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1. Introduktion UNIVERSAL ROBOTS

1. Introduktion

Tillykke med kgbet af din nye robot i Universal Robots e-Series.

Robotten kan programmeres til at beveege et vaerktgj og kommunikere med andre maskiner ved
hjeelp af elektriske signaler. Den er en arm bestdende af ekstruderede aluminiumsrgr og led.

Med vores patenterede programmeringsinterface, PolyScope, er det nemt at programmere
robotten til at beveege veerktgjet langs en gnsket bane.
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Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

R
UNIVERSAL ROBOTS 1. Introduktion

Wrist 1 joint
Wrist 2 joint
/ Wrist 3 joint

/ y,

y /
/ 0/ Tool flange
- /
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Base join*rjf
Shoulder joint/

Elbow joim//

2.1 Robotarmens led, base og vaerktgjsflange.

Med seks led og et bredt fleksibilitetsomfang er de samarbejdende robotarme pa Universal
Robots e-Series designet til at efterligne bevaegelsesomradet for en menneskearm. Med vores
patenterede programmeringsinterface, PolyScope, er det nemt at programmere robotten til at
bevaege veerktgjer og kommunikere med andre maskiner ved hjeelp af elektriske signaler. Figur
2.1: Robotarmens led, base og veerkigjsflange. above viser robotarmens vigtigste komponenter
og kan bruges som reference gennem hele handbogen.

1.1. Det indeholder kasserne

Nar du bestiller en robot, modtager du to kasser. Den ene indeholder robotarmen, den anden
indeholder:

+ Kontrollerskab med programmeringskonsol

+ Monteringsbeslag til kontrollerskabet

+ Monteringsbeslag til programmeringskonsollen

* Nggle til at abne kontrollerskabet

+ Lysnetkabel eller strgmkabel kompatibelt med din region

+ Denne vejledning

1.2. Vigtig sikkerhedsoplysning

Robotten er en delvist faerdiggjort maskine (se ), og som sadan er en sikkerhedsvurdering
pakraevet for hver installation af robotten. Du skal fglge alle sikkerhedsinstrukserne i kapitel
2. Sikkerhed on page?.
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1.3. Sadan leeses denne vejledning

Denne handbog indeholder vejledning til installation og programmering af robotten. Vejledningen
er opdelt i to dele:

Installationsvejledning til hardware
Den mekaniske og elektriske installation af robotten.

PolyScope-manual
Programmering af robotten.

Denne vejledning er for robotintegratoren, der skal have grundlaeggende mekanisk og elektrisk
uddannelse samt vaere fortrolig med grundlaeggende programmeringsbegreber.

1.4. Her finder du flere oplysninger

Supportwebstedet (http://www.universal-robots.com/support) indeholder fglgende:

+ Andre sprogversioner af denne vejledning
+ PolyScope-manual
+ Servicevejledningen med vejledning til fejlfinding, vedligeholdelse og reparation

+ Script-vejledning til avancerede brugere

1.4.1. UR+

UR+ webstedet (http://www.universal-robots.com/plus/) er et online showroom med avancerede
produkter for at tilpasse din UR robotlgsning. Du kan finde alt, hvad du har brug for pa ét sted —
lige fra ende-effektorer og tilbehgr til vision-kameraer og software. Alle produkter er testet og
godkendt til at blive integreret med UR robotter, sa der sikres nem opsaetning, palidelig drift,
problemfri brugeroplevelse og nem programmering. Du kan ogsa bruge webstedet til at deltage i
UR+ udviklerprogrammet for at fa adgang til vores nye softwareplatform, der ggr det muligt for
dig at designe mere brugervenlige produkter til UR robotter.

Brugermanual 3 UR3e
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Installationsvejledning til hardware
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2. Sikkerhed UNIVERSAL ROBOTS

2. Sikkerhed
2.1. Forord

Dette kapitel indeholder vigtige sikkerhedsoplysninger, som skal laeses og forstas af integratoren
af Universal Robots e-Series robotter, fgr robotten taendes fgrste gang.

De fgrste underafsnit i dette kapitel er generelle. De efterfglgende afsnit indeholder seerlige
tekniske data, som er relevante for opstilling og programmering af robotten.

Kapitlet 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og interfaces on page15 beskriver og definerer
sikkerhedsrelaterede funktioner, som er saerligt relevante for samarbejdsdrift.

Instruktionerne og vejledningerne i kapitel 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og interfaces on
page15 og afsnit 2.7. Risikovurdering on page12 er seerligt vigtige.

Det er afggrende vigtigt at overholde og fglge alle monteringsanvisninger og vejledninger i andre
kapitler og dele af denne vejledning.

Veer saerligt opmaerksom pa tekster i forbindelse med advarselssymboler.

BEMZARK

Universal Robots fraleegger sig ethvert ansvar, hvis robotten (armens
kontrollerskab og/eller programmeringskonsollen) er blevet beskadiget, sendret
eller modificeret pa nogen made. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for
skader forvoldt pa robotten eller eventuelt andet udstyr som fglge af
programmeringsfejl eller funktionsfejl pa robotten.

2.2. Gyldighed og ansvar

Oplysningerne i denne vejledning daekker ikke konstruktion, installation og drift af et helt
robotanlaeg og heller ikke alt periferiudstyr, der kan pavirke sikkerheden i hele systemet. Hele
systemet konstrueres og installeres i overensstemmelse med sikkerhedskravene, der er fastlagt
i standarder og regulativer for det land, hvor robotten installeres.

Integratoren af Universal Robots e-Series er ansvarlig for at tilsikre, at landets gaeldende
sikkerhedslovgivning og regulativer overholdes, og at alle markante faremomenter elimineres i
hele robotanlaegget. Dette omfatter men er ikke begreenset til:

+ Udarbejdelse af en risikovurdering for hele robotsystemet

+ Greenseflader til andre maskiner og ekstra sikkerhedsanordninger, hvis det defineres i
risikovurderingen

+ Opseetning af de korrekte sikkerhedsindstillinger i softwaren
« Tilsikring af, at brugeren ikke sendrer nogen sikkerhedsforanstaltninger

+ Godkendelse af, at det samlede robotsystem er korrekt konstrueret og installeret
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« Specificeringer i brugsvejledningen

« Afmaerkning af robotinstallationen med relevante skilte og kontaktinformationer til
integrator

« Samling af al dokumentation til et teknisk dossier, herunder risikovurderingen og denne
vejledning

2.3. Ansvarsbegraensning

Alle oplysninger, der gives i denne vejledning, ma ikke udlaegges som en garanti fra UR for, at
denne industrimaskine ikke kan forarsage personskader eller materielle skader, selvom alle
sikkerhedsinstrukser er overholdt.

2.4. Advarselssymboler i denne vejledning

De nedenstaende symboler definerer de tekster, der angiver de fareniveauer, der anvendes i hele
denne vejledning. De samme advarselsskilte anvendes pa produktet.

A

ADVARSEL

Dette angiver en overhaengende farlig elektrisk situation, der, hvis den ikke
afhjeelpes, kan medfgre livsfare eller alvorlig personskade.

ADVARSEL

Dette angiver en overhaengende farlig situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan
medfgre livsfare eller alvorlig personskade.

ADVARSEL

Dette angiver en potentielt farlig elektrisk situation, der, hvis den ikke afhjaelpes,
kan medfgre personskade eller stgrre skader pa udstyret.

ADVARSEL

Dette angiver en potentielt farlig situation, der, hvis den ikke afhjzelpes, kan
medfgre personskade eller stgrre skader pa udstyret.

ADVARSEL

Dette angiver en potentielt farlig varm overflade, der ved bergring kan give
personskader.

UR3e
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FORSIGTIG
Dette angiver en situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfgre skader pa
udstyret.

2.5. Generelle advarsler og forholdsregler

Dette afsnit indeholder nogle generelle advarsler og forholdsregler, der kan vaere gentaget eller
forklaret i forskellige dele af denne vejledning. Andre advarsler og forholdsregler forekommer i
hele denne vejledning.

ADVARSEL
Serg for at installere robotten og alt elektrisk udstyr i overensstemmelse med
specifikationerne og advarslerne i kapitlerne 5. Mekanisk interface on page25 og .

Brugermanual 9 UR3e
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A

ADVARSEL

1.

10.

11.

12.

13.

14,

15.

Serg for, at robotarmen og veerktgj/ende-effektoren er korrekt og sikkert
boltet pa plads.

Serg for, at robotarmen har rigeligt rum til at fungere uhindret.

Serg for at sikkerhedsforanstaltninger og/eller konfigurationsparametre for
robotsikkerhed er opsat for at beskytte bade programmgrer, operatgrer og
andre i naerheden - som defineret i risikovurderingen.

Undlad at bzere Igstsiddende bekleedning og smykker under arbejde pa
robotten. Sgrg for, at langt har er bundet tilbage under arbejde med
robotten.

Brug aldrig robotten, hvis den er beskadiget, for eksempel hvis ledskaller er
lgse, gdelagte eller fjernede.

Hvis softwaren giver meddelelse om en fejl, skal du straks trykke pa
ngdstoppet. Nedskriv de omstaendigheder, der forte til fejlen, find de
tilsvarende fejlkoder pa logskeermen og kontakt leverandgren.

Undlad at forbinde sikkerhedsudstyr til standard 1/0. Brug kun
sikkerhedsrelateret 1/0.

Serg for at bruge de korrekte installationsindstillinger (f.eks. robottens
monteringsvinkel, masse i TCP, TCP-forskydning, sikkerhedskonfiguration).
Gem og indlaes installationsfilerne sammen med programmet.

Funktionen Frilgb ma kun anvendes i installationer, hvor risikovurderingen
tillader det.

Veerktgj/ende-effektorer og forhindringer ma ikke have skarpe kanter eller
klemmepunkter.

Serg for at advare alle personer om at holde hoved og ansigt uden for
robottens raekkevidde, mens den er i drift eller snart pabegynder drift.

Veer opmaerksom pa robottens bevaegelser under brug af
programmeringskonsollen.

Hvis risikovurderingen har bestemt det, ma du ikke ga ind i robottens
sikkerhedsomrade eller bergre robotten, nar systemet er i drift.

Kombinationen af forskellige maskiner kan forhgje faremomenterne eller
udggre nye faremomenter. Foretag altid en generel risikovurdering af hele
installationen. Afhaengigt af den vurderede risiko kan der geelde forskellige
funktionsmaessige sikkerhedsniveauer. Hvis der stilles forskellige krav til
niveauer for sikkerhed og aktivering af ngdstop, skal du altid vaelge det
hgjeste niveau. Laes og forsta altid vejledningerne for alt udstyr, der
anvendes i installationen.

Foretag aldrig eendringer pa robotten. En aendring kan udgere farer, der ikke
er forudset af integratoren. Al autoriseret samling skal udfgres i henhold til

UR3e
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if den nyeste version af alle relevante servicevejledninger.
16. Huvis robotten kgbes med et ekstra modul (f.eks. euromap67-interface) slas
dette modul op i den respektive vejledning.

17. Seorg for, at brugerne af robotten oplyses om placeringen af
ngdstopknappen/-knapperne, og at de instrueres i at aktivere ngdstoppet i
ngdsituationer eller unormale situationer.

i E ADVARSEL
1. Robotten og dens kontrollerskab afgiver varme under drift. Undlad at
handtere eller bergre robotten under eller lige efter drift, da laengere kontakt
kan veere ubehagelig. Du kan kontrollere temperaturen pa logskaermen, for
du handterer eller rgrer ved robotten, eller du kan kegle robotten ned ved at
starte den og vente en time.

2. Stik aldrig fingrene ind bag det indvendige daeksel pa kontrollerskabet.

FORSIGTIG
1. Nar robotten er kombineret med eller arbejder med maskiner, der kan
beskadige robotten, tilrades det staerkt at teste alle funktioner og
robotprogrammet seerskilt.

2. Undlad at udsaette robotten for permanente magnetfelter. Meget kraftige
magnetfelter kan beskadige robotten.

2.6. Tilsigtet brug

Universal Robots e-Series er industrirobotter, som er beregnet til handtering af veerktgjer/ende-
effektorer og fiksturer eller til behandling eller flytning af komponenter eller produkter. Neermere
oplysninger om de forhold i omgivelserne, robotten skal fungere under, findes i bilag og .

Universal Robots e-Series er udstyret med specielle sikkerhedsfunktioner, der er konstrueret til at
muliggere samarbejdsdrift, hvor robotsystemet fungerer uden afspaerringer og/eller sammen
med en person.

Samarbejdsdrift er kun beregnet til ikke-farlige anlaeg, hvor hele anlaegget inklusive vaerktgj/ende-
effektor, arbejdsemne og andre maskiner ikke udger nogen markant fare i henhold til
risikovurderingen af det givne anlaeg.

Al brug og alle formal, der afviger fra den tilsigtede brug, anses for utilladeligt misbrug. Dette
omfatter men er ikke begreenset til:
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* Brug i eksplosionsfarlige miljger

+ Brug til medicinske eller livsvigtige anleeg
* Brug fgr udarbejdelse af risikovurdering

* Brug uden for erkleerede specifikationer

+ Brug som klatrestativ

« Drift uden for de tilladte driftsparametre

ADVARSEL
+ Brug kun denne industrirobot i overensstemmelse med den tilsigtede

anvendelse og specifikationerne i brugervejledningen.

+ Produktet er ikke designet eller beregnet til brug i farlige omrader eller
omrader med eksplosionsfare.

+ Produktet er ikke designet eller beregnet til medicinske anvendelser i
kontakt med eller nzerhed af patienter.

+ Al brug og alle formal, der afviger fra den tilsigtede brug, specifikationer og
certificeringer, er forbudt, da det kan fgre til dedsfald, personskade og/eller
tingskade.

UNIVERSAL ROBOTS FRASKRIVER SIG UDTRYKKELIGT ENHVER UDTRYKKELIG
ELLER UNDERFORSTAET GARANTI FOR EGNETHED TIL MISBRUG.

2.7. Risikovurdering

En af de vigtigste opgaver for en integrator er at udfgre en risikovurdering. Dette er pakraevet ved
lov i mange lande. Selve robotten er en delmaskine, da sikkerheden i robotinstallationen
afhaenger af, hvordan robotten integreres (f.eks. med veerktgj/ende-effektor, forhindringer og
andre maskiner). Det tilrades integrator at bruge ISO 12100 og ISO 10218-2 til udarbejdelse af
risikovurderingen. Integrator kan ogsa som yderligere vejledning veelge at anvende teknisk
specifikation ISO/TS 15066. Den risikovurdering, som integratoren udarbejder, skal omfatte alle
arbejdsopgaver i hele robotanlaeggets levetid, herunder men ikke begreenset til:

+ Opleering af robotten under opsaetningen og udviklingen af robotanlaegget

* Fejlfinding og vedligeholdelse

+ Normal drift af robotinstallationen
En risikovurdering skal udarbejdes, inden robotarmen taendes for fgrste gang. En del af
risikovurderingen, der udarbejdes af integratoren, er at identificere de korrekte

sikkerhedskonfigurationsindstillinger samt behovet for yderligere ngdstopknapper og/eller andre
beskyttende foranstaltninger relevante for det konkrete robotanlaeg.

Identificering af de korrekte sikkerhedskonfigurationsindstillinger er en seerlig vigtig del af
udviklingen af robotanlaeg til samarbejdsdrift. Se kapitel 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces on page15 og afsnit Del || PolyScope-manual on page89 for yderligere oplysninger.
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Nogle sikkerhedsfunktioner er specifikt udviklet til robotanlzeg til samarbejdsdrift. Disse
funktioner kan konfigureres i indstillingerne for Sikkerhedskonfiguration og er saerligt relevante
ved handteringen af bestemte risici beskrevet i den af integratoren udarbejdede risikovurdering:

- Kraft- og effektbegraensning: Bruges til reducering af robottens kraftpavirkning og
fastholdelse i bevaegelsesretningen i tilfaelde af kollision mellem robotten og operatgren.

+ Impulsbegraensning: bruges til at reducere hgjtransient energi og sammenstgdskraft i
tilfaelde af kollision mellem robotten og operatgren ved at reducere robottens hastighed.

+ Positionsbegransning af led, albue og vaerktgj/ende-effektor: Bruges saerligt til at reducere
risici associeret med bestemte kropsdele. F.eks. for at undga bevaegelse mod hoved- og
halsregion.

+ Begraensning af vaerktgj/ende-effektor: Bruges iseer til at reducere risici forbundet med
visse omrader og funktioner for vaerktgj/ende-effektor og arbejdsemne. F.eks. at undga at
skarpe kanter peger mod operatgren.

+ Hastighedsbegraensning: Bruges seerligt til at sikre, at robotarmen opererer ved en lav
hastighed.

Det er integratorens ansvar at hindre uautoriseret adgang til sikkerhedskonfigurationen gennem
brug af adgangskodebeskyttelse.

En risikovurdering for samarbejdsdrift for kontakter, der er tilsigtede og/eller skyldes rimeligt
forudsigeligt misbrug er obligatorisk og skal omhandle:

« alvoren af individuelle potentielle kollisioner

+ sandsynligheden for forekomsten af individuelle potentielle kollisioner

+ muligheden for undgaelse af individuelle potentielle kollisioner
Hvis robotten er installeret i en ikke-samarbejdende installation, hvor faremomenter ikke med
rimelighed kan elimineres, eller risici ikke kan reduceres tilstreekkeligt ved anvendelsen af
indbyggede sikkerhedsrelaterede funktioner (f.eks. ved anvendelse af et farligt vaerktgj/ende-

effektor), skal risikovurderingen konkludere, at der kraeves ekstra sikkerhedsanordninger (f.eks. en
aktiveringsanordning til beskyttelse af integratoren under programmering).

Universal Robots identificerer nogle potentielt betydelige farer, som en integrator skal tage
stilling til, se nedenfor.
Bemaerk: Der kan veere andre betydelige farer i en konkret robotinstallation.

1. Penetrering af hud mellem skarpe kanter og spidse punkter pa veerktgj/ende-effektor og
konnektor til veerktgj/ende-effektor.

2. Penetrering af hud fra skarpe kanter og spidse punkter naer robottens bane.
3. Bla meerker som fglge af kontakt med robotten.

4. Forstuvning eller knoglebrud pa grund af slag mellem en tung nyttelast og en hard
overflade.

5. Konsekvenser som fglge af Igse bolte, der holder robotarmen eller vaerktgj/ende-effektoren.

6. Elementer falder ud af veerktgj/ende-effektor, for eksempel pa grund af darligt greb eller
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stremafbrydelse.
7. Fejltagelser pa grund af forskellige ngdstopknapper til forskellige maskiner.
8. Fejl som fglge af uautoriserede aendringer i sikkerhedskonfigurationsparametrene.

Oplysninger om stoptider og -laengder findes i kapitel 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces on page15 og bilag .

2.8. Vurdering for brug

Felgende tests skal udferes, for robotten bruges for fgrste gang, eller efter aendringer af robotten.
Kontroller, at alle sikkerhedsindgange og -udgange er forbundet formalstjenligt og korrekt. Test,
at alle tilsluttede sikkerhedsindgange og -udgange, inklusive enheder, som er falles for flere
maskiner eller robotter, fungerer. Du skal saledes:

+ Teste, at ngdstopknapper og -indgange standser robotten og aktiverer bremserne.

+ Teste, at beskyttelsesindgangen standser robottens bevaegelse. Hvis nulstilling af
beskyttelse er konfigureret, skal du kontrollere, at den skal veere aktiveret, for bevaegelse
kan genoptages.

+ Undersgge initialiseringsskaermen for at teste, at reduceret tilstand kan skifte
sikkerhedstilstand til reduceret tilstand.

« Teste, at robotten faktisk er i driftstilstand ved skift af driftstilstand, se ikonet i gverste
hgjre hjgrne af brugerfladen.

+ Teste, at der skal trykkes pa 3-positionskontakten for at aktivere beveegelse i manuel
tilstand, og at robotten er under reduceret hastighedsstyring.

+ Teste, at systemngdstop-udgangene faktisk bringer hele systemet i sikker tilstand.

+ Teste, at systemet, som er forbundet til udgangene Robotten bevaeger sig, Robotten
stopper ikke, Reduceret tilstand og Ikke reduceret tilstand faktisk registrerer endringerne
pa udgangene

2.9. Ngdstop

Aktiver ngdstop-trykknappen for gjeblikkeligt stop af al robotbevaegelse.

Bemaerk: Ifglge IEC 60204-1 og ISO 13850 er ngdanordninger ikke beskyttelsesforanstaltninger.
De er supplerende, beskyttende foranstaltninger, som ikke er beregnet til at forebygge
personskade.

Risikovurderingen af robotprogrammet skal konkludere, om der er behov for yderligere
ngdstopknapper. Ngdstop-trykknapperne skal overholde IEC 60947-5-5 (se afsnit ).

2.10. Bevaegelse uden drivkraft

| det usandsynlige tilfaelde af en ngdsituation, hvor et robotled skal bevaeges, men det enten er
umuligt eller uhensigtsmaessigt at taende for robotten, bedes du kontakte din Universal Robots-
distributer.
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3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces

3.1. Forord

Universal Robots e-Series robotter er udstyret med en raekke indbyggede sikkerhedsfunktioner
samt sikkerheds-1/0, digitale og analoge styresignaler til eller fra det elektriske interface for at
oprette forbindelse til andre maskiner og yderligere beskyttende enheder. Hver
sikkerhedsfunktion og I/0 er konstrueret i henhold til EN ISO13849-1:2008 (se kapitel for
certificeringer) med funktionsniveau d (PLd) ved brug af en kategori 3-opbygning.

Se kapitel 21. Sikkerhedskonfiguration on page109 i del Del Il PolyScope-manual on page89 for
konfiguration af sikkerhedsrelaterede funktioner, indgange og udgange i brugerfladen. Se kapitel
for beskrivelser af, hvordan sikkerhedsanordninger forbindes til 1/0.

BEMZRK
1. Anvendelsen og konfigurationen af sikkerhedsfunktioner og interfaces skal
fglge procedurerne for risikovurdering for hver enkelt anvendelse af
robotten. (se kapitel 2. Sikkerhed on page7 sektion 2.7. Risikovurdering on
page12)
2. Huvis robotten opdager en fejl eller overtraedelse i sikkerhedssystemet

(f.eks. hvis en af ledningerne i ngdstopkredsen afbrydes, eller en
sikkerhedsgraense overskrides), udlgses et kategori 0-stop.

3. Stoptiden skal tages i betragtning som en del af risikovurderingen for
anvendelsen

ADVARSEL
1. Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem, der
er bestemt i risikovurderingen, kan resultere i faremomenter, der ikke er
ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er tilstraekkeligt nedsat

2. Sorg for, at veerktgjer og gribere er forbundet korrekt, sa der ikke opstar fare
i tilfeelde af en stremafbrydelse

3. Veer forsigtig, nar du bruger 12V, da eventuelle fejl kan forarsage
spaendingsskift til 24V, som kan beskadige udstyret og forarsage brand.

4. Ende-effektoren er ikke beskyttet af UR-sikkerhedssystemet. Funktionen af
ende-effektoren og/eller tilslutningskablet overvages ikke
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3.2. Stopkategorier

Afhaengigt af omstaendighederne kan robotten udlgse tre typer af stopkategorier, som er defineret
i henhold til IEC 60204-1. Disse kategorier er defineret i den fglgende tabel.

0 Stop robotten ved gjeblikkeligt at frakoble streammen.

Stop robotten pa en velordnet og kontrolleret made. Stremmen fjernes, sa snart

robotten er stoppet.

*Stop robotten med kgrselsstrem, mens den beholder banen. Kgrselsstrgm

bevares, efter at robotten er stoppet.

Bemeerk: *Kategori 2-stop for robotter fra Universal Robots er nsermere beskrevet som stop af
type SS1 eller SS2 i henhold til IEC 61800-5-2.

3.3. Konfigurerbare sikkerhedsfunktioner

Sikkerhedsfunktioner for robotter fra Universal Robots, som angivet i tabellen nedenfor, findes i
robotten, men er beregnet til at styre robotsystemet, dvs. robotten med dens pasatte
vaerktgj/ende-effektor. Robottens sikkerhedsfunktioner bruges til at reducere robotsystemets
risici som bestemt i risikovurderingen. Positioner og hastigheder er relative i forhold til robottens

base.

Graensen for
ledposition

Greensen for
ledhastighed
Sikkerhedsplaner

Veerktgjets
orientering

Hastighedsgraense

Saetter gvre og nedre graenser for de tilladte ledpositioner.

Seetter en gvre graense for ledhastighed.

Definerer planer i rummet, som begraenser robotpositionerne.
Sikkerhedsplaner begraenser enten vaerktgj/ende-effektoren alene eller
vaerktgj/ende-effektoren og albuen.

Definerer tilladte retningsgreenser for vaerktgjet.

Begraenser robottens maksimale hastighed. Hastigheden begraenses ved
albuen, ved vaerktgj/ende-effektoren og ved centrum for brugerdefinerede
vaerktej/ende-effektorpositioner.

Begraenser den maksimale kraft, som udgves af robottens vaerktgj/ende-
effektor og albue under klemning. Kraften begraenses ved vaerktgj/ende-

Kraftgraense ;
g effektoren, albueflangen og centrum for de brugerdefinerede
vaerktgj/ende-effektorpositioner.
Momentumgraense  Begraenser det maksimale momentum for robotten.
Effektgreense Begreenser det mekaniske arbejde, der udfgres af robotten.
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Begraenser den maksimale tid, som robotten bruger til stop efter

Stoptidsgranse udlgsning af et beskyttelsesstop.

Begraenser den maksimale afstand for robottens vandring efter udlgsning
Stopafstandsgraense
af et beskyttelsesstop.
Nar risikovurderingen for anvendelsen foretages, er det ngdvendigt at tage hgjde for robottens
bevaegelse, efter at et stop er blevet udlgst. Til stgtte for denne proces kan
sikkerhedsfunktionerne Stoptidsgreense og Stopafstandsgreense anvendes. Disse
sikkerhedsfunktioner reducerer dynamisk robotbevaegelsens hastighed, sa den kan altid kan
standses inden for graenserne. Det er vigtigt at bemaerke, at ledpositionsgraenserne,
sikkerhedsplanerne og graenserne for vaerktgj/ende-effektorretning tager hgjde for den forventede
stopafstand, dvs. robotbevaegelsen reduceres i hastighed, fer graensen er ndet.

Den funktionelle sikkerhed kan opsummeres saledes:

Ngdstop - d 3
Beskyttelsesstop - d 3
Graensen for ledposition 5° d 3
Graensen for ledhastighed 1.15°/s d 3
Sikkerhedsplaner 40 mm d 3
Veaerktgjets orientering 3° d 3
Hastighedsgraense 50 mm/s d 3
Kraftgraense 25N d 3
Momentumgraense 3kgm/s d 3
Effektgraense 10W d 3
Stoptidsgraense 50 ms d 3
Stopafstandsgraense 40 mm d 3
Safe Home 1.7° d 3

f f ADVARSEL

Der er to undtagelser fra kraftbegraensningsfunktionen, der er vigtige ved design
af et anlaeg (figur 4.7). | takt med at robotten raekker ud, kan knzeleddets effekt
afgive store radiale kraefter (i retning vaek fra basen) ved lave hastigheder. Pa
samme made kan den korte veegtstangsarm afseette store kraefter ved lave
hastigheder, nar vaerktgj/ende-effektoren er teet pa basen og bevaeger sig rundt
om basen. Klemmeskader kan undgas ved at fjerne forhindringer i disse omrader,
at placere robotten anderledes eller ved at benytte en kombination af
sikkerhedsplaner og ledgraenser til at eliminere faren ved at forhindre robotten i at
beveege sig ind i denne del af arbejdsomradet.
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if ADVARSEL
Hvis robotten anvendes i manuelle handvejledende formal med lineeere
bevaegelser, skal graensen for ledhastighed indstilles til maksimalt 250mm s for
vaerktgj/ende-effektoren og albuen, undtagen hvis en risikovurdering viser, at
hgjere hastigheder er acceptable. Dette forhindrer hurtige bevaegelser af
robottens albue naer singulariteter.

/A2 200mm

i — \ &
> \ E= y /
-# . El K ‘ILI ~

Pa grund af robotarmens fysiske egenskaber kan visse arbejdsomrader kraeve
opmaerksomhed, hvad angdr klemningsfarer. Et omréde (venstre) defineres til radiale
bevaegelser, nar handled 1-leddet er mindst 450 mm fra robottens base. Det andet omrade
(hgjre) er inden for 200 mm fra robottens base ved tangenital bevaegelse.

Robotten har desuden fglgende sikkerhedsindgange:

Nedstopknap

Robotngdstop

Systemngdstop
Beskyttelsesstop

Beskyttelsesstop i
automatisk
tilstand

Nulstilling af
beskyttelse

Reduceret tilstand

Udfgrer et kategori 1-stop, som sender informationer til andre maskiner via
udgangen for Systemngdstop, hvis denne udgang er defineret.

Udfgrer et kategori 1-stop via kontrollerskabets indgang, som sender
informationer til andre maskiner via udgangen for Systemngdstop, hvis
denne udgang er defineret.

Udfgrer kun et kategori 1-stop pa robotten.
Udfgrer et kategori 2-stop i alle tilstande.

Udfgrer KUN et kategori 2-stop i automatisk tilstand. Beskyttelsesstop i
automatisk tilstand kan kun veaelges, nar en 3-positionskontakt er
konfigureret og installeret.

Genstarter fra tilstanden Beskyttelsesstop, nar der forekommer en
stigende kant pa indgangen Nulstilling af beskyttelse.

Far sikkerhedssystemet til at overga til graenser for Reduceret tilstand.

UR3e
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3-positions kontakt

Driftstilstand

Automatic Mode
Safeguard Reset

Udlgser et kategori 2-stop, nar den aktiverende enhed er helt komprimeret
eller helt udlgst kun i manuel tilstand. Stop af 3-positionskontakt udlgses,
nar en indgang bliver lav. Den pavirkes ikke af en nulstilling af beskyttelse.

Skifter mellem driftstilstande. Robotten er i automatisk tilstand, nar
indgangen er lav, og i manual tilstand, nar indgangen er hg;.

Genstarter fra tilstanden Beskyttelsesstop i automatisk tilstand, nar der
forekommer en stigende kant pa indgangen Nulstilling af beskyttelse i
automatisk tilstand.

Til interface med andre maskiner er robotten udstyret med fglgende sikkerhedsudgange:

Systemngdstop

Robotten bevaeger
sig

Robotten standser
ikke

Reduceret tilstand

Ikke reduceret
tilstand

Safe Home

Nar dette signal er logisk lav, indgangen Robotngdstop er logisk lav, eller
nar der trykkes pa ngdstopknappen.

Mens signalet er logisk hgj, bevaeges intet enkelt led pa robotarmen mere
end 0,1 rad/s.

Logisk hgj nar robotten er standset eller er i gang med at standse pga.
aktivering af ngdstop eller beskyttelsesstop. Ellers vil den veere logisk lav.

Logisk lav nar sikkerhedssystemet er i reduceret tilstand.
Logisk lav nar sikkerhedssystemet ikke er i reduceret tilstand.

Logisk hgj nar robotten er i den konfigurerede Sikker Hjem-position.

Alle sikkerheds-1/0 har to kanaler, hvilket betyder, at de er sikre ved lav (dvs. ngdstop er aktivt,
nar signalerne er lave).

3.4. Sikkerhedsfunktion

Sikkerhedssystemet fungerer ved at overvage, om nogen af sikkerhedsgraenserne overskrides,
eller om der udlgses et ngdstop eller sikkerhedsstop.
Reaktionerne i sikkerhedssystemet er:

Nodstop
Beskyttelsesstop

Stopkategori 1
Stopkategori 2.

Overtraedelse af graense Stopkategori 0.

Fejlregistrering

Stopkategori 0.
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BEMARK

Hvis sikkerhedssystemet registrerer en fejl eller overtraedelse, genindstilles alle
sikkerhedsudgange til lav.

3.5. Tilstande

Normal og reduceret tilstand

Sikkerhedssystemet har to konfigurerbare tilstande: Normal og reduceret. Sikkerhedsgreenserne
kan konfigureres til hver af disse to tilstande. Reduceret tilstand er aktiv, nar vaerktgj/ende-
effektoren er placeret pa siden for reduceret tilstand i et Udlgserreduceret tilstand-plan eller hvis
udlgst fra en sikkerhedsindgang.

Brug af et plan til at udigse reduceret tilstand: Nar robotten bevaeger sig fra den reducerede
tilstandsside af udlgserplanet og tilbage til den normale tilstandsside, er der et omrade pa 20
mm omkring udlgserplanet, hvor bade graenser for normal og reduceret tilstand er tilladte. Det
forhindrer sikkerhedstilstanden i at skifte hurtigt frem og tilbage, nar robotten er lige ved
graensen.

