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Grattis till kopet av en ny Universal Robots robot, UR3.

Roboten kan programmeras for att flytta ett verktyg och kommunicera med andra maskiner
genom elektriska signaler. Det dr en arm som bestar av ror och leder i formpressat aluminium.

Det ar latt att programmera roboten med vart patenterade programmeringsgréanssnitt PolySco-

pe , sa att roboten kan forflytta ett verktyg langs en 6nskad rorelsebana.

Kartongernas innehall

Nar du bestéller en robot far du tva kartonger. Den ena innehaller robotarmen och den andra
innehaller:

* Manoverskap med manoverenhet
e Fastbeslag for manoverskapet

e Fistbeslag for manoverenheten

* Nyckel till manoverskapet

e Stromsladd for din region

* Ljuspenna med laser

¢ Den hiar handboken

Viktig sakerhetsinformation

Roboten ar en delvis fullbordad maskin (se 8.4) och dérfor krévs en riskbedomning for

varje robotinstallation. Alla sékerhetsanvisningar i kapitel 1 maste fljas.

Version 3.13 ix UR3/CB3
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Hur du laser den har manualen

Den hédr manualen innehaller instruktioner for att installera och programmera roboten. Manu-

alen dr uppdelad i tre delar:

Bruksanvisning for installation av maskinvara: Mekanisk och elektrisk installation av roboten.

Bruksanvisning for PolyScope: Programmering av roboten.

Den hir manualen &dr avsedd for robotintegratéren, som maste ha grundkunskaper i mekanik
och elektronik samt grundldggande programmering.

Var du kan hitta mer information

Supportwebbplatsen (http://www.universal-robots.com/support)innehaller foljande:

¢ Andra sprakversioner av den hir handboken
¢ Bruksanvisning for PolyScope
¢ En Servicehandbok med anvisningar for felsokning, underhéll och reparation

¢ Skripthandboken for avancerade anvindare

UR+

Webbplatsen UR+ dr (http://www.universal-robots.com/plus/) en onlineutstillning
som visar toppmoderna produkter och sitt att anpassa din UR-robot. Har hittar du allt du
behover pa ett stille — fran dndeffektorer och tillbehér till visionskameror och program. Al-
la produkter har testats och godkénts for integrering med UR-robotar vilket innebér enkel
uppsittning, tillforlitlig drift, enhetliga anvdndarupplevelser och enkel programmering. Du kan
ocksd anvidnda webbplatsen for att g& med i UR+ Utvecklarprogram och fa tillgéng till var nya
programplattform som later dig skapa fler anvandarvianliga produkter for UR-robotar.

UR3/CB3 X Version 3.13
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Del I

Bruksanvisning for installation av

maskinvara






1.1 Inledning

Det hir kapitlet innehaller viktig sdkerhetsinformation som maste ldsas och foérstas av den som

integrerar UR robotar innan roboten startas for forsta gangen.

I detta kapitel dr de forsta underavsnitten allmédnna. De senare underavsnitten innehaller spe-
cifika ingenjorsdata som é&r relevanta for att kunna konfigurera och programmera roboten.
Kapitlet 2 beskriver och definierar sikerhetsrelaterade funktioner som &r extra relevanta
for samverkande tillimpningar.

Instruktionerna och végledning i kapitel 2 samtavsnitt 1.7 dr sdrskilt viktiga.

Det dr viktigt att alltid observera och f6lja alla monteringsanvisningar och végledning fran and-
ra kapitel och delar av den hér bruksanvisningen.

Var speciellt observant géllande text som hor till varningssymboler.

OBS:
Universal Robots friskriver sig fran ansvar om roboten (armens

mandverskdp och/eller manoverenhet) skadas, dndras eller mo-

difieras pa ndgot sitt. Universal Robots patar sig inget som helst
ansvar for skador som uppkommer pa roboten eller pa annan ut-
rustning pa grund av programmeringsfel eller felfunktioner hos
roboten.

1.2 Giltighet och ansvar

Informationen i den hiar handboken tdcker inte konstruktion, installation och drift av en fullstindig
robottillimpning, och inte heller all kringutrustning som kan paverka sikerheten for det fullstindiga
systemet. Det fullstindiga systemet maste designas och installeras enligt de sdkerhetskrav som

stédlls upp i standarder och regler i det land dér roboten installeras.

Den som integrerar UR-robotar dr ansvarig for att sdkerstilla att tillimpliga sdkerhetslagar och
regler i aktuellt land efterlevs, och att alla realistiska faror i den fullsténdiga robottillimpningen
elimineras.

Detta innefattar, men dr inte begrénsat till, f6ljande:

e Gora en riskbedomning for hela robotsystemet

® Granssnitt till andra maskiner och ytterligare sikerhetsanordningar, om dessa definieras
av riskbedémningen

* Gora lampliga sdkerhetsinstéllningar i programvaran
® Se till att anvdndaren inte dndrar ndgra sakerhetsatgarder
e Validera att hela robotsystemet designats och installerats korrekt

¢ Framstilla anvandningsinstruktioner

Version 3.13 I-3 UR3/CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 1.4 Varningssymboler i den hér bruksanvisningen

e Marka robotinstallationen med relevanta skyltar och integratérens kontaktinformation

¢ Samla all dokumentation i en teknisk mapp, inklusive riskbedémningen och den hér bruks-

anvisningen

1.3 Ansvarsfriskrivning

Ingen information i den hdr bruksanvisningen ska tolkas som en att UR garanterar att indu-
striroboten inte kan orsaka personskada eller annan skada &ven om industriroboten foljer alla
sakerhetsinstruktioner.

Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.
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1.4 Varningssymboler i den har bruksanvisningen

Symbolerna nedan definierar de rubriker som anger de nivder for fara som anvénds i hela

bruksanvisningen. Samma varningssymboler anvidnds pd produkten.

FARA:
Detta anger en omedelbar elektrisk fara som, om den inte undviks,
kan orsaka dodsfall eller allvarlig personskada.

FARA:
Detta anger en omedelbar fara som, om den inte undviks, kan or-
saka dodsfall eller allvarlig personskada.

VARNING:
Detta anger en potentiell elektrisk fara som, om den inte undviks,
kan orsaka personskada eller stora skador pa utrustningen.

VARNING:
Detta anger en potentiell fara som, om den inte undviks, kan orsa-

ka personskada eller stora skador pa utrustningen.

VARNING:
Detta anger en potentiellt farlig het yta som, om den vidrors, kan
orsaka personskada.

FORSIKTIGT:
Detta anger en situation som, om den inte undviks, kan orsaka

skador pa utrustningen.

UR3/CB3 I-4 Version 3.13



1.5 Allménna varningar UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Allmanna varningar

Det hir avsnittet innehaller ndgra allmédnna varningar och forsiktighetsuppmaningar som kan
upprepas eller forklaras i olika delar av handboken. Andra varningar och forsiktighetsuppmaningar
forekommer i hela bruksanvisningen.

FARA:
Du maste installera roboten och all elektrisk utrustning enligt spe-
cifikationerna och varningarna i kapitlen 4 och 5.

Version 3.13 I-5 UR3/CB3
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VARNING:

1. Se till att robotarmen och verktyget/édndeffektorn &dr ordent-

ligt fastmonterade.

2. Setill att robotarmen har gott om utrymme sd att den kan réra
sig fritt.

3. Kontrollera att sikerhetsatgdrderna och/eller parametrarna
for robotens sidkerhetskonfiguration har stéllts in f6r att skyd-
da bdde programmerare, operatorer och kringstdende, enligt

definitionen i riskbedémningen.

4. Bar inte 16st sittande kldder eller smycken nir du arbetar med
roboten. Se till att langt har d4r uppbundet ndr du arbetar med
roboten.

5. Anvind aldrig roboten om den dr skadad. Till exempel om
ledlocken &r 16sa, trasiga eller saknas.

6. Om programvaran anger ett fel ska nodstoppet aktiveras
omedelbart. Skriv ner de omstdndigheter som ledde till felet,
leta upp motsvarande felkoder pé loggskdrmen och kontakta
leverantoren.

7. Anslut ingen sdkerhetsutrustning till normala in-
och utgdngar. Anvdnd endast sdkerhetsrelaterade
ingdngar/utgéngar.

8. Se till att anvdnda korrekt installationsinstdllningar (t.ex.
Robotmonteringsvinkel, vikt i TCP, TCP-forskjutning,
sdkerhetskonfiguration). Spara och ladda installationsfilerna
tillsammans med programmet.

9. Frikorningsfunktionen (Impedans/Backdrivning) ska bara
anvéndas i installationer dar riskutvdrderingen medger det-
ta. Verktyg/andeffektor och hinder far inte ha vassa kanter
eller klampunkter.

10. Se till att varna manniskor att halla sitt huvud och ansikten
borta fran roboten som kor eller roboten som ska starta.

11. Var uppmdrksam pa robotens rorelse ndr du anvinder
mandverenheten.

12. Om det faststélls vid riskbeddmning, ga inte in i robotens
sdkerhetsomrdde och ror inte vid roboten nédr systemet ar i
drift.
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1.5 Allmanna varningar

UNIVERSAL ROBOTS

13.

14.

15.

16.

VARNING:

Kollisioner kan utlosa hog kinetisk energi — betydligt mer
vid hoga hastigheter och tunga nyttolaster. (Kinetisk energi

%massa . hastighetz)

Om olika maskiner kombineras kan detta 6ka risker eller ska-
pa nya risker. Gor alltid en 6vergripande riskutvardering for
hela installationen. Beroende av den bed6mda risken, kan oli-
ka nivaer av funktionell sdkerhet tillimpas; ddrfor, ndr olika
prestandanivéer for sdkerhet och nddstopp behovs, vilj all-
tid den hogsta prestandanivan. Alla instruktioner for all ut-
rustning som anvénds i installationen maste alltid ldsas och

forstas.

Andra aldrig roboten. En &ndring kan skapa faror som inte
forutsetts av integratoren. All auktoriserad atermontering ska
utforas enligt den senaste versionen av alla relevanta service-
handbocker.

Om roboten kops med en extra modul (t.ex. Euromap 67-
granssnitt) ska modulen slds upp i respektive bruksanvis-
ning.

1. Roboten och dess manoverskap genererar varme vid drift.

Hantera inte roboten och ror inte vid den ndr den ér i drift
eller omedelbart efter att den stannat, eftersom en lingre kon-
takt kan orsaka obehag. Lat roboten svalna genom att stinga

av den och vinta en timme.

2. Stoppa aldrig in fingrar bakom manéverskédpets interna kdpa.

FORSIKTIGT:

1. Nar roboten dr kombinerad med eller arbetar med maski-

ner som kan skada roboten rekommenderar vi starkt att al-
la funktioner och robotprogrammet testas separat. Vi rekom-
menderar ockséd att robotprogrammet testas med tillfalliga

véagpunkter utanfor andra maskiners arbetsomrade.

. Utsétt inte roboten f6r permanenta magnetfalt. Mycket starka

magnetfilt kan skada roboten.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Riskutvérdering

1.6

Avsedd anvandning

UR-robotar dr industrirobotar avsedda for att hantera verktyg/dndeffektorer och installationer,
eller for att bearbeta eller forflytta komponenter eller produkter. Information om de miljéomstandigheter
under vilka roboten ska anvidndas finnsibilagor B och D.

Robotar fran UR &r utrustade med speciella sdkerhetsrelaterade funktioner som specifikt utfor-

mats for samarbetsdrift, dar roboten kors utan staket och/eller tillsammans med en méanniska.

Samarbetsdrift dr endast avsedd for riskfria tillampningar, ddr hela tillimpningen, inklusive
verktyg, arbetsstycke, hinder och andra maskiner, saknar signifikanta risker enligt riskutvérderingen
for den specifika tillimpningen.

All anvéndning eller tillimpning som avviker frdn det avsedda @ndamadlet ska anses vara otillatet
missbruk. Detta innefattar, men ar inte begrénsat till, f6ljande:

¢ Anvindning i potentiellt explosiva miljoer
* Anvindning i medicinska och livskritiska tillimpningar
* Anvindning innan en riskutvidrdering genomforts

* Anviandning utanfor angivna specifikationer

Anvéndning som klétterredskap

Anvéndning utanfor tillatna driftsparametrar

1.7

Riskutvardering

En av de viktigaste uppgifterna for integratoren ar att géra en riskutvardering . Detta dr ett
lagstadgat krav i manga ldnder. Sjdlva roboten &r en delvis fullbordad maskin, eftersom robo-
tinstallationens sdkerhet beror pa hur roboten integreras (t.ex. verktyg/adndeffektor, hinder och

andra maskiner).

Vi rekommenderar att integratdren anvander ISO 12100 och ISO 10218-2 for att genomfora
riskutvérderingen. Dessutom kan integratdren vélja att anvédnda den tekniska specifikationen
ISO/TS 15066 som ytterligare vagledning.

Riskutvérderingen som integratoren utfor ska ta hénsyn till alla arbetsrutiner genom robot-
tillimpningens livstid, inklusive men inte begrénsat till:

* Robotinldrning under uppsittning och utveckling av robotinstallationen

¢ Felsokning och underhall

e Normal drift av robotinstallationen

En riskutvdrdering méste utforas innan robotarmen startas for forsta gdngen. En del av ris-

kutvdrderingen som utfors av integratoren dr att identifiera rétt instdllningar under sdkerhetskonfigurationer

Integratoren ska d@ven bedéma behovet av extra stoppknappar och/eller andra skyddsatgarder
som krédvs for den specifika robottillimpningen.

