZELY:

1. Ne modositson semmit a szoftver biztonsagi konfigu-
raciojaban (pl. az eréhatart). A PolyScope kézikonyvben le-
irtak a biztonsagi konfiguraciot. Ha barmelyik biztonsagi pa-
raméter valtozik, akkor a teljes robotrendszert Gjnak kell te-
kinteni, ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi jévahagyasi
folyamatot eszerint kell frissiteni, beleértve a kockazatértéke-
léstis.

2. Cserélje ki a hibas komponenseket Uj, azonos cikkszamu vagy
ekvivalens komponenssel, melyet a Universal Robots erre a
célra jovahagyott.

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

4. Dokumentdljon minden javitast és mentse ezt a dokumen-
taciot a teljes robotrendszerhez kapcsolddé technikai fajlban.
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UNIVERSAL ROBOTS

6.1 Biztonsagi utasitasok

VESZELY:

1.

Huzza ki a halézati bemeneti kabelt a vezérl6doboz aljabdl, ez-
zel biztositva, hogy teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon
le az aramrél minden mas energiaforrast, amely a robotkar-
hoz vagy a vezérl6dobozhoz csatlakozik. Tegyen meg minden
sziikséges Ovintézkedést, hogy megakaddlyozza, hogy mas
személyek aram ald helyezzék a rendszert a javitas id6szaka
alatt.

Ellendrizze a foldel6 csatlakozast, miel6tt Gjra dram ala hel-
yezi a rendszert.

Tartsa be az ESD rendeleteket, amikor a robotkar vagy a ve-
zérlédoboz részeit szétszereli.

Ne szerelje szét a vezérl6édobozban a hal6zati részt. Magas
fesziiltség (akar 600 V) lehet jelen ezen hal6zati részeken be-
Iil, még a vezérl6doboz aramtalanitasa utan tébb 6raig is.

Kerilje, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz és por
keriljon.
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7 Artalmatlanitas és kornyezet

Universal Robots e-Series robotok artalmatlanitasat a vonatkoz6 nemzeti térvények, rendeletek
és szabvanyok szerint kell végezni.

Universal Robots e-Series robotokat veszélyes anyagok korlatozott hasznalataval készitik, hogy
védjék a kornyezetet; az eurépai 2011/65/EU RoHS iranyelvben meghatdarozottak szerint. Ezek
az anyagok higanyt, kadmiumot, élmot, krdm(VI1)-ot, polibrémozott bifenileket és polibrémozott
difenil-étereket tartalmaznak.

A dan piacon arult Universal Robots e-Series robotok elektromos hulladékainak artalmatlanitasi
és kezelési dijait a Universal Robots A/S elére kifizeti a DPA rendszernek. Az eurépai2012/19/EU
WEEE iranyelv érvényességi teriiletén az importéroknek sajat regisztraciot kell végezniiik a ne-
mzeti WEEE regiszterbe. A dij altalaban kevesebb 1 €/robotnal. A nemzeti regiszterek listaja itt
taladlhaté: https://www.ewrn.org/national-registers.

Az alabbi szimbdlumok talalhaték a roboton, hogy jelezzék a fenti jogszabalyoknak valé megfe-
lelést:

— RoOHS 7
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8 Tanusitvanyok

Ez a fejezet bemutatja a termékhez készitett tanusitvanyokat és nyilatkozatokat.

8.1 Harmadik fél tanasitvanya

Aharmadik fél tanusitvanya 6nkéntes. Arobot integratorainak alegjobb szolgaltatds nyujtdsahoz
azonban a UR ugy dont, hogy az aldbbi ismert vizsgalati intézményekkel tanusittatjak a robotja-
inkat:

TUV NORD

! DELTA

@ CHINA RoHS

\ ‘

s KCC biztonsag

Universal Robots e-Series robotokat a TUV
NORD, hires testiilet biztonsdgosnak jévahagyta
a 2006/42/EK gép iranyelv szerint az Eurdpai
Unidban. A TUOV NORD biztonsagi jovahagyés ta-
nusitvanyanak masolata a mellékletben B talal-
haté.

Universal Robots e-Series robotok teljesitményét
a DELTA segitségével tesztelik. Az elektromagne-
ses kompatibilitasi (EMC) és kornyezetvédelmi te-
szt tanusitvanya amellékletben B megtalalhato.

A Universal Robots e-Series robotok megfelelnek
a KINA RoHS iranyitasi médszereknek az elek-
tronikus informatikai termékek szennyezésének
kontrollalasara vonatkozéan. A Terméknyilatko-
zat tablazatanak masolata a mellékletben B
talalhatoé

A KC regisztracios informaciok szerint a Universal
Robots e-Series robotot UR5e megfelel6ségi ér-
tékeléshez értékelték egy munkakornyezetben
valé hasznalatra. Ezért haztartasi kornyezetben
hasznalva fenndll a radidinterferencia kockazata.
A KCC biztonsagi tanusitvanyanak masolata a
mellékletben B taldlhatd
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8.2 Beszallitéi harmadik fél tanusitvanya

Kornyezet Beszallitoink szerint a Universal Robots e-Series
@ robotok szallité-raklapjai megfelelnek az ISPM-
15 dan el6irdsoknak a fa csomagoloanyagok
gyartasara vonatkozdan, és eszerint megjelolésre

kerilnek.

8.3 Gyartoi teszt tanusitvanya

UR UR Universal Robots e-Series robotok folyama-
tos belsd vizsgalati eljarasokon esnek at, illetve
a gyartasi sor végén teszten. A UR vizsgalati
eljarasok folyamatos ellenérzésen és fejlesztésen
esnek at.

8.4 Nyilatkozatok az EU iranyelvek szerint

Habar ezek elsésorban Eurdpara érvényesek, néhany Eurdpan kiviili orszag is felismeri és/vagy
igényli az EU nyilatkozatokat. Az eurdpai iranyelvek a hivatalos honlapon elérhet6k: http://
eur-lex.europa.eu.

A UR robotokat az aldbb felsorolt irdnyelvek szerint tanusitjak.

2006/42/EK — gép iranyelv (MD)
A 2006/42/EK gép irdnyelv szerint a Universal Robots e-Series robotok részben befejezett gépek,
mivel ilyen CE jel6lés nincs felragasztva.
Ha a UR robotot rovarirté alkalmazasban haszndljak, akkor nem szabad elfeledkezni a 2009/127/EK
iranyelv 1étezésérdl. Az egyesitésinyilatkozata2006/42/EKI-1.B. melléklete szerintamellékletben B
lathatd.

2006/95/EK — alacsony fesziiltség iranyelv (LVD)

2004/108/EK — elektromagneses kompatibilitas (EMC)

2011/65/EU — egyes veszélyes anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben val6 alkalmazasanak
korlatozasarél (RoHS)

2012/19/EU — az elektromos és elektronikus berendezések hulladékairél (WEEE)

Az Egyesitési nyilatkozatban, amel1lékletben B a fentiirdnyelveknek valé megfeleléségi nyilat-
kozatok kertiilnek felsorolasra.

A CE jelolés felragasztva a fenti CE jelolési iranyelv szerint. Az elektromos és elektronikai beren-
dezések hulladékaival kapcsolatos informaciok a fejezetben 7 taldlhatok.

Arobot fejlesztése soran alkalmazott szabvanyokkal kapcsolatos informaciok a(z) mel1ékletben C
taldlhatok.
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9 Garancia

9.1

Termékjotallas
Barmilyen igényre tekintet nélkdl, mely a felhasznaldnak (vasarldnak) felmerilhet a kereskedével

vagy forgalmazéval kapcsolatban, a vevének gyartdi jotallast garantalunk az alabbi feltételek
mellett:

Abban az esetben ha Uj késziilékek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghi-
babol ered6en a munkaba helyezésiik utani 12 hénapon beliil (a szallitastol szamitott legfeljebb
15 honap), akkor a Universal Robots biztositja a sziilkséges pétalkatrészeket, mikdzben a felhas-
znalé (vevo) koteles munkaodrat biztositani a potalkatrészek cseréjéhez, és vagy kicseréli az alka-
trészt ugyanolyan allapotd masik alkatrészre, vagy megjavitja a javitott alkatrészt. Ez a Jétallas
érvénytelen, ha a késziilék hibdja helytelen kezelésnek és/vagy a felhasznaléi Gtmutatéban sze-
replé informaciok be nem tartasanak tudhato be. Ez a Jétallds nem vonatkozik vagy nem terjed
ki a hivatalos forgalmazé vagy maga a vevé altal végzett szolgaltatasokra (pl. telepités, konfi-
gurécio, szoftverletoltések). A vasarlas nyugtdja, a vasarlas napjaval egyiitt, sziikséges a Jotal-
las érvényességének bizonyitdsahoz. A Jétallasi igényeket a Jotallas nyilvanvaléva valasatdl
szamitott két honapon beliil kell benyujtani. A Universal Robots altal kicserélt vagy szamukra
visszakiildott késziilékek vagy komponensek tulajdonjoga a Universal Robotsé. A késziilékbél
vagy azzal kapcsolatban felmeriilé6 minden egyéb igényt jele Jotallasbol kell kezelni. Ebben a
Jotalldsban semmi sem prébalja korlatozni vagy kizarni a vevé térvényes jogait, sem a gyarté
felel6sségét a hanyagsagbdl eredd haldlesetek vagy személyi sériilés vonatkozasaban. A Jétal-
|as id6tartama nem béviil a Jotallas kikotései szerint adott szolgaltatasokkal. Olyannyira, hogy
ha a Jétallas nem all fenn, a Universal Robots fenntartja a jogot, hogy a csere vagy javitas kolt-
ségét a vevore terhelje. A fenti kikotések nem foglaljak magukba a vevé karanak bizonyitasi ter-
hében bekovetkez6 valtozast. Ha egy késziilék hibas, a Universal Robots nem felel6s a kdzvetett,
véletlen, specidlis vagy kdvetkezményes karokért, beleértve tobbek kdzott a profit elvesztését, a
hasznalat kiesését, a termelés kiesését vagy mas termelési berendezés megsériilését.

Ha egy késziilék hibas, a Universal Robots nem fedezi a kovetkezmények karokat vagy veszte-
ségeket, amilyen a termeléskiesés vagy mas termelési berendezés sériilése.

VIGYAZAT!:

Altalaban tanacsos elkeriilni az adott alkalmazashoz sziikségesnél
nagyobb gyorsitasok haszndlatat. A nagy gyorsitasok, kiilénosen
nagy terheléssel kombindlva, a robot csokkent élettartamahoz
vezethet. A rovid ciklusideji és nagy sebességsziikségleti al-
kalmazasok esetében altaldban tanacsos keverékeket hasznalni,
amennyire lehet, hogy biztositsak a puha palydkat nagy gyorsitasok
sziikségessége nélkil.
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9.2

Felelosségkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatésdgat és teljesitményét, és ezért
fenntartja a jogot a termék frissitésére elézetes figyelmeztetés nélkiil. A Universal Robots min-
dent megtesz, hogy jelen kézikonyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felel6sséget
a hibakért és hianyzé informaciokeért.
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A Leallitasi ido és leallitasi tavolsag

MEGJEGYZES:

Bedllithatja a felhaszndlé altal meghatarozott biztonsagi besoro-
l[asu maximalis leallasiid6t és tavolsagot. Lasd: 2.1és13.2. Ha
felhasznald altal meghatarozott bedllitasokat hasznal, a program
sebessége dinamikusan kertil bedllitasra, hogy mindig megfeleljen
a kivalasztott hatarértékeknek.

A 0. illesztéshez (alap), 1. illesztéshez (vall) 2. illesztéshez (konyok) megadott grafikus ada-
tok érvényesek a ledllitasi tavolsagra és leallitasi idére:

+ 0. kategdria

+ 1. kategodria

+ 2. kategoria

Megjegyzés: Ezek az értékek a legrosszabb forgatokdnyvet jeltik; az On értékei masok lesznek.

A 0. illesztés tesztjét vizszintes mozgas elvégzésével végezték, ahol a rotacios tengely meréle-
ges volt a talajra.

Az 1. illesztés és a 2. illesztés tesztjei alatt, a robot fliggéleges palyat kdvetett, ahol a rotacios
tengely parhuzamos volt a talajjal, és a ledllas a robot lefelé haladdsa alatt tortént.

|
0157 _@ 100% extended -@— 100% extended /‘
—8— 66% extended 0.151 —e— 66% extended
0.10{ —®— 33% extended —e— 33% extended
0.10
/'
0.00 0.00
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

(a) Leallasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher (b) Ledllasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher
33%-a esetén 66%-a esetén

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

- "
.‘%/

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Leallasitavolsag méterben maximalis hasznos teher
esetén

Slika A.1: A 0. illesztés (ALAP) ledllasi tavolsaga
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—@— 100% extended
0.101 —e— 66% extended

—e— 33% extended
0.08

0.06

0.04

speed 33% speed 66%

speed 100%

0.12
0.10
0.08
0.06

0.04

speed 33%

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

speed 66%

speed 100%

(a) Ledllasiidé masodpercben maximalis hasznos teher (b) Leallasiidé masodpercben maximalis hasznos teher
66%-a esetén

33%-a esetén

(c) Ledllasiidé masodpercben maximalis hasznos teher

0.150

0.125

0.100

0.075

0.050

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

0.025
speed 33%

esetén

speed 66%

speed 100%

Slika A.2: A 0. illesztés (ALAP) ledllasi ideje
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—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.04 ./

0.06

& —

—@— 100% extended ‘&
0.081 _¢— 66% extended
—e— 33% extended

o«

)

«

0.02 ®
/ 0.02 /v 9

I °

speed 33%

speed 66%

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

(a) Leallasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher (b) Ledllasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher

33%-a esetén

66%-a esetén

0.1251 —@— 100% extended o
0,
0.100 —8— 66% extended
—e— 33% extended
0.075 ./
0.050
0025\ . ———= ®

0.000
speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Ledllasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher
esetén

Slika A.3: Az 1. illesztés (VALL) leallasi tavolsaga

—8— 66% extended
—e— 33% extended

(

0.08

0.06

—@— 100% extended o

0.04 e — — o
/ 0.04 .%: *

—@— 100% extended ®
—8— 66% extended

0.101 —e— 33% extended
v

0.12

0.08

0.06

speed 33%

speed 66%

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

(a) Ledllasiid6 masodpercben maximalis hasznos teher (b) Leallasi idé masodpercben maximalis hasznos teher

33%-a esetén

66%-a esetén

—@— 100% extended ®
0.15. —® 66% extended
—e— 33% extended

0.10

0.05 ._/¢ ®
—— o

speed 33%

speed 66% speed 100%

(c) Leallasiidé masodpercben maximalis hasznos teher
esetén

Slika A.4: Az 1. illesztés (VALL) ledllasi ideje
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0.0225
0.0200
0.0175
0.0150
0.0125
0.0100

speed 33%

—@— 100% payload /.
—8— 66% payload
—e— 33% payload

« I
/

speed 66%

0.06

0.05

0.04

0.03

speed 33%

—@— 100% payload —®

—8— 66% payload
—e— 33% payload

——

speed 66%

speed 100%

(a) Ledllasi tavolsag méterben az 6sszes hasznos teher (b) Leallasiidé masodpercben az 6sszes hasznos teher

esetén esetén
Slika A.5: A 2. illesztés (KONYOK) ledllasi tavolsaga és ideje
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B Nyilatkozatok és tanusitvanyok

This chapter presents certificates and declarations prepared for the e-Series robots with the standard
control box.

B.1 EU Declaration of Incorporation in accordance with ISO/IEC 17050-
1:2010

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Te-
chnical File:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 Technology Officer, R&D
DK-5260 Odense S Denmark Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S
Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s):

Product and Function: Industrial robot (multi-axis manipulator with Control Box
and Teach Pendant). Function is determined by the
completed
machine (with end-effector and intended use).

Model: UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series)

Serial Number: Starting 20195000000 and higher — Effective 17 August
2019

Incorporation: Universal Robots UR3e, UR5e, UR10e and UR16e shall

only be putinto service upon being integrated into a final
complete machine

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

It is declared that the above products, for what is supplied, fulfil the following Directives as Detailed
Below:

| Machinery Directive 2006/42/EC — The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.43,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3 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.
[l EMC Directive 2014/30/EU — Reference the EMC Directive and the harmonized standards used be-
low.

IV RoHS Directive 2011/65/EU — Reference the RoHS Directive 2011/65/EU
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UNIVERSAL ROBOTSB.1 EU Declaration of Incorporation in accordance with ISO/IEC 17050-1:2010

V WEEE Directive 2012/19/EU — Reference th WEEE Directive 2012/19/EU

Reference the harmonized standards used, referred to in Article 7(2) of the MD &
LV Directives and Article 6 of the EMC Directive

(I) EN ISO 10218-1:2011

TUV Nord Cert. 4470814097607
(I) EN ISO 13732-1:2008

() EN ISO 13849-1:2015
TUV Nord Cert. 4420714097610

() EN ISO 13850:2015

(I) EN 1037:1995+A1:2008
(Il) EN 60204-1:2006/A1:2010

(II) EN 60320-1:2001/A1:2007
(II) EN 60529:1991/A2:2013

(I EN
5:1997/A11:2013
(Il) EN 61000-6-2:2005

(D) EN 61000-6-
4:2007/A1:2011

(I) EN 61131-2:2007

(I1) EN 61140:2002/A1:2006

60947-5-
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(NEN 1SO 13849-2:2012
Reference to other technical standards and specifications used:
() ISO/TS 15066 as applicable | (lll) IEC 60068-2-64:2008 (1) IEC 61784-3:2010 (SIL2)
(1) IEC 60068-2-1:2007 (I1) IEC 60664-1:2007 ISO 14664-1:2015 (Clea-
nroom Class 6

for control assembly with en-
closure

and Class 5 for UR3e, UR5e,
UR10e and

UR16e manipulators)

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.