Brug af en indgang til at udlgse reduceret tilstand: Hvis en indgang bruges (til enten starte eller
stoppe reduceret tilstand), kan der ga op til 500 ms, fgr den nye tilstands greenseveerdier
anvendes. Det kan ske enten ved skift fra reduceret tilstand til normal tilstand ELLER ved skift fra
normal tilstand til reduceret tilstand. Det ggr det muligt for robotten at tilpasse f.eks.
hastigheden til de nye sikkerhedsgraenser.

Gendannelsestilstand

Nar en sikkerhedsgraense overskrides, skal sikkerhedssystemet genstartes. Hvis systemet er
uden for en sikkerhedsgraense ved opstart (for eksempel uden for en ledpositionsgraense) gas
over til gendannelsestilstanden. | gendannelsestilstand er det ikke muligt at kere programmer til
robotten, men robotarmen kan fgres manuelt tilbage inden for graenserne ved enten at bruge
frilgbstilstanden eller ved hjelp af fanen Bevaeg i PolyScope (se del Del Il PolyScope-manual on
page89 PolyScope-manual). Sikkerhedsgraenserne for gendannelsestilstand er:

Graensen for ledhastighed 30 °/s
Hastighedsgraense 250 mm/s
Kraftgraense 100 N
Momentumgraense 10 kg m/s
Effektgreense 80 W

Sikkerhedssystemet udsteder et kategori 0-stop, hvis der indtraeffer en overtreedelse af disse
graenser.
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ADVARSEL

Graenser for ledpositioner, sikkerhedsplaner og veerktgj/ende-effektor er
deaktiveret i gendannelsestilstand. Veer forsigtig, nar robotarmen fgres tilbage
inden for graenserne.
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4. Transport

Som leveret pa pallen er robotten og kontrollerskabet et kalibreret seet. De ma ikke adskilles, da
det vil kreeve omkalibrering.

Transporter kun robotten i dens originale emballage. Gem emballagen pa et tgrt sted, hvis du vil
flytte robotten senere.

Nar robotten tages ud af emballagen til installationsstedet, skal der holdes ved begge rgr pa
robotarmen pa samme tid. Hold robotten pa plads, til alle monteringsbolte er forsvarligt tilspaendt
pa robotfoden.

Laft kontrollerskabet ved dets handtag.

. ADVARSEL
1. Serg for ikke at overbelaste ryggen eller andre kropsdele, nar udstyret
Igftes. Brug korrekt Igfteudstyr. Alle regionale og nationale retningslinjer for
Igft skal fglges. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader, som
skyldes transport af udstyret.

2. Serg for at montere robotten i henhold til vejledningen i kapitel 5. Mekanisk
interface on page25.
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5. Mekanisk interface
5.1. Forord

Dette kapitel beskriver det grundlaeggende ved montering af robotsystemets dele. Den elektriske
installationsvejledning i kapitel skal overholdes.

5.2. Robottens arbejdsrum

Robottens arbejdsradius er 500 mm fra baseleddet. Det er vigtigt at tage hensyn til det
cylindriske volumen direkte over og direkte under robotbasen, nar en plads til montering af
robotten vaelges. Det skal undgés at flytte vaerktgjet teet pa det cylindriske volumen, da det far
leddene til at bevaege sig hurtigt, selv nar veerktgjet bevaeger sig langsomt, da robotten kommer
til at arbejde ineffektivt, sdledes at det bliver vanskeligt at udfgre en risikovurdering.

Forfra Pa skra

5.3. Montering

Robotarm

ADVARSEL
Sarg for, at robotarmen er korrekt og sikkert boltet pa plads. Ustabil montering
kan fgre til ulykker.
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Robotarmen monteres med fire M6 -bolte af styrke 8.8 og de fire 6,6 mm monteringshuller ved
basen. Boltene skal tilspeendes med moment 9 Nm .

Brug de eksisterende to @5 huller til at genplacere robotarmen med en tap. Bemaerk: En ngjagtig
basemodpart kan ogsa kgbes som tilbehgr. Figur 6.1 viser, hvor hullerne skal bores og skruerne
iseettes.

Monter robotten pa et robust, vibrationsfrit underlag, der kan modsta mindst ti gange det fulde
moment pad baseleddet og mindst fem gange vaegten pa robotarmen. Hvis robotten monteres pa
en lineeer akse eller en bevaegelig platform, skal accelerationen pa den bevaegelige
monteringsbase veere meget lav. En hgj acceleration kan fa robotten til at udfgre et
sikkerhedsstop.

ADVARSEL
Sluk robotarmen for at forhindre uventet opstart under montering og demontering.
For at slukke for robotarmen:

1. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at slukke for robotten.
2. Tag netkablet/strgmledningen ud af stikkontakten.

3. Vent 30 sekunder, sa robotten kan udlade al oplagret energi.

FORSIGTIG

Monter robotten i et miljg, der er egnet til IP-klassen. Robotten ma ikke bruges i
miljger, der strider imod IP-klassen for robotten (IP54), programmeringskonsollen
(IP54) og kontrollerskabet (1P44)
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Surface on which the robot is fitted
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=
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®5 FG8 0.006 ¥ 8.5 min.
X ! X
/ \
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Huller til montering af robotten. Brug fire M6 bolte. Alle mal eri mm .

Vaerktgj

Robottens vaerktgjsflange har fire M6- gevindhuller til fastggrelse af veerktgj pa robotten. M6-
boltene skal tilspeendes med 8 Nm, styrke klasse 8.8. Til praecis genplacering af vaerktgjet skal
der bruges en tap i det eksisterende @6-hul. Figur 6.2 viser vaerktgjsflangens dimensioner og
hulmgnster. Det anbefales at bruge en radial spaltedbning til tappen for at undga for hgj
belastning, samtidig med at placeringen holdes praecist. Brug ikke bolte, der stikker mere end 8
mm ud, til montering af veerktgjet. Meget lange M6-bolte kan presse mod bunden af
veerktgjsflangen og kortslutning robotten.

ADVARSEL
1. Serg for, at veerktgjet er korrekt og sikkert boltet pa plads.

2. Sorg for, at veerktgjet er konstrueret sadan, at det ikke kan skabe en farlig
situation ved utilsigtet at tabe en del.

3. Montering af et veerktgj pa robotten med M6-bolte, der springer mere end 8
mm frem, kan presse ind i veerktgjsflangen og forarsage uoprettelig skade,
der kraever udskiftning af endeleddet.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Mekanisk interface

Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

4x Q57 8
Mé - 6H 1 8

6,20

41,70
®31,50 H7
5040 SECTION A-A
+0,
@63 h8

6.2: Veerktgjets outputflange (ISO 9409-1-50-4-M6) er stedet, hvor veerktgjet er monteret pa
spidsen pa robotten. Alle mal eri mm .

Kontrollerskab

Kontrollerskabet kan ophaenges pa en vaeg eller placeres pa gulvet. Der kraeves en frigang pa
50 mm pa hver side af kontrollerskabet for tilstraekkelig luftgennemstrgmning.

Programmeringskonsol

Programmeringskonsollen kan ophanges pa en vaeg eller pa kontrollerskabet. Kontroller, at det
ikke er muligt at snuble over kablet.

Bemaerk: du kan kgbe ekstra beslag til montering af kontrollerskabet og
programmeringskonsollen.

ADVARSEL
1. Serg for, at kontrollerskabet, programmeringskonsollen og kablerne ikke
kommer i kontakt med veesker. Et vadt kontrollerskab kan vaere livsfarligt.

2. Anbring programmeringskonsollen (IP54) og kontrollerskabet (IP44) i et
miljg, der egner sig til IP-klassen.

5.4. Maksimal nyttelast

Robotarmens maksimalt tilladte nyttelast afhaenger af forskydningen af tyngdepunktet, se figur
6.3. Forskydningen af tyngdepunktet defineres som afstanden mellem centrum af
veerktgjsflangen og tyngdepunktet for den pasatte nyttelast.

Payload [kg]
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1 n n n n 1 n n n n 1 n n n n 1

0 100 200 300 400

Forskydning af tyngdepunkt [mm]

6.3: Forholdet mellem den maksimalt tilladte nyttelast og forskydningen af tyngdepunktet.
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6. Elektrisk interface
6.1. Forord

| dette kapitel beskrives alle elektriske interfacegrupper for robotarmen i kontrollerskabet. Der
gives eksempler pa de fleste I/0-typer. Udtrykket 1/0 bruges som betegnelse for bade digitale og
analoge styringssignaler til eller fra de elektriske interfacegrupper, som er anfgrt nedenfor.

+ Forbindelse til lysnet

+ Forbindelser til robotten
+ Kontroller I/0

+ Veerktgj 1/0

+ Ethernet

6.1.1. Beslag til kontrollerskab

Pa undersiden af I/0-interfacegrupperne er et beslag med porte, der giver mulighed for ekstra
forbindelser (vist nedenfor). Bunden af kontrollerskabet har en indkapslet abning for let tilslutning
(se 6.2. Ethernet below).

Mini DisplayPort understgtter skeerme med DisplayPort og kreever en aktiv Mini Display til DVI-
eller HDMlI-konverter for tilslutning af skaerme med DVI/HDMl-interface. Passive konvertere
fungerer IKKE med DVI/HDMI-porte.

Bemaerk: Sikringen skal veere UL-maerket af Mini Blade-typen med maks. maerkestrgm: 10 A og
mindste maerkespaending: 32V

6.2. Ethernet

Ethernet-interfacet kan anvendes til:
+ MODBUS, EtherNet/IP og PROFINET (se del Del Il PolyScope-manual on page89).

+ Fjernstyringsabning og -styring.
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Ethernet-kablet forbindes ved at fgre det gennem hullet i bunden af kontrollerskabet og stikke det
i Ethernet-porten pa undersiden af beslaget.

Udskift deekslet i bunden af kontrollerskabet med en passende kabelforskruning for at forbinde
kablet til Ethernet-porten.

De elektriske specifikationer ses i tabellen nedenfor.

Kommunikationshastighed 10 - 1000 Mb/s

6.3. Elektriske advarsler og forholdsregler

Overhold de fglgende advarsler for alle de ovenfornaevnte interfacegrupper, ogsa under design og
installation af robotprogrammet.

. ADVARSEL
1. Sikkerhedssignaler ma aldrig tilsluttes en PLC, der ikke er en sikkerheds-
PLC med det korrekte sikkerhedsniveau. Hvis denne advarsel ikke fglges,
kan det medfgre alvorlige personskader eller dgdsfald, fordi
sikkerhedsfunktionerne kan tilsidesaettes. Det er vigtigt at holde
sikkerhedsinterfacets signaler adskilt fra de generelle I/0-interfacesignaler.

2. Alle sikkerhedsrelaterede signaler er konstrueret som redundante (med to
uafhaengige kanaler). Hold de to kanaler adskilt, sa en enkelt fejl ikke kan
medfgre tab af sikkerhedsfunktionen.

3. Visse I/O'er inde i kontrollerskabet kan konfigureres til enten normal eller
sikkerhedsrelateret 1/0. Laes og forsta hele afsnit 6.4. Kontroller I/0 on the
next page.
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if ADVARSEL
1. Serg for, at alt udstyr, der ikke er normeret til kontakt med vand, holdes tart.
Hvis vand traenger ind i produktet, skal produktet slukkes og stremkabler
fiernes, hvorefter den lokale Universal Robots-serviceudbyder skal
kontaktes.

2. Brug kun de originale kabler, der fglger med robotten. Brug ikke robotten til
formal, hvor kablerne bliver udsat for bgjninger.

3. Minus-forbindelser benaevnes GND og er forbundet til robottens
afskaermning og kontrollerskabet. Alle naevnte GND-forbindelser er kun til
strgmforsyning og signalering. Til jordforbindelsen PE (Protective Earth)
anvendes de M6 skrueforbindelser, der er maerket med jordsymboler inde i
kontrollerskabet. Stel/jordlederen skal vaere normeret til mindst den hgjeste
stremstyrke i systemet.

4. Veer forsigtig ved installation af kablerne til robottens 1/0. Metalpladen i
bunden er beregnet til interfacekabler og -stik. Aftag pladen, fgr der bores
huller. Kontroller, at alle spaner fra boringen er fjernet, fgr pladen monteres
igen. Husk at bruge de rigtige sterrelser kabelgennemfgringer.

i E FORSIGTIG
1. Robotten er blevet testet i henhold til internationale IEC-standarder for EMC

(Elektromagnetisk kompatibilitet). Forstyrrende signaler af hgjere styrke
end defineret i de specifikke IEC-standarder kan forarsage utilsigtede
funktioner pa robotten. Meget hgje signalstyrker eller hvis robotten er for
udsat kan give den uoprettelige skader. EMC-problemer opstar normalt
under svejsearbejder og vises normalt som fejlmeddelelser i loggen.
Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader anrettet pa grund af
EMC-problemer.

2. 1/0-kabler, der gar fra kontrollerskabet til andet maskinel og
virksomhedsudstyr, ma ikke vaere lzengere end 30m, medmindre der udfgres
yderligere tests.

BEMARK
Alle spaendinger og stremstyrker er i jeevnstrgm (DC), medmindre andet er
angivet.

6.4. Kontroller I/0

Du kan bruge 1/0’en inde i kontrollerskabet til en lang reekke udstyr, herunder pneumatiske releeer,
PLC’er og ngdstopknapper.
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Nedenstaende illustration viser layoutet pa kontrollerskabets indvendige elektriske
interfacegrupper.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V|(H| PWR/J| [24V|H||24V|H| [0V [H|| OV M| [24V|H|[24V(H]| OV (H|| OV |H| |£[AG|H
g EIO GND|M| [GND{I| |CIO|M|[CI4|H| [COO|M||CO4|M| |DI0O|M||[DI4|H| [DOO|M|DO4|H Z(a0[m
& [24v oN [m| [2av|\) [2av(m|[2av]m]| [ ov [m]|| ov[m] [2av]m]|[2av[m]| [ov [m][ ov|m ff AG |H
Elen OFF|H| | OV Cl1|M|[ci5|m| [col/m||cos|m| |Di1|M||DI5|M| [Do1/M||pos|mM| |[<|AlL (W
g [24v 24v|H||24v|H| |ov |H]|| ov |H| |[24V|H|[24V|H| [ov |H|| oV (H| |£|AG |H
2 [sio =ToTalsls Cl2|M||Cl6|H| [CO2|H||co6/H| [DI2|H||DI6|M| [DO2(M|[DO6|H ngo u
savim||5|5|2|5|%|3| 2av[m|[24v[m] [ov[m]|[ov [m] [22v]m|[2av[m] [ov [m|[ov]m] |2[Ac|m
&[sit Eummmm||c3|m|[c7[m| [co3[m]|[co7|m]| [pi3[m]|{D17|m| [po3|m|[po7[{m| [£[r01|m

Bemaerk: Du kan bruge den vandrette digitale indgangsblok (DI18-DI11), vist nedenfor, til
kvadraturkodning af transportbandssporing (se 6.4.1. Feelles specifikationer for alle digitale
I/0’er below) for disse typer indgange.

Slalele(z|>
SAREIEINE
000000

Betydningen af farveskemaerne nedenfor skal overholdes og bibeholdes.

Gul med rgd tekst Dedikerede sikkerhedssignaler
Gul med sort tekst Konfigurerbar til sikkerhed

Gra med sort tekst Universelt digitalt I/0

Grgn med sort tekst Universelt analogt I/0

| den grafiske brugerflade kan du konfigurere konfigurerbar I/0 som enten sikkerhedsrelateret I/0
eller generel 1/0 (se del Del Il PolyScope-manual on page89).

6.4.1. Faelles specifikationer for alle digitale I/O’er

| dette afsnit defineres de elektriske specifikationer of fglgende 24V digital 1/0 for
kontrollerskabet.

+ Sikkerhed I/0.
+ Konfigurerbar /0.
+ Generel I/0.

Installer robotten i henhold til de elektriske specifikationer, som er de samme for alle tre
indgange.

Det er muligt at drive det digitale 1/0 fra en indbygget 24V stremforsyning eller fra en udvendig
strgmforsyning ved at konfigurere klemmeraekken benaevnt Power. Denne klemmeraekke bestar af
fire terminaler. De gverste to (PWR og GND) er 24V og jord fra den indbyggede 24V
strgmforsyning. De nederste to terminaler (24V og 0V) i blokken er 24V indgangen til forsyning af
I/0’en. Standardkonfigurationen anvender den indbyggede strgmforsyning, se nedenstaende.
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Power

PWR
GND

[2av
oV

Bemaerk: Ved behov for st@rre stramstyrke skal en udvendig stremforsyning tilsluttes som vist

nedenfor.

De elektriske specifikationer for bade den indvendige og udvendige stremforsyning vises

nedenfor.

Indvendig 24V strgmforsyning

’_( Power
PWR|H

GND|
24V|IB-

N ov W

[PWR - GND] Spaending 24 25 \Y
[PWR - GND] Aktuel - 2% A
Krav til udvendig 24V input
[24V - OV] Spaending 24 29 \Y
[24V - 0OV] Strgmstyrke = 6 A
*3,5 A for 500 ms eller 33% arbejdscyklus.
De digitale I/O’er er konstrueret i overensstemmelse med IEC 61131-2. De elektriske
specifikationer ses nedenfor.
Digitale udgange
[COx / DOx] Strgm* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spaendingsdyk 0 - 0,5 \"
[COx / DOx] Laekstrom 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Virkning - PNP - Type
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Type
Digitale inputs
[EIx/SIx/CIx/DIx] Spaending -3 - 30 \Y%
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF omrade -3 - 5 Vv
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON omrade 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strgm (11-30 V) 2 - 15 mA
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[EIx/SIx/CIx/DIX] Virkning - PNP + . Type
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Type

*For onmske belastninger eller induktive belastninger pa maksimalt TH.

BEMARK

Ordet konfigurerbar anvendes til I/0’er, der er konfigureret som enten
sikkerhedsnormeret 1/0 eller normal I/0. Disse er gule terminaler med sort tekst.

6.4.2. Sikkerheds I/0

| dette afsnit beskrives dedikeret sikkerhedsindgang (gul terminal med rgd tekst) og konfigurerbar
I/0 (gule terminaler med sort tekst) nar konfigureret som sikkerheds-1/0. Fglg de fzelles
specifikationer for alle digitale I/0 i afsnit 6.4.1. Fzelles specifikationer for alle digitale I/O’er on
page33.

Sikkerhedsanordninger og -udstyr skal monteres i henhold til sikkerhedsinstrukserne og
risikovurderingen i kapitel 2. Sikkerhed on page7.

Alle sikkerheds-I/O'er er parvise (redundante) og skal holdes adskilt som to separate kredse. En
enkelt fejl medfgrer ikke tab af sikkerhedsfunktionen.

Der er to permanente sikkerhedsindgangstyper:
* Robotngdstop kun til ngdstopsudstyr
+ Beskyttelsesstop for beskyttende enheder

Funktionsforskellen vises nedenfor.

Robot stopper bevaegelse Ja Ja
Programafvikling Pauserer Pauserer
Korselsstrom Off On

Nulstil Manuel Automatisk eller manuel
Hyppighed for brug Sjeelden Alle cyklusser til sjeelden
Kreever ny initialisering Udlgs kun bremser Nej
Stopkategori (IEC 60204-1) 1 2
Preestationsniveau af

overvagningsfunktion (ISO 13849-1) PLd PLd

Brug den konfigurerbare 1/0 til at opsaette yderligere sikkerheds 1/0 funktionalitet, for eksempel
en ngdstopudgang. Konfigurering af et saet konfigurerbare 1/0’er til sikkerhedsfunktioner udfgres
fra brugerfladen, (se del Del Il PolyScope-manual on page89).
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if ADVARSEL
1. Sikkerhedssignaler ma aldrig tilsluttes en PLC, der ikke er en sikkerheds-
PLC med det korrekte sikkerhedsniveau. Hvis denne advarsel ikke fglges,
kan det medfgre alvorlige personskader eller dgdsfald, fordi
sikkerhedsfunktionerne kan tilsidesaettes. Det er vigtigt at holde
sikkerhedsinterfacets signaler adskilt fra de generelle I/0-interfacesignaler.

2. Alle sikkerhedsrelaterede 1/0 er konstrueret som redundante (med to
uafhaengige kanaler). Hold de to kanaler adskilt, sa en enkelt fejl ikke kan
medfgre tab af sikkerhedsfunktionen.

3. Sikkerhedsfunktionen skal kontrolleres, fgr robotten saettes i drift.
Sikkerhedsfunktionerne skal testes jaevnligt.

4. Robotinstallationen skal overholde disse specifikationer. Hvis dette ikke
folges, kan det medfgre alvorlige personskader eller dgdsfald, da
sikkerhedsfunktionen kan tilsideszettes.

OSSD-signaler

Alle konfigurerede og permanente sikkerhedsindgange filtreres for at tillade brug af OSSD-
sikkerhedsudstyr med impulslaengder under 3 ms. Sikkerhedsindgangen aflaeses hvert
millisekund, og indgangens status bestemmes ud fra det oftest sete indgangssignal over de
seneste 7 millisekunder. 0SSD-impulser pa sikkerhedsudgange beskrives detaljeret i Del Il
PolyScope-manual on page89.

Standardsikkerhedskonfiguration

Robotten leveres med en standardkonfiguration, der muligger drift uden yderligere
sikkerhedsudstyr. Se nedenstaende illustration.

Safety
24V
EIO
24V
EN
24V
SI0
24V
S

Emergency Stop

Safeguard Stop

Tilslutning af ngdstopknapper

| naesten alle anlaeg er det ngdvendigt at bruge en eller flere ekstra ngdstopknapper.
Nedenstdende illustration viser, hvordan én eller flere ngdstopknapper kan forbindes.
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Safety Safety

=y [
4

EI0
24V
£ ||

24v || N

EI1
24V
SI0 SI0
24V
Si1

Emergency Stop
Emergency Stop

24V
Sl

Safeguard Stop
Safeguard Stop

Deling af ngdstop med andre maskiner

Du kan konfigurere en delt ngdstopfunktion mellem robotten og andre maskiner ved at
konfigurere fglgende 1/0-funktioner via den grafiske brugerflade. Robotngdstop-indgangen kan
ikke deles. Hvis mere end to UR-robotter eller andre maskiner skal forbindes, skal der bruges en
sikkerheds-PLC til at styre ngdstopsignalerne.

+ Konfigurerbart indgangspar: Eksternt ngdstop.
+ Konfigurerbart udgangspar: Systemngdstop.

Nedenstaende illustration viser, hvordan to UR robotter deler deres ngdstopfunktioner. | dette
eksempel er de konfigurerede I/0’er CI0-CI1 og CO0-CO1.

[/

\

Configurable Jiputs/’ Configurable Outputs Configurable Inputs onflurable Outputs
24vq/2 m| o [m][ov]m : 24v [M][24v [m] [ & \a][ov [m
cio |[H||£4 [m| [coo[m]|cos|m A : B cio [m|[ci [m] [coy|M|[cos|m
24v [mf|24v (W] [ov ov |l : 24v J|[24v (| [ov @] ov |m
ci1 |m||ci5 [m]| [cot1|mN\cos| : ciy/|m|(ci5 |m| [co1|M|(cos|m
24V |H|[24v | | oV ov |H : 24 /A |[24v (| [ov [m|[ov |H
ci2 [M|[cie M| [co2|m\Jps|m : 12//m|[ci6 [m| [co2[m||cos|m
24v M |[24v W] [ov [m|\O\ | : f4f (W |24v m| [ov m|[ov |
ci3 |m|{ci7 [m| [co3|m||CoN\ I\ : J}lw m||ci7 [m]| [co3|m|[co7|m
= /
N

Sikkerhedsstop med automatisk genstart

Et eksempel pa en basal sikkerhedsstopanordning er en dgrafbryder, hvor robotten standses, nar
en dgr dbnes (se nedenstaende illustration).

Safety
24V
EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
si

Emergency Stop

O Ea00c

Safeguard Stop
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Denne konfiguration er kun beregnet til anvendelser, hvor operatgren ikke kan ga gennem dgren
og lukke den bag sig. Den konfigurerbare 1/0 anvendes til at opseette en nulstillingsknap uden for
degren til genaktivering af robotfunktionen.

Et andet eksempel, hvor automatisk genoptagelse af drift er relevant, er anvendelsen af en
sikkerhedsmatte eller en sikkerhedsrelateret laserscanner. Se nedenstaende.

y 4
Safety /
24V [24v (| [ov [m|
EI0
24V
Elf

24v [

ov (|

Emergency Stop

24V
SI0
24V
SI1

R000C

.

\

g \

Safeguard Stop

]

ADVARSEL
1. Robotten genoptager automatisk driften, nar signalet er genetableret.
Denne konfiguration ma ikke bruges, hvis signalet kan genetableres inden
for det sikrede omrade.

Sikkerhedsstop med nulstillingsknap

Hvis sikkerhedsinterfacet anvendes til at interagere med et lysgardin, kraeves en nulstilling uden
for det sikrede omrade. Nulstillingsknappen skal veere en tokanalstype. | dette tilfaelde er I/O’en,
der er konfigureret til nulstilling, CI0-CI1 (se nedenstdende).

[
/_L,—) e
11
Safety Hi
NEmC e el e NN [ B
3 [E0 [l Clo cu |l o
52y [m oo @lavim|l 0000 |4 4| [=m==—-- v
HEAD 4 ch [&|[cis [m
24v [l oo maviml 0000\ Lol | [=====--
g[si0 ci2 [m|[cie [m
§ [2av v mpvm 0000\ /J | Lf=====--
3 [sn 'T\ ciz |m|[c7 |m

3-positions kontakt

Nedenstaende illustration viser, hvordan en 3-positionskontakt-indgang tilsluttes. Se
afsnit 20. Valg af driftstilstand on page105 for flere oplysninger om 3-positionskontakt.
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BEMZARK
Universal Robots-sikkerhedssystemet understgtter ikke flere eksterne 3-
positionskontakter.

[24v}
CIOj
24V
Cl1
24V
CI2
24V
CI3

L‘

llll,i!q;

BEMARK
De to indgangskanaler til 3-positionskontaktens indgang har en
uenighedstolerance pa 1 sekund.

Kontakt til driftstilstand

[llustrationen nedenfor viser en kontakt til driftstilstand. Se afsnit 20.1. Driftstilstande on
page105 for flere oplysninger om driftstilstande.

Operational mode Switch
—

Confiyur
24
CIO}
24V
Cl1
24V
Cl2}
24V
CI3

L

)

ndpneeen
N 3
2 5
10000000

'

6.4.3. Universelt digitalt 1/0

| dette afsnit beskrives den universelle 24V 1/0 (gra terminaler) og det konfigurerbare 1/0 (gule
terminaler med sort tekst) nar den ikke er konfigureret som sikkerheds 1/0. De fzelles
specifikationer i afsnit 6.4.1. Felles specifikationer for alle digitale I/0’er on page33 skal
overholdes.

De universelle I/O’er kan anvendes til at drive udstyr som pneumatikrelaeer direkte eller til
kommunikation med andre PLC-systemer. Alle digitale output kan deaktiveres automatisk, hvis
programafviklingen standses. Se del Del || PolyScope-manual on page89. | denne tilstand er
udgangen altid lav, nar et program ikke kgrer. Eksempler vises i de efterfglgende underafsnit.
Disse eksempler benytter almindelige digitale output, man alle konfigurerbare output kunne ogsa
vaere brugt, hvis de ikke er konfigureret til at udfgre en sikkerhedsfunktion.

Belastning styret af en digital udgang

| dette eksempel vises hvordan en belastning styres fra en digital udgang, nar denne er forbundet.
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v

Digital Outputs 4 \
ov [m|[[ ov]d o
Doo/ M| [po4{ly

ov [m|| ov
po1[m||pos|m|\_ T
ov|[m| ov|m
DpOo2|H ||po6| W

ov|m| ov|m
po3(H||po7|m

6.4.4. Digitalt input fra en knap

Dette eksempel illustrerer forbindelse af en enkel knap til en digital indgang.

Y

\_

Digital Inputs
24V 24V
DIO DI4
24V, 24V
DI1 DI5
24V 24V
DI2 DI6
24V 24V
DI3| DI7

]

OO000000
OO0 0a0

6.4.5. Kommunikation med andre maskiner eller PLC'er

Du kan bruge den digitale I/0 til at kommunikere med andet udstyr, hvis der etableres en fzelles
jord (GND 0V), og hvis maskinerne anvender PNP-teknologi. Se nedenstaende.
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6.4.6. Universelt analogt I/0

Det analoge I/0-interface er den grgnne terminal. Den bruges til at indstille eller male
spaendingen (0-10V) eller stremmen (4-20mA) til og fra andet udstyr.

Fglgende retningslinjer anbefales for at opna hgjest mulig ngjagtighed.
+ Benyt AG terminalen teettes pa I/0’en. Parret deler et fzelles tilstandsfilter.

+ Brug samme GND (0V) til udstyr og kontrollerskab. Den analoge I/0 er ikke galvanisk
isoleret fra kontrollerskabet.

+ Brug skaermet kabel eller parsnoet kabel. Forbind skaermen til GND-terminalen pa den
terminal, der kaldes Power.

* Brug udstyr, der virker i stromtilstand. De aktuelle signaler er mindre fglsomme over for
forstyrrelser.

| den grafiske brugerflade kan du vaelge indgangstilstande (se del Del Il PolyScope-manual on
page89). De elektriske specifikationer ses nedenfor.
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Analog indgang i stremtilstand

[AIx - AG] Stremstyrke 4 - 20 mA
[AIx - AG] Modstand - 20 - Ohm
[AIx - AG] Oplgsning - 12 - bit

Analog indgang i spaendingstilstand

[AIx - AG] Spaending 0 - 10 \Y

[AIx - AG] Modstand - 10 - kOhm
[AIx - AG] Oplgsning - 12 - bit

Analog udgang i strgmtilstand

[AOx - AG] Strgmstyrke 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spaending 0 - 24 \Y

[AOx - AG] Oplgsning - 12 - bit

Analog udgang i spaendingstilstand

[AOx - AG] Spaending 0 - 10 \Y

[AOx - AG] Strgmstyrke -20 - 20 mA
[AOx - AG] Modstand - 1 - Ohm
[AOx - AG] Oplgsning - 12 - bit

Anvendelse af en analog udgang

Dette eksempel illustrerer styring af et transportband med en analog indgang til
hastighedsstyring.

H
H

>
[=}
u[u[n|y/a[n[n|x

==

Anvendelse af en analog indgang

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en analog sensor.
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6.4.7. Fjernstyret ON/OFF-styring

Brug fjernstyret ON/OFF-styring til at taende og slukke kontrollerskabet uden brug af
programmeringskonsollen . Dette anvendes typisk:

+ Nar programmeringskonsollen er utilgangelig.
+ Nar et PLC-system skal have fuld kontrol.

+ Nar flere robotter skal teendes og slukkes samtidigt.

ON/OFF-fjernstyringen har en 12V hjalpestrgmforsyning, der holdes aktiv, nar kontrollerskabet
slukkes. ON-indgang er kun beregnet til kortvarig aktivering og fungerer pa samme made som
POWER-knappen. OFF-indgangen kan holdes nede efter gnske. De elektriske specifikationer ses
nedenfor. Bemaerk: Brug softwarefunktion til at indlaese og starte programmer automatisk (se
del Del Il PolyScope-manual on page89).

[12V - GND] Speaending 10 12 13 \%
[12V - GND] Aktuel - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv spaending 0 - 0,5 Vv
[ON / OFF] Aktiv spaending 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Indgangsstrgm - 1 - mA
[ON] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Fjernstyret ON-knap

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en ekstern ON-knap.

Remote 4 )_I

12v[d |

— gNa

Fjernstyret OFF-knap

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en ekstern OFF-knap.

Remote ] }'I

12v[d |

GND| R ]
ON |l

OFF P
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if FORSIGTIG
Undlad at trykke pa og holde ON-indgangen eller POWER-knappen, da den slukker
kontrollerskabet uden at gemme. Du skal altid bruge OFF-indgangen til
fiernstyring af off, da dette signal lader kontrollerskabet gemme filerne og lukke
ned i god ro og orden.

6.5. Forbindelse til lysnet

Lysnetkablet fra kontrollerskabet har et standard IEC-stik i enden. Tilslut et landespecifikt
lysnetstik eller kabel til IEC-stikket.

For at kunne taende for robotten skal kontrollerskabet vaere sluttet til lysnettet via standard IEC
C20-stikket i bunden af kontrollerskabet med et tilsvarende IEC C19 kabel (se nedenstaende
illustration).

Strgmforsyningen fra elnettet er udstyret med fglgende:
+ Jordforbindelse
+ Hovedsikring
* Fejlstremsafbryder
Det tilrddes at installere en hovedafbryder, der slukker for alt udstyr i robotanleegget, som et nemt

middel til ldsning og maerkning af anlaegget under service. De elektriske specifikationer ses i
tabellen nedenfor.