Identifiering av ratt instdllningar for sdkerhetskonfigurationen dr extra viktigt vid utveckling
av samverkande robottillimpningar. Se kapitel 2 och avsnitt II for mer information.

Vissa sdkerhetsrelaterade funktioner har konstruerats specifikt for samverkande robottillimpningar.
Dessa funktioner dr konfigurerbara via instéllningarna for sakerhetskonfiguration och de ar ex-

tra viktiga vid hantering av risker i den riskutvéardering som utfors av integratdren:

UR3/CB3 I-8 Version 3.13



1.7 Riskutvardering UNIVERSAL ROBOTS

* Kraft- och effektbegrinsning: Anvinds for att reducera klamkrafter och tryck som robo-
ten utovar i rorelseriktningen vid kollisioner mellan roboten och operatoren.

* Momentbegriansning: Anvinds for att reducera hog transientenergi och stotkrafter vid
kollisioner mellan roboten och operattren, genom att reducera robotens hastighet.

¢ Positionsbegrinsning for TCP och verktyg/andeffektor: Anviands i synnerhet for att re-
ducera risker som associeras med vissa kroppsdelar. T.ex. for att undvika rorelse mot hu-

vudet och nacken.

* Begrinsning av TCP- och verktygs/dndeffektorsorientering: Anvands i synnerhet for att
reducera risker som associeras med vissa omraden och funktioner hos verktyg/andeffektor

och arbetsstycke. Ett exempel kan vara att undvika att vassa kanter riktas mot operatoren.
¢ Hastighetsbegrinsning: Anvinds i synnerhet for att sékerstélla lag hastighet hos robotar-

men.

Integratoren méste forhindra obehoriga personer fran att komma at sikerhetskonfigurationen,
t.ex. genom att anvédnda losenordsskydd.
En samverkande riskutvardering av robottillimpning efter kontakter som ar avsedda och/eller
behovs péd grund av forutsdgbart missbruk och méste adresseras:

¢ Allvarlighetsgraden hos enskilda potentiella kollisioner

e Sannolikheten att enskilda potentiella kollisioner ska intréffa

* Mgijligheten att undvika enskilda potentiella kollisioner
Om roboten installeras i en icke samverkande robottillimpning dér riskerna inte kan elimineras
eller minskas pd rimligt sitt genom de inbyggda sdkerhetsfunktionerna (t.ex. vid anvandning
av ett farligt verktyg/andeffektor), maste integratorens riskutviardering fastsla att integratoren

maste ldgga till ytterligare skyddsutrustning (t.ex. en aktiveringsenhet som skyddar anvdndaren
under uppséttning och programmering).

Universal Robots har identifierat nedanstaende risker som sarskilt viktiga, och integratdren
maste ta hdnsyn till dessa.
Obs: Det d@ven kan finnas andra betydande risker i en specifik robotinstallation.

Klamrisk for fingrar mellan robotarmens kabelkontakt och bas (led 0).

Klamrisk for fingrar mellan robotens fot och bas (led 0).

Klamrisk for fingrar mellan robotens handled 1 och handled 2 (led 3 och led 4).

Skdrskador pa grund av vassa kanter och vassa punkter pa verktyget/dndeffektorn.
Skdrskador pa grund av vassa kanter och vassa punkter pa foremal ndra robotens rorelsebana.
Risk for bldmérken pa grund av kontakt med roboten.

Vrickning eller benfrakturer pa grund av slag mellan en tung nyttolast och en hard yta.

Skador som kan orsakas av 16sa skruvar som ska hélla fast robotens arm eller verktyg.

v N U N

Foremal faller ut ur verktyget/andeffektorn, t.ex. beroende pa déligt grepp eller strémavbrott.

—_
o

Misstag som beror pa olika nddstoppsknappar for olika maskiner.

11. Misstag orsakade av obehoriga éndringar av parametrar for sikerhetskonfigurationen.

Information om stopptider och stoppavstand finns i kapitlet 2 ochbilagan A.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.9 Rorelse med och utan drivkraft

1.8 Nodstopp

Aktivera nodstoppsknappen for att stoppa all robotrorelse omedelbart.

Obs: Enligt IEC 60204-1 och ISO 13850 dr nédanordningar inga skydd. Det dr kompletterande
skyddsatgarder och dr inte avsedda till att forhindra skador.

Robottillimpningens riskutvardering ska avslutas om fler nédstoppsknappar maste anslutas.
Nodstoppsknappar ska uppfylla IEC 60947-5-5 (se avsnitt 5.3.2).

1.9 Rorelse med och utan drivkraft

Om det osannolika skulle intréffa att en nédsituation uppstar dér en eller flera robotleder méste
flyttas och det inte dr mojligt eller onskvart att stromsitta roboten, finns det tva olika sdtt
att framtvinga rorelser i robotens leder: Obs: Vid service kan ledernas broms lossas utan att
strommen &r ansluten.

1. Framtvingad bakatdrivning: Tvinga en led att rora sig genom att dra eller trycka hart
i robotarmen. Varje ledbroms har en friktionskoppling som méjliggor rorelse vid hogt
patvingat vridmoment.

2. Manuell bromslossning (endast for bas-, skulder- och armbagsleder): Ta bort ledkapan ge-
nom att skruva ur de M3-skruvar som fédster den. Lossa bromsen genom att trycka pa

tryckomkopplaren pa den lilla elektromagneten enligt figuren nedan.

VARNING:

1. Mojligheten att flytta robotarmen manuellt dr endast avsedd
for allvarliga nodsituationer, och kan skada lederna.

2. Om bromsen lossas manuellt kan robotarmen falla av sin
egen tyngd. Se till att alltid ha stod for robotarmen, verkty-

get/andeffektorn och arbetsstycket ndr bromsen lossas.
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2.1

Inledning

Robotar fran UR dr utrustade med flera inbyggda sdkerhetsrelaterade funktioner samt sékerhetsklassade

elektriska granssnitt for att ansluta till andra maskiner och ytterligare skyddsanordningar. Var-
je sdkerhetsfunktion och granssnitt &r kontrollerad enligt EN 1SO13849-1:2008 (se kapitel 8 for
certifieringar) med prestandaniva d (PLd).

FARA:
Om andra parametrar anvands under sdkerhetskonfigurationen
dn de som har definierats av integratoren vid riskbedémningen

kanske befintliga faror inte elimineras eller reduceras tillrdckligt.

Se kapitlet 10 avsnitt II f6r uppgift om konfiguration av sdakerhetsrelaterade funktioner, ingangar
och utgangar. I kapitlet 5 finns beskrivningar om anslutning av sédkerhetsanordningar till det

elektriska granssnittet.

OBS:

1. Anvindning och konfiguration av sidkerhetsrelaterade funk-
tioner och granssnitt maste uppfylla villkoren for den risk-
bedémning som integratdren utfér for en specifik robot-
tillampning, se avsnittet 1.7 i kapitlet 1.

2. Om roboten uppticker ett fel eller en Overtridelse i
sdkerhetssystemet, tex. om ndgon av kablarna i en
nodstoppkrets har gatt av, eller ett gransvdarde for en
sdkerhetsfunktion har 6verskridits, initieras ett stopp enligt
kategori 0. Tiden for vérsta fall, fran att ett fel intraffar tills
det upptéacks och roboten stannar anges i slutet av det har
kapitlet. Den hér tiden ska utgora en del av riskbeddmningen

som utfors av integratoren.

Roboten har ett antal sikerhetsklassade funktioner som kan anvandas for att begransa rorelserna
for lederna och robotens Tool Center Point (TCP). TCP dr mittpunkten pa utgangsflinsen plus
TCP-forskjutningen.

De begransande sidkerhetsrelaterade funktionerna ar:
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Begransande sakerhetsrelaterade funktioner

Begridnsande Beskrivning

sakerhetsfunktion

Ledposition Minimum och maximum fér vinkelledposition
Ledhastighet Maximal vinkelledhastighet

TCP-position Plan i kartesisk rymd som begréansar robotens TCP-position
TCP-hastighet Hogsta hastighet for robotens TCP

TCP-kraft Hogsta tryckkraft for robotens TCP

Rorelsemoment Hogsta rorelsemoment f6r robotarmen

Effekt Hogsta anvanda robotarmstyrka

2.2

Sakerhetssystemets stopptider

Séakerhetssystemets stopptid dr tiden fran det att ett fel eller en sidkerhetsovertradelse intréffar
tills att roboten har stannat helt och de mekaniska bromsarna har aktiverats.

De maximala stopptiderna i tabellen maste beaktas om sékerheten for tillimpningen &r beroen-
de av robotens stopptid. T.ex. om ett fel i en robot leder till ett stopp av en hel tillverkningslinje,
dér vissa atgdrder maste goras omedelbart efter ett stopp, sa maste den maximala stopptiden
beaktas.

Maitningarna utfors med foljande konfiguration f6r roboten:

e Utstrackning: 100 % (robotarmen &r fullt utstrackt horisontellt).

* Hastighet: TCP-hastighetsgransen i sikerhetssystemet har stillts in pd det beskrivna gransvardet.

¢ Nyttolast: maximal nyttolast som hanteras av roboten kopplad till TCP (3 kg).

Virsta fall vad géller stopptid enligt stoppkategori! 0 vid 6vertradelse av ett sakerhetsgransvarde
eller granssnitt visas i efterfoljande tabell.

TCP-hastighetsgrans Maximal stopptid
1.0m/s 400 ms
1.5m/s 450 ms

2.3

Begransande sakerhetsrelaterade funktioner

Avancerad programvara for kontroll av rorelsebanan minskar hastigheten eller utfardar ett pro-
gramkorningsstopp om robotarmen ndrmar sig en siakerhetsrelaterad grans. Brott mot granserna
kommer alltsa bara att intréffa i exceptionella fall. Om en grédns bryts kommer sdkerhetssystemet
anda att utfirda en stoppkategori 0.

IStoppkategorier foljer IEC 60204-1, se ordlista for mer information.
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2.4 Sakerhetslagen

UNIVERSAL ROBOTS

Viérsta fall

Begransande Konfidens Avkédnningstid Stromloshetstid Reaktionstid
sdkerhetsfunktion

Ledposition 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Ledhastighet 1.15°/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
TCP-position 20 mm 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP-orientering 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP-hastighet 50 mm/s 250ms 1000 ms 1250 ms
TCP-kraft 25N 250 ms 1000 ms 1250 ms
Rorelsemoment 3kgm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Effekt 10W 250 ms 1000 ms 1250 ms

Systemet anses vara stromldst nar 48 V-busspanningen ndr en elektrisk potential under 7,3 V.

Stromloshetstiden &dr den tid som gar mellan att en hdndelse upptécks tills systemet har blivit

stromlost.

VARNING:

Det finns tvd undantag till kraftbegransningsfunktionen som &r
viktiga att ldgga madrke till ndr robotens arbetscell designas.
Dessa illustreras i figur 2.1. Nar roboten stracker ut sig kan
knéledseffekten ge starka krafter i radiell riktning (ut fran basen),
men samtidigt 1dga hastigheter. Pa liknande sitt kan den korta
hdvarmen, ndr verktyget dr nédra basen och rér sig tangentiellt
(runt) mot basen, orsaka starka krafter, d&ven detta vid laga hastig-
heter. Klamrisk kan undvikas genom att t.ex. ta bort hinder i dessa
omréden, placera roboten annorlunda eller anvdnda en kombina-
tion av sdkerhetsplan och ledbegransningar for att eliminera faran
genom att hindra roboten fran att flytta sig in i den hér delen av
arbetsomradet.

VARNING:

Om roboten anvidnds i manuella handledstillimpningar med
linjdra rorelser, maste den sammanlagda hastighetsgransen stéllas
in till maximalt 40 grader per sekund for bas- och axelleder sdvida
inte en riskbeddmning visar att hastigheter 6ver 40 grader per se-
kund &r acceptabla. Detta forhindrar snabba armbégsrorelser hos
roboten néra singulariteter.

2.4 Sakerhetslagen

Normalt och reducerat lage Sikerhetssystemet har tvd konfigurerbara sékerhetslagen: Nor-

mal och Reducerat. Det gér att konfigurera sdkerhetsgranser for bdda dessa lagen. Reducerat lige

dr aktivt ndr robotens TCP finns bortom ett plan som angetts som Utlds Reducerat lige eller nér

det utlosts med en sédkerhetsingdng. Reducerat ldge kan utlosas antingen genom anvindning

av ett plan eller med en ingédng.

Version 3.13

I-13

UR3/CB3

Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Sakerhetslagen

200 mm

Figur 2.1: Vissa omraden av arbetsomradet ska sérskilt uppméarksammas betrédffande klamrisk pa grund
av robotarmens fysiska egenskaper. Ett omrade har definierats for radiella rorelser, ndr handled 1 dr pa
ett avstdnd av minst 450 mm fran robotens bas. Det andra omradet dr inom 200 mm fradn robotens bas,
nédr den ror sig i tangentiell riktning.

Anvinda ett plan for att utlosa Reducerat lage: Nar roboten ror sig fran utlosningsplanets sida
for Reducerat ldge och tillbaka till sidan for ldget Normal, finns det ett omrade pa 20 mm runt
utlosningsplanet dédr grianserna for bade Normalt och Reducerat ldge ér tillatna. Det forhindrar
att sikerhetslaget véaxlar fram och tillbaka nér roboten &r precis pd gransen.