(Il IEC 60068-2-2:2007 (I) IEC 60664-5:2007

(Il IEC 60068-2-27:2008 (I) IEC 61326-3-1:2008

Odense Denmark, 17 August 2019 Utttz A70

Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer

AL+

Phone +45 8993 8989
Fax +45 3879 8989

Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Denmark
CVR-nr. 29 13 80 60

info@universal-robots.com

www.universal-robots.com
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B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa) UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)

Gyarté: A technikai fajl 0sszeallitasara felhatalmazott személy
a kozosségben:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 technoldgiai vezet6, R&D
DK-5260 Odense S Dania Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S
A részben befejezett gép(ek) leirdsa és azonositasa:

Termék és funkcid: Ipari robot (tobbtengelyes manipulator vezérl6vel és Ta-
nitd fliggelékkel). A funkcidt a befejezett gép hatarozza
meg
(végeffektorral és javasolt felhasznéldssal).

Modell: UR3e, UR5e, UR10e, UR16€e(e-Series)

Sorozatszam: 20195000000-vel kezdve és magasabb — Hatalyban:
2019. augusztus 17., hétfé

Egyesités: A Universal Robots UR3e, UR5e, UR10e és UR16e csak

akkor helyezheté lizembe, amikor beintegraltdk egy
végleges kész gépbe

(robotrendszer, cella vagy alkalmazas), amely megfelel
a gépekkel foglalkoz6 irdnyelv és mas vonatkozé iran-
yelvek elbirasainak.

Nyilatkozunk, hogy a fenti termék megfelel az alabbi iranyelveknek az alabb részletezettek szerint:

| 2006/42/EK gépekkel foglalkozé iranyelv — Az aldbbi alapvet6 el6irasok teljesiilnek: 1.1.2, 1.1.3,
1.1.51.2.1,1.2.4.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,1.5.10, 1.6.3,1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3 Nyilatko-
zunk, hogy a vonatkozo6 muiszaki dokumentacié megfelel a gépekkel foglalkozé iranyelv VII. melléklet
B részének.

Il Alacsony fesziiltségii 2014/35/EU iranyelv — Hivatkozas az LVD-re és az alabb alkalmazott harmo-
nizalt szabvanyokra.

[l EMC 2014/30/EU iranyelv — Hivatkozas az EMC iranyelvre és az aladbb alkalmazott harmonizalt szab-
vanyokra.

IV RoHS 2011/65/EU iranyelv — Hivatkozas a RoHS 2011/65/EU iranyelvre

V WEEE 2012/19/EU iranyelv — Hivatkozds a WEEE 2012/19/EU iranyelvre
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UNIVERSAL ROBOTS B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)

Hivatkozas a hasznalt harmonizalt szabvanyokra, ahogyan az MD & LV iranyelvek
7. cikkely (2). bekezdésében és az EMC irdnyelv 6. cikkelyében utalnak ra

() EN1SO 10218-1:2011 (I) EN 1SO 13850:2015 (Il EN 60947-5-
5:1997/A11:2013

TUV Nord tands. | (I) EN 1037:1995+A1:2008 (Ill) EN 61000-6-2:2005

4470814097607

(I) EN 1SO 13732-1:2008 (I) EN 60204-1:2006/A1:2010 | (lll) EN 61000-6-
4:2007/A1:2011

(I) EN ISO 13849-1:2015 (Il) EN 60320-1:2001/A1:2007 | (II) EN 61131-2:2007

TUV Nord tanus. | (I) EN 60529:1991/A2:2013 (I1) EN 61140:2002/A1:2006

4420714097610

(DEN ISO 13849-2:2012
Hivatkozas mas, alkalmazott technikai szabvanyokra és specifikaciokra:

(1) ISO/TS 15066 as applicable | (Ill) IEC 60068-2-64:2008 (I1) IEC 61784-3:2010 (SIL2)

(1) IEC 60068-2-1:2007 (I1) IEC 60664-1:2007 ISO 14664-1:2015 (Clea-
nroom Class 6

(1) IEC 60068-2-2:2007 (1) IEC 60664-5:2007 for control assembly with en-
closure

(1) IEC 60068-2-27:2008 (11 IEC 61326-3-1:2008 and Class 5 for UR3e, UR5e,
UR10e and

UR16e manipulators)

A gyarto vagy hivatalos képvisel6je koteles atkiildeni a vonatkozo informacidkat
a részben befejezett géprél az orszagos hatésag

indokolt kérésére.

A teljes minGségbiztositasi rendszer (ISO 9001) jévahagydasa a hires testillet,
Bureau Veritas, igazolds szama: DK008850.

Odense Denmark, 17 August 2019 WA 47, Y-

Name: Roberta Nelson Shea

Position/ Title Global Technical Compliance Officer
Universal Robots A/S, Energive] 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60 Fax +45 3879 8989 www.universal-robots.com
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B.3 A biztonsagi rendszer tanusitvanya

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

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

Fertigungsstéatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes  Industrial robot UR16e, UR10e, URSe and UR3e LLod @

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

TOV NORD CERT
GmbH

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

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Glltigkeit / Validity
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3524 9416 von / from 2019-07-16
Aktenzeichen / File reference 8003008239 bis / until 2024-07-15
. [J
A laud
Zertlfiziefungsstelle der Essen, 2019-07-16

TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

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

B.3 A biztonsagi rendszer tanisitvanya

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

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

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. 3524 9741
Aktenzeichen / File reference 8003008239

A
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD 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 e-Series
for UR16e, UR10e, UR5e and UR3e robots

EN IS0 13849-1
PL'¢’ /

Giiltigkeit / Validity
von / from 2019-07-16
bis / until 2024-07-15

Essen, 2019-07-16

www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

UR5e
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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 KCC biztonsag

MEES Unwersal Robots AfS MREEEEE e 10070
dme MEXISSUs u{éé{'{éﬁ}é """"" L2 R A
2| - Energwm EEHEEEG Ddense SDer‘lrnark ----------------
BB g A -7 7 N
g4 () URSe Z2Z(S=) 6 axis
AseHRHE 5 18-AB2EQ-016037-
M= A . Universal Robots A/S
ES B

Energive] 25, 5260 Odense 'S, Denmark

"MiobsEAY ) HISZAIE X 22 W Al et zx 3ol way
A8 ord Btel Al DEWA Sk B o,

20184 118 06

FEEgy
e

SRS

==Eag

%%ﬁfﬁﬁﬁ%&m
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B.6 Kornyezetvédelmi teszt tanusitvanya

. . . / 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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UNIVERSAL ROBOTS B.7 EMC teszt tanusitvanya

B.7 EMC teszt tanusitvanya

/ 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 Alkalmazott szabvanyok

Ez a fejezet a relevans szabvanyokat irja le, amelyeket a robotkar és a vezérlédoboz fejlesztése alatt
alkalmaztak. Amikor Eurdpai irdnyelv szamat jegyzik fel zaréjelben, az azt jelzi, hogy a szabvany azon
iranyelv szerint keriilt harmonizalasra.

A szabvanyok nem jogszabalyok. A szabvanyok olyan dokumentumok, amelyeket az adott iparag érde-
keltjei fejlesztettek ki, hogy meghatarozzak a normal biztonsagi és teljesitménybeli kévetelményeket egy
termékre vagy termékcsoportra.

A roviditések jelentései az alabbiak:

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

Az aldbbi szabvanyoknak valé megfelelés csak akkor garantalt, ha minden, ebben a kézikonyvben talal-
hat6 6sszeszerelési utasitast, biztonsagi utasitast és irdnymutatast betartanak.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

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

A biztonséagi vezérlérendszert d teljesitményszint(ire (PLd) tervezték ezen szabvanyok el&irasai szerint.

ISO 13850:2006 [Stop Category 1]

ISO 13850:2015 [Stop Category 1]

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

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

Verzié 5.5 I-71 UR5e
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Avészledllitd funkciodt 1. megallitasi kategoria szerint tervezték, jelen szabvany szerint. Az 1. megallitasi
kategoéria egy kontrollalt megallitdsa a motoroknak, hogy elérjék a megallitast, majd az dramtalanitast,
amikor elérték a megallitast.

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

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

A UR robotokat jelen szabvany alapelvei szerint értékelik.

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

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

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

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Ez az amerikai szabvany az ISO 10218-1 és az ISO 10218-2 ISO szabvanyok egy dokumentumban valé
kombinalasa. A nyelv brit angolrél amerikai angolra valtozik, de a tartalma ugyanaz.

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

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

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

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

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

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

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

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

Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments
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Ezek a szabvanyok meghatarozzak az elektromos és elektromagneses zavarasok kdvetelményeit. Ha
betartja ezeket a szabvanyokat, azzal biztositja, hogy a UR robotok jol miikodjenek ipari kdrnyezetben és
ne zavarjanak mas berendezéseket.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC requirements

Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for equipment intended to perform safety-
related functions (functional safety) - General industrial applications

Ez a szabvany meghatarozza a bévitett EMC zavarasi kovetelményeket a biztonsagra vonatkozé funk-
ciokhoz. Ha betartja ezt a szabvanyt, azzal biztositja, hogy a UR robotok biztonsagi funkciéi akkor is
biztonsagot nyujtanak, amikor mas berendezések meghaladjak az EMC emisszids hatarértékeket, mel-
yek az IEC 61000 szabvanyokban vannak meghatarozva.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Mind a normal, mind a biztonsagi besorolas 24 V-os ki-/bekapcsolok jelen szabvany el8irdsai szerint
késziiltek, hogy biztositsak a megbizhaté kommunikaciét mas PLC rendszerekkel.

I1SO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EK]

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Ez a két szabvany nagyon hasonl6. Meghatarozzak a biztonsagi alapelveket a nem vart elindulas el-
keriiléséhez, a karbantartds vagy javitas kdzbeni véletlen dram ala keriilés eredményeként és a vezérlé
perspektivabdl kapott véletlen inditasi parancsok eredményeként egyarant.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

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

A vészledllitd kdzvetlen kinyitasi miivelete és a biztonsagi zar mechanizmusa megfelel jelen szabvany
eléirasainak.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Ez a szabvany meghatarozza a haz besoroldsait a por és viz elleni védelemre vonatkozéan. A UR robotok
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jelen szabvany szerinti IP-kdddal keriiltek tervezésre és osztalyozasra, lasd a robot matricajat.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

A haldézati bemeneti kabel megfelel ennek a szabvanynak.

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

A UR roboton az eszkdz pereme megfelel jelen szabvany 50-4-M6-os tipusanak. A roboteszkozoket szin-
tén jelen szabvany szerint kell késziteni a megfelel§ illeszkedés biztositasahoz.

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

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

Part 1: Hot surfaces

A UR robotokat tgy tervezték, hogy a feliileti hdmérsékletiiket a jelen szabvanyban meghatarozott ergo-
némiai hatarértékek alatt tartsak.

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

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

A UR robotok jelen szabvany szerint késziiltek, hogy védelmet biztositsanak az elektromos aramiités
ellen. A védé foldelés bekotése kotelezd az itt meghatdrozottak szerint: Hardvertelepitési kézikonyv

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

A UR robotokat a jelen szabvanyokban meghatarozott vizsgalati mddszerek szerint tesztelik.

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

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

Ez a szabvany meghatdrozza a biztonsagi besorolasi kommunikacios buszok elGirasait.

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

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

Jelen szabvany altalanos alapelveit alkalmazzak.

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

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests

Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less than
2mm

A UR robotok elektromos aramkorei megfelelnek ennek a szabvanynak.
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D Miszaki adatok

Stily 20.7kg / 45.71b

Elérés 850mm / 33.5in

Sebesség Nlesztések: Max 180 °/s.
Eszkoz: Kb. 1m/s / Kb. 39.4in/s.

Erényomaték-érzékelé pontossiaga 4N

Lébnyom ?149mm / 5.9in

A vezérlédoboz mérete (Sz x Ma x Mé) 460mm X 449mm x 254mm / 18.2in x 17.6in x 10in

Eszkéz 1/0 portjai 2 digitalis bemenet, 2 digitdlis kimenet, 2 analég bemenet

I/0 tapegység 24V 2 A vezérlédobozban

Kommunikécié TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T Ethernet alj-
zat, MODBUS TCP & EtherNet/IP adapter, Profinet

Zaj Robot Arm: Less than 65dB(A) Control Box: Less than
50dB(A)

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

Tisztatér besorolas Robotkar: ISO 6. osztaly

Vezérlédoboz: ISO 6. osztaly

Teljesitményfelvétel Kb. 250 W szokdasos programmal

Anyagok Aluminium, PP miianyag

Tapegység 100-240 VAC, 47-440 Hz
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E Biztonsagi funkcidk tablazatai

1. tablazat

UR e-Series Safety Functions and Safety /O are PLd, Category 3 (ISO 13849-1), with

certification by TUV NORD (certificate # 44 207 14097610)

Safety Function (SF) Descriptions (see Chapter 2 of manual)

For safety I/0, the resulting safety function including the extemal device or equipment is defermined by the overall architecture and
the sum of all PFHdSs, including the UR robot safety function PFHd.

NOTE: All safety functions are individual safety functions.
If any safety function limit is exceeded, or a fault is detected in a safety function or safety-related part of the
control system, the result is a Category 0 stop (immediate removal of power) according to IEC 60204-1.

Safety - What is
SF # .- |Description What happens? |Tolerance] PFHd
Function P PP affected?
Pressing the Estop PB on the pendant’ o the Extemal Estop
1234 (if using the Estop Safety Input) results in a Cat 1 stop® with
257 |power removed from the robot actuators and the toal /0.
1 EMETGeNnCY |commandemon sookman not ssinea. 2 jeints to stop and upon all Category 1 stop 1.30E-07 _Rob'_)t
StD_P jjoints coming to @ monitored standstill state, power is removed. | (IEC 60204-1) - . m”rg;"%o
(fscg""g;‘go‘;’ See Stop Time & Stop Distance Safety Funcions<. robot
ONLY USE FOR EMERGENCY PURPOSES, not
safeguarding.
This safety function is initiated by an external protective device
Safequard |using safety inputs which will initiate a Cat 2 stap®. The tool
Stgp‘ 110 are unaffected by the safequard stop. Various configuration| Category 2 stop
o | (Protective |® Provded eyl 1.20E-07| Rob
Stop | See the Stop Time and Stop Distance Safety Functions*. (assii stop n - hniend obot
according to | For the functional safety of the complete integrated safety IEC §1800-5-2)
180 10218-1) | function, add the PFHA of the external protective device fo the
PFH of the Safequard Stap.
Sets upper and lower limits for the allowed joint positions. Will not allow motion
Joint |Stopping time and distance is not a considered as the limit(s) | 10 exceed any limit
Position | "ot b€ vidlated seftings.
3 Limit _|Each joint can have its own limits. mﬂ?ﬁ:‘f“;ﬂﬁ““ 5o | 12007 Joint
(soft axis |D7eCty fmis the setof alowed joint positons that thejonts | not exceed any imit (each)
L can move within. It is sef in the safety part of the User A protective stop will
limiting) | iptessace. it is a means of safety-ated soft axis limiting & be initated to prevent
space limiting, according fo IS0 10216-1:2011, 5.12.3. exceeding any limit_

' Communications between the Teach Pendant, conroller & within the robot (between joints) are SIL 2 for safety data, per IEC 61784-3.

2 Estop validation: the pendant Estop pushbutton is evaluated within the pendant, then communicategEmo Socimank not dsfined. i, the safety
confroller by SIL2 communications. To validate the pendant Estop functionality, press the Pendant Estop pushbutton and verify that an Estop
results. This validates that the Estop is connected within the pendant, functioning as intended, and the pendant is connectad to the controlier.
#Stop Categories according to [EC 60204-1 (NFPATY). Only Category 0 and 1 stops are allowed for the Estop.
» Category 0 & 1 result in the removal of drive power, with Cat 0 being IMMEDIATE & Cat 1 being a controlied stop (decelerate then
removal). With all UR robots, a Category 1 stop is a controlled stop where power is removed when a monitored standstill state is detected.
» Category 2 is a stop where drive power is NOT removed. Category 2 stops are defined in IEC 80204-1. Descriptions of 5T, 351 and 552
are in [EC 61800-5-2. With UR robots, a Category 2 stop maintains the trajectory then retains power to the drives after stopping.

