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Gratulujeme vam k zakoupeni nového robota od spole¢nosti Universal Robots UR3.

Robota lze naprogramovat tak, aby pohyboval ndstrojem a komunikoval s jinymi stroji pomoci
elektrickych signalti. Jednd se o rameno sloZené z trubic a kloubti z extrudovaného hliniku.

Pomoci naseho patentovaného programovactho rozhrani PolyScope lze robota snadno napro-
gramovat tak, aby pohyboval nastrojem v poZadované trajektorii.

Co je obsahem baleni
Zasilka robota se doddva ve dvou balenich. Jedno obsahuje rameno robota, druhé obsahuje
nésledujici:
* Ovladaci jednotku s ruénim ovladacim panelem
* Montédzni drzak pro ovladaci jednotku
* Montédzni drzak pro ru¢ni ovladaci panel
¢ Kli¢ k otevieni ovladaci jednotky
e Sit'ovy kabel nebo napdjeci kabel kompatibilni s vasim regionem
¢ Kabel EUROMAP 67
® Stylus s laserem

¢ Tento ndavod
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UNIVERSAL ROBOTS Vyhledani dalSich informaci

Dilezité bezpeénostni upozorneéni

Robot je netiplné strojni zafizeni (viz 8.4) a kazda instalace robota tedy vyZaduje posou-
zeni rizik. Vasi povinnosti je dodrzovat vSechny bezpecnostni pokyny uvedené v kapitolel.

Jak cCist tuto prirucku

Tato pfirucka obsahuje pokyny k instalaci a programovéani robota. Tato pfirucka je rozdélena do
dvou casti:
Instalacni pFirucka k hardwaru: Mechanicka a elektrickd instalace robota.

Prirucka k rozhrani PolyScope: Programovani robota.

Rozhrani EUROMAP 67: Pouzivani rozhrani EUROMAP 67.

Ptirucka je urena osobam provadéjicim instalaci, jejichZ povinnosti je absolvovat zdkladni sko-
leni v oblasti mechaniky a elektfiny, stejné jako obezndmeni se zdklady programovéni.

Vyhledani dalSich informaci

Obrazovka podpory (http://www.universal-robots.com/support)informace obsahuje
nasledujici:

¢ Dalsi jazykové verze této prirucky

* Pfirucka k rozhrani PolyScope

e Servisni pfirucka s pokyny k odstrariovani potizi, idrZzbu a opravy

¢ Piirucku pro skriptovani uréenou pokrocilym uzivatelim

UR+

Pracovisté UR+ (http://www.universal-robots.com/plus/) je online showroom, po-
skytujici nejmodernéjsi vyrobky ur¢ené k pfizplisobeni uZivatelské aplikace robota UR. Na jed-
nom misté najdete vSe, co potiebujete - od koncovych efektorti az po piislusenstvi ke kameram
a softwaru. Veskeré vyrobky jsou testovany a schvéleny pro integraci s roboty UR, coZ zajis-
t'uje jednoduché nastaveni, spolehlivou obsluhu, bezproblémovy uZivatelsky zazitek a snadné
programovani. Uzivatel mtiZe také vyuZit webové stranky k zapojeni se do programu UR+ De-
veloper Program tak, aby mél pfistup k nové softwarové platformé, umoziujici navrhnout vice

Yo%

uzivatelsky pfivétivych vyrobki pro roboty UR.

UR3/CB3 xii Verze 3.13
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Cast I

Instala¢éni p¥irucka k hardwaru






1.1

Uvod
Tato kapitola obsahuje dileZité bezpec¢nostni informace, které je osoba zajist'ujici instalaci ro-
botti UR pfed prvnim zapnutim robota povinna prostudovat a porozumét jim.

Prvni ¢asti této kapitoly jsou vSeobecné. Dalsi ¢asti obsahuji konkrétni technické tidaje rele-
vantni pro nastaveni a naprogramovani robota. Kapitola 2 popisuje a definuje bezpetnostni
funkce obzvlasté diileZité pro spole¢né aplikace.

Pokyny a postupy popsané v této kapitole 2 a casti 1.7 jsou obzvlast dileZzité.

Je dtilezité dodrzovat také veskeré pokyny k montazi uvedené v dalsich kapitolach a ¢astech
této prirucky.

Zvlasté je tieba vénovat pozornost textim s vystraznymi symboly.

POZNAMKA:

Spole¢nost Universal Robots se ziikd veskeré odpovédnosti, po-
kud bude robot (ovladaci jednotka ramene a/nebo pfenosny ovla-
daci termindl) jakymkoliv zptisobem poskozen, zménén &i upra-
ven Spole¢nost Universal Robots nenese odpovédnost za Zadné
poskozeni robota nebo jiného vybaveni zplisobené programova-
cfmi chybami nebo poruchami robota.

1.2

Platnost a odpovédnost

Informace v tomto navodu nepokryvaji moznosti konstrukce, instalace a provozu celé aplikace
robota ani periferni zafizeni, kterd by mohla ovlivnit bezpe¢nost celého systému. Cely systém
je tfeba zkonstruovat a nainstalovat v souladu s bezpe¢nostnimi poZadavky stanovenymi v

norméch a pfedpisech zemé, ve které se robot instaluje.

Osoby provadéjici instalaci robotti UR nesou odpovédnost za dodrzeni platnych bezpe¢nost-
nich zdkont a pfedpisti v dané zemi a za vylouceni jakychkoliv zavaznych rizik v celé aplikaci
robota.

Patfi sem naptiklad (vycet neni vycerpavajici):

® Provést pro cely roboticky systém

* Pripojit dalsi stroje a dodatecna bezpecnostni zafizeni, pokud to vyplyva z vysledkt po-
souzeni rizik

¢ Nakonfigurovat sprdvné v softwaru
* Zajistit, aby uzivatelé neupravovali bezpe¢nostni opatieni
¢ Ovéfit, zda je cely roboticky systém zkonstruovéan a nainstalovan sprdvné

¢ Specifikovat ndvod k obsluze
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UNIVERSAL ROBOTS 1.4 Varovné symboly pouzité v tomto navodu

® Oznacit instalaci robota relevantnimi zna¢kami a umistit kontaktn{ tidaje na osobu prova-
déjici instalaci

® Shromazdit veskerou dokumentaci v technickém souboru; véetné posouzeni rizik a této
piirucky

1.3 Omezeni odpovédnosti
Z&dné informace v této piirucce tykajici se bezpetnosti nesmi byt vykladany jako zéruka spo-
le¢nosti UR, Ze primyslovy manipulédtor nezptisobi zranéni ¢i poskozeni, a to ani v piipadé, ze
budou dodrZeny vSechny bezpe¢nostni pokyny.

1.4 Varovné symboly pouzité v tomto navodu
V niZe uvedené tabulce se nachazi popisky specifikujici tirovné nebezpeci pouZivané této pfi-

ruéce. Stejné bezpetnostni a varovné symboly se pouZzivaji na vyrobku.

NEBEZPECI:

Oznacuji bezprostfedné nebezpec¢nou situaci ve vztahu k elektro-
instalaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést k usmrceni nebo
tézkému zranéni.

NEBEZPECI:
Oznacuji bezprostfedné nebezpeénou situaci, kterd (pokud na-
stane) by mohla vést k usmrceni nebo tézkému zranéni.

UPOZORNENI:
Oznacuji potencidlné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroin-
stalaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo

poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI:
Oznacuji potencidlné nebezpecnou situaci, kterd (pokud nastane)

by mohla vést ke zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI:
Oznacuje potencidlné nebezpeény horky povrch, ktery pfi dotyku
miZe zpusobit zranéni.

VYSTRAHA:
Oznacujf situaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést ke zranéni

osob nebo poskozeni zafizeni.
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1.5 VSeobecna upozornéni a varovani UNIVERSAL ROBOTS

1.5 VsSeobecna upozornéni a varovani

Tato kapitola obsahuje nékolik vSeobecnych varovani a vystrah, které 1ze opakovat nebo vysvét-
lit v riznych ¢astech této prirucky. Ostatni upozornéni a varovani se nachdzi v rtiznych ¢astech
prirucky.

NEBEZPECI:
Robota a veskeré elektrické vybaveni instalujte v souladu se speci-
fikacemi a upozornénimi v kapitolach 4a 5.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.5 VSeobecna upozornéni a varovani

UPOZORNEN:I:

1. Zkontrolujte, zda jsou rameno a néstroj/koncovy efektor ro-
bota spravné a bezpecné pfiSroubovéany.
2. Zajistéte, aby rameno robota mélo dostatek prostoru a mohlo

volné pracovat.

3. Bezpetnostni opatieni a/nebo parametry bezpecnostni kon-
figurace robota musi byt aplikovany tak, aby byla zajisténa
ochrana programatord, pracovnikti obsluhy a v blizkosti se
nachazejicich osob, jak je definovano v posouzent rizik.

4. Pripracis robotem nenoste volné obleceni ani Sperky. Dlouhé

vlasy méjte pfi praci s robotem stazené dozadu.

5. Robota nikdy nepouzivejte, pokud je poskozeny. Napfiklad
pokud jsou kryty uvolnéné, rozbité nebo odstranéné.

6. Pokud software nahlasi kritickou chybu, okamzité aktivujte
nouzové zastaveni, zapiste si podminky, které chybu vyvo-
laly, vyhledejte odpovidajici chybové kédy na obrazovce pro-
tokolu a kontaktujte dodavatele.

7. Zadné bezpetnostni vybaveni nepfipojujte ke standard-
nimu vstupu/vystupu. PouZivejte pouze bezpecnostni
vstupy/vystupy.

8. PouZijte spravnd nastaveni instalace (napf. montazni tihel ro-

bota, hmotnost TCP, posun TCP, bezpecnostni konfigurace).
Soubor instalace ukladejte a nacitejte spolu s programem.

9. Funkci Freedrive (impedance/zpétné fizeni) 1ze pouzit pouze
v instalacich, ve kterych to posouzeni rizik umozuje. Na-
stroje/koncové efektory ani pfekdzky nesmi{ mit ostré okraje
¢i mista, na kterych mtiZe dojit ke skfipnuti.

10. Zajistéte, aby osoby byly mimo dosah spusténého robota
nebo robota, ktery se bude spoustét.

11. Pfi pouZivani programovaciho panelu dejte pozor na pohyb
robota.

12. Pokud se tak stanovi dle posouzent rizik, nevstupujte do bez-
pecnostniho dosahu robota ani se robota nedotykejte, je-li

systém v provozu.
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1.6 Ugel pouziti UNIVERSAL ROBOTS

13. V pfipadé kolize se miiZe uvolnit velké mnozstvi kinetické

energie, kterd je vyrazné vyssi pfi vyssich rychlostech a vel-
kych nakladech. (Kinetickd energie = shmotnost - rychlost?)

14. Kombinace rtiznych stroji miiZe zvySovat rizika nebo vytva-
fet nova. Vidy provadéjte celkové posouzeni rizik pro kom-
pletni instalaci. V zavislosti na vysledcich posouzeni rizik
mohou platit rtizné drovné funkéni bezpe¢nosti; pokud je na-
pfiklad nutné nastavit rizné trovné bezpecnosti a nouzo-
vého zastaveni, vZdy zvolte nejvyssi droven vykonu. Vidy
si prectéte prirucky k veskerému vybaveni pouzZivanému v
instalaci.

15. Robota nikdy neupravujte. Upravy mohou vytvofit rizika,
které osoba provadéjici instalaci nemtZze pfedpokladat. Ves-
kerou autorizovanou montéz je tfeba provadét podle nejno-

Vv

véjsi verze vSech relevantnich servisnich pfirucek.

16. Pokud robota zakoupite s dalsim modulem (napt. s rozhra-

nim euromap67), vyhledejte modul v ptislusné pfirucce.

UPOZORNENI:

1. Robot i ovlddaci jednotka generuji béhem provozu teplo. S
robotem pii provozu nebo bezprostfedné po ukonceni pro-
vozu nemanipulujte ani se jej nedotykejte, nebot” dlouhodo-
béjsi kontakt miize byt nepohodIny. Chcete-li robota zchladit,
vypnéte jej a hodinu pockejte.

2. Nikdy nedéavejte prsty za vnitin{ kryt ovladaci jednotky.

VYSTRAHA:

1. Pokud je robot zkombinovdén se stroji (nebo pracuje se stroji),
které by jej mohly poskodit, diirazné doporucujme otestovat
vSechny funkce a program robota samostatné. Program ro-
bota dale doporuc¢ujeme otestovat pomoci docasnych bodit
trasy mimo pracovni prostfedi ostatnich stroja.

2. Robot nevystavujte stalym magnetickym polim. Velmi silnad
magneticka pole jej mohou poskodit.

I

1.6 Ucel pouziti
Roboti spole¢nosti UR jsou primyslovi a slouzi jako manipula¢ni néstroje/koncové efektory a
pripravky nebo jako néstroje ke zpracovani ¢i pfendseni soucdsti nebo vyrobki. Podrobnosti o
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Hodnoceni rizik

podminkdch, za jakych by mél robot pracovat, naleznete v pfilohach BaD.

Roboti spole¢nosti UR jsou vybaveni specidlnimi bezpe¢nostnimi funkcemi, které jsou primarné

ureny k provozni spolupraci, kdy roboticky systém pracuje mimo oploceni a/nebo s ¢lovékem.

Spoluprace s ¢lovékem je urcena pouze pro nerizikové aplikace, ve kterych celkova aplikace,
vetné néstroji/koncovych efektorti, pracovnich dilti, pfekdzek a dalsich strojt, v souladu s

vysledky posouzeni rizik konkrétni aplikace neobsahuje Zddna vyznamna rizika.
Jakékoliv pouziti nebo aplikace, které se odchyli od uréeného pouziti, bude povaZzovano za
nepiipustné zneuziti. Patii sem napiiklad (vycet neni vycerpavajici):

¢ Pouziti v potencidlné vybudnych prostfedich

¢ PouZiti ve zdravotnickych aplikacich a aplikacich s vysokymi poZadavky na bezpe¢nost

e Pouziti pfed posouzenim rizik

Pouziti mimo stanovené specifikace

Pouziti jako pomiicka k lezeni

¢ Provoz mimo piipustné provozni parametry

1.7

Hodnoceni rizik

vvvvvv

Samotny robot je netiplné strojni zafizeni, bezpec¢nost instalace robota tedy zavisi na tom, jak je
robot integrovan (napf. s nastrojem/koncovym efektorem, pirekazkami a dal$imi stroji).

Osobam provadéjicim instalaci doporu¢ujeme provést posouzenti rizik pomoci norem ISO 12100
a ISO 10218-2. Osoba zajist'ujici instalaci mtize navic pouZit technické specifikace ISO/TS 15066
jako dodate¢né pokyny.

V posouzeni rizik, provedeném osobou zajist'ujici instalaci, se musi zvazit veSkeré pracovni

tkoly po celou dobu Zivotnosti robota, v¢etné napifiklad nasledujicich:

* Vyuka robota béhem sestaveni a vyvoje instalace robota
* Regeni pfipadnych problémi a tidrzba

¢ BéZny provoz instalace robota

Posouzent rizik je nutno provést pfed prvnim zapnutim robotického ramene. Souédsti posou-
zeni rizik osobou zajist'ujici instalaci je identifikace spradvného nastaveni bezpe¢nostni konfigu-
race, jakoZz i potfeby dal$ich tla¢itek nouzového zastaveni a/nebo dalsich ochrannych opatfeni
pozadovanych pro konkrétni aplikaci robota.

Urceni spravného bezpecnostniho nastaveni je obzvlasté diileZitou soucasti vyvoje spole¢nych
robotickych aplikaci (tzv. spoluprédce). Podrobnosti naleznete v kapitole 2 a ¢éast II.