Anvinda en ingang for att utlésa Reducerat lige: Ndr en ingang anvénds (antingen for att
starta eller stoppa Reducerat ldge) kan det ta upp till 500 ms innan gransvérdena for det nya
ldget anvdnds. Detta kan hdnda antingen vid 6vergang fran Reducerat ldge till Normalldge
ELLER vid &ndring fran Normalldge till Reducerat ldge. P4 sa sitt hinner roboten anpassa t.ex.
hastigheten till de nya sdkerhetsgranserna.

Aterstillningsldage Nir en sikerhetsgrins Gverskrids maste sidkerhetssystemet startas om.
Om systemet ligger utanfor en sékerhetsgrans vid start (t.ex. utanfor en grans for ledposition),
aktiveras speciallaget Aterstillning. I laget Aterstillning gér det inte att kora program for robo-
ten, men robotarmen kan manuellt flyttas tillbaka inom grénserna antingen med laget Frikdrning
eller pa fliken Flytta i PolyScope (se II “Bruksanvisning for PolyScope”). Sakerhetsgranserna for
laget Aterstillning ar:

Begrédnsande sdkerhetsfunktion =~ Gréns

Ledhastighet 30°/s
TCP-hastighet 250 mm/s
TCP-kraft 100N
Rorelsemoment 10kgm/s
Effekt 80W

Séakerhetssystemet utfardar ett stopp i kategori 0 vid brott mot dessa granser.
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2.5 Sékerhetsrelaterade elektriska granssnitt UNIVERSAL ROBOTS

VARNING:

Observera att granserna for ledposition, TCP-position och TCP-
orientering ar inaktiverade i liget Aterstdllning. Var forsiktig nar
robotarmen fors tillbaka inom grénserna.

2.5 Sakerhetsrelaterade elektriska granssnitt

Roboten ar utrustad med flera sikerhetsrelaterade elektriska in- och utgdngar. Alla sdkerhetsrelaterade
elektriska in- och utgéngar &r tvdkanaliga. De dr i sdkert lage vid lag signal, t.ex. nédstoppet ar
inte aktivt nér signalerna dr hoga (+24 V).

2.5.1 Sakerhetsrelaterade elektriska ingangar

I tabellen nedan visas en &versikt 6ver de sikerhetsrelaterade elektriska ingangarna.

Sékerhetsingdng Beskrivning

Robotnédstopp (Dedicerad ingéang). Utfor ett stopp enligt Kategori 1.
Detta kan vidarebefordras till andra maskiner med
utgangen Systemnodstopp ndr denna har konfigurerats.

Nodstoppsknapp (Knappen Manoverenhet/Teach Pendant). Utfor ett
stopp enligt Kategori 1. Detta kan vidarebefordras till
andra maskiner med utgadngen Systemnddstopp nér den-
na har konfigurerats.

Systemnodstopp (Konfigurerbar ingang). Utfor ett stopp enligt Katego-
ri 1. For att undvika lasningar kommer den har sig-
nalen inte att vidarebefordras till andra maskiner via
utgangen Systemnddstopp.

Skyddsstopp (Dedicerad ingang). Utfor ett stopp enligt Kategori 2.

Aterstill skyddsstopp (Konfigurerbar ingang). Later roboten aterga fran ldget
Skyddsstoppad, nér en kant tas emot pa ingangen Indata
for aterstillning av skyddsstopp.

Reducerat liage (Konfigurerbar ingang). Sikerhetssystemet gar over till
gransvardena for laget Reducerat.

3-lages aktiveringsenhet  (Konfigurerbar ingéng). Fungerar som skyddsstopp-
singang nar driftlagesingdngen ar hog.

Driftlage (Konfigurerbar ingang). Driftlaget ska anvandas nér en

Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

3-lagesenhet har konfigurerats.

Stopp i kategori 1 och kategori 2 bromsar roboten med drivkraften p4, sa att roboten kan stanna
utan att avvika fran sin aktuella bana.

Overvakning av sikerhetsingangarna Stopp i kategori 1 och kategori 2 6vervakas av sikerhetssystemet
pa foljande sitt:

1. Sékerhetssystemet 6vervakar att inbromsningen startas inom 24 ms. Se figur 2.2.

2. Om en led é&r i rorelse 6vervakas dess hastighet sa att den aldrig &r hogre dn den hastig-
het som fas vid konstant inbromsning fran gransvardet for maximal ledhastighet for liget
Normal till 0 rad/s pd 500 ms.
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UNIVERSAL ROBOTS 2.5 Sakerhetsrelaterade elektriska granssnitt
k[rad/s]

Max joint -
speed in
normal
mode

time

>

i
0.024 0.524 [s]

Figur 2.2: Det grona omrddet under kurvan ér tillatna hastigheter fér en led under inbromsning. Vid
tiden 0 upptdcks en hdndelse (nddstopp eller skyddsstopp) vid sdkerhetsprocessorn. Inbromsningen
borjar efter 24 ms.

3. Om leden ér i vila (ledhastigheten dr mindre &4n 0,2 rad/s), kontrolleras det att den inte
ror sig mer dn 0,05 rad frdn den position den hade néar hastigheten uppmiittes till under
0,2 rad/g,

For ett stopp i kategori 1 6vervakar sidkerhetssystemet att stromldsheten intrdder inom 600 ms
efter att robotarmen slutat rora sig. Efter en insignal fran ett skyddsstopp tilldts dessutom bara
robotarmen att rora sig igen efter att en positiv kant kommit in till skyddsstoppsingangen. Om
nagot av ovanstdende inte uppfylls utfirdar sdkerhetssystemet ett stopp i kategori 0.

En 6vergang till laget Reducerad som utloses av insignal for reducerat lige Overvakas enligt
foljande:
1. Sékerhetssystemet accepterar bade gransuppsattningen for lagena Normal och Reducerad
under 500 ms efter att ingdngen for reducerat ldge utlosts.

2. Efter 500 ms géller endast granserna for laget Reducerad.

Om nagot av ovanstdende inte uppfylls utfardar sdkerhetssystemet ett stopp i kategori 0.

Stopp i kategori 0 genomfors av sdkerhetssystemet med de prestanda som beskrivs i efterfoljande
tabell. Reaktionstiden for vérsta fall dr den tid det tar att stanna och att ladda ur (till en elektrisk
potential under 7,3 V) en robot som kors med hogsta hastighet och nyttolast.

Virsta fall
Sékerhetsingdngsfunktion ~Avkédnningstid Stromloshetstid Reaktionstid
Robotnodstopp 250 ms 1000 ms 1250 ms
Nodstoppsknapp 250 ms 1000 ms 1250 ms
Systemnodstopp 250ms 1000 ms 1250 ms
Skyddsstopp 250 ms 1000 ms 1250 ms

2.5.2 Sakerhetsrelaterade elektriska utgangar

I tabellen nedan visas en dversikt 6ver de sdkerhetsrelaterade elektriska utgdngarna.
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2.5 Sékerhetsrelaterade elektriska granssnitt UNIVERSAL ROBOTS

Sékerhetsutgang

Beskrivning

Systemnddstopp

Roboten &r i rorelse

Roboten stoppar inte

Reducerat ldage
Ej reducerat ldge

Logiskt lag nér ingédngen Robotnddstopp &r logiskt lag
eller nér nédstoppknappen har intryckts.

Nér den hér signalen ar logiskt hog ror sig ingen en-
skild led pé robotarmen mer &n 0,1 rad.

Logiskt hog ndr roboten har stannat eller héller pa att
stanna efter ett nodstopp eller skyddsstopp. I annat fall
dr den logiskt 1ag.

Logiskt lag ndr sdkerhetssystemet ar i Reducerat lage.

Inversen av utgdngen Reducerat lige.

Om en sdkerhetsutgdng inte har stéllts in korrekt utfardar sdkerhetssystemet ett stopp i katego-

ri 0, med foljande reaktionstider i vérsta fall:

Sékerhetsutgang Reaktionstid i vérsta fall
Systemnddstopp 1100 ms
Roboten &r i rorelse 1100 ms
Roboten stoppar inte 1100 ms
Reducerat ldge 1100 ms
Ej reducerat ldage 1100 ms
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Transportera roboten i originalférpackningen. Forvara férpackningsmaterialet torrt. Du kan

behova packa och flytta roboten vid en senare tidpunkt.

Lyft robotarmens bdda rér samtidigt nar du flyttar den fran forpackningen till installationsplat-
sen. Hall roboten pa plats tills alla monteringsbultar vid robotens bas har dragits at ordentligt.

Manoverskapet ska lyftas i handtaget.

VARNING:

1. Overbelasta inte din rygg eller andra kroppsdelar nar utrust-
ningen lyfts. Anvind lamplig lyftutrustning. Alla regionala
och nationella riktlinjer for lyft ska foljas. Universal Robots
pétar sig inget ansvar for skador som orsakas av att utrust-

ningen transporteras.

2. Se till att roboten monteras enligt monteringsinstruktionerna
i kapitel 4.
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4.1

Inledning

Det hér kapitlet beskriver grunderna i monteringen av robotsystemets olika delar. Instruktio-
nerna for elektrisk installation i kapitel 5 maste foljas.

4.2

Robotens arbetsutrymme

Arbetsutrymmet f6r roboten UR3 stréacker sig 500 mm frén basleden. Det dr viktigt att ta hansyn
till den cylinderformade volymen direkt ovanfor och direkt nedanfor robotbasen nar du véljer
en plats for att montera roboten. Flytta inte verktyget i ndrheten av den cylinderformade voly-
men eftersom detta kan fa robotlederna att rora sig snabbt d&ven om verktyget ror sig langsamt.

Roboten kan da inte arbeta effektivt och att det 4r svart att genomfora en riskbedomning.

P P o= N
/ 4 // 4 1 \\
y p
/ / \\
/ / \
/ | \
| | |
\ | |
/
\\ \\ /
A % /
\ ) 4
N \\\ L\J P 4
\\\ \\\\\:// >
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4.3 Montering

Robotarm Robotarmen monteras med hjélp av fyra Méskruvar i de fyra 6.6 mm-hélen pa ro-
botens bas. Ett vridmoment pa 9N m Nm rekommenderas. Om robotarmen behover mycket
noggrann ompositionering finns tva J5-hal som &r avsedda att anvdndas med ett stift. Det gar
dven att kopa ett passande basmotstycke som tillbehor. Figur 4.1 visar var hal ska borras och

skruvar monteras.

Robotens anslutningskabel kan monteras genom sidan. Montera roboten pa en stabil yta som
ar tillrackligt kraftig for att tala minst tio ganger basledens fulla vridmoment och minst fem
génger robotarmens vikt. Dessutom maste ytan vara vibrationsfri.

Om roboten monteras pa en linjdraxel eller en rorlig plattform madste den rérliga monteringsba-
sens acceleration vara mycket lag. En hog acceleration kan fa roboten att stanna, eftersom den
kan uppfatta detta som att den stott i ett hinder.
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FARA:

¢ Setill att robotarmen &r ordentligt fastmonterad. Monterings-
ytan maste vara kraftig.

¢ Kom ihag att sédtta in gummipluggar i alla fasthal sa att inga
fingrar kan fastna.

FORSIKTIGT:

Montera roboten i en miljo som uppfyller IP-kraven. Roboten far
inte anvdndas i miljder ddr IP-vdrdena Overskrids for roboten
(IP54), manéverenheten (IP54) och manoverskdpet (1IP44)

Verktyg Robotens verktygsflans har fyra gingade M6-hal fér montering av ett verktyg pa
roboten. M6-skruvarna ska dras at till 9N m. Om verktyget behéver mycket noggrann ompo-
sitionering finns ett J6-hal som &r avsett att anvindas med ett stift. Figur 4.2 visar var hal ska

borras och skruvar monteras.

FARA:
1. Se till att verktyget dr ordentligt fastmonterat.

2. Kontrollera att verktyget konstruerats pa ett sadant sétt att
det inte kan skapa en farlig situation genom att ovintat tappa

en del.

Manéverskap Manoverskapet kan hingas upp pé en vigg eller placeras pa marken. 50 mm
fritt utrymme pa var sida krévs for tillrackligt luftflode. Det gar att kopa extra fasten for mon-
tering.

Manéverenhet Manoverenheten (Teach Pendant) kan hingas pd en vigg eller pa manoverskapet.
Det gar att kopa extra fasten for montering av manoéverenheten. Se till att ingen kan snubbla pé
kabeln.

FARA:

1. Se till att mandverskapet, manoverenheten och kablarna in-

te kommer i kontakt med vétskor. Ett vatt manoverskdp kan
orsaka dodsfall.

2. Manoverskdpet och manodverenheten far inte utsdttas for
dammiga eller fuktiga miljder som &verskrider IP20-
klassning. Var speciellt forsiktig med miljder med elektriskt
ledande damm.
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D5 FGB 1000V 9.5

Bolt circle @110 203

4x @ 6,6 THRU ALL

Cable exit

D5hé o008 . @5 hé 008
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Figur 4.1: Hal for montering av roboten. Anvand fyra M6 skruvar. Alla matt anges i mm.
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Lumberg RKMV / RKMWYV 8-354
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Figur 4.2: Verktygets utgangsflans, ISO 9409-1-50-4-M6. Hér ska verktyget monteras pa robotens spets.
Alla matt anges i mm.
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4.4 Maximal nyttolast

UNIVERSAL ROBOTS

4.4 Maximal nyttolast

Den maximalt tillatna nyttolasten f6r robotarmen beror pa forskjutningen av masscentrum, se figur

4.3. Forskjutningen av masscentrum definieras som avstdndet mellan centrum for verktygets

utgangsflans och masscentrum.