* It is recommended to use the UR e-series’ Stop Time and Stop Distance Safety Functions. These limits should be used for your application
stop time/ safety distance values.
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) Safety i What is
SF 4 .”  |Description What happens? |Tolerance| PFHd
Function P PP affected?
Sets E!n. upper limit f?r the JUI.HI .speed. Will ot allow motion
Each joint can have its own limit. to exceed any limit
. This safety function has the most influence on energy fransfer settings.
Joint  (upon contact (clamping or transient). Speed could be Joint
4 | Speed |pjectly limits the st of allowed joint speeds which the joints | Feduced so motion will| 1.15 °/s | 1.20E-07 (each)
Limit  |ave allowed to perform. It is setin the safety setup part of the | NOLexceed any limit.
User Interface. A protective stop will
Used to limit fast joint movements, e.q. risks related to be Inmzt.ed o pTTV[;m
singutarities. exceeding any limit.
Exceeding the infernal joint torque limit (each joint) results in a
Joint |Cat0stop®. Thisis shown as SF #5 in the Generation 3 (CB3)
T UR robos.
OTqUE | ryis is ot accessible to the user; it is a factory setting.
Limit (1t js NOT shown as a safety function because there are no
user settings and no user configuration possibilities.
Called various |Monitors the TCP Pose (position and orientation) and will
names  |prevent exceeding a safety plane or TCP Pose Limit.
Pose Limit [Multiple pose limits are possible (tool flange, elbow, and up to
Tool |2 configurable tool offset paints with a radius) 3e TCP
_ | Orientation | Orientation restricted by the deviation from the feature Z Tool
] Limit |direction of the tool flange OR the TCP. 1.20E-07 " oo
Safgty | This safety function consists of two pars. One s the safety ange
Planes |Planes forlimiting the possible TCP positions. The second is | Will not allow motion 40 mm Elbow
Saf the TCP orientation limit, which is entered as an allowed to exceed any limit
a Bty_ direction and a tolerance. This provides TCP and wiist settings.
Boundaries | iuciusion exciusion zones due to the safety planes. Speed or forques
could be reduced so
Speed Monitors the TCP and elb ed o i motion will not exceed 50
& | Limit TCP Sp?:er:’cnlrismite and elbow spe prevent exceeding a any limit. el 120E-07| TCP
& Elbow '
A protective stop will
The Force Limit s the force exerted by the robot atthe TCP | 22 '”“'E[';.e" o prevent
(tool center point) and “elbow™. The safety function exceding any limit.
continuously calculates the torques allowed for each joint to ) .
F stay within the defined force limit for both the TCP & the elbow. | Will not allow motion
oree . ) o to exceed any limit
7 Limit The joints control their torque output to stay within the allowed settings 25N | 1.50E-07 TCP
TCP torgue range. This means that the forces at the TCP or elbow )
( ) will stay within the defined force limit.
When a monitored stop Is initiated by the Force Limit SF, the
robot will stop, then “back-off to a position where the force
limit was not exceeded. Then it will stop again.
Momentum | The momentum limit is very useful for limiting transient kg
8 Limit  [impacts. The Momentum Limit affects the entire robot. mis | 120507 Robot
This function monitors the mechanical work (sum of joint
torgues times joint angular speeds) performed by the robot, T
Power [wnich aiso affects the curent 1o the robot arm as well asthe | CYnamic limiting
9 L bot speed of the current/ 10W |1.50E-07| Robot
Limit |roRotspeed. toraue
This safety function dynamically limits the current/ torque but q
maintains the speed.
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. Safety . What is
SF# .- |Description What happens? |Tolerance| PFHd
Function P PP affected?
FReeal time monitoring of conditions such that the stopping time )
limit will not be exceeded. Robot speed is limited to ensure Will not allow the
that the stop time limit is not exceeded. actual stopping time fo
I ) - exceed the limit
New | Stopping The contral 3W continuously calculates the stopping capability sefin
" i .= |of the robot in the given motion. If the time needsad to stap the 9 | 50ms |1.20E-07| Robot
15 |Time Limit _ - ) R . Causes decrease in
robotis at risk of exceeding the time limit, the speed of motion ’
- o speed or a protective
is reduced to ensure the limit is not exceeded.
; ) stop so as NOT to
The safety function performs the same calculation of the exceed the fimit
stopping time and initiates a cat 0 stop if they are exceeded.
Real time monitoring of conditions such that the stopping
distance limit will not I?E excee_de_d. .Rﬂbﬂt speed is limited to Will not allow the
ensure that the stop distance limit will not be exceeded. actual stopping time to
Stopping The control SW confinuously calculates the stopping capability exceed the imit
New . of the robot in the given motion. If the distance nesded to stop sefting.
16 | DiStance |ie ronotis at sk of excesding the distance imit, the spead of | Causes decrease in | 20 ™M [ 120807 Robot
Limit | motion is reduced to ensure the limit is not exceeded. spead or a protective
The safety function performs the same calculation of the stop so as NOT fo
stopping distance and initiates a cat 0 stop if they are exceed the limit
exceeded.
Safety function which monitors a safety rated output, such that | 1he "safe home
) it ensures that the outout can only be activated when the robot | OUTpUE” can only be External
New |Safe Homeis in the configured “safe home position”. activated when the 17 | 1.20E-7 | comnection
4 s L . i .
17| Position | cat 0 stopis initiated i the outputis activated when the robot | T0POLIS I the 1o logic &/orf
is not in the configured position configured “safe home equipment
g pa ' position”
When configured for Estop output and there is an Estop
condition (see SF1), the dual outputs are LOW. Ifthere is no
Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not used
but they are tolerated. External
UR Robot | ror the integrated functional safety rating with an external connection
10 | Estop |Estop device, add the PFH of the UR Estop function (SFO or ATOE-08 f, '\ gic avor
Output |SF1) to the PFHY of the external fogic (if any) and its equipment
components (2.g. Estop pushbutton).s
For the Estop Cutput, validation is performed at the external
equipment, as the UR output is an input 1o this external
equipment.
Whenever the robot is moving (motfion underway), the dual
UR Robot ;%E:—::;E:ms are LOW. Outputs are HIGH when no External
11 MSV.':;?: The functional safety rating is for what is within the UR robot. 1.20E-07 I‘;"I""Tf:_ﬁ'g"
ai The integrated functional safely performance requires adding e (:? m&ln t
Qutput  |tnis PFHd to the PFHG of the external fogic (if any) and its quip
COMponents.

% Estop validation: the pendant Estop pushbutton is evaluated within the pendant, then communicatedEmor Beckmark net defined. ¢ the safety controller by SIL2
communications.

To validate the pendant Estop function, press the Pendant Estop pushbution and verify that an Estop results. This validates that the Estop is connected within
the pendant, functioning as intended, and the pendant is connected to the coniroller. The connection from the pendant fo the safety controller is by safety
communications according to SIL 2.
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. Safety L What is
SF # .*  |Description What happens? [Tolerance| PFHd
Function P PP affected?
Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping or in
UR Robot |2 Stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH.
Not When outputs are LOW, robot is NOT in the process or External
\ stopping and NOT in a stand-still condition. i
12 | stopping: pping @ o o 1.20E-07 mlnm'acg.?“
Digital The functional safety rating is for what is within the UR robot. o OCI_IIC forg
Output The integrated functional safety performance requires adding equipment
UIPUL \tnis PP to the PEHG of the extemal logic (if any) and its
components.
Whenever the robot is in reduced mode (or reduced mode
UR Robot |is initiated), External
Reduced |the dual digital outputs are LOW. See below. co:n::r:?on
13 Mode: | The functional safety rating is for what is within the UR rabot. 1.20E-07 | logic &/or]
Digital The integrated functional safely performance requires adding equipment
Qutput |this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its
components.
UR Robot |whenever the robot is NOT in reduced mode (or the reduced
Not mode is not initiated), the dual digital outputs are LOW. External
14 Reduced |The functionar safety rating is for what is within the UR robot. 1.20E-07 | connection
Mode: | The integrated functional safety performance requires adding ) to logic &for
Digital |this PFHd to the PFHd of the extemal logic (if any) and its equipment
Output |companents.
Reduced Mode can be initiated by a safety planef boundary
(starts when at 2cm of the plane and reduced mode seffings PFHd is
are achieved within 2cm of the plane) or by use of an input to either
Reduced |initiate (will achieve reduced settings within 500ms). 1.20E-07
Mode  |When the exteral connections are Low, Reduced Mode is or
- SF  |initiated. Reduced Mode means that ALL reduced mode limits 1.50E-07| Robot
settings |are ACTIVE. depending
change |Reduced mode is not a safety function, rather it is a state on the
the settings of the following safety function imits: joint safety
position, foint speed, TCP pose limit, TCP speed, TCP force, function
momentum, power, stopping time, and stopping distance.
When configured for Safeguard Reset and the external Input to
| Safeguard |connections transition from low fo high, the safeguard stop SF2 Robot
Reset |RESETS. Safety input to initiate a reset of safeguard stop
safety function. See SF2
, | Safety . What is
SF # .~ |Description What happens? |Tolerance| PFHd
Function P PP affected?
When the extamal Enabling Device connactions are Low, a
Safeguard Stop (SF2) is initiated.
Recommendation: Use with a mode switch as a safety input. Input to
3 Position |ir 5 mode switch is not used and connected to the safety ng
Enabling |inputs, then the robot mode will be defermined by the User Rob
- Device |Inferface. [fthe User interface isin See SF2 obot
INPUT » ‘run mode”, the enabling device will not be active. safseg:uard
* ‘programming mode”, the enabling device will be active. It P
is possible to use password protection for changing the
mode by the User Interface.
When the external connactions are Low, Operation Mode
(runningf automatic operation in automatic mode) is in
effect. When High, mode is programming/ teach. Input to
Mede |Recommendation: Use with a 3-position enabling device. SF2
- switch  |When in teachiprogram, initially the TCP speed will be limited See SF2| Robot
INPUT  [fo 250mm/s. safequard
The speed can manually be increased by using the pendant stop
user inferface “speed-shider”, but upon activation of the
enabiing device, the speed limitation will reset to 250mmi/s.
UR5e -82 Verzi6 5.5
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Global safety standards for all industrial robots®

10 10218-1: Manufacturer of robots

150 13849-1 & -2: Provides safety requiremeants and guidance on the
pringiples for the design and integration of safety- related parts of
control systems (SRP/CS), including safety software.

Global safety requirements for robot systems

150 10218-2: Integrator of robot systems

A risk assessment is mandatory for the robot system because itis a
completed machine. A risk assessment is the overall process
comprising a risk analysis and a risk evaluation. This means identifying

all risks and reducing these risks to an acceptable level (See 150 12100).

150 13849-1 & -2: Safety-related parts of control systems

150/T5 15066 is NOT a standard; it is a Technical Specification with
additional guidance and requirements for collaborative applications.
An informative annex includes a research study on pain thresholds. it
has been adopted by various countries including in Europe. USA
adopted it as a technical report (RIA TR R15.606).

Global acceptance of ISO 10218-1 and 1SO 10218-2

150 10218-1, -2 have been adopted as key safety standards for
industrial robots by many countries including:

# Europe: Harmonized, shown as EN 130 10218-1 & -2

* USA: National adoption as ANSI/RIA R15.06

* Canada: National adoption as CAN/CSA Z434

# Japan: National adoption as JIS B 8433-1

» Republic of Korea: National adoption as K5 B 150 10218-1/-2

Regulations about machine safety in EU countries

All machines installed within EU shall comply with the essential health
and safety requirements listed in ANNEX | of the Machinery Directive
(MD) 2006/42/EC.

It is not required to comply with any standard, however, [S0 10218-1,
150 10218-2 and IS0 13849-1 are harmonized under the MD.
Harmaonized standards have an “EN" prefix, e.g. EN 150 10218.
Complying with @ harmonized standard provides a presumption of
conformity with the relevant MD essential requirements.
For a completed machine [robot system), the following is required:
* Arisk assessment of the intended use(s);
» |nstructions for use;
= A CE Declaration of Conformity (DOC);
A DOI {(Declaration of Incorporation) is provided for incomplete or
partial machines. Robots are incomplete machines. A DOl is
provided to enable integrators to CE mark their robot system.
* Marking, including the CE mark, on the completed machine (robot
system) according to AMNEX 1II;

= A supplier's “technical file”, to be stored for 10 years.

Key safety clauses from 150 10218-1

§5,10: Robots designed for collaborative operation shall comply
with 1 or more of the reguirements ing5.10.2 through §5.10.5

§5.10.2 safety-rated monitored stop
A Category 2 stop according to IEC 60204-1, monitored according
to functional safety requirements in§5.4.

UR rabots: Safeguard Stop safety function fulfils§5.10.2.

§5.10.5 power and force limiting by inherent design or control
Power and force limiting of the robot shall comply with §5.4. If
any parameter limit is exceeded, a protective stop shall be issued.
Whether an application is collaborative is determined by the
application risk assessment. 150 10218-2 is used for the robot
system and rebot application — collaborative or non-collaborative.

§5.12.3 safety-rated soft axis and space limiting
Soft limits are software-defined limits to robot motion. Space
limiting is used to define any geometric shape which may be used
as an inclusionary or exclusionary zone, either limiting robot
motion within the defined space, or preventing the robot from
entering the defined space.
With UR robots, the following can be used for §5.12.3:
* Safety Boundaries (Planes);
= Joint Position Limits;
* Pose Limits for the tool flange and TCP.
With the e-Series, Pose Limits also include the elbow, and two
configurable tool offset points with @ radius.

% |50 robot safety standards are developed by 150 TC 293
(Technical Committee 299), with industrial robots handled by WG 3.
UR is a very active member of TC299 WG3.
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UR e-Series robots comply with 150 10218-1:2011 and the applicable portions of ISO/TS 15066 It is important to note that most
of ISOITS 15066 is directed towards the integrator and not the robet manufacturer. 150 10218-1:2011, clause 5.10 collaborative
operation details 4 collaborafive operation techniques as explained below.
It is very important o understand that collaborative operation is of the APPLICATION when in AUTOMATIC mode.

The study performed evaluated pressures to the
ONSET of pain, notinjury. See Annex A.

See IS0MTR 20218-1 End-effectors

# | 18010218-1 | Technique Explanation UR e-Series
Stop condition where position is held at a standstill and UR robots’ safeguard stop isa safety-
collaborati is monitored as a safety function. Category 2 stop is rated monitored stop,
%;e[oa{;):'e Safetyrated | PEMMitted to auto reset See SF2 on page 1.
1 2011 edition monitored | n the case of resetiing and restarting operation aftera |
dlause 5.10.9 stop safety -rated monitored stop, see 150 10218-2 and Itis likely, in the future, that “safety-rated
ISQITS 15066 as resumption shall not cause monitored stop” will not be called & form of
hazardous conditions. collaborative operation.
This is essentially individual and direct personal confrol . .
while the robot is in automatic mode. UR robots do not provide hand-guiding
. o . for collaborative operation.
Collaborative Hand guiding equipment shall be located close to the
Operation . end-effector and shall have:
2 201'3 1 editon, | End-guiding . Hand-guided teach (free drive) is provided
d 510 3 * an Eme.r_gency St‘?P push.hutton, and with UR robots but this is for programming
ause 915 * a 3-position enabling device; and in manual mode and not for collaborative
+ a safety-rated monitored stop function; and operation in automatic mode.
+ 3 seffable safety-rated monitored speed function.
55M is the robot maintaining a separation distance
f?m gt UPEFE“;;L’:””E rr"]- Tgis Is d‘tm by ;"0”“0”"9 To facilitate SSM, UR robots have the
of the distance en the robot system an capability of switching between two sets
intrusions tolensure that the MINIMUM PROTECTIVE | parameters for safety functions with
DISTANCE is assured. configurable limits (normal and
Presently, this is accomplished using Sensitive reduced).
Protective Equipment (SPE), where typically a safety | See Reduced Mode on page 4.
5 laser scanner detects intrusion(s) N ) R
peed & ) ormal operation can be when no intrusion
Collaborative | separaion | [0Wards the robot system and causing is detected. It can also be caused by safety
3 Operation monitoring 1) ?H‘Tmlﬁ :flal;rl%ngd? Th? parameters for the planes/ safety boundaries.
2011 edition (S5M) Imiting 5 nctions, or Muit ;
] ] . - ple safety zones can be readily used
clause 5.10.4 safety 2) a safety-rated monitored stop condition. with UR robots. For example, one safety
functions | |ypon detection of the intrusion exiting the protective zone can be used for “reduced settings”
device's detection zone, the robot is permitted to and another zone boundary is used as a
a) resume the “higher” normal safety function limits | Safeguard step input to the UR robot.
in the case of 1_5' ap-we; Reduced limits can also include a reduced
b) resume operation in the case of 2) above. sefting for the stop time and stop distance
In the case of 2} b) restarting operation after a safety - limits - o reduce the work area and
rated monitored stop, see 1SO 10218-2 and floorspace.
ISQITS 15066 for requirements.
How to accomplish PFL is left to the robot UR robots are power and force limiting
manufacturer. The robot design andfor safety functions robots that were specifically designed to
will limit the e-ner transfer ?rom the robmtI{: a enable collaborative applications where
ay S . the robot could contact a person and
Powerand | person. If any parameter limit is exceeded, a protective cause no it
Collaborative | force limiting | Stop happens. jury.-
Operation (PFL) by S . L UR robots have safety functions that can be
4 2011 edition, innerent :E;fﬁﬂ'ﬁg&"s. r;qlgl;_re CIT]"S'GEJ'"%E"[];UR{}%OT used to limit motion, speed, momantum,
dause 5105 |  design or (including the end-effector an force, power and more of the robot
S control workpieces), so that any contact will not cause injury. ' -

These safety functions are used in the robot
application to thereby lessen pressures and
forces caused by the end-effector and
workpiece(s).
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FAQs

Do UR robots comply with
IS0 10218-1 (EN IS0 10218-1)7

Yes, both Generation 3 (CB3) and e-Series are certified to comply with EN IS0 10218-1.