Parameter Min. Type Maks. Enhed
Indgangsspeaending 100 - 240 VAC
Ekstern lysnetsikring (@ 100-200V) 8 - 16 A
Ekstern lysnetsikring (@ 200-265V) 8 - 16 A
Indgangsfrekvens 47 - 440 Hz
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Strgm ved standby - - <1,5 w
Nominel driftstrgm 90 150 325 w

A

ADVARSEL

1. Serg for, at robotten er jordet korrekt (elektrisk forbindelse til jord). Brug de
ubenyttede bolte med jordsymboler inde i kontrollerskabet til at lave faelles
jord for alt udstyr i systemet. Stel/jordlederen skal veere normeret til mindst
den hgjeste stromstyrke i systemet.

2. Sorg for, at den indgdende strgm til kontrollerskabet er beskyttet med en
fejlstromsafbryder (RCD) og en korrekt sikring.

3. Afbrydelse af al strem til hele robotinstallationen og maerkning under
service. Andet udstyr skal ikke forsyne robottens I/0 med spaending, nar
systemet er afbrudt.

4. Sgrg for, at alle kabler er tilsluttet, for der saettes strgm til kontrollerskabet.
Brug altid en original netledning.

6.6. Robottilslutning

Tilslut og las kabelstikket fra robotten til stikket i bunden af kontrollerskabet (se nedenstaende
illustration). Drej stikket to gange for at sikre, at det er Iast korrekt, fgr du taender for robotarmen.
Drej stikket til hgjre for at ggre det lettere for at Iase, efter at kablet er tilsluttet.

A\

FORSIGTIG
1. Robotkablet ma ikke frakobles, mens robotarmen er taendt.

2. Undlad at forleenge eller aendre pa originalkablet.
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6.7. Veerktgj I/0

Tilstedende til veerktgjsflangen pa handled #3 er der et stik med otte ben, der leverer strgm og
styresignaler til forskellige gribere og sensorer, som kan szaettes pa robotten. Lumberg KKMV 8-
354 er et egnet industrikabel. Hver af de otte ledninger inde i kablet har forskellige farver, som
repraesenterer forskellige funktioner.

Dette stik giver strgm og styresignaler til gribere og sensorer, der anvendes pa et givet
robotvaerktgj. Industrikablet, som er anfgrt nedenfor, er egnet til formalet:

* Lumberg RKMV 8-354.

BEMZARK
Veerktgjskonnektor skal strammes manuelt op til maksimalt 0,4 Nm.

De otte ledninger inde i kablet har forskellige farver, som betegner forskellige funktioner. Se
nedenstdende tabel:

Red GND Jord

Gra POWER 0V/12V/24V

Bla TOO/PWR Digitale udgange 0 eller 0V/12V/24V
Pink TO1/GND Digitale udgange 1 eller Jord
Gul TIO Digitale indgange 0

Grgn T Digitale indgange 1

Hvid Al2 / RS485+ Analog indgang 2 eller RS485+
Brun AlI3 / RS485- Analog indgang 3 eller RS485-

Abn Vaerktgj 1/0 i fanen Installation (se del Del Il PolyScope-manual on page89) for at indstille
den interne strgmforsyning til 0V, 12V eller 24V. De elektriske specifikationer ses nedenfor:

Forsyningsspaending i 24V tilstand 23,5 24 24,8 \"
Forsyningsspaending i 12V tilstand 11,5 12 12,5 \"
Forsyningsstrgm (enkelt ben)* - 600 2000%* mA
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Forsyningsstrgm (dobbelt ben)* - 600 2000** mA
Forsyning kapacitiv belastning - - 8000*** uF
*Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger.
**Spids i maks. 1 sekund, arbejdscyklus maks.:10%. Gennemsnitlig stremstyrke over 10
sekunder ma ikke overstige typisk strgmstyrke.
***Nar veerktgjsstrom er aktiveret, begynder 400 ms soft start-tid, for at tillade tilslutning af en

kapacitiv belastning pa 8000 uF til veerktgjets stremforsyning ved opstart. Tilslutning af den
kapacitive belastning, mens der er strgm, er ikke tilladt.

BEMZRK
Veerktgjsflangen er forbundet til GND (det samme som den rgde ledning).

6.7.1. Strgmforsyning for vaerktgjet

6.7.2. Strgmforsyning

Abn Vaerktgj 1/0 i fanen Installation (se del Del Il PolyScope-manual on page89) for at indstille
den interne strgmforsyning til OV, 12V eller 24V.

POWER

o

GND (RED)} — Jel

6.7.3. Tobenet strgmforsyning
| tilstand for tobenet stremforsyning kan udgangsstremmen gges som anfert i (6.7. Veerktg)
I/0 on the previous page tabel to).

1. Tryk pa Installation i toppanelet.

2. Tryki listen til venstre pa Generelt.

3. Tryk pd Veerktgj 10, og veelg Tobenet strgm.

4. Forbind ledningerne Strgm (grd) til TOO (bld) og Jord (rgd) til TO1 (pink).

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK) — JeT
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BEMARK

Nar robotten foretager et ngdstop, saettes spaendingen til 0 V for begge strsmben
(strommen er slukket).

6.7.4. Veerktgjets digitale udgange

Digitale udgange understgtter tre forskellige tilstande:

Saenkning (NPN) Lav Aben
Kilde (PNP) Hoj Aben
Push/pull Hoj Lav

Du kan fa adgang til veerktgjs-I1/0 i fanebladet Installation (se del Del Il PolyScope-manual on
page89) for at konfigurere outputtilstanden for hver pin. De elektriske specifikationer ses
nedenfor:

Spaending nar aben -0,5 - 26 V
Speaending ved saenkning 1A - 0,08 0,09 \Y
Strem ved kilde/saenkning 0 600 1000 mA
Strgm gennem GND 0 1000 3000* mA

*Spids i maks. 1 sekund, arbejdscyklus maks.: 10%. Gennemsnitlig streamstyrke over 10 sekunder
ma ikke overstige typisk stremstyrke.

BEMARK
Nar robotten foretager et ngdstop, deaktiveres de digitale udgange (DOO0 og DO1)
(Hgj 2).

FORSIGTIG
De digitale udgange i vaerktgjet er ikke stromstyrkebegraenset. Tilsidesaettelse af
de specificerede data kan fgre til permanente skader.

Anvendelse af vaerktgjets digitale udgange

Dette eksempel viser, hvordan man aktiverer en belastning ved brug af den interne 12 V- eller 24
V-strgmforsyning. Udgangsspaendingen ved I/O-fanen skal veere defineret. Der er spaending
mellem POWER-forsyningen og skaerm/jord, selv nar belastningen er afbrudt.

Brugermanual 47 UR3e

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS

6. Elektrisk interface

Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger som vist nedenfor.

6.7.5. Vaerktgjets digitale indgange

POWER
}%
TOO P

De digitale indgange er implementeret som PNP med svage pull-down-modstande. Det betyder,
at et flydende input altid males som lavt. De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Indgangsspeending -0,5 -
Logisk lav spaending - -
Logisk hgj spaending 55 -
Indgangsmodstand - 47k

Anvendelse af vaerktgjets digitale indgange
Dette eksempel illustrerer tilslutning af en enkel knap.

POWER

6.7.6. Analogt input for vaerktgj

o< < <

Analog veerktgjsindgang er ikke-differentiel og kan indstilles til enten spaending (0-10 V) eller
stromstyrke (4-20 mA) pa I/0-fanen (se delt Del Il PolyScope-manual on page89). De elektriske

specifikationer ses nedenfor.

Indgangsspeaending i spaendingstilstand -0,5 -

UR3e 48
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Indgangsmodstand ved omradet OV til 10V - 10,7 - kQ
Oplgsning - 12 - bit
Indgangsspeending i stromtilstand -0,5 - 50 Vv
Indgangsstrgm i stromtilstand -2,5 - 25 mA
Indgangsmodstand ved omradet 4 til 20 mA - 182 188 Q
Oplgsning - 12 - bit

To eksempler pa anvendelse af analoge indgange vises i de fglgende underafsnit.

FORSIGTIG
1. Analoge indgange er ikke beskyttet mod overspaending i strgmtilstand.
Overskridelse af graensen i den elektriske specifikation kan anrette
uoprettelige skader pa indgangen.

Anvendelse af veerktgjets analoge indgange, ikke-differentielle

Dette eksempel viser en analog sensorforbindelse med en ikke-differentiel udgang.
Sensorudgangen kan vaere enten strgm eller spaending, sa laenge indgangstilstanden for den
analoge indgang er sat til det samme pa I/O-fanebladet.

Bemeerk: Du kan tjekke, at en sensor med spaendingsudgang kan kgre den interne modstand pa
vaerktgjet, ellers kan malingen vaere ugyldig.

POWER
T
A2 -
=1 «
e
GND ]

Anvendelse af veerktgjets analoge indgange, differentielle

Dette eksempel viser en analog sensorforbindelse med en differentiel udgang. Forbindelse af den
negative udgangsdel til GND (0 V) fungerer pa samme made som en ikke-differentiel sensor.

1

[l

A

~
1+
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6.7.7.1/0 til veerkstgjskommunikation

+ Signalanmodninger RS485-signalerne bruger intern, fejlsikker bias. Hvis den monterede

enhed ikke understgtter denne fejlsikring, skal signalbias enten finde sted i det monterede
veerktgj eller tilfgjes eksternt ved at tilfgje pull-up-modstande til RS485+ og pull-down til
RS485-.

+ Latency for meddelelser, der sendes via veerktgjsstikket, varierer mellem 2 ms og 4 ms fra

det tidspunkt, hvor meddelelsen skrives pa PC’en, til start pa meddelelsen pa RS485. En
buffer lagrer dataene, der sendes til veerktgjsstikket, indtil linjen bliver inaktiv. Nar der er
modtaget 1000 byte data, skrives meddelelsen til enheden.

Baud-hastigheder 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5SM
Stopbits 1,2
Paritet Ingen, ulige, lige
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/. Vedligeholdelse og reparation

Du skal udfgre vedligeholdelses- og reparationsarbejde i overensstemmelse med alle
sikkerhedsinstrukserne i denne vejledning.

Du skal udfgre vedligeholdelse, kalibrering og reparation i henhold til de seneste versioner af
servicevejledningerne pa support-webstedet http://www.universal-robots.com/support.

Kun autoriserede systemintegratorer eller Universal Robots ma udfgre reparationer.

Alle dele, der returneres til Universal Robots, skal returneres i henhold til servicehandbogen.

7.1. Sikkerhedsinstrukser

Efter vedligeholdelses- og reparationsarbejder skal der foretages kontrol for at sikre det
pakraevede sikkerhedsniveau. Kontrollere skal overholde geeldende nationale eller regionale
bestemmelser for arbejdssikkerhed. Den korrekte funktion for alle sikkerhedsfunktioner skal ogsa
testes.

Formalet med vedligeholdelses- og reparationsarbejdet er at sikre, at systemet holdes
funktionsdygtigt eller i tilfaelde af en fejl at fore systemet tilbage til en funktionsdygtig stand.
Reparationsarbejde omfatter fejlfinding foruden selve reparationen.

Ved arbejde pa robotarmen eller kontrollerskabet skal du overholde procedurerne og advarslerne
nedenfor.

if ADVARSEL
1. Undlad at foretage eendringer i softwarens sikkerhedskonfiguration (for
eksempel kraftgraensen). Sikkerhedskonfigurationen er beskrevet i
PolyScope-manualen. Hvis der eendres pa en sikkerhedsparameter, skal
hele robotsystemet betragtes som nyt, hvilket vil sige, at den samlede
sikkerhedsgodkendelse inklusive risikovurderingen skal opdateres
tilsvarende.

2. Udskift defekte komponenter med nye komponenter med samme
varenumre eller tilsvarende komponenter godkendt af Universal Robots til
dette formal.

3. Genaktiver straks eventuelle sikkerhedsforanstaltninger, nar arbejdet er
udfert.

4. Dokumenter alle reparationer og gem denne dokumentation i den tekniske
fil, der er knyttet til det komplette robotsystem.

Brugermanual 51 UR3e

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.


http://www.universal-robots.com/support

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS

ADVARSEL
1. Tag netledningen fra bunden af kontrollerskabet for at sikre, at det er

fuldkommen frakoblet al strgmforsyning. Frakobl enhver anden energikilde,
der er forbundet med robotarmen eller kontrollerskabet. Tag de ngdvendige
forholdsregler til at forhindre andre personer i at koble strgm pa systemet
under reparationen.

Tjek jordforbindelsen, fgr systemet start op igen.

Overhold ESD regulativerne, nar dele af robotarmen eller kontrollerskabet
adskilles.

Undga at adskille strgmforsyningerne inde i kontrollerskabet. Der kan
forekomme hgjspaending (op til 600 V) inde i disse strgmforsyninger i flere
timer efter, at kontrollerskabet er slukket.

Forebyg, at vand og stgv kan traenge ind i robotarmen eller kontrollerskabet.

7.2. Renggring

Du kan aftgrre alt stgv/snavs/olie, der konstateres pa robotarmen ved hjzelp af en klud og et af
felgende renggringsmidler: Vand, isopropylalkohol, 10% ethanolalkohol eller 10% naphtha. |
sjeeldne tilfeelde kan meget sma maengder fedt ses fra leddet. Dette pavirker ikke leddets
funktion, anvendelighed eller levetid.

Pa grund af det ekstra fokus pa renggring af din robot, anbefaler UR renggring med 70%
isopropylalkohol (isopropanol).

BRUG IKKE BLEGEMIDDEL. Brug ikke blegemiddel i nogen fortyndet renggringsopl@sning.

1. Ter robotten af med en hardt opvredet mikrofiberklud og 70% isopropylalkohol
(isopropanol).

2. Lad 70% isopropylalkoholen sidde pa robotten i 5 minutter, og rens derefter robotten ved
hjeelp af den standardmaessige renggringsprocedure.

BEMARK

The above standard cleaning recommendation is still valid with the addition of
the COVID-19 cleaning recommendation.

UR3e
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8. Bortskaffelse og milj

Universal Robots e-Series robotter skal bortskaffes i overensstemmelse med gaeldende national
lovgivning, regulativer og standarder.

Universal Robots e-Series robotter produceres under forbud mod skadelige stoffer for at beskytte
miljget som defineret i det europaeiske RoHS direktiv 2011/65/EU. Disse stoffer omfatter
kviksglv, cadmium, bly, krom VI, polybromerede biphenyler og polybromerede diphenylethere.

Afgiften til bortskaffelse og handtering af elektronisk affald for Universal Robots e-Series
robotter solgt pa det danske marked er forhandsbetalt til DPA-systemet, (Dansk Producent
Ansvarssystem), af Universal Robots A/S. Importgrer i lande, der daekkes af det europaeiske
WEEE-direktiv 2012/19/EU, skal selv registrere sig i deres lands nationale WEEE-register. Afgiften
er typisk mindre end en 1€/robot. En liste over nationale registre ses her:
https://www.ewrn.org/national-registers.

Fglgende symboler er pasat robotten for at angive overholdelsen af de ovennavnte lovgivninger:

— Ro H S Iead-free’
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9. Certificeringer

Tredjepartscertifikationer er frivillige. For at yde den bedste service til robotintegratorer vaelger
Universal Robots dog at certificere sine robotter hos nedenstadende anerkendte prgveinstanser.

Du kan finde kopier af alle certifikater i kapitlet certifikater

TUV NORD Universal Robots e-Series robotter er sikkerhedsgodkendt af
TUV NORD, en autoriseret prgveinstans under
maskindirektivet 2006/42/EU i EU.

CHINA RoHS  Robotter i Universal Robots e-Series er i overensstemmelse
29 med CHINA RoHS-h&ndteringsmetoderne for kontrol af
forurening fra elektroniske informationsprodukter.

KCC sikkerhed Universal Robots e-Series robotter er blevet vurderet og er i
overensstemmelse med KCC-meerkets sikkerhedsstandarder.

registrering  overensstemmelsesvurdering til brug i arbejdsmiljger. Der er
derfor risiko for radiointerferens ved brug i et boligmiljg.

Delta Universal Robots e-Series robotter er testet for ydeevne af
DELTA.

E S
[@ KC- Universal Robots e-Series-robotterne blevet evalueret for
‘ :

Tredjepartscertifikationer for leverandgr

- Miljg Som ydet af vores leverandgrer er forsendelsespaller til
m? UR Universal Robots e-Series robotter i
overensstemmelse med de danske ISMPM-15 krav til
fremstilling af trasemballagemateriale og er afmaerket i
overensstemmelse med denne ordning.

Testcertifikat for producent

n Universal Universal Robots e-Series robotter gennemgar Igbende

Robots intern test og testprocedurer ved enden af
produktionslinjen.
UR-testprocesserne gennemgas og forbedres lgbende.
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Deklarationer i henhold til EU-direktiverne

Selvom EU-erklaeringer primaert er relevante for Europa, anerkendes eller kreeves de ogsa af
visse lande uden for Europa. De europeiske direktiver kan hentes pa den officielle
hjemmeside: http:// eur-lex.europa.eu.

Universal Robots e-Series-robotterne er certificeret i henhold til nedenstaende direktiver

2006/42/EC Maskindirektiv (MD) | henhold til maskindirektivet 2006/42/EC er
Universal Robots e-Series robotter delvist
feerdiggjorte maskiner, hvorfor der ikke er pasat
CE-maerke.
Hvis UR-robotten anvendes i et pesticidanleeg,
skal du bemezerke direktivet 2009/127/EC.
Erklzeringen og inkorporation i henhold til
2006/42/EC tilleeg Il 1.B. vises i (vis placeringen

her).
2006/95/EC Lavspaendingsdirektivet | Inkorporeringserkleeringen i appendikset B er
(LVD) overensstemmelseserklzeringerne for de
2004/108/EC Elektromagnetisk ovenstaende direktiver anf(Z)rt
kompatibilitet (EMC) Et CE-meerke fastggres i overensstemmelse

med ovenstdende direktiv for CE-maerkning.
2011/65/EU Forbud‘ mod brug af visse Oplysninger om bade elektrisk og elektronisk
skadelige stoffer (RoHS) udstyrsaffald findes i kapitel 7.
2012/19/EU WEEE (Waste of Electrical  Oplysninger om standarder, der er anvendt under
and Electronic Equipment) udviklingen af robotten, findes i tillaegget C.
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10. Garantier

10.1. Produktgaranti

Uden at svaekke noget krav, brugeren (kunden) matte have over for forhandleren, skal kunden have
garanti fra producenten i henhold til nedenstdende betingelser:

| tilfeelde af at nye enheder og deres komponenter udviser defekter som fglge af fremstilling
og/eller materialefejl inden 12 maneder efter ibrugtagning (hgjst 15 maneder fra forsendelse),
skal Universal Robots levere de ngdvendige reservedele, mens brugeren (kunden) giver arbejdstid
for at udskifte reservedelene, enten erstatte delen med en anden tilsvarende del, eller reparere
den naevnte del. Denne garanti er ugyldig, hvis defekten i enheden skyldes forkert behandling
og/eller manglende overholdelse af oplysningerne i brugervejledningerne. Denne garanti gaelder
ikke for og kan ikke udvides til ydelser udfgrt af den autoriserede forhandler eller kunden selv
(f.eks. installation, konfiguration, software-indlaesninger). Kvitteringen sammen med datoen for
kgbet skal kreeves som bevis for at paberabe sig garantien. Krav i henhold til garantien skal
indgives inden for to maneder, efter at de bliver kendt. Ejerskab af udstyr eller komponenter
erstattet af og returneret til Universal Robots skal optjenes i Universal Robots. Alle andre
fordringer som fglge af eller i forbindelse med enheden skal vaere undtaget fra denne garanti.
Intet i denne garanti skal forsgge at begraense eller udelukke kundens lovmaessige rettigheder
eller producentens ansvar for dgdsfald eller personskade som fglge af forsgmmelighed.
Varigheden af denne garanti kan ikke forlaenges af ydelser i henhold til garantien. For sa vidt
ingen garantiforssmmelse findes, forbeholder Universal Robots sig ret til at opkraeve kunden for
udskiftning eller reparation. Ovennaevnte bestemmelser indebzerer ikke en andring af
bevisbyrden til skade for kunden. Hvis en enhed udviser fejl, haefter Universal Robots ikke for
indirekte, felge-dokumenterede eller fglgeskader, herunder men ikke begraenset til tab af
indtjening, tab af anvendes, produktionstab eller skade pa anden produktion eller udstyr.

| tilfaelde af at en enhed udviser fejl, daekker Universal Robots ikke eventuelle fglgeskader eller
tab, sdsom tab af produktion eller skader pa andet produktionsudstyr.

FORSIGTIG

[ i 5 Det anbefales generelt at undga brug af hgjere accelerationer end ngdvendigt for
et givent program. Hgj acceleration, iszer i kombination med hgje belastninger,
kan forkorte robottens levetid. Ved anvendelser med korte cyklustider og hgje
hastighedskrav anbefales det generelt at bruge overgange sa meget som muligt
for at sikre jaevne baner uden behov for hgje accelerationer.

10.2. Ansvarsfraskrivelse

Universal Robots fortsaetter med at forbedre stabiliteten og ydeevnen af sine produkter og
forbeholder sig derfor ret til at opgradere produktet uden forudgdende varsel. Universal Robots
forventer at indholdet af denne manual er preecist og korrekt, men tager forbehold for eventuelle
fejl eller manglende oplysninger.
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11. Stoptid og stopafstand

BEMARK

Du kan indstille brugerdefineret sikkerhedsrelateret maksimal stoptid og -leengde.
Se 3.1. Forord on page15 og 21.6. Indstillinger i menuen Sikkerhed on page111.
Hvis der anvendes brugerdefinerede indstillinger, justeres programhastigheden
altid dynamisk til at overholde de valgte greenser.

De grafiske data, der gives for Led 0 (base), Led 1 (skulder) og Led 2 (albue) er gyldige for
stopafstand og stoptid:

+ Kategori 0
+ Kategori 1
* Kategori 2

Bemaerk: Disse vaerdier repraesenterer et veerste tilfaelde. Dine vaerdier vil vaere anderledes.

Testen Led 0 blev udfgrt med en vandret bevaegelse, hvor rotationsaksen var vinkelret pa jorden.
Under testene Led 1 og Led 2 fulgte robotten en lodret bane, hvor rotationsaksen var parallel
med jorden, og stoppet blev udfgrt, mens robotten var i nedadgaende beveaegelse.

0.06| —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

—@— 100% extended
0.06| —8— 66% extended

—e— 33% extended
0.04
0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Stopafstand i meter for 33 % af maksimal Stopafstand i meter for 66 % af maksimal
nyttelast nyttelast

0.081 —@— 100% extended
—8— 66% extended
0.061 —e— 33% extended
0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100%

Stopafstand i meter for maksimal nyttelast
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Stoptid for led 0 (BASE)

0.08

0.04

—@— 100% extended / —@— 100% extended
0.07{ —@— 66% extended 0.081 —@— 66% extended >
0.06 —e— 33% extended —e— 33% extended
0.06
0.05
/ 0.04

0.03 K o

speed 33%

speed 66%

Stoptid i sekunder for 33 % af maksimal

nyttelast nyttelast
0.10{ —-@— 100% extended o
—8— 66% extended
0.081 —e— 33% extended /b
0.06
0.04 /

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

Stoptid i sekunder for 66 % af maksimal

speed 33% speed 66% speed 100%

Stoptid i sekunder for maksimal nyttelast

Stopafstand for led 1 (SKULDER)

o

@ r—0
0.025! —@— 100% extended —@— 100% extended
—8— 66% extended 0.03| —e— 66% extended
0.0207 —e— 33% extended —e— 33% extended
0.015 0.02 ./
o
0.010 —

0.005

e

0.01 '/—/""

«

speed 33%

speed 66%

Stopafstand i meter for 33 % af maksimal
nyttelast

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

Stopafstand i meter for 66 % af maksimal
nyttelast

0.05

r—0
—@— 100% extended

0.04| —e— 66% extended
—e— 33% extended

0.031
./

0.02

.

—
speed 33% speed 66%

0.01

speed 100%

Stopafstand i meter for maksimal nyttelast
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Stoptid for led 1 (SKULDER)

r—————0

0.06 —@— 100% extended 0.08 —@— 100% extended
' —8— 66% extended —8— 66% extended
0.05 —e— 33% extended —e— 33% extended

./ 0.06] ¢~

0.04 -
0.04 &
0.03 /

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed‘loo%
Stoptid i sekunder for 33 % af maksimal Stoptid i sekunder for 66 % af maksimal
nyttelast nyttelast
0.12 ® ®

—@— 100% extended
0.10| —@— 66% extended
—e— 33% extended
0.081 @~

0.06

0.04 / &

speed 33% speed 66% speed 100%

Stoptid i sekunder for maksimal nyttelast

Stopafstand og -tid for led 2 (ALBUE)

P ]
—@— 100% payload )——’. —@— 100% payload
0.010. —®— 66% payload 0.0451 _e— 66% payload

—e— 33% payload —e— 33% payload

\ 0.040 w
0.008 ./ 0035 e
/ /

0.006 V 0.030
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Stopafstand i meter for alle nyttelaster Stoptid i sekunder for alle nyttelaster
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12. Erklaeringer og certifikater

EU inkorporeringserklaering i henhold til ISO/IEC 17050-1:2010

Producent

Person i feellesskabet som
har godkendelse til at
kompilere den tekniske fil

Beskrivelse og identifikation
af delvist feerdiggjort(e)
maskine(r)

Produkt og funktion

Model
Serienummer

Inkorporation:

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

David Brandt

Technology Officer, Research and Development
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Industriel robot (multiakse-manipulator med kontrollerskab og
programmeringskonsol). Funktionen bestemmes af den fzerdige
maskine (med ende-effektor og tilsigtet brug).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series)
Fra og med 20195000000 — Med virkning fra 17. august 2019

Universal Robots UR3, UR5, UR10 og UR16 ma kun seettes i drift
efter at veere integreret til en endelig, komplet maskine
(robotsystem, celle eller anlaeg), som er i overensstemmelse
med bestemmelserne i maskindirektivet og andre relevante
direktiver.

Det erklares, at ovenstaende produkter, til hvad der leveres, opfylder fglgende direktiver som

beskrevet nedenfor:
| maskindirektiv 2006/42/EC

Il Lavspaendingsdirektiv
2014/35/EU

[1l EMC-direktiv 2014/30/EU

IV RoHS-direktiv 2011/65/EU

V WEEE-direktiv 2012/19/EU.

Felgende vaesentlige krav er opfyldt: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1,
1.2.4.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2, 1.5.6, 1.5.10, 1.6.3,
1.7.2,1.7.4,41.2.3

Det erklaeres hermed, at den relevante tekniske
dokumentation er udarbejdet i overensstemmelse med Del
B af bilag VIl i Maskindirektivet.

Der henvises til LVD og de harmoniserede standarder
anvendt nedenfor.

Se EMC-direktivet og de harmoniserede standarder anvendt
nedenfor.

Se RoHS-direktivet 2011/65/EU.
Se WEEE-direktivet 2012/19/EU.
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Det erklares, at ovenstaende produkter, til hvad der leveres, opfylder fglgende direktiver som

beskrevet nedenfor:
Se de anvendte harmoniserede  (I) EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord Cert. 4470814097607

standarder, () EN ISO 13849-1:2015 TUV Nord Cert. 4420714097610
henvist til i artikel 7, stk- 2, i MD- () EN 150 13732-1:2008, (1) EN 1037:1995+A1:2008
og LV-direktiverne (I) EN 1SO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015

og Artikel 6 i EMC-direktivet
g (1) EN 60204-1:2006/A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/A1:2007

(Il) EN 60529:1991/A2:2013, (II) EN 60947-5-
5:1997/A11:2013

(1l1) EN 61000-6-2:2005, (II1) EN 61000-6-4:2007/A1:2011

Se andre anvendte tekniske () ISO/TS 15066 som gaeldende

standarder o (I1) IEC 60664-1:2007, (I1) IEC 60664-5:2007, (Il) IEC 61326-3-
og benyttede specifikationer 1:2008

(1) IEC 61784-3:2010 (SIL2) ISO 14664-1:2015 (renrum klasse 6
for kontrolenhed med indkapsling og klasse 5 for UR3e, UR5e,
UR10e og UR16e manipulatorer)

(1) 1EC 60068-2-1:2007, (1) IEC 60068-2-2:2007
(1) IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-64:2008

Producenten eller dennes autoriserede repraesentant vil afgive relevante oplysninger om de
delvist feerdiggjorte maskiner efter begrundet anmodning fra de nationale myndigheder.
Godkendelse af fuldt kvalitetssikringssystem (ISO 9001), af det bemyndigede organ Bureau
Veritas, certificate #DK008850.

/

f. f/ ‘," y //, _' )A
Odense Denmark, 17 August 2019 A TR 7 AEE A
Name: Roberta Nelson Shea
Fasition/ Title Global Technical Compliance Officer

Universal Robots A/S, Energive] 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60 Fax +45 3879 83989 Www universal-robots.com
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TUV NORD

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Universal Robots Safety System G5
(Details s. Anlage 1) for UR10e, UR5e and UR3e robots
Description of product
(Details see Annex 1) ENISO1soe-t
PL'd’

Gepriift nach: EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610 Gultigkeit / Validity
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3520 1327 / 3522 2247 von / from 2018-05-14
Aktenzeichen / File reference 8000484576 bis / until 2023-05-13

ZerfifizieruMdss! r'I.M}RD CERT GmbH Essen, 2018-05-14

le
Certification body of TUV NORD CERT GmbH

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

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

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

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

TUV NORD CERT
GmbH

Gepriift nach EN ISO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Gultigkeit / Validity
Prifbericht Nr. / Test Report No. . 3520 4429, 3522 2109 von / from 2018-05-14
Aktenzeichen / File reference 8000484576 bis / until 2023-05-13

Essen, 2018-05-14

ZerflfizieruMdss Ieé !

TUV NORD CERT GmbH

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

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

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

R1EEEEYLRATRBMAZERIRER

25%

Abiel i) Toxic and Hazardous Substances and Elements HEHEWRETE
= /&R 4 4 ¥
VaXi) U ZR_KH
0 & L) Hexavalent Polﬁfi;ié::te d Polybrominated
Lead (Pb) Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium bi I¥en Is (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) A (PBDE)
UR Robots
UR3/ UR5/ UR10
URHLERA
URS3/URS/UR10 X 0 X 0 X X

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit requirement in
SJ/T11363-2006.
0: RRZAEHASYRE LI FAA IR PR S 8I9TESIT 11363-2006 WEMPREZRIUT -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
X RREZASHEYREDEZE N E IR PR S LLSIT 11363-2006 EHIFREEK -

(BRI - RIESEFRERN _ ER P XHRARERTIH—L R - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THEZHFEm EmE 180 A5an ol 5558 T R B E:

Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces

IXmhas, 2E, e, TIREE, IS, 4048, INsE %, #0

Refer to product manual for detailed conditions of use.

FEAR R R 1B B RS an S

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% fif [B] 1 5 & 4 A FAPT B £ 58 715 B 7= ag, {8 Universal Robots I~ FE I STAET X FH

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste management instructions
and options set forth at http://www.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal
Robots.
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KCC-sikkerhed

INEEEE NS 5
L Unwersal Robots MS AlZzrelus 201BE110079
KSR GErmrrrr bt
dael [MERSEEETT T ER S Klaus ——
T R ] 1| i T
H| Energive] 25 525[] Ddense S Denmark
Alg oMol B &t 2| A < 2| Y Aoie o
— =
a4 Al =TT ==
AEeHEERldE 5 18-AB2EQ-01604 -
L E A -
J Universal Robots A/S
PPN L '

Energive] 25, 5260 QOdense 'S, Denmark

"plelorsm Y F3sEH 18 W 2 W Ay A He1 zH 3zl w2y
AgorE el M s N awhg sl

20184 118 o6

(EERS

[E —j eh= et 2 3t A=F3 %Eﬁrgﬁ
IN[E]

==Riag
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KC Registration

EFAE-5467-CA8B-0E3C

A~ = =. &= =
WEEANAAFTY AREFE 25
Registration of Broadcasting and Communication Equipments
Az, el A
Trade Name or Registant

7N A A R AN FEBA)
Equipment Name
71E=d4

Basic Moxel Number

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

UR3e

SRR

Series Model Number

=293

o 1

; 2 R-R-URK-UR3e
Registration No.

A}iz}/ﬂ]i(i‘%)%ﬂ' Universal Robots A/S / ®l¥} =

Manufacturer/Country of Origin

EEeiaal
Date of Registration
7t
Othprs 7 |
A 717 TR Alsseof2 A3l wet 55 355 T T
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

‘ 2018-10-23

2018 2l (Month) 23< (Day)

S At A%
Director General of National Radio Research Agency

% AYEE TERANAAE =A AR A IFEA" g yasiel fE ook Frirh

$lakA] she & A P 550 Had 4 sk

S,
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Miljotestcertifikat

/ A PART OF
Climatic and mechanical assessment FORCE
Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120
Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

URS control boxes with attached Teach Pendants.
URI10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Hersholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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EMC testcertifikat

Attestation of Conformity
AoC no. 1645

Project / task no. 117-29565

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

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense

Denmark

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

Manufacturer
Universal Robots A/S

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

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN 61326-3-1:2008 Industrial locations SIL 2
EN/(IEC) 61000-6-1:2007

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

EN/(IEC) 61000-6-3:2007+A1

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

EN/(IEC) 61000-3-2:2014

EN/(IEC) 61000-3-3:2013

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu-

ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer
that mass-produced apparatus have the same properties and quality. This attestation does not contain any
statements pertaining to the requirements pursuant to other standards, directives or laws other than the
above mentioned.