4

Nyttolast [kg]

100

200

300

400

Forskjutning av mass-

centrum [mm]

Figur 4.3: Forhallandet mellan maximal tilldten nyttolast och forskjutningen av masscentrum.
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5.1 Inledning
Det hér kapitlet beskriver alla de elektriska granssnitten for robotarmen och manoverskapet .

De olika granssnitten dr uppdelade i fem grupper med olika syfte och egenskaper:

I/0 f6r manoverenhet

°

I/0 for verktyget

Ethernet

¢ Nitspanningsanslutning

Robotanslutning

Termen I/O refererar till bade digitala och analoga styrsignaler som gar fran eller till ett granssnitt.

Dessa fem grupper beskrivs i foljande avsnitt. Exempel ges for de flesta typer av in- och utgangar.

Varningarna i féljande avsnitt dr relevanta for alla fem grupperna och maste foljas.

5.2 Elektriska varningar

Foljande varningar maste foljas ndr en robottillimpning designas och installeras. Varningarna

gdller dven for servicearbete.

FARA:

1. Anslut aldrig sdkerhetssignaler till en PLC som inte &r en
sdkerhets-PLC med korrekt sikerhetsnivd. Om denna var-
ning inte foljs kan resultatet bli allvarlig personskada eller
dodsfall, eftersom det kan ga att asidosatta skyddsfunktio-
ner. Det dr viktigt att halla signaler for sdkerhetsgranssnittet
separerade fran de normala I/O-gréanssnittssignalerna.

2. Alla sékerhetsrelaterade signaler dr konstruerade med redun-
dans (tvd oberoende kanaler). Hall de tva kanalerna separata,
sd att ett enda fel inte kan leda till att sikerhetsfunktionen gar
forlorad.

3. Vissa in- och utgéngar inuti manoverskdpet kan konfigureras
for antingen normal eller sikerhetsrelaterad in- och utsignal.
Léds och forsta hela avsnittet 5.3.
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FARA:

1. Kontrollera att all utrustning som inte godkénts for att
utsdttas vatten halls torr. Om vatten har kommit in i produk-
ten ska all strom processbrytas och varningsmaérkas. Kontak-
ta sedan leverantoren.

2. Anvind endast de originalkablar som levereras med roboten.
Anvind inte roboten i tillimpningar dar kablarna utsétts for
bojning. Kontakta leverantéren om du behover lingre eller
bojbara sladdar.

3. Negativa anslutningar betecknas som GND (jord), och an-
sluts till robotens och manoverskapets skdrmning. Alla
ndmnda GND-anslutningar dr endast avsedda for drift-
och signalspanning. For skyddsjord (PE, Protective Earth)
anvander du de Mé6-skruvanslutningar som dr mérkta med
jordsymboler inuti manéverskdpet. Jordledaren ska tdla
minst den starkaste strommen i systemet.

4. Var noggrann ndr granssnittskablar installeras till robotens
I/0. Metallplattan i botten dr avsedd for granssnittskablar
och anslutningar. Ta bort plattan innan du borrar hélen. Kon-
trollera att alla span avldgsnats innan du monterar tillbaka
plattan. Kom ihag att anvdnda packningsringar av rétt stor-
lek.

FORSIKTIGT:

1. Roboten har testats enligt internationell IEC-standard for
elektromagnetisk kompatibilitet (ElectroMagnetic Compati-
bility, EMC). Storande signaler av hogre nivaer dn de som de-
finierats i den specifika IEC-standarden kan orsaka att robo-
ten upptrdder pd ett ovédntat sdtt. Mycket hoga signalnivaer
eller langvarig exponering kan skada roboten permanent.
EMC-problem intrdffar erfarenhetsméssigt oftast vid svets-
ningsprocesser, och aviseras vanligen genom felmeddelan-
den iloggen. Universal Robots patar sig inget ansvar for ska-
dor som orsakas av EMC-problem.

2. I/O-kablar som gér fran mandverskédpet till annan maskin-
utrustning och fabriksutrustning inte vara liangre dn 30 m
savida inte utokade tester utforts.
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OBS:
Alla spanningar och strommar &r likstrom (DC, Direct Current) om
inget annat anges.

5.3

I/0 for manoverenhet

I det hér kapitlet férklaras hur man ansluter utrustning till I/O inuti mandverskapet . Dessa in-
och utgdngar dr mycket flexibla och kan anvindas till ett brett spektrum utrustning, inklusive
pneumatiska relan, PLC och nédstoppsknappar.

Mlustrationen nedan visar layouten for det elektriska granssnittet inuti manoversképet.

Safety Remote Power C Inputs C Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
_|24v M| [12v [m] PWR M| [24v |M]|[24v M| [ov M| oV M| [24V M|[24v M| [ov [m]|[ oV M AG |H
72 0 (M| [eno[m| [eno [m| [cio [m|[ci4 [m]| [coo[m||cos|m| [pio [m]|[pi4 [m]| [poo [m|[pos|m ?; A0 |l
5 [24v |H| [ON |M| [24v |M| [24v |M|[24v M| [ov [M|[ov |M| [24v [H|[24v [H| [ov [H||ov [H| [2[AC |H
2 [en [m| [orr[m]| [ov [m]| [cr [m|[cis [m] [co1[m||cos|m| [on [m][ois [m] [pot [m]|[pos [m| | = [an [m

24V [l 24v M |[24v M| [ov |[H|| ov [H| [24v [H|[24v || [ov [H]|| ov W AG |H
g[si0 [m ci2 |m||cic |H| [co2|m|{cos|m| [Di2 |m||Di6 (M| [Do2 |M||D0os M ngo [
§oav[m 24v |M|[24v M| [ov |M|[ov | M| [24V [M|[24V M| [ov [H|[ov [H| |3[AC |H
3[sn [m ci3 [m|[ci7 [m| [cos|m||co7|m]| [oi3[m]|[oi7 [m] [pos|m|[po7 |[m| |£[a01|m

De olika fargernas betydelse maste f6ljas. Se nedan.

Gul med rod text Reserverade sdkerhetssignaler

Gul med svarttext ~ Kan konfigureras for siakerhet
Gra med svart text Allmén digital I/O
Gron med svart text Allmén analog I/O

Konfigurerbar I/O kan konfigureras antingen som sédkerhetsrelaterad I/O eller som allmén I/0
i det grafiska anvandargranssnittet. Mer information finns i del I

Hur du anvénder de digitala in- och utgangarna beskrivs i foljande avsnitt. Det avsnitt som

beskriver de gemensamma specifikationerna maste foljas.

5.3.1

Gemensamma specifikationer for alla digitala in- och utgangar

Det hir avsnittet definierar elektriska specifikationer for foljande 24 V digital /O i manoversképet.

e Sikerhets-1/0.
¢ Konfigurerbar I/0O.
e AllméanI/0O.

Det dr mycket viktigt att robotar fran UR installeras enligt de elektriska specifikationerna, som
dr samma for de tre olika typerna av ingdngar.

Det gar att driva de digitala in- och utgdngarna fran en intern 24 V strémkalla eller en extern
stromkaélla genom att konfigurera det polblock som kallas Strom. Blocket bestéar av fyra poler.
De tva 6vre (PWR och GND) dr 24 V och jord fran den interna 24 V-killan. De tva nedre polerna
(24 V och 0 V) i blocket dr den 24 V-ingdng som forsorjer in- och utgédngen. Standardkonfigura-
tionen 4dr att anvdnda den interna stromkallan. Se nedan.
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Power
PWR |
GND (IR,
24V

oV

Om hogre stromstyrka kravs kan en extern stromkaélla anslutas enligt nedan.

De elektriska specifikationerna for bade den interna stromkéllan och en extern stromkalla visas

nedan.
Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Intern 24 V strombkiilla
[PWR - GND] Spdnning 23 24 25 \%
[PWR - GND] Strom 0 - 2 A
Extern 24 V inspinning, krav
[24V — 0V] Spanning 20 24 29 \%
[24V — 0QV] Strom 0 - 6 A

De digitala in- och utgangarna har konstruerats enligt IEC 61131-2. De elektriska specifikatio-
nerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Digitala utgdngar

[COx / DOx] Nuvarande* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spéanningsfall 0 - 0,5 \%
[COx / DOx] Lickstrom 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Funktion - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitala ingdngar

[EIx/SIx/CIx/DIx] Spédnning -3 - 30 A%
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF-omrade -3 - 5 v
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON-omrade 11 - 30 A\
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strom (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funktion - PNP - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

Obs: *For resistiva eller induktiva belastningar pd max. 1H

OBS:
Beteckningen konfigurerbar anvinds f6r I/O som kan konfigure-
ras antingen som sdkerhetsrelaterad I/O eller normal I/O. Detta

dr de gula polerna med svart text.
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5.3.2 Sakerhets-I/O

Det hédr avsnittet beskriver de dedikerade sédkerhetsingdngarna (gul pol med rod text) och de
konfigurerbara in- och utgdngarna (gula poler med svart text) nidr dessa konfigurerats som

sdkerhets-I/0. De gemensamma specifikationernai avsnitt 5.3.1 maste foljas.

Sékerhetsanordningar och utrustning méste installeras enligt sidkerhetsinstruktionerna och ris-

kutvdrderingen (se kapitel 1).

Alla sékerhets-1/O fungerar parvis (redundanta) och maéste héllas som tva olika kretsar. Ett
enstaka fel far inte orsaka att sdkerhetsfunktionen slutar fungera.

De tva permanenta sdkerhetsingédngarna dr Robotnédstopp och Skyddsstopp. Ingangen Ro-
botntdstopp dr endast for nodstoppsutrustning. Ingangen Skyddsstopp é&r for alla typer av
sdkerhetsrelaterad skyddsutrustning. Funktionsskillnaderna beskrivs nedan.

Nodstopp Skyddsstopp
Roboten slutar rora sig Ja Ja
Programkérning Pausas Pausas
Robotstrom Av Pa
Aterstall Manuell Automatisk eller manuell
Hur ofta den anvands Séllan En gang per cykel till sdllan
Kréaver ominitiering Endast bromslossning Nej
Stoppkategori 1 2

(IEC 60204-1)

Prestandaniva hos

overvakningsfunktionen PLd PLd
(ISO 13849-1)

Det gar att anvdnda de konfigurerbara in- och utgangarna till att ldgga upp in- och utgangar for
ytterligare sékerhetsfunktioner, t.ex. nédstoppsutgang. Konfigurering av en uppséttning konfi-
gurerbara in- och utgéngar for sikerhetsfunktioner gors med det grafiska anvindargranssnittet.

Se avsnitt II.

Négra exempel pa hur sdkerhets-I1/O anvands finns i féljande underavsnitt.
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FARA:

1. Anslut aldrig sdkerhetssignaler till en PLC som inte dr en
sdkerhets-PLC med korrekt sikerhetsnivd. Om denna var-
ning inte foljs kan resultatet bli allvarlig personskada eller
dodsfall, eftersom det kan ga att asidosédtta skyddsfunktio-
ner. Det dr viktigt att halla signaler for sdkerhetsgranssnittet
separerade fran de normala I/O-gréanssnittssignalerna.

2. Alla sakerhetsrelaterade in- och utgdngar dr konstruerade
med redundans (tva oberoende kanaler). Hall de tvd ka-
nalerna separata, sa att ett enda fel inte kan leda till att
sdkerhetsfunktionen gar forlorad.

3. Siakerhetsfunktionerna maéste verifieras innan roboten tas i

drift. Sdkerhetsfunktionerna maste testas regelbundet.

4. Robotinstallationen ska uppfylla dessa specifikationer. An-
nars kan resultatet bli allvarlig personskada eller dodsfall, ef-
tersom det kan ga att dsidosétta skyddsfunktionen.

5.3.2.1 Standardsakerhetskonfiguration

Roboten levereras med en standardkonfiguration som mojliggor drift utan ytterligare skydds-
utrustning. Se illustrationen nedan.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
St

Emergency Stop

Safeguard Stop

5.3.2.2 Ansluta nodstoppsknappar

Nastan alla tillimpningar krdver anvandning av en eller flera extra nédstoppsknappar. Illust-
rationen nedan visar hur en eller flera nddstoppsknappar kan anslutas.

Safety Safety
24V 24V

eoml/ | LA ZI_H eolmyd 0000 | L. ZI_H
24V 24V

EN | H /J EI | H‘{ IL'H
2o [ N 24V

SI0 SI0
24V ‘# - ‘# ......... ZI_H
st
=TI

Emergency Stop
Emergency Stop

24V
S

Safeguard Stop
Safeguard Stop

5.3.2.3 Dela nédstopp med andra maskiner
Man vill ofta lagga upp en gemensam nodstoppskrets nér roboten anvinds tillsammans med
andra maskiner. P4 s sitt behover inte operatoren tdnka pa vilka nodstoppsknappar som ska
anvéndas.

Ingédngen Robotnddstopp kan inte anviandas for startdindamal, eftersom bada maskinerna kom-
mer att vinta pd att den andra ska ga ur nodstoppet.
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For att kunna dela nédstoppsfunktionen med annan utrustning maste foljande konfigurerbara
I/O-funktioner konfigureras med det grafiska anvandargranssnittet.