(Often the below questions are asked about UR robots and clauses of EM IS0 10218-1.
§5.7.1: Mode selector which can be locked in each position.
Aufomatic and manual mode are usability features and nof safety functions for UR robots. Mode locking does not
contribute to nsk reduction for UR robots because the safequard stop and all safety funclions are operational in all modes.
IFthe INTEGRATION nsk assessment determines a mode selector is needed, if can be added and infegrated as ‘mode
selector” inputs fo the UR safefy controfler.
§5.7.3 and §5.8.3: Manual control of the robot from inside the safeguarded space shall be performed with a reduced
zpeed with an enabling device. ..
UR does not know if there will be a safeguarded space or if programming will take place within the safeguarded space of a
non-collaborative application. When PFL robots are infegrated info collaborative applications, an enabling device might nof
be required according fo ISO/TS 15066.
if the INTEGRATION nisk assessment defermines that an enabling device is needed for nisk reduchon, i can be added and
integrated as inputs fo the UR safety controlier.
§5.12.1: Limiting motion by mechanical stops for axis 1 and comply with §5.12.2 or §5.12.3.
UR robots provide axis limiting capabilities complefely by §5.12.3 safety-rated soft axis and space limiting safefy funcfions.
Soft axis and space hmiting is an acceptable alternate fo mechanical stops, as it achieves the same goal.

UR Robots have been certified fo comply with both IS0 10218-1 and 150 13849. UR robofs comply with the opfional
collaborafive operation requirements of §5.10.2 safefy-rated monitored stop, §5.10.5 power and force limiting, and §5.12.3
safety-rated soff axis and space fimiting. Power and force limifing safefy funcfions enable collaborafive applications where
contact with people is parmitted when contact pressurefforces are accepfable.

The robot application determines whether it is collaborative according to the risk assessment.

[f the application integrates a protective device, e g zafety laser ccanner, with the UR Robot, the application can be a
collaborative application according to “Speed and Separation Monitoring™.

What is ISOTS 15066:2016,
Technical Specification on
Collaborative Robots?

130/TS 15066 is a Technical Specification with guidance for collaborative applications to aid integrators. It alsoincludes a
research study's results on pain thresholds which can be used for verifying a collaborative (contact permitted) application.
Pain thresholds are acknowledged to be more conservative than injury thresholds. Typical workplace safety standards and
regulations require an injury-free, not a pain-free workplace.

What is IS0 1384977

150 13849-1: provides safety requirements and guidance on the principles for the design and integration of safety-related
pariz of conirol eystems (SRPICS), including the design of software. Functional safety performance is expreseed as a PFHd
(Probability of dangerous failure per hour).

150 13849-2: specifies the procedurss and conditions for the validation by analysis and testing of the specified safsty
functions, the category and the performance level of the safety function & SRP/CS according to IS0 13843-1.

What is a stop category?
See IEC 60204-1

“Stop Category” is a classification of how a stop operates. It is described in |EC 80204-1 (NFPATS)-

— Stop Category (- A stop by immediate removal of power <to the robot! robot system. It is an uncontrolled stop, where
the =robot/ robot system= can deviate from the programmed path.

— Stop Category 1: A stop with power available to the <robot! robot system= to achieve the stop <decelerate and then
power iz removed after the stop iz achieved. It is a controlled stop, where the <robot/ robot zysteme continues along the
programmed path. Power iz removed after the stop.

— Stop Category 2- A controlled stop with power available <to the robot! robot systems.
The safety-related control system monitors that position iz maintained.

What is "Cat 3" or
“Category 377
See IS0 13849

Here “Category” refers to the architecture used for functional safety as described i 150 13849, ttis one atirbute in the
determination of a Performance Level (PL). With Category 3 architecture, & single fault will not lead to a loss of the safety
function. “Category 3 is often called “dual channel.

What is “"PLd" or
“Performance Level d°7
See 150 13549

A Performance Level [PL) is a discrete level used to specify the ability of safety-related parts of control systems to perdform
safety functions under foreseeable conditions. According fo 150 13849, PL=d is highly refiable. PLd is required by IS0 10218
for hazardous robot applications.

A PLis described by its PFHd (prokakility of dangerous failure per hour) where lower mean more reliable (safe) performance.

What is the difference between
Emergency stop and
Safeguard stop?

Emergency stop functions are to be used for emergencies only. Emergency stop is manually activated by a person preasing
the Emergency stop pushbution.

Safeguard stop is used to stop the robot in a zafe way, typically triggered by protective devices, e.g. sensitive protective
equipment (light curtains, safety scanners), interlocking dewices.

7 Universal Robots publishes a list of the safety functions associated with both Generation 3 (CB3) and e-Series robots. This describes each safety
function including what triggers the zafety function, the outcome of the zafety function, PL, Category, and PFHd value.
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10 Bevezetés

10.1 PolyScope alapok
A PolyScope a grafikus felhasznaloi kezel6 feliilet (GUI) a Tanité fiiggeléken amely mikodteti a
robotkart, a vezérl6dobozt és végrehajtja a programokat.
A : Fejléc lapokkal/ikonokkal, melyek az interaktiv képerny6ket az On szémara elérhetévé tes-
zik.

B : Labléc gombokkal, melyek vezérlik a betoltott programo(ka)t.

C : Képernyd mezo6kkel, melyek kezelik és figyelik a robot miveleteit.

v n PR¢ 1\ <unnamed>
l‘ ; &' o E INSTAL, A / default .
Run Loa

Proaram _Installation  Move o

Getting Started

What would you like to do first?

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this message again

Speed C——1 100% B ° 0 o :41547:021013 1

Megjegyzés: Inditaskor megjelenik egy Nem folytathatd parbeszédablak. A robot bekapcso-
lasdhoz ki kell valasztani a Menjen az inicializacios képernyore lehet6séget.

10.1.1 Fejléc ikonok/lapok

PR Futas: a robot egyszer( mikodtetési mddja, elére megirt programokkal.

Program: robotprogramokat hoz Iétre és/vagy médosit.

el Telepités: konfiguralja a robotkar beallitasait és a kiils6 berendezéseket,
pl. felszerelés és biztonsag.

Mozgas: vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgdasat.

Verzié 5.5 -3 e-Series
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8l 1/0: figyeli és bedllitja az él6 Bemeneti/Kimeneti (I/0) jeleket a robot ve-
zérlédobozahoz és onnan.

@ Naplé: jelzi a robot egészségét, illetve minden figyelmeztetést és hibalize-
netet.

ABCDE D E E
0j..

default*

kil Program- és telepitéskezel6 kivalasztja
és megjeleniti az aktiv programot és telepit6fajlt (1asd: 20.4). Megjegyzés: A
Program- és telepitéskezel6t a Fajlutvonal, az Uj, a Megnyitas és a Mentés alkotja.

3
Uj...: Gj programot vagy telepit6fajlt hoz Iétre.

i Megnyitas.... megnyitja a korabban létrehozott és mentett programokat
vagy telepit6fajlokat.

Mentés.... menti a programot, telepit6fajlt vagy mindkett6t egyszerre.
Megjegyzés: Az Automatikus méd és Kézi mod ikon csak akkor jelenik meg a fejlécen, ha allitott
be mikodési mod jelszot.
(©)
e Automatikus azt jelzi, hogy a robot betoltott kdrnyezete Automatikus.
Erintse meg a Kézi kérnyezetre véltashoz.

Kézi azt jelzi, hogy a robot betéltott kdrnyezete Kézi. Erintse meg az Au-
tomatikus kornyezetre valtashoz.

Megjegyzés: A helyi mdéd és Tavoli mdd ikonok csak akkor érheték el, ha a tavvezérlés engedél-
yezett.

D .
Helyi jelzi, hogy a robot helyileg vezérelhetd. Erintse meg a Tavvezérlésre
valtashoz. Jelszot kell bedllitani, hogy elérje a Helyi mod ikont.

Tavoli jelzi, hogy a robot tavoli helyrél vezérelhetd. Erintse meg a Helyi
vezérlésre valtashoz.

Biztonsagi ellendrzés osszesitése: megjeleniti az aktiv biztonsdagi konfi-

guraciot.

E Hamburger menii: hozzafér a PolyScope sugdhoz, Névjegyhez és Beal-
litasokhoz.
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10.1.2 Labléc gombjai

E Inicializal: kezeli a robot allapotat. Amikor PIROS, nyomja meg a robot
mUkodéséhez.

100%

Sebességcsiuiszka: megmutatja valds
id6ben a relativ sebességet, amellyel a robotkar mozog, szamitasba véve a biz-
tonsdagi beallitdsokat.

Simulation .

tasat a Szimuldciéos mod és a Valddi robot kézott. Amikor Szimulaciés médban
futtat, a robotkar nem mozog. Ezért a robot nem tudja magat vagy a kérnyez6
berendezéseket karositani itkzéskor. Ha nem biztos abban, mit fog csinalni a
robotkar, haszndlja a Szimulacids mddot a programok tesztelésére.

A Szimulacié gomb kapcsolja at a program végrehaj-

)}
rAslululEl A Manualis nagy sebesség lehetévé teszi, hogy az eszkoz sebes-
sége ideiglenesen meghaladja a 250 mm/s-ot. Ez a tart-a-futtatdshoz funkcié
csak Kézi médban érhet6 el, amikor egy haromhelyzet( engedélyezé eszkoz kon-
figuralt.

Play: elinditja az aktudlisan betoltott robotprogramot.

E Lépés: lehetdvé teszi, hogy egy program egylépésenként fusson.

E Stop: megallitja az aktualisan betéltott robotprogramot.

10.2 Elso lépések képernyo

Mit szeretne elészor tenni?

R E 2

PROGRAM FUTTATASA A ROBOT PROGRAMOZASA ROBOT TELEPITESENEK
KONFIGURALASA

O A jévEben ne jelenjen meg ez az Uizenet,

Verzié 5.5 II-5 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 10.2 Elsé lépések képernyd

Futtathat programot, programozhat robotot vagy konfigurdlhat robot-telepitéfajlt.
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11 Gyorsinditas

11.1 Robotkar alapok

A Universal robotkar csovekbdl és illesztésekbdl all. A PolyScope segitségével koordinalja ezen
illesztések mozgasat, mely a robotot mozgatja, az eszkdzét pedig pozicionalja a kivantak szerint
- kivéve kozvetleniil az alap feletti és alatti teriiletet.

Alap Az az, ahova a robot fel van szerelve.

A Vall és a Konyok nagyobb mozgasokat végez.

1. és 2. csuklé A végez finomabb mozgasokat.

3. csuklé ahol csatlakoztatja a robot eszkozét.

MEGJEGYZES:
A robot els6 bekapcsolasa elétt a kijelolt UR robotintegratornak:

1. El kell olvasnia és meg kell értenie a Hardvertelepitési
kézikonyv-ban talalhaté biztonsdagi informaciokat.

2. Be kell dllitania a kockazatértékelés altal meghatarozott
biztonsagi konfiguraciés paramétereket (1lasd: 13.
fejezet).

11.1.1 A robotkar és a vezérlodoboz telepitése

A PolyScope akkor haszndalhat6, amikor a robotkar és a vezérl6doboz telepitve van és be van
kapcsolva.

1.

Csomagolja ki a robotkart és a vezérlédobozt.

. Szerelje a robotkart erds és vibraciotol mentes feliiletre.

2
3.
4
5

Tegye a vezérlodobozt annak labahoz.

. Dugja be a kabelt a robotba és a vezérl6dobozba.

. Dugja be a vezérl6doboz hal6zati dugaljat.

VESZELY:
Billenés veszélye. Ha a robot nem biztosan helyezkedik el erés fe-
lileten, akkor a robotkar feldélhet és sériilést okozhat.

A részletes telepitési utasitasokat 1a4sd: Hardvertelepitési kézikényv.

Verzié 5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 11.1 Robotkar alapok

11.1.2 A vezérlodoboz be-/kikapcsolasa

A Vezérlédoboz féként fizikai elektromos bemenetet/kimentet tartalmaz, amely a Robotkarhoz,
a tanito fliggelékhez és perifériakhoz csatlakozik. Be kell kacsolnia a Vezérl6dobozt, hogy be
tudja kapcsolni a robotkart.

1. A Tanité fiiggelék-en nyomja meg a bekapcsolégombot a vezérl6doboz bekapcsoldsahoz.

2. Varjon, amig a képerny6n meg nem jelenik a hattérben futd operacios rendszertél egy széveg,
majd a gombot.

3. Amikor megjelenik a Nem folytathaté parbeszédablak, valassza a Menjen az inicializaciés
képernyére pontot, hogy elérje az inicializalasa képerny6t.

11.1.3 A robotkar be-/kikapcsolasa

A képernyd bal aljan az Inicializalas ikon jelzi a robotkar allapotat szinek segitségével:

+ Piros A Robotkar megallitott allapotban van.

+ Sarga A Robotkar be van kapcsolva, de nem all készen a normal mikodésre.

+ Zold A Robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal miikddésre.

Rz + Q5 e

Robot éllapota

BEkapcsolas Bootolds Robot Fékek Robot Norma|
kész aktiv kiengedve médban

C L

Hasznos terhelés Robot
Az aktiv hasznos terhelés hasznalatos a telepitési hasznos terhelés
*  ideiglenes fellilirésdra.
Aktiv hasznos terhelés Telepttési hasznos terhelés ‘_,‘
i

Megjegyzés: A robotkar elinduldsa hanggal és kis mozgasokkal tarsul, ahogyan az illesztések
fékjeit kiengedi.

11.1.4 A robotkar inicializalasa

VESZELY:

Mindig erGsitse meg, hogy a tényleges hasznos teher és telepités
helyes, miel6tt elinditja a Robotkart. Ha ezek a beallitasok helytele-
nek, a Robotkar és a Vezérl6doboz nem fog megfeleléen miikodni,
és veszélyes lehet az emberekre vagy a berendezésekre.
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11.2 Gyors rendszerinditas UNIVERSAL ROBOTS

VIGYAZAT!:

Biztositsa, hogy a Robotkar ne érjen hozza targyakhoz (pl. asztal),
mert a Robotkar és egy targy kozotti litkozés karosithatja az illesz-
tés valtdjat.

A robot inditasa:

1.

Erintse meg az ON (be) gombot a z6ld LED-del, hogy elinditsa az inicializalasi folyamatot.
Ezutan, a LED sérgéra véltozik jelezve, hogy aram alatt van és Uresben.

Erintse meg a START gombot, hogy kiengedje a fékeket.

Erintse meg a piros LED-es OFF (ki) gombot a Robotkar kikapcsoldsahoz.

A PolyScope elinduldsa utan érintse meg az ON gombot egyszer, hogy bekapcsolja a ro-
botkart. Ezutan, az allapot sargara valtozik jelezve, hogy a robot dram alatt van és tresben.
Ures.

Amikor a Robotkar allapota Ures, érintse meg a START gombot, hogy elinditsa a Robotkart.
Ennél a pontndl a szenzoradatokat ellenérzik a Robotkar konfiguralt szereléséhez képest.
Ha valami eltérést talal (30° tliréssel), akkor a gomb letiltasra kertil és az alabbi hibalizenet
jelenik meg. Ha a szerelést ellendrizték, akkor megérintve a Start gombot, kioldja az 6sszes
illesztési féket, és a robotkar készen all a normal miikodésre.

11.2 Gyors rendszerinditas

A PolyScope hasznalata el6tt ellenérizze, hogy a robotkar és a vezérlédoboz megfeleléen legyen

telepitve.

1. A Tanito fiiggeléken nyomja meg a vészledllitds gombot.

2. A Tanit6 fliggeléken nyomja le a bekapcsolégombot és hagyja, hogy a rendszer elinduljon,
és megjelenitse a szdveget a PolyScope-on.

3. Az érint6képernyén megjelenik egy el6ugré ablak, és jelzi, hogy a rendszer készen 4ll, és
inicializalni kell a robotot.

4. Az el6ugro parbeszédablakban érintse meg a Menjen az Inicializalas képernydre pontot,
hogy elérje az Inicializalas képerny6t.

5. Oldja ki a vészleallit6 gombot, hogy médositsa a robot allapotat Vészhelyzetben leallitot-
trol Kikapcsoltra.

6. Lépjen ki a robot elérhetGségi teriiletérél (munkateriletérdl).

7. A Robot inicializalasa képernydn érintse meg az ON (BE) gombot, és hagyja, hogy a robot
allapota Uresre valtozzon.

8. A Hasznos teher mez8ben az Aktiv hasznos teher pontban ellenérizze a hasznos teher
tomegét. Ellenérizheti a szerelési pozicié helyességét is a Robot mezében.

9. Erintse meg a Start gombot, hogy a robot kiengedje a fékrendszerét. Megjegyzés: A robot
razkodik és kattand hangokat ad, ezzel jelezve, hogy készen all a programozasra.

Verzi6 5.5 -9 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 Az elsé program

MEGJECYZES:
A robot programozasat a Universal Robots Akadémian tanulhatja

meg: www.universal-robots.com/academy/

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

11.3 Az elso program

A programok parancsok listai, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek. A legtobb feladat
esetében a programozas teljes egészében a PolyScope segitségével torténik. Tanitsa meg a
robotkart, hogyan mozogjon utpontok soraval, hogy beallitsa a robotkar altal kovetendd utat.

A Move (Mozgas) lapon (1asd: 17) mozgassa a Robotkart egy kivant helyzetbe, vagy tanitsa
be a helyzetet a Robotkart a helyre hizva, mikozben a Freedrive gombot lenyomva tartja a Tanit6
fliggelék tetején.