Hgrsholm, 15 August 2017

{7/
77 /

Michael Nielsen
Specialist, Product Compliance

A PART OF

DELTA - a part of
FORCE Technology
Venlighedsvej 4
2970 Horsholm

Denmark

Tel. +4572 19 40 00
Fax +4572 19 40 01
www.delta.dk

VAT No. 55117314

20aoctest-uk-]
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14. Anvendte standarder

Felgende standarder er blevet anvendt under udviklingen af robotarmen og kontrollerskabet. Nar
et europaeisk direktivnummer er anfgrt i kantparentes, viser det, at standarden er harmoniseret i
henhold til det pageeldende direktiv.

En standard er ikke en lov. En standard er et dokument udviklet af aktgrer inden for en given
branche, de definerer den normale krav om sikkerhed og ydeevne og funktion for et produkt eller
en produktgruppe.

Forkortelser betyder fglgende:

ISO International Standardization Organization
IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI American National Standards Institute

RIA Robotic Industries Association

CSA Canadian Standards Association

Overensstemmelse med fglgende standarder garanteres kun, hvis alle monteringsvejledninger,
sikkerhedsanvisninger og vejledninger i denne handbog fglges.

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/EU)

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

Sikkerhedskontrolsystemet er konstrueret som funktionsniveau d (PLd) i henhold til kravene i
disse standarder.

ISO 13850:2006 [Stop Kategori 1]

ISO 13850:2015 [Stop Kategori 1]

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

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design
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Nedstopfunktionen er konstrueret som en stopkategori 1 i henhold til denne standard.
Stopkategori 1 er et kontrolleret stop med strgm til motorerne for at fa robotten til at standse.
Derefter afbrydes stremmen, nar den er standset.

1ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EU]
Safety of machinery — General principles for design — Risk assessment and risk reduction

UR robotter evalueres i henhold til principperne i denne standard.

1ISO 10218-1:2011

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

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

Denne standard er beregnet til robotproducenten, ikke integratoren. Den anden del (ISO 10218-2)
er beregnet til robotintegratoren, da den har at ggre med installation og konstruktion af
robotanlaegget.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrielle robotter og robotsystemer — sikkerhedskrav

Denne amerikanske standard er ISO standarderne ISO 10218-1 og ISO 10218-2 kombineret i ét
dokument. Sproget er sendret fra britisk engelsk til amerikansk engelsk, men indholdet er det
samme.

Bemaerk, at del to (ISO 10218-2) i denne standard er beregnet til integratoren af robotsystemet og
ikke Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Denne canadiske standard er ISO standarderne ISO 10218-1 (se ovenfor) og -2 kombineret i ét
dokument. Yderligere CSA-tilfgjede krav til brugeren af robotsystemet. Visse af disse krav skal
eventuelt opfyldes af robottens integrator.

Bemaeerk, at del to (ISO 10218-2) i denne standard er beregnet til integratoren af robotsystemet og
ikke Universal Robots.

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/EU]

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

Disse standarder definerer krav til elektriske og elektromagnetiske forstyrrelser. Overholdelse af
disse standarder sikrer, at UR robotter fungerer godt i industrimiljger, og at de ikke forstyrrer
andet udstyr.

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

Denne standard definerer udbyggede krav til EMC-fasthed for sikkerhedsrelaterede funktioner.
Overholdelse af denne standard sikrer, at UR robotternes sikkerhedsfunktioner giver sikkerhed,
ogsa selvom andet udstyr overtreeder graenserne for EMC-emissioner i IEC 61000 standarderne.

IEC 61131-2:2007 (E)

EN 61131-2:2007 [2004/108/EU]
Programmable controllers

Part 2: Equipment requirements and tests

Bade normale og sikkerhedsnormerede 24V 1/Q'er er konstrueret i henhold til kravene i denne
standard for at sikre en stabil kommunikation med andre PLC-systemer.

ISO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EU]
Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Disse to standarder er meget ens. De definerer sikkerhedsprincipperne til forhindring af utilsigtet
opstart, bade som fglge af utilsigtet gentilslutning af stremmen under vedligeholdelse eller
reparation og som fglge af utilsigtede opstartskommandoer under styringen.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

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

Den direkte abningsbeveaegelse og sikkerhedslasemekanismen pa ngdstopknappen overholder
kravene i denne standard.
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IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Denne standard definerer kapslingsnormer for stgv og vand. UR-robotterne er konstrueret og
klassificeret med en IP kapslingsklasse i henhold til denne standard. Se maerkaten pa robotten.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

Ledningen til elnettet overholder denne standard.

ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6]

Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

Veerktgjsflangen pa UR robotterne overholder type 50-4-M6 i denne standard. Robotvaerktgjernes
skal ogsa bygges i henhold til denne standard for at sikre en korrekt montering.

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

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

Part 1: Hot surfaces

UR robotter er konstrueret saledes, at overfladetemperaturen holdes under de ergonomiske
graenser, der er defineret i denne standard.

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

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

UR robotterne er konstrueret i overensstemmelse med denne standard for at beskytte mod
elektrisk stgd. En jordforbindelse er obligatorisk af sikkerhedshensyn som bestemt i Del |
Installationsvejledning til hardware on page5.
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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

UR robotterne er testet efter de testmetoder, der er fastlagt i disse 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

Disse standarder definerer kravene til sikkerhedsnormerede standardkommunikationsbusser.

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

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

De generelle principper i disse standarder anvendes.

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

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

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

Elkredsen i UR robotterne er konstrueret i overensstemmelse med denne standard.
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EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

UR robotter, der er monteret med E67 tilbehgrsmodulet som graenseflade til
sprgjtestgbemaskiner, overholder denne standard.
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15. Tekniske specifikationer

Robottype

Veegt

Maksimal nyttelast
Raekkevidde

Ledomrader

Speed

System Update Frequency
Ngjagtighed af kraftmomentsensor
Gentagelighed for positur

Basemal

Frihedsgrader
Kontrollerskab, mal (B x H x D)

Kontrollerskab I/0-porte

Veerktgj |/O-porte
Vaerkstgjskommunikation

Intern Veerktgj I/0 strgmforsyning
I/0 stremforsyning

Kommunikation

Programmering

Stoj

IP kapslingsklasse
Renrumklassifikation
Maksimal gennemsnitseffekt
Effektforbrug

UR3e

11.1kg/ 24.51b

3kg/6,61b(5.4. Maksimal nyttelast on page28)
500 mm /19,7 in

Ubegraenset vaerktgjsflangerotation, + 360 ° for alle
andre led

Alle handled-led: Maks. 360 °/s Andre led: Maks.
180 °/s.Tool: Approx. 1™/ / Approx. 39,4 /.

500 Hz
3.5N
+ 0,03 mm / £ 0,0011 in (1,1 mils) pr. ISO 9283
@128 mm / 5,0 tommer
6 rotating joints
460 mm x 449 mm x 254 mm / 18.2in x 17.6 in x
10in
16 digital in, 16 digital out, 2 analog in, 2 analog out
2 digitale ind, 2 digitale ud, 2 analoge ind
RS
12 V/24V 600 mA
24V 2 A in Control Box

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, T000BASE-T
Ethernet socket, MODBUS TCP & EtherNet/IP
Adapter, Profinet

PolyScope graphical user interface on 12"
touchscreen

Robotarm: Mindre end 60 dB (A) kontrollerskab:
Mindre end 50 dB (A)

IP54

Robotarm: ISO klasse 5 kontrollerskab: ISO klasse 6
300 W

Approx. 150 W using a typical program

17 advanced safety functions. In compliance with:

Samarbejdsdrift EN ISO 13849-1:2008, PLd, Cat.3 and EN ISO 10218-
1:2011, clause 5.10.5
Materialer Aluminium, PP plastic
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Temperatur

Strgmforsyning

Cabling

The robot can work in an ambient temperature range
of 0-50 °C At high continuous joint speed, the
maximum ambient temperature specification is
derated.

100-240 VAC, 47-440 Hz

Cable between robot and Control Box (6 m / 236 in)
Cable between touchscreen and Control Box (4.5 m /
177 in)
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16. Tabel over sikkerhedsfunktioner
16.1. Table 1

BEMZRK

Tabellerne over sikkerhedsfunktioner, der er praesenteret i dette kapitel, er
forenklede. Du kan finde mere omfattende versioner af dem her:
https://www.universal-robots.com/support

Universal Robots e-Series Safety Functions and Safety 1/0 are PLd, Category 3 (ISO 13849-1),
with certification by TUV NORD (certificate # 44 207 14097610).

Safety Function (SF) Descriptions (see Chapter 2 of manual: For safety 1/0, the resulting safety
function including the external device or equipment is determined by the overall architecture and
the sum of all PFHds, including the UR robot safety function PFHd. All safety functions are
individual safety functions.

ADVARSEL

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

Pressing the Estop PB on the
pendant1 or the External Estop (if

using the Estop Safety Input)
SF1 results in a Cat 1 stop with power
1,234 removed from the robot actuators

Emergency and the tool I/0. Command1 all BObOt.
Sto joints to stop and upon all joints Category 1 stop - 1.30E- including
P Jom P anc tpon afl jomnt (IEC 60204-1) 07  robot
(according coming to a monitored standstill t0ol 1/0

to ISO state, power is removed. See Stop

13850)  Time and Stop Distance Safety
Functions. ONLY USE FOR
EMERGENCY PURPOSES, not
safeguarding.
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SF2
Safeguard
Stop4
(Protective
Stop
according
to I1ISO
10218-1)

SF3
Joint
Position
Limit (soft
axis
limiting)

SF4
Joint
Speed
Limit

This safety function is initiated by
an external protective device
using safety inputs which will
initiate a Cat 2 stop3. The tool I/0
are unaffected by the safeguard
stop. Various configurations are
provided. If an enabling device is
connected, it is possible to
configure the safeguard stop to
function in automatic mode ONLY.
See the Stop Time and Stop
Distance Safety Functions4 . For
the functional safety of the
complete integrated safety
function, add the PFHd of the
external protective device to the
PFHd of the Safeguard Stop.

Sets upper and lower limits for the

Category 2 stop
(IEC 60204-1) SS2
stop (as described

in IEC 61800-5-2)

allowed joint positions. Stopping Will not allow
time and distance is not a motion to exceed
considered as the limit(s) will not  any limit settings.
be violated. Each joint can have Speed could be

its own limits. Directly limits the  reduced so motion
set of allowed joint positions that will not exceed
the joints can move within. It is any limit. A
set in the safety part of the User protective stop
Interface. It is a means of safety-  will be initiated to
rated soft axis limiting and space prevent exceeding
limiting, according to ISO 10218- any limit.
1:2011, 5.12.3.

Sets an upper limit for the joint
speed. Each joint can have its own
limit. This safety function has the
most influence on energy transfer
upon contact (clamping or
transient). Directly limits the set
of allowed joint speeds which the
joints are allowed to perform. It is
set in the safety setup part of the
User Interface. Used to limit fast
- . prev
joint movements, e.g. risks related

to singularities.

Will not allow
motion to exceed
any limit settings.

Speed could be
reduced so motion
will not exceed
any limit. A
protective stop
will be initiated to
ent exceeding

any limit.

1.20E-
- 07 Robot
g 1:20E- Joint
07 (each)

1.15 1.20E- Joint
°/s 07 (each)
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Exceeding the internal joint torque
limit (each joint) results in a Cat 0
stop3. This is shown as SF #5in

the Generation 3 (CB3) UR robots.

Joint This is not accessible to the user;
Torque o . . - - - -
Limit it is a factory setting. It fs NOT
shown as a safety function
because there are no user
settings and no user configuration
possibilities.
Monitors the TCP Pose (position
and orientation) and will prevent
exceeding a safety plane or TCP
Pose Limit. Multiple pose limits
SF5 are possible (tool flange, elbow,
Called and up to 2 configurable tool Will not allow
various offset points with a radius) motion to exceed
names: Orientation restricted by the any limit settings.
Pose Limit, deviation from the feature Z Speed or torques 3 TCP
Tool Limit, direction of the tool flange OR the  could be reduced 40 1.20E- Tool
Orientation TCP. This safety function so motion will not mm 07 flange
Limit, consists of two parts. One is the exceed any limit. Elbow
Safety safety planes for limiting the A protective stop
Planes, possible TCP positions. The will be initiated to
Safety second is the TCP orientation prevent exceeding
Boundaries limit, which is entered as an any limit. Will not
allowed direction and a tolerance. allow motion to
This provides TCP and wrist exceed any limit
inclusion/ exclusion zones due to settings.
the safety planes.
SFé Monitors the TCP and elbow
Speed ) 50 1.20E-
Limit TCP speed tp prevent exceeding a mm/s 07 TCP
2 Elbow speed limit.
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The Force Limit is the force
exerted by the robot at the TCP
(tool center point) and “elbow”.
The safety function continuously
calculates the torques allowed for
each joint to stay within the
defined force limit for both the
TCP & the elbow. The joints

Will not allow
motion to exceed
any limit settings.
Speed or torques

SF7 )
Force Limit cc‘)nt.rol their torque output to stay  could be reduced 25N 1.50E- TCP
(TCP) within the allowed torque range. so motion will not 07
This means that the forces at the  exceed any limit.
TCP or elbow will Stay within the A protective stop
defined force limit. When a will be initiated to
monitored stop is initiated by the  prevent exceeding
Force Limit SF, the robot will stop,  any limit. Will not
then “back-off” to a position where  zllow motion to
the force limit was not exceeded. exceed any limit
Then it will stop again. settings.
The momentum limit is very
SF8 s .
useful for limiting transient 3kg 1.20E-
Momentum . . Robot
. impacts. The Momentum Limit m/s 07
Limit .
affects the entire robot.
This function monitors the
mechanical work (sum of joint
torques times joint angular
SF9 speeds) performed by the robot, Dynamic limiting 1 50E-
Power which also affects the current to of the 10W 0'7 Robot
Limit the robot arm as well as the robot current/torque
speed. This safety function
dynamically limits the current/
torque but maintains the speed.
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When configured for Estop output and there is an Estop
condition (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is no
Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not used

External
SF10  but they are tolerated. For the integrated functional safety connection
UR Robot rating with an external Estop device, add the PFHd of the UR 470E08  to logic
Estop  Estop function (SFO or SF1) to the PFHd of the external ' and/ir
Output  logic (if any) and its components (e.g. Estop pushbutton). equipment
For the Estop Output, validation is performed at the external quip
equipment, as the UR output is an input to this external
equipment.
SF11 V\(hgnever the robot is moving (motion underway), the dual External
digital outputs are LOW. Outputs are HIGH when no .
UR Robot . o L connection
. movement. The functional safety rating is for what is within ;
Moving: . . 1.20E-07 tologic
- the UR robot. The integrated functional safety performance
Digital . . . ) and/or
requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic .
Output . equipment
(if any) and its components.
Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping or
SF12  in a stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH. External
UR Robot When outputs are LOW, robot is NOT in the process or connection
Not stopping and NOT in a stand-still condition. The functional .
. . L 1.20E-07  tologic
stopping: safety rating is for what is within the UR robot. The and/or
Digital integrated functional safety performance requires adding cquipment
Output  this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its P
components.
SF13  Whenever the robot is in reduced mode (or reduced mode is External
UR Robot initiated), the dual digital outputs are LOW. See below. The )
. o o connection
Reduced functional safety rating is for what is within the UR robot. :
. . . 1.20E-07  tologic
Mode: The integrated functional safety performance requires &/or
Digital  adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) .
. equipment
Output  and its components.
SF14 . .
Whenever the robot is NOT in reduced mode (or the reduced
UR Robot _ o . External
mode is not initiated), the dual digital outputs are LOW. The .
Not . S S connection
functional safety rating is for what is within the UR robot. .
Reduced ) . ) 1.20E-07  tologic
~ The integrated functional safety performance requires
Mode: . . o &/or
. adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) .
Digital . equipment
and its components.
Output
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SF# and
Safety
Function

SF15
Stopping
Time
Limit

SF16
Stopping
Distance

Limit

SF17
Safe
Home
Position

Description What happens? Tole- PFHd Affects
rance

Real time monitoring of conditions

such that the stopping time limit will

not be exceeded. Robot speed is

limited to ensure that the stop time Will not allow the
limit is not exceeded. The control SW actual stopping
continuously calculates the stopping  time to exceed the

capability of the robot in the given limit setting.
. . 1.20E-

motion. If the time needed to stop the  Causes decrease 50 ms 07 Robot

robot is at risk of exceeding the time in speed or a

limit, the speed of motion is reduced to protective stop so

ensure the limit is not exceeded. The  as NOT to exceed

safety function performs the same the limit

calculation of the stopping time and

initiates a cat 0 stop if they are

exceeded.

Real time monitoring of conditions

such that the stopping distance limit

will not be exceeded. Robot speed is

limited to ensure that the stop distance Will not allow the

limit will not be exceeded. The control actual stopping

SW continuously calculates the time to exceed the

stopping capability of the robot in the limit setting.

. . . 1.20E-

given motion. If the distance needed to Causes decrease 40 mm 07 Robot

stop the robot is at risk of exceeding in speed or a

the distance limit, the speed of motion protective stop so

is reduced to ensure the limit is not as NOT to exceed

exceeded. The safety function performs the limit

the same calculation of the stopping

distance and initiates a cat 0 stop if

they are exceeded.

Safety function which monitors a safety The “safe home

rated output, such that it ensures that N External

. output” can only .

the output can only be activated when . connection
o , p be activated when . 1.20E- .

the robot is in the configured “safe o 1.7 to logic
e . the robot is in the 07

home position”. A cat 0 stop is initiated . " and/or

. . . configured “safe .

if the output is activated when the robot equipment

. . . . home position”
is not in the configured position.
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Reduced Mode can be initiated by a safety plane/ boundary
(starts when at 2cm of the plane and reduced mode settings

PFHd is
are achieved within 2cm of the plane) or by use of an input to cither
initiate (will achieve reduced settings within 500ms).
. . 1.20E-07
Reduced When the external connections are Low, Reduced Mode is or 1.50E-
Mode SF initiated. Reduced Mode means that ALL reduced mode limits )
. 07 Robot
settings are ACTIVE. dependin
change Reduced mode is not a safety function, rather it is a state P 9
. . . L on the
affecting the settings of the following safety function limits: ot
joint position, joint speed, TCP pose limit, TCP speed, TCP sate y
o . function
force, momentum, power, stopping time, and stopping
distance.
When configured for Safeguard Reset and the external
. . . Input to
Safeguard connections transition from low to high, the safeguard stop SF2 (See  Robot
Reset = RESETS. Safety input to initiate a reset of safeguard stop SF2)
safety function.
When the external Enabling Device connections are Low, a
Safeguard Stop (SF2) is initiated. Recommendation: Use with
a mode switch as a safety input. If a mode switch is not used Input to
3 Position and connected to the safety inputs, then the robot mode will SF2 (See
Enabling  be determined by the User Interface. If the User Interface is in
. SF2 Robot
Device " » . . . .
INPUT * “run mode”, the enabling device will not be active. safeguard
+ “programming mode”, the enabling device will be active. stop)
It is possible to use password protection for changing
the mode by the User Interface.
When the external connections are Low, Operation Mode
(running/ automatic operation in automatic mode) is in effect.
. . . . Input to
When High, mode is programming/ teach. Recommendation:
Mode . " : . . SF2 (See
. Use with a 3-position enabling device. When in teach/program,
switch . o SF2 Robot
initially the TCP speed will be limited to 250mm/s. The speed
INPUT . . safeguard
can manually be increased by using the pendant user stop)
interface “speed-slider”, but upon activation of the enabling P
device, the speed limitation will reset to 250mm/s.
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UR e-Series robots comply with ISO 10218-1:2011 and the applicable portions of ISO/TS 15066. It
is important to note that most of ISO/TS 15066 is directed towards the integrator and not the
robot manufacturer. ISO 10218-1:2011, clause 5.10 collaborative operation details 4 collaborative
operation techniques as explained below. It is very important to understand that collaborative
operation is of the APPLICATION when in AUTOMATIC mode.

Collaborative

1 Operation monitored
2011 edition,
clause 5.10.2 stop
Collaborative

2 Operation Hand-
2011 edition, guiding

clause 5.10.3

Safety-rated

Stop condition where position is
held at a standstill and is
monitored as a safety function.
Category 2 stop is permitted to
auto reset. In the case of resetting
and restarting operation after a
safety -rated monitored stop, see
ISO 10218-2 and ISO/TS 15066 as
resumption shall not cause
hazardous conditions.

This is essentially individual and
direct personal control while the
robot is in automatic mode.
Hand guiding equipment shall be
located close to the end-effector
and shall have:

+ an Emergency Stop
pushbutton

+ a 3-position enabling device

+ a safety-rated monitored
stop function

+ a settable safety-rated
monitored speed function

UR robots’ safeguard
stop is a safety-rated
monitored stop, See SF2
on page 1. ltis likely, in
the future, that “safety-
rated monitored stop”
will not be called a form
of collaborative
operation.

UR robots do not provide
hand-guiding for
collaborative operation.
Hand-guided teach (free
drive) is provided with
UR robots but this is for
programming in manual
mode and not for
collaborative operation in
automatic mode.
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SSM is the robot maintaining a
separation distance from any
operator (human). This is done by

monitoring of the distance between 10 facilitate SSM, UR

the robot system and intrusions to
ensure that the MINIMUM
PROTECTIVE DISTANCE is
assured. Usually, this is
accomplished using Sensitive
Protective Equipment (SPE), where
typically a safety laser scanner
detects intrusion(s) towards the
robot system.

This SPE causes:

1. dynamic changing of the

robots have the
capability of switching
between two sets of
parameters for safety
functions with
configurable limits
(normal and reduced).
See Reduced Mode on
page 4. Normal operation
can be when no intrusion
is detected. It can also

Speed and o be caused by safety
. . parameters for the limiting
Collaborative separation , planes/ safety
. Y safety functions; or . .

3 Operation monitoring boundaries. Multiple
2011 edition, (SSM) 2. a safety-rated monitored safety zones can be
clause 5.10.4 safety stop condition. readily used with UR

functions Upon detection of the intrusion robots. For example, one
- : o, safety zone can be used
exiting the protective device's Y o,
. . for “reduced settings
detection zone, the robot is
. and another zone
permitted to: _
boundary is used as a
1. resume the “higher” normal safeguard stop input to
safety function limits inthe  the UR robot. Reduced
case of 1) above limits can also include a
2. resume operation in the case reduced setting for the
of 2) above stop time and stop
distance limits - to
In the case of 2) 2), restarting reduce the work area and
operation after a safety -rated floorspace.
monitored stop, see 1ISO 10218-2
and ISO/TS 15066 for
requirements.
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Collaborative
Operation

2011 edition,
clause 5.10.5

Power and
force
limiting
(PFL) by
inherent
design or
control

How to accomplish PFL is left to
the robot manufacturer. The robot
design and/or safety functions will
limit the energy transfer from the
robot to a person. If any parameter
limit is exceeded, a protective stop
happens. PFL applications require
considering the ROBOT
APPLICATION (including the end-
effector and workpiece(s), so that
any contact will not cause injury.
The study performed evaluated
pressures to the ONSET of pain,
not injury. See Annex A. See
ISO/TR 20218-1 End-effectors.

UR robots are power and
force limiting robots
specifically designed to
enable collaborative
applications where the
robot could contact a
person and cause no
injury. UR robots have
safety functions that can
be used to limit motion,
speed, momentum, force,
power and more of the
robot. These safety
functions are used in the
robot application to
thereby lessen pressures
and forces caused by the
end-effector and
workpiece(s).
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18. Forord
18.1. Grundlaaggende om PolyScope

PolyScope er den grafiske brugerflade (GUI) pa den Programmeringskonsol, der styrer
robotarmen og kontrollerskabet samt udfgrer programmer.

A

: Toppanel med faner/ikoner til at give dig adgang til interaktive skaerme.
B

: Bundpanel med knapper, der styrer de(t) indleeste program(mer).
C

: Skaerm med felter, der styrer og overvager robottens handlinger.

(A)

8

Bemeerk: Ved opstart kan dialogboksen Kan ikke fortseette vises. Du skal veelge Ga til
initialiseringsskaerm for at teende robotten.

18.2. Toppanelets ikoner/faner

gzl Program opretter og/eller aendrer robotprogrammer.

Kor er en enkel metode til at betjene robotten med allerede skrevne programmer.
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e Installation konfigurerer indstillingerne for robotarm og eksternt udstyr, f.eks. montering og
sikkerhed.

Bevaeg styrer og/eller regulerer robottens beveaegelser.

/Tl'o'\' I/0 overvager og saetter Indgangs-udgangssignaler til og fra robottens kontrollerskab.

Log viser robottens sundhed savel som eventuelle advarsler eller fejlmeddelelser.

Program- og installationsadministration vaelger og viser aktivt program og installation
(se 28.4. File manager (Filhandtering) on page249). Bemaerk: Program- og
installationsadministration bestar af Filsti, Ny, Abn og Gem.

[
Ny... opretter et nyt program eller en ny installation.

|
Abn... dbner et tidligere oprettet og gemt program eller installation.

Gem... gemmer et program, en installation eller begge dele pa samme tid.

Bemeerk: Ikonerne Automatisk tilstand og Manuel tilstand vises kun i toppanelet, hvis du
indstiller en adgangskode til driftstilstand.

@,
S'l Automatisk angiver, at der er indlaest et automatisk miljg til robotten. Tryk pa denne for at
skifte til manuelt miljg.

®ll Manuel angiver, at der er indlaest et manuelt miljg til robotten. Tryk pa denne for at skifte
til automatisk miljg.

Bemaerk: Ikonerne for lokal tilstand og fjerntilstand bliver kun tilgeengelige, hvis fjernstyring er
aktiveret.

= Lokal angiver, at robotten kan styres lokalt. Tryk pa den for at skifte til fjernstyring. Der
kraeves en adgangskode for at fa adgang til ikonet Lokal tilstand.

=l Fjern angiver, at robotten kan styres fra en fjernplacering. Tryk pa denne for at skifte til
lokal styring.
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ccC
Sikkerhedskontrolsum viser den aktive sikkerhedskonfiguration.
E Stregmenuen abner PolyScope Hjaelp, Om og Indstillinger.

18.3. Bundpanelets knapper

E Initialiser administrerer robottilstanden. Nar farven er rgd, skal du trykke pa den for at
saette robotten i drift.

100%

Hastighedsskyderen viser den relative hastighed, hvormed
robotarmen bevaeger sig, i realtid, idet der tages hgjde for sikkerhedsindstillingerne.

Simulation

Smation . Knappen Simulering skifter mellem kgrsel af et program
simuleringsstilstand og den rigtige robot. Under kgrsel i simuleringstilstand bevaeges
robotarmen ikke. Derfor kan robotten ikke skade sig selv eller udstyr i naerheden under en
kollision. Hvis du ikke er sikker p3a, hvad robotarmen vil ggre, skal du bruge simuleringstilstand
for at teste programmerne.

%
slulin’Ell Manuel hgj hastighed tillader, at veerktgjshastigheden midlertidigt overstiger 250

mm/sek. Denne hold-for-kgrsel-funktion er kun tilgaengelig i manuel tilstand, nar en 3-
positionskontakt er konfigureret.

E] Afspil starter det aktuelt indlaeste robotprogram.
E Trin ggr det muligt at afvikle et program i enkelte trin.

Stop standser det aktuelt indlaeste robotprogram.
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18.4. Skeermen Kom godt i gang

PolyScope-brugergraensefladen

Vaelg venligst

Ker program

UNIVERSAL
ROBOTS

Opsaet robot

Luk robotten ned

Kgr et program, Programmer robotten eller Konfigurer robotinstallation.
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19. Quick Start

19.1. Grundlaaggende om robotarmen

Universal Robot-armen bestar af rgr og led. Du bruger PolyScope til at koordinere bevaegelsen af
leddene, bevaege robotten og placere dens vaerktgj som gnsket — bortset fra omradet lige over og
lige under basen.

Base
er stedet, hvor robotten er monteret.

Skulder og albue
udfgre stgrre bevaegelser.

Handled 1 og 2
udfgrer finere bevaegelser.

Héandled 3
er stedet, hvor du pasaetter robotvaerktgjet.

BEMZARK
Fgr robotten teendes fgrste gang, skal din seerlige UR robotintegrator:

1. Laese og forsta sikkerhedsoplysningerne i Installationsvejledning til
hardware.

2. Indstille parametre for sikkerhedskonfigurationen som defineret i
risikovurderingen (se kapitel 21. Sikkerhedskonfiguration on page109).

19.2. Installation af robotarmen og kontrollerskabet
Du kan bruge PolyScope, sa snart robotarmen er installeret, og kontrollerskabet er installeret og
taendt.

1. Pak robotarmen og kontrollerskabet ud.

2. Monter robotarmen pa et robust underlag, der er steerkt nok til at modsta mindst 10 gange
det fulde moment pa baseleddet og mindst 5 gange vaegten pa robotarmen.
Monteringsunderlaget skal veere vibrationsfrit.

3. Placer kontrollerskabet pa sin fod.
4. Forbind robotkablet mellem robotten og kontrollerskabet.

5. Saet i kontrollerskabets hovedfatning.
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ADVARSEL
Veeltefare. Hvis robotten ikke er sikkert placeret pa et solidt underlag, kan
robotten veelte og give personskader.

See Installationsvejledning til hardware for en detaljeret installationsvejledning.

19.3. Teende og slukke kontrollerskabet

Kontrollerskabet indeholder primaert den fysiske, elektriske indgang/udgang, der forbinder
robotarmen, programmeringskonsollen og eventuelt periferiudstyr. Du skal taende for
kontrollerskabet for at kunne strgmforsyne robotarmen.

1. Tryk pa teend/slukknappen pa programmeringskonsollen for at teende kontrollerskabet.
2. Vent, mens der vises tekst fra det underliggende operativsystem, efterfulgt af knapper.

3. Nar dialogboksen Kan ikke fortseette vises, skal du veelge Ga til initialiseringsskaerm for at
abne skaermen Initialiser.

19.4. Teende og slukke robotarmen

Nederst til venstre pa skaermen viser ikonet Initialiser status for robotarmen ved hjzlp af farver:
* Rgd Robotarmen er i stoppet tilstand.
« Gul Robotarmen er teendt, men ikke klar til normal drift.

+ Grgn Robotarmen er taendt og klar til normal drift.
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Initialiser robot @

Kontroller, at installationen og nyttelasten er korrekte, og tryk pa knappen med det grenne ikon for at initialisere
robotten.

Robot & Normal

@ OFF
Altiv nyttelast kg
Installationsfilen ‘default_l ‘ ‘ Indlaes installation

3D-visning

CRENCY

) ‘ Konfigurer TCP ‘
¥

‘ Konfigurer montering ‘

P

¢ OK

Bemeerk: Opstarten af robotarmen ledsages af lyd og sma bevaegelser, nar ledbremserne slippes.

19.5. Initialisering af robotarmen

ADVARSEL

Kontroller altid, at den faktiske nyttelast og installationen er korrekt, fgr du starter
robotarmen. Hvis disse indstillinger er forkerte, vil robotarmen og kontrollerskabet
ikke fungere korrekt og kan blive til fare for personer og udstyr.

FORSIGTIG
Sgrg for, at robotarmen ikke rgrer ved en genstand (f.eks. et bord), da en kollision
mellem robotarmen og en forhindring kan beskadige en led-gearkasse.

Sadan startes robotten:

1. Tryk pa knappen Teend med den grgnne LED for at starte initialiseringen. Derefter bliver
LED'en gul for at vise, at strammen er teendt og i Tomgang.

2. Tryk pa knappen Start for at frigere bremserne.
3. Tryk pa knappen Sluk med den rgde LED for at slukke for robotarmen.
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+ Nar PolyScope starter, skal du trykke én gang pa knappen Taend for at taende for

robotarmen. Derefter skifter status til gul for at vise, at robotten er teendt og i tomgang.
Tomgang.

Nar robotarmens tilstand er i Tomgang, trykkes der pa knappen Start for at starte
robotarmen. Pa dette punkt kontrolleres sensordataene i forhold til robotarmens
konfigurerede montering. Hvis der konstateres en uoverensstemmelse (med en tolerance
pa 30°), deaktiveres knappen, og der vises en fejlmeddelelse under den. Hvis monteringen
er godkendt, vil et tryk pa Start friggre alle ledbremser, og robotarmen er klar til normal
drift.

19.6. Hurtig systemopstart

For du bruger PolyScope, skal du kontrollere, at robotarmen og kontrollerskabet er installeret
korrekt.