¢ Konfigurerbart ingdngspar: Externt nédstopp.

¢ Konfigurerbart utgdngspar: Systemnodstopp.

[lustrationen nedan visar hur tva robotar fran UR delar nddstoppsfunktioner. I det hédr exemp-
let anvands de konfigurerbara i- och utgdngarna “CI0-CI1” och “CO0-CO1”.

[/

Configurable Jhiputs/’ Configurable Outputs Configurable Inputs onflgurable Outputs

24V l}éyO H| o m[[ovm ; 24v M |[24v (M| [ & \m|[ov [m
cio |d||£14 [m] [coo|m||cos|m A : B cio [m|[ci4 [m] [coy|M||cos|m
24v [Wf|24v (M| [ov ov |m : 24v Jl|[24v [m| [ ov \m|[ov [m
ci [d|[ci5 [m| [cot1[m)\cos|m cii//m|[ci5 [m]| [cot[M]|[cos|m
24v [m|[24v (W] [ov [m\ov [m 24( /i ||2av M| [ov [m|[ov [m
ci2 |M|[cie [m| [co2|m\dps|m f12//m|[cic [m| [co2|m|[cos|m
24v | |[24v (M| [ov [m|\o\ | fof |m|2av (M| [ov [m| oV [m
ci3 [m|{ci7 [m] [cos|m]||[Cp\ m\ Zi3[m|[c7 [m]| [co3[m|[co7|m

S

_

Om fler 4n tva UR-robotar eller andra maskiner maste anslutas kriavs en sikerhets-PCL for att
styra nodstoppssignalerna.

5.3.2.4 Skyddsstopp med automatisk aterstart

Ett exempel péd en grundldggande skyddsstoppsanordning dr en dorrbrytare som stoppar robo-
ten ndr en dorr dppnas. Se illustrationen nedan.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0

24V N y_l
SI1

Den hér konfigurationen dr endast avsedd att anvidndas nér operatoren inte kan géd igenom

/ S

Emergency Stop

Safeguard Stop

dorren och stinga den bakom sig. Den konfigurerbara in- och utgangen kan anvandas for att

lagga upp en aterstillningsknapp utanfér dérren som ateraktiverar robotrorelsen.

Ett annat exempel dédr automatisk aterstart kan vara lamplig &r vid anvdndning av en skydds-
matta eller en sdkerhetsrelaterad laserskanner. Se nedan.
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I/

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

24v |l
gsi0
§ [2av (W)
3|s (d

FARA:

1. Roboten atertar sin rorelse automatiskt nar skyddssignalen
ateruppréttas. Anvand inte den hér konfigurationen om sig-
nalen kan aterupprattas inifran skyddsomradet.

5.3.2.5 Skyddsstopp med aterstéllningsknapp
Om skyddsgranssnittet anvands som granssnitt till en ljusridd, krdvs en dterstdllningsanordning
utanfor sikerhetsgrinsen. Aterstillningsknappen maste vara av tvakanalstyp. I det hir exemp-
let &r den in- och utgang som konfigurerats for dterstdllningen “CI0-CI1”. Se nedan.

T

7 7Z——~ [

Safety Ci , it /
[eav]m 2av|[ifl[2av [m| [2av]d] [ov]m] N\_ \ [ [-====""
& [E0 [m col|[ci [m 24v [l
5[24v|m 24V vim| L | A T ov |m
& [en [mf cH cis |l

24v [l 24v (M|[2vm| | L1 _| | |=====""
g(si0 ci2 (m|{cie|m
§ |oav 24v [ |[24v (W | | =====-- ||
HEHLC] ci3 [m|[c7 [m

\ —

5.3.2.6 3-lages aktiveringsenhet

Hlustrationen nedan visar hur en 3-ldges aktiveringsenhet ansluts. Se avsnittet 10.13.1
for mer information om 3-lages aktiveringsenheter.

OBS:
Universal Robots sikerhetssystem stoder inte flera 3-ldges aktive-
ringsenheter.
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3-Position Switch

C Inputs
24V 24v |H
Cloj |4 (W
24v Nl | [24v)
cl [ECI5||
24V |H|[2pv] @
ci2 (H|{¢e|M
24V |H|[23viH
Cl3 [H||C

N

OBS:

avvikelsetolerans pa 1 sek.

De bada ingangskanalerna for 3-ldgesaktiveringsenheten har en

5.3.3 Aliman digital I/O

Det hir avsnittet beskriver de allménna 24 V in- och utgéngen (gra poler) och de konfigurerbara

in- och utgangarna (gula poler med svart text) ndr dessa inte konfigurerats som sékerhets-1/0.

De gemensamma specifikationerna i avsnittet 5.3.1 mdste f6ljas.

De allménna in- och utgdngarna kan anvéandas for att driva utrustning som pneumatiska reldn

direkt eller forkommunikation med andra PLC-system. Alla digitala utgangar kan inaktiveras

automatiskt ndr programkorningen stoppas. Mer information finns i avsnittet II. I detta ldge &r

utgdngen alltid ldg nér inget program kors. Exempel visas i foljande underavsnitt. Dessa exem-

pel anviander normala digitala utgangar, men det hade géatt lika bra med valfria konfigurerbara

utgangar sa linge de inte konfigurerats for att utfora en sikerhetsfunktion.

5.3.3.1 Last som mandvreras med digital utsignal

Detta exempel visar hur du ansluter en last som ska manovreras med en digital utgang. Se

nedan.

2

]

v

Digital Outputs /
ov[m[[ov[d
poo/m||poam

ov (H|| ov
DO1{H||DO5|H

ov Hi|ovil
DO2|H |(DO6|

ov H|i|ovil
DO3|H|(pDO7|H

5.3.4 Digital insignal fran en knapp

Exemplet nedan visar hur du ansluter en enkel knapp till en digital ingéng.

Digital Inputs
24av[mE|[2avim
pio|H|| D14
24av|/m|[2av|H T
pi1|[m|[pi5| -
24av|H|[2av|m)
pi2|m||{pi6c|m| \ /1
24av(m|[2av|m
Di13[H|[DI17|m

J-]
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5.3.5 Kommunikation med andra maskiner eller PLC-enheter

Digital 1/O kan anvdndas for att kommunicera med annan utrustning om en gemensam jord

(0 V) upprittats och om maskinen anviander PNP-teknik. Se nedan.

/ / 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 Allman analog I/O

Grénssnittet for analog I/0 &r den gréna polen. Den kan anvdndas for att stilla in eller méta
spanning (0-10 V) eller strom (4-20 mA) fran och till annan utrustning.

Foljande rekommenderas for att nd hogsta noggrannhet.

¢ Anvind AG-polen nidrmast in- och utgédngen. Paret har gemensamt lagesfilter.

¢ Anvind samma jord (0 V) f6r utrustningen och mandverskapet. Den analoga in- och utgédngen

dr inte galvaniskt isolerad fran mandversképet.

* Anvind en skdrmad kabel eller tvinnade par. Anslut skdrmningen till polen méarkt “GND”

(jord) vid polen markt “Power” (strém).

¢ Anvind utrustning som fungerar i stromlége. Stromsignaler &r mindre storningskénsliga.

Ingangsldgen klan viéljas i det grafiska anvéndargranssnittet. Se II. De elektriska specifikatio-
nerna visas nedan.
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Poler Parameter =~ Min Typ Max Enhet
Analog ingdng i stromliige

[AIx — AG] Strom 4 - 20 mA
[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm
[AIx - AG] Upplosning - 12 - bit
Analog ingdng i spinningslige

[AIx — AG] Spéanning 0 - 10 A\
[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm
[AIx - AG] Upplosning - 12 - bit
Analog utging i stromlige

[AOX — AG] Strom 4 - 20 mA
[AOx — AG] Spéanning 0 - 24 A\
[AOx — AG] Upplosning - 12 - bit
Analog utging i spinningslige

[AOx — AG] Spanning 0 - 10 A\
[AOX — AG] Strom -20 - 20 mA
[AOx - AG] Motstand - 1 - ohm
[AOx — AG] Upplosning - 12 - bit

Foljande exempel visar hur analog I/O anvénds.

5.3.6.1 Anvéanda en analog utgang
Nedan visas ett exempel pa hur du styr ett transportband med en analog utgang for hastighets-

kontroll.

i
&

>
(o)

Al0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

/béo

Analog Outputs

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

5.3.6.2 Anvéanda en analog ingang

Nedan visas ett exempel pa hur du ansluter en analog sensor.
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Analog
AG
AlO
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

000000
+

Analog Outputs

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

5.3.7 Fjarromkopplare PA/AV

Strombrytare med fjarrkontroll kan anvédndas for att sédtta pa och stdinga av manoverskdpet utan

att anvinda manoverenheten. Det anvédnds normalt i foljande tillimpningar:
¢ Nar manoverenheten inte dr tillgdnglig.
e Nar ett PLC-system maste ha fullstindig kontroll.
* Nar flera robotar maste sittas pa eller stingas av samtidigt.

Strombrytaren med fjarrkontroll tillhandahaller en liten extra 12 V spanningskalla, som fortfa-

rande dr aktiv ndr manoverskdpet .stings av Ingangarna “pa” och “av” dr endast avsedda for
kortvarig aktivering. Ingdngen “pa” fungerar pd samma sétt som strémbrytaren. Anvand alltid
“av”-ingangen for fjairrmanovrering av “av”’-funktionen (fjarravstingning), eftersom signalen

tillater att mandverskdpet sparar 6ppna filer och stinga ned under ordnade former.

De elektriska specifikationerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
[12 V - GND] Spédnning 10 12 13 A\
[12 V - GND] Strom - - 100 mA
[PA / AV] Inaktiv spanning 0 - 0,5 \Y%
[PA / AV] Aktiv spanning 5 - 12 \Y%
[PA / AV] Ingangsstrom - 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Foljande exempel visar hur fjarrstrémbrytare anvands.

OBS:
En specialfunktion i programvaran kan anvandas for att ladda och

starta program automatiskt. Se II

FORSIKTIGT:

1. Anvand aldrig ingédngen “pa” eller strombrytaren for att

stdnga av mandverskapet.
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5.3.7.1 Fjarrknapp, PA

Figuren nedan visar hur en fjirrknapp fér PA ansluts.

Remote /" )’l

12v[d |

GND|H B P ]
oN|m

OFF|m\ P

5.3.7.2 Fjarrknapp, AV

Figuren nedan visar hur en fjarrknapp for AV ansluts.

Remote /" )_l

12v[d |

GND|H B EEEEEE :I
ON N

OFF 7

5.4 Verktygs-1/0

I robotens verktygsande finns en liten kontakt med éatta stift. Se illustration nedan.

Den hir kontakten ger effekt- och styrsignaler f6r gripdon och sensorer som anvands pa ett

visst robotverktyg. Foljande kablar f6r industribruk ar lampliga:

¢ Lumberg RKMYV 8-354.

OBS:
Verktygsanslutningen maste dras at manuellt upp till maximalt
0,4 Nm.

De étta ledarna inuti kabeln har olika farger. De olika fargerna anger olika funktioner. Se tabellen

nedan.
Farg Signal
Rod 0V (GND)
Gra 0V/+12V/+24V (SPANNING)
Bla Verktygsutgang 0 (TOO0)
Rosa Verktygsutgang 1 (TO1)
Gul Verktygsingédng 0 (TIO)
Gron Verktygsingdng 1 (T11)
Vit Analog ingéng 2 (AI2)
Brun Analog ingéng 3 (AI3)

Version 3.13 1-39 UR3/CB3

Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Verktygs-l/O

Den interna spanningsmatningen kan stéllas in pa antingen 0 V, 12 V eller 24 V pa fliken I/O i
det grafiska anvandargranssnittet. Se II. De elektriska specifikationerna visas nedan:

Parameter Min Typ Max Enhet
Matningsspédnning i 24V-ldage - 24 - A%
Matningsspéanning i 12 V-lage - 12 - \%
Matningsstrém i bada lagena* - - 600 mA

Obs: *Det rekommenderas starkt att anvidnda en skyddsdiod for induktiva belastningar

Foljande avsnitt beskriver verktygets olika in- och utgangar.

FARA:

1. Anslut verktyg och gripdon sé att stromavbrott inte orsakar
nagra faror, t.ex. arbetsstycken som faller ut ur verktyget.

2. Var forsiktig ndr du anviander 12 V, eftersom ett programme-
ringsfel kan orsaka att spdnningen &ndras till 24 V, vilket kan
skada utrustningen och &ven orsaka brand.

OBS:
Verktygsflansen &r ansluten till jord (GND) (samma som den réda
kabeln).

5.4.1

Verktygets digitala utgangar

De digitala utgdngarna har implementerats som NPN. Nar en digital utgédng aktiveras drivs
motsvarande anslutning till jord (GND), och nér den inaktiveras kommer motsvarande an-

slutning att vara 6ppen (6ppen kollektor/Sppen drain). De elektriska specifikationerna visas

nedan:
Parameter Min Typ Max Enhet
Spénning vid avbrott -0,5 - 26 v
Spéanning vid sink-ldge 1A - 0,05 0,20 A%
Strom vid sink-lage 0 - 600 mA
Strom genom jord (GND) 0 - 600 mA

Ett exempel pd hur en digital utgdng anvands finns i foljande underavsnitt.