Programot hozhat létre, amely 1/0 jeleket kiildhet mas gépeknek bizonyos pontoknal a robot
utvonalan, és parancsokat hajt végre mint , ha ..., akkor és hurok a valtozék és az 1/0 jelek
alapjan.

Az aldbbi egy egyszer( program, mely lehetévé teszi, hogy egy Robotkar két Gtpont kozott mo-
zogjon.

1. A PolyScope fejlécen a File Path (Fajlitvonal) ponton érintse meg a New... (Uj...) pontot,
és valassza a Program (Program) pontot.

2. ABasic (Alap) meniiben érintse meg a Waypoint (Utpont) pontot, hogy Gtpontot adjon hozza
a programfahoz. Egy alapértelmezett MovedJ szintén hozzdadasra keriil a programfahoz.

3. Vélassza az Uj Utpontot, és a Command (Parancs) lapon érintse meg a Waypoint (Utpont)
pontot.

4. Az Eszkdz mozgatasa képernyén mozgassa a Robotkart a mozgaté nyilak megnyomasaval.
Mozgathatja a Robotkart ugy is, ha lenyomva tartja a Freedrive gombot, és Robotkart a
kivant helyzetbe hizza.

5. Amint a Robotkar a helyén van, nyomja meg az OK gombot, és megjelenik az Uj utpont
1._Gtpontként.

6. A 2._utpont |étrehozdsahoz kdvesse a 2-5. [épéseket.

7. Vdalassza a 2._utpontot, és nyomja meg a Felfelé mozgas nyilat, amig az 1._utpont félé nem
keril, hogy megvaltoztassa a mozgasok sorrendjét.

8. Alljon védett helyen, tartsa a vészledllité gombon a kezét, és a PolyScope l4blécen nyomja
meg a Play (Lejatszas) gombot, hogy a Robotkar az 1._ttpont és a 2._utpont k6z6tt mozo-
gjon.

Gratulalunk! Most létrehozta az els6 robot programjat, amely a robotkart két megadott
utpont kdz6tt mozgatja.
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MEGJEGYZES:

1. Ne vezesse arobotot magdba vagy valami mashoz, mivel me-
gsériilhet a robot.

2. Ez csak egy gyors inditasi utmutatd, hogy megmutassuk, mi-
lyen konny( hasznalni a UR robotot. Sértetlen kdrnyezetet
és nagyon Ovatos haszndlét feltételez. Ne novelje a sebes-
séget vagy gyorsulast az alapértelmezett értékek félé. Mindig
végezzen kockazatértékelést a robot mikddésbe helyezése
elétt.

FIGYELMEZTETES:
Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi teriiletén (munkateriiletén)
kiviil. Ne tegye olyan helyre az ujjait, ahol becsip6dhet.

11.4 A robot regisztralas és URCap licencfajlok

A tavoli TCP URCap haszndlata el6tt regisztralja a robotot, és toltse le és telepitse a URCap
licencfajlt (1asd: 15.8).

A2z ¢

) Preferenciak . P P
Robotja regisztrélésahoz kévesse ezt a 3 kénnyl épést
Rendszer P P P
1. lépés 2. lépés 3. lépés

Rendszerme...

URCaps

v .
A robot I ( )| k=
regisztralasa o=%W
Tavvezérlés K o= R ﬂ

Halozat - — .

Frissites Jelentkezzen be ide Téltse le a regisztréacios fajit
www.universal-robots.comfactivate

o Kikapcsolds

Robot regisztralasa az aktualis képernyojérol
1. AFejlécen érintse meg a Hamburger meniit, és valassza a Beallitasok pontot.

2. Abaloldali meniiben érintse meg a Rendszer gombot, és valassza ki a Robot regisztralasa
pontot a Beallitdsok képerny6 megjelenitéséhez.

3. Arobotja regisztralasahoz kovesse a képernyén megjelend 1. és 2. |épést.

Verzié 5.5 11-11 e-Series

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 11.4 A robot regisztralas és URCap licencfajlok

A URCAP licencfijl letoltése
1. Online téltse ki a sziikséges mezdket, és toltse le a licencfajlt a szamitogépére.
2. Mdsolja a licencf3jlt az USB meghajtora, és csatlakoztassa a Tanité fiiggelékhez.

3. ABeadllitasok képerny6n, a 3. Iépésben érintse meg a Fajl betoltése pontot, hogy megnyissa
a Regisztracios fajl kivalasztasa képernydt.

4. A listdban vélassza ki az USB-t, hogy megjelenjen a tartalma, és menjen a licencfajlhoz.

5. Vélassza ki a license.p7b f3jlt, és érintse meg a Megnyitas lehetéséget, hogy megerésitse
a robot regisztralasat.

6. Bal alul érintse meg a Kilépés pontot.

ME 2+ QM

Féjinév. Szrg

Universal Rokots regisztrécids fajlalc - ‘

O Kikapcsolds

Robot regisztralasanak megsziintetése
Ujlicenc sziikséges, ha a robot tulajdonosa megvaltozik. Ebben az esetben a robot regisztralasat
el6szor meg kell sziintetni.
1. A Fejlécen érintse meg a Hamburger meniit, és vdlassza a Beallitasok pontot.

2. Abal oldali meniiben érintse meg a Rendszer gombot, és valassza ki a Robot regisztralasa
pontot.

3. A Beadllitasok képerny6 jobb aljan érintse meg a Regisztralas megsziintetése pontot.
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12 Miukodeési mod kivalasztasa

12.1 Miikodési médok

A miikodési mdédok akkor engedélyezettek, amikor egy haromhelyzetl engedélyez6 eszkozt kon-
figural, bedllit egy jelsz6t, meghataroz egy miikodési mod konfiguralhaté 1/0-t vagy a miiszerfal
kiszolgalon keresztil (1asd:  12.1).

Automatikus méd Aktivalas utan a robot csak elére meghatarozott feladatokat tud végezni. A
Mozgas lap és a Freedrive méd nem érheté el, ha haromhelyzetl engedélyezé eszkoz konfiguralt.
Nem médosithat vagy menthet programokat és telepit6fajlokat.

Kézi mad Aktivalas utan a Mozgas lap, Freedrive mod és sebességcsuszka segitségével progra-
mozhatja a robotot. Mddosithat és menthet programokat és telepit6fajlokat.

FIGYELMEZTETES:
Az automata mod biztonsagi ledllitds csak automatikus modban
aktivalhato, igy a biztonsdagi védéfunkcié csak automatikus mod-

ban aktiv.
Miikodési méd Kézi Automatikus
Freedrive X *
Mozgassa a robotot a Mozgas lapon talal- | x *
haté nyilakkal
Sebességcsuszka X X**
Szerkessze & mentse a programot & tele-
pit6fajlt
Hajtson végre programokat CsoOkkent se- | x

besség***

Inditsa el a programot a kivalasztott cso- | x
mopontbdl

*Csak amikor haromhelyzet(i engedélyezé eszkoz konfiguralt.

**A sebességcsliszka a PolyScope beadllitdasokban engedélyezhetd a Futtatas képernyén.
***Ha haromhelyzetl engedélyezé eszkdz konfigurdlt, a robot Kézi csokkentett sebességnél
mUkaodik, hacsak nincs aktivalva a Kézi nagy sebesség.

MEGJEGYZES:

+ A Universal Robots robotok nincsenek haromhelyzet(i enge-
délyez6 eszkozzel felszerelve. Ha a kockazatértékelés az esz-
kozt igényli, akkor csatlakoztatni kell a robot hasznalata elétt.

+ Ha haromhelyzet(i engedélyezé eszkdz nincs konfiguralva,
akkor a sebesség nem csokkentett a Kézi médban.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.1 Miikodési médok

FIGYELMEZTETES:

+ Minden gyanus biztonsdagi berendezés teljes funkcionalitasat
vissza kell dllitani, miel6tt kivalasztja az Automatikus médot.

+ Amikor lehetséges, a Kézi mikodési modot ugy kell teljesiteni,
hogy mindenki a biztonsagi téren kiviil van.

« A médok kozotti atvaltashoz hasznalt eszkozt kivil kell elhel-
yezni a biztonsagi téren.

+ A felhaszndlénak tilos belépnie a biztonsagi teriiletre, amikor
a robot Automatikus médban van, hacsak nincs konfiguralva
az automatikus mod védelmi bemenete.

A M(kodési mod kivalasztasa konfiguradlasanak modszerei a kdvetkezé alrészekben keriilnek
leirasra. Mindegyik mddszer kizarélagos, ami azt jelenti, hogy egy mddszer haszndlataval a
masik két modszer inaktiv lesz.

A miikodési mod biztonsagi bemenetének hasznalata
1. A Telepités lapon valassza a Biztonsag I/0 pontot.
2. Konfigurdlja a Mdkoddési méd bemenetét. A konfiguraldsi opcié a legordiilé meniiben jele-
nik meg.

3. A robot Automatikus modban van, amikor a M(kddési mod bemenete alacsony, és Kézi
modban, amikor magas.

MEGJEGYZES:
A fizikai modkivalasztonak, ha hasznaljak, teljesen meg kell felelnie
az IS0 10218-1: 5.7.1. cikkének a kivalasztasra vonatkozdan.

PolyScope hasznalata

1. Allitson be egy jelsz6t (1asd:  21.3.2), hogy véltson a miikddési modok kdzdtt.

2. A mdédok kozotti valtdshoz valassza ki a profil ikont a fejlécen.

Megjegyzés: A PolyScope automatikusan Kézi médban van, amikor a Biztonsagi 1/0 konfigu-
racio engedélyezett haromhelyzet(i engedélyezé eszkozzel.

A miiszerfal kiszolgaléjanak hasznalata
1. Csatlakozzon a miszerfal kiszolgaléjahoz.
2. Haszndlja a Miikodési méd beallitasa parancsot.
+ M(ikodési mad beallitdsa Automatikus
+ M(kodési mod bedllitdsa Kézi
+ MUikodési mad torlése
A muszerfal kiszolgdléja hasznalataval kapcsolatos tovabbiinformacidkatldsd: http://universal-robots.
com/support/.
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12.2 Haromhelyzetii engedélyezé eszkoz UNIVERSAL ROBOTS

12.2 Haromhelyzetii engedélyez6 eszkoz

Amikor haromhelyzet( engedélyez8 eszkdz konfiguralt és a Miitkodési méd Kézi mddban van,
akkor a robot csak a haromhelyzet(i engedélyezé eszk6z megnyomasaval mozgathaté.

A haromhelyzet(i engedélyezd eszkdz nincs hatassal automatikus médban. Az automata méd
biztonsagi ledllitast egy haromallasu engedélyez6 eszkoz csatlakoztatasa és konfigurdlasa teszi
elérhet6vé.

MEGJEGYZES:

A csatlakoztatott haromhelyzet( engedélyez6 eszk6znek meg kell
felelnie az ISO 10218-1 szabvany 5.8.3 cikkelyének egy eszkoz en-
gedélyezése vonatkozasaban.

12.2.1 Kézi nagy sebesség

A tartas-a-futtadshoz funkcid, a Manualis nagy sebesség lehet6vé teszi, hogy az eszkoz sebes-
sége ideiglenesen meghaladja a 250 mm/s-ot. Ez csak akkor érhet6 el, amikor a robot Kézi méd-
ban van és haromhelyzeti engedélyezé eszkdz konfiguralt. A robot biztonsdagi ledllitast végez
Kézi modban, ha egy hdromhelyzet( engedélyez6 eszkoz konfiguralt, de nem nyomjak meg. Az
automatikus mod és a Kézi méd kozotti valtdshoz sziikség van a haromhelyzet(i engedélyezé
eszkoz teljes kioldasara és ismételt lenyomadsara, hogy a robot mozgasat lehetdvé tegyék.
Megjegyzés: Amikor Kézi nagy sebességet hasznal, akkor hasznalja a biztonsagi illesztési ha-
tarértékeket (1asd: 13.2.4) vagy a biztonsdgi sikokat (1asd: 13.2.5), hogy korlatozza a
robot mozgasterét.
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13 Biztonsagi konfiguracio

13.1 Biztonsagi beallitasok alapjai

Ez a rész lefedi, hogyan érheti el a robot biztonsagi bedllitasait. Olyan tételekbdl all, melyek
segitenek bedllitani a robot Biztonsdagi konfiguracidjat.

VESZELY:

Miel6tt konfiguralja a robot biztonsagi bedllitdsait, az inte-
gratoranak kockazatértékelést kell lefolytatnia, hogy garantalja a
személyzet és a berendezés biztonsagat a robot koriil. A kockaza-
tértékelés az 6sszes munkaeljaras értékelése a robot élete alatt,
melyet azért folytatnak le, hogy megfelelé biztonsagi konfigu-
racios beallitdsokat alkalmazzanak (1asd: Hardvertelepitési
kézikényv). A kovetkezdket kell bedllitania az integrator kocka-
zatértékelése szerint.

1. Az integratornak a biztonsdagi konfiguraciok engedély nélkiili
személyek altali médositasat meg kell akadalyozni, pl. jel-
szbvédelem telepitésével.

2. A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaloi feliile-
tek hasznalata és konfiguracioja egy specifikus robotalkal-
mazdashoz (1asd: Hardvertelepitési kézikényv).

3. Biztonsdgi konfiguraciés bedllitdsok a beallitdshoz és ta-
nitdshoz, miel&tt a robotkart el6szor bekapcsolja.

4. Az 0sszes biztonsagi konfiguracids beallitdsok ezen a képer-
nyén és allapokon érhet6k el.

5. Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi konfigu-
raciés beadllitasok 6sszes mddositasat a kockazatértékelés
szerint végezzék.

13.1.1

Biztonsagi konfiguracio elérése

Megjegyzés: A Biztonsdagi beallitasok jelszoval védettek, és csak akkor konfiguralhatok, amikor
a jelszét beadllitjak és ezutdn hasznaljak.

1.

Eal

A PolyScope fejlécen érintse meg a Telepités ikont.
Az oldalmeniiben, a képernyd bal oldalan, valassza a Biztonsag lehet&séget.
Figyelje, hogy a Robot hatarértékei képernyd megjelenik, de a beallitdsok nem érheték el.

Ha korabban allitott be Biztonsagi jelszot, akkor adja meg a jelszdt, és nyomja meg a Kiol-
das gombot, hogy a beallitasok elérheték legyenek. Megjegyzés: Amint kioldotta a Bizton-
sdagi bedllitasokat, az 6sszes beallitas aktiv.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Biztonsagi beallitasok alapjai

5. Nyomja meg a Zarolas lapot vagy menjen el a Biztonsagi meniibél, hogy az 6sszes Bizton-
sdgi tétel beallitdsat ismét zarolja.

<névtelen>+
default_1*

> Attalanos 1 VESZELY

V¥ Biztonsag Ha a kockazatértékelés dltal meghatdrozottaktdl eltérd biztonsdgi konfigurécids paraméterelcet haszndl, az ésszerlien nem kiktiszébdlhetd
Robothataré veszélyeket és nem eléggé cstklentett kockézatokat eredményezhet.

llesztési

hatarértékek (@) Gyari eldbealitasok [ ]
il ' \ |

sl Legjobban korldtozott Legkevéshé korlatozott

Az eszkoz

helyzete

Az Eszkoz O Egyéni

iranya

1/0 Hatérérték Normal Csékkentett

Hardver Teliesitmény .

Safe Home Impulzusmomentum *

(biztonsagi ... Ledlids! id6

Harom allapot Ledlidsi tavolség

) Funkcidk Eszkézsebesség .
Kénytlksebesség
Koénytk ereje .
Alkalmazas

o Kikapcsolds Se ——————— JhiA ° 0 O ‘I:":HII‘,H-T:\":'-

Tobb, biztonsdgi rendszerrel kapcsolatos informacidt taldlhat a Hardvertelepitési kézikényvben.

13.1.2 Biztonsagi jelszo beallitasa

Be kell allitania egy jelszét, hogy feloldja az 6sszes biztonsdgi bedllitast, amely a Biztonsagi
konfiguraciot alkotja.
Megjegyzés: Ha nem alkalmaz biztonsagi jelsz6t, akkor megkérik annak beallitasara.

1. A PolyScope fejléc jobb sarkaban nyomja meg a Hamburger meniit, és vélassza a Beal-
litasok pontot.

2. A képerny6 bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelszé pontot, és valassza a Bizton-
sag pontot.

3. Az Uj jelszé pontndl gépeljen be egy jelszét.

4. Most az Uj jelszé6 megerdsitése résznél gépelje be ugyanazt a jelsz6t, és nyomja meg az
Alkalmaz gombot.

5. A kék menii bal aljan nyomja meg a Kilépés gombot, hogy az el6z6 képernyére jusson.

Megjegyzés: Az 0sszes Biztonsagi beallitas ismételt zarolasahoz megnyombhatja a Zarolas lapot
vagy egyszerlien ramehet a Biztonsag meniin kiviili valamilyen képernyére.

Lezaras

13.1.3 A biztonsagi konfiguracié modositasa

A Biztonsagi konfiguracié beallitdsain végzett médositasoknak meg kell felelniiik az integrator
altal lefolytatott kockazatértékelésnek (1asd: Hardvertelepitési kézikényv).

Javasolt eljaras:
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1. Ellenérizze, hogy a moédositasok megfelelnek-e az integrator altal lefolytatott kockazatér-
tékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsdgi beéllitdsokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatdrozott megfelel6 szintre.