1.
2.

Tryk pa ngdstopknappen pa programmeringskonsollen.

Tryk pa teend/slukknappen pa programmeringskonsollen, og lad systemet starte og vise
tekster pa PolyScope.

Der vises et popup-vindue pa bergringsskaermen for at vise, at systemet er klar, og at
robotten skal initialiseres.

| popup-dialogboksen skal du trykke pa Ga til initialiseringsskarm for at fa adgang til at
skaermen Initialiser.

Las ngdstopknappen op for at eendre robottilstanden fra Ngdstoppet til Sluk.
Ga uden for robottens reekkevidde (arbejdsomrade).

Tryk pa knappen ON (Tzend) pa skeermen Initialiser robot, og lad robottilstanden skifte til
Tomgang.

Kontroller nyttelastmassen i feltet Nyttelast under Aktiv nyttelast. Du kan ogsa kontrollere,
at monteringspositionen er korrekt, i feltet Robot.

Tryk pa knappen Start for at fa robotten at friggre sit bremsesystem. Bemaerk: Robotten
vibrerer og laver kliklyde som angivelse af, at den er klar til at blive programmeret.

WwWww.universal-robots.com/academy/

BEMZARK
Du kan lzere at programmere din robot pa Universal Robots Academy pa

19.7. Freedrive

Freedrive tillader at robotarmen traekkes manuelt i gnskede positioner og/eller stillinger. Nar
robotarmen i Freedrive-modus nzermer sig en foruddefineret graense eller plan (se 21.11.
Planer on page115), sges modstanden.
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BEMARK
LED’en pa statuslinjen pa panelet Frilgb angiver:

* Nar et eller flere led naermer sig deres ledgraenser.

+ Nar robotarmens placering naermer sig singularitet. Modstanden gges, nar
robotten naermer sig singularitet, sa den fgles tung at placere.

Du kan Iase op for en eller flere akser, sa TCP kan bevaege sig i en bestemt retning, som
defineret i tabellen nedenfor.

(oAl

Alle akser er
frie

Bevaegelse er tilladt gennem alle akser.

k}i:f; Bevaegelse er kun tilladt gennem X-aksen og Y-aksen.
Plan

./]\ Beveegelse er tilladt gennem alle akser, uden rotation.
Forskydning
g . . .
E_«fﬁ Bevaegelse er tilladt gennem alle akser i en sfaerisk bevaegelse, rundt om

) TCP'et.
Rotation

ADVARSEL
Hvis robotarmen bevaeges i nogle akser, nar et vaerktgj er pasat, kan det udggre et
klemmepunkt.

Du kan aktivere Freedrive pa fglgende mater:
* Brug knappen Frilgb.
+ Brug knappen Frilgb pa skaermen Bevaeg fane (se 25.2.4. Freedrive on page234).
* Brug I/0-handlinger (se ).

ADVARSEL
+ Undlad at aktivere Frilgb, nar du skubber eller rgrer ved robotten, da dette
kan fa robotten til at forskyde sig.

- Skift ikke akser, mens robotten bevaeges i Frilgb-tilstand, da det kan fa
robotten til at forskyde sig.
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19.7.1. Bruke Freedrive-knappen

1. Tryk og hold Frilgb-knappen, som er placeret pa Programmeringskonsollen.

2. Nar panelet Frilgb vises, skal du veelge den gnskede bevaegelsestype for robotarmens led.
Eller anvend listen over akser til at tilpasse bevaegelsestypen.

3. Du kan definere funktionstypen, hvis det er ngdvendigt, ved at veelge en indstilling pa
rullelisten Funktion.
Robotarmen kan standse sin bevaegelse, hvis den naermer sig et singularitetsscenarie.
Tryk pa Alle akser er frie i panelet Frilgb for at genoptage bevaegelsen.

4. Flytt robotarmen som du gnsker.

19.7.2. Brug af knappen Frilgb pa fanen Bevaeg pa skaermen

1. Tryk pa Bevaeg i toppanelet.
2. | robotpanelet skal du trykke pa Frilgb.

3. Nar panelet Frilgb vises, skal du veelge den gnskede bevaegelsestype for robotarmens led.
Eller anvend listen over akser til at tilpasse bevaegelsestypen.

4. Du kan definere funktionstypen, hvis det er ngdvendigt, ved at vaelge en indstilling pa
rullelisten Funktion.
Robotarmen kan standse sin bevaegelse, hvis den naermer sig et singularitetsscenarie.
Tryk pa Alle akser er frie i panelet Frilgb for at genoptage bevaegelsen.

5. Tryk pa og hold Frilgb i panelet Frilgb for at beveege robotarmen.

19.8. Tilbagelgb

Nar bremsene slippes under initialisering af robotarmen, kan det opsta sma vibrationer. | nogle
situationer - sdsom nar robotarmen er teet pa at kollidere - er disse rystelser uhensigtsmaessige.
Her kan funktionen Tilbagelgb anvendes til at tvinge visse led i en gnskeposition, uden at alle
robotarmens bremser slippes.

19.8.1. Aktivere Backdrive

1. Tryk pa TIL pa skaermen Initialiser for at starte opstartssekvensen.

2. Nar robotten er i Tomgang skal du trykke pa knappen Frilgb og holde den inde. Robottens
tilstand aendres til Backdrive.

3. Bremsene frigjgres kun i leddene som det er mye press pa. Sa leenge knappen Frilgb er
aktiveret/trykket ind. Under Tilbagelgb vil robotarmen fgles tung at manipulere.
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19.9. Det fgrste program

Et program er en liste over kommandoer, som fortzeller robotten, hvad den skal gere. Til de fleste
opgaver udfgres programmering udelukkende ved hjzelp a PolyScope. Laer robotarmen, hvordan
den skal bevaege sig, ved hjaelp af en serie viapunkter for at saette en bane op, som robotarmen
skal fglge.

Brug fanen Bevaeg (se 25. Bevaeg-faneblad on page233) til at bevaege robotarmen til den gnskede
position, eller lzer robotten positionen ved at traekke robotarmen pa plads mens knappen Frilgb
gverst pa programmeringskonsollen holdes inde.

Du kan oprette et program, der sender 1/0-signaler til andre maskiner pa visse punkter i
robottens bane og udfgre kommandoer som hvis...sa og gentag baseret pa variable og I/0-
signaler.

Det folgende er et simpelt program, som far en robotarm til at beveege sig mellem to viapunkter.

1. Trykitoppanelet i PolyScope pa Filsti, tryk pa Ny... og veelg Program.

2. Under Basic trykkes pa Viapunkt for at tilfgje et viapunkt til programtraeet. En standard
BevaegJ fgjes ogsa til programtraeet.

3. Veelg det nye viapunkt og tryk i kommandofanen pa Viapunkt.

4. Pa skeermen Bevaeg veerktgj flyttes robotarmen ved at trykke pa beveeg-pilene.
Du kan ogsa beveaege robotarmen ved at holde knappen Frilgb nede og traekke robotarmen
ind i de gnskede positioner.

5. Nar robotarmen er i position, skal du trykke pa OK, hvorefter det nye viapunkt vises som
Viapunkt_1.

6. Folgtrin 2 til 5 for at oprette Viapunkt _2.

7. Veelg Viapunkt_2 og tryk pa pilen Bevaeg op, indtil den er over Viapunkt_1 for at eendre
raekkefglgen af bevaegelserne.

8. Hold afstand, hold fast pa ngdstopknappen, og i PolyScope-bundpanelet trykkes knappen
Afspil, sa robotarmen bevaeges mellem Viapunkt_1 og Viapunkt_2.
Tillykke! Du har nu lavet dit fgrste robotprogram, der bevaeger robotten mellem to givne
viapunkter.

BEMZARK
1. Undlad at kgre robotten ind i sig selv, da dette kan give skader pa robotten.

2. Dette er kun en lynstartsvejledning, der skal vise, hvor nemt det er at bruge
en UR-robot. Den skal bruge et uskadelig milj@ og en meget forsigtig og
omhyggelig bruger. Undlad at gge hastigheden eller accelerationen over
standardvaerdierne. Udfgr altid en risikovurdering, fgr robotten saettes i drift.

Brugermanual 101 UR3e

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

R
UNIVERSAL ROBOTS

19. Quick Start

ADVARSEL

at placer fingrene, hvor de kan blive klemt.

| A

Hold hovedet og kroppen uden for robottens raekkevidde (arbejdsomrade). Undlad

19.10. Robotregistrering og URCap-licensfiler

Inden Fjern-TCP URCap anvendes, skal robotten registreres, og URCap-licensfilen skal

downloades og installeres (se 23.13. URCaps on page187).

A2+ H

> Przeferencer " ‘ : 1
Felg disse 3 enkle trin for at registrere din robot

> Adgangskode

W System

Trin 1 Trin 2

-, 2=
o=W
w o=

System-
backup

URCaps

Robotregistr...

Fjernstyring
Begraenset
frilab

Log pa ved . ‘ "
Netveerk www.universal-robots. comfactivate Download registreringsfilen
Opdater

Trin3

i

O Slukket

19.10.1. Registrering af robotten fra den aktuelle skaerm

1. |toppanelet tryk pa Stregmenuen og vaelg Indstillinger.

2. Tryk pa System i menuen til venstre, og veelg Robotregistrering for at abne skaermen

Indstillinger.

3. Felgtrin 1 og 2 pa skeermen for at registrere robotten.

19.10.2. Download af URCap-licensfilen

1. Udfyld de obligatoriske felter online, og download licensfilen til din pc.

2. Kopier licensfilen til USB-enheden, og tilslut den til programmeringskonsollen.

3. Pa skeermen Indstillinger i trin 3 skal du trykke pa Indlaes fil for at dbne skeermbilledet Vaelg

registreringsfil.
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4. Veelg USB-enheden pa listen for at fa vist indhold og navigere til licensfilen.

5. Veelg license.p7b, og tryk pa Abn for at bekraefte registreringen af robotten.

6. Tryk pa Afslut nederst til venstre.

R 2P QM

= e
© X i m = @
Ny Klip Kopier  Indsast et mdek Backup
D license.p7b
Filnavn: Filter:
Universal Robots registreringsfiler hd ‘

o Slukket Simulering .

19.10.3. Afregistrerering af en robot
Der kraeves en ny licens, hvis robotten skifter ejer. Hvis det er tilfaeldet, skal robotten fgrst
afregistreres.

1. |toppanelet tryk pa Stregmenuen og vaelg Indstillinger.

2. Tryk pa System i menuen til venstre, og veelg Robotregistrering.

3. Tryk pa Afregistrer nederst til hgjre pa skaermen Indstillinger.
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20. Valg af driftstilstand

20.1. Driftstilstande

Driftstilstande er aktiveret, nar du konfigurerer en 3-positionskontakt, angiver en adgangskode,
definerer en konfigurerbar I/0 til driftstilstand eller via Dashboard Server (se Brug af Dashboard
Server on page107).

Automatisk tilstand Nar denne er aktiveret, kan robotten kun udfgre foruddefinerede opgaver.
Fanen Bevaeg og tilstanden Frilgb er ikke tilgeengelige, hvis 3-positionskontakt er konfigureret. Du
kan ikke aendre eller gemme programmer og installationer.

ADVARSEL
Beskyttelsesstop i automatisk tilstand kan kun aktiveres i automatisk tilstand, og
derfor er beskyttelsen kun aktiv i automatisk tilstand.

Manuel tilstand Nar denne er aktiveret, kan du programmere robotten ved hjaelp af fanen Flyt,
tilstanden Frilgb og hastighedsskyderen. Du kan aendre og gemme programmer og installationer.

Freedrive X *
Bevaeg robotten med pile pa Bevaeg X i
Hastighedsskyder X X**
Rediger & gem program & installation X

Udfgr programmer Reduceret hastighed*** X
Start af et program fra en valgt knude X

*Kun nar en 3-positionskontakt er konfigureret.

** Hastighedsskyderen pa skeermbilledet Kgr kan aktiveres i PolyScope-indstillingerne.

*** Hvis en 3-positionskontakt er konfigureret, arbejder robotten ved manuel reduceret hastighed,
medmindre manuel hgj hastighed er aktiveret.

BEMZRK
+ En robot fra Universal Robots er ikke udstyret med en 3-positionskontakt.
Hvis risikovurderingen kraever enheden, skal den monteres, fgr robotten
anvendes.

+ Hvis en 3-positionskontakt ikke er konfigureret, reduceres hastigheden ikke i
manuel tilstand.
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ADVARSEL
+ Eventuelt suspenderede beskyttelsesstop skal fgres tilbage til fuld
funktionalitet fgr valg af automatisk tilstand.

+ Hvor det er muligt, skal drift i manuel tilstand udfgres med alle personer
uden for det sikrede omrade.

+ Enheden, der bruges til at skifte mellem driftstilstande, skal placeres uden
for det sikrede omrade.

+ Brugeren ma ikke komme ind pa det sikrede omrade, nar robotten er i
automatisk tilstand, medmindre et beskyttelsesstop i automatisk tilstand
er konfigureret.

Metoderne til konfigurering af driftstilstand er beskrevet i de fglgende underafsnit. Hver enkelt
metode er eksklusiv. Det vil sige, at brug af én metode ggr de to andre metoder inaktive.

Brug af sikkerhedsindgang for driftstilstand

1. Veelg Sikkerheds 1/0 i fanen Installation.

2. Konfigurer sikkerhedsindgang for driftstilstand. Valgmuligheden for at konfigurere vises i
rullemenuen.

3. Robotten er i automatisk tilstand, nar driftstilstand-indgangen er lav, og i manuel tilstand,
nar driftstilstand-indgangen er hgj.

BEMARK
Hvis den fysiske tilstandsvaelger anvendes, skal den vaere i fuld
overensstemmelse med ISO 10218-1: artikel 5.7.1 for valg.

Brug af PolyScope

1. Angiv en adgangskode (se Tilstand on page252) for at skifte mellem driftstilstande.

2. For at skifte mellem tilstandene skal du veelge profilikonet i toppanelet.

Bemeerk: PolyScope er automatisk i manuel tilstand, nar konfigurationen af sikkerheds-1/0 med 3-
positionskontakt er aktiveret.
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Brug af Dashboard Server

1. Opret forbindelse til Dashboard-serveren.

2. Brug kommandoerne under Indstil driftstilstand.
+ Indstil driftstilstand til automatisk
+ Indstil driftstilstand til manuel

* Ryd driftstilstand

Se http://universal-robots.com/support/ for at fa flere oplysninger om brug af Dashboard-
serveren.

20.2. 3-positions kontakt

Nar en 3-positionskontakt er konfigureret, og driftstilstand er i manuel tilstand, kan robotten kun
flyttes ved at trykke pa 3-positionskontakten. Tilslutning og konfiguration af en 3-positionskontakt
giver adgang til beskyttelsesstop i automatisk tilstand.

3-positionskontakten har ingen virkning i automatisk tilstand.

20.2.1. Manuel hgj hastighed

Hold-for-kgrsel-funktionen, Manuel hgj hastighed tillader, at vaerktgjshastigheden midlertidigt
overstiger 250 mm/sek. Den er kun tilgeengelig, nar robotten er i manuel tilstand, og en 3-
positionskontakt er konfigureret. Robotten udfgrer et beskyttelsesstop i manuel tilstand, hvis en
3-positionskontakt er konfigureret, men ikke trykket ind. Skift mellem automatisk tilstand til
manuel tilstand kraever, at 3-positionskontakten slippes helt og trykkes pa igen for at tillade
robotten at bevaege sig.

Bemaerk: Under anvendelse af manuel hgj hastighed skal der bruges sikkerhedsledgraenser (se
21.10. Ledgraenser on page115) eller sikkerhedsplaner (se 21.11. Planer on page115) for at
begreense robottens bevaegelsesrum.
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21. Sikkerhedskonfiguration

21.1. Grundlaeggende om sikkerhedsindstillinger

Dette afsnit beskriver, hvordan man tilgar robottens sikkerhedsindstillinger. Det bestar af
elementer, der hjeelper dig med opsaetning af robottens sikkerhedskonfiguration.

if ADVARSEL
Fgr du konfigurerer sikkerhedsindstillingerne, skal din robotintegrator foretage en

risikovurdering for at garantere sikkerheden for personalet og udstyret omkring
robotten. En risikovurdering er en vurdering af alle arbejdsprocedurer gennem
robottens levetid og foretages for at kunne anvende de korrekte indstillinger af
sikkerhedskonfigurationen (see Installationsvejledning til
hardware) . En risikovurdering er en evaluering av alle arbeidsprosedyrer
gjennom hele robotens levetid, utfgrt for @ kunne bruke riktige
sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger .

1. Det er integratorens ansvar at hindre uautoriseret personale i at andre
sikkerhedskonfigurationen, fx ved at installere adgangskodebeskyttelse.

2. Brug og konfiguration af sikkerhedsrelaterede funktioner og graenseflader
for en specifik robotanvendelse (see Installationsvejledning til
hardware).

3. Indstillinger af sikkerhedskonfigurationen til opseaetning og undervisning, far
robotarmen taendes fgrste gang.

4. Alle sikkerhedskonfigurationsindstillinger er tilgeengelige pa denne skraem
og underfaner.

5. Integratoren skal sikre, at alle andringer af sikkerhedskonfigurationens
indstillinger er i overensstemmelse med risikovurderingen.

21.1.1. Adgang til sikkerhedskonfiguration
Bemeerk: Sikkerhedsindstillinger er beskyttet med adgangskode og kan fgrst konfigureres, nar en
adgangskode er angivet og efterfglgende anvendt.

1. Tryk pa ikonet Installation i toppanelet pa PolyScope.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skeermen.

3. Veer opmaerksom pa, at skaermen Robotgraenser skaermen vises, men at indstillingerne er
utilgaengelige.

4. Hvis en sikkerhedskode allerede er indstillet, skal du indtaste koden og trykke pa Unlock
(Las op) for at ggre indstillingerne tilgeengelige. Bemaerk: Nar sikkerhedsindstillingerne er
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Iast op, er alle indstillinger aktive.

5. Tryk pa fanen Las, eller navigerer vaek fra sikkerhedsmenuen for at lase alle indstillinger af
sikkerhedselementer igen.

& Filer 05:10:29 CCCC O
Program | A Installation rBevaeg r [1{e] rLog |

S Sikkerhedskonfiguration

Montering [ Generelle grenser | Ledgranser | Graenser | Sikkerheds I/0 |

I/0-opsaetning FARE: Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra
dem, der er defineret | nsikovurdeningen, kan resultere | faremomenter,

(}}: Sikkerhed der ikke er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikie er tilstraskleligt
nedsat.

Variable

MODBUS Veelg forudindstilling af sikkerhed:

Funktioner L}

Glidende overgang

Spor transportband Denne tabel indeholder vaerdierne for den valgte forudindstilling:

EtherNet/IP Graense Maksimum Neormal tilstand
G ETTET Kraft maks: 250 N 150
Effekt maks: 1000 W 300
Standardprogram
Hastighed maks: 5000 mm/s 1500
Hent/G
H EptiEEn Momentum maks: 100 kg m/s 25

‘ Avancerede indstillinger...

Sikkerhedskode| || Las op |

Du kan finde flere oplysninger om sikkerhedssystemet i Hardware Installation Manual.

21.2. Indstilling af sikkerhedskode

Du skal angive en adgangskode til at Iase op for alle sikkerhedsindstillingerne, der udger din
sikkerhedskonfiguration.
Bemeerk: Hvis der ikke anvendes en adgangskode, bliver du bedt om at seaette den op.

Tryk pa stregmenuen i hgjre hjgrne af toppanelet pa PolyScope, og vaelg Indstillinger.

Tryk pa Adgangskode til venstre pa skeermen i den bla menu, og veelg Sikkerhed.

1
2

3. Indtast en adgangskode i Ny adgangskode.

4. Indtast derefter samme adgangskode i Bekraeft ny adgangskode, og klik pa Anvend.
5

Tryk nederst til venstre i den bld menu for at vende tilbage til den forrige skaerm.

Bemeerk: Du kan trykke pa fanen Las for at |ase alle sikkerhedsindstillinger igen, eller du kan blot
navigere til en skeerm uden for menuen Sikkerhed.
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21.3. Andring af sikkerhedskonfigurationen

Zndring af konfigurationsindstillinger skal vaere i overensstemmelse med integratorens
risikovurdering (see Installationsvejledning til hardware).
Anbefalet procedure:

1. Kontroller, at andringerne er i overensstemmelse med integratorens risikovurdering.

2. Justér sikkerhedsindstillingerne til det niveau, der er defineret af den af integratoren
udarbejdede risikovurdering.

3. Bekraeft at indstillingerne er anvendt.

4. Anbring fglgende tekst i operatgrens manualer:

“For alle arbejder i neerheden af robotten skal det sikres, at sikkerhedskonfigurationen er som
forventet. Dette kan for eksempel kontrolleres ved at undersgge sikkerhedskontrolsummen i
gverste hgjre hjgrne af PolyScope for eventuelle sendringer.”

21.4. Anvendelse af ny sikkerhedskonfiguration

Robotten slukkes, mens du foretager sendringer af konfigurationen. Zndringerne traeder forst i
kraft, nar du trykker pa knappen Anvend. Robotten kan ikke teendes igen, fgr du enten udfgrer
Anvend og genstart eller Tilbagefar andringer. Den fgrstnaevnte giver dig mulighed for at foretage
en visuel inspektion af robottens sikkerhedskonfiguration, hvilket af sikkerhedshensyn vises i SI-
enheder i et popup-vindue. Nar du har gennemfgrt den visuelle inspektion, kan du bekrzefte
sikkerhedskonfiguration, hvorefter aendringerne gemmes automatisk som en del af den aktuelle
robotinstallation.

21.5. Sikkerhedskontrolsum

ccC
ccC

Ikonet Sikkerhedskontrolsum viser den anvendte robot-sikkerhedskonfiguration. Den laeses
oppefra og ned, fra venstre til hgjre f. eks. BF4B. Anden tekst og/eller farver angiver sendringer til
den anvendte sikkerhedskonfiguration.

Bemaerk:

+ Sikkerhedskontrolsum zndres, hvis du aendrer indstillingerne for Sikkerhedsfunktion, fordi
sikkerhedskontrolsum kun genereres af sikkerhedsindstillingerne.

+ Du skal anvende andringerne af sikkerhedskonfigurationen, for at
sikkerhedskontrolsummen afspejler andringerne.

21.6. Indstillinger i menuen Sikkerhed

Dette afsnit definerer indstillingerne i menuen Sikkerhed, som udggr robottens
sikkerhedskonfiguration.
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21.7. Robotgraenser

Robotgraenser ggr det muligt at begraense de generelle robotbevaegelser. Skeermen Robotgraenser

har to konfigurationsindstillinger: Fabriksindstillinger og Tilpasset.

1.

& Filer

Factory Presets (Fabriksindstillinger) bruges til at vaelge en foruddefineret
sikkerhedsindstilling. Veerdierne i tabellen opdateres til at afspejle de forudindstillede
vaerdier inden for omradet fra Mest begraenset til Mindst begraenset

Bemeerk: Skydervaerdierne er kun ment som forslag og erstatter ikke en grundig
risikovurdering.

cccc @

05:10:29

Program | A Installation rBevaeg /0 Log|

A TCP-konfiguration
Montering
I/0O-opsaetning

@ sikkerhed
Variable

MODBUS

Funktioner
Glidende overgang

Spor transportband

Sikkerhedskonfiguration

[

Generelle grenser | Ledgrenser || Granser | Sikkerheds /0 |

FARE: Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra
dem, der er defineret i nsikovurderingen, kan resultere i| faremomenter,
der ikke er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er tilstraskkeligt
nedsat.

Weelg forudindstilling af sikkerhed:

U

Denne tabel indeholder vaerdierne for den valgte forudindstilling:

EtherNet/IP Graense Maksimum Normal tilstand
PROFINET Kraft maks: 250 N 150

Effekt maks: 1000 W 300
Standardprogram

Hastighed maks: 5000 mm/s 1500

Hent/G
E‘ SRt/GE Momentum maks: 100 kg m/s 25
| Avancerede indstillinger...
Sikkerhedskode | || Las op |

2. Custom (Tilpasset) bruges til at indstille greenser for, hvordan robotten fungerer og

Momentum
Stoptid
Stoptid
nar et ngdstop aktiveres.

Stoplaengde
begreenser den maksimale afstand, som robotvaerktgjet eller albuen kan tilbageleegge
under stop.

overvage den tilknyttede tolerance.

begraenser det maksimale mekaniske arbejde, som robotten kan levere i miljget.
Bemaerk: Momentum

UR3e
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BEMARK

Begraensning af stoptid og -laengde pavirker robottens generelle hastighed.
Hvis stoptiden for eksempel er indstillet til 300 ms, begraenses robottens

maksimale hastighed, sa den kan stoppe inden for 300 ms.

Veerktgjshastighed
begraenser den maksimale hastighed for robotvaerktg.

Tool Force (Veerktgjskraft)

begranser den maksimale kraft, som robottens vaerktgj kan udgve under klemning.

Elbow Speed (Albuehastighed)
begraenser den maksimale hastighed for robotalbuen.

Elbow Force (Albuekraft)
begranser den maksimale kraft, som albuen udgver pa omgivelserne.

Veerktgjshastigheden og -kraften begreenses ved veerktgjsflangen og de to brugerdefinerede
veerktgjspositioner, se 21.14. Veaerktgjsposition on page119.

@ Filer 05:10:30 CCcCC O

Program | A Installation | Bevaeg rlfTr Log |
YRR R ene Sikkerhedskonfiguration
Montering [ Generelle grenser | Ledgraenser [ Granser | Sikkerheds /O |
I/0-opsaetning Granse Maksimum Normal tilstand Reduceret tilstand
@ sikkerhed Kraft maks: 250 N 150 25 N
Variable Effekt maks: 1000 W 300 0w
MODBUS Hastighed maks: 5000 mm/s -150 mm/s

Glidende overgang
Spor transportband

EtherNet/IP

—
w
o
w o

Funktioner Momentum maks: 100 kg m/s 2 -3 kg m/s

Du kan skifte tilbage til fabriksindstillinger for alle robotgreenser for at
nulstille dem til standardindstillingerne.

PROFINET
Standardprogram
Hent/Gem
| Grundindstillinger... |
BEMARK
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21.8. Sikkerhedstilstande

Under normale forhold (dvs. nar der ikke er beskyttelsesstop tradt i kraft) fungerer
sikkerhedssystemet i en sikkerhedstilstand, der er knyttet til et saet af sikkerhedsgraenser:

Normal tilstand er sikkerhedstilstanden, der er aktiv som standard

Reduceret tilstand er aktiv, nar robottens TCP (veerktgjscenterpunkt) (TCP) er placeret uden for et
udlgserreduceret tilstandsplan (se 21.11. Planer on the facing page), eller ved udlgsning med en
konfigurerbar indgang (se 21.16. 1/0 on page123)

Gendannelsestilstand aktiveres, nar en sikkerhedsgraense fra det aktive greenseszet overtraedes,
robotarmen udfgrer et kategori 0-stop. Hvis en aktiv sikkerhedsgraense som en
ledpositionsgraense eller en sikkerhedsgraense overtraedes allerede nar robotarmen startes op,
starter den op i gendannelsestilstand. Dette ggr det muligt at flytte robotarmen tilbage inden for
sikkerhedsgraenserne. | gendannelsestilstand begraenses robotarmens bevaegelse af en fast
greense, som ikke kan tilpasses. Flere oplysninger om tilstandsgraenser

(see Installationsvejledning til hardware).

ADVARSEL

Greenser for ledposition, vaerktgjsposition og vaerktgjsorientering deaktiveres i
gendannelsestilstand, sa veaer forsigtig, nar robotarmen flyttes tilbage inden for
graenserne.

Menuen pa skeermen Sikkerhedskonfiguration ggr brugeren i stand til at definere szerskilte saet af
sikkerhedsgraenser for normal og reduceret tilstand. For veerktgjer og led skal reduceret tilstand-
greenser for hastighed og momentum veaere mere restriktive end deres tilsvarende veerdier i
normal tilstand.

21.9. Tolerance

| sikkerhedskonfigurationen specificeres sikkerhedssystemets graenser. Sikkerhedssystemet
modtager vaerdierne fra inputfelterne og registrerer eventuelle overtraedelser, hvis nogen af disse
veaerdier overskrides. Robotkontrolleren forsgger at forhindre overtreedelser ved at lave et
beskyttelsesstop eller ved at reducere hastigheden. Det betyder, at et program muligvis ikke kan
udfgre beveegelser meget teet pa en graense.

ADVARSEL

Tolerancerne er specifikke for softwareversionen. Opdatering af softwaren kan
andre tolerancerne. Se versionsnoterne for oplysninger om andringer i
softwareversioner.
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21.10. Ledgreenser

Ledgraenser ggr det muligt at begraense bevaegelserne af de enkelte robotled i et ledrum, dvs.
Leddgrenser gir deg mulighet til & begrense individuelle robotleddbevegelser i leddrom, dvs.

leddrotasjonsposisjon og leddrotasjonshastighet. Der er to indstillingsmuligheder for ledgraenser:
Maksimal hastighed og Positionsomrade.

Handled 3-positionsomradet er som standard ubegraenset. Nar der bruges kabler fastgjort til

robotten, skal du ferst fjerne markeringen i afkrydsningsfeltet Ubegreenset omrade for Handled 3
for at undga kabelspaending og sikkerhedsstop.

1. Under Maks. hastighed definerer du den maksimale vinkelhastighed for hvert led.

2. Under Positionsomrade definerer du positionsomradet for hvert led. Indleesningsfelterne for
reduceret tilstand er igen deaktiveret, hvis der ikke findes et sikkerhedsplan eller
konfigurerbart input, der er indstillet til at udigse den. Denne graense aktiverer
sikkerhedsnormeret blgd akse-begraensning af robotten.

& Filer

Program | A Installation | Bevaeg | 1/0 [ Log |

A4 TCP-konfiguration
Montering

I/0-opsaatning

05:10:30

ccce @

Sikkerhedskonfiguration

[

Generelle greenser |/

Ledgrenser |

Greenser |

Sikkerheds 1/0 |

Hvert af de felgende led kan konfigureres individuelt:

@ Sikkerhed @ Maks. hastighed
(J Positionsomrade
Variable
MODBUS
Funktioner Led Maksimum Normal tilstand Reduceret tilstand
Glidende overgang Base maks: 191 °/sek. 191 11 ®jsek.
Spor transportband Skulder maks: 191 °/sek. 191 11 °/sek,
EtherNet/IP Albue maks: 191 °/sek. 191 11 =/sek.
PROFINET Handled 1 maks: 191 °/sek. 191 11 ®jsek,
Handled 2 ks: 191 °/sek. 11 */sek.
Standardprogram andie maks - 191 Ise
Handled 3 maks: 191 °/sek. 191 11 °/sek.
@ Hent/Gem
| Las | | Anvend
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BEMZARK

Konfiguration af planer er udelukkende baseret pa funktioner. Vi anbefaler, at du
opretter og navngiver alle funktioner, fgr du redigerer sikkerhedskonfigurationen,
fordi robotten slukkes, sa snart fanen Sikkerhed er last op, hvorefter det er
umuligt at beveege robotten.

Sikkerhedsplaner begreenser robottens arbejdsomrade. Du kan definere op til otte
sikkerhedsplaner, som begraenser robotvaerktgjet og albuen. Du kan ogsa begraense albuens
bevaegelser for hvert sikkerhedsplan og deaktivere disse ved at fjerne markeringen i
afkrydsningsfeltet. Fgr du konfigurerer sikkerhedsplaner, skal du definere en robotinstallation
(se). Funktionen kan derefter kopieres til skaermen Sikkerhedsplan og konfigureres.

ADVARSEL

Definitionen af sikkerhedsplaner begraenser kun de definerede vaerktgjssfaerer og
albuen, ikke de generelle greenser for robotarmen. Det betyder, at specifikation af
et sikkerhedsplan ikke garanterer, at robotarmens andre dele vil overholde denne
begraensning.

21.11.1. Tilstande

Du kan konfigurere hvert plan med begraensende tilstande ved hjeelp af ikonerne nedenfor.

Deaktiveret
Sikkerhedsplanet er aldrig aktivt i denne tilstand.

© Normal
Nar sikkerhedssystemet er i normal tilstand, er et normalt tilstandsplan aktivt, og det
fungerer som en stiv greense pa positionen.

* Reduceret
Nar sikkerhedssystemet er i tilstanden Reduceret, er et reduceret tilstandsplan aktivt, og det
fungerer som en stiv greense pa positionen.

Normal & reduceret
Nar sikkerhedssystemet er i tilstanden Normal eller Reduceret, er et normalt og reduceret
tilstandsplan aktivt, og det fungerer som en stiv graense pa positionen.

& Udlgs reduceret tilstand
Sikkerhedsplanet far sikkerhedssystemet til at skifte til tilstanden Reduceret, hvis robottens
vaerktgj eller albue er placeret uden for dette.