FORSIKTIGT:

1. De digitala utgdngarna pa verktyget dr inte strombegransade
och forcering av angivna data kan orsaka permanenta skador.
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5.4.1.1 Anvinda verktygets digitala utgangar

Exemplet nedan illustrerar hur du sldr pa en belastning ndr du anvénder den interna spanningsmatningen

pa 12V eller 24 V. Kom ihag att du maste definiera utgangsspanningen pa I/ O-fliken. Kom ihag

att det ligger en spanning mellan POWER-anslutningen och skdrmen /jord, &ven nér belastning-

en dr avstangd.

Obs: Det rekommenderas starkt att anvidnda en skyddsdiod fér induktiva belastningar, sd som

visas nedan.

5.4.2 Verktygets digitala ingangar

De digitala ingangarna dr konstruerade som PNP med svaga pull down-resistorer. Detta bety-

der att en flytande insignal alltid kommer att avldsas som ett 1dgt varde. De elektriska specifi-

kationerna visas nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspanning -0,5 - 26 v
Logisk lag spanning - - 2,0 \Y%
Logisk hog spanning 5,5 - - \Y%
Ingangsresistans - 47k - Q

Ett exempel pa hur en digital ingang anvénds finns i foljande underavsnitt.

5.4.2.1 Anvanda verktygets digitala ingangar

Exemplet nedan visar hur du ansluter en enkel knapp.
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5.4.3 Verktygets analoga ingangar

Verktygets analoga ingdngar dr icke-differentiella och kan anges till antingen spanning eller

strom pa fliken I/O. Se II. De elektriska specifikationerna visas nedan.
Parameter Min Typ Max Enhet
Inspédnning i spanningsldge -0,5 - 26 A%
Ingéngsresistans i omradet 0V till 10V - 15 - kO
Upplosning - 12 - bit
Inspanning i stromldge -0,5 - 5,0 \%
Instrom i stromlége -2,5 - 25 mA
Ingéngsresistans i omradet 4 mA till 20 mA - 200 - Q
Upplosning - 12 - bit

Tva exempel pa hur analoga ingdngar anvéands finns i f6ljande underavsnitt.

FORSIKTIGT:

1. Analoga ingangar dr inte skyddade mot 6verspanning i
stromldge. Om griansen i den elektriska specifikationen
overskrids kan ingdngen skadas permanent.

5.4.3.1 Anvanda verktygets analoga ingangar, icke-differentiella

Exemplet nedan visar hur du ansluter en analog sensor till en icke-differentiell utgang. Utsig-
nalen fran sensorn kan vara antingen strom eller spanning, sa linge som ingéngslidget for den
analoga ingdngen &r instillt pa samma véarde pa fliken I/O. Kom ihdg att kontrollera att en
sensor med spdnningsutgang kan driva verktygets interna resistans, annars kan méatningen bli

ogiltig.
POWER
Tl
A2 | -
=1 <
-

5.4.3.2 Anvanda verktygets analoga ingangar, differentiella

Exemplet nedan visar hur du ansluter en analog sensor till en differentiell utgéng. Anslut
utgdngens minusdel till jord (GND) (0 V) s fungerar den pd samma sitt som en icke-differentiell

Sensor.

Ilrl’r\ o]
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5.5

Ethernet

Det finns en Ethernet-anslutning nedtill pA manoverskédpet. Se illustrationen nedan.

Ethernet-grinssnittet kan anvéndas till féljande:

¢ MODBUS I/0O-expansionsmoduler. Mer information finns i del II.

e Fjarratkomst och fjarrstyrning.

De elektriska specifikationerna visas nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Kommunikationshastighet 10 - 1000 Mb/s

5.6

Natspanningsanslutning

Natkabeln fran manoverskapet har en IEC-kontakt av standardtyp i &nden. Anslut en elkontakt
eller elkabel for det aktuella landet till IEC-kontakten.

For att stromsétta roboten maste manoverskapet anslutas till ndtspanning. Detta maste goras
med standard-IEC C20-kontakten nedtill pd manéverskapet genom en motsvarande IEC C19-
sladd. Se illustrationen nedan.

Nétspanningen ska uppfylla minst foljande krav:

¢ Jordanslutning.

¢ Huvudsékring.

¢ Enhet for reststrom.
En huvudbrytare som kan stdnga av all utrustning i robottillimpningen bor installeras. Detta
ar ett enkelt sdtt att astadkomma processbrytning och varningsmaérkning vid service.

De elektriska specifikationerna visas i tabellen nedan.
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Parameter Min Typ Max Enhet
Inspédnning 100 - 265 V AC
Extern huvudsékring (@ 100-200 V) 8 - 16 A
Extern huvudsikring (@ 200-265V) 8 - 16 A
Ingangsfrekvens 47 - 63 Hz
Viloldgeseffekt - - 0,5 \
Nominell drifteffekt 90 125 250 w
FARA:

1. Se till att roboten &r korrekt jordad (elektrisk anslutning till
jord). Anviand de oanvédnda bultarna med jordsymboler i
mandverskdpet for att skapa gemensam jordning for all ut-
rustning i systemet. Jordledaren ska tdla minst den starkaste

strommen i systemet.

2. Setill att den ingdende strommen till manéversképet skyddas
med en reststromsanordning (Residual Current Device, RCD)
och korrekt sdkring.

3. All strom i hela robotinstallationen ska processbrytas och
varningsmaérkas vid service. Ingen annan utrustning ska ge
strom till robotens in- och utgangar nir systemet &r process-
brutet.

4. Kontrollera att alla kablar &r korrekt anslutna innan
manoverskdpet stromsatts. Anvand alltid en oskadad origi-
nalstromsladd.

Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

5.7 Robotanslutning

Kabeln fran roboten maste anslutas till kontakten nederst pa manéverskapet . Se illustrationen
nedan. Se till att kopplingen &r ordentligt last innan du aktiverar robotarmen. Robotkabeln kan
bara kopplas ur nér strommen till roboten dr avstangd.
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FORSIKTIGT:
1. Koppla inte ur robotkabeln nér robotarmen &r aktiverad.

2. Originalsladden fér inte férldngas eller dndras.

Version 3.13

1-45 UR3/CB3

Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2020 av Universal Robots A/S Med ensamrétt.

UNIVERSAL ROBOTS

5.7 Robotanslutning

UR3/CB3

I-46

Version 3.13



Allt underhalls- och reparationsarbete maste utféras i 6verensstimmelse med alla sékerhetsanvisningar
i denna handbok.

Allt underhalls-, kalibrerings- och reparationsarbete maste utforas i enlighet med den senas-
te versionen av servicehandboken pa webbplatsen http://www.universal-robots.com/

support.
Endast auktoriserade systemintegratorer eller Universal Robots far utfora reparationer.

Alla delar som returneras till Universal Robots maste returneras enligt informationen i service-

manualen.

6.1

Sakerhetsinstruktioner

Efter underhalls- och reparationsarbete maste kontroller utforas for att sikerstélla att riatt sakerhetsniva
uppnas. Kontrollerna maste uppfylla géllande nationella eller regionala sékerhetsregelverk. Det

maste dven testas att alla sdkerhetsfunktioner fungerar korrekt.

Syftet med underhélls- och reparationsarbete &r att garantera att systemet &r i funktionsdugligt
skick eller, om en defekt uppstatt, att aterstélla systemet i funktionsdugligt skick. Reparations-
arbete innefattar, forutom sjédlva reparationen, dven felsokning.

Vid arbete pa robotarmen eller manoverskdpet maste nedanstdende varningar och procedurer
foljas.

FARA:

1. Andra inte ndgot i programvarans sikerhetskonfiguration
(tex.  kraftgrdansen).  Sdkerhetskonfigurationen  be-
skrivs i bruksanvisningen for PolyScope. Om nagon
sdkerhetsparameter &ndras ska hela robotsystemet an-
ses vara nytt, vilket betyder att hela processen for
sdkerhetsgodkédnnande, inklusive riskutvdrderingen, maste
uppdateras i enlighet med detta.

2. Byt defekta komponenter mot nya komponenter med samma
serienummer eller ekvivalenta komponenter som godkénts

av Universal Robots for detta &ndamal.

3. Ateraktivera eventuellt inaktiverade sikerhetsatgdrder ome-
delbart efter att arbetet slutforts.

4. Dokumentera alla reparationer och spara denna dokumenta-

tion i det tekniska arkiv som hor till hela robotsystemet.
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FARA:

1. Dra ur néitspdnningssladden frdn mandverskapets undersi-
da for att sdkerstélla att den &r helt stromfri. Stang av al-
la andra energikéllor som &r anslutna till robotarmen eller
manoverskapet. Vidta de forsiktighetsatgédrder som kravs for
att forhindra andra att stromsitta systemet under reparatio-

nen.
2. Kontrollera jordningen innan systemet stromsitts igen.

3. laktta ESD-reglerna nédr delar av robotarmen eller

manoverskdpet monteras isar.

4. Undvik att montera isar stromkéllorna inuti manoverskapet.
Det kan finnas hog spdnning (upp till 600 V) inuti dessa
stromkéllor under flera timmar efter att manoverskdpet har
sténgts av.

5. Se till att vatten och damm inte kan komma in i robotarmen

och mandverskapet.
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UR robotar maste kasseras enligt tillimpliga nationella lagar, foreskrifter och standarder.

UR robotar tillverkas med begrinsad anvandning av farliga &mnen for att skydda miljon, enligt
definitionen i EU-direktivet RoHS 2011/65/EU. Dessa damnen innefattar kvicksilver, kadmium,
bly, fyrvart krom, polybromerade bifenyler och polybromerade difenyletrar.

Avgifter for kassering och hantering av elektroniskt avfall fran UR robotar som siljs pa den
danska marknaden ar forbetald till DPA-systemet av Universal Robots A /S. Importorer i lander
som tdcks av WEEE-direktivet 2012/19/EU maste sjdlva registrera sig i det lokala WEEE-registret.
Avgiften dr normalt mindre &n 1€/robot. En lista med register i olika lander finns hér: https:

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

Foljande symboler har fists pa roboten for att ange att den uppfyller ovanstadende lagstiftning:

— RoHS 7
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I det har kapitlet behandlas certifikat och deklarationer f6r produkten.

8.1

Certifieringar fran tredje part

Certifiering fran tredje part &r frivillig. Men for att ge basta mojliga service till robotintegratorer

har UR valt att certifiera sina robotar vid foljande erkdnda testinstitut:
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UNIVERSAL ROBOTS 8.1 Certifieringar fran tredje part

A

TUVRheinland

TUVNORD UR -robotarna &r sikerhetsgodkinda av
TUV NORD, ett anmilt organ under EU-
maskindirektivet 2006/42/EG. En kopia av TUV
NORD:s sidkerhetscertifikat finnsi bilaga B.

TUV RheinlandUR-robotar dr sikerhetsgodkinda av TUV
Rheinland, ett anmdlt organ wunder EU-
maskindirektivet 2006/42/EG. En kopia av
TUV Rheinland-certifikaten finns i bilaga B.

DELTA UR -robotarna har prestandatestats av DELTA.
Testcertifikat avseende elektromagnetisk kompa-
tibilitet och miljorelaterade testcertifikat finns i

bilaga B.

TUV SUD UR-robotarna har testats i renrum av TUV SUD.
Du kan hitta ett renrumscertifikatibilaga B.

CHINA RoHS Alla UR-robotar 6verensstimmer med CHINA
RoHS metoder for féroreningshantering avseende
elektroniska informationsprodukter. En kopia av
produktdeklarationstabellen finnsi bilaga B.

KCC-sikerhet UR UR3 robots har utviarderats och funnits
overensstimma med KCC-sikerhetsnormer.
En kopia av KC-6verensstimmelsen finns i

bilaga B.

KC Register UR robots har utvérderats for
anvandningsoverensstimmelse i en arbets-
miljo Det finns dérfor en risk for radiostérningar
vid anvdndning i bostadsmiljoer. En kopia av
Registration of Broadcasting and Communication

Equipment-certifikatet finnsibilaga B.

UR3/CB3
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8.2 Leverantérscertifieringar fran tredje part UNIVERSAL ROBOTS

8.2 Leverantorscertifieringar fran tredje part

+ Miljo S& som de tillhandahalls av véra leverantorer
@ uppfyller fraktpallarna fér UR robotar de
danska kraven i ISMPM-15 Danish avseen-
de forpackningsmaterial i trd och &r mdrkta i

enlighet med detta program.

8.3 Tillverkarens testcertifiering

UR UR robotar genomgér kontinuerlig intern test-
ning och slutlig leveranstestning. UR:s testproce-
durer granskas och forbattras kontinuerligt.

8.4 Deklarationer enligt EU-direktiv

Aven om de primirt ar relevanta for Europa erkdnner och/eller kraver vissa lander utanfor
Europa EU-deklarationer. EU-direktiv finns tillgdngliga pa den officiella hemsidan: http://
eur—-lex.europa.eu.

UR-robotar &r certifierade enligt de direktiv som anges nedan.

2006/42/EC — Maskindirektivet (MD)

Enligt maskindirektiv 2006/42/EC, &r robotar fran UR delvis sammansatta maskiner och har
dédrmed inte ndgon CE-mérkning.

Obs: Om UR-roboten anvénds for tillimpningar med bekdmpningsmedel géller direktiv 2009/127/EC.
Forsdkran om inbyggnad enligt 2006/42/EC bilaga Il 1.B. finnsibilaga B.