3. Ellenérizze a beallitadsok alkalmazasat.
4. Tegye a kovetkezd szoveget a kezel6k kézikbnyvébe:
»Miel6tt a robot kozelében dolgozik, gy6z6djon meg arrdl, hogy a biztonsagi konfiguracié az

elvartak szerinti. Ez ellenérizhetd pl. a PolyScope jobb felsé sarkdban taldlhaté biztonsagi elle-
nérz60sszeg megvizsgalasaval barmilyen valtoztatas esetében.”

13.1.4 Uj biztonsagi konfiguracié alkalmazasa

A robot kikapcsol, amig valtoztatasokat végez a konfiguracion. Valtoztatdsai csak akkor I1épnek
hatalyba, miutdn megnyomta az Alkalmaz gombot. A robot nem kapcsolhaté be ismét, amig
vagy az Alkalmazas és Gjrainditas vagy a Moédositasok elvetése opciot nem alkalmazza. Az
el6ébbi lehetévé teszi, hogy vizualis ellendrizze a robot Biztonsagi konfiguracidjat, amelyik bi-
ztonsagi okokbdl megjelenik egy eléugré ablakban SI mértékegységekkel. Amikor a vizualis

ellenérzés készen van, akkor Megerésitheti a biztonsagi konfiguracioét és a médositasok auto-
matikusan mentésre keriilnek az aktudlis robot telepit6fajl részeként.

13.1.5 Biztonsagi ellendrz6osszeg

A Biztonsagi ellen6rz6osszeg ikon megjeleniti az alkalmazott robot biztonsagi konfiguraciojat,
és az fentrdl lefelé, balrdl jobbra olvashatd, pl.: BF4B. Kiilonb6z6 szoveg és/vagy szin jelzi az
alkalmazott biztonsdagi konfiguracié modositasait.

Megjegyzés:

+ A Biztonsagi ellendrzéosszeg valtozik, ha mddositja a Biztonsagi funkciok beallitasait, mi-
vel a Biztonsagi ellenérz6osszeg-et kizarélag a biztonsagi beallitasok hozzak Iétre.

+ A Biztonsagi konfiguracio-n végzett modositasokat alkalmaznia kell a Biztonsagi ellendr-
z60sszeg-en, hogy tiikrozze a valtozasokat.

13.2 Biztonsagi menii-beallitasok

Ez arész meghatarozza a Biztonsdagi menii beallitasait, melyek a robot Biztonsdagi konfiguraciojat
készitik.

13.2.1 Robothatarértékek

A robothatarértékek lehet6vé teszi, hogy korlatozza az robot altaldnos mozgasait. A Robotha-
tarértékek képernydnek két konfiguracids opcidja van: Gyari elobeallitasok és Szokasos
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1. Gyari el6bedllitasok, ahol hasznalhatja a csiszkat egy elére meghatdrozott biztonsagi be-

allitas kivalasztasahoz. A tablazatban szerepl6 értékek frissiilnek, hogy tiikrézzék az elére
beallitott értékeket a Legjobban korlatozétol a Legkevéshé korlatozéig

Megjegyzés: A cslszka értékei csak javaslatok, és nem helyettesitik a megfelelé kockaza-
tértékelést.

‘ lepit . i
> Altalénos 1 VESZELY

7 BRI Ha a kockézatértékelés dltal meghatarozottaktdl eltérd biztonsagi konfigurécids paramétereket hasznél, az ésszerlien nem kikuszébdlhetd
Robothatéré veszélyeket s nem eléggé csolkcentett kockézatokat eredményezhet

lllesztési

hatérértékek (@) Gyari elbbediitasol .
1 i I Il

Sikok Legjobban lcorldtozott Legkevéshé korldtozott

Az eszkoz

helyzete

Az Eszkdz O Eqyéni

iranya

170 Hatarérték Normaél Csbkkentett

Hardver Telesftmény .

Safe Home Impulzusmomentum @

(biztonsagi ... Ledlldsi idd

Harom éllapot Leélldsi tévolséa

) Funkcidk Eszkozsebesség .
Kénysdksebesség
Kénydlc ereje .
Alkkalmazés

O Kikapesolds ‘ « 0% Szimuldcis -

2. Szokasos, ahol bedllithatja a hatarértékeket, hogy a robot hogyan m(ikddjon és figyelheti a

kapcsolodé tlréseket.

Teljesitmény A behatarolja a maximalis mechanikai munkat, melyet a robot allit el6 a kor-
nyezetben.
Megjegyzés: ez a hatarérték a hasznos terhelés a robot részeként, és nem a kdrnyezet
részeként veszi figyelembe.

Impulzusmomentum Az behatarolja a robot maximalis impulzusmomentumat.

Leallasi ido A behataroljaa maximalis id6t, ami a robotnak a ledllashoz sziikséges, pl. ami-
kor vészledllitast aktivalnak.

Leallasi tavolsag A behatdrolja a maximalis tdvolsagot, melyet ledllas kozben a robotesz-
koz vagy konyok megtesz.

MEGJEGYZES:

A ledllasi id6 és tavolsag korlatozdsa hatassal van a robot sebes-
ségére. Példaul, ha a leallasi id6 300 ms-ra van beallitva, a maxi-
malis robotsebesség ugy keriil korlatozasra, hogy lehetévé tegye a
robot ledllasat 300 ms-on beldl.

Eszkozsebesség Az behatarolja a roboteszk6z maximalis sebességét.

Eszkoz ereje Az behatarolja a roboteszkoz altal alkalmazott maximalis erét fogoé helyze-
tekben.

Konyoksebesség A behatarolja a robotkdnyok maximalis sebességét.
Konyok ereje A behatarolja azt a maximalis erét, melyet a konyck alkalmaz a kdrnyezeten.

Az eszkozsebesség és erd az eszkdz pereménél és a két felhasznal altal meghatarozott
eszkozhelyzet kozéppontjanal keriil behataroldsra, 1asd: 13.2.8.
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V Biztonsag Ha a loclédzatértékelés éltal meghatarozottaktdl eltérd biztonsagi konfiguracids paramétereket hasznél, az ésszerlien nem kiklszébolhetd
Robothataré. veszélyeket és nem eléggé csokientett kockézatokat eredmeényezhet.

lllesztési
hatarértekek (O Gyari elsbedlitasok
Sikok

Az eszkoz

helyzete
._Az’ Eszkoz @ Egyéni
iranya
/0 Hatarérték Normal Csdkkentett
Hardver Teljesitrnény 300/ W 200/ W
Safe Home Impulzusmomentum 25,0/ kgm/s 10,0/ kgm/s ® .
AT - Ledildsi [d6 400/ ms 300/ ms
Harom allapot Ledllési tévolsag 500/ mm 300/ mm
Eszkozsebesség 1500 mms 750|mmis (]
Eszkéz ereje 150,0|N 120,0|N
Konytksebesség 1500 mm/s 750/ mm/s
Kényélc ereje 150,0|N 120,0|N .

o Kikapcsolds Sebesség Szimulécié .

MEGJEGYZES:
Visszakapcsolhat a gyari elobeallitasokra az 6sszes robothatarér-
ték esetében, hogy visszaallitsa az alapértelmezett beallitasokat.

13.2.2 Biztonsagi médok

Normal korilmények kozott, azaz amikor nincs hatalyban védé ledllas, a biztonsagi rendszer
egy biztonsagi médban mkodik, mely egy biztonsagihatarérték-készletéhez tarsul:

A Normal mad az alapértelmezésként aktiv biztonsagi maod.

A Csokkentett méd akkor aktiv, amikor a robot Eszkozkozéppontja (TCP) a Csokkentett modot
indité sikon tdl helyezkedik el (1asd:  13.2.5), vagy amikor konfiguralhaté bemenettel
elinditottdk (1asd: 13.2.10)

Helyreallitas méd aktivalddik, amikor az aktiv hatarkészlet biztonsagi hatarértékét megsértik,
a robotkar 0-as ledllasi kategériat teljesit. Ha egy aktiv biztonsagi hatarértéket, pl. illesz-
tési helyzet hatarértékét vagy biztonsdagi hatart, megsértenek, amikor a robotkar mar be
van kapcsolva, akkor Helyreallitas modban indul el. Ez teszi lehetévé a robotkar vissza-
mozgatasat a biztonsagi hatarértékeken belil. Mikozben a Helyreallitds médban van, a ro-
botkar mozgasa rogzitett hatarértékkészlettel korlatozott, amelyet nem tud testre szabni.
A Helyredllitas méd hatarértékeivel kapcsolatos részleteket (1asd: Hardvertelepitési

kézikonyv).

FIGYELMEZTETES:

Az illesztési helyzet, az eszkoz helyzete és az eszkoz tajolasa ha-
tarértékei le vannak tiltva a Helyreadllitdas moédban, igy jarjon el 6va-
tosan, amikor a robotkart visszamozgatja a hatarértékeken beliil.

A Biztonsagi konfiguraciok képerny6 meniije lehetévé teszi, hogy a felhasznalé meghatarozzon
kiilon biztonsagi hatarkészleteket a Normal és Csokkentett médhoz. Az eszkdz és az illesz-
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tések esetében a sebességre és impulzusmomentumra vonatkozé Csokkentett médu hatarér-
tékek korlatozébbak, mint a Normal méduak.

13.2.3 Tiirések

A Biztonsagi konfiguracidban a biztonsagi rendszer-hatarértékeket hatarozzak meg. A Bizton-
sdgi rendszer megkapja az értékeket a bemeneti mez6ktél és észleli a megsértését, ha ezen
értékeket meghaladjak. A robotvezérlé megprobélja megakadalyozni a megsértéseket védé le-
allassal vagy a sebesség csokkentésével. Ez azt jelenti, hogy lehet, hogy a program nem tudja
végrehajtani a hatarértékhez nagyon kézeli mozgdsokat.

FIGYELMEZTETES:

A tlrések a szoftververziora specifikusak. A szoftver frissitése
modosithatja a tliréseket. Nézze meg a verzidk kozotti valtozatok
jegyzékét a szoftververzidk valtozasaira vonatkozoéan.

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

13.2.4 lllesztési hatarértékek

Az lllesztési hatarértékek lehetévé teszik, hogy korlatozza az egyedi robotillesztés mozgdasat
az illesztési térben, azaz az illesztés rotacids helyzetét és rotacids sebességét. Két illesztési
hatarérték opcio létezik: Maximalis sebesség és Helyzettartomany.

A 3. csuklé poziciétartomany alapértelmezésként korlatlan. Amikor a robothoz csatlakozta-
tott kabeleket hasznal akkor el6szor le kell tiltania a Korlatlan tartomany a 3. csukléhoz je-
[616négyzetet, hogy elkeriilje a kabel feszllését és a védo leallast.

1. A maximalis sebesség az, ahol meghatarozza az adott illesztés maximalis szégsebes-
ségét.

2. Ahelyzettartomadny az, ahol meghatarozza az adott illesztés helyzettartomanyat. Csokken-
tett mdd esetén a bemeneti mez6k ismét letiltottak, ha nincs biztonsagi sik vagy konfigu-
ralhato bemeneti bedllitas, amely azt elinditja. Ez a hatarérték lehetévé teszi a robot bizton-
saggal kapcsolatos puha tengelyhataroldsat.
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s és
> Altalanos

Bemeneti jel Funkcid Kijeldlése
Robothatare...
lllesztési config_in[0], config_in[1] Csdklentett mod v
hatarértékek config_in[2], config_in[3] Biztonséagi visszadlitas v
Sikok config_in[4], config_in[5] Nincs hozzérendeltve v
Az eszkoz config_in[6], config_in[71] Nincs hozzérendelve v
helyzete
Az Eszkiz Kimeneti jel Funiccié kijeldlése
iranya
1/0

config_out[0], config_out[1] Mozgéd robot A d

(= config_out[2], config_out[3] Rendszer vészledlitva A
(S:ii?oHn(;gq;i config_out[4], config_out[5] Nincs hozzérendelve v
Harom allapot config_out[6], config_out[7] Nincs hozzérendehve v

R - s
O Kikapcsolds e —— 100 % 25‘0;{;‘/5 ° 0 O S:ww,ﬂécic’w.

13.2.5 Sikok

MEGJECYZES:

A sikok konfigurdlasa teljesen a funkciokon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozzon létre és nevezze el az 6sszes funkciét, miel6tt szer-
keszti a biztonsagi konfiguracidkat, mivel a robot kikapcsol, amint
a Biztonsdg lap kioldasra kertilt, és a robot mozgatasa lehetetlen
lesz.

Biztonsagi sikok korlatozzak a robot munkahelyét. Meghatdarozhat legfeljebb nyolc biztonsagi
sikot, melyek a roboteszkozt és a konyokot korlatozzak. Korlatozhatja a konydk mozgdsat min-
degyik biztonsdagi sik esetében, és letilthatja a jelolénégyzet kijeldlésének megsziintetésével.
A biztonsagi sikok konfiguralasa el6tt meg kell hatdroznia egy funkciét a robot telepitésében
(lasd: 16.1.4). A funkcio ezutdn masolhaté a biztonsagi sik képernyére, és konfiguralhaté.

FIGYELMEZTETES:

Ha biztonsdagi sikokat hatdroz meg, azzal csak a meghatarozott
Eszkozteret és konyokot korlatozza, a robotkar teljes korlatozasat
nem éri el. Ez azt jelenti, hogy egy biztonsagi sik meghatarozasa
nem garantalja, hogy a robotkar mas részei nem sértik meg ezt a
korlatozast.

Moédok

Mindegyik sikot konfiguralhatja korlatoz6 Médokkal az alabb felsorolt ikonok segitségével.

Letiltva A biztonsagi sik sosem aktiv.

] Normal Amikor a biztonsagi rendszer Normal médban van, akkor egy normal sik aktiv, és
ez szigoru hatart jelent a robot TCP helyzetére nézve.
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maodu sik aktiv, és ez szigoru hatart jelent a robot TCP helyzetére nézve.

@ Normal & csokkentett Amikora biztonsagirendszer Normal vagy Csokkentett médban van,
akkor egy normal és egy csokkentett modu sik aktiv, és ez szigoru hatart jelent a robot TCP
helyzetére nézve.

B csokkentett méd inditasa A biztonsagi sik azt okozza, hogy a biztonsagi rendszer Csokken-
tett modra valt, ha a roboteszkoz vagy konyok azon tul helyezkedik el.

® Megmutatas Ezt az ikont megnyomva a biztonséagi sikok elrejtik vagy megmutatjak a gra-
fikus sikon.

[l Torlés Torli a létrehozott biztonsagi sikot (megjegyzés: itt nincs visszavon/udjra miivelet,
igy egy sik véletlen torlése esetén nem lehet Gjracsinalni)

/ Atnevezés Ezt az ikont lenyomva atnevezheti a sikot.

Biztonsagi sikok konfiguralasa
1. A PolyScope fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. Az oldalmeniiben, a képerny6 bal oldalan, érintse meg a Biztonsag opcidt, és valassza a
Sikok lehet6séget.

3. A képernyd jobb tetején, a Sikok mez6ben érintse meg a Sik hozzaadasa pontot.

4. A képerny6 jobb aljan, a Tulajdonsagok mezében allitsa be a Nevet, a Funkcié masolas és
a Korlatozasok pontot. Megjegyzés: A Masolas funkcié pontban csak a nem meghataro-
zott és Alap érhet6 el. Visszaallithat egy konfiguralt biztonsdagi sikot a Nem meghatarozott
kivalasztasaval.

Ha a masolt funkcié a Funkciok képernyén moédosult, figyelmeztetd ikon jelenik meg a Mdso-
las funkcié szbveg jobb oldalan. Ez jelzi, hogy a funkcié a szinkronizaldson kiviil esik, azaz a
tulajdonsagok kartyan az informacio nem frissitett, hogy a médositasokat tiikrozze, melyeket a
Funkcion elvégeztek.
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Konyok
Engedélyezheti a Konyok korlatozasa pontot, hogy megakadalyozza a robot konydkillesztését,
hogy athaladjon a meghatarozott sikok barmelyikén. A konyok korlatozasanak letiltasa, hogy a
konyok athaladjon a sikokon.

Szinkodok

d t 1% .
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Sziirke A sik konfiguralt, de letiltott (A)

Sarga & fekete Normal sik (B)

Kék & zold Inditd sik (C)

Fekete nyil A sik azon oldala, ahol az eszk6z és/vagy konyck lehet (normal sikoknal)
Zo6ld nyil A sik azon oldala, ahol az eszkdz és/vagy kdnyok lehet (indit6 sikokndl)

Sziirke nyil A sik azon oldala, ahol az eszkdz és/vagy konyok lehet (letiltott sikoknal)

13.2.6 Freedrive

A Freedrive lehetévé teszi, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy pézba huzzak. Az
illesztések kis ellenallassal mozognak, mivel a fékeket kioldjak. Mikdzben a robotkart kézzel
mozgatja, az Freedrive modban van (1asd: 12.1).

Ahogyan a robotkar a Freedrive médban megkdzelit egy elére meghatarozott hatart vagy sikot
(lasd: 13.2.5),azellendllds né. Ezaltal a robot helyzetbe hizasat nehéznek érzi.

A Freedrive modot az alabbi médokon engedélyezheti:
+ Hasznalja a Freedrive gombot

+ Hasznalja az I/0 mdveletet (1asd: 16.1.4)

+ Hasznalja a Freedrive gombot a Mozgas lap képernyén (1asd: 17.2)

A Freedrive gomb hasznalata
1. Nyomja le és tartsa lenyomva a Tanito6 fiiggeléken talalhat6 Freedrive gombot.

2. Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.
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13.2.7 Backdrive

A robotkar inicializalasa alatt kis rezgések figyelhet6k meg, amikor a robot fékjeit kiengedik.
Néhany helyzetben, amilyen példaul amikor a robot (itkézéshez kozel van, ezek a remegések
nem kivanatosak, és a Backdrive funkcié hasznalhato specifikus illesztések szandékos mozga-
tasahoz a kivant helyzetbe, anélkiil, hogy a robotkar fékjeit kiengednék.

A Backdrive engedélyezése

1. Az Inicializalas képernydn érintse meg az ON pontot, hogy elinditsa a bekapcsoldsi sorren-
det.

2. Amikor a robot allapota Ures, nyomja le és tartsa Ugy a Freedrive gombot. A robot allapota
Backdrive lesz.

3. A fékek csak azon illesztéseknél keriilnek kioldasra, melyekre jelentés nyomast gyakorol-
nak. Amint a Freedrive gombot lenyomja/megnyomja. A Backdrive hasznalata k6zben a
robotkar mozgatdsa nehéznek érezhet6.

13.2.8 Az eszkoz helyzete
Az Eszkoz helyzete képerny6 lehet6vé teszi a robotkar végére helyezett eszk6zok és/vagy tarto-
zékok kontrollaltabb korlatozasat.
Robot az, ahol képen megjelenitheti a modositasait.
Eszkoz az, ahol meghatarozhat és konfiguralhat egy eszkozt legfeljebb kettd eszkozig.
Az 1. _eszkoz az alapértelmezett, x=0,0, y= 0,0, z=0,0 és sugar=0,0 értékekkel meghatarozott

eszkoz. Ezek az értékek képviselik a roboteszkoz peremét.
Megjegyzés:

« A TCP masoldsa alatt kivalaszthatja az Eszk6z peremét, és visszaallithatja az eszkoz ér-
tékeit O-ra.

+ Az alapértelmezett gémb az eszkdz pereménél van meghatarozva.
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A felhasznadlé altal meghatarozott eszkdzok esetében a felhasznalé mdédosithatja az alabbiakat:

Sugar az eszkdz gombterének sugara médositasahoz. Sugarral akkor foglalkoznak, amikor bi-
ztonsagi sikokat hasznalnak. Amikor a gombtérben egy pont athalad a csokkentett médot
indit6 sik alatt, a robot atvalt Csdkkentett médba. A biztonsagi rendser megakadalyozza,
hogy a térben barmilyen pont athaladjon egy biztonsdgi sikon (1asd: 13.2.5).

Helyzet az eszkoz helyzetének moédositasara a robot eszkzének peremét figyelembe véve.
A helyzet az eszkdzsebesség, eszkdzerd, leallasi tavolsag és biztonsagi sikok biztonsagi
funkcidk esetében fontoland6 meg.

Alapként hasznalhatja az Eszkdzkdzéppontot Uj eszkdz helyzetének meghatarozésara. Az Al-
talanos meniiben elére meghatarozott, meglévé TCP masoldsa a TCP képerny6n elérhet az
Eszkdzhelyzet meniiben, a TCP masolasa legordiilé listaban.

Amikor szerkeszti vagy beallitja az értékeket a Helyzet szerkesztése beviteli mez&kben, akkor
a TCP neve lathaté a legordiil6 meniiben, és megvaltozik szokasosra, amely azt jelzi, hogy a
masolt TCP és a ténylege hatarérték kozott kiilonbség van. Az eredeti TCP még mindig elérhetd
a legordilé listaban, és ismét kivalaszthato, hogy az értékeket visszavaltoztassak az eredeti he-
lyzetre. A TCP masoldsa legordiilé6 meniiben térténd kivalasztas nem befolydsolja az eszkoz
nevét.

Amint alkalmazza az Eszkdzhelyzet képernyd valtozasait, ha megprobalja mddositani a masolt
TCP-t a TCP konfiguracids képernyén, akkor figyelmeztetd ikon jelenik meg a TCP masoladsa
szovegtdl jobbra. Ez jelzi, hogy a TCP a szinkronizalason kiviil esik, azaz a tulajdonsagok mezén
az informacié nem frissitett, hogy a médositasokat tiikrozze, melyeket a TCP-n elvégeztek. A
TCP a sync (szinkronizacid) ikon megnyomasaval szinkronizalhaté (1asd: 16.1.1).
Megjegyzés: a TCP-t nem kell szinkronizalni, hogy egy eszkozt sikeresen meghatarozzon és ha-
sznaljon.

Atnevezheti az eszkdzt, ha megnyomja a ceruza lapot, a megjelenitett eszk6znév mellett. Szin-
tén meghatarozhatja a Sugarat 0-300 mm koz6tti engedélyezett tartomannyal. A hatarérték a
grafikus panelen jelenik meg pontként vagy gombtérként, a sugar méretétdl fliggden.
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13.2.9 Az Eszkoz iranya

Az Eszkoz iranya képerny8 hasznalhat6 azon szog korldtozasdara, amellyel az eszk6z mutat. A
hatarértéket egy kip hatarozza mg, amely a robotkar alapjahoz képest egy rogzitett tajolas.
Amint a robotkar kérbe mozdul, az eszkoz irdnya ugy korlatozott, hogy a meghatarozott kiipon
belll marad. Az eszk6z alapértelmezett iranya egybeesik az eszkdz kimeneti peremének Z ten-
gelyével. A délés és pasztazas szogének meghatarozasaval testre szabhatja.

A hatarérték konfiguralasa el6tt meg kell hatdroznia egy pontot vagy sikot a robot telepitésében
(1asd: 16.3). Afunkci6 ezutdn masolhato, és a Z tengelye hasznalhaté a hatart meghatarozé
kip kdzéppontjaként.

MEGJEGYZES:

Az eszkozirany konfiguracidja a funkcidkon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozza létre a kivant funkcid(ka)t, miel6tt a biztonsagi konfigu-
raciot szerkeszti, mivel amint feloldja a Biztonsdag lapot, a robotkar
lekapcsol, és az Uj funkciok meghatarozasa lehetetlen lesz.
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Hatarérték tulajdonsagai

Az Eszkdzirany hatdrértékének harom konfiguralhaté tulajdonsaga:

1. Kapkozéppont: A legordiilé meniibél kivalaszthat egy pont vagy sik funkciét, hogy megha-
tarozza a kup kozéppontjat. A kivalasztott funkcié Z tengelye hasznalatos azon iranynak,

amely koril a kup kézéppontba kerdil.

2. Kapszog: Meghatarozhatja, hogy a robot milyen széggel térhet el a kozépponttdl.

Letiltott eszkoz iranyanak hatarértéke A sosem aktiv.

[] Normal eszkoz iranyanak hatarértéke A csak akkor aktiv, amikor a biztonsdagi rendszer

Normal médban van.

dszer Csokkentett médban van.
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B Normal & csokkentett eszkoz iranyanak hatarértéke A csak akkor aktiv, amikor a bizton-
sdgi rendszer Normal médban, illetve amikor Csokkentett médban van.

Visszadllithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az Eszk6z iranyanak kon-
figuraciojat, ha a masolds funkciét visszadllitjia ,Nem meghatarozottra”.

Az eszkoz tulajdonsagai

Alapértelmezésként az eszk6z ugyanabba az iranyba mutat, mint az eszkdz kimeneti peremének
Z tengelye. Két sz6g megadasaval ez mddosithato:

Dolési szog: Mennyire dontsék a kimeneti erem Z tengelyét a kimeneti perem X tengelye irdnyaba

Pasztazasi szog: Mennyire forgassak a doélt Z tengelyt az eredeti kimeneti perem Z tengelye
kordil.

Masik modként, egy meglévé TCP Z tengelye masolhatd, ha kivalasztjak azt a TCP-t a legordiilé
menibdl.

13.2.10 1/0

Az 1/0 a bemenetek és kimenetek kozott oszlik el, és ugy vannak parositva, hogy mindegyik
funkcio 3. kategoriajut és PLd 1/0-t adjon.
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Bemeneti jelek
A kovetkez6 biztonsagi funkcidok hasznalhaték a bemeneti jelekkel:

Rendszer vészleallité Ez egy vészledllitd gomb alternativa a Tanité fliggelékhez, amely ugya-
nazt a funkciét szolgdlja, ha az eszk6z megfelel az ISO 13850 szabvanynak.

Csokkentett méd Az Osszes biztonsagi hatarérték alkalmazhaté Normal médban vagy Csokken-
tett médban (1asd: 13.2.2). Amikor konfigurdljak, a bemenetekhez kiildott alacsony jel
a biztonsagi rendszer Csokkentett modba lépést okozza. A robotkar lelassul, hogy kie-
Iégitse a CsOkkentett mod hatarkészletét. A biztonsagi rendszer garantdlja, hogy a robot a
Csokkentett mod hatarértékein beliil van, a bemenet inditasa utan kevesebb mint 0,5 mp-
cel. Ha a robotkar tovabbra is megsérti valamelyik Csdkkentett modbeli hatarértéket, akkor
0-as ledllasi kategoriat végez. Az atmenet Normal médba ugyanugy torténik. Megjegyzés:
az indité sikok szintén okozhatnak atmenetet a Csokkentett médba.

Haromhelyzetii engedélyezd eszkoz Kézi médban a haromhelyzetii engedélyezé eszkozt meg
kell nyomni a robot mozgatasahoz.
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Miikodési méd Amikor meghatarozzak, ez a bemenet hasznalhaté az Automatikus méd és a
Kézi méd kozotti atkapcsoldshoz (1asd: 12.1).

Biztonsagi visszaallitds Amikor Biztonsagi megallitas fordul el6, ez a kimenet biztositja, hogy
a Biztonsagi leallas allapota folytatédjon, amig visszaallitdst nem kezdeményeznek.

Automata méd biztonsagi leallitas Amikor konfiguralt, egy Automata méd biztonsagi leallité
biztonsagi leallitast végez, amikor a bemeneti tiiskék alacsonyak és a robot automatikus
modban van.

Automata mad biztonsagi visszaallitdas Amikor Automata méd biztonsagi leallitas torténik, a
robot biztonsagi ledllitottan marad az automatikus médban, amig a bemeneti tiiskéken egy
emelked6 széle visszaallitast nem indit.

FIGYELMEZTETES:

+ Haletiltja az alapértelmezett Biztonsagi visszaallitas bemene-
tet, a robotkar tovabb nem all le biztonsagi leallitassal, amikor
a bemenet magas. Egy leallitott programot csak a Biztonsagi
leallito indit Ujra.

+ Hasonldan a biztonsagi visszaallitashoz ha az alapértelme-
zett automata mod biztonsdgi visszaallitas letiltott, a robotkar
tovabb nem all meg biztonsdgi ledllitdssal, amint az automati-
kus méd biztonsagi leallitd bemenet magas. Egy leallitott pro-
gramot csak az Automata maod biztonsagi ledllité indit Gjra.

Kimeneti jelek

Alkalmazhatja a kdvetkez6 Biztonsdgi funkcidkat a kimeneti jelekhez. Az 0sszes jel visszatér
alacsonyra, amikor a magas jel altal inditott allapot befejezédik:

Rendszer vészleallité A jel alacsony, amikor a biztonsagi rendszert Vészhelyzeti leallitott alla-
potba viszi a Vészledllito bemenet vagy a Vészledllité gomb. A holtpontok elkeriilése érde-
kében, ha elindult a Vészhelyzeti ledllt llapot, a Rendszer-vészleallité bemenet miatt, akkor
alacsony jelet nem adnak.

Mozg6 robot A jel alacsony, ha a robot mozog, kiilonben pedig magas.

Nem leallité robot A jel magas, amikor a robotot leallitjdk vagy a ledllitas folyamatdban, amely
vészleallitas vagy biztonsagi ledllitds miatt torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

Csokkentett mod A jel alacsony, amikor a robotkar Csokkentett médban van, vagy ha a bizton-
sdgi bemenet Csokkentett médu bemenettel konfiguralt és aktudlisan alacsony. Egyébkén
a jel magas.

Nem csokkentett méd Ez a fent meghatdrozott Csdkkentett méd forditottja.

Biztonsagos kezdélap A jel magas, ha a robotkar megall a konfiguralt Biztonsdgos kezd6he-
lyzetben. Egyébkén a jel alacsony.
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MEGJECYZES:

A robottdl a Rendszer-vészleallitd kimenetével Vészleallitas alla-
potot kapé kiils6 gépnek meg kell felelnie az 1ISO 13850 szab-
vanynak. Ez kiilondsen sziikséges olyan beallitdsoknadl, ahol a
Robot-vészleallité bemenet kiils6 Vészhelyzeti ledllité eszkdzhoz
csatlakozik. llyen esetekben a Rendszer-vészleallité kimenete ma-
gas, amikor a kiils6 vészledllitd eszkozt kioldjak. Ez magaba fo-
glalja, hogy a vészleallitas allapot a kiils6 gépnél visszaall anélkill,
hogy a robot kezel6jétél manualis mlveletre lenne sziikség. Tehat
a biztonsdagi szabvanyoknak valé megfeleléshez a kiilsé gépnek
manudlis miveletre van sziikséges, hogy visszaalljon.

13.2.11 Hardver

Hasznalhatja a robotot a Tanito fliggelék csatlakoztatasa nélkiil. Ha Tanito fliggeléket eltavolitja,
meg kell hatarozni egy masik Vészleallité forrast. Meg kell hataroznia, hogy a Tanité fliggelék
csatlakozik-e, hogy elkeriilje a biztonsagi megsértés elinditasat.

Rendelkezésre allé hardver kivalasztasa

A robot haszndlhatd a PolyScope programozé felhasznalo feliilet nélkiil.

1. A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. Az oldalmeniiben, a baloldalon, érintse meg a Biztonsag opciét, és valassza a Hardver
lehet&séget.

3. Adja meg a Biztonsagi jelszét, és Oldja fel a képerny6t.

4. Sziintesse meg a Tanito fiiggelék kijelolését, hogy a robotot a PolyScope interfész nélkdil
hasznalja.

5. A modositasok végrehajtasahoz nyomja meg a Mentés és Gjrainditas pontot.

VIGYAZAT!:

Ha a Tanit6 fliggelék a robotrdl le van valasztva vagy le van csa-
tlakoztatva, akkor a Vészledllit6 gomb tovabb nem aktiv. El kell
tavolitani a Tanité fliggeléket a robot kdzelébdl.

13.2.12 Biztonsagos kezdohelyzet

A Biztonsagos kezdéhelyzet egy visszatérési helyzet, melyet a felhasznalé altal meghatdrozott
Kezdbhelyzet hasznalataval hataroznak meg. A Biztonsagos kezdélap I/0 akkor aktiv, amikor a
robotkar Biztonsagos kezd6éhelyzetben van, és meghatarozasra keriilt egy Biztonsagos kezdélap
I/0. A robotkar Biztonsagos kezddéhelyzetben van, ha az illesztési helyzetek a meghatarozott
illesztési szo0geknél vannak vagy annak 360 fokos tobbszoroseinél.
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Szinkronizalas a kezddlaprol

1.
2.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

Az oldalmeniiben, a képerny6 bal oldalan, érintse meg a Biztonsag opciot, és valassza a
Biztonsagos kezdohelyzet Iehetséget.

. A Biztonsagos kezdélapon érintse meg a Szinkronizalas a kezddlaprél pontot.

Erintse meg az Alkalmazas pontot, és a megjelend parbeszédablakban vélassza az Alkal-
mazas és Ujraindulas lehetdséget.

Biztonsagos kezddlapi kimenet

A Biztonsdgos kezd6helyzetet a Biztonsagos kezddlapi kimenet el6tt kell meghatarozni (1asd:
13.2.10).

A Biztonsagos kezdélapi kimenet meghatarozasa

1.
2.
3.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.
Az oldalmeniiben, a képernyd bal oldalan, a Biztonsag alatt valassza az I/0 lehet6séget.

Az 1/0 képernydn a kimeneti jelen, a Funkcio kijeldlése alatt, a legordiilé meniiben vélassza
a Biztonsagos kezdélap pontot.

Erintse meg az Alkalmazas pontot, és a megjelené parbeszédablakban valassza az Alkal-
mazas és jraindulas lehetdséget.

Biztonsagos kezdélap szerkesztése

Akezdélap szerkesztése nem médosit automatikusan egy korabban meghatarozott Biztonsagos
kezdbhelyzetet. Mikozben ezek az értékek nem keriilnek szinkronizaldsra, a Kezdéprogram cso-
mopont nincs meghatarozva.

Biztonsagos kezddlap szerkesztése

1.
2.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

Az oldalmeniiben, a képernyé bal oldalan, az Altalanos alatt valassza a Kezddlap lehe-
t6séget.
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3. Erintse meg a Helyzet szerkesztése pontot, és 4llitsa be az Uj robotkar helyzetét, majd
érintse meg az OK-t.

4. Az oldalmeniiben, a Biztonsag alatt valassza a Biztonsagos kezddlap lehet6séget. Me-
gjegyzés: egy Biztonsagi jelszé sziikséges a Biztonsagi beadllitasok Feloldasahoz (Lasd:
13.1.2).