Neékteré bezpetnostni funkce jsou zdmérné navrZeny pro aplikace vyZadujici spolupréci ¢lo-
véka s robotem (kolaborativni tlohy) Tyto funkce jsou konfigurovatelné prostfednictvim nasta-
veni a jsou obzvlast’ dulezité pii feSeni specifickych rizik v rdmci posouzent rizik, provedeného

osobou zajist'ujici instalaci:

¢ Omezovani sily a vykonu: VyuZiva se ke sniZeni upinaci sily a tlakd, jimiZ ptlisobi robot

ve sméru pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.
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1.7 Hodnoceni rizik UNIVERSAL ROBOTS

* Omezeni hybnosti: VyuZiva se ke sniZeni vysoké pfechodné energie a rdzovych sil v p¥i-
padé kolize mezi robotem a obsluhou sniZenim rychlosti robota.

* Omezeni polohovani nastrojovych/koncovych efektorti a TCP: VyuZziva se zejména ke
sniZeni rizik spojenych s uréitymi ¢astmi téla. Nap¥. aby se zabrdnilo pohybu smérem k
oblasti hlavy a krku.

* Omezeni orientace nastrojovych/koncovych efektorti a TCP: Vyuziva se zejména ke sni-
Zeni rizik spojenych s urcitymi oblastmi a vlastnostmi nastroje /koncového efektoru a ob-
robku. Nap¥. aby se zabranilo pfibliZzeni ostrych hran smérem k obsluze.

* Omezeni rychlosti: VyuZziva se zejména ke sniZeni rychlosti robotického ramene.
Osoba zajist'ujici instalaci musi zabranit neopravnénému pfistupu k bezpecénostni konfiguraci

pomoci ochrany heslem.

V piipadé spole¢né aplikace robota je u kontaktd, které jsou zamérné, a/nebo z dtéivodu ro-

PRPR2]

zumné piedvidatelného zneuZiti nutné provést posouzenti rizik, které musi fesit nésledujici:

* Zavaznost jednotlivych potencidlnich kolizi

¢ Pravdépodobnost vyskytu jednotlivych potencidlnich kolizi

* Moznost zabrdnéni jednotlivym potencidlnim kolizim
Pokud je robot instalovan v aplikaci robota bez spolupréce, kde rizika nelze pfiméfené odstra-
nit nebo uspokojivé omezit pomoci vestavéné bezpetnostni funkce (napf. pfi pouZiti nebez-
pecnych néstrojii/koncovych efektorti), pak musi posouzeni rizik provedené osobou zajist ujici

instalaci obsahovat zaveér, Ze nutné doplnit dalsi ochrannd opatfeni (napf. aktivaéni zafizeni k

ochrané obsluhy béhem nastavovani a programovani).

Spole¢nost Universal Robots posuzuje mozna vyznamnd rizika uvedend v ndsledujicim se-
znamu jako rizika, kterd musi osoba provadéjici instalaci zohlednit.

Pozndmka: Konkrétni instalace robota vSak miiZze pfedstavovat dalsi vyznamna rizika.
Zachyceni prsti mezi konektor kabelu ramena robota a zédkladnu (kloub 0).

Zachyceni prsti mezi podstavcem a zdkladnou robota (kloub 0).

Zachyceni prsti mezi zapéstim robota 1 a zapéstim robota 2 (kloubem 3 a kloubem 4).

=» e

Probodnuti pokoZzky ostrymi okraji a ostrymi hroty néstroje/koncového efektoru ¢i konek-
toru nastroje /koncového efektoru.

Probodnuti pokoZzky ostrymi okraji a ostrymi hroty na pfekazkach v blizkosti trasy robota.
Pohmozdéniny zptlisobené kontaktem s robotem.

Vymknuti nebo zlomenina kosti z déivodu narazu tézkého nakladu na tvrdy povrch.

® N o U

Nasledky zptisobené uvolnénim upevtiovacich Sroubti ramene robota nebo nastroje /koncového
efektoru.

9. Pfedméty padajici z ndstroje/koncového efektoru, napi. z diivodu nevyhovujicitho upnuti
nebo vypadku napéjeni.

10. Chyby z dtivodu riznych tlaéitek nouzového zastaveni pro rizné stroje.

11. Chyby v diisledku neopravnénych zmén parametrii bezpe¢nostni konfigurace.

Informace o brzdnych dobdach a brzdnych drahdch naleznete v kapitole 2apfiloze A.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.9 Pohyb pfi zapnutém a vypnutém pohonu

1.8

Nouzové zastaveni

Veskery pohyb robota lze okamzité zastavit tla¢itkem nouzového zastaveni.

Pozndmka: V souladu s normami IEC 60204-1 a ISO 13850 nouzova zafizeni nepfedstavuji bez-
pecnostni zafizeni. Jedna se o doplitkovd ochrannd opatfeni, kterd nejsou urcena k prevenci

zZranéni.

Na zakladé posouzeni rizik pouzivani robota je nutné stanovit potfebu pfipadnych dal$ich nou-
zovych vypinac¢t. Nouzové vypinace musi byt v souladu s IEC 60947-5-5 (viz ¢ast 5.3.2).

1.9

Pohyb pfi zapnutém a vypnutém pohonu

Vyskyt nouzovych situaci je nepravdépodobny, dojde-li vSak k situaci, kdy je nutné pohnout
jednim ¢i vice klouby robota ¢i je nutné nebo naopak neZddouci napéjeni robota, existuji dva
rizné zplisoby, jak vynutit pohyb kloubti robota: Poznamka: V provozni situaci mtze byt brzda
kloubu uvolnéna bez pfipojeného napdjeni.

1. Vynucené zpétné fizeni: Zatlatenim nebo zataZenim za rameno robota silou. Kazda z brzd

kloubti je vybavena tfeci spojkou, kterd umoziuje pohyb p¥i vysokém krouticim momentu.

2. Ruéni uvolnéni brzdy (pouze klouby Zékladna, Rameno a Loket): Vysroubujte srouby M3,
které upeviiuji kryt kloubu, a kryt kloubu sejméte. Uvolnéte brzdu zatlatenim pistu na
malém elektromagnetu podle nésledujictho zndzornéni.

UPOZORNENI:

1. Ru¢ni manipulace s ramenem robota je pf¥ipustnd pouze v pifi-
padech naléhavé nouze, nebot' tim mtze dojit k poskozeni
kloubt.

2. Pokud se brzda uvolni ru¢né, gravitace mtiZze zpusobit pad
ramene robota. P¥i uvolnéni brzdy vzdy podepiete robotické
rameno, ndstroj/koncovy efektor a obrobek.
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2.1

Uvod
Roboti spole¢nosti UR jsou vybaveni fadou integrovanych bezpe¢nostnich funkci a také bezpec-
nostnich elektrickych rozhrani, kterd slouzi k pfipojeni dalsich strojtt a dodate¢nych ochrannych

zatizeni. Veskeré funkce a rozhrani jsou sledovany v souladu s normou EN 15013849-1:2008
(certifikaty naleznete v kapitole 8) s trovni vykonu d (PLd).

NEBEZPECi:

Pouziti jinych parametrti bezpecnostni konfigurace nez téch, které
jsou definovany na zakladé posouzeni rizik osobou zajist'ujici in-
stalaci, mtiZze mit za nasledek nebezpeci, kterd nejsou pfiméfené

odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostate¢né omezena.

Konfigurace bezpe¢nostnich funkci, vstupti a vystupti v uzivatelském rozhrani je popséna v
kapitole 10 v ¢asti II. V kapitole 5 naleznete popis zptisobu pfipojeni bezpe¢nostnich zafizen{ k
elektrickému rozhrani.

POZNAMKA:

1. Pouziti a konfigurace bezpec¢nostnich funkci a rozhrani musi

byt provedeno na zdkladé posouzeni rizik osobou zajist'ujici

instalaci pro konkrétni aplikaci robota, viz ¢ast 1.7 v kapi-
tole 1.

2. Pokud robot odhali poruchu nebo naruseni bezpe¢nostniho
systému, nap¥. jeden z kabeld v okruhu nouzového zastaveni
je prerusen nebo byl poskozen snima¢, pfipadné bylo naru-
Seno omezeni bezpeénostni funkce, zahaji se zastaveni kate-
gorie 0. Maximdlni doba zastaveni (v nejhorsim piipadé) od
vyskytu chyby do zastaveni robota je uveden na konci této
kapitoly. Tato doba by méla byt brana v Gvahu v rdmci po-
souzeni rizik osobou zajist' ujici instalaci.

Robot obsahuje fadu bezpe¢nostnich funkci, které 1ze pouZit k omezeni pohybu kloubti a stve-
dového bodu ndstroje (TCP). TCP je sttedovy bod vystupni patky doplnény posunem TCP.

Mezi omezujici bezpecnostni funkce patfi:
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Ohranicujici bezpeénostni funkce

Ohranicujici Popis

bezpe¢nostni funkce

Poloha kloubu Min. a max. thlova poloha kloubu

Rychlost kloubu Max. tthlové rychlost kloubu

Poloha TCP Roviny v kartézském prostoru omezujici polohu TCP robota
Rychlost TCP Max. rychlost TCP robota

Sila TCP Max. tla¢na sila TCP robota

Hybnost Max. hybnost ramene robota

Vykon Max. mechanicky vykon ramene robota

2.2

Doby zastaveni bezpec¢nostnim systémem

Doba zastaveni bezpetnostnim systémem je doba od vzniku zdvady nebo naruseni bezpe¢nost-
nich funkci do tplného zastaveni robota a zapnuti mechanické brzdy.

Je-li bezpecnostni aplikace z4visld na dobé zastaveni robotu, je tfeba vzit v itvahu maximalni
dobu zastaveni uvedenou v tabulce. Napi. pokud zavada robotu vede k zastaveni kompletni
vyrobni linky, kdy je tfeba okamZité po zastaveni provést urcitd opatfeni, musi se zohlednit
maximalni doba zastaveni.

Tato méfeni se provadéji s ndsledujici konfiguraci robota:

¢ Vysunuti: 100% (rameno robota je pIné vysunuto vodorovné).
* Rychlost: Omezeni rychlosti TCP bezpe¢nostnim systémem se nastavuje na uvedeny limit.
e Ndklad: maximdlni zatiZeni robota ptipojeného k TCP (3 kg).

Maximadlni doby zastaveni (v nejhor$im p¥ipadé) pro kategorii zastaveni! 0 v pfipadé narugeni
bezpectnostnich limitti nebo rozhrani je uvedena v nasledujici tabulce.

Omezeni rychlosti TCP  Maximadlni ¢as zastaveni
1.0m/s 400 ms
1.5m/s 450 ms

2.3

Ohranicujici bezpecnostni funkce

Pokud se rameno robota pfiblizi k bezpecnostni mezni hodnoté, software pro pokrocilé ovla-
déni trasy sniZi rychlost a/nebo spusti nouzové zastaveni. K naruseni meznich hodnot tedy
dojde jen ve vyjimeénych pfipadech. Pokud se vSak mezni hodnota narusi, bezpecnostni sys-

tém provede zastaveni kategorie 0.

1Kategorie zastaveni jsou v souladu s normou IEC 60204-1, vice podrobnosti viz slovnik.
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UNIVERSAL ROBOTS

Nejhorsi
Ohranicujici Piesnost  Detekéni¢as  Cas na odstranéni  Reakéni ¢as
bezpeénostni funkce energie
Poloha kloubu 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Rychlost kloubu 1.15°/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Poloha TCP 20 mm 100 ms 1000 ms 1100 ms
Orientace TCP 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Rychlost TCP 50 mm/s 250ms 1000 ms 1250 ms
25N 250 ms 1000 ms 1250 ms
3kgm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
10W 250ms 1000ms 1250 ms

odpojeni systému od napéti.

UPOZORNENI:

Funkce omezujici silu ma dvé vyjimky, které je tfeba p¥i navrho-
vani pracovni buriky robota brat v tivahu. Jsou zndzornény na ob-
razku 2.1. KdyZ se robot natahuje, mtiZe kolenni kloub vyvinout
velkou silu v radidlnim sméru (pry¢ od zdkladny), zaroven vsak
pfi pomalé rychlosti. A podobné je tomu i u kratkého zvedactho
ramene. Pokud je néstroj blizko zdkladny a pohybuje se tangen-
cidlné (kolem) zdkladny, mize vyvinout velkou silu, avSak rov-
néZz pfi malé rychlosti. Rizik@im skifpnuti se lze vyhnout napiiklad
tim, Ze se odstrani v téchto oblastech pfekédzky, robot se umistf ji-
nym zptisobem nebo se pouZije kombinace bezpe¢nostnich rovin
a meznich hodnot kloubd, ¢imz dojde k odstranéni rizik tim, Ze se

zamezi pohyb robota do této oblasti pracovniho prostoru.

UPOZORNENI:

Pokud se robot pouZiva v manudlnich aplikacich s linedrnimi po-
hyby, musi byt mezni rychlost kloubu pro zakladnu a ramenni
klouby nastavena na maximalné 40 stuprit za sekundu, pokud na
zékladé posouzeni rizik neni pfijatelnd rychlost nad 40 stupiit za
sekundu. Timto se zabrani rychlym pohybtim lokte robotu v bliz-
kosti singularit.

Systém je povazZovan za odpojeny od zdroje napéti pokud napéti 48 V sbérnice dosahne nizsiho
elektrického potencialu nez 7,3 V. Doba odpojeni od napéti je dobou od zjisténi udalosti do

2.4

Bezpecnostni rezimy

Bézny a Omezeny rezim Bezpecnostni systém obsahuje dva konfigurovatelné bezpetnostni

bud’ pomoci roviny, nebo pomoci vstupu.

rezimy: Bézniyj | a Omezeny. Bezpetnostni mezni hodnoty 1ze nakonfigurovat pro kazdy z téchto
reZim@. Omezeny rezim je aktivni, pokud poloha TCP robota pfekrocila spoustéci rovinu Omeze-

ného reZimu nebo pokud je spustén pomoci bezpe¢nostniho vstupu. Omezeny rezim lze spustit
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UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Bezpecénostni rezimy

200 mm

Obrézek 2.1: Ur¢itym oblastem pracovniho prostoru je tfeba vénovat pozornost v souvislosti s riziky
skiipnuti z divodu fyzickych vlastnosti ramene robota. Jedna oblast je definovédna pro radidlni pohyb,
kdy se zapésti 1. kloubu nachdzi ve vzdélenosti alespori 450 mm od zdkladny robota. Druh4 vzdélenost
je v rdmci 200 mm od zdkladny robota pfi pohybu tangencidlnim smérem.

Pouziti roviny ke spusténi Omezeného reZimu: KdyZ se robot pohybuje ze strany omezeného
rezimu spoustéci roviny zpét na stranu bézného rezimu, kolem spoustéci roviny je prostor 20
mm, kde jsou povoleny mezni polohy béZného i omezeného reZimu. Timto se zabrariuje spus-
téni bezpec¢nostniho reZimu, pokud je robot pravé v mezni poloze.

Pouziti vstupu ke spusténi Omezeného reZimu: Pokud se pouzije vstup (ke spusténi nebo
zastaveni omezeného rezimu), pfed pouZitim novych meznich hodnot rezimu mtiZe uplynout
az 500 ms. K tomu miize dojit bud’ pfi zméné omezeného reZimu na bézny, NEBO pfi zméné
béZného rezimu na omezeny rezim. UmoZiuje robotu pfizptsobit napf. rychlost novym bez-

pec¢nostnim limittm.

Rezim Obnovy Pokud je narusena bezpe¢nostni mezni hodnota, je tfeba bezpetnostni systém
restartovat. Pokud se systém nachazi mimo bezpetnostni mezni hodnotu jiz p#i spusténi (napf.
mimo mezni hodnotu polohy kloubu), aktivuje se specidlni rezim Obnovy. V rezimu Obnovy
neni moZné spoustét programy pro robota, ale lze ru¢né pfesunovat rameno robota zpét do
rozsahu meznich hodnot bud’ pomoci reZimu Freedrive nebo pomoci karty Pohyb v rozhrani
PolyScope (viz ¢ast II , P¥irucka k rozhrani PolyScope”). Bezpe¢nostni mezni hodnoty rezimu
Obnovy jsou:

Ohranicujici bezpe¢nostni funkce  Limit

Rychlost kloubu 30°/s
Rychlost TCP 250 mm/s
Sila TCP 100N
Hybnost 10kgm/s
Vykon 80W

V pfipadé naruseni téchto meznich hodnot bezpeénostni systém provede zastaveni kategorie 0.
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UPOZORNENI:

Mezni hodnoty pro polohu kloubu, polohu TCP a orientaci TCP jsou v
rezimu Obnovy vypnuty. Pfi pfesunu ramene robota zpét do roz-
sahu meznich hodnot bud’te opatrni.