& Vis
Et tryk pa dette ikon skjuler eller viser sikkerhedsplanet i grafikruden.

m Slet
Sletter det oprettede sikkerhedsplan (bemaerk: dette kan ikke fortrydes eller gentages, sa
hvis et plan slettes ved en fejl, skal det oprettes igen)

¢ O0mdgb
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Du kan omdgbe planet ved at trykke pa dette ikon.

21.11.2. Konfiguration af sikkerhedsplaner

1. Tryk pa Installation i toppanelet pa PolyScope.

2. Tryk pa Sikkerhed til venstre pa skaermen, og vaelg Planer.

3. @verst til hgjre pa skeermen, i feltet Planer, skal du trykke pa Tilfgj plan.
4

| nederste hgjre hjgrne af skeermen, i feltet Egenskaber skal du angive Navn, Kopier funktion
og Begraensninger. Bemaerk: | Kopier funktion er kun Undefined (Ikke defineret) og Base
tilgeengelige. Du kan nulstille et konfigureret sikkerhedsplan ved at veelge Undefined (Ikke
defineret)

Hvis den kopierede funktion aendres pa skaermen Funktioner, vises et advarselsikon til hgjre for
funktionen teksten Kopier funktion. Det angiver, at funktionen ikke er synkroniseret, dvs.
informationen i egenskabskortet ikke er opdateret til at afspejle de sendringer, der matte have
veeret foretaget i funktionen.

i ro o ag b S o= Manuel
v Sikkerhed Plan 1

0Oe
Plan 2 H e
E e

Robotgraenser

21.11.3. Albue

,E Plan 3 m
Ledgranser + Tiffey plan
Planer
Veerktajspos...
Veerktajets y
retning Y.
/O ® Egenskaber
Hardware Plan 3
3-position
! [-; Kopier funktion (@]
Sikkert Hjem - " .‘ ‘ + toolBoundary v|
) Feltbus L E Begreensninger
‘lﬂ Begge v |
Forslydning
& Begreens albue
Lés

o Slukket

Simulering .

e OO O

Du kan aktivere Restrict Elbow (Begraens albue) for at forhindre robottens albueled i at passere
gennem dine definerede planer. Deaktiver Begraens albue for at passere gennem planer.
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21.11.4. Farvekoder

& Filer 05:10:34 CCCC O
Program | A Installation rBevaeg rIIO rLog |
[ DT T Sikkerhedskonfiguration
Montering [ Generelle grenser || Ledgrnser |© Graenser | Sikkerheds /0 |
. Sikkerhedsgranser 3D-visning

I/O-opsaatning

Sikkerhedsplan 0 D *a_ ¥

Sikkerhed
@ fiderne Sikkerhedsplan 1 D }
Variable Sikkerhedsplan 2 9}
MODBUS Sikkerhedsplan 3 |:|
#

Sikkerhedspla
Funktioner |:|

Sikkerhedspla |:| l_'
A3 CoeEe Sikkerhedsplan & |:| i | .':
Spor transportband Sikkerhedsplan 7 |:| — M
EtherMet/IP Veerktejsgrenser l:l Ilu

L

PROFINET Egenskab for sikkerhedsplan

Plan Weelg sikkerhedstilstand
Standardprogram |Sikkerhedsp|an 1 ‘ ‘D Normal ‘v‘
1| Hent/G
ent/Gem Kopier funktion Forskydning

o HE] [ dam

ikkerhedskode | Lasop || Las | | Anvend

Gra

Planet er konfigureret, men deaktiveret (A)
Gul & Sort

Normalt plan (B)
Bla & Grgn

Udlgserplan (C)
Sort pil

Siden af planet, som veerktgjet og/eller albue ma veere pa (for normale planer)
Gron pil

Siden af planet, som veerktgjet og/eller albue ma vaere pa (for udigserplaner)
Gra pil

Siden af planet, som veerktgjet og/eller albue ma vaere pa (for deaktiverede planer)

21.12. Freedrive

Freedrive tillader robotarmen traekkes manuelt i gnskede positioner og/eller stillinger. Leddene
bevaeger sig med lille modstand, fordi bremserne er frigjort. Mens robotarmen bevasges manuelt,
er den i Freedrive-modus (se 20.1. Driftstilstande on page105). Efterhdnden som robotarmen i
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frilgbstilstand naermer sig en foruddefineret graense eller plan (se 21.11. Planer on page115),
gges modstanden. Dette ggr at det fgles tungt at trackke robotten i position. Du kan aktivere
Freedrive pa fglgende mader:

*+ Brug Freedrive-knappen
* Brug I/0-handlinger (se )
+ Brug knappen Frilgb pa skaermen Bevaeg fane (se 25.2.4. Freedrive on page234)

21.12.1. Brug Freedrive-knappen

1. Tryk og hold Frilgb-knappen, som er placeret pa Programmeringskonsollen.

2. Flyt robotarmen som du gnsker.

21.13. Tilbagelgb

Nar bremserne slippes under initialisering af robotarmen, kan det opsta sma vibrationer. | nogle
situationer - sdsom nar robotarmen er teet pa at kollidere - er disse rystelser uhensigtsmaessige.
Her kan funktionen Tilbagelgb anvendes til at tvinge visse led i en gnsket position, uden at alle
robotarmens bremser slippes.

21.13.1. Aktivere Backdrive

1. Tryk pa TIL pa skaermen Initialiser for at starte opstartssekvensen.

2. Nar robotten er i Tomgang skal du trykke pa knappen Frilgb og holde den inde. Robotens
tilstand aendres til Backdrive.

3. Bremserne friggres kun i leddene, som det er meget pres pa. Sa leenge knappen Frilgb er
aktiveret/trykket ind. Under Tilbagelgb vil robotarmen fgles tung at manipulere.

21.14. Veerktojsposition

Skaermen Veerktgjsposition giver mulighed for mere kontrolleret begraensning af veerktgjer
og/eller tilbehgr placeret for enden af robotarmen.

Under Robot kan du visualisere dine andringer.
Under Veerktgj kan du definere og konfigurere et vaerktgj, op til to veerktgjer.

Veaerktgj_1 er standardveerktgj defineret med veerdierne med veerdier x=0,0, y = 0,0, z=0,0 og
radius=0,0. Disse vaerdier reprasenterer robottens veerktgjsflange.
Bemaerk:

+ Under Kopier TCP kan du ogsa veelge Vaerktgjsflange og fa veerktgjsveerdierne til at vende
tilbage til 0.

+ En standardsfzere defineret ved vaerktgjsflangen.
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Q22 + Q
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W Sikkerhed Veerktejsflange
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Planer
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Veerktajets
retning r
& Veerktejsflange

1/0 [ ]
Hardware ) Radius (maks.: 300mm)
3-position l—;
Sikkert Hjem
Kopier TCP (&)
Feltbus [
E Rediger position
X
Y
z

O Slukket (—— | 00% Simulering .

For de brugerdefinerede veerktgjer kan brugeren zendre:

Radius for at andre radius for veerktgjssfeeren. Radius tages i betragtning ved brug af
sikkerhedsplaner. Nar et punkt i sfeeren passerer et udlgserplan for reduceret tilstand, skifter
robotten til reduceret tilstand Reduceret tilstand. Sikkerhedssystemet forhindrer, at punkter pa
sfeererne passer gennem et sikkerhedsplan (se 21.11. Planer on page115).

Position for at aendre position i forhold til robottens veerktgjsflange. Positionen tages i
betragtning af sikkerhedsfunktionerne for vaerktgjshastighed, vaerktgjskraft, stoplaengde og
sikkerhedsplaner.

Du kan bruge et eksisterende veerktgjscenterpunkt som base for definition af nye
vaerktgjspositioner. En kopi af det eksisterende TCP, foruddefineret i menuen Generelt pa
skeermen TCP, kan tilgas fra menuen Veerktgjsposition i Kopier TCP.

Nar du redigerer eller justerer veerdierne i indtastningsfelterne Edit position (Rediger position),
andres navnet pa TCP'et, som er synligt i rullemenuen, til custom (tilpasset) som angivelse af,
at der er en forskel mellem det kopierede TCP og det faktiske graenseinput. Den oprindelige TCP
er stadig tilgaengelig i rullelisten og kan veelges igen for at eendre vaerdierne tilbage til den
oprindelige position. Valget i rullemenuen Kopier TCP pavirker ikke vaerktgjets navn.

Nar du anvender dine aendringer pa skeermen Vaerktgjsposition, og du prgver at zendre det
modificerede TCP i TCP-konfigurationsskaermen, vises et advarselsikon til hgjre for teksten
Kopier TCP. Det angiver, at TCP ikke er synkroniseret, dvs. at informationen i egenskabsfeltet
ikke er opdateret til at afspejle de aendringer, der matte have veaeret foretaget for TCP'et. TCP'et
kan synkroniseres ved at trykke pd synkroniseringsikonet (se 24.2. TCP-konfiguration on
page199).

Bemaerk: TCP'et ikke behgver at vaere synkroniseret for at kunne definere og bruge et vaerktgj
korrekt.

Du kan omdgbe vaerktgjet ved at trykke pa blyantfanen ved siden af det viste veerktgjsnavn. Du
kan ogsa bestemme radius inden for et tilladt interval pa 0-300 mm. Graensen vises i grafikruden
som enten et punkt eller en kugle afhaengigt af stgrrelsen pa radius.
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21.15. Veerktgjets retning

Skaermen Veerktgjsretning bruges til at begreense vinklen, som veerktgjet peger i. Graensen
defineres ved en kegle, der har en fast orientering i forhold til robotarmens base. Nar robotarmen
bevaeges rundt, begreenses veerktgjsretningen, sa den bliver inden for den definerede kegle.
Veerktgjets standardretning er sammenfaldende med Z-aksen for veerktgjets udgangsflange. Den
kan tilpasses ved at vippe og panorere vinkler.

Fgr du konfigurerer greensen, skal du definere et punkt eller plan i robotinstallationen (se 24.17.
Funktioner on page218). Derefter kan funktionen kopieres, hvor dens Z-akse anvendes som
centrum for keglen, der definerer greensen.

BEMZARK

Konfigurationen af veerktgjets retning er baseret pa funktioner. Vi anbefaler, at du
opretter den eller de gnskede funktioner fgr redigering af
sikkerhedskonfigurationen. Det skyldes, at robotarmen slukkes, sa snart fanen
Sikkerhed er last op, hvorefter det er umuligt at definere nye funktioner.
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ST Sikkerhedskonfiguration
Montering [ Generelle grnser | Ledgranser [ Graenser | Sikkerheds /0 |
. Sikkerhedsgraenser 3D-visning
I/0-opsastning ~
Sikkerhedsplan 0 Dl:l & Q
Sikkerhed
@ fdcerne Sikkerhedsplan 1 UD
Variable Sikkerhedsplan 2 le:l
MODBUS Sikkerhedsplan 3 |:|
5
Sikkerhedsplan 4
Funktioner rernEaEREn l:l
Sikkerhedsplan 5 |:| l_'
Glidende overgang Sikkerhe: l:l 11.
Spor transportband Sikkerhedsplan 7 |:| e
EtherMet/IP Veerktejsgranser
PROFINET Egenskaber for vaerktsjsgranser
Afvigelse Weelg sikkerhedstilstand
standardprogram 5 _181.-1.0° ‘ Begge "‘
@ hlentiaEs Kopier funktion
| <Udefineret=> |v‘

| Las | | Anvend

21.15.1. Egenskaber for graenser

Graensen for Veerktgjsretning har tre konfigurerbare egenskaber:

1. Keglecentrum: Du kan vaelge en punkt- eller planfunktion fra rullemenuen til at definere
centrum for keglen. Z-aksen for den valgte funktion anvendes som retningen, hvorom
keglen centreres.

2. Keglevinkel: Du kan definere, hvor mange grader robotten ma afvige fra centrum.

Deaktiveret graense for veerktgjets retning
er aldrig aktiv

Normal graense for vaerktgjets retning
er kun aktiv, nar sikkerhedssystemet er i Normal tilstand.

Reduceret greense for veerktgjets retning
er kun aktiv, nar sikkerhedssystemet er i reduceret tilstand.

Normal & Reduceret greense for veerktgjets retning
er aktiv, nar sikkerhedssystemet er i normal tilstand og nar det er i reduceret tilstand.

Du kan nulstille veerdierne til standard eller fortryde konfiguration af veerktgjets retning ved at
kopiere funktionen tilbage til \q{lkke defineret}.

21.15.2. Veerktgjsegenskaber

Som standard peger vaerktgjet i samme retning som Z-aksen for vaerktgjets udgangsflange. Dette
kan aendres ved at specificere to vinkler:
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Vippevinkel: Hvor meget Z-aksen for udgangsflangen skal vippes med X-aksen for
udgangsflangen

Panoreringsvinkel: Hvor meget den vippede Z-akse skal roteres rundt om den oprindelige
udgangsflanges Z-akse.

Alternativt kan Z-aksen for et eksisterende TCP kopieres ved at vaelge TCP fra rullemenuen.

21.16.1/0

I/0 er opdelt mellem indgange og udgange og er sammensat i par, sa hver funktion leverer en
Kategori 3 og PLd I/0.

® Filer 05:10:37 cccc O
Program | A Installation
DR e Sikkerhedskonfiguration
Montering Generel lle graenser | Ledgrenser I Grenser | sikkerheds 0

1/0-0psaetning
W sikkerhed Inputsignal Funktionstildeling

ariable

config_in(0]. config_in(L] Reduceret tistand

MODBUS
config_in(2]. config_in(3] Nulstilling af beskyttelse

Funktioner config_in[4], config_in(5] Ikke tildelt

[RIKE ERE

Glidende overgang config_in[6}, config_in(7] ke tildelt

Spor t rtband
por transportban outputsignal Funktionstildeling

EtherNet/IP

PROFINET config_out 0], config_out(1] Robotten bevaeger sig

standardprogram Systemet er nadstoppet

LN KKK

Ikkce tildelt

Bl enticem
Ikice tildelt

21.16.1. Indgangssignal

Folgende sikkerhedsfunktioner kan anvendes med indgangssignalerne:

Systemngdstop
Dette er en ngdstopknap, som er et alternativ til ngdstopknappen pa
programmeringskonsollen. Den giver samme funktionalitet, hvis enheden overholder ISO
13850.

Reduceret tilstand
Alle sikkerhedsgraenser kan anvendes i enten Normal eller nedsat tilstand (se 21.8.
Sikkerhedstilstande on page114). Hvis det er konfigureret, skifter sikkerhedssystemet til
reduceret tilstand, nar det modtager et lavt signal pa indgangene. Robotarmen decelererer for
at opfylde det indstillede graenseseet for reduceret tilstand. Sikkerhedssystemet sarger for, at
robotten er inden for greenserne for reduceret tilstand mindre end 0,5 sek. efter, at indgangen
udlgses. Hvis robotarmen fortsaetter med at overtreede graenserne for reduceret tilstand,
udfgrer den et kategori 0 stop. Overgang til normal tilstand foregar pd samme made. Bemeerk:
udlgserplaner kan ogsa udlgse en overgang til reduceret tilstand.

3-positions kontakt
| manuel tilstand skal der trykkes pa 3-positionskontakten for at beveege robotten.

Driftstilstand
Nar denne indgang er defineret, kan den bruges til at skifte mellem automatisk tilstand og
manuel tilstand (se 20.1. Driftstilstande on page105).
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Nulstilling af beskyttelse
Nar et beskyttelsesstop forekommer, sikrer denne udgang, at tilstanden Beskyttelsesstop
fortseetter, indtil en nulstilling udlgses.

Beskyttelsesstop i automatisk tilstand
Nar dette er konfigureret, udfgrer et beskyttelsesstop i automatisk tilstand et
beskyttelsesstop, nar indgangsbenene er lave, og KUN nar robotten er i automatisk tilstand.

Nulstilling af beskyttelse i automatisk tilstand
Nar et beskyttelsesstop i automatisk tilstand forekommer, bevares sikkerhedsstoppet for
robotten, indtil en stigende kant pa indgangsbenene udlgser en nulstilling.

ADVARSEL
+ Hvis du deaktiverer standardindgangen for nulstilling af beskyttelse,

stoppes robotarmen ikke lzengere med beskyttelsesstop, sa snart
indgangen er hgj. Et program saettes kun pa pause, nar beskyttelsesstoppet
genoptages.

+ | lighed med nulstilling af beskyttelse geelder det, at hvis nulstilling af
beskyttelse i automatisk tilstand deaktiveres, stoppes robotarmen ikke
leengere med beskyttelsesstop, sa snart indgangen for sikkerhedsstop i
automatisk tilstand er hgj. Et program saettes kun pa pause, nar
beskyttelsesstop i automatisk tilstand genoptages.

21.16.2. Udgangssignaler

Du kan anvende fglgende sikkerhedsfunktioner for udgangssignaler. Alle signaler vender tilbage
til lav, nar den tilstand, der udlgste det hgje signal, afsluttes:

Systemngdstop
Signalet Lavt, nar sikkerhedssystemet er udlgst, sa det er i ngdstoppet tilstand, via
indgangen for robotngdstop eller ngdstopknappen. Hvis ngdstoppet tilstand udigses af
systemets ngdstopindgang, gives der ikke noget lavt signal for at undga fastlasning.

Robotten bevaeger sig
Signalet sig er Lavt, hvis robotten bevaeger sig, ellers hgjt.

Robotten standser ikke
Signal er hgijt, nar robotten er standset eller er i gang med at standse pga. aktivering af
ngdstop eller beskyttelsesstop. Ellers vil den veere logisk lav.

Reduceret tilstand
Signalet er Lavt, nar robotarmen er sat i reduceret tilstand, eller hvis sikkerhedsindgangen er
konfigureret med et reduceret tilstand-input, og signalet er i gjeblikket lavt. Ellers er signalet
hejt.

Ikke reduceret tilstand
Dette er det modsatte af den reducerede tilstand, som er defineret ovenfor.

Sikker Hjem
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Signalet er Hgj, hvis robotarmen stoppes i den konfigurerede Sikker Hjem-position. Ellers er
signalet logisk lavt.

BEMARK

Eventuelle eksterne maskiner, som modtager ngdstop-tilstanden fra robotten
gennem udgangen Systemngdstop, skal overholde ISO 13850. Dette er seerligt
ngdvendigt i opsaetninger, hvor indgangen for robotngdstop er forbundet til et
eksternt ngdstop. | sadanne tilfeelde bliver systemngdstop-udgangen hgj, nar det
eksterne ngdstop udlgses. For at overholde sikkerhedsstandarderne er det derfor
et krav, at der skal en manuel indblanding til, for at den eksterne maskine kan
genoptage arbejde. For at overholde sikkerhedsstandarderne er det derfor et krav,
at der skal en manuel indblanding til, for at den eksterne maskine kan genoptage
arbejde.

21.16.3. OSSD-sikkerhedssignaler

Du kan konfigurere kontrollerskabet til at udsende OSSD-impulser, nar en sikkerhedsudgang er
inaktiv/hgj. OSSD-impulser registrerer kontrollerskabets evne til at ggre sikkerhedsudgange
aktive/lave. Nar OSSD-impulser er aktiveret for en udgang, genereres en 1 ms lav impuls pa
sikkerhedsudgangen én gang for hver 32 ms. Sikkerhedssystemet registrerer, nar en udgang
forbindes til en forsyning og lukker robotten ned.

Nedenstdende illustration viser: tidsrummet mellem impulserne pa en kanal (32 ms),
impulslangden (1 ms) og tiden fra en impuls pa én kanal til en impuls til den anden kanal (18
ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

SafetyA _LI

32 ms

1ms
<
SafetyB U

18 ms

Aktivering af OSSD for sikkerhedsudgang
1. |toppanelet tryk pa Installation og vaelg Sikkerhed.

2. Under Sikkerhed skal man vaelge 1/0.

3. Pa1/0-skaermen skal du under Udgangssignal markere det gnskede OSSD-afkrydsningsfelt.
Du skal tildele udgangssignalet for at aktivere OSSD-afkrydsningsfelterne.

21.17. Hardware

Du kan bruge robotten uden at tilslutte programmeringskonsollen. Hvis programmeringskonsollen
fiernes, skal der defineres en anden ngdstopkilde. Du skal angive, om programmeringskonsollen
er tilsluttet, for at undga at udlgse en sikkerhedsovertreedelse.
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21.17.1. Valg af tilgaengelig hardware

Robotten kan anvendes uden PolyScope som programmeringsinterface.

1.

| toppanelet tryk pa Installation.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre, og veelg Hardware.
3.
4

. Fraveelg Teach Pendant (Programmeringskonsol) for at bruge robotten uden PolyScope-

Indtast sikkerhedskoden, og las op for skeermen.

interface.

Tryk pa Save and restart (Gem og genstart) for at anvende aendringerne.

FORSIGTIG
Hvis programmeringskonsollenafmonteres eller frakobles fra robotten, er

ngdstopknappen ikke laengere aktiv. Du skal fjerne programmeringskonsollen, sa
den ikke er i neerheden af robotten.

21.18. Sikker Hjem-position

Sikker Hjem er en returposition, der defineres ved hjzelp af den brugerdefinerede Hjem-position.
Sikker Hjem-I/Q'er er aktive, nar robotarmen er i Sikker Hjem-position, og en Sikker Hjem-1/0 er
defineret. Robotarmen er i Sikker Hjem-position, hvis ledpositioner er ved de angivne ledvinkler
eller et multiplum af 360 grader heraf. Sikkerhedsudgangen Sikker Hjem er aktiv, nar robotten star
stille i Sikker Hjem-positionen.

Keorssl rogram | Installation’  Beva=g yo [ — S ST
W Sikkerhed
| ) Synkroniser fra Hjem |
Robotgraenser
Ledgreenser
Slet
Planer
Veerktajspos... Hvis du sletter sili<er Hiemposition

fiernes tildeling af sikker hjemudgang.

Veerktajets
retning i l
1/0

Hardware

3-position Ledposition (0-360°)
Sikkert Hjem =
Base 80,00°
(3

. Skulder 270,00°
‘ Albue 270,00°
Héndled 1 270,00°
Handled 2 90,00°
Handled 3 0,00°

o Slukket (—— 100% Simulering .

UR3e

126 Brugermanual



21. Sikkerhedskonfiguration UNIVERSAL ROBOTS

21.

1.

> w0

21

18.1. Synkronisering fra Hjem

| toppanelet tryk pa Installation.
Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skeermen, og vaelg Sikkert Hjem.
Under Sikkert hjem skal du trykke pa Synkroniser fra Hjem.

Tryk pa Anvend og vaelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der vises.

.19. Sikker Hiem-udgang

Sikker Hjem-positionen skal defineres fgr Sikker Hjem-udgangen (se 21.16.2. Udgangssignaler on
page124).

21.

1.

> wN

21

19.1. Definition af Sikker Hjem-udgang

| toppanelet tryk pa Installation.
Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skeermen, og veelg I/0.
Veelg Sikker Hjem pa 1/0-skeermen i Udgangssignal under Funktionstildeling i rullemenuen.

Tryk pa Anvend og vaelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der vises.

.20. Rediger Sikker Hjem

Redigering af Hjem aendrer ikke automatisk en tidligere defineret Sikker Hjem-position. Mens
disse vaerdier er ude af synkronisering, er programknuden Hjem udefineret.

21.20.1. Redigering af Sikker Hjem

1.

| toppanelet tryk pa Installation.

2. Velg Hjem i sidemenuen til venstre pa skeermen under Generelt.
3.
4

Tryk pa Rediger position, indstil den nye robotarmposition, og tryk pa OK.

. Veelg Sikkert Hjem i sidemenuen til venstre pa skaermen under Sikkerhed. Bemaerk: der

kraeves en sikkerhedsadgangskode for at lase op for sikkerhedsindstillingerne (se 21.2.
Indstilling af sikkerhedskode on page110).

Under Sikkert hjem skal du trykke pa Synkroniser fra Hjem
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22. Fanen Kor

& Filer 05:09:16 CCCC O
[ Korsel | Bevag [ 1O [ Log |

UNIVERSAL
ROBOTS

Wariable
Variabel =~ | Verdi

Program: ABCDE

Status: Stoppet

Tid: 0000d00h00m40.912s

LS

Fanen Kgr er en enkel made til at betjene robotarmen og kontrollerskabet med sa fa knapper og
indstillinger som muligt. Du kan kombinere enkelt drift og betjening med
adgangskodebeskyttelse af PolyScope programmeringsdel (se Tilstand on page252) for at ggre
robotten til et vaerktgj, der udelukkende kan kgre forprogrammerede programmer.

Pa denne skaerm kan du automatisk indlaese og starte et standardprogram baseret pa en
kantovergang i et eksternt indgangssignal (se 24.7. Opstart on page209).

Bemeerk: Kombinationen af automatisk abning og start af et standardprogram og automatisk
initialisering ved opstart kan for eksempel bruges til at integrere robotarmen i andet maskinel.

22.1. Program

Feltet Program viser navnet pa det program, der er indlaest i robotten, samt dets aktuelle status.
Du kan trykke pa fanen Indlaes Program for at indleese et andet program.

22.2. Variabler

Et robotprogram kan bruge variabler til at lagre og opdatere forskellige veerdier under kgrslen. Der
er to slags variabler:

Installationsvariable
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Disse kan bruges af flere programmer, og deres navne og veerdier hgrer sammen med
robotinstallationen (se 24.6. Variabler on page208). Installationsvariabler bibeholder deres
data, efter robotten samt kontrollerskabet er genstartet.

Almindelige programvariable
Disse er kun tilgeengelige for det program, der skal kgres, og gar tabt, nar maskinen standses.

Vis viapunkter
Robotprogram bruger scriptvariabler til at gemme information om viapunkter.
Veelg afkrydsningsfeltet Vis viapunkter under Variabler for at vise scriptvariabler i
variabellisten.IFXCOND_generationNumber_SEP_generationFiveIFXCONDEND

Variabeltyper
bool En boolsk variabel, hvis vaerdi er enten True or False.
int Et heltal i omradet fra - 2147483648 til 2147483647 (32 bit).

flydende Et kommatal (decimal) (32-bit).
streng  En sekvens af tegn.

En vektor, der beskriver placering og retning i et kartesisk rum. Det er en kombination
positur  af en positionsvektor (x, y, z) og en rotationsvektor(rx, ry, rz) der gengiver
orienteringen, der skrivesp[x, vy, z, rx, ry, rz].

liste En sekvens af variabler.

22.3. Robotalder

Dette felt viser tidsrummet, siden robotten blev taendt fgrste gang. Tallene i feltet har ingen
forbindelse med kgrselstider for programmer

22.4. Kor til positionen

Abn skeermbilledet Ker til positionen, nar robotarmen skal bevaege sig til en bestemt startposition
for korsel af et program, eller nar robotarmen bevaeger sig til et viapunkt under aendring af et
program.

| tilfaelde, hvor skaermbilledet Kor til positionen ikke kan bevaege robotarmen til programmets
startposition, bevaeges den til det fgrste viapunkt i programtreeet.

Robotarmen kan bevaeges til en forkert position, hvis:

+ TCP, funktionspositur eller viapunktpositur for den fgrste bevaegelse andres under
programkersel, fgr den forste bevaegelse er udfert.

+ Det fgrste viapunkt er inde i en programtraeknude af typen Huvis eller Skift.

22.4.1. Adgang til skeermen Kgr til positionen

1. | Sidefod skal man trykke pa Afspil for at fa adgang til skaermen Ker til positionen.

2. Felg vejledningen pa skaermen for at interagere med animationen og den virkelige robot.
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) 05:09:16 CCCC O
(Korsel ['Bevaeg |'1/O ['Log | Autobeveeg |

Kor til positionen.

Hold 'Auto’ nede for at udfere den viste bevaegelse. Robotten stopper, nar knappen slippes.
Tryk pa knappen 'Manuel for at bevaege robotten i position manuelt.

A Advarsel: Din nyttelast er indstillet til nul pa installationsfanen

Auto

' Manuel

-,

€ Annuller

22.4.2. Bevaeg robot til:

Hold Bevaeg robot til:Bevaeg robot til for at bevaege robotarmen til en startposition. Den
animerede robot arm, der vises pa skeermen, viser den gnskede beveaegelse, de vil blive udfert.

BEMZARK

En kollision kan beskadige robotten eller andet udstyr. Sammenhold animationen
med positionen pa den virkelige robotarm, og kontroller, at robotarmen kan udfgre
bevaegelsen sikkert uden at ramme nogen forhindringer.

22.4.3. Manuel

Tryk pa Manuel for at fa adgang til skeermen Bevaeg, hvor robotarmen kan beveaeges ved hjeelp af
pilene Bevaeg veerkigj, og/eller hvor man kan konfigurere koordinater for vaerktgjsposition og
ledposition.
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23. Fanen Program

& Filer 05:09:25 CCCC O
[ Program | A Installation | Bevaeg | /O [ Log |
<unavngivets> [ Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

% Robot-program
= <toms

Program

& Vinduet til venstre viser programtraet.

& Med knapperne Neaeste og Forrige navigeres gennem
the programtraet.

& Brug fanebladet Struktur til at &ndre i programtraet.

[[] Tilfej Ferstart-sekvens
[] Seet variablers startvaerdier
|Q” ” || o---p | Program gentages til afbrudt

glf;r;izf::t?ot IE”E“E":‘ Fart n:@loo% | ﬁForrige || Naeste* |

Fanen Program viser det aktuelle program der redigeres.

23.1. Programtrae

Ved tryk pa Kommando tilfgjer du programknuder til programtraeet. Konfigurer funktionaliteten for
de tilfgjede programknuder i hgjre side af skaermen.

Et tomt programtree tillades ikke at kgre. Programmer, der indeholder forkert konfigurerede
programknuder tillades heller ikke at kgre. Ugyldige programknuder fremhaeves med gult for at
angive, hvad der skal rettes, for programmet far tilladelse til at kgre.
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23.1.1. Indikering af programeksekvering

& Filer 05:09:24 CCCC O
rProgram r&Installation rBevaeg rIIO rLog |

StartABCDE l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |
¥ Robot-program

v Ee;f:% Viapunkt |Fast position |v|
oA
5
L]
ok

Indstil viapunkt

Rediger positur

| Bevaeg her

Avancerede indstillinger

@ Tid
G Ledhastighed

@ stop pa dette punkt

G Foretag overgang med radius
Ledacceleration

o Brug feelles parametre

Tilfej viapunkt
— Slet viapunkt Tilfoj Indtil

<---»
O rmesro: (18] ] e oo e rorige || nasie® |

Nar programmet kgrer vises den programknude, der udfgres i gjeblikket, med et lille ikon B ved
siden af knuden. Desuden fremhaeves stien for udfgrelsen med bla farve.
Ved tryk pa ikonet @ i hjgrnet af programmet spores den kommando, der udfgres.

23.1.2. Sggeknap

Tryk pa 2 for at s@gge i programtreeet. Tryk pa ikonet * for at afslutte sggning.

23.2. Programtraeets vaerktgjslinje

Brug veerktgjslinjen i basen af programtreeet til at aendre programtraeet.

23.2.1. Knapperne Fortryd/Annuller fortryd

Knapperne « og # bruges til at fortryde og annullere fortrydelse af sendringer i kommandoer.

23.2.2. Flyt op & ned

Knapperne # og # andrer position af en knude.
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23.2.3. Klip

Knappen X klipper en knude og lader den blive anvendt til andre handlinger (f.eks. indsaette den
pa en anden placering pa programtreeet).

23.2.4. Kopier

® Knappen giver mulighed for kopier af en knude og lader den blive anvendt til andre handlinger
(f.eks. indseette den pa en anden placering pa programtreeet).

23.2.5. Indsaet

Med knappen B kan der indseettes en knude, som tidligere blev klippet eller kopieret.

23.2.6. Slet

Tryk pa knappen T for at fjerne en knude fra programtreeet.

23.2.7. Inaktiver

Tryk pa knappen = for at deaktivere specifikke knuder pa programtreeet.

Undertrykte programlinjer bliver simpelthen sprunget over, nar et program kegrer. En undertrykt
linje kan ophaeves igen pa et senere tidspunkt. Dette er en hurtig made til at foretage aendringer i
et program uden at gdelaegge det originale indhold.
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23.3. Udtrykseditor

& Filer 05:09:32 CCCC O
[ Program | A Installation | Bevaeg | /O [ Log |
<unavngivets> [ Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

= ndsamng -

= Vent " u §

o Afslut_1 T|Id9||ng Kilde |Udtryk |v|
<% Afstabl Tildeler den valgte variabel med veerdien af udtrykket.

@ StartPos_1
¢V Retning
o Frafos_1 Variabel Udtryk
o TilPos 1
¢V Opsamling |\.rar_2 |v| = |

o StablPos_2 Frm—

= Indstilling | {1 Omdeb |

= Vent

2 *force()]
Input 9
<Input> - True (HI) False (LO) - 4= Tilbage
Output
<Udgang> - and or xor not 7 8 9
Variable
L
=Variabel= - = = ( ) = = / * 4 5 6
Pose o
e -ll - " [ 1 = = , + 1 2 3
Indsend

Function
=Funktion=> - ABc () 4 [ 0

Mens selve udtrykket er redigeret som tekst, har skaermen for udtryksredigering en raekke knapper
og funktioner til indseettelse af seerlige udtrykssymboler, som f. eks. * for multiplikation og = for
mindre end eller lig med. Med keyboardknappen gverst til venstre pa skaermen kan du skifte til
tekstredigering af udtrykket. Alle definerede variable findes i variable selector, while the
names of the input and output ports can be found in the Input and output selectors. Some
special functions are found in Function.