2006/95/EC — Lagspanningsdirektivet (LVD)

2004/108/EC — Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC)

2011/65/EU — Begransning av anvandningen av vissa farliga @mnen (RoHS)

2012/19/EU — Avfall som utgors av eller innehaller elektrisk och elektronisk utrustning (WEEE)
I forsakran om inbyggnadibilaga Blistas forsdkran om dverensstimmelse med ovanstdende
direktiv.

Produkten dr CE-maérkt enligt direktiven om CE-mérkning ovan. Information om béade elekt-

riskt och elektroniskt avfall finnsi kapitel 7.

Information om de standarder som anvands vid utveckling av roboten finnsibilaga C.
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9.1

Produktgaranti

Utan hdnsyn till nagot krav som anvidndaren (kunden) kan ha i forhallande till aterforsiljaren

eller handlaren ska kunden tilldelas en tillverkargaranti enligt de villkor som anges nedan:

For nya enheter och komponenter som uppvisar fel som orsakats av tillverknings- och/eller ma-
terialfel inom 12 manader fran driftsstart (hogst 15 manader fran leverans) ska Universal Robots
tillhandahalla nédvindiga reservdelar, medan anvindaren (kunden) sjdlv ska tillhandahalla de
arbetstimmar som kravs for att byta ut reservdelarna, antingen genom att byta ut den aktu-
ella delen mot en annan del som speglar aktuell teknisk niva eller reparera nimnda del. Den
hédr garantin upphor att gélla om felet pa enheten kan hinforas till felaktig hantering och/eller
underlatenhet att félja den information som finns i bruksanvisningarna. Den héir garantin ska
inte gélla eller utokas till tjanster som utfors av auktoriserad aterforséljare eller av kunden sjalv
(t.ex. installation, konfiguration, nedladdning av programvara). Ink&pskvittot med uppgift om
inkopsdatum krdvs som bevis for att garantin ska gélla. Begdran som faller under garantin
maste skickas in inom tvd ménader fran det att garantifelet upptickts. Agandeskapet for enheter
eller komponenter som ersatts och atersénts till Universal Robots 6vergdr till Universal Robots.
Alla andra krav som berdr eller har samband med enheten &r uteslutna fran den hér garan-
tin. Ingenting i den hér garantin ska innebéra ndgot forsok att begrinsa eller utesluta en kunds
lagstadgade réttigheter eller tillverkarens ansvar for dodsfall eller personskador som uppstar
pa grund av dennas vardsloshet. Garantins varaktighet ska inte utokas med tjdnster som re-
dan omfattas av garantivillkoren. Om ingen garanti foreligger forbehaller sig Universal Robots
ratten att debitera kunden for byte eller reparation. Ovanstdende villkor innebér inte ndgon
forandring av bevisbordan till kundens nackdel. Om en enhet uppvisar fel ska Universal Ro-
bots inte ha ndgot ansvar for eventuella indirekta, tillfdlliga, speciella eller efterfoljande skador,
inklusive, men inte begransat till, forlorade intdkter, férlorad anvandning, produktionsforlust

eller skada pd annan produktionsutrustning.

Om en enhet uppvisar fel ska Universal Robots inte ha ndgot ansvar for eventuella f6ljdskador
eller forluster sdsom produktionsférlust eller skada pa annan produktionsutrustning.

FORSIKTIGT:

Den allménna rekommendationen &r att undvika hogre accelera-
tion dn vad som krdvs for en given tillimpning. Hogre acceleratio-
ner, sérskilt i kombination med tunga laster, kan forkorta robotens
livslangd. For applikationer med korta cykeltider och hoga hastig-
hetskrav rekommenderas vanligtvis att anvanda blandningar sa
mycket som mojligt for att sdkerstdlla mjuka 6vergangar utan be-

hov av hog accelerering.
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UNIVERSAL ROBOTS 9.2 Friskrivning

9.2 Friskrivning

Universal Robots fortsatter att forbattra sina produkters tillforlitlighet och prestanda och forbehéller
sig ddrfor rétten att uppgradera produkten utan foregaende meddelande. Universal Robots vid-

tar alla rimliga atgdrder for att sdkerstélla att innehéllet i den har bruksanvisningen ar exakt och
korrekt, men tar inget ansvar for eventuella fel eller for information som saknas.
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Informationen om stopptider och stoppstrackor ér tillgdnglig fér bade Stoppkategori 0 och
Stoppkategori! 1. Denna bilaga innehéller information om Stoppkategori 0. Information om

Stoppkategori 1 finns pd http://universal-robots.com/support/.

A.1

Stoppstrackor och stopptider for Stoppkategori 0

Tabellen nedan anger de stoppstrdckor och stopptider som uppmatts nér ett kategori 0-stopp
har utlosts. Matten svarar mot foljande konfiguration fér roboten:

¢ Utstrackning: 100 % (robotarmen &r fullt utstrackt horisontellt).

* Hastighet: 100 % (robotens allménna hastighet har angetts till 100 % och rorelsen utfors
med en ledhastighet av 183°/s).

* Nyttolast: maximal nyttolast som hanteras av roboten kopplad till TCP (3 kg).
Testet pa led 0 utférdes genom att genomfora en horisontell rorelse, dvs. rotationsaxeln var

vinkelrdt mot marken. Vid testerna for led 1 och 2 f6ljde roboten en vertikal bana, dvs. rota-
tionsaxlarna var parallella med marken, och stoppet utférdes medan roboten rorde sig nedat.

Stoppavstand (rad) Stopptid (ms)

Led 0 (BAS) 0.18 159
Led 1 (SKULDRA) 0.20 154
Led 2 (ARMBAGE) 0.15 92

]enligt IEC 60204-1, se ordlista for mer information.
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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 en-
closure

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-forsékran om inbyggnad (6verséattning av originalet) UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU-forsakran om inbyggnad (Oversattning av originalet)

Tillverkare: Person i organisationen med behdorighet att samman-
stélla det tekniska underlaget:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 Technology Officer, R&D
DK-5260 Odense S Danmark Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Beskrivning och identifiering av delvis monterade maskiner:

Produkt och funktion: Industrirobot (fleraxlig robot med manoverskap och Te-
ach Pendant). Funktionen faststélls av den monterade

maskinen (med dndeffektor och avsedd anvandning).

Modell: UR3, UR5, UR10 med CB3 manoverskap (UR3/CB3,
UR5/CB3, UR10/CB3)

Serienummer: Med borjan fran 20183000000 och hégre — Galler frén 1
januari 2018

Inbyggnad: Universal Robots (UR3, UR5 och UR10) far endast tas i

drift genom inbyggnad i en slutlig komplett maskin
(robotsystem, cell eller applikation) som

overensstaimmer med villkoren i Maskindirektivet

och andra tillimpliga direktiv.

Vi forsdkrar att ovanstdende produkter 6verensstimmer med foljande direktiv enligt nedan:

I Maskindirektivet 2006/42/EG — Foljande vésentliga krav har uppfyllts: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1,
1243,126,134,138.1, 151,152,156, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3 Det forsdkras att den
relevanta tekniska dokumentationen har sammanstillts i enlighet med del B i bilaga VII till maskin-
direktivet.

II Lagspdnningsdirektivet 2014/35/EU — Hénvisning till direktivet och de harmoniserade
III EMC-direktivet 2014/30/EU — Héanvisning till EMC-direktivet och de harmoniserade.
IV RoHS-direktivet 2011/65/EU — Héanvisning till RoHS-direktivet 2011/65/EU

V WEEE-direktivet 2012/19/EU — Hénvisning till WEEE-direktivet 2012/19/EU
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UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU-forsakran om inbyggnad (6versattning av originalet)

Hénvisning till anvanda harmoniska standarder:

(I) EN ISO 10218-1:2011 som
tillampbart
(I) SS-EN ISO 12100:2010

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

*Obs: Fran upplagorna 2008 till
2015

finns inga d@ndringar

som ar relevanta for vara robo-
tar TUV Nord
Certifikat 4478014097602

(I) SS-EN ISO 13849-2:2012

(I) SS-EN ISO 13850:2015

(I) SS-EN 1037:1995+A1:2008

()  SS-EN  60204-1:2006/ | (IHEN  61000-6-4:2007/
A1:2010 A1:2011

(I) SS-EN ISO 13850:2015 (INEN 61131-2:2007

(I) SS-EN  60320-1:2001/ | (I) SS-EN  61140:2002/
A1:2007 A1:2006

(II) SS-EN 60529:1991/ A2:2013

(I1) EN 60664-1:2007

(IT) SS-EN 60947-5-5:1997/
A11:2013
(II) EN 61000-6-2:2005

Hénvisning till andra tekniska standarder och specifikationer som anvénts:

D ISO/TS
forekommande fall
(IIT) IEC 60068-2-1:2007

15066 i

(IIT) IEC 60068-2-2:2007

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

(II) IEC 60664-5:2007

(ITT) IEC 61326-3-1:2008

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

kontrollanordning med in-
neslutning

och klass 5 for UR3, UR5
Och UR10-manipulatorer

Tillverkaren, eller tillverkarens auktoriserade representant, ska verfora relevant information

om den delvis sammansatta maskinen som svar pa en rimlig begéran fran

nationella myndigheter.

Godkdnnande av hela kvalitetssakringssystemet (ISO 9001), av anmaélt organ

Bureau Veritas, certifikat DK008850.

Odense Denmark, 27 September 2018 {4 by ,g,

K/
g'({ M 7. 737 S—

MName:
Position/ Title

Roberta Nelson Shea

Global Technic

al Compliance Officer
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B.3 Sakerhetssystemscertifikat

UNIVERSAL ROBOTS

B.3 Sakerhetssystemscertifikat

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.

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant:

Beschreibung des Produktes:

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

Geprift nach:
Tested in accordance with:

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

-

TUV MORD CFAT [
o

Universal Robots Safety System URSafety 3.1 | ‘
for UR10, UR5 and UR3 robots | eniso13sees

PL G

EN ISO 13849-1:2008, PL d

Registrier-Nr. / Registration No. 44 207 14097602 Gililtigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3515 4327 von / from 2015-06-02
Aklenzeichen / File reference 8000443298 bis / until  2020-06-01

Zettifizierufigsstdlfe ddj TUV NORD CERT GmbH Essen, 2015-06-02

TUV NORD CERT GmbH

Langemarckstraie 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

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

Date of Issue

(day/mo/yr)
- 01/02/2019
A EN ISO 102181
TOVRheinland
www.tuv.com
N\, 1D 0007000000
TUV Rheinland of North America, Inc., 12 Commerce Road, Newtown, CT 06470, Tel (203) 426-0888 Fax (203) 426-4009
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B.5 China RoHS UNIVERSAL ROBOTS

B.5 China 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
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lteme below are wear-out teme and therefore can have wceful Ives lece than emironmental uee penod:
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Drves, Gackets, Probes, Fikers, Ping, Cables, Stiffensr, Inerfaces
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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 KCC-sakerhet
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B.7 KC Register

A0AR-2CA2-COE9-Cl60

FEETANAAT A¥SF 25
Registration of Broadcasting and Communication Equipments
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Equipmient Name
7] w ) ' -

R
Bersc Miodked MNumber il

L A

Sevies Mol Mumbor

= =
'n'%"ﬂ.."?.
Registration No.
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Manufacturer'Country of Origin
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Crale of Registrtion
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Others

2016-09-07
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It is verified that foregoing equipment has been registercd under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.
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Director General of National Radio Research Agency
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B.8 Miljotestcertifikat

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 \ (t,é({ £
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 EMC-testcertifikat

/

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
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

Fax +45 72 19 40 01

Hgrsholm, 08 August 2016

/

Knud A. Baltsen

Senior Consultant

20aocass-uk-j
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B.10 Renrumscertifikat

B.10 Renrumscertifikat

CERTIFICAT

*
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L 4

CERTIFICATE

ZERTIFIKAT o

CERTIFICATE

Industrie Service

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

the product

Roboter, Model: 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
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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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Det hdr avsnittet beskriver relevanta standarder som har anvénts vid utvecklingen av robotarmen och
mandverskdpet . Nar ett EU-direktivhummer anges inom parentes innebér det att standarden &r harmo-

niserat enligt detta direktiv.

En standard utgor inte en lag. En standard &r ett dokument som utvecklats av intressenter inom en
specifik bransch, och som definierar normala sdkerhets- och prestandakrav for en produkt eller pro-
duktgrupp.

Forkortningarna har féljande betydelser:

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

Uppfyllelse av foljande standarder garanteras endast om alla monteringsinstruktioner, sikerhetsinstruktioner

och Ovriga instruktioner i denna manual foljs.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

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

Sékerhetskontrollsystemet har designats som Prestandaniva d (Performance Level d, PLd) enligt kraven
i dessa standarder.

ISO 13850:2006 [Stoppkategori 1]

ISO 13850:2015 [Stoppkategori 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Stoppkategori 1 — 2006/42/EC]
EN ISO 13850:2015 [Stoppkategori 1 — 2006/42/EC]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design
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Nodstoppsfunktionen &r konstruerad som stoppkategori 1 enligt denna standard. Stoppkategori 1 dr
ett kontrollerat stopp med kraft till motorerna for att dstadkomma stoppet. Strommen stdngs av nir
roboten har stannat.

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

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

Robotar fran UR utvarderas enligt principerna i den hér standarden.