2.5 Bezpecnostni elektricka rozhrani

Robot je vybaven fadou bezpecnostnich elektrickych vstupti a vystupti. Veskeré bezpetnostni
elektrické vstupy a vystupy jsou dvoukandlové. Jsou bezpecné pfi nizkém signalu, nap¥. nou-

zové zastaveni nenf aktivni, pokud jsou signaly vysoké (+24 V).

2.5.1 Bezpecnostni elektrické vstupy

NiZe uvedena tabulka podéva pfehled o elektrickych vstupech souvisejicich s bezpe¢nosti.

Bezpecnostni vstup Popis

Nouzové zastaveni (Vyhrazeny vstup). Provede zastaveni kategorie 1, coz

robota lze p¥enést na ostatni stroje pomoci vystupu systémo-
vého nouzového zastaveni pti konfiguraci.

Tlac¢itko nouzového (Tla¢itko prenosného ovladdactho termindlu). Provede

zastaveni zastaveni kategorie 1, coZ lze pfenést na ostatni stroje

pomoci vystupu systémového nouzového zastaveni pii

konfiguraci.
Nouzové zastaveni (Konfigurovatelny vstup). Provede se zastaveni kate-
systému gorie 1. Aby nedoslo k zablokovéni, tento signdl ne-

bude pfenesen na jiné stroje pomoci vystupu systémo-
vého nouzového zastavent.
Bezpeiné zastaveni (Vyhrazeny vstup). Provede se zastaveni kategorie 2.
Bezpetnostni resetovani (Konfigurovatelny vstup). Robot opusti stav ochranné

zastaven p¥i hrané na vstupu resetovani ochranného za-

staveni.
Omezeny rezim (Konfigurovatelny vstup). Bezpe¢nostni systém piejde
do meznich hodnot Omezeného rezimu.
Ttipolohové aktiva¢ni (Konfigurovatelny vstup). Funguje jako vstup bezpec¢-
zatizeni nostniho zastaveni v pfipadé vysoké trovné vstupu

provozniho rezimu.
Provozni rezim (Konfigurovatelny vstup). Provozni rezim se vyuZiva

pfi konfiguraci tfipolohového aktiva¢niho zafizeni.

Zastaveni kategorie 1 a 2 zpomali robota pfi zapnutém pohonu, coZ robotovi umozni se zastavit
bez odchyleni se z aktudlni trasy.

Sledovani bezpe¢nostnich vstupll Zastaveni kategorie 1 a 2 jsou monitorovdna bezpe¢nost-
nim systému nésledujicim zptisobem:
1. Bezpecnostni systém monitoruje, Ze brzdéni za¢ne do 24 ms, viz obrazek 2.2.

2. Pokud se kloub pohybuje, je jeho rychlost monitorovédna, aby nikdy nebyla vyssi, nez
je rychlost dosazend konstantnim zpomalovanim z maximalni mezni hodnoty rychlosti

kloubu pro BéZnyj rezim na 0rad/s za 500 ms.
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UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Bezpecnostni elektricka rozhrani
k[rad/s]

Max joint -
speed in
normal
mode

time

>

i
0.024 0.524 [s]

Obréazek 2.2: Zelena oblast pod rampou predstavuje povolené rychlosti pro kloub béhem brzdéni. V
dobé 0 je udélost (nouzové nebo bezpecnostni zastaveni) detekovdna na bezpec¢nostnim procesoru. Ke
zpomaleni dochazi za 24 ms.

TN

3. Pokud je kloub neaktivni (jeho rychlost je niZsi nez 0,2 rad/s), monitoruje se, zda se nepo-
hybuje vyssi rychlosti neZ 0,05rad od polohy, ve které se nachézel, kdyz byla naméfena
rychlost nizsi nez 0,2 rad/s.

Kromé toho bezpecnostni systém u zastaveni kategorie 1 monitoruje, zda je robotické rameno
v klidu, vypnuti probéhne do 600 ms. Po pfijeti vstupniho signalu bezpeénostniho zastaventi je
robotickému rameni navic dovoleno se zalit znovu pohybovat az za kladnou hranou vstup-
niho signdlu resetovani bezpe¢ného zastaveni. Pokud neni splnéna nékterd z vyse uvedenych
podminek, bezpe¢nostni systém provede zastaveni kategorie 0.

Prechod na Omezeny rezim vyvolany vstupnim signdlem omezeného reZimu je monitorovan

nasledovné:

1. Bezpecnostni systém pfijme sady meznich hodnot jak pro BéZny, tak pro Omezenyj rezim po
dobu 500 ms po vyslani vstupniho signalu omezeného rezimu.

2. Po uplynuti 500 ms jsou platné jiz jen mezni hodnoty Omezeného rezimu.

Pokud neni splnéna néktera z vyse uvedenych podminek, bezpe¢nostni systém provede zasta-
veni kategorie 0.

Bezpecnostni systém provadi zastaveni kategorie 0 v souladu s ndsledujici tabulkou. Krajni
reakéni doba je doba potiebna k zastaveni robota a jeho odpojeni od napéti (vybiti na elektricky

vy

potencidl nizsi nez 7,3 V), pokud je spustén pfi nejvyssi rychlosti a pfi pIném zatiZeni.

Nejhorsi
Funkce bezpetnostniho Detekéni¢as  Cas na odstranéni  Reakéni as
vstupu energie
Nouzové zastaveni 250 ms 1000 ms 1250 ms
robota
Tlacitko nouzového 250 ms 1000 ms 1250 ms
zastaveni
Nouzové zastaveni 250 ms 1000 ms 1250 ms
systému
Bezpecné zastaveni 250ms 1000 ms 1250 ms
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2.5.2 Bezpecnostni elektrické vystupy

NizZe uvedend tabulka podédva pfehled o elektrickych vystupech souvisejicich s bezpecnosti.

Bezpecnostni vystup Popis
Nouzové zastaveni Nizkd hodnota logického signdlu nastava v piipadé
systému nizkého logického vstupniho signalu Nouzové zastaveni

robota nebo v piipadé stisku tlacitka nouzového zasta-
veni.

Pohyb robota Pokud je tento logicky signél vysoky, zadny kloub ra-
mene robota se nepohne o vice nez 0,1 rad.

Robot se nezastavuje Vysoka logickd hodnota logického signalu nastava v
pfipadé zastaveni robota z dtivodu nouzového nebo
bezpetnostniho zastaveni. Jinak je logickd hodnota
nizka.

Omezeny rezim Logicka hodnota je nizka, pokud je bezpeénostni sys-
tém v Omezeném reZimu.

Mimo Omezeny reZim Vystup Omezeného reZimu negovany.

Pokud bezpec¢nostni vystup neni spravné nastaven, bezpe¢nostni systém provede zastaveni ka-

tegorie 0 s nasledujicimi reakénimi ¢asy (pro nejhorsi p¥ipad):

Bezpecnostni vystup Nejhorsi reakéni cas

Nouzové zastaveni sys- 1100ms

tému

Pohyb robota 1100 ms
Robot se nezastavuje 1100 ms
Omezeny reZim 1100 ms
Mimo Omezeny reZim 1100 ms
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Robota pfepravujte v ptivodnim obalu. Balici materidly uchovavejte na suchém misté; pozdéji

mozna bude nutné robota zabalit a pfesunout.

Pfi pfesunu trubic ramene robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice souc¢asné. Ro-

bota pfidrzte na misté, dokud nebudou bezpeéné utaZzeny vSechny montézni srouby v zakladné
robota.

Ovladaci jednotku je tfeba zvedat pomoci drzadla.

UPOZORNENI:

1. Pfi zveddni vybaveni nepfetéZujte svd zdda nebo jiné casti
téla. Pouzivejte vhodné zdvihaci zafizeni. Je tfeba dodrzovat
veskeré regiondlni i ndrodni pokyny pro zvedani. Spole¢nost
Universal Robots nemtize byt zodpovédna za jakékoliv Skody
zplisobené béhem pfepravy.

2. MontdZ robota provadéjte v souladu s pokyny k montazi v
kapitole 4.
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4.1

Uvod
Tato kapitola obsahuje zakladni informace potfebné k montéazi riznych souédsti systému ro-
bota. Je tteba dodrZovat pokyny k elektrické instalaci v kapitole 5.

4.2

Pracovni prostor robota

Pracovni prostor UR3 robota ma dosah 500 mm od kloubu zdkladny. P¥i vybéru mista pro mon-
taZ robota je nezbytné dbat na valcovy prostor bezprostfedné nad a pod zdkladnou robota.
Neni-li to nutné, nepouZzivejte nastroj v blizkosti valcového prostoru, protoze v takovém pii-
padé dochézi k velmi rychlému pohybu kloubti u robota i pfi pomalém pohybu nastroje. To
zpusobi, Ze robot pracuje neefektivné a je sloZzité provést posouzeni rizik.
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4.3 Montaz

Rameno robota K montdZi ramene robota slouZzi ¢tyfi Srouby M6 a ¢tyfi otvory 6.6 mm v z&-
kladné. Doporuceny utahovaci moment pro tyto srouby je 9 N m. Pro potfebu velmi pfesného
nastaveni polohy ramene robota jsou k dispozici dva otvory &5 s ¢epy. Jako pfisluSenstvi lze
rovnéz zakoupit presny protilehly kus k zdkladné. Mista vyvrtani otvorii a montaZe Sroubti jsou

zndzornéna na obrazku 4.1.

Kabel konektoru robota l1ze namontovat z boku. Robota postavte na dostate¢né pevny povrch,
ktery vydrZi alespori desetindsobek pIné sily to¢ivého momentu kloubu zdkladny a unese ale-

spor pétindsobek hmotnosti ramene robota. Povrch také nesmi vibrovat.

Pokud je robot namontovén na linedrni ose nebo na pohyblivé plosin€, musi byt zrychleni po-
hyblivé montazni zdkladny velmi nizka. Vysoké zrychleni mtiZe zptisobit, Ze se robot zastavi,
protoze bude zrychleni povaZovat za naraz.
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UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Montaz

NEBEZPECi:

* Zkontrolujte, zda je rameno robota spravné a bezpecné pfi-
Sroubovédno. MontaZzni povrch musi byt pevny.

2N 2

* Nezapomerite do vSech montaZznich otvort v zakladné robota
vlozit pryzové zéatky tak, aby se zabrénilo zachyceni prsta.

VYSTRAHA:

Namontuje robota v prostfedi vhodném pro stupen IP. Robot se
nesmi pouzivat v prostfedich pfekracujicich hodnoty odpovida-
jici stupnici IP pro robota (IP54), pfenosny ovlddaci panel (IP54) a
ovlddaci jednotku (IP44)

Nastroj Pifruba nastroje robota je vybavena ¢tyfmi zavitovymi otvory M6, které slouzi k upev-
néni nastroje k robotovi. Srouby M6 je nutné utdhnout na 9 N m. Pro potiebu velmi ptesného
nastaveni polohy néstroje je k dispozici otvor J6 s ¢epem. Mista vyvrtdni otvori a montaze
Sroubti jsou zndzornéna na obrdzku 4.2.

NEBEZPECi:
1. Zkontrolujte, zda je nastroj spravneé a bezpe¢né pfisroubovan.

2. Zkontrolujte, zda je nastroj sestaven tak, aby nemohlo dojit k
nebezpecné situaci z diivodu padajicich soucasti.

Ovladaci jednotka Ovlddaci jednotku lze zavésit na zed’ nebo umistit na zem. K zajisténi
dostate¢ného priitoku vzduchu je nutny volny prostor 50 mm na vSech strandch. Zakoupit 1ze
drzaky pro montaZ navic.

Pfenosny ovladaci terminal/panel Pienosny ovladaci termindl 1ze zavésit na zed’ nebo na
ovladaci jednotku. Pro montdz pfenosného ovlddaciho termindlu Ize zakoupit drzaky navic.
Zajistéte, aby nikdo nemohl zakopnout o kabel.

NEBEZPECi:

1. Zajistéte, aby se ovlddaci jednotka, pfenosny ovlddaci termi-
nél a kabely nedostaly do kontaktu s tekutinami. Vlhka ovla-

daci jednotka miiZe zptisobit smrt.

2. Ovladaci jednotka ani pfenosny ovladaci terminal nesmi byt
vystaveny prasnému nebo vlhkému prostfedi, ve kterém by
hrozilo pfekroceni hodnoty ochranného kryti IP20. Zvlastni

pozornost vénujte prostiedi s vodivym prachem.
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Obrazek 4.1: Otvory pro montaZz robota. PouZijte ¢tyfi Srouby M6. VSechny miry jsou uvedeny v mm.
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Obrézek 4.2: Vnéjsi priruba néstroje, ISO 9409-1-50-4-M6. Na tomto misté je upevnén ndstroj na konci
robota. VSechny miry jsou uvedeny v mm.
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4.4 Maximalni naklad

Maximélni povoleny néklad ramene robota zavisi na posunu téZisté, viz obrazek 4.3. Posun té-

Vv

Néklad [kg]

4

() 100 200 300 400

W ovev

Vv
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5.1 Uvod

Tato kapitola obsahuje popis veSkerého elektrického rozhrani ramene robota a ovladaci jed-
notky.

Rtizna rozhrani jsou rozdélena do péti skupin s riznymi tcely a vlastnostmi:

e V/V rozhrani ovladace

V/V rozhrani néstroje

Ethernet

Ptipojeni k siti

¢ Pfipojeni robota
Termin vstupy/vystupy odkazuje na digitdlni i analogové ovladaci signdly pfichdzejici z roz-
hrani nebo odchézejici do rozhrani.
Elektrické signaly prochézejici rozhranim E67 jsou popsany v ¢asti I1I.
Téchto pét skupin je popsano v nasledujicich ¢astech. U vétsiny typt vstupti/ vystupti jsou uve-
deny piiklady.
Varovéni a upozornéni v ndasledujici ¢asti jsou relevantni pro vSech pét skupin a je nutné je
dodrzovat.

5.2 Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni

Po vytvofeni a nainstalovani robotické aplikace je nutné dodrZovat nasledujici varovani a upo-
zornéni. Varovani a upozornéni plati i pro servisni zdsahy.

NEBEZPECi:

1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signédly k programovatel-
nému logickému automatu (PLC), ktery neni v rdmci spravné
bezpeénostni trovné bezpetnostnim PLC. Neuposlechnuti
tohoto varovdni miiZze mit za nasledek zdvazné poranéni
nebo tmrti osob, nebot’ mutize dojit k pfemosténi bezpec-
nostni funkce. Je dileZité oddélit signaly bezpe¢nostniho roz-

hrani od signalti normélniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpetnostni signdly jsou vytvofeny jako redun-
dantni (dva nezdvislé kandly). UdrZujte oba kandly nezdavislé,
aby jedina chyba nemohla vést ke ztraté funkce bezpecnosti.

3. Nékteré vstupy/vystupy uvnitf ovladdaci jednotky je
mozné nakonfigurovat bud’ na normélni, nebo bezpetné

vstupy/vystupy. Prostudujte celou ¢ast 5. 3.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.2 Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni

NEBEZPECi:

1. Uijistéte se, Ze veskeré zafizeni, které se nesmi dostat do kon-
taktu s vodou, ztistane suché. Dostane-li se do vyrobku voda,
zastavte jeho chod, odpojte veSkeré napdjeni a kontaktuje
svého dodavatele.

2. PouZivejte pouze origindIni kabely doddvané s robotem. Ne-
pouZivejte robota k aplikacim, pfi kterych dochazi k ohybani

kabeld. V pripadé potieby delSich nebo pruznéjsich kabel

kontaktujte svého dodavatele.