Udtrykket tjekkes for grammatiske fejl, nar der trykkes pa ok button is pressed. The Cancel-
knappen forlader skaermen og kasserer alle aendringer.

Et udtryk kan se sadan ud:

?
digital in[1]=True and analog in[0]<0.5

23.4. Start program fra valgt knude

Nar robotten er i manuel tilstand (se 20.1. Driftstilstande on page105), tillader Afspil fra valg et
program at starte fra en valgt knude. Afspil fra begyndelsen kgrer et program normailt.
Indstillingen Afspil fra udvalg er deaktiveret, hvis et program ikke kan kgres fra en bestemt knude.
Afspil fra valg kan ikke aktiveres med et gevind, fordi gevind altid starter fra begyndelsen.
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C My, - Gem
Program | Installstion  Bevag N
87 S Q _ Grafik Variable
Bevae
9 1 v Robot-program Bevaeg Bevaag) v
e 2 9 «p Bevaeg) Angiv, hvordan robotten skal beveaege sig mellem viapunicter.
Retnin 3 @ Viapunkt_1
9 Veaerdierne geelder for alle under-viapunkter og afhaenger af den valgte
Vent bevaegelsestype.
Indstilling Indstil TCP Ledhastighed
Pop op |Brug altivt TCP v ‘ | 60,0| °/sel.
Stop
Funktion Ledacceleration
Kommentar
¢ b |Base v | | 80,0| °/sek.?
Mappe
) Ekspert
) Skabeloner O Brug ledvinkler

Nulstil

Afspil fra begyndelsen
Robot-program

Afspil fra marlering

"“DC’KI!]IIII: 2: Bevaeg)

O Normal (—— | 00% Simulering .

23.4.1. Brug af Afspil fra valg

Tryk pa Afspil, og veelg Afspil fra valg for at kgre et program fra en knude i programtraeet.

BEMZARK
* Hvis den bruges, udfgres sektionen Fgr start altid for bade Afspil fra
markering og Afspil fra begyndelsen.

+ Programmet stopper og viser en fejimeddelelse, hvis det stgder pa en ikke-
tildelt variabel.

+ Et program kan kun starte fra en knude i robotprogrammet.

+ Afspil fra valg kan anvendes inden for et underprogram. Programudfgrelsen
standser, nar underprogrammet ender.

23.5. Brug af pausepunkter i et program

Et pausepunkt seetter programudfgrelsen pa pause. Du kan bruge pausepunkter til at szette et
program pa pause og genoptage det pa et bestemt sted for at undersgge robotposition, variabler
m.m. Se 20.1. Driftstilstande on page105.

1. | et programtree skal du trykke pa et linjenummer for at indstille eller fjerne et pausepunkt.
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N Simpel

) 1 ¥ Robot-program
Viapunkt 2 ¢ + Beveeg)
Retning 3 o~

4 @B
Vent || ®cC
Indstilling 6 ©D

7 ®@E
Pop op
Stop
Kommentar

A

Mappe

Q _ Grafik Variable

Program
Her kan du programmere din robot til at udfere cpgaver.

Du programmerer robotten ved at vaelge knuder fra knudelisten, hvorefter de vises
pé programtraeet,

Knudeliste Programtrae

a
(3

48 oo x@BRZ

O Tifaj for startsekvens
[0 Seet variablers startvaerdier

& Program gentages til afbrudt

Simulering .

O Normal

En red streg enten over eller under en knude angiver, nar et pausepunkt er indstillet, sa udfgrelsen
seettes pa pause. De fleste knuder saettes pa pause, for de udfgres, med fglgende undtagelser:

+ Viapunkter: Et pausepunkt pa en viapunktknude ignorerer overgangen og saetter
programmet pa pause, nar robotten nar dette viapunkt.

« Indtil-knuder: Et pausepunkt pa en indtil-knude saetter programmet pa pause, indtil
betingelsen er opfyldt. Overgange, der bruges i indtil-knuden, ignoreres ikke. De saettes pa
pause, nar robotten nar overgangsradius.

W Simpel

B
eveeg 1 ¥ Robot-program

Viapunkt 2 9 b Bevaeg)
Retning 3 G A

4 @B
Vent 1] »®C
Indstilling 6 ®D

7 (O3
Pop op
Stop
Kommentar

I

Mappe

Q _ Grafik Variable

Viapunkt
[7]e

_ Y

| Rediger positur |

@ Stop pa dette punkt @ Brug faelles parametre

O Foretag overgang med racius o Ledhastighed 60
0 Ledacceleration 80!
O Tia 2,0

Tilfgj Indtil

O Sat pa pause
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23.6. Enkelt trin i et program

Knappen enkelt trin tillader at udfgre én knude ad gangen, nar robotten er i manuel tilstand. Du
kan bruge knappen Enkelt trin, nar programmet er sat pa pause. Tryk pa knappen Enkelt trin for
programmet for at starte udfgrelse, hvor programmet szettes pa pause ved den fglgende knude i
programmet. Hvis en knude ikke understgtter pausepunkter, vil programudfgrelsen, der startes
ved at trykke pa knappen Enkelt trin, ikke saette programmet pa pause ved denne knude. | stedet
fortseetter udfgrelsen, indtil programmet nar en knude, der understgtter pausepunkter.

23.7. Kommandofane

Denne vejledning daekker ikke alle detaljerne om alle typer af programknuder.
Robotprogramknuden indeholder tre afkrydsningsfelter til styring af programmets overordnede
opfarsel.

d Filer 05:09:50 CCCC O
l/Program | A Installation [ Bevaeg | /0 [ Log |
<unavngivet> [ Kommando | Grafik | Struktur | Variable |
= Init. Varia... &
f%";‘;ﬁ;‘;}g’am Indledende variabelvaerdier
o Vigpunkt 1
¢V Beveeg| . : .
o Viapunkt 2 1 ariablen Gentag_l har ingen startveerdi
= indstilling || lent1=0
¢ os Palletering -
¢V Monster: Firkal cnt_2 =10
@ Hjgrnel_1 interpoler 1 = 0.0
o Hjgrne2_1 _ _ . .
o Hierne3 1 — Wariablen positur_1 har ingen startvaerdi
o Hjgrne4_1 \ariablen positur_2 har ingen startveerdi
¢ ¥ PalleteringsSe . ) . .
o Tilgang_1 Variablen positur_3 har ingen startvaerdi
& Mensterfun \ariablen timer_1 har ingen startvaerdi
= ndstilling _ _ _
= Vent ariablen var_2 har ingen startvaerdi
o Afslut 1
9 on Afstabl
¢ StartFos_1 Variabel Udtryk
¢V Retning
o TilPos_1
¢V Opsamiing i
o StablPos_ 2 ||

= inAstilling

P e
|Q”‘-‘| | - ~ | Ryd udtryk

(D simulering EEE Fart ==——={_100% | 4 Forrige || Neeste B |

o Fysisk robot

Tilfgj for startsekvens

Marker dette afkrydsningsfelt for at tilfgje et saerligt afsnit til programmet, som udfgres én gang,
nar programmet startes.

Saet variablers startvaerdier

Veaelg dette for at indstille startvaerdier for programvariabler.
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1.

Veelg en variabel fra rullemenuen eller ved brug boksen til valg af variable.

2. Angiv et udtryk for den variabel. Dette udtryk bruges til at indstille den variable vaerdi ved

programstart.

Du kan veelge Behold veerdi fra sidste kgrsel for at initialisere veerdien for veerdien fundet pa
fanen Variabler (se 23.9. Fanen Variable on the facing page).
Sadan kan variabler bevare deres vardier mellem programudfgrelser. Variablen far sin
vaerdi fra udtrykket, hvis programmet kgres for fgrste gang, eller hvis indholdet pa

veerdifanebladet er blevet slettet.

En variabel kan slettes fra programmet ved at andre dens navn til blank.

Program gentages til afbrudt

Veelg dette for at gere programmet kontinuerligt.

23.8. Fanen Grafik

& Filer

05:10:21

fProgram [ A Installation | Bevaeg [ 110 | Log |

cccec @

=unavngivet=

Kommando | Grafik | Struktur | variable |

= Init. Varia...
¥ Robot-program
W Switch ...
¢V Bevaeg/
o Vigpunkt_1
¢V BevagFP
o Variabel
o Vigpunkt_2
¢ W CirkelBevaeg
o Viapunkt 3
o Slutpunkt_1
= indstilling
9= Palletering
¢ 7 Maenster: Firka
° Hjgrnel_1
@ Hjgrne2_1
o Hjgrne3_1
o Hjgrned_1
¢ ¥ Palleteringsse
o Tilgang_1
o MansterPun
= ndstilling
= Vent
o Afslut 1
9 e Afstabl
a StartPos_1
9 % Ratninn

-

< i [ Tl

Q Q8 O

BT

A
\J

v

5
mEElS

G Simulering
o Fysisk robot

LAl

Grafisk fremstilling af det nuvaerende robotprogram. TCP-stien vises i 3D med

Eart |:Ol 00%

| 4 Forrige || Naeste B |

bevaegelsessegmenter i sort, og overgangssegmenter vist med grgnt. De grgnne prikker angiver
TCP-positionerne for hvert viapunkt i programmet. 3D-tegningen af robotarmen viser den
nuveaerende robotposition og skyggen af robotarmen viser, hvordan den vil na viapunktet valgt i
venstre side af skaermen.
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Hvis robottens TCP's aktuelle position er teet pa et sikkerheds- eller udligserplan, eller
robotveerktgjets retning er teet pa veerktgjets retningsgraense (se 21.11. Planer on page115), vises
en 3D-gengivelse af den naermeste graense.

Bemaeerk: Visualiseringen af endegreenserne bliver deaktiveret nar robotten kgrer et program.

Sikkerhedsplaner vises i gult og sort med en lille pil, der gengiver planvektoren, der angiver den
side af planet, hvor robot TCP'en ma placeres. Udlgserplaner vises i blat og grgnt og en lille pil,
der peger pa den side af planet, hvor Normal-tilstandsgraenserne (se 21.8. Sikkerhedstilstande on
page114) er aktive. Veerktgjets retningsgreense vises med en sfeerisk kegle sammen med en
vektor, der viser robotvaerktgjets nuvaerende retning. Keglens inderside gengiver det tilladte
omrade for veerktgjets retning (vektor).

Nar robottens mal-TCP ikke laengere er i naerheden af graensen, forsvinder 3D-gengivelsen. Hvis
TCP overtreeder eller er meget teet pa at overtreede en greense, bliver gengivelsen af greensen rgd.

3D-visningen kan zoomes og roteres for at fa et bedre overblik over robotarmen. Knapperne i
gverste hgjre side af skaermen kan deaktivere de forskellige grafiske elementer i 3D-visning.
Nederste knap skifter mellem taendt og slukket for visningen af de neermeste begraensninger af
arbejdsrummet.

23.9. Fanen Variable

& Filer 05:10:19 CCCC O
fProgram | A Installation | Bevaeg | 110 | Log |
=unavngivet= [ Kommando | Grafik | Struktur | Variable | |

= Init. Varia... — Slet

WV Robot-program - -
T Switch ... Variabel = | Vaardi

¢V Bewvaeg/
o Vigpunkt_1
¢ W BevagP
o Variabel
o Viapunkt 2
¢ W CirkelBevaeg
o Viapunkt 3
o Slutpunkt_1+——
= |ndstilling
9% Palletering
¢ ¥ Manster: Firkal
o Hjgrnel_1
o Hjgrne2_1
o Hjgrne3_1
o Hjgrned_1
¢ ¥ PalleteringsSe
o Tilgang_1
a MansterPun!

= Veent
o Afslut 1
9 on Afstabl
@ StartPos_1 —
-

Q Ratninn T |
[ I [ T¢]

Q=
N S o Leees

Fanen Variabler viser de eksisterende vaerdier for variabler i et kgrende program og fgrer en liste
over variabler og vaerdier mellem programkgrsler. Fanen Variabler kommer kun frem, nar den har
information at vise. Viapunkt-variabler vises pa listen, hvis Vis viapunkter er aktiveret.
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23.10. Grundlzeggende programknuder

23.10.1. Bevaeg

& Filer 05:10:10 CCCC O
fProgram | A Installation | Bevaeg [ 110 | Log |
=unavngivet= 1/ Kommando | Grafik | Struktur [ Variable |
= Init. Varia... -
¥V Robot-program Bevae -
W Switch ... Beveg & | |
¢ ¥ Bevag) Angiv, hvordan robotten skal beveege sig mellem viapunkter.
P ;eh;;:;jmkl—l Weerdierne geelder for alle underwiapunkter og afhanger af den valgte beveegelsestype.
o Vigpunkt_2 =3
= Indstilling
§ <% Palletering Indstil TCP Ledhastighed

¢V Menster: Firkal
o Hiernel 1 |Brug aktivt TcP -~ °/sek.
o Hgrne2 1 [ |
o Hjorne3_1 Ledacceleration

¢V PalleteringsSe | 80,0/ °/sek,

o Tilgang_1
@ MansterPun!

= \ent
o Afsfut_1
9% Afstabl Tilfej viapunkt i
o StartPos_1 Nulstil
v Retn."ng_
o FraPos_1
o TilPos 1
¢V Opsamiing —
o StahlPns 2 | ¥
1] I [ 1

OB
St e

Kommandoen Bevaeg styrer robottens bevaegelser gennem de underliggende viapunkter.
Viapunkterne skal ligge under en Bevaeg-kommando. Kommandoen Bevaeg definerer den
acceleration og hastighed, hvorved robotarmen bevaeger sig mellem disse viapunkter.

Bevagelsestyper

Du kan veelge en af tre typer bevaegelser: BevaegJ, BevaegL og BevaegP. Hver bevaegelsestype
forklares nedenfor.

- bevaegJ laver bevaegelser, der beregnes i robotarmens ledrum. Led kontrolleres for at
afslutte deres beveegelser pa samme tid. Denne bevaegelsestype resulterer i en kurvet
bane for veerktgjet. De feelles parametre, der anvendes til denne bevaegelsestype, er den
maksimale ledhastighed og ledacceleration specificeret i hhv. deg/s og deg/s?. Hvis det
gnskes, at robotarmen skal bevaeges hurtigt mellem viapunkterne under tilsidesaettelse af
veerktgjsbanen mellem disse viapunkter, kan denne bevaegelsestype med fordel veelges.

+ bevaegL bevaeger veerktgjscenterpunktet (TCP) lineaert mellem viapunkter. Dette betyder, at
hvert led udfgrer en mere kompliceret beveegelse for at holde veerktgjet pa en lige
banelinje. De faelles parametre, som kan indstilles for denne bevaegelsestype, er den
gnskede vaerktgjshastighed og veerktgjsacceleration, der er specificeret i hhv. mm/s og
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mm/s2,, og ogsa en funktion.

+ bevaegP bevaeger veerktgjet lineaert ved konstant hastighed med cirkulzere overgange og er
beregnet til visse former for procesdrift sdsom limning eller dosering. Standardstgrrelsen
for overgangsradius er en faelles vaerdi mellem alle viapunkterne. En mindre veerdi vil ggre
banens drejning skarpere, hvorimod en hgjere vaerdi vil ggre banen fladere. Mens
robotarmen bevaeger sig gennem viapunkterne ved konstant hastighed, kan robottens
kontrollerskab ikke vente pa enten I/0-drift eller operatgrhandling. Dette kan evt. stoppe
robotarmens bevaegelse eller forarsage et sikkerhedsstop.

+ Cirkelbevaeg kan fgjes til en bevaegP for at lave en cirkuleer bevaegelse. Robotten starter
bevaegelsen fra sin nuveerende position eller startpunktet, bevaeger sig gennem et viapoint
specificeret pa den cirkulzere bue og et Slutpunkt, der fuldender den cirkulaere bevaegelse.

En tilstand bruges til at beregne vaerktgjsretning gennem den cirkulzere bue. Tilstanden
kan veere:

« Fast: Kun startpositionen bruges til at definere vaerktgjsretningen

+ Ubegraenset: Startpunktet aendres til slutpunkt for at definere veerktgjsretningen

& Filer 05:10:10 CCCC O
l/Program | A Installation [ Bevaeg | /0 [ Log |
<unavngivet> [ Kommando | Grafik | Struktur | Variable |
= Init. Varia... -
W Robot-program H
ootpieg CirkelBevaag
¢V Bevag)
v ° ':.f'apunkt_l En cirkelbevegelse foretages med tre — 7
¥ BevagP . == viapunkter: viapunktet forud for Fa ¥ N
° Viapunkt_2 cirkelBevag-knuden, viapunkt (1), WiaPoint Lo
7 V CirkelBeveg (2) og EndPoint (3). .
o Viapunkt_3 ~y
@ Slutpunkt_1 | fast tilstand: (
= Indstilling | Retningen af denne bevaegelse defineres ved \
9<% Palletering startpunktet for robotten, saledes at ;
9V Menster: Firkal robotten vil holde denne retning i forhold til )/
o Hjgrnel_1 cirklen gennem bevaegelsens via- og /
o Hjgrne2 1 slutpunkter, "l'l
o Hjgrne3_1 | /
o Higrned_1 -
§ ¥ PalleteringsSe ~—
o Tilgang_1
o Mensterfunt )
= Indstilling Retning
= Vent
o Afslut_1 Veelg tilstand for retning i forhold til cirklen
9<% Afstabl
o StartFos_l © rast
¢ ¥ Retning —_—
o Erapme 1 - (o) Ubegranset
4] Il [Tl
SJalr] <> |
Simuleri .
@ ful Al EEE Fart =——_ho00% | 4 Forrige || Neeste B |
o Fysisk robot

Faelles parametre

De feelles parametre i nederste hgjre hjgrne af bevaegelsesskaermbilledet Bevaeg geelder for
robotarmens bevaegelse fra foregaende position til kommandoens fgrste viapunkt, og derfra til
hvert af de efterfglgende viapunkter. Indstillingerne for Bevaeg-kommando gaelder ikke for banen
fra det sidste viapunkt under Bevaeg-kommandoen.
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Valg af TCP

Maden, hvorpa robotten bevaeges imellem viapunkter justeres afhaengigt af om TCP er indstillet
med en brugerdefineret TCP eller en aktiv TCP. Med Ignorer aktiv TCP kan denne bevaegelse
justeres i forhold til vaerktgjsflangen.

Indstilling af TCP i et Bevaeg

1. Tag adgang til fanen Program for at indstille TCP’et, som bruges til viapunkter.
2. Under Kommando i rullemenuen til hgjre veelges Bevaeg-typen.

3. Veelg en mulighed i rullemenuen Indstil TCP under Bevaeg.
4

. Veelg Brug aktiv TCP eller veelg en brugerdefineret TCP.
Du kan ogsa veelge Ignorer aktiv TCP.

Funktionsvalg

Viapunkter kan defineres relativt til en funktion ved brug af rullemenuen Funktioner (se afsnit
24.17. Funktioner on page218). Dette betyder, at nar der indstilles et viapunkt, vil programmet
huske veerktgjskoordinaterne i funktionsomradet for den valgte funktion. Nogle fa tilfeelde kraever
detaljeret forklaring:

Den valgte funktion har ingen virkning pa relative viapunkter. Den relative bevaegelse udfgres
altid med hensyn til retningen af basen.

Nar robotarmen bevaeger sig til et variabelt viapunkt, beregnes TCP (vaerktgjscenterpunkt) som
koordinaterne for variablen i omradet for den valgte funktion. Derfor vil robotarmens bevaegelse
for et variabelt viapunkt sendre sig, hvis en anden funktion vaelges.

Du kan andre en funktions position, mens programmet kgrer, ved at tildele en positur til den
korresponderende variabel.

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time
Hastighedsprofil for en bevaegelse. Kurven deles i tre segmenter: acceleration, cruise og
deceleration. Niveauet for cruise-fasen bestemmes ved indstilling af hastigheden for
bevaegelsen, mens stejlheden i faserne med acceleration og deceleration bestemmes af
accelerationsparameteret.
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Brug ledvinkler

Som alternativ til 3D-posituren kan du markere afkrydsningsfeltet Brug ledvinkler, nar du bruger
Bevaegd til at definere viapunkter ved hjaelp af robotledvinkler. Hvis Brug ledvinkler er aktiveret, er
TCP og funktionsvalg ikke tilgaengelige. Viapunkter defineret med Brug ledvinkler justeres ikke,
nar programmet flyttes fra robot til robot.

23.10.2. Fast viapunkt
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Et punkt i robottens bane. Viapunkter er den mest centrale del af et robotprogram, idet de

Fart =——{ hoo%

| 4 Forrige || Naeste B |

fortaeller robotarmen, hvor den skal veere. En fast viapunkt-position indleeres ved fysisk at flytte
robotarmen til positionen.

Indlzering af viapunkter

Betegnelsen Indlzering bruges til at vise robotten, hvordan TCP skal placeres i forhold til en
funktion til et anlaeg. For at lzere robotten et viapunkt skal du fglge instruktionerne nedenfor:

]
2
3.
4

Ga til fanen Program, og indszet en Bevaegelsesknude.

| bevaegelsesknuden skal du bruge rullemenuen Indstil TCP til at indstillet TCP'en.

| bevaegelsesknuden skal du bruge rullemenuen Funktion til at vaelge en funktion.

| knuden Viapunkt skal du bruge Indlzeringstilstand eller jogge for at placere robotten i en
gnsket konfiguration.
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Brug af viapunkter

Brug af et viapunkt betyder, at man anvender den indlaerte relation mellem funktionen og TCP'et i
den nuveaerende situation. Relationen mellem funktionen og TCP'et, som anvendes pa den aktuelt
valgte funktion, resulterer i den gnskede TCP-placering. Derefter finder robotten ud af, hvordan
den skal placere sig selv for at lade det aktuelt aktive TCP na denne TCP-position. For at bruge et
viapunkt skal du fglge instruktionerne nedenfor:

1. Brug et eksisterende viapunkt i en bevaegelsesknude, eller indseet viapunktet i en anden
bevaegelsesknude
(f.eks. ved kopiere og indsaette eller bruge knappen \g{Link} pa viapunktet).

2. Indstil det gnskede TCP.
3. Indstil den gnskede funktion.

Indstilling af viapunktet

Viapunkt-navne

Viapunkter far automatisk et unikt navn. Dette navn kan andres af brugeren. Viapunkter forbindes
og deler positionsoplysninger nar linkikonet veelges. Andre positionsinformationer, sdésom
overgangsradius og hastighed samt acceleration for vaerktgjet/led, konfigureres individuelt for
viapunkter, selvom de kan veere forbundne.

Overgang

Overgang giver robotten mulighed for at foretage en glidende overgang mellem to baner uden at
stoppe ved viapunktet Viapunkt mellem dem.

Eksempel

Lad os tage en handling som opsamling og nedsaetning som eksempel (se figur 12.2), hvor
robotten aktuelt stér i viapunkt 1 (wp_2 ). Dermed indfgres tre viapunkter for at oprette en sti, der
opfylder kravene.wp_3 i retning kommende fra viapunkt 2 (0 ), skal robotten naerme sigwp_3).
For at undga en kollision med genstanden samt andre forhindringer (WP 1 ), og den skal samle
en genstand op ved viapunkt 3 (
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® up >

WP_1

@ wp_3

wpP 1 : startposition WP 2 :via punkt, wP 3 : opsamlingsposition, O : forhindring.

Hvis ikke andre indstillinger konfigureres, standser robotten ved hvert viapunkt, fgr naeste
bevaegelse foretages. Det er ikke optimalt, at denne opgave standser ved wp 2, da en glidende
drejning vil opfylde kravene pa samme made, men tage kortere tid og kreeve mindre energi. Det er
endda acceptabelt, at robotten ikke praecist ndr wp 2, sa laenge overgangen fra den fgrste til den
anden bane foretages nzer denne position.

Stoppet ved wP_ 2 kan undgas ved at konfigurere en overgang for viapunktet, som giver robotten
mulighed for at beregne en glidende overgang til naeste bane. Overgangens primaere parameter er
en radius. Nar robotten er indenfor viapunktets overgangsradius, kan den begynde overgangen og
fravige fra den oprindelige sti. Dette giver mulighed for hurtigere og mere glidende bevaegelser,
da robotten ikke skal decelerere og accelerere igen.

Overgangsparametre

Der findes flere parametre - udover viapunkterne - der har indflydelse pa overgangsbanen (se
figur 12.3):

+ overgangsradiussen (r )
+ robottens start- og sluthastighed (ved henholdsvis position p1 og p2 )

- beveaegelsestiden (hvis der fx indstilles en specifik baneperiode, vil dette pavirke robottens
start- og sluthastighed)

- de banetyper, der skal overgas fra og til (MovelL, MoveJ)
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WP_1 !
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® yp_3

Overgang over WP_2 med radius r, farste overgangsposition ved p1 og endelige
overgangsposition ved p2 . O er en forhindring.

Hvis der indstilles en overgangsradius, vil robotarmens bane lave en overgang afvige fra at kgre
helt hen til et viapunkt og lade robotarmen undlade at standse ved punktet.

Overgange kan ikke overlappe hinanden, sa det er ikke muligt at indstille en overgangsradius, der
overlapper en overgangsradius for et tidligere eller fglgende viapunkt, som vist i figur 12.4.

®
(R

\
A
"
I
L
vl
N
N
/ ~
/
/

Overlapning af overgangsradius ikke tilladt (*).

Betingede overgangsbaner

Overgangsbanen pavirkes bade af viapunktet, hvor overgangsradiussen er indstillet til, og det
efterfelgende viapunkt i programtraeet. Dvs. i programmet i figur 12.5 er overgangen omkring wp_
2 i dette eksempel. Der er to mulige slutpositioner, og for at afggre, hvilke naeste viapunkt der
overgas til, skal robotten vurdere den aktuelle laesning af wp 2 . Konsekvensen af dette bliver
mere tydelig i dette eksempel ved overgang omkring Wp 1 er pdvirket af digital input[1]
allerede fra det tidspunkt, den gar ind i overgangsradiussen. Dette betyder, at udtrykket hvis...sa
(eller andre opsaetninger til bestemmelse af efterfglgende viapunkter, sdsom variable viapunkter)
vurderes, fgr vi faktisk nar til wp_ 2, som kan virke lidt ulogisk, nar man betragter
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programsekvensen. Hvis et viapunkt er et stoppunkt, og det fglges af betingede udtryk til
afggrelse af det naeste viapunkt (fx I/0-kommandoen) udfgres I/0-handlingen, nar robotarmen
standser ved viapunktet.

Movel

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@wp_1 i

WP_F_2

WP I er det farste viapunkt, og der er to potentielle endelige viapunkter: WP F 1 0g WP _
F 2, afhaengigt af et betinget udtryk. Det betingede i f-udtryk vurderes, ndr robotarmen gér ind
i den anden overgang (*).

Brugermanual 149 UR3e

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



UNIVERSAL ROBOTS 23. Fanen Program

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

Overgangsbaner

WP_3

Ledfunktionsomrade (MovedJ) vs. cartesian space (MovelL) bevaegelse og overgang.

Afhaengigt af beveegelsens type (f.eks. Bevaegl, BevaegJ eller BevaegP) genereres der forskellige
overgangsbaner.

+ Overgange i BevaegP Ved dannelse af overgange i BevaegP fglger positionen i overgangen
en cirkelbue ved konstant hastighed. Retningen dannes gennem en jasvn interpolation
mellem de to baner. Du kan danne en overgang fra en BevaegJ eller en BevaegL til en
BevaegP. Hvis det er tilfaeldet, anvender robotten en cirkelbueovergang af BevaegP og
interpolerer hastigheden af de to bevaegelser. Du kan ikke danne en overgang fra en
BevaegP til en BevaegJ eller en BevaegL. | stedet betragtes det sidste viapunkt pa BeveegP
som et stoppunkt uden overgang. Du kan ikke udfgre en overgang, hvis de to baner eri en
vinkel taet pa 180 grader (modsat retning), fordi den skaber en cirkelbue med en meget lille
radius, som robotten ikke kan fglge med konstant hastighed. Det giver en
programkgrselsfejl, som kan rettes ved at justere viapunkterne, sa de danner en mindre
spids vinkel.

- Overgange der involverer BevaegJ danner en overgang i ledfunktionsomradet. Dette geelder
overgange fra BevaegdJ til BevaegJ, BevaegJ til Bevaegl og BevaegL til BevaegJ. Overgangen
giver en jeevnere og hurtigere bane end beveaegelser uden overgang (see Figure 15.6).
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Hvis hastighed og acceleration bruges til at angive hastighedsprofilen, holdes overgangen
inden for overgangsradiussen i Igbet af overgangen. Hvis du bruger tid i stedet for
hastighed og acceleration til angivelse af hastighedsprofilen for begge bevaegelser, falger
overgangsbanen banen for den oprindelige BevaegJ. Nar begge beveegelser er
tidsbegreensede, sparer brug af overgange ikke tid.

+ Overgange i BevaegL Ved dannelse af overgange i BevaeglL fglger positionen i overgangen

en cirkelbue ved konstant hastighed. Retningen dannes gennem en jaevn interpolation
mellem de to baner. Robotten kan decelerere pa banen, fgr den fglger cirkelbuen, for at
undga meget hgje accelerationer (f.eks. hvis vinklen mellem de to baner er taet pa 180

grader).

23.10.3. Relativt viapunkt

& Filer 05:10:18 CCCC O
[ Program | A Installation | Bevaeg | /O [ Log |
<unavngivets> [ Kommando | Grafik | Struktur | Variable |
= Init. Varia... |~ |
v -‘ggﬂ;ﬁ;"?mm Viapunkt Relativ position |v|

¢ W Bevaeg/
o Vigpunkt_1

¢V BevagP
.

¢V CirkelBevaeg
o Vigpunkt_3
o Slutpunkt_1
= Indstilling
9= Palletering
¢V Menster: Firkal
o Hgrnel 1
o Hgrne2_1
o Hjgrne3_1
o Higrned_1
¢ W PalleteringsSe
o Tilgang_1
@ Mansterfun
= |ndstilling
= Vent
o Afsfut_1
9o Afstabl
a StartPos_1

Viapunkt_2

Relativ bevaegelse defineret af forskellen mellem fra- og til-positioner

Fra-pos. Til-pos.
P P Afstanden 0.0 mm
Indstil punkt Indstil punkt Vinkel 178.7 °

Avancerede indstillinger

o Brug delt overgangsradius

Q Foretag overgang med radius @ Sl

Veerktejsacceleration

o Brug feelles parametre

¢ W Retning — Tilfzj viapunkt
0 FraPhs 1 _T |
1] I [ Trl = Slet viapunkt Tilfoj Indtil
Q] - |
(J simulering

o Fysisk robot

L]

| 4 Forrige || Naeste B |

Fart =——_h00%

Et viapunkt med positionen givet i forhold til robotarmens tidligere position, som for eksempel to
centimeter til venstre”. Den relative position defineres som forskellen mellem de to givne
positioner (venstre til hgjre).

Bemeerk: Gentagende relative positioner kan flytte robotarmen ud af sit arbejdsomrade.