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

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

Den hér standarden &r avsedd for robottillverkaren, inte f6r integratéren. Den andra delen (ISO 10218-2)
ar avsedd for robotintegratoren, eftersom den handlar om installation och design av robottillimpningen.

Forfattarna av standarden har implicit utgatt fran traditionella industrirobotar, som normalt skyddas
av staket och ljusridder. Robotar fran UR designas med kraft- och effektbegransning som alltid &r aktiv.
Darfor fortydligas och forklaras vissa begrepp nedan.

Om en UR-robot anvands i en farlig tillimpning kan ytterligare sikerhetsatgdrder krdvas. Se kapitel 1
i den hédr handboken.

Fortydligande:

* “3.24.3 Skyddat omrdde” definieras av gransskydd. Normalt dr det skyddade omradet ett utrymme
bakom ett staket, som skyddar méanniskor fran farliga traditionella robotar. Robotar frdn UR har
designats for att arbeta utan staket, med en inbyggd sdkerhetsfunktion som begrédnsar kraft och
effekt ddr det inte finns ndgot farligt skyddat omrade som definieras av ett avgridnsande staket.

e “5.4.2 Prestandakrav”. Alla sdkerhetsfunktioner har konstruerats som PLd enligt ISO 13849-1:2006.
Roboten &r konstruerad med redundanta kodningssystem i varje led, och de sidkerhetsklassade
in- och utgdngarna &r konstruerade med en kategori! 3 struktur. De sikerhetsklassade in- och
utgangarna maste anslutas i 6verensstimmelse med instruktionerna i den hdr manualen for katego-

ri 3-sdkerhetsklassad utrustning sa att de utgor en PLd-struktur i den fullstdndiga sédkerhetsfunktionen.
e “5.7 Driftsldgen”. Robotar frdn UR har inte olika driftslagen, och darfor har de ingen lagesvaljare.

¢ “5.8 Manoverenhetskontroller”. Det hir avsnittet definierar skyddsfunktioner fér mandverenheten,
nér den ska anvindas inom ett farligt skyddat omrade. Eftersom robotar frdn UR &dr utformade for
samverkande drift finns det inget farligt skyddat omrdde, som det finns for traditionella robotar.
Robotar frén UR é&r sdkrare att ldra upp dn traditionella robotar. Istéllet for att behova frisldppa en
treldgesfrisignal kan operatoren helt enkelt stoppa roboten med handen. Om en UR-robot installeras
for en farlig och skyddad tillimpning kan en treldges aktiveringsenhet anslutas enligt anvisningar-
na i denna handbok. Se ytterligare fortydliganden i paragraf 5.4.5 av ISO/TS 15066.

¢ “5.10 Krav for samverkande drift”. Kraft- och effektbegransningen for samverkande drift ar alltid
aktiv pa robotar fran UR. UR-robotarnas visuella design visar att robotarna kan anvéndas i sam-

IEnligt ISO 13849-1, se ordlistan fér mer information.
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verkande drift. Funktionen for kraft- och effektbegriansning berdknas enligt ISO 10218-1 paragraf
5.10.5. Se ytterligare fortydliganden i paragraf 5.5.4 av ISO/TS 15066.

e “5.12.3 Sdkerhetsklassad mjuk axel och utrymmesbegransning”. Detta &dr en av de sdkerhetsfunktioner

som kan konfigureras med programvara. En hash-kod skapas fran sékerhetsfunktionernas installningar

och representeras av ett sikerhetskontroll-ID i det grafiska anviandargranssnittet.

ISO/TS 15066:2016

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

Detta dr en teknisk specifikation (TS) och inte en standard. Syftet med en TS dr att visa ett antal obear-
betade krav for att se om de dr till nytta inom en viss bransch. Per definition &r en TS inte tillrackligt
mogen for att harmoniseras enligt EU-direktiven.

Denna TS géller bade robottillverkare och robotintegrator. UR-robotar uppfyller de delar som ér rele-
vanta for sjdlva robotarna och integratoren kan sedan vélja att anvdnda denna TS vid integration av
robotarna.

Denna TS ger frivilliga krav och riktlinjer som kompletterar standarden ISO 10218 inom omradet for
samverkande robotar. Forutom huvudtexten innehéller denna TS en bilaga A med en tabell som presen-
terar forslag pa kraft och tryckgréanser, vilka dr baserade pa smaérta och inte pa skada. Det &r viktigt att
ldsa och forstd anmérkningarna under denna tabell, eftersom méanga av begransningarna endast byg-
ger pa forsiktiga uppskattningar och litteraturstudier. Alla uppgifter kan komma att &ndras i framtiden,
allt eftersom nya resultat frdn den vetenskapliga forskningen blir klara. Bilaga A &r en informell och
frivillig del av TS och en integrator kan déarfér uppge en overensstimmelse med TS utan att anvdnda
gransvdrdena i bilaga A.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Denna amerikanska standard ar ISO-standarden ISO 10218-1 och ISO 10218-2 kombinerade i ett doku-

ment. Spraket har dndrats fran brittisk engelska till amerikansk engelska, men innehéllet 4r ofordandrat.

Observera att del tva (ISO 10218-2) i denna standard 4r avsedd for robotsystemets integrator, inte for
Universal Robots.

CAN/CSA-Z2434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Denna kanadensiska standard ar ISO-standarden ISO 10218-1 (se ovan) och -2 kombinerade i ett doku-
ment. CSA har lagt till ytterligare krav for robotsystemets anvandare. Vissa av dessa krav kanske maste
hanteras av robotintegratoren.

Observera att del tva (ISO 10218-2) i denna standard 4r avsedd for robotsystemets integrator, inte for
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

Dessa standarder definierar krav for de elektriska och elektromagnetiska storningarna. Uppfyllelse av
dessa standarder garanterar att robotar fran UR fungerar bra i industrimiljer och att de inte stér annan
utrustning.

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

Denna standard definierar utokade immunitetskrav avseende elektromagnetisk kompatibilitet for sdkerhetsrelaterads

funktioner. Att denna standard uppfylls garanterar att sikerhetsfunktionerna i robotar fran UR garan-
terar sékerheten dven om annan utrustning overskrider de utsandningsgrédnser for elektromagnetisk
kompatibilitet som definieras i standarderna IEC 61000.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Bade normala och sdkerhetsklassade 24 V in- och utgangar har konstruerats i enlighet med kraven i
denna standard for att garantera pélitlig kommunikation med andra PLC-system.

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

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Dessa tva standarder d4r mycket lika. De definierar sdkerhetsprinciper f6r att undvika ovéntad start, bade
som resultat av oavsiktlig stromséttning vid underhall och reparation samt som resultat av oavsiktliga
startkommandon fran ett styrperspektiv.

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
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latching function

Den direkt Oppnande atgédrden och sidkerhetslasmekanismen i nodstoppsknappen uppfyller kraven i
denna standard.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Denna standard definierar inneslutningsklasser avseende skydd mot damm och vatten. Robotar fran
UR har designats och klassificerats med en IP-kod enligt denna standard. Se méarkning pa roboten.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

Natspanningssladden uppfyller denna standard.

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

UR-robotarnas verktygsflins uppfyller typ 50-4-M6 i denna standard. Robotverktyg ska ocksa vara kon-
struerade enligt denna standard for att garantera korrekt anslutning.

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

Robotar fran UR har designats sa att yttemperaturen halls under de ergonomiska gréanser som definieras
i denna standard.

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

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

Robotar fran UR &r konstruerade i enlighet med denna standard for att skydda mot elektriska stotar. En
skyddsjordanslutning &r obligatorisk, enligt definitionen i Bruksanvisning for installation av maskinva-
ra.
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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

Robotar fran UR testas enligt de testmetoder som definieras i dessa standarder.

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

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

Denna standard definierar krav for sikerhetsklassade kommunikationsbussar.

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

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

De allménna principerna i denna standard har tillimpats.

IEC 60664-1:2007

IEC 60664-5:2007

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

De elektriska kretsarna i robotar fran UR har designats enligt denna standard.
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EUROMAP 67:2015, V1.10

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Robotar fran UR som utrustats med E67-tillbehérsmodulen som granssnitt till injektionsgjutmaskiner
uppfyller denna standard.
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Robottyp

Vikt

Maximal nyttolast
Rackvidd
Ledintervall

Hastighet

Repeterbarhet fér poser

Fotavtryck

Frihetsgrader

Manoverskapets storlek (B x H x D)
I/O-portar pa mandverskapet

I/O-portar for verktyget
I/O-strémfdrsoérjning
Kommunikation

Programmering

Brus

IP-klassificering
Renrumsklassificering

Maximal genomsnittlig strém

Stromférbrukning
Samverkande drift

Material
Temperatur

Stromfoérsorining

UR3

11kg / 24.31b

3kg / 6.61b

500mm / 19.71in

Obegransad rotation hos verktygsflansen, + 360° for alla
andra leder

Alla handleder: Max 360 /s

Andra leder: Max 180 “s.

Verktyg: C:a1ms / C:a 39.4ins.

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

@128 mm / 5.0in

6 roterande leder

462mm x 418 mm x 268 mm / 18.2in x 16.5in x 10.6in
16 digitala ingangar, 16 digitala utgangar, 2 analoga ingangar,
2 analoga utgangar

2 digitala ingangar, 2 digitala utgangar, 2 analoga ingangar
24V 2 A i mandverskap

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

Ethernet-uttag, modbus-TCP & EtherNet/IP-adapter, Profinet
PolyScope grafiskt anvandargranssnitt pa 12 tums pekskarm
70 dB(A)

IP54

Robotarm: ISO-klass 5

Manoverskap: 1ISO-klass 6

250 W

C:a 100 W med ett typiskt program

15 avancerade sakerhetsfunktioner. Overensstdmmer med:
EN ISO 13849-1:2008, PLd och EN ISO 10218-1:2011, klau-
sul 5.10.5

Aluminium, PP-plast

Roboten kan arbeta i ett omgivningstemperaturintervall pa 0-
50°C Vid hég kontinuerlig ledhastighet sjunker den hégsta
tilldtna omgivningstemperaturen.

100-240 VAC, 50-60 Hz

Kablage Kabel mellan robot och mandverskap (6 m / 236in)
Kabel mellan pekskarm och mandverskap (4.5m / 177in)
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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
INTERNAL Stop) protective devices, connect 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)
(soft axis safety setup port of the Ul where you can enter volues. It is @ means of safety-rated soft axis

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 L. N
Limit limit.

Joint (each)

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

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

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

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

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

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

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

7 All safety functions are individual safety functions.

& MTTFd is limited to 100 years by 1SO 13849-1. The actual MTTFd values are greater than 100 years. For all safety functions,
the DCavg is 90%.
¢ Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPA79).
» Category 0 and 1 result in the removal of drive power, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop before
removal of power. Estop is either Cat O or Cat 1.
» Category 2 is a stop where drive power is NOT removed. For Category 2 stops, specifications are defined in IEC 60204-1,
while 551 and 552 are defined IEC 61800-5-2.
¥ Emergency stop safety functions: MTTFd, DCavg and PFHd uses fault exclusion in accordance with 1S0 13849-1 due to use of
direct acting contacts. If fault exclusion were not used, then the PFHd values would be: SF0: 1.60E-07; SF1: 4.27E-07; SF11: 1.56E-
07.
1 Emergency stop components and safety function complies with IEC 60204-1, IEC 60947-5-1 (direct acting contacts), 150 13850
and 15O 13849-1.
L Communications between the Teach Pendant and the controller, as well as within the robot arm & between joints are SIL 2
for safety data, according to IEC 61784-3. Any failure will be detected within 16ms. See Communications and Safety Functions on
page 10.
13 Estop validation: The Teach Pendant Estop button is evaluated in the Teach Pendant, then communicated? to the safety con-
troller by SIL2 communications. To validate the Teach Pendant Estop function, press the Teach Pendant Estop button and verify
an Estop results. See Estop Qutput for information about Estop 1/0.
4 Emergency Stop response time: From a Teach Pendant standpoint, selecting Estop results in having both the PLd Cat 2 and PLd
Cat 3 Estop. Itis an integration decision whether the PLd Cat2 or PLd Cat3 response time is used to calculate the stopping distance.
15 551 (Safe Stop 1) according to 1EC 615800-5-2
a) Initiates and controls the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the STO function when
the motor speed is below a specified limit; or
b) Initiates and monitors the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the STO function when
the motor speed is below a specified limit; or
c) Initiates the motor deceleration and initiates the STO function after an application specific time delay.
NOTE: This safety function corresponds to a controlled stop in accordance with stop category 1 of IEC 60204-1.
£ 552 (Safe Stop 2) according to IEC 615800-5-2
a) Initiates and controls the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the safe operating stop
function when the motor speed is below a specified limit; OR
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. IEC 61800-5-2 Stop:
TUV NORD Limits or USER o
. . . Stop Category per power to switching PFHd
Certified Safety Function configuration or IEC 6020419 devi tained fo PL | Cat UR 3/5/10
SF Factory Setting evices retained for
Category 2 Stop
Mo d_e Mode switch INPUT Input & |,r'.0 Cat 2 582 18 d 2 | 3.15E-07
Selection Configuration
NOTES:
All safety functions are individual safety functions. The UR safety controller has two microprocessors

for monitoring incoming inputs, logic, and communications.

Stopping times of the SFO and SF1 Emergency Stop safety functions:

Co

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

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

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

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

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

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

tive Stop) stopping time.

mmunications and Safety Functions:

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

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

within 16m