3. Zaporné piipojky jsou oznaceny zkratkou GND (kostra)
a jsou pfipojeny ke $titu robota a ovladaci jednotky. Veskeré
uvedené piipojky GND slouZi pouze k napéjeni a signalizaci.
Na PE (ochranné uzemnéni) pouZijte Sroubové spoje velikosti
M6 v ovladaci jednotce, které jsou oznaceny symboly uzem-
néni. Jmenovity proud zemniciho vodic¢e bude minimélné ro-
ven nejvyssimu proudu v systému.

4. Pti instalaci kabeld rozhrani do vstupt/vystupt robota
dbejte zvySené opatrnosti. Kovové deska v dolni ¢ésti je ur-
¢ena pro kabely rozhrani a konektory. NeZz za¢nete vrtat
diry, desku odmontujte. Pfed zpétnou montézi desky da-
kladné odstratite vSechny Spony. Nezapomerite pouZit tés-

néni spravné velikosti.

VYSTRAHA:

1. Robot mé atestaci v souladu s mezindrodnimi normami IEC
pro oblast EMC (elektromagnetické kompatibility). Rusivé
signdly, které prekracuji mez definovanou ve specifickych
norméch IEC, mohou u robota zptisobit neotekdvané cho-
vani. Velmi vysoké meze signdlii ¢i nadmeérna expozice mo-
hou robota trvale poskodit. K problémtm v oblasti EMC do-
chéazi obvykle pii svafovani a béZzné jsou uvedeny v pro-
tokolu chybovou zpravou. Spole¢nost Universal Robots ne-
miize byt zodpovédnd za vSechny Skody zptisobené pro-
blémy v oblasti elektromagnetické kompatibility.

2. V/V kabely vedouci od ovladaci jednotky k jinému stroji
nebo tovarnimu vybaveni nesmi byt delsi nez 30 m, pokud

vy

nebyly provedeny rozsitené testy.
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POZNAMKA:
Veskera napéti a proudy jsou DC (stejnosmérné), pokud neni spe-

cifikovéno jinak.

5.3

V/V rozhrani ovladace

V této kapitole je vysvétleno, jak ptipojit zafizeni ke vstuptim/vystuptim uvnitf ovlddact jed-
notky. Tyto vstupy/vystupy jsou extrémné flexibilni a je mozné je pouzit pro Sirokou skélu
riznych zafizeni; véetné pneumatickych relé, PLC a tlacitek nouzového zastaveni.

Ilustrace nize ukazuje usporddani elektrického rozhrani uvniti ovladaci jednotky.

Safety Remote Power C Inputs C Outputs Digital Inputs. Digital Outputs Analog
. |24V M| |12V (H| PWR|H| [24v (H|[24V (H| |ov ||| 0oV || |24V |H|[24V (H| |0V [H|| oV (H AG |H
ﬁ; E/0 |IM| [GND || [GND M| [Cio [I||[Cl4 || [COO|H|(cO4 (M| (D0 [IH||[D14 || |DOO | |[DO4 M i:: Ao [l
5 [24v M| [ON (M| [24v || 24V |H|[24V || [ov |H||ov |H| |24V |H|[24V |H]| oV H|| oV |H g2lAc |H
E El1 (IM| [OFF || |ov || (CI1 |H||{CI5 || ([CO1|M||co5|/H| |DI1 [||DI5 || |DO1|H|[DO5 |l E Al [l

24v 24v (H||24v (H| [ov |H|/ov |H]| [24V |H]|[24V |H]| OV [H|/ 0oV H AG [H
&[sio [m ci2 |m|{cie M| |[co2|m||cos|(m| |Di2 [m||Di6 (M| [DO2 M |[DOs | M §Aoo [ ]
§[oav [m 24V |M|[24v M| [ov |H|[ov | M| [24V [H|[24V M| [ov [H|[ov [H| |3[AC |H
3[s1[m ci3 [m|[ci7 [m| [co3|m|[co7[m]| [pi3|m]|[oi7 [m] [po3|m|[po7|m| [£]a0t|m

Nutné je dodrZovat vyznam jednotlivych barev, viz nize.
Zluta s Cervenym textem Vyhrazené bezpe¢nostni signaly

Zluta s ternym textem  Konfigurovatelné pro ucely bezpe¢nosti

Sed4 s ternym textem Vicetcelové digitalni vstupy/vystupy

Zelend s ternym textem  Vicetelové analogové vstupy/vystupy

Konfigurovatelné vstupy/vystupy lze v rozhrani GUI nakonfigurovat bud’ jako bezpe¢nostni
vstupy/vystupy, nebo vSeobecné vstupy/vystupy. Vice informaci naleznete v kapitole II.
Pouzivani digitalnich vstupti/vystupti je popsdno v nésledujicich dil¢ich ¢astech. Dbejte na do-
drZovani pokynii uvedenych v ¢asti popisujici spole¢né specifikace.

5.3.1

Bézné specifikace vSech digitalnich vstupa/vystupt
Tato ¢ast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitalnich vstupti/vystupt
ovladaci jednotky.
¢ Bezpecnostni vstupy/vystupy.
¢ Konfigurovatelné vstupy/vystupy.
¢ Univerzalni stupy/vystupy.
Je velmi dilezité, aby byli roboti znacky UR nainstalovani podle elektrickych specifikaci, které
jsou stejné pro vSechny tfi rtizné druhy vstupti.

Digitaln{ vstupy/vystupy lze napdjet z vnitfniho 24V zdroje napdjeni nebo z externiho zdroje
napéjeni nakonfigurovanim svorkovnice oznacené Power. Tento blok sestavad ze ¢tyf termi-
néalt/svorek. Horni dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou uzemnéné z vnitiniho 24V zdroje napa-
jeni. Spodni dvé svorky (24V a 0V) v bloku slouZi jako 24V vstup pro napdjeni vstupti/vystupi.
Vychozi konfigurace je pouZiti vnitfniho zdroje napajeni, jak je popsdno nize.
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UNIVERSAL ROBOTS

5.3 V/V rozhrani ovladace

Power
PWR |
GND (IR,
24V

oV

Pokud je zapottebi vice proudu, lze pfipojit externi zdroj napéjeni podle zndzornéni nize.

Elektrické specifikace pro vnitfni i externi zdroj napdjeni jsou zndzornény nize.

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vnitini 24V napdjent

[PWR - GND] Napéti 23 24 25 \%
[PWR - GND] Proud 0 - 2 A
Pozadavky na externi 24V vstup

[24V - 0V] Napéti 20 24 29 \
[24V - 0V] Proud 0 - 6 A

Digitalni vstupy/vystupy jsou navrZzeny v souladu s IEC 61131-2. Elektrické specifikace jsou

uvedeny niZe.

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Digitdlni vjstupy

[COx / DOx] Proud* 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0,5 \Y%
[COx / DOx] Zbytkovy proud 0 - 01 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digqitdlni vstupy

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napéti -3 - 30 \%
[ETx/STIx/CIx/DIx] Oblast OFF (vyp) -3 - 5 \Y%
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ON (zap) 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Proud (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkce - PNP - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

Poznamka: *Pro odporové zatiZeni nebo indukéni zatiZeni max. 1H.

POZNAMKA:

Pojem konfigurovatelny se pouZziva pro vstupy/vystupy, které
1ze nakonfigurovat bud’ jako bezpetné vstupy/vystupy, nebo nor-
malni vstupy/vystupy. Jedna se o Zluté svorky s ¢ernym textem.

UR3/CB3
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5.3 V/V rozhrani ovladace UNIVERSAL ROBOTS

5.3.2 Bezpecnostni vstupy/vystupy

Tato ¢ast obsahuje popis vyhrazené bezpetnostni vstupy (Zlutd svorka s Cervenym textem) a
konfigurovatelné vstupy/vystupy (Zluté svorky s ¢ernym textem), kdyZ jsou konfigurované
jako bezpecnostni vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet v8eobecné parametry uvedené v c¢asti 5.3.1.

Bezpecnostni pfistroje a zafizeni musi byt nainstalovdna podle bezpe¢nostnich pokynii a po-

souzeni rizik (viz kapitola 1).

Veskeré bezpecnostni vstupy/vystupy jsou parové (redundantni) a je nutné je udrzovat jako
dvé samostatné vétve. Jedind chyba nesmi zptsobit ztratu funkce bezpeénosti.

Dva stalé bezpecnosti vstupy jsou Nouzové zastaveni robota a Bezpelné zastaveni.
Vstup Nouzové zastaveni robota je uréen pouze pro zafizeni nouzového zastaveni. Vstup Bez-
pecné zastaveni je uréen pro vSechny druhy bezpe¢nostné dimenzovanych ochrannych zafizeni.

Funkéni rozdil je zndzornén nize.

Nouzové zastaveni Bezpecné zastaveni
Robot ukon¢i pohyb. Ano Ano
Vykonévéni programu Pozastaveno Pozastaveno
Napéjeni robota VYP Zap
Reset Manuaélni Automaticky nebo ru¢né
Cetnost pouziti Ztidka V kazdém cyklu az zfidka
Vyzaduje opétovnou Pouze uvolnéni brzd Ne
inicializaci
Kategorie = zastaveni 1 2
(IEC 60204-1)
Uroveti  vykonnosti
monitorovaci funkce
(ISO 13849-1) PLd PLd

Je mozné pouzivat konfigurovatelné vstupy / vystupy k nastaveni dal$ich bezpe¢nostnich funkci
vstupti/vystupti, napt. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace fady konfigurovatelnych vstupti/vys
na bezpec¢nostni funkce se provadi prostfednictvim rozhrani GUI, dalsi informace se nachazi v

Casti I1.

Neékteré priklady pouziti bezpetnostnich vstupti/vystupt jsou uvedeny v nésledujicich podka-
pitolach.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 V/V rozhrani ovladace

NEBEZPECi:

1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signédly k programovatel-
nému logickému automatu (PLC), ktery neni v rdmci spravné
bezpetnostni tdrovné bezpecnostnim PLC. Neuposlechnuti
tohoto varovani miiZze mit za nasledek zdvazné poranéni
nebo tmrti osob, nebot’ mutize dojit k pfemosténi bezpec-
nostni funkce. Je dileZité oddélit signaly bezpe¢nostniho roz-
hrani od signalti norméalniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpetné vstupy/vystupy jsou vytvofeny jako re-
dundantni (dva nezdvislé kandly). UdrZujte oba kanély ne-
zavislé, aby jedinad chyba nemohla vést ke ztraté funkce bez-

pecnosti.

3. Pfed uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat bez-
pecnostni funkce. Je nutné pravidelné testovat bezpe¢nostni
funkce.

4. Pfi instalaci robota je nutné dodrzovat tyto specifikace. Je-
jich nedodrZzeni miZe mit za ndsledek vaZné zranéni ¢i
amrti osob, jelikoz by mohlo dojit k pfemosténi bezpe¢nostni
funkce.

5.3.2.1 Vychozi bezpecnostni konfigurace

Robot je doddvédn s vychozi konfiguraci, kterd umoziuje provoz bez dalsitho bezpeénostniho

vybaveni, jak je vidét na ilustraci niZe.

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

5.3.2.2 Pripojeni tlacitka nouzového zastaveni
Témér u vSech pouZiti robota je vyZadovéano pfipojeni jednoho ¢i vice externich tla¢itek nouzo-
vého zastaveni. [lustrace niZe zndzormnuje zptisob pripojeni jednoho nebo dvou tla¢itek nouzo-

vého zastaveni.

Safety Safety
24V 24V
g g
4D #”ﬁ ......... ;ELﬂ 8 [Eo0 [ #”ﬁ ......... ;ELﬂ
g [2av g [2av
3 3
5 [EN | 5 [EN | N H‘Jl lL'H
2w N ) 24V
g [sio g [si0 Z‘—H
B 1111 | dee-diideaaaa.
§ [2av § [2av
3 s 3 [si
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5.3.2.3 Sdileni nouzového zastaveni s jinymi stroji

Casto se pozaduje nastaveni spole¢ného obvodu nouzového zastaveni, kdy? je robot pouzivan
s jinymi stroji. Diky tomu nemus{ obsluha pfemyslet o tom, které tla¢itko nouzového zastaveni
je nutné pouzit.
Vstup Nouzové zastaveni robota nelze pouZzivat pro ticely sdileni, nebot’ oba stroje budou ¢ekat,
az druhy z nich opusti stav nouzového zastaveni.
Aby bylo moZné sdilet funkci nouzového zastaveni s jinymi stroji, je nutné nakonfigurovat na-
sledujici konfigurovatelné funkce vstupti/vystupti prostfednictvim rozhrani GUL

¢ Konfigurovatelny par vstupti: Externi nouzové zastaveni.

¢ Konfigurovatelny par vystupti: Nouzové zastaveni systému.

Ilustrace niZe znazornuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR. V tomto pfi-
kladu jsou pouZzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy ,CI0-CI1” a ,,CO0-CO1”.

[/

Configurable puly Configurable Outputs E Configurable Inputs onﬁurable Outputs

24V q/z(yﬁ | [ov m|[ovm : 24v (M |[[24v (M| [ &y \m|[ov [m
cio [d||£14 [m] [coo|m||cos|m A E B cio [m|[ci4 [m] [cop|M||cos|m
24v (M/|24v (M| | ov ov (M : 24V 24v (H| [ov\m||[ov [
ci f cis |m| [co1|m\cos/m ciy//m|[cis [m| [co1|M||cos|m
24v (W |24V (W] [ov [m\ov [m 240 || [24v (M| [ov ]| ov [
ci2 |m|[cie |m| [co2|m)\dps|m fio/m|[cic [m]| [coz|m||cos|m
24v M |[24v [m| [ov [m|\o\ | fof (m|[2av (M| [ov [m|[ov [m
ci3 [m|[c7 |m| [co3|m|[co\ I\ £i3 [m|[ci7 |m| [co3|m|[co7|m

L

Pokud je nutné spojit vice nez dva roboty UR nebo jiné stroje, vyZaduje se bezpetnostni PLC
automat k ovladani signalti nouzového zastaveni.

5.3.2.4

Bezpecnostni zastaveni s automatickym pokrac¢ovanim

Pfikladem zdkladniho zafizeni bezpecnostniho zastaveni je dvefni spina¢, u kterého se robot

zastavi v piipadé otevieni dvefi, viz ilustrace nize.

/ A"

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0

24v | EN_ J2
SI1

Tato konfigurace se pouzivéd pouze v pfipadech, kde obsluha nemtize projit dvefmi a zavit je za

Emergency Stop

Safeguard Stop

sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy lze pouZit k nastaveni resetovactho tla¢itka vné dvefi
k reaktivaci pohybu robota.

Dalsim ptikladem, kdy miize byt vhodné pouzit funkci automatického pokracovani, je pouziti
bezpetnostni podloZzky nebo bezpeénostniho laserového scanneru, viz nize.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 V/V rozhrani ovladace

I/

Safety /
_2ev]m 24v |Ml| [ov
3 [E0 [m 24v [l
g [24v (W o |m
HEED

24v |l
gsi0
§ [2av (W)
3(sn |

NEBEZPECI:

1. Robot automaticky pokracuje v pohybu poté, co je znovu
zajistén bezpecnostni signal. Tuto konfiguraci nepouZzivejte,
pokud 1ze signal zajistit z vnitfni strany bezpeénostniho ob-
vodu.

5.3.2.5 Bezpecnostni zastaveni s resetovacim tlacitkem
Pokud je bezpe¢nostni rozhrani pouZito jako rozhrani pro svételny zavés, vyZaduje se reset
mimo bezpecnostni obvod. Resetovaci tla¢itko musi byt dvoukandlového typu. V tomto p¥i-
kladu je vstup/vystup konfigurovany jako reset ,CI0-CI1“, viz niZe.