5. A Biztonsagos kezddlapon érintse meg a Szinkronizalas a kezddlaprél pontot
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14 Futtatas lap
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A Futtatas lap lehetévé teszi, hogy egyszerlien miikodtesse a robotkart és vezérlédobozt, néhany
gomb és opcié segitségével, ha lehetséges. Kombinalhatja az egyszer(i miikddést a PolyScope
(lasd: 21.3.2), hogy a robot olyan eszkdzbe keriiljon, amely kizarélag el6re megirt progra-
mokkal futhat.

A képernyén automatikusan betdltheti és elindithatja az alapértelmezett programot egy kiilsé
bemeneti jel szélatmenete alapjan (14sd: 16.1.6).

Megjegyzés: Egy alapértelmezett program automatikus betoltése és inditadsa kombinacidja és
az automatikus inicializalas bekapcsoldskor példaul hasznalhaté a robotkar masik gépbe inte-
gralasahoz.

14.1

Program

A Program mez6 megjeleniti a program nevét, melyet betoltottek a robotra, és annak aktualis
allapotat. Megérintheti a Program betoltése lapot, hogy masik programot toltson be.

14.2

Valtozok

Egy robotprogram haszndltathat valtozékat kiilonféle értékek tarolasara és frissitésére a futtatas
alatt. Kétféle valtozé all rendelkezésre:

Telepitési valtozok Ezeket tobb program hasznalhatja, és neviik és értékiik egyitt marad a ro-
bot telepitésével (1asd: 16.1.5). A telepitési valtozék megtartjak az értékiiket a robot
és a vezérl6doboz Ujrabootoldsa utan is.
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Szabalyos programvaltozok Ezek csak a futé programhoz érheték el, és értékiik elveszik, amint
a programot leallitjak.

Utpontok mutatasa A robotprogram parancssor valtozékat hasznal az Gtpontokkal kapcsolatos
informaciok tarolasara.
Jeldlje ki az Utpontok mutatasa jel6l6négyzetet a Valtozok alatt, hogy a valtozok listaban
megmutassa a parancssor valtozdkat.

Valtozoétipusok

bool  Boole valtozd, melynek értéke Igaz vagy Hamis.

int Egész szdm a —2147483648 és 2147483647 (32 bit) kozotti tarto-
manyban.

float  Lebeg6 pontszam (decimalis) (32 bit).

string Karaktersorozat.

pose  Vektor, amely leirja a helyet és tajolds kartézianus térben. Ez egy he-
lyzet vektor (z,y, z) és egy, a tajolas képviseld rotacios vektor (rx, ry, rz)
kombinacioja, melyet igy irnak: plx, y, z, rx, ry, rz].

list Valtozék sorozata.

14.3 Robot kora

Ebben a mezében jelenik meg az eltelt id6 hossza, amidta a robotot el6szor bekapcsoltak. A
mez6ben megjelené szamok nem kapcsolddnak a program futtatdsi idejéhez

14.4 Robot mozgatasa pozicioba

Megjelenik a Robot mozgatasa poziciéba képernyd, amikor megérinti a Lejatszas lehet6séget a
Lablécen. Menjen a Robot mozgatasa pozicidoba képerny6re, amikor a robotkart egy adott kez-
dbéhelyzetbe kell vinni a program futtatasa el6tt, vagy amikor a robotkar egy utponthoz mozdul,
mikdzben egy programot médosit.

Olyan esetekben, amikor a Robot mozgatasa pozicioba képernyd nem képes a robotkart a pro-
gram kezdéhelyzetébe mozgatni, akkor el6szor a programfa Utpontjahoz megy. A robotkar he-
lytelen tartasba mehet, ha:

+ A TCP, az els6 mozgas funkcié tartdsa vagy Utpont tartasa a program végrehajtasa alatt
modosul, az elsé mozgas elvégzése elétt.

+ Az elsé Utpont egy Ha... vagy Programfa csomépont valtasa beldil van.
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e 24l s

Robot mozgatasa poziciéba

Hold down Move robot to' to perform the movement shown. Release the button to abort
Push Manual' to move the robot into position manually.

|
Robot mozgatésa ide::
LA
/‘ | Kézi

|
_:/-& € Mégse

O Normal S| —— 100% ‘:i-:u'm,\\ﬁ‘:i‘:‘-
Auto
Tartsa lenyomva az Auto lapot, hogy a robotkart a kezd6helyzetébe mozgassa.
Megjegyzés: Barmikor elengedheti a gombot, hogy ledllitsa a mozgast.
Animacio
Az animacié megmutatja a robotkar mozgasat, melyet elvégezni készil, amikor lenyomja az
Auto lapot.
VIGYAZAT!:
1. Hasonlitsa 60ssze az animdciot a valddi robotkar helyzetével,
és gy6z46djon meg arrél, hogy a robotkar biztonsagosan el
tudja végezni a mozgast, anélkiil, hogy valamilyen akadalynak
nekimenne.
2. Az Automove funkcié az arnyékpdlya mentén mozgatja a ro-
botot. Az (itkozés karosithatja a robotot vagy mas berende-
zést.
Kézi

Nyomija le a Kézi lapot, hogy elérje a Mozgas ikon képernyét, ahol a robotkar kézzel mozgathato.
Ez csak akkor sziikséges, ha nem szereti az animacié mozgasat.
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Program lap

RS 2 %

. o Mertés.
> Aiap Q - Grafika Véltozdk
) EpeEtb 1 ¥ Robotprogram Program
\ Sablonok 2 = <(res> 9 : f e d
Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére,

Arobot programozéséhoz vélassza ki a csomépontot a Csomdépontlistébdl, és aklcor
megjelenik a Programfan.

Csomépontlista Programfa

[0 Hozzéadas indftds elétt sorrendhez
O Kiindulasi véltoz6 értékek beélitasa

Ig Program hurok 6rokre

Normdl szmuiacis ()

A programlap mutatja meg a szerkesztendd aktudlis programot.

15.1 Programfa

A Parancs megérintésével Program csomoépontokat ad hozza a Programfahoz. Konfiguralja a
hozzaadott Program csomopontok funkcionalitdsat a képernyd jobb oldalan.

Ures programfa nem futtathat6. Rosszul konfiguralt Program csomdépontokat tartalmazé pro-
gramok futtatdsa szintén nem engedélyezett. Az érvénytelen program csomoépontok sargdn van-
nak kiemelve, hogy jelezzék, mit kell rogziteni a program futtatdsanak engedélyezése el6tt.

Verzié 5.5 11-39 e-Series

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Programfa

15.1.1 Program végrehajtasanak jelzése

ault %
Q - Grafika Valtozék

1 v Robotprogram
Erog Program
v/ Sablonok 2 9 4 Mowe) P

3 ® Start Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére.
Keresés

4 @A Arobot programozéséhoz vélassza ki a csomépontot a Csomdépontlistabdl, €s akkor
Eré 5 ®B megjelenilk a Programfan.
Palett&zo 6 elc

alettazo 7 ®D Csomépontlista Programfa
Szallitészalag 8 ®E Q
kovetése
!l I
28 oo xXxBBEZ

[0 Hozzaad4s indftas elétt sorrendhez
O Kinduldsi véltozé értékek bedlitédsa

[& Program hurok érokre

O Normal S —— 100% S:w‘.‘.u\ém:’-.

Amikor a program fut, az aktualisan végrehajtott program csomépontot egy kicsi ® ikon jelzi a
csomopont mellett. Tovabba a végrehajtasi Ut kék szinnel van kiemelve.
A @ ikont megnyomva a program sarkdban a parancs végrehajtasa torténik.

15.1.2 Keresés gomb

Erintse meg a Q pontot a Programfaban valé kereséshez. Nyomja meg az X ikont, hogy
kilépjen a kereséshdl.

15.1.3 Programfa eszkozsav

A Programfa médositdsdhoz hasznalja a Programfa aljan talalhaté eszkdzsavot.

Visszavonas/Ismétlés gombok

A ® és @ gombokkal vonhatok vissza és végezhetdk el tjra a parancsok médositasai.

Mozgatas fel & le

ARé @ gombok médositjak a csomépont helyzetét.

Kivagas
A ¥ gomb levag egy csomépontot, és lehetévé teszi, hogy masik miivelethez hasznaljak (pl.:
beilleszti egy méasik helyre a Programfan).

Masolas
A B gomb engedélyezi a csomépont masolasat, és lehetdvé teszi, hogy masik miiveletekhez
hasznaljak (pl.: beilleszti egy masik helyre a Programfan).

Beillesztés

A E gomb lehetévé teszi, hogy beillesszen egy csomdpontot, melyet kordbban kivagott vagy
masolt.
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Torlés

Erintse meg a (1] gombot, hogy eltavolitson egy csomoépontot a Programfarol.

Tiltas

Erintse meg a = gombot, hogy letiltson bizonyos csomépontokat a Programfan.

A tiltott programsort egyszer(ien atugorja a program, amikor fut. Egy tiltott sor tiltasa késébb
megsziintethet6. Ez gyors mddja a program maddositasanak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
karosulna.

15.1.4 Kifejezésszerkeszto

Jefault

defa
oy = iy R
> Alap Q - Grafika  Véltozok

\ Specialis
1 ¥ Robotprogram Kiieldlé Forrés |Kifejezés v
Hurok 2 ¢ Movel Ijeloles
3 @® Utpont_1
SubProg 4 |= Bedlitas Kijeléli a kivalasztott valtozdt a kifgiezés értékével
Kijelolés 5 B Vérakozas Vaéltozé Kifejezés
" 6 @ El6ugras
B 7 © Ledlt fvar 2 - =]
Parancssor 8 ® Megjegyzés
£ L 9 ¢ = Mappa
semeny 10 = <ires
2 * force()
Input 0
True (HI) False (LO) 4= Visszaléptetés
<Bemenet> v Esc
Output
and or xor not 7 8 9
<Kimenet> v
Variable
o < = ( ) < > ! * 4 5 6
<Vélozd> v
Pose
. _ " [ 1 = =z f + 1 2 3 0
<Tartds> A ekiildé:
Function
ABC 0
<Furkcié> hd gl < »

Mikdzben maga a kifejezés szovegként szerkesztett, a kifejezésszerkesztén szamos gomb és
funkcié van specialis kifejezésjelek beillesztéséhez, amilyen a x a szorzashoz és a < a keve-
sebb mint vagy egyenléhoz. A képernyé bal tetején a billenty(izet szimbdlum atkapcsol a kifeje-
zés szoveges szerkesztésére. Minden meghatarozott valtozé megtalalhato a valtozé kivalasz-
téban, mig a bemeneti és kimeneti portok nevei megtaldlhatdk a Bemenet és Kimenet kivalasz-
tékban. Néhany specidlis funkcié megtaldlhat6é a Funkciéban.

A kifejezés nyelvtani hibakra vonatkozdan ellenérzésre keriil, amikor az 0K gombot megnyomija.
A Mégse gombra elhagyja a képernyét, minden mddositast elvetve.

Egy kifejezés igy nézhet ki:

digitalis_ [1]1=Igaz és analdg_ [01<0,5

15.1.5 Program elinditasa egy kivalasztott csoméponthol

Amikor a robot Kézi médban van (1asd:  12.1), a Lejatszas a kivalasztott helyrdl lehetévé
teszi, hogy egy program elinduljon egy kivalasztott csomoépontbdl. A Lejatszas a kivalasztott
helyrél egy programot normalisan futtat. A Lejatszas a kivalasztott helyrdl opcid letiltott, ha
egy program nem futhat egy adott csomdpontbdl. A Lejatszas a kivalasztott helyrél nem enge-
délyezhet6 menettel, mivel a menetek mindig az elejérél kezdédnek.
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Q - Grafika Valtozék

Mozgas
9 1 [v] Robotprogram Mozgas Move  ~]
J 2 Movey
IUt’P‘)"t 3 ? *Q Géomtﬁl Hatdrozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok kézott.
ran
Y Az aldbbi értélcek vonatkoznak az &sszes gyermek Utpontra, és fuggnek a kivélasztott
Varakozas mozgastipustal.
Beallitas TCP beélitdsa llesztés sebessége
Eldugras [Aktfy TCP haszndlata - \ 60,0/" /s
Leallit
Funkcid llesztés gyorsuldsa
Megjegyzés
gjegy. ] \ e v \ 80,0] /52
Mappa
> Specialis
> Sablonok [ llesztési szégek hasznélata

Visszadllitds

Play from beginning
Robotprogram

Play from selection
2: Move)

———

O Kikapcsolas Szimulécié .

A Lejatszas a kivalasztott helyrél hasznalata

Erintse meg a Lejatszas pontot és valassza a Lejatszas a kivalasztott helyrél pontot, hogy egy
programot egy csomépontbdl futtasson a programfan.

MEGJEGYZES:

+ AKezdés elétt rész, ha hasznaljak, mindig végrehajtasra kerdil
a Lejatszas a kivalasztott helyrdl és a Lejatszas az elejérdl
esetében egyarant.

+ Aprogram ledll, és hibatlizenetet jelenit meg, ha nem hozzaren-
delt valtozdval talalkozik.

+ Egy program csak a Robotprogramban szereplé csomdpont-
t6l indulhat el.

+ ALejatszas a kivalasztott helyrél csak egy alprogramon beliil
hasznalhaté. A program végrehajtasa leall, amikor az alpro-
gram befejezddik.

15.2 Parancs lap

Ez a kézikonyv nem foglalkozik az 6sszes részlettel minden tipusu Program csoméponttal kap-
csolatban. A Robotprogram csomépont harom jelolénégyzetet tartalmaz a program egész vi-
selkedésének kontrollalasahoz.
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Q - Grafika Valtozék
) Specialis ~

1 v Robotpregram
ey Program
v/ Sablonok 2 ¢ & Move/ ) PP
. Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére
- L 3 @® Utpont_1
eresés Lz
4 = Bedllitds Arobot programozésédhoz vélassza ki a csomdéportot a Csomépontlistébdl, és akicor
Eré 5 B \drakozds megjelenik a Programfan.
—— 6 @ Eléugrés
Palettazo 7 O Ledit Csomdpontlista Programfa
Szallitészalag 8 ® Megjegyzés v Q
kivetése 9 ¢ m Mappa v
10 = <dres
11 & & Hurok
4 12 =| <(ires I»
13 L. Hivds-
14 2= var_2:=2 *force()
15 ¢ b Ha..
16 = <lires

17 B Parancssor *8 o XxBEBERZ
18 & Valtas ..
19 © idézit_1

20 ¢ |HE Lehalmozas P e Al
[0 Hozz&ad4s indtas elétt sorrendhez

21 @ startPos
22 & = rany O Kinduldsi véltozé értékek bedlitésa
25 i} VélogatasSerrend v [& Program hurok érokre

2SS XBEED

O Normal Sel —— 100% ° 0 o S:\m'uu\éciw:’w.

Hozzaadas inditas elott sorrendhez

Jelolje be ezt a jel6lénégyzetet, hogy specialis részt adjon hozza a programhoz, ami egyszer
lehetséges, amikor a program indul.

Kiindulasi valtozo értékek beallitasa

Valassza ki ezt, hogy beallitsa a programvaltozok kezd6 értékeit.

1. Valasszon valtozot a legordiilé listabdl, vagy a valtozokivalasztd négyzet segitségével.

2. Adjon meg kifejezést annak a valtozonak. Ezt a kifejezést haszndljak a valtozé értékének
beallitasahoz a program inditasakor.

3. Kivélaszthatja a Tartsa meg az értéket az el6z6 futtatashél, hogy inicializalja a valtozot
arra az értékre, amely a Valtozok lapon talalhatd (1asd: 15.4).
Ez lehet6vé teszi, hogy a valtozdk fenntartsak az értékeiket a program végrehajtasai kozott.
A véltozd megkapja az értékét a kifejezésbdl, ha a program el6szor fut, vagy ha az érték
lapot torolték.

Valtoz6 t6rolhetd a programbdl, ha a nevét lresre allitjak be (csak szokozok).

Programhurkok orokké
Valassza ki ezt, hogy folyamatossa tegye a programot.
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15.3 Grafikus lap
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Az aktualis robotprogram grafikus bemutatasa A TCP Utvonala 3D-s nézetben lathaté, a mozgds
szegmensek feketék, az dtmenet szegmensek (a mozgdas szegmensek kdzotti atmenetek) pedig
zoldek. A zold pontok hatarozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik utpontnal a programban. A
robotkar 3D-s rajza megmutatja a robotkar aktualis helyzetét, a robotkar drnyéka pedig megmu-
tatja, hogyan szandékozik a robotkar elérni a képerny6 bal oldalan kivalasztott utpontot.

Ha a robot TCP aktudlis pozicidja kdzel keriil a biztonsdagi vagy inditdsi sikhoz, vagy ha a robote-
szkoz tajolasa kozel van a eszkoz tdjoldsi hatarértékéhez (1asd: 13.2.5), akkor a hatarérték
3D bemutatasa lathaté.

Megjegyzés: amikor a roboton program fut, a hatarértékek vizualizacioja le lesz tiltva.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd. Az indité sikok kéken és zolden jelennek
meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldalara, ahol a Normal moéd hatarértékei (1asd: 13.2.2)
aktivak. Az eszkoz tajolas hatarértékeit egy térbeli kip jeleniti meg egy vektorral, amely a robo-
teszkoz aktudlis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tdjolasahoz engedélyezett teriiletet
(vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kdzelében, akkor a 3D-s bemutato eltdnik.
Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kertl, akkor a hatarérték
vizualizacidja pirosra valt.

A 3D-s nézet nagyithato és elforgathaté, hogy jobb nézetet kapjon a robotk