£ / _ ™
|
Safety C JInput
2av]m 24V 24v [ 24V wvim N\ | |=====--
3 [E0 [m coo||[ci4 [m 24v [l
5,24V | 24V 2oviml 00000 | A oAl | [mmmm—— oV '
& [en [myf cn ci5 ||
24v [l v mbaviml 00l Ll | |===————
g[si0 ci2 |m|[ce [m
g [24v 24v |H | |24V |H | [ ==m———- |
3 (sn cIi3|H|[cl7 W

n
\ /

5.3.2.6 Tripolohové aktivacni zafrizeni

Na obrazku niZe je znazornén zptisob pripojeni tiipolohového aktiva¢niho zafizeni. viz ¢ast 10.13.

kde naleznete vice informaci o 3polohovém aktiva¢nim zafizeni.

POZNAMKA:
Bezpecnostni systém Universal Robots nepodporuje vice 3poloho-

vych aktiva¢nich zafizeni.
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Ci Inputs . .
3-Position Switch
24V 24v |H :
cio|| i<l [ :
24v Nl |[24v) W — —]
CH1 |ERCI5| .
24V |H|[2kv] W "
ci2 (H|{¢e|M
24V |H|[23viH
Cl3 [H||C
N
POZNAMKA:

Dva vstupni kandly pro vstup 3polohového aktiva¢niho zatizeni
maji toleranci nesouladu 1 s.

5.3.3

Viceucelove digitalni vstupy/vystupy

V této &asti se popisuje vieobecny tcel 24V vstupti/vystupt (Sedé svorky) a konfigurovatelnych
vstuptl/ vystupll (Zluté svorky s cernym textem), kdyZ nejsou konfigurované jako bezpecnostni
vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet bézné specifikace uvedené v ¢ésti 5.3.1.

Vseobecnym ticelem vstupti/vystupti miiZe byt pfimé ovladéani zafizeni, jako jsou pneumatickd
relé, nebo komunikace s jinymi PLC systémy. Veskeré digitdlni vystupy lze deaktivovat auto-
maticky, kdyZ je zastaveno provddéni programu, dalsi informace se nachdzi v &ésti II. V tomto
reZimu je vystup vZdy nizky, kdyZz neni program spustény. Pfiklady jsou uvedeny v nasle-
dujicich podkapitoldch. Tyto p¥iklady vyuZzivaji bézné digitalni vystupy, ale je mozné pouZit i
jakékoliv konfigurovatelné vystupy, pokud nejsou nakonfigurovdny k provadéni bezpeénostni
funkce.

5.3.3.1

Zatizeni ovladané digitalnim vystupem

Tento pfiklad zndzoriiuje zapojeni zatéZe, kterd je ovladana digitadlnim vystupem, viz niZe.

v \_‘
Digital Outputs /
ov (H|| ov ‘ LOAD
DOO( M | (DO4|
ov |H|l ov
DO1/ M |[Do5| M A
ov | H||ov| H
DO2(H |(DO6| H
ov H||ov| H
DO3|(H|(pDO7|

5.3.4

Digitalni vstup z tlacitka

Priklad niZe zndzoriiuje zapojeni jednoduchého tlacitka k digitdlnimu vstupu.

Digital Inputs
24av[mE|[2avim
pio|H|| D14
24av|/m|[2av|H T
pi1|[m|[pi5| I I ]
24av|H|[2av|m)
pi2|m|[pie|m| \ n
24av(m|[2av|m
Di13[H|[DI17|m
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 V/V rozhrani ovladace

5.3.5 Komunikace s jinymi stroji ¢i automaty PLC

Digitalni vstupy/vystupy lze pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je zajistén bézny
GND (0V) a pokud stroj pouzivd PNP technologii, jak je popsdno niZe.

/ / Rigital Inputs \Di&\tal Outputs

Digital Inputs Digitaf Outputs |
24v[m|[2av[m| [ov [d][ ov]m/ . 24vim[[2av[m| [ov [M][ ov[m
pio|m|[pi1a[m| [poo/m||poa| A : B pio|l|[pia|m| [poo/m|[pos/m
24v|H|[2av/m| [ov [m|| ov|m : 24v|H|[2av(m| [ov [m|| ov|m
pi1|(m||[pi5|m| [po1m|[pos|m ; pi1|m|[pi5|m| [po1m||pos|m
24V|H|(24v/H| (OoV |H| oV H 24V|H ||24V|/H| (oV |H| oV |H
pi2|H||Di6| M| [pO2| M ||DO6| W pi2|m||pi6|M| [po2/M|[po6| W
24av/m|[2av/m| [ov [m|[ ov|m 24av(m|[2av(m| [ov [m|[ ov|m
p13[M|[pi17[R| [po3|m]||po7[m pi13|m|[pi7[H| [po3[m|[po7[m

/

J/

5.3.6 Viceucelovy analogovy vstup/vystup

Rozhrani analogovych vstupti/vystupt pfedstavuje zelend svorka. Je mozné ho pouzivat k na-
staveni nebo méfeni napéti (0-10V) nebo proudu (4-20mA) z a do jiného zafizeni.

K dosaZeni co nejvyssi piesnosti se doporucuje provést ndsledujici opatfeni.
¢ PouZijte svorku AG, kterd je nejbliZe ke vstuptim/vystuptim. Par sdili stejny CMF obvod.

¢ PouZijte stejné uzemnéni (0V) pro zafizeni i ovlddaci jednotku. Analogovy vstup/vystup
neni galvanicky izolovany od ovladaci jednotky.

* PouZijte stinény kabel nebo kroucené dvojlinky. Zapojte stinény kabel do svorky ,,GND*

ve svorce oznacené ,Power”.

¢ Pouzijte zafizeni, které pracuje v proudovém rezimu. Proudové signaly jsou méné citlivé

na ruseni.

Vstupni rezimy lze volit v rozhrani GUI, viz ¢ast II. Elektrické specifikace jsou uvedeny niZe.
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5.3 V/V rozhrani ovladace UNIVERSAL ROBOTS

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Analogovy vstup v proudovém reZimu

[AIx — AG] Proud 4 - 20 mA
[AIx — AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx — AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vstup v napét’ ovém reZimu

[AIx - AG] Napéti 0 - 10 \%
[AIx — AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vijstup v proudovém reZimu

[AOxX — AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 \%
[AOx — AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vijstup v napét'ovém reZimu

[A0x - AG] Napéti 0 - 10 A%
[AOx — AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx — AG] Rozligeni - 12 - bit

Zptisob pouZiti analogovych vstupti/vystuptl zndzornuji nasledujici piiklady.

5.3.6.1 Pouziti analogového vystupu

Ptiklad niZe ukazuje, jak ovladat pas dopravniku analogovym vstupem pro regulaci rychlosti.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG

AOO

AG

AO1

Analog Inputs

/4><éo

Analog Outputs

Power
PWR |l
GND
24v |H
ov (M

5.3.6.2 Pouziti analogového vstupu

Priklad niZe zndzoriiuje zapojeni analogového snimace.

Analog
AG
AIO
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

TR

Analog Outputs

Power
PWR |l
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24v |l
ov |l
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UNIVERSAL ROBOTS

5.3 V/V rozhrani ovladace

5.3.7 Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti

Dalkovy vypina¢ ON/OFF (zapnuto/vypnuto) lze pouzit k zapinani a vypinani ovlddact jed-

notky bez pouZiti pfenosného ovladacitho panelu. Obvykle se pouZivad v nasledujicich aplika-

cich:
¢ KdyZ neni pfistupny pfenosny ovladaci panel.

¢ Kdyz PLC systém vyZzaduje pIné ovladéni.

¢ KdyzZ je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robotii soucasné.

Dalkovy vypina¢ ON/OFF (zapnuto/vypnuto) poskytuje malé vedlejsi 12V napdjeni, které je

udrZovano aktivni, kdyZ je ovladdaci jednotka vypnutd. Vstupy ,on” (zapnuto) a ,off” (vy-

pnuto) jsou uréeny pouze pro kratkodobou aktivaci.

v

jako tlac¢itka napdjeni. K vypindni délkového,,”

Vstup ,,on” funguje stejnym zptisobem

vypinac¢e vzdy pouzivejte vstup ,off” (vy-

pnuto), nebot’ tento signdl umoZiiuje spravné vypnuti bezpe¢nostnich soubort ovladaci jed-

notky.

Elektrické specifikace jsou uvedeny niZe.

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
[12V - GND] Napéti 10 12 13 A%
[12V - GND] Proud - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivni napéti 0 - 0,5 A\
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 A\
[ON / OFF] Vstupni proud - 1 - mA
[ON] Doba aktivace 200 - 600 ms

Nasledujici ptiklady zndzornuji pouzivani ddlkového vypinace ON/OFF (zap/vyp).

POZNAMKA:

VYSTRAHA:

V softwaru lze pouzit specidlni funkci k automatickému nacteni a

spusténi programd, dalsi informace v ¢asti I

1. Vstup ,on” (zapnuto) ani tla¢itko napdjeni nikdy nepouZi-

vejte k vypinani ovladaci jednotky.

5.3.7.1 Vzdalené tlacitko Zapnout

Na obrazku niZe je zndzornén zptsob pfipojeni vzdaleného tla¢itka Zapnout.

Remote )/ }_l
12v[d T
GND|H .
oN|m

OFF|m\ P

------- |
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5.4 Vstupy/vystupy nastroje UNIVERSAL ROBOTS

5.3.7.2 Vzdalené tlaCitko Vypnout

Na obrazku niZe je zndzornén zpusob pfipojeni vzdaleného tlatitka Vypnout.

Remote /" )‘l

12v[d |

GND|H 22 REREEER :I
ON |l

OFF P

5.4 Vstupy/vystupy nastroje

Na konci robota pro pfipojeni néstroje se nachdzi konektor s osmi kontakty, viz obrdzek nize.

Tento konektor zajist'uje napajeni a ovladaci signély pro chapadla a senzory, pouZité na kon-
krétnim néstroji robota. Vhodné jsou nésledujici primyslové kabely:

¢ Lumberg RKMYV 8-354.

POZNAMKA:

Konektor nastroje musi byt utaZen ru¢né na maximalné 0,4 Nm.

Osm vodi¢t uvnitt kabelu ma riiznou barvu. Rtizné barvy oznacuji rizné funkce, jak lze vidét
v tabulce niZze:

Barva Signal
Cervena 0V (GND)
Sedd  0V/+12V/+24V (POWER)
Modra Vystup nastroje 0 (TOO)
Rtzova  Vystup nastroje 1 (TO1)
Zluta Vstup néstroje 0 (TI0)
Zelena Vstup néstroje 1 (TI1)

Bila Analogovy vstup 2 (AI2)
Hnédd  Analogovy vstup 3 (AI3)

Vnitini zdroj napéjeni lze na karté V/V uzivatelského rozhrani GUI nastavit na 0 V, 12 V nebo
24V, viz ¢ast II. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vstupy/vystupy nastroje

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napajeci napéti ve 24V reZzimu - 24 - \Y%
Napdjeci napéti ve 12V rezimu - 12 - v
Napédjeci zdroj v obou rezimech* - - 600 mA

Poznamka: *Velmi se doporucuje pouZzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz

V nasledujicich ¢astech jsou popsény rizné vstupy a vystupy néstroje.

NEBEZPECI:

1. Néstroje a chapadla pfipojte tak, aby v pfipadé vypadku na-
péjeni nemohlo vzniknout Zddné nebezpeci, napitiklad vy-
padnuti obrobku z ndstroje.

2. Bud'te opatrni pfi pouZiti napéti 12 V, protoZe chyba zpiiso-
bend programétorem mtize zplisobit zménu napéti na 24 V,

coz muZe vést k poskozeni zafizeni a pfipadnému pozaru.

POZNAMKA:
Pfiruba néstroje je pfipojena ke kontaktu GND (stejné jako ¢erveny
vodic).

5.4.1 Digitalni vystupy nastroje
Digitalni vystupy jsou implementovany jako NPN. Kdyz je digitaIni vystup aktivovan, je odpo-
vidajici spojeni vedeno na kontakt GND, kdyz je deaktivovan, je odpovidajici spojeni rozpojeno
(otevieny kolektor / otevieny odvadéc). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 \Y%
Napéti pii sepnuti a proudu 1 A - 005 0,20 \%
Proud pfi sepnuti 0 - 600 mA
Proud pfes GND 0 - 600 mA

Priklad pouziti digitadlniho vystupu se nachazi v nésledujici podkapitole.

VYSTRAHA:

1. Digitalni vystupy néstroje nemaji omezen proud a pfekroceni
specifikaci miiZe zptisobit trvalé poskozeni.
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5.4 Vstupy/vystupy nastroje UNIVERSAL ROBOTS

5.4.1.1 Pouziti digitalni vystupli nastroje
Priklad niZe zndzorfiuje, jak aktivovat zatiZeni pfi pouZiti vnitfniho zdroje napdjeni 12 V nebo

24 V. Nezapomerite, Ze je nutné definovat vystupni napéti na karté V/V. Dbejte na to, Ze mezi

kontaktem POWER a stinénim / kostrou je napéti, a to i v pfipadé, Ze je zatiZeni vypnuto.

5.4.2 Digitalni vstupy nastroje

Digitalni vstupy jsou zapojeny jako PNP se slabymi sniZovacimi odpory. To znamend, Ze plo-
vouci vstup bude mit vZdy nizkou hodnotu. Elektrické specifikace jsou uvedeny niZe.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti -0,5 - 26 \%
Logické nizké napéti - - 2,0 \%
Logické vysoké napéti 5,5 - - \Y
Vstupni odpor - 47k - Q)

Priklad pouziti digitdlniho vstupu je uveden v nasledujici podkapitole.

5.4.2.1 Pouziti digitalni vstupu nastroje

Na prikladu niZe je zndzornén zpuisob pfipojeni jednoduchého tlacitka.

5.4.3 Analogové vstupy nastroju

Analogové vstupy nastroje jsou nediferencidlni a 1ze je nastavit bud’ na napéti, nebo proud na
karté vstuptl/vystupti, viz &ast II. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.
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UNIVERSAL ROBOTS

5.5 Ethernet

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti v napét'ovém reZimu -0,5 - 26 \%
Vstupni odpor pfi rozsahu 0V az 10V - 15 - kO
Rozlisent - 12 - bit
Vstupni napéti v proudovém reZimu -0,5 - 5,0 v
Vstupni proud v proudovém rezimu -2,5 - 25 mA
Vstupni odpor pfi rozsahu 4mA az 20mA - 200 - @)
Rozliseni - 12 - bit

V nésledujicich podkapitolach jsou uvedeny dva ptiklady pouziti analogovych vstupti.

VYSTRAHA:

1. V proudovém reZimu nejsou analogové vstupy chranény

proti pfepéti. Nadhodnoceni mezni hodnoty v elektrické spe-

cifikaci mtiZze zptisobit trvalé poskozeni vstupu.

5.4.3.1 Pouziti analogovych vstupl nastroje, nediferencialni

V piikladu niZe je uveden zptisob zapojeni analogového snimace s nediferencidlnim vystupem.

Vystup senzoru muZe byt bud’ proudovy, nebo napét'ovy, pokud je vstupni reZim analogového

vstupu nastaven stejné na karté V/V. Nezapomerite zkontrolovat, zda miiZe senzor s napét'o-

vym vystupem ovlddat vnitini odpor nastroje, jinak mutize byt naméfend hodnota neplatna.

POWER
T
A2 -
=1 <
M
GND o1

5.4.3.2 Pouziti analogovych vstupt nastroje, diferencialni

V piikladu niZe je uveden zptisob zapojeni analogového snimace s diferencidlnim vystupem.

Ptfipojte zadpornou ¢ast vystupu ke kontaktu GND (0 V), ktery bude fungovat stejné jako nedi-

ferencialni senzor.

POWER

Bl

Al2

=
GND (_E
T-T1 \U

11

]|

5.5 Ethernet

Ethernetové pfipojeni se nachézi ve spodni ¢asti ovladaci jednotky, viz niZe uvedend ilustrace.
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5.6 Pripojeni k siti UNIVERSAL ROBOTS

Ethernetové rozhrani slouZi pro nasledujici ticely:

¢ Rozsitujici moduly vstupu/vystupu sbérnice MODBUS. Vice informaci naleznete v kapi-
tole II.

e Vzdéleny piistup a ovladani.

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Rychlost komunikace 10 - 1000 Mb/s

5.6

Pripojeni k siti

Kabel sit'ového napdjeni z ovlddaci jednotky je na konci vybaven standardni zastrckou IEC. Na
zéstréku IEC lze pripojit zdstréku ¢i kabel odpovidajici standardu sité v dané zemi.

Aby bylo mozné uvést robota pod napéti, musi byt ovladaci jednotka p¥ipojena k siti. Pfipojeni
musi byt provedeno prostfednictvim standardni zastr¢ky IEC C20 na spodni strané ovlddaci
jednotky a odpovidajictho kabelu IEC C19, viz niZe uvedend ilustrace.

Sit'ovy zdroj napajeni musi byt vybaven minimélné nasledujicimi prvky:

¢ ukostfenim.

¢ pojistkou sit'ového napéjent,

¢ zafizenim pro zbytkovy proud,
Jako jednoduchy prostfedek za ticelem uzamceni a oznaceni v pfipadé servisu doporucujeme
nainstalovat hlavni spina¢, kterym se vypne veskeré zafizeni v aplikaci robota.

Elektrické specifikace jsou zobrazeny v niZe uvedené tabulce.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti 100 - 265 V AC
Externi pojistka (pti 100-200V) 8 - 16 A
Externi pojistka (pfi 200-265V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 63 Hz
Napéjeni v pohotovostnim stavu - - 05 A
Nomindln{ provozni pfikon 90 125 250 W
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UNIVERSAL ROBOTS 5.7 Pfipojeni robota

NEBEZPECi:

1. Ujistéte se, Ze je robot spravné uzemnén (elektrické spojeni
se zemi). Ke klasickému uzemnéni veskerych zafizeni v sys-
tému pouZijte nevyuZité srouby v ovlddaci jednotce oznacené
symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho vodice bude

vy 2

minimdalné roven nejvyssimu proudu v systému.

2. Ujistéte se, Ze je vstupni napdjeni do ovladaci jednotky opat-
feno proudovym chrani¢em (RCD) a sprdvnou pojistkou.

3. Budete-li chtit béhem revize provést kompletni instalaci ro-
bota, zastavte provoz a vypnéte veskeré napdjeni. P¥i od-
stdvce systému by nemély byt vstupy/vystupy robota napa-
jeny z jinych zafizeni.

4. Pfed zahdjenim napdjeni ovlddaci jednotky se ujistéte, Ze
mate vSechny kabely spravné zapojené. Vzdy pouZzivejte ori-

gindlni a spravnou napajeci siitiru.

5.7 Pripojeni robota

Kabel z robota je tfeba zapojit do konektoru ve spodni ¢asti ovldadaci jednotky, viz niZze uvedend
ilustrace. Pfed spusténim ramene robota se ujistéte, zda je konektor spravné zapojen. Kabel 1ze

odpojit pouze tehdy, kdyz je napajeni robota vypnuto.

VYSTRAHA:
1. Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

2. Pavodni kabel neprodluZujte ani neupravuijte.

UR3/CB3 1-44 Verze 3.13



Vasi povinnosti je provadét idrZbu a opravy v souladu s veskerymi bezpe¢nostnimi pokyny
uvedenymi v tomto navodu.

Vv,

Vasi povinnosti je provadét tdrzbu, kalibraci a opravy podle nejnovéjsich verzi servisnich pfi-

ruc¢ek na webovych strankdch podpory http://www.universal-robots.com/support.

Opravy mohou provadét pouze autorizovani systémovi integratofi nebo zastupci spole¢nosti
Universal Robots.

Vsechny souddsti, které se vraci zpét spole¢nosti Universal Robots, je nutné vracet v souladu se
servisni pfiruckou.

6.1

Bezpecénostni pokyny

Po tidrzbé nebo opravé je tteba provést kontrolu a zajistit poZadovanou troveri bezpecnosti. P¥i
kontrolach je nutné dodrzovat platné narodni nebo regiondlni bezpe¢nostni piedpisy. Je t¥eba
zkontrolovat i spravné fungovani vsech bezpecnostnich funkci.

Udrzba a opravy majf zajistit provozuschopnost systému nebo, v piipadé selhdni, navrat sys-
tému do provozuschopného stavu. Opravarenské prace zahrnuji kromeé vlastni opravy i analyzu
a feSeni problém.

Pfi préaci na robotu nebo ovlddaci jednotce je nutné dodrzovat niZze uvedené postupy a upozor-

néni.

NEBEZPECi:

1. Neménte bezpetnostni konfiguraci systému (napf. mezni
hodnotu sily). Bezpetnostni konfigurace je popsdna v pii-
ruc¢ce PolyScope. Pokud se néktery bezpecnostni parametr
zméni, bude cely systém robota povazovan za novy, coZ zna-
mend, Ze bude potieba aktualizovat cely proces schvalovéani

bezpecnosti véetné posouzeni rizik.

2. Vadné soucdsti vyméiite za nové se stejnym ¢islem zboZzi nebo
za ekvivalentni soucdsti schvalené za timto ticelem spolec-

nosti Universal Robots.

3. Thned po dokonceni prace znovu aktivujte jakdkoliv deakti-
vovand bezpec¢nostni opatfeni.

4. Veskeré opravy zdokumentujte a dokument ulozte do pii-
slusného souboru technické dokumentace pro kompletni sys-
tém robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 6.1 Bezpecénostni pokyny

NEBEZPECi:

1. Z dolni ¢asti ovladaci jednotky vyjméte kabel pro napdjeni ze
sité a zajistéte, aby byl zcela odpojen od napédjeni. Odpojte od
napajeni jakykoliv zdroj energie pfipojeny k ramenu robota
nebo ovlddaci jednotce. Pfijméte nezbytna opatfeni, ktera za-
brani tomu, aby ostatni osoby béhem opravy uvedly systém
pod napéti.

2. Pfed opétovnym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte

uzemneéni.

3. Pfi demontézi ramene robota nebo ovladaci jednotky dodr-
Zujte predpisy ESD.

4. Neprovadéjte demontaz zdroje napdjeni uvnitt ovladaci jed-
notky. Ve zdrojich napéjeni mtiZe byt po dobu nékolika hodin
od vypnuti ovlddaci jednotky pfitomno vysoké napéti (az 600
V).

5. Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovlddaci skfitky
nedostala voda nebo prach.
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S roboty spole¢nosti UR musi byt nakladano v souladu s platnymi vnitrostatnimi zdkony, nafi-

zenimi a normami.

Roboti spole¢nosti UR jsou vyrdbéni s ohledem na omezené pouzivdni nebezpecnych latek
vzhledem ochrané Zivotntho prostfedi, které definuje smérnice RoHS 2011/65/EU. Mezi tyto
latky patii rtut’, kadmium, olovo, chrom VI, polybromované bifenyly a polybromované difeny-
lethery.

Poplatek orgdnu DPA-System za naklddani s elektronickym odpadem z robotti spole¢nosti UR,
prodavanych na danském trhu, uhradila spole¢nost Universal Robots A /S pfedem. Dovozci ze
zemi uvedenych v Evropské smérnici 2012/19/EU o odpadnich elektrickych a elektronickych
zafizenich (WEEE) jsou povinni k zdpisu do pfislusného vnitrostatntho registru WEEE ve své
zemi. Poplatek je obvykle niz$i nez 1EUR/robot. Seznam vnitrostdtnich registrti najdete zde:

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

Robot je opatien ndsledujicimi symboly, které oznacuji shodu s vyse uvedenymi pfedpisy:

e Ro H S Iead-free’
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V této kapitole jsou popsany certifikaty a prohlaSeni zpracované pro vyrobek.

8.1

Certifikace tretich stran

Certifikace tfetich stran jsou dobrovolné. V ramci zajisténi co nejlepsich sluzeb pro integratory
robott se spole¢nost UR rozhodla své roboty certifikovat v nédsledujicich uznavanych zkuseb-
nich tstavech:
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UNIVERSAL ROBOTS 8.1 Certifikace tretich stran

TUVNORD  Roboti spoletnosti UR maji osvédéeni TUV
NORD, notifikovaného organu dle smérnice o
strojnich zafizenich 2006/42/ES. Kopii homolo-
gatniho certifikdtu schvéleni typu TUV NORD
naleznete v priloze B.

A TUV RheinlandRoboti spole¢nosti UR maji osvédéeni TUV Rhe-
TOVRheinland inland, notifikovaného organu dle smérnice o
strojnich zatizenich 2006/42/ES. Kopii certifikatu

TUV Rheinland naleznete v p¥iloze B.

@ DELTA Primyslové roboty spole¢nosti UR jsou testo-
vany z hlediska vykonnosti certifikaci DELTA.
Certifikaty zkouSek elektromagnetické kompati-

bility (EMC) a nezédvadnosti vii¢i zivotnimu pro-

sttedi naleznete v priloze B.

TUV SUD Roboty UR jsou testovany z hlediska ekologické
Setrnosti spole¢nosti TUV SUD Certifikat o &is-
toté prostor a navazujiciho prostfedi naleznete v

priloze B.

125r CHINA RoHS Roboti UR vyhovuji metoddm fizeni CHINA

RoHS pro regulaci zne¢isténi elektronickymi in-
formacénimi produkty. Kopii pfehledu prohlasent
o vyrobku naleznete v priloze B.

w

Bezpecnostni UR UR3 roboty byly posouzeny a vyhovuji bez-

K certifikat KCC pecnostnim normdm znacky KCC. Kopii certifi-

katu KC Conformity naleznete v pfiloze B.

Registrace KC Roboty UR byly hodnoceny za ticelem posouzeni
shody pro pouZiti v pracovnim prostfedi. V p¥i-
padé pouziti v domécim prostiedi proto hrozi ri-
ziko ruseni radiovym signalem. Kopii osvédéent
o registraci vysilactho a komunika¢niho zafizeni

naleznete v priloze B.
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8.2 Certifikace dodavatell tfetich stran UNIVERSAL ROBOTS

8.2 Certifikace dodavatell tretich stran

= Prostiedi Prepravni palety pro roboty UR zajistované
@ dodavateli spliiuji poZzadavky danské normy
ISMPM-15 pro vyrobu dfevéného obalového ma-
teridlu a jsou znaceny v souladu s timto systé-

mem.

8.3 Certifikace zkouseni u vyrobce

UR Roboti UR jsou podrobovani pribéZznym inter-
nim testim a zkouSeni v rdmci vystupni kontroly.
Procesy zkouSeni UR jsou priibézné prezkoumd-

vany a zlepsSovany.

8.4 Prohlaseni v souladu se smérnicemi EU

Prestoze se vztahuji pfedevsim pro Evropu, prohldseni EU vyZaduji a/nebo uznavaji i nékteré
zemé mimo Evropu. Evropské smérnice jsou k dispozici na oficidlnich webovych strankdach:
http://eur-lex.europa.eu.

Roboti spole¢nosti UR maji certifikaci dle niZze uvedenych smérnic.

2006/42/ES o strojnich zafizenich (MD)
V souladu se smérnici o strojnich zafizenich 2006/42/ES jsou roboti UR netplnym strojnim
zatizenim, a jako takové nemaji znacku CE.
Poznémka: Je-li robot spole¢nosti UR urc¢en k pouZiti v oblasti pesticiddi, pak je nutné se fidit
smérnici 2009/127/ES. Prohldseni o zaclenéni dle p¥ilohy II 1.B. smérnice 2006/42/ES najdete

vpriloze B.

2006/95/ES — Smérnice o nizkém napéti (LVD)

2004/108/ES — Smeérnice o elektromagnetické kompatibilité (EMC)

2011/65/EU — Smérnice o0 omezeném pouzivani nebezpecnych latek (RoHS)
2012/19/EU — Smérnice o odpadu z elektrickych a elektronickych zarizeni (WEEE)

Prohlaseni o shodé jsou obsaZena v Prohldseni o zabudovani v priloze B.

Oznaceni CE se pfipojuje v souladu s vyse uvedenymi smérnicemi o oznaceni CE. Informace o
odpadu z elektrickych a elektronickych zafizeni obsahuje kapitola 7.

Informace o norméch aplikovanych béhem vyvoje robota se nachdzi v pfiloze C.
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9.1 Zaruka na vyrobek

Aniz by byly dotceny veskeré naroky uzivatele (zdkaznika), které mohou existovat ve vztahu k
obchodnimu zastupci nebo prodejci, vyrobce zakaznikovi poskytuje zaruku za niZe uvedenych
podminek:

V pfipadé novych zafizeni a jejich soucdsti vykazujicich zadvady vzniklé v dtsledku vyroby
nebo materidlové vady do 12 mésicti od uvedeni do provozu (maximalné 15 mésicti od odeslani)
poskytne spole¢nost Universal Robots pozadované ndhradni dily, pficemz uZivatel (zdkaznik)
poskytne pracovni dobu na vyménu nahradnich dil, a to bud’ nahrazenim soudésti jinou sou-
¢asti podle aktualné dostupnych technologii, nebo opravenim pfedmétné soucasti. Tato zaruka
se stdva neplatnou, pokud je zdvada na zafizeni zptisobena nespravnym zachdzenim nebo ne-
dodrzenim pokynil v uzivatelskych p¥iruckach. Tato zaruka se nevztahuje na sluzby provadéné
autorizovanym prodejcem ¢i zdkazniky samotnymi (nap¥. instalaci, konfiguraci, stahovani soft-
waru) a nelze ji na né rozsifit. Jako doklad pro uplatnéni zaruky je vyZadovan doklad o koupi
s uvedenym datem koupé. Reklamace v ramci zaruky musi byt poddny do dvou mésici od
zjisténi zavady, na kterou se zaruka vztahuje. Vlastnictvi zafizeni nebo soucasti, které byly vy-
ménény a vraceny spole¢nosti Universal Robots, pfechazi na spole¢nost Universal Robots. Jaké-
koli dalsi reklamace vzniklé na zafizeni nebo v souvislosti s nim této zéruce nepodléhaji. Zadna
Cast této zaruky nevede k omezeni ¢i vylouceni zdkonnych prav zdkaznika ani zodpovédnosti
vyrobce za zranéni osob ¢i dmrti v diisledku jeho nedbalosti. Doba trvani zaruky se sluzbami
poskytnutymi podle zaruky neprodluZzuje. Spole¢nost Universal Robots si vyhrazuje prdvo zpo-
platnit zdkaznika za vyménu ¢&i opravu, paklize zdvada na zdkladé zaruky nebude prokdzana.
Vyse uvedend ustanoveni nepfedstavuji zménu dikazniho bfemene v neprospéch zédkaznika.
V ptipadg, Ze zafizeni bude vykazovat vady, spole¢nost Universal Robots nebude zodpovédnd
za jakékoliv nepfimé, ndhodné, zvlastni nebo nésledné skody, véetné naptiklad uslého zisku,

ztraty moznosti uZivani, vyrobnich ztrat nebo poskozeni dalsiho vyrobniho zafizeni.

V pfipadé, Ze zafizeni vykazuje zavady, spole¢nost Universal Robots nebude zodpovédna za
nésledné skody nebo ztréty, jako je ztrata vyroby nebo poskozeni jiného vyrobniho zafizeni.

VYSTRAHA:

Vseobecné se doporucuje vyhnout se pouZziti vyssich zrychleni,
nezZ je potfeba pro danou aplikaci. Vysoké zrychleni, zejména v
kombinaci s vysokym zatiZenim, mtiZe vést ke zkrdceni Zivotnosti
robota. U aplikaci s kratkymi casy cykld a vysokymi poZadavky
na rychlost se obecné doporucuje co nejvice pouZzivat zaobleni tak,

aby zajistily hladké trajektorie bez nutnosti vysokych zrychleni.

9.2 Prohlaseni

Spole¢nost Universal Robots neustéle zlepsuje spolehlivost a zvySuje vykonnost svych vyrobk,
a v této souvislosti si vyhrazuje pravo vyrobek zdokonalovat bez nutnosti pfedchoziho upo-
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UNIVERSAL ROBOTS 9.2 Prohlaseni

zornéni. Spolecnost Universal Robots vénuje veSkerou péci pfesnosti a spravnosti obsahu této
prirucky, neni v8ak zodpovédna za chyby ani chybéjici informace.
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Informace o brzdnych dobdch a drahéch jsou k dispozici pro zastaveni kategorie 0 i kategorie!
1. V dodatku se nachdzi informace o zastaveni kategorie 0. Informace o zastaveni kategorie 1
jsou dostupné na http://universal-robots.com/support/.

A.1

Brzdné drahy a doby zastaveni kategorie 0
V niZe uvedené tabulce jsou obsazeny brzdné drahy a doby naméfené pfi spusténi zastaveni
kategorie 0. Tyto naméfené hodnoty odpovidaji nasledujici konfiguraci robota:

¢ Vysunuti: 100% (rameno robota je plné vysunuto vodorovné).

* Rychlost: 100% (obecna rychlost robota je nastavena na 100% a pohyb se provadi pii rych-
losti kloubu 183 °/s).

¢ Néklad: maximdlni zatiZeni robota pfipojeného k TCP (3 kg).
Na kloubu 0 byl proveden test pomoci vodorovného pohybu, tj. osa otaceni byla kolma k zemi.

Béhem testti kloubu 1 a 2 sledoval robot svislou dréhu, tj. osa otac¢eni byla paralelni k zemi, a ve
chvili, kdy se robot pohyboval smérem dolti, bylo provedeno zastaveni.

Brzdna draha (rad) Cas zastaveni (ms)

Kloub 0 (ZAKLADNA) 0.18 159
Kloub 1 (RAMENO) 0.20 154
Kloub 2 (LOKET) 0.15 92

1V souladu s normou IEC 60204-1, vice podrobnosti viz slovnik.
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B.1 EU Declaration of Incorporation in accordance with ISO/IEC
17050-1:2010

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the
Technical 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: UR3, UR5, UR10 with CB3 control box (UR3/CBS3,
UR5/CB3, UR10/CB3)

Serial Number: Starting 20183000000 and higher — Effective 1 January
2018

Incorporation: Universal Robots (UR3, UR5, and UR10) shall only be

put into service upon being integrated into a final com-

plete machine

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

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

I Machinery Directive 2006/42/EC — The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.15,1.2.1,1.243,1.26,1.34, 1.38.1,15.1, 152, 1.56, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 41.2.3 It is
declared that the relevant technical documentation has been compiled in accordance with Part B of
Annex VII of the Machinery Directive.

II Low-voltage Directive 2014/35/EU — Reference the LVD and the harmonized standards used be-
low.
III EMC Directive 2014/30/EU — Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.
IV RoHS Directive 2011/65/EU — Reference the RoHS Directive 2011/65/EU
V WEEE Directive 2012/19/EU — Reference th WEEE Directive 2012/19/EU
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UNIVERSAL ROBOTSB.1 EU Declaration of Incorporation in accordance with ISO/IEC 17050-1:2010

Reference to Harmonized Standards Used:

(I) EN ISO 10218-1:2011 as ap-
plicable
(I) EN ISO 12100:2010

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

*Note: From the 2008 to the 2015
editions, there are no changes

relevant to our robots TUV Nord
Certificate 4478014097602

(I) EN ISO 13849-2:2012

(I) EN ISO 13850:2015

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

(I) EN ISO 13850:2015
(II) EN 60320-1:2001/ A1:2007

(IT) EN 60529:1991/ A2:2013

(I1) EN 60664-1:2007

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

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

(IIEN 61131-2:2007

@ EN  61140:2002/
A1:2006

Reference to Other Technical Stan

dards and Specifications Used:

(I) ISO/TS 15066 as applicable

(I1T) IEC 60068-2-1:2007

(IIT) IEC 60068-2-2:2007

(IIT) IEC 60068-2-27:2008
(IIT) IEC 60068-2-64:2008

(I1) IEC 60664-5:2007

(IIT) IEC 61326-3-1:2008

(IT) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
ISO 14664-1:2015 Class 5
for

control assembly with enc-
losure

and Class 5 for UR3, UR5
and UR10 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.

Odense Denmark, 27 September 2018 [ :,, ./

/

C /S
/5 n A

Name:
Position/ Title

Roberta Nelson Shea
Global Technical Compliance Officer
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B.2 CE/EU Prohlaseni o zabudovani netplného strojniho zafizeni (pfeklad originalu) UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU Prohlaseni o zabudovani neuplného strojniho zarizeni
(preklad originalu)

Vyrobce: Osoba opravneéna k sestaveni technického souboru:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 Technology Officer, R&D
DK-5260 Odense S Déansko Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Popis a znaceni ¢aste¢né zkompletovanych stroji:

Vyrobek a funkce: Priimyslovy robot (viceosy manipulator s ovladaci jed-
notkou a pfenosnym ovlddacim terminalem/panelem).
Funkce je ddna kompletné smontovanym

strojem (s koncovym efektorem a zamyslenym pouzi-

tim).

Model: UR3, UR5, UR10 s ovlddaci jednotkou CB3 (UR3/CB3,
UR5/CB3, UR10/CB3)

Vyrobni ¢islo: Pocinaje ¢islem 20183000000 a vyse — Platnost od pon-
déli 1. ledna 2018

Zabudovani: Vyrobky Universal Robots (UR3, UR5, a UR10) se uva-

déji do provozu pouze po zabudovéni do zkompletova-
ného stroje

(roboticky systém, buiika nebo aplikace) v souladu s
ustanovenimi smérnice o strojnich zafizenich a dalsich

pouzitelnych smérnic.

Timto se prohlasuje, Ze vySe uvedené vyrobky ve vztahu k danym tceliim vyhovuji nasledujicim smér-

nicim, jak je uvedeno niZe:

I Smeérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES — Byly splnény néasledujici zdkladni pozadavky 1.1.2,
1.1.3,1.15,1.21,1.243,1.26,134,13.81,15.1,15.2,15.6,15.10,1.6.3,1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3 Timto
se prohlasuje, Ze pfislusné technicka dokumentace byla zpracovana v souladu s ¢asti B p¥ilohy VII
smérnice o strojnich zaf{zenich.

II Smérnice o nizkém napéti (2014/35/EU — Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uve-

Copyright © 2009-2020 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

dené nize.
III Smérnice EMC (2014/30/EU — Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené niZe.
IV Smérnice RoHS 2011/65/EU — Odkaz na smérnici RoHS 2011/65/EU
V Smérnice WEEE 2012/19/EU — Odkaz na smérnici WEEE 2012/19/EU
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UNIVERSAL ROBOTSB.2 CE/EU Prohlaseni o zabudovani netuplného strojniho zafizeni (pfeklad originalu)

Odkaz na pouzité harmonizované normy a specifikace:

(I) EN ISO 10218-1:2011,
pfichézi-li v tvahu
(I) EN ISO 12100:2010

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

*Poznamka: Od roku 2008 do r.
2015

edice, beze zmeén

relevantni pro nase roboty TUV
Nord
Certifikat 4478014097602

(I) EN ISO 13849-2:2012

(I) EN ISO 13850:2015

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

(I) EN ISO 13850:2015

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

(I) EN 60529:1991/ A2:2013

(I1) EN 60664-1:2007

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

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

(IIEN 61131-2:2007

(@) EN  61140:2002/
A1:2006

Odkaz na jiné pouzité technické normy a specifikace:

(I) ISO/TS 15066 dle okolnosti

(I1T) IEC 60068-2-1:2007
(I1T) IEC 60068-2-2:2007

(I1T) IEC 60068-2-27:2008
(ITT) IEC 60068-2-64:2008

(I1) IEC 60664-5:2007
(I1T) IEC 61326-3-1:2008

(I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
ISO 14664-1:2015 ttida 5
pro

ovlddaci sestava s krytem
a tfida 5 pro UR3, UR5

a manipulatory UR10

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zéstupce pfeda prislusné informace

o ¢astecné zkompletovaném strojnim zafizeni na zakladé odtivodnéné zadosti

vnitrostatni organy.

Schvaleni celého systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001) notifikovanym orgdnem

Bureau Veritas, certifikat #DK008850.

Qdense Denmark, 27 September 2018 v’ f"_,_ .a

/ Won

\ 'f 4
AL a—

MName:
Pasition/ Title

Roberta Nelson Shea
Global Technical Compliance Officer
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B.3 Certifikat pro bezpecnostni systém

UNIVERSAL ROBOTS

B.3 Certifikat pro bezpec¢nostni systém

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

Fertigungsstélte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 256
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes: Universal Robots Safety System URSafety 3.1
(Details s. Anlage 1) for UR10, UR5 and UR3 robots
Description of product:

(Details see Annex 1)

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

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

Zettifizierufigsstde d¢j TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstralie 20 45141 Essen

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

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

Essen, 2015-06-02

www.tuev-nord-cert.de

-

TUV MORD CFAT [
o

EN ISO 13849-1 ‘
PL G

technology@tuev-nord.de
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UNIVERSAL ROBOTS

B.4 TUV Rheinland

B.4 TUV Rheinland

Certificate no.

Certificate

T 72190266 01

TUVRheinland

License Holder:

5260 Odense
Denmark

Universal Robots A/S
Energivej 25

S

Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S

Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

Test report no.:
Tested to:

USA-RB 31875333 002
EN ISO 10218-1:2011

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certified Product: Robot Manipulator and Controller

License Fee - Units

Model Designation:
Rated Voltage:

Rated Current:
Protection Class:

UR3, UR5, UR10

AC 100-200V, 47-63Hz or
AC 200-240V, 47-63Hz

15A or 8A
I

7/

Special Remarks: Solely assessed per standard listed above.
The robot is only a component in a final robot application,

collaborative or non-collaborative. The final application

must comply with EN ISO 10218-2 accordingly.

Replaces Certificate T7218250.

Appendix: 1, 1-5

Licensed Test mark:

=

EN ISO 10218-1

A

“ ®
TUVRheinland

www.tuv.com

\ 1D 0007000000

TUV Rheinland of North America, Inc., 12 Commerce Road, Newtown, CT 06470, Tel (203) 426-0888 Fax (203) 426-4009

Date of Issue
(day/mo/yr)
01/02/2019
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B.5 Cina RoHS

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

R ABHFYEIATESTESETRET

;m:u;“ Toxic and Hazardous Substances and Elements A WG TR
7t SM_EH
21 xR &= Hexavalent | gﬂ;ﬁfm 4| Polybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium || OY°r° diphenyl ethers
P L e
UR Robots
UR1JURS I UR1D
UR#LE A
URIURSUR1D x 0 x D x x

01 Indicates that this toxic or hazardous subsiance contained in all of the homogenecus matenialg for this part is below the imit requirement in
SAHT11363-2006.
O RFEARAESNEEEEFMAREN RO BRENT N300 ENERERLT -

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

EEFEEFEROEE M SR SRS REET 11380 EH EREE
(RUTEHE  FERERAN LEFTCNEAFEETE— 588 )

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

FHHERMER BME s SRS TR EERHE:

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

WEE, T, e, SRR Nie, 2, miE s, N

Riefer i preduct manual for detailed conditions of use.

FEERMRBERE=AF

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

Univesgal Robots IEEN BB 5 RIRI ST ASIA T EE~ 8, {8 Universal Rebots TREAMES LS
T the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilties that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controling Pellution
by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order £39) of the Peoples Republic of China othersise 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 options st forth at hiipiwaw teradyne comiabout-teradynelcorporate-social-responshbility, as the same may be amendad by Teradyne ce Univerzal
Febots.
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B.6 Bezpecnost KCC

S

Abed E=hO ) AP ERD =
EEE Universal Robots A/ TEEREIEE  o0160110079
y G‘ --é-l-iu-l__;._.........---------------- .........--; Eal b LLL LD T AR RS S m—— . ————
Mgl [MENSRHE - gi6ry0079  HEX ST

ALEetE el E & 71 <217

UR3 6 axis

16-AB2EQ—-00926

Universal Robots A/S

Energive] 25, 5260 Odense S, Denmark

T AR b A B 7 b

— — [

A

HISEH 18 & 22 ¥ AlMAE He1z=x 3ghol o2t
& s\2Esdct

=i =
X1 g o1l S0 A1 1 FH A

20184 118 062
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B.7 Registrace KC

A0AR-2CA2-COE9-Cl60

FEETANAAT A¥SF 25
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

A N |
'-'1-'3-' Ec A Lﬂ Universal Robots AJ/S
T Mame or Rogsant

712 A E3 ) AQEAFEY AAF B FAE A
Equipmient Name
N Ewsy ' '

R
Bersc Miodked MNumber il

o} 2.9
Sexies Mods Mumbor

= =
-ﬁ-%L}i -
Registration No.

MSIP-REM-URK-UR3

- = - - =] -

Al 2 A A 2 (2 1)= 7T Universal Robots A/S / @@}t
Manufacturer'Country of Origin
S5qlqlal

Crale of Registrtion

71&}

Others

2016-09-07

#l 7Z1AA = A=) Alssee]2 A3ged me} 55 =952 9
It is verified that foregoing equipment has been registercd under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

201841 L(Month) 10%(Day)

FgARAT A%

Director General of National Radio Research Agency

i oA g g A s e s " A ILRA " g palele) §5sjojo} ghly

ShbA) Shes A 9 5 5e] H4d 4 it
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B.8 Certifikat zkousky na zivotni prostredi

Climatic and mechanical assessment sheet no. 1375

DELTA client DELTA project no.
Universal Robots A/S T209612 and T209963
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

Robot system UR3, consisting of:
UR3 Robot Arm

CB 3.1 Control Box

TP 3.1 Teach Pendant

DELTA report(s)
DELTA project no. T209612, DANAK-19/14749
DELTA project no. T209963, DANAK-19/14964

Other document(s)

Conclusion

The Robot system UR3 including its Robot Arm, Control Box and Teach Pendant has been tested according to the
below listed standards. The test results are given in the DELTA report listed above. The tests were carried out as
specified and the test criteria for environmental tests, as specified in the annexes of the test reports mentioned above,
were fulfilled.

IEC 60068-2-1:2007, Test Ae: -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2:2007, Test Be: +50 °C, 16 h

IEC 60068-2-27:2008, Test Ea: 160 g, 1 ms, 3 x 6 shocks

IEC 60068-2-64:2008, Test Fh: 5 — 10 Hz: 0.0025 (m/s*)*/Hz, 10 — 50 Hz: 0.04 (m/s*)*/Hz, 100 Hz: 0.0025
(m/s?)*/Hz, 1.5 m/s* (0.15 grms), 3 x 30 min.

Date Assessor

Hgrsholm, 06 February 2015 \ (é(f 8
Susanne Otto

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

DELTA - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
20ass-sheet-j
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B.9 Certifikat zkousky EMC

/

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

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

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 3, G3, including CB3/AE for models UR3, UR5 and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

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

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

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

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

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

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

DELTA

Denmark

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

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

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hgrsholm, 08 August 2016

/

Knud A. Baltsen

Senior Consultant

20aocass-uk-j
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B.10 Certifikaty zkousek ekologické Setrnosti

B.10 Certifikaty zkousek ekologické Setrnosti

CERTIFICAT

*

@)
(a]
<
O
L
=
(s =
w
O

L 4

CERTIFICATE

ZERTIFIKAT o

Industrie Service

CERTIFICATE

TUV SUD Industrie Service

GmbH hereby confirms UNIVERSAL

ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260 Odense S; Danemark, that

the product

Roboter, Model: UR3 / Typ INDUSTRIAL

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 5

according 1ISO 14644-1.

The certificate is limited to the

particulate cleanliness. The product was

tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August 2016.

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

SUD Industrie Service GmbH.

Certificate Nr.: 2589737-01
Report-Nr.: 203195-1
Valid till: August 2018

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin

UR3/CB3

I-68

Verze 3.13



B.10 Certifikaty zkousek ekologické Setrnosti UNIVERSAL ROBOTS

-
<
(&)
L
- Industrie Service
o
1T]
(&)
S CERTIFICATE
@)
n oy .
<L TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms UNIVERSAL
Q ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260 Odense S; Danemark, that
TS the product
=
o
1| Controller for UR3 & UR5 & UR 10
(&)
. the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 6
according 1ISO 14644-1.
L The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was
l:: tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August 2016.
(&) .
— The implementation of the testing and certification is carried out by TUV
— SUD Industrie Service GmbH.
=
o
g Certificate Nr.: 2589737-04
Report-Nr.: 203195
Valid till: August 2018

*

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraflRe 30, Haus L, 13509 Berlin

ZERTIFIKAT
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V této Casti se popisuji p¥islusné normy, pouZité pfi vyvoji ramene robota a ovlddaci jednotky . Je-li
v zavorkach uvedeno ¢islo evropské smérnice, znamend to, Ze je norma harmonizovéna v souladu s

uvedenou smérnici.

Norma neni totéz, co zdkon. Norma je dokument zpracovany zucastnénymi stranami v rdmci urcitého

odvétvi, definujici béZné bezpecnostni a vykonové pozadavky na vyrobek nebo skupinu vyrobk.

Zkratky majf nasledujici vyznam:

ISO International Standardization Organization
1IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI  American National Standards Institute
RIA Robotic Industries Association

CSA  Canadian Standards Association

Shoda s témito normami je zaru¢ena pouze tehdy, jsou-li dodrZzovéany veSkeré montdzni pokyny, bez-

pecnostni pokyny a provozni pokyny uvedené v tomto navodu.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

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

U bezpetnostniho fidictho systému je navrZena vykonnostni tiroven d (PLd) v souladu s poZzadavky
téchto norem.

ISO 13850:2006 [Kategorie zastaveni 1]

ISO 13850:2015 [Kategorie zastaveni 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Kategorie zastaveni 1 - 2006/42/ES]
EN ISO 13850:2015 [Kategorie zastaveni 1 - 2006/42/ES]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

Funkce nouzového zastaveni je navrZena jako vypnuti kategorie 1 v souladu s touto normou. Zastaveni

Verze 3.13 1-71 UR3/CB3
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kategorie 1 je regulované zastaveni, kdyz je pohon napdjen, a po zastaveni se robot odpoji od zdroje
napajeni.

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

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

UR roboty jsou hodnoceny podle zdsad této normy.

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

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

Tato norma je uréena pro vyrobce robotdl, nikoliv integratory. Druha ¢ast (ISO 10218-2) je uréena pro
integratory robotfi, nebot’ se zabyva instalaci a ndvrhem aplikace robott.

Autofi normy implicitné pfedpokladali tradi¢ni primyslové roboty, které jsou tradi¢né zajistény oplo-
cenim a lehkymi zavésy. UR roboty jsou navrhovény s trvale aktivovanym omezenim sily a vykonu.
Proto jsou nékteré pojmy objasnény a vysvétleny niZe.

Pokud se UR robot pouZiva v nebezpeéné aplikaci, mohou byt nutnd dodate¢nd bezpecnostni opatieni,
viz kapitola 1 tohotondvodu.

Upfesnéni:

e ,3.24.3 Zabezpeteny prostor” je definovan obvodovou ochranou. Zabezpetenym prostorem se bézné
rozumi prostor za plotem, ktery chrdni osoby pfed nebezpe¢nymi tradi¢nimi roboty. Roboty UR jsou
navrzeny pro praci bez oploceni pomoci vestavéné bezpecnostni kolaborativni funkce omezeni sily
a vykonu, kde neni nebezpecny prostor vymezen obvodem oploceni.

* 542 Vykonové pozadavky”. Veskeré bezpecnostni funkce jsou konstruovany v bezpe¢nostni kate-
gorii PLd v souladu s ISO 13849-1:2006. Robot je konstruovén s redundantnimi systémy kédovani
v kazdém kloubu a bezpecnostné dimenzované vstupy/vystupy tak, aby byla vytvofena struktura
kategorie! Struktura 3. Bezpe¢nostné dimenzované hodnocené vstupy /vystupy musi byt p¥ipojeny
v souladu s timto ndvodem k bezpecnostné dimenzovanému zafizeni kategorie 3 tak, aby se vytvo-
fila struktura bezpe¢nostni funkce PLd.

¢ 5.7 Provozni rezimy”“. UR roboty nemajf riizné provozni reZimy, a proto nemaji voli¢ reZimu.

e 5.8 Ovladaci prvky pfenosného ovlddaciho panelu.” Tato ¢ast obsahuje popis ochrannych funkci
pro pfenosny ovlddaci termindal /panel pro pfipad pouZiti v rizikovém chrdanéném prostoru. Vzhle-
dem k tomu, Ze roboty znacky UR jsou navrzeny ke kolaborativhimu provozu, neexistuje Zadny
di¢ni roboty. Misto nutnosti uvolnit pojistné zafizeni se tfemi moZnostmi polohovani miiZe obsluha
robota jednoduse zastavit rukou. Je-li robot UR instalovan v rizikové chranéné aplikaci, 1ze pfipojit
ttipolohové aktivaéni zafizeni, jak je popsdno v tomto ndvodu. Déle viz vysvétleni v ISO/TS 15066

klauzule 5.4.5.

¢ ,5.10 PoZadavky na kolaborativni provoz”. Kolaborativni bezpe¢nostni funkce omezeni vykonu a

1y souladu s normou ISO 13849-1, podrobnosti viz slovnik.

UR3/CB3 1-72 Verze 3.13



UNIVERSAL ROBOTS

sily robotti UR jsou vzdy aktivni. Vizudlni design robott znacky UR naznacuje, Ze roboty je mozné
pouzivat pro kolaborativni operace. Funkce omezeni vykonu a sily jsou navrzeny v souladu s usta-
novenim 5.10.5. normy ISO 10218-1. Déle viz vysvétleni v ISO/TS 15066 klauzule 5.5.4.

e ,5.12.3 Mékka osa schvalend k pouziti v rizikovych prostorech a omezeni prostoru.” Tato bezpe¢-
nostni funkce je jednou z vice bezpe¢nostnich funkei konfigurovatelnych prostfednictvim softwaru.
Tzv. hash kéd je generovan z nastaveni vsech téchto bezpe¢nostnich funkci a je zndzornén jako iden-
tifikator kontroly bezpe¢nosti na rozhrani GUI.

ISO/TS 15066:2016

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

Jednd se o technické specifikace (TS), nikoliv o normu. U¢elem TS je piedstavit fadu nerozvinutych
pozadavkii, aby se zjistilo, zda jsou pro dané odvétvi uzitecné. Podle definice nejsou TS dostatecné
vyzrélé na to, aby mohly byt harmonizovéany v ramci evropskych smérnic.

Tato TS je uréena pro vyrobce robotti a osoby provadéjici jejich instalaci. Roboty UR z hlediska technic-
kych parametrii odpovidaji diltim, které jsou relevantni pro klasické roboty (tzv. raw robots) a osoba
provadéjici instalaci si mtiZze vybrat, zda pii instalaci TS vyuZzivat.

Tyto TS pfedstavuji dobrovolné pozadavky a pokyny, které jsou dopliujici k normam ISO 10218 v ob-
lasti kolaborativnich robotti. Kromé hlavniho textu TS obsahuje pfilohu A s tabulkou, ve které jsou
uvedeny navrhované hodnoty meznich sil a tlakti, které vychdazeji z pocitu bolesti, nikoliv zranéni. Je
dtlezité prostudovat a pochopit pozndmky pod touto tabulkou, nebot’ mnohé z meznich hodnot vy-
chézeji pouze z konzervativnich odhadti a studia literatury. Veskeré tidaje se mohou v budoucnu ménit,
nebot’ jsou k dispozici nové vysledky védeckého vyzkumu. Pfiloha A je neformélni a dobrovolnou sou-
¢asti TS, a proto osoba provadéjici instalaci mtZe konstatovat plnéni TS bez pouZiti meznich hodnot

uvedenych v pfiloze A.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Tato americkd norma piedstavuje slouceni dvou ISO norem ISO 10218-1 a ISO 10218-2 do jednoho do-
kumentu. Jazyk je zménén z britské angli¢tiny na americkou angli¢tinu, obsah je vsak stejny.

Upozortiujeme, Ze ¢ast dveé (ISO 10218-2) této normy je uréena pro osoby provadéjici instalaci robotic-
kého systému, nikoliv pro spole¢nost Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Tato kanadska norma je ISO norem ISO 10218-1 (jak je zminéno vySe) a -2 slouc¢enych do jednoho do-
kumentu. Spole¢nost CSA doplnila dal$i pozadavky pro uZzivatele robotického systému. Moznd bude
nutné, aby osoba provadéjici instalaci robota nékteré z téchto poZadavki resil.

Upozoriiujeme, Ze ¢ast dvé (ISO 10218-2) této normy je uréena pro osoby provadeéjici instalaci robotic-
kého systému, nikoliv pro spole¢nost Universal Robots.
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IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

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

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

Tyto normy definuji pozadavky pro elektrické a elektromagnetické ruseni. Shoda s témito normami
zajisti, Ze roboti znacky UR budou spravné fungovat v rizném primyslovém prostfedi a Ze nebudou
rusit ostatni zafizeni.

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

V této normé se definuji rozsitené pozadavky EMC imunity pro funkce souvisejici s bezpecnosti. Shoda
s touto normou zajisti, Ze bezpetnostni funkce robotd UR zaruti bezpeénost i v pfipadé, kdy ostatni
zaFizeni prekrod¢i limity EMC emise definované v normach IEC 61000.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Podle poZzadavki této normy jsou zkonstruovany jak normaélni, tak bezpecnostné dimenzované 24V

vstupy/vystupy, vSe v zdjmu zajisténi spolehlivé komunikace s ostatnimi PLC systémy.

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

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Tyto dvé normy jsou velmi podobné. Definuji se zde bezpecnostni zdsady, jak zabranit neo¢ekdvanému
spusténi, které by mohlo nastat nasledkem netimyslného zapnuti béhem tdrzby a opravy nebo néasled-

kem nedmyslnych spoustécich ptikazii z perspektivy ovladani.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

Part 5-5: Control circuit devices and switching elements - Electrical emergency stop device with mechanical
latching function
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Operace pfimého otevfeni a bezpe¢nostni uzamykaci mechanismus tla¢itka nouzového zastaveni jsou
v souladu s pozadavky této normy.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

V této norme se definuji hodnoty kryti tykajici se ochrany proti prachu a vodé. Roboti UR jsou vyrobeni

a klasifikovani s IP kédem podle této normy, dalsi informace se nachdzeji na stitku robota.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

Hlavni vstupni kabel je v souladu s touto normou.

ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M6]
Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces

Part 1: Plates

Pfiruba néastroje na robotech UR je shodné s typem 50-4-M6 této normy. Nastroje robotti by také mély
byt zkonstruovéany v souladu s touto normou, aby bylo zajisténo spravné dosednuti.

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

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

Roboti UR jsou vyrobeni tak, aby byla povrchova teplota udrzovana pod ergonomickymi limity defino-
vanymi v této norme.

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

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

Roboti UR jsou vyrobeni v souladu s touto normou tak, aby poskytovali ochranu pfed zadsahem elek-
trickym proudem. Ochranné uzemnénf je povinné, jak je definovano v Instalaéni pfirucka k hardwaru.
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IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

Part 2-2: Tests - Test B: Dry heat

Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock

Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

Roboti UR jsou testovani podle zkusebnich metod uvedenych v téchto norméach.

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

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

V této normé jsou definovany poZadavky pro bezpeéné komunikacni sbérnice.

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

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

Jsou aplikovany vSeobecné zasady této normy.

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

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests
Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less than 2 mm

Elektricky obvod robotti UR je v souladu s touto normou.
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EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Roboti UR vybaveni modulem piislusenstvim rozhrani E67 pro komunikaci se vstfikovacimi lisy jsou v
souladu s touto normou.
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Typ robota
Hmotnost
Maximalni zatizeni
Dosah

Rozsah kloubu

Rychlost

Opakovatelnost polohy

Pripojovaci rozmér pfiruby

Pocet stupnd volnosti

Rozméry ovladaci jednotky (S x V x H)
V/V porty ovladaci jednotky

V/V porty nastroje
Zdroj napajeni vstupu a vystupl
Komunikace

Programovani

Hiuk

Klasifikace IP

Klasifikace pro Cisté prostfedi
Maximalni pramérny vykon
Spotieba energie

Provozni spoluprace
Materialy

Teplota

Zdroj energie

UR3

11kg / 24.31b

3kg / 6.61b

500mm / 19.71in

Neomezené otaceni priruby nastroje, = 360° pro vSechny
ostatni klouby

V8echny klouby zapésti: Max 360 /s

Ostatni klouby: Max 180 “s.

Nastroj: Pfibl. 1 ms / PFibl. 39.4 ins.

+ 0.1mm / 4+ 0.0039in (4 mils) per ISO 9283

@128 mm / 5.0in

6 otocnych kloub

462mm x 418 mm x 268 mm / 18.2in x 16.5in x 10.6in
16 digitalnich vstupd, 16 digitalnich vystupud, 2 analogové
vstupy, 2 analogové vystupy

2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové vstupy
24V 2 A v ovladaci jednotce

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3u, 100BASE-T

Ethernetova zasuvka, Modbus TCP & EtherNet/IP adaptér,
Profinet

Grafické uzivatelské rozhrani PolyScope na 12"dotykové ob-
razovce

70 dB(A)

IP54

Rameno robota: ISO tfidy 5

Ovladaci jednotka: ISO tfidy 6

250 W

Pfibl. 100 W pfi pouzivani typického programu

15 pokrocilych bezpeénostnich funkci. V souladu s: EN ISO
13849-1:2008, PLd a EN ISO 10218-1:2011, odstavec 5.10.5
Hlinik, plast PP

Robot mlze pracovat pfi teplotach okoli v rozsahu 0-50°C
Pri trvale vysoké rychlosti kloubu je maximalni pfedepsana
okolni teplota snizena.

100-240 VAC, 50-60 Hz

Kabelaz Kabel mezi robotem a ovladaci jednotkou (6 m / 236in)
Kabel mezi dotykovou obrazovkou a ovladaci jednotkou
(4.5m / 177in)
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E.1 Tabulka 1

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

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

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

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

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

Estop input {See 5F0).

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

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

[softaxis |~ N .
o limiting and space limiting, according to 150 10218-1:2011, 5.12.3.
limiting)
Joint Speed | Exceeding a Joint Speed limit results in a Cat 0 stop® per IEC 60204-1. Each joint can have its own ;
SF4 Internal Limit lirmit Joint (each)
imi imit.

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

To validate the Teach Pendant Estop functions, press the Estop button and verify an Estop results. See Estop Output for information
about Estop I/0.
3 Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPAT9)
# Category 0 and 1 result in the removal of drive power, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop (decel-
erate, then power removal). Estop is either Cat 0 or Cat 1. As an exception, Estop can result in a Cat 2 stop.
® Category 2 is a stop where drive power is NOT removed. Category 2 stop specifications are defined in IEC 60204-1, while 551
and 552 are defined IEC 61800-5-2.
4 Emergency Stop response time: Selecting Estop results in having both PLd Cat 2 and PLd Cat 3 Estops. It is an integration decision
whether the PLd Cat2 or PLd Cat3 response time is used for calculating the stopping distance. Typically, the protective stop stopping
time is intended for protective purposes.
3 Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPAY9)
® Category 0 and 1 The drive power is removed, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop (decelerate,
then power removal). Estop must be either Cat 0 or Cat 1.
® Category 2 The drive power is NOT removed. Category 2 stop specifications are defined in IEC 60204-1, while 551 and $52
are defined IEC 61800-5-2.
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E.1 Tabulka 1

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

¢ Estop validation: The Estop button is evaluated in the Teach Penda