Afstanden her er den kartesiske afstand mellem TCP i de to positioner. Vinklen angiver, hvor

meget TCP-retningen andrer sig mellem de to positioner. Mere praecist leengden af den
rotationsvektor, som beskriver retningsaendringen.
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23.10.4. Variabelt viapunkt

& Filer 05:10:18 CCCC C)
rProgram r A Installation rBevaeg r [1{e] rLog |
=unavngivet= l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

= Init. Varia... o
% Robot-program H iti -
Robocprog Vlapunkt |Fast position | |
¢ W Bevaeg/
° Vigpunkt_1 -Via unkt_2 -
¢V BewvagP . N
o Variabel
o Vigpunkt_2
¢V CirkelBevaeg ',
o Viapunkt 3 u
o Slutpunkt 1+——
= jndstilling Rediger positur
¢ Palletering
¢V Menster: Firka
o Hgrnel 1
o Hjgrne2_1
@ Hjgrne3_1
o Hjgrned_1 Avancerede indstillinger
¢V PalleteringsSe
o Tilgang_1 o Brug delt overgangsradius

o MansterPun f f
= indstilling G Foretag overgang med radius G =l ia Sh=RUE RS

Indstil viapunkt

= Vent Veerktejsacceleration
o Afslut 1

g AES‘ t‘s_:’::rtPos_l || Tilfaj viapunkt

o W Ratnino il

< I [ D #‘SIM viapunkt Tilfej Indtil

Qe «—» |
T S I L[ —— FTTEwR

Et viapunkt med en position givet af en variabel, i dette tilfaclde beregnet_pos. Variablen skal
vaere en positur sdsom

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. De forste tre er x,y,z og de sidste tre er orienteringen givet som en
rotationsvektor givet af vektoren rx,ry,rz. Leengden pa aksen er den vinkel, der skal drejes i
radianer, og vektoren selv er den akse, der roteres om. Positionen opgives altid i forhold til en
referenceramme eller et koordinatsystem, der er defineret af den valgte funktion. Hvis en
overgangsradius er indstillet til et fast viapunkt, og de forudgaende og efterfglgende viapunkter er
variable, eller hvis overgangsradiussen er indstillet til et variabelt viapunkt, vil
overgangsradiussen blive kontrolleret for overlapning (se Overgangsparametre on page147). Hvis
overgangsradiusen overlapper et punkt, nar programmet kgres, vil robotten ignorere det og ga
videre til naeste punkt.

o Brug feelles parametre

For eksempel at skulle bevaege robotten 20 mm langs veerktgjets z-akse:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

23.10.5. Retning

Programknuden Retning angiver en bevaegelse i forhold til funktionsakser eller TCP'er. Robotten
bevaeger sig langs banen, som er specificeret i programknuden Retning, indtil denne bevaegelse
standses af en Indtil-betingelse.
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& Filer 05:09:47 CCCC O

fProgram [ A Installation | Bevaeg [ 110 | Log |
=unavngivet= l/ Kommando | Grafik | Struktur | variable |

F Rommentar -
= Stop | u
- Pop op Retning
= timer_1 Robotten vil bevaege sig i en linesrt-bevaegelse i forhold til den valgte funktion
W Bevagl
¢ W Retning: Base X+

= Indtil i

Funktion Retning

_ - @ Brug delt funktion o
E script G
=var_2=2 *force() J (#] Retningsvektor

P Kald UnderProgram_1
T Hvis ...

= <fom=>

" Palletering
WV Menster

WV PalleteringsSekvel
! o T."J'gangi? @ Brug felles parametre
° Mons?ﬁrPt.'nkt_j’ Q Varktejshastighed
= ndstilling -
= Vent Weerktejsacceleration
o Afslut_3

nderProgram_1

= <tor

endelse L

r:‘?dll Ii ||>|; ap Tilfej Indtil

Qa)] <> |

g?;?;f:g‘t?ot EE@ Fart =—=——{ Noo% | 4 Forrige || Naeste B |

Tilfgjelse af en retningsbevaegelse

1. Under Basic trykkes pa Retning for at tilfgje en lineser bevaegelse til programtraeet.

2. Definer den lineaere bevaegelse i feltet Retning under Funktion.

Standsning af en retningsbevaegelse

1. Tryki feltet Retning pa knappen Tilfgj indtil for at definere og tilfgje stopkriterier til
programtraeet.

Du kan tilfgje indstillinger for Retningsvektor, for Vaerktgjshastighed og Vaerktgjsacceleration for
at definere en vektorretning for linezer. Det giver mulighed for avancerede anvendelser som f.
eks:

+ definition af lineaer beveegelse i forhold til flere funktionsakser

* beregning af retningen som et matematisk udtryk
Retningsvektorerne definerer et brugerdefineret kodeudtryk, som oplgses til en enhedsvektor. For
eksempel har retningsvektorerne [100,0,0] og [1,0,0] ngjagtig samme effekt pa robotten. Brug

hastighedsskyderen til at bevaege langs x-aksen ved en gnsket hastighed. Talvaerdierne i
retningsvektoren har kun betydning i forhold til hinanden.
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23.10.6. Indtil

Programknuden Indtil definerer et stopkriterium for en bevaegelse. Robotten bevaeger sig langs en
bane og standser, nar der registreres kontakt. | programtraeet kan du tilfgje Indtil-knuder under
Retningsknuder og Viapunktknuder. Du kan fgje flere stopkriterier til en enkelt bevaegelse.
Bevaegelsen standser, nar den forste Indtil-tilstand opfyldes.

& Filer

[ Program | A Installation | Bevaeg | /O [ Log |

05:09:47

ccce @

=unavngivet=

rKommando | Grafik | Struktur | variable |

F Rommentar

= Stop

P Pop op

= timer_1

WV BevaglL

9 ¥V Retning: Base X+
= |ndtil
= [ndtil

WV Gentag

& Script

=var_2=2 *forcel)

P Kald UnderProgram_1
T HI!

’s Palletering
WV Menster
9 ¥V Palleteringssekve
o Tilgang_3
o MansterPunkt_3|
= ndstilling
= Vent
o Afslut_3
nderProgram_1
laendelse

] Il [1r]

o

Indtil

Angiv stopbetingelsen

Robotten vil bevage sig i den valgte retning indtil stopbetingelsen er ndet

Udtryk

f(X)

Afstand

1/O-input

4k | Tilfej Indtil

EIEs

| Tilfoj handiing |

G Simulering
Q Fysisk robot

LAl

Fart =————1{_hoo%

| 4 Forrige || Naeste B |

| feltet Indtil kan du definere fglgende stopkriterier:

- Afstand Denne knude kan bruges til at standse en retningsbevaegelse, nar robotten har

bevaeget sig en bestemt afstand. Hastigheden sankes gradvist, sa robotten standser
ngjagtigt ved afstanden.

+ Vaerktgjskontakt(se 23.10.7. Indtil vaerktgj-kontakt below) Du kan bruge denne knude til at

stoppe en bevaegelse, nar robotveerktgjet registrerer en kontakt.

Udtryk Denne knude kan bruges til at standse bevaegelsen pa grund af et tilpasset
programudtryk. Du kan bruge 1/QO'er, variabler eller scriptfunktioner til at angive

stoptilstanden.

I/0-indgang Du kan bruge denne knude til at stoppe en signalstyret bevaegelse fra en I/0-

indgang.

23.10.7. Indtil veerktgj-kontakt

Programknuden Indtil veerktgjskontakt tillader robotten at stoppe sin bevaegelse, nar der er
opnaet kontakt med vaerktgjet. Du kan definere decelerationen af stoppet og tilbagetraekningen af
veerktgjet.
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Standardhastigheden for bevaegelse er for hgj til kontaktregistrering. En hurtigere
bevaegelseshastighed udlgser et sikkerhedsstop, fgr betingelsen Vaerktgjskontakt
kan treede i kraft. For at undga udlgsning af et sikkerhedsstop skal
bevaegelseshastigheden saenkes. Til verktgykontakt virker kanskje ikke hvis det
monterte verktgyet vibrerer.

N el Q _ Grafik Variable
Bevag 1 ¥ Robot-program
: prog Indtil - Vzerktojkontakt -
Viapunkt 2 9 b Bevaeg/
Retning 3 ¢ © Viapunkt 1 Robotten bevaeger sig Indtil der registreres en indvirkning pa veerktgjet. Robotten
4 3+ Indtil kontakt: Tibagetraek 0,00 stopper med den definerede deceleration.
Vent
Veerktgjshastighed mindre end 100,0 mm/s anbefales for at detektere en kontalt
Mo Hvis en handling tilfgjes, vil den blive udfart nér indtil-betingelsen er ndet
Pop op
Stop
& Fiyt til lkontaktpunit
Kommentar — Afstand
a b Afstand til kontaktpunkt
M J—
) P N Robot stop
> Skabeloner )
O Brug delt deceleration
@ Brug tilpasset deceleration
2000,0 °/sek.2
¢ > -+ Tilfej Indtil Tilfej handil C’
= — ] iIfej handling
43> XBRT=

©

Normal (—— 100% ° 0 O Sir‘\‘w,ﬂeriwg.

BEMARK

Indtil vaerktgjskontakt fungerer muligvis ikke, hvis det monterede veerktgj vibrerer.
For eksempel kan en vakuumgriber med en integreret pumpe introducere hurtige
vibrationer.

Du kan bruge knuden Indtil vaerktgjskontakt til for eksempel stabling/afstabling, hvor Indtil
vaerktgjskontakt bestemmer hgjden af de stablede genstande.

Brugermanual

155

UR3e

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

(R
UNIVERSAL ROBOTS

23. Fanen Program

Traek tilbage til kontakt

Brug indstillingen Traek tilbage til kontakt for at fa robotten til at vende tilbage til det indledende
kontaktpunkt. Du kan indstille en ekstra modsat bevaegelse for at fa robotten til at bevaege sig fri
af kontakten eller mod kontakten. Dette er nyttigt, hvis du har en griber, der skal bruge fri

bevaegelsesplads, eller hvis der kreeves en klemmehandling.

Handling

Tilfgj en Handling gor det muligt at tilfgje en programknude, hvis en bestemt Indtil-betingelse
opfyldt. For eksempel kan Indtil veerktgjskontakt aktivere gribehandlingen for et griberveerktgj.
Hvis der ikke er defineret nogen Handling, fortsaetter programudfgrelsen til naeste programknude i
programtraeet.

23.10.8. Vent
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Fart ==—==_h00%

| 4 Forrige || Naeste B |

Vent saetter I/0-signalet eller et udtryk pa pause i et givent tidsrum. Hvis Ingen venten er valgt,
gores intet.

Bemaerk: Sa snart interface til veerktgjskommunikation TCI er aktiveret, er veerktgjets analoge
indgang ikke tilgaengelig for valg af Vent pa og udtryk.
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23.10.9. Indstil
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Seetter enten digitale eller analoge outputs til en given veerdi. Digitale udgange kan ogsa

indstilles til at sende en enkelt impuls.

Brug kommandoen Indstil til at indstille robotarmens nyttelast. Du kan justere nyttelasten for at
forhindre robotten i at udlgse et sikkerhedsstop, nar veegten ved veerktgjet er forskellig fra den
forventede nyttelast. Du skal fjerne markeringen i afkrydsningsfeltet, hvis den aktive TCP ikke

skal anvendes som tyngdepunkt.

Den aktive TCP kan ogsa andres ved hjzelp af en Indstil-kommando ved at markere
afkrydsningsfeltet og vaelge en af TCP-forskydningerne i menuen.

Hvis den aktive TCP for en bestemt bevaegelse er kendt pa det tidspunkt, hvor programmet
skrives, kan du bruge TCP-valget ved at trykke pa Bevaeg i sidemenuen til venstre (se 23.10.1.
Bevaeg on page142). Yderligere oplysninger om konfigurering af navngivne TCP'er (se 24.2. TCP-

konfiguration on page199).
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UNIVERSAL ROBOTS

23. Fanen Program

23.10.10. Pop op

Q Fysisk robot

& Filer 05:09:30 CCCC O
rProgram r& Installation rBevaeg r [1{e] rLog |
=unavngivet= 1/ Kommando | Grafik | Struktur [ Variable |
7V Beveq/ -
o Vigpunkt_2
= Indstilling POP Op ek |'|
9<% Palletering Viser nedenstdende meddelelse pa skaarmen og venter pa at brugeren
W Menster trykker pa OK
¢ ¥ PalleteringsSe
o Tilgang 1 |
o MensterPun
= Indstilling Se pop op
= Vent
o Afslut_1 =5
9 on Afstabl
@ StartPos_1 Fop op-type:
¢V Retning
® FraPos_1 @ Besked
o TilPos_1
¢ ¥ Opsamiing (@ Advarsel
o StablPos 2 [ -
— Fejl
= ndstilling @ .
= Veent
o Afslut 2
= Vent
¢ W Mappe
= Komm
= Stop
= Fop op -
4] Il [ Tl
_____ [] Stop programafuiklingen efter denne besked
QJa/~] <> |
@ simulering IE”E“E‘D Fart =—————{ hoo% | 4 Forrige | | Naste B |

Popup-vinduet er en besked, der vises pa skarmen, nar programmet nar til denne kommando.
Beskedens udseende kan veelges, og selve teksten kan bestemmes via tastaturet pa skeermen.
Stilen pa meldingen kan velges, og teksten kan skrives inn med tastaturet pa skjermen. Hvis du
markerer i feltet "Stop afvikling af programmet" stopper robotprogrammet ved denne popup.

Bemaerk: Meddelelser er begreenset til maksimalt 255 tegn.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

23.10.11. Stop

& Filer

rProgram r& Installation rBevaeg r [1{e] rLog |

05:09:30 CCCC 0

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

?

-

-0

T Viapunkt_1
V Bevasg/
o Vigpunkt_2
= Indstilling
<= Palletering
V Menster
¢ ¥ PalleteningsSe
o Tilgang_1
o Mensterfun
= ndstilling
= \ent
o Afslut 1
<o Afstabl
@ StartPos_1
¢V Retning
@ FraPos_1
o TilPos_1
¢V Opsamiing
o StablPos_2
= ndstilling
= Vent
o Afslut 2
= Vent
¥ Mappe

= <tom=

= Kommentar

| Stop

Programudferelsen standser pa dette punkt.

= Stop

(0l

i [ Tl

Sl > |

o Simulering
Qo Fysisk robot

DD —r

Programafviklingen stopper her.

4 Forrige || Naeste B
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UNIVERSAL ROBOTS

23. Fanen Program

23.10.12. Kommentar

& Filer

rProgram r& Installation rBevaeg r [1{e] rLog |

05:09:29

ccce @

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

7V Beveg)
o Vigpunkt_1
¢V Bewvaeg/
o Vigpunkt_2
= Indstilling
+» Palletering
V Manster

-

o Tilgang_1

= ndstilling

= \ent

o Afsiut_1
+» Afstabl

@ StartPos_1

9V Retning

o FraPos_1

o TilPos 1
¢ ¥ Opsamiing

-

= ndstilling
= Vent
o Afslut 2
= Vent
¢V Mappe

= Kommentar

§ W PalleteringsSe

o MensterPun

o StablPos_2

Kommentar

Indtast kommentar:

4] i I

Sjalr] <> |

0 Simulering
Q Fysisk robot

DD —r

| 4 Forrige || Naeste B |

Giver programmgren mulighed for at fgje en tekstlinje til programmet. Denne tekstlinje har ingen
betydning for programudfgrelsen.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

23.10.13. Mappe

& Filer

rProgram ré\ Installation rBevaeg r [1{e] rLog |

05:09:29

ccce @

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

v
¥

?

-

-0

?

Robot-program
¥ Bevag)

o Vigpunkt_1
W Bevag)

© Vigpunkt_2
= Indstilling
+s Palletering

V Menster

¢V PalleteringsSe|—

o Tilgang_1
a MansterPun
= ndstilling
= Vent
o Afslut 1
o Afstabl
a StartPos_1
¢V Retning
@ fraPos_1
o TilPos_1
9V Opsamling
o StablPos_2
= ndstilling
= Veent
o Afslut 2
= Vent

% Mappe

(0l

i [ Tl

Mappe

En mappe er helt enkelt en samling af programlinjer.

Skriv den tekst, der skal vises | programtraet:

Mappe

[] skjul indholdet

Sl <>

0 Simulering
Q Fysisk robot

DD —r

| 4 Forrige || Naeste B |

En Mappe bruges til at organisere og maerke specifikke dele af et program, at rydde op i

programtraeet og gere programmet lettere at laese og navigere i.

Mapper pavirker ikke programmet og dets udfgrelse.
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R
UNIVERSAL ROBOTS 23. Fanen Program

23.11. Avancerede programknuder

23.11.1. Gentag

& Filer 05:09:31 CCCC O
fProgram | A Installation | Bevaeg [ 110 | Log |
=unavngivet= 1/ Kommando | Grafik | Struktur [ Variable |
¥ W Falletenngsse] a
o Tilgang_1 [ |
o Mansterfun, Gentag
= |ndstilling
= Veent
o Afsiut 1 || weelgvenligst, hvor mange gange programmet i denne lekke bar
o & Afstabl gentages.
o StartPos_1
¢ W Retring
© FraPos_1 @ centag altid
o TilPos_1
@ 7 Opsamiing (@ Gentag X gange:
o StablPos 2 |___ )
='.f."7c:fst.fm'ng_ S Antal gentagelser Variabelnavn
= \ent
s Aot 2 [ 9 Gentag_1
= Vent G Gentag, nar udtrykket er Sandt
¢ ¥ Mappe |
= Kommentar
= Stop | 0
= Fop op
= timer_1
¢ W BevaglL
¢V Retning: Base
= Indtil |
¢ ¥V Gentag v |
4] Il [ Tl
QJa/~] <> |
(] Simulering -
@ Fysisk robot IE”EHE‘ Fart =—————{ hoo% | 4 Forrige || Naste B |

Far de underliggende programkommandoer til at gentages. Afhaengigt af valget gentages de
underliggende programkommandoer uendeligt, enten et vist antal gange, eller sa lange en given
betingelse er sand. Nar der er gentaget et vist antal gange, skabes en dedikeret
gentagelsesvariabel (kaldet 1oop 1 i skeermbilledet ovenfor), som kan bruges til udtryk inden for
gentagelsen. Gentagelsesvariablen tzller fra 0 til N - 1.

Nar du gentager et udtryk som slutbetingelse, muligger PolyScope en Igbende evaluering af
udtrykket, saledes at “gentagelsen” kan afbrydes nar som helst under udfgrelsen og ikke kun efter
hver repetition.

23.11.2. Hvis

If and If...Else satninger a&ndrer robottens adfaerd baseret pa sensorinput eller variable
veerdier.
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& Filer 05:09:34 CCCC O
fProgram [ A Installation | Bevaeg [ 110 | Log |

=unavngivet= l/ Kommando |’Graf|k r Struktur |/ Variable |
T STartFos_L -

¢ V¥ Retning .
o FraPos_1 HV 1S

o TilPos_1

¢ W Opsamiing

Afhaengigt af situationen for den givne sensorindgang eller programvariabel vil falgende

© StablPos_2 linjer blive udfart
= ndstilling
= vent Hvis
o Afslut 2
= \ient
[ Evaluer udtryk kontinuerligt

= Kommentar

= Stop

= Pop op

= timer_1

WV BevaglL

¢ W Retning: Base X+
= Indtil

W Gentag

E script
=var_2=2 *force()
P Kald UnderProgram_1

WV HwWiS ...
= <tom> — Tilfaj EllersHvis Fjern EllersHvis
nderProgram_1 |
Qo |mer ]
T I [ roris | s

Veelg betingelser i Udtryksredigering, som danner udtryk med brug af et I £ statement. If a
condition is evaluated as True, the statements within this If command are executed. An I f
statement can have only one E1se statement. Use Add ElseIf and Remove ElseIf toadd
and remove Elself expressions.

Select Check Expression Continuouslytoallow If, ElseIf and Loop statements to be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an If statement is
evaluated as False, the E1seIf or E1se-udsagnene.

BEMARK

Hvis der er viapunkter inde i et Hvis-udtryk eller inde i et Gentag-udtryk med
indstillingen Tjek udtryk Igbende, kan du tilfgje et stopj()- eller et stopl() efter
udtrykket for forsigtigt at decelerere robotarmen. Dette er gyldigt for bade Hvis-
og Gentag-kommandoer (se afsnit 23.11.1. Gentag on the previous page).
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UNIVERSAL ROBOTS

23. Fanen Program

23.11.3. UnderProgram

& Filer

rProgram r& Installation rBevaeg r [1{e] rLog |

05:09:33

ccce @

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

T StartFos_1
¢V Retning
@ fraPos_1
o TilPos_1
¢V Opsamiing
o StablPos 2
= ndstilling
= Veent
o Afslut 2
= Vent
¥ Mappe
= Kommentar
= Stop
= Pop op
= timer_1
W Bevaegl
¢ ¥V Retning: Base
= jndtil
¥V Gentag

-0

-

-

ra—
= =lom=

[ script

P Kald UnderProgra
¢V Hvis

=

=var_2:=2 *force()

UnderProgram 1

Et underprogram kan enten vaere en henvisning til en fil
det kan indeholdes i dette program.

Underprogramfil

Omdeb

pa disken, eller

<Ingen fil valgt=

Indlaes fil

| Gem underprogram || Ryd underprogram

[JHold underpragram-fil opdateret med dette program

}E UﬂderPr;:éram 1

< i [ Trl

[] skjul underprogramtrae

Sjalr] <> |

0 Simulering
Q Fysisk robot

DD —r

| 4 Forrige || Naeste B |

Et underprogram kan indeholde dele, der er behov for flere steder. Et underprogram kan vaere en
separat fil pa en disk, og kan ogsa vaere skjult for at beskytte mod utilsigtede sendringer af
underprogrammet.
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Kald underprogram

& Filer 05:09:34 CCcCC 0
l/Program | A Installation [ Bevaeg | /0 [ Log |

=unavngivet= l/ Kommando |/ Grafik |/ Struktur r Variable |
U StartFos_I -
V¥ Retnin ]
!  FraPos 1 Kald UnderProgram
o TilPos_1
¢ ¥ Opsamling
o StahlPos_2
= |ndstilling
= Vent
o Afsfut_2
= Vent
¥ Mappe

Veelg det underprogram, der skal kaldes herfra under programudferelsen.

|UnderProgram_l |v|

= Kommentar

= Stop

= Pop op

= timer_1

W BevaglL

¢ W Retning: Base X+
= jndtil

WV Gentag

= < foms=

E script

=var_2:=2 *force()

P Kald UnderProgram_1

WV Hvis ...

= <tom=

nderProgram_1 -
O] Il [ T*]

Qe <>
Somrs,  [ea]n][ptm] rer ——noo romse [ nmwe® |

Et kald til et underprogram vil kgre programlinjerne i underprogrammet og derefter vende tilbage
til linjen efter kaldet.
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UNIVERSAL ROBOTS

23. Fanen Program

23.11.4. Tildeling

& Filer

rProgram r& Installation rBevaeg r [1{e] rLog |

05:09:33

ccce @

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

= IAdstinng
= \ent
o Afsfut_1
9—oe Afstabl
a StartPos_1
¢V Retning
o FraPos_1
o TilPos_1
¢ ¥ Opsamiing
o StablPos 2
= ndstilling
= \ent
o Afslut_2
= Vent
¥ Mappe

-

= Kommentar
= Stop
= Pop op
= timer_1
¢ W Bevagl
¢V Retning: Base
= jndtil
¢ W Gentag

[E seript

=var 2:=2 *force()

< i [ 1rl

Tildeling

Variabel Udtryk

Tildeler den valgte variabel med vaerdien af udtrykket.

Kilde [Udtryle

var_2 - | =

2 *farce()

Sjalr] <> |

0 Simulering
Q Fysisk robot

DD —r

Tildeler veerdier til variablerne. Den variable veerdi kan veere resultatet af udtryk oprettet i
Udtryksredigering (se afsnit 23.3. Udtrykseditor on page136).

| 4 Forrige || Naeste B |

Du kan ogsa anmode om en variabel veerdi fra en operatgr. Nar du anmoder om en vaerdi fra en
operatgr, er det muligt at vise en operatgrbesked for at validere input mod almindelige
variabeltyper.
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23.11.5. Script

& Filer 05:09:31 CCCC O
rProgram r&Installation rBevaeg rIIO rLog |

<unavngivet> 1/ Kommando | Grafik | Struktur [ Variable |
T MBASTErFuny o
= |ndstilling .
= vent Script-kode e |+|
o Afsfut_1
9o Afstabl . . i . .
o StartPos_1 Nedenfor kan du indtaste tekst, der vil blive kert som Scriptkode direkte | URController.
¢ W Retning I
o FraPos_1
o TilPos_1 | |
¢V Opsamiing
o StablPos_2
= ndstilling
= Vent
o Afslut_2
= Vent
¢V Mappe

=tom=

= Kommentar

= Stop

= Pop op

= timer_1

WV Bevagl

¢ ¥ Retning: Base
= jndtil

¢ ¥ Genta

-0

= <tom>

[El Script -
[ i [ 1l

Qe «—» |
T S I L[ —— e —

Fglgende indstillinger er tilgaengelige i rullelisten under Kommando:

+ Linje giver dig mulighed for at skrive en enkelt linje URscript-kode ved hjeelp af Expression
Editor ( 23.3. Udtrykseditor on page136)

+ Fil giver dig mulighed for at skrive, redigere eller indlaese URscript-filer.

Du kan finde vejledning om skrivning af URscript i script-vejledningen eller pa supportwebstedet
(http://www.universal-robots.com/support).

Funktioner og variabler, som erklaeres i en URscript-fil, er tilgaengelige for brug i hele programmet
i PolyScope.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

23. Fanen Program

23.11.6. Haendelse

& Filer

05:09:46

l/ Program r A Install

ation rBevaeg rIIO rLog |

ccce @

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

¥ ¥V Mappe
= Kommentar
= Stop
= Pop op
= timer_1
W Bevagl
¢ W Retning: Base
= Indtil
¢ W Gentag
[ seript
=vyar_2:=2 *force()

-

¢V Hwvis

¢ = Palletering
V Menster
¢ ¥ PalleteningsSe
o Tilgang_3
o Mensterfun
= ndstilling
= \ent
o Afslut 3
[P underProgram_1

P Kald UnderProgram—

Haendelse

En heendelse minder om en afbrydelse. Dog bliver hovedprogrammet ikke afbrudt af
handelsen, mens haendelseskoden udferes. Mens en haendelse udfares, vil andre
handelser ikke kunne forekomme.,

Afhangigt af situationen for den givne sensorindgang eller programvariabel vil
felgende linjer blive udfert,

3 Y= s

[«] I [T+
Q] <> |
GSimuIering

Q Fysisk robot

DD —r

| 4 Forrige || Naeste B |

En haendelse kan bruges til at overvage et indgangssignal, og udfgre en handling eller szette en
variabel, nar indgangssignalet gar hgjt. For eksempel, i tilfaelde af at robotten skal sende et signal
til en maskine, hvor signalet skal ga hgjt i 200 ms og derefter lavt igen. Dette realiseres
nemmest ved hjeelp af en haendelse. Haendelser kontrolleres én gang for hver kontrolcyklus

(2ms) .
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R
UNIVERSAL ROBOTS

23.11.7. Trad

& Filer

05:09:46 CCCC '0

l/ Program r A Install

ation rBevaeg rIIO rLog |

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

= Fommentar
= Stop

=var_2:=2 *force()
P Kald UnderProgra
¢V Hwvis ...
¢ <% Palletering
V Menster
¢ ¥ PalleteringsSe
o Tilgang_3
o MansterPun
= ndstilling
= Veent
o Afslut 3
[P underProgram_1

= =<tom=

% Handelse

o
= Fop op Trad
= timer_1
¢V Bevagl En trad er et parallelt program, der kerer samtidig med hovedprogrammet, En trad kan
%V Retning: Base udfare I/0, vente pa signaler og saette variabler,
= jndtil
¢ W Gentag Myttig til styring af andre maskiner mens robotten kerer,
[ script

v| Trad 1 — IE vl Gentag il afbrudt

1 [ »

|Q ”ﬁ” || P | [ spor programudfarelse
(J simulering

Q Fysisk robot

DD —r

| 4 Forrige || Naeste B |

En trad er en parallel proces til robotprogrammet. En trad kan anvendes til at styre en ekstern

maskine uafhaengigt af robotarmen. En trad kan kommunikere med robotprogrammet med
variable og output-signaler.
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UNIVERSAL ROBOTS

23. Fanen Program

23.11.8. Switch

& Filer

05:09:51

rProgram rL Installation rBevaeg r [1{e] rLog |

ccce @

= i
=unavngivet=

l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |

= Init. Varia...
% Robot-program
WV Switch ...
¢ W Bevaeg/
° Vigpunkt_1
¢V Bewvaeg/
o Vigpunkt_2
= Indstilling
9= Palletering
¢V Menster: Firka
o Hgrnel 1
o Hgrne2_1
o Hjgrne3_1
o Higrned_1
¢ W PalleteringsSe
o Tilgang_1
@ MansterPun
= |ndstilling
= \ent
o Afsfut_1
9o Afstabl
a StartPos_1
¢ W Retning
o FraPos_1
o TilPos 1
¢V Opsamiing

Il [ »]

Switch

Du kan bruge en skift-setning til at kontrollere dit programs forleb. Den kan
erstatte komplekse Hvis...Ellers hvis s&tninger og kan teste en rekke
vardier for dit udtryk

Switch

[[] standardtilfeelde

E Tilflde

|Intet valgt

Q|

e

G Simulering
Q Fysisk robot

DD —r

| 4 Forrige || Naeste B |

En skifttilfaelde-konstruktion kan fa robotten til at aendre sine bevaegelser baseret pa
sensorindgange eller variable vaerdier. Brug udtrykseditoren til at beskrive grundbetingelserne
samt definere tilfaeldene hvorunder, at robotten skal ga til underkommandoer i dette Switch. If
the condition is evaluated to match one of the cases, the lines inside the Case are executed. If a
Default Case er angivet, udfgres linjerne kun, hvis der ikke blev fundet andre matchende
tilfaelde.

Hver switch can have several Cases and one Default Case. Switches can only have one
instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on the screen. A
Case-kommando kan fjernes fra skeermen for det skift.
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23.11.9. Timer

& Filer 05:09:30 CCCC O
rProgram ri\lnstallation rBevaeg rIIO rLog |

=unavngivet= l/Kommando | Grafik | Struktur | Variable |
T VISpUnKE_2 e
= Indstilling u
+s Palletering Tl mer
W Menster —— Maler tiden. Den malte tid vises i variablen
¢ ¥ PalleteringsSe
o Tilgang_1 | / | |timer_1 |v|
a MansterPun
= ndstilling
= Vent
o Afslut 1 @ start
oo Afstabl
a StartPos_1 O stop
§ ¥ Retning @ nulstil
@ fraPos_1
o TilPos_1
9V Opsamling
o StablPos_2
= ndstilling
= Veent
o Afslut 2
= Vent
¥V Mappe

=

-

-0

-0

= Komm

= Stop

= Pop op

= timer_1 v |
Il [ Tl

<]
Qe «—» |
T S I L[ —— FTTEwR

En timer maler den tid, det tager for bestemte dele af programmet at kgre. En programvariabel

23.11.10. Hjem

Program | Ir

> simpel Q _ Grafik Variable
Ekspert
1 ¥ Robot program ~

Hjem

Gentag 2 M Hiem Flyt til Hiemposition som angivet under installationen
UnderProg 3 @« BeveegP

4 @ Viapunkt_1 Bevaeg)
Tildeling 5 ® Variabel

@ Ledhastighed 60| °/sek
Hvis 6 ¢ ¥ CirkelBeveeg
sarint 7 ® Viapunkt 2 Ledacceleration 80| °/sek.?
Sl 8 © Swtpunkt_1 O 2
Heendelse e] = |ndstiling
Trad 10 B Vent
Switch 12 O stop M Brug ledvinkler
Timer 13 ® Kormmentar
Sk 14 9 = Mappe
(e 15 = - ) Tildel udgang til Hiempasition | sikikerhedskanfigurationen
Hjem 16 ¢ & Gentag Sikkert Hiem Udgange
> Skabeloner 17 =) <tom=> Ikkkke konfigureret Iikkce tilcletr

18 L. Kald

19 == var_2:=2 *force()

20 9 b Huis..

21 = <tom>

_Srrint

2SS xEBEE

O Slukket
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Knuden Hjem bruger ledvinkler til at bevaege robotten til en foruddefineret hjem-position. Den
defineres som en sikker hjem-position, knuden Hjem vises som Hjem(sikkerhed) i programtraeet.
Hvis Hjem-positionen ikke er synkroniseret med Sikkerhed, er knuden udefineret.

23.12. Skabeloner

23.12.1. Palletering

Palletering er en skabelon til nem programmering af palleterings- og afpalleteringsopgaver,
opsamling og placering af (f.eks. fra bakker, fiksturer osv.), og til at fa robotten til at udfgre
repeterbare handlinger for forskellige emner i flere lag med forskellige mgnstre. Du kan oprette
forskellige mgnstre og anvende dem pa bestemte lag. Du kan ogsa placere en separator mellem
hvert lag (se Tilfgjelse af en separator mellem lagene i en palleteringssekvens on page175).
Desuden kan du bruge funktioner fra Palleegenskaber til nemt at justere placeringen af din palle.
Du kan fa mere at vide om funktioner ved at se 24.17. Funktioner on page218. Fglg afsnittet
Oprettelse af et palleteringsprogram nedenfor for at bruge palleteringsskabelonen.

Oprettelse af et palleteringsprogram

pr
) Simpel Q _ Grafik Variable
) Ekspert

1 ¥ Robot-program "
W Skabeloner 2 ¢ # Pallet 1 Palletering
Sag g ¥ 1¥. Handiing for palletering Palletering ger det muligt for robotten til at udfere palleterings-/depalleteringsopgaver
4 = <tom: sésom simpel handtering af dele fra omréder og udfare de samme handlinger for
Kraft 5 ¢ m Monstre forskellige elementer | flere lag.
Palletering 8 =| <tom:
Spor 7 = | ag @ Palletering l
transportband 8 ¢ 13 Ved hvert element o Depalletering 5
9 - <fom: .
i Ty
10 ?|¥ Handling efter palletering -
11 ) Egenskaber for palle
M - <tom= 3
Navn Pallet_1
Elementtaeller Pallet_1_cnt

O Huslk placeringen for det sidste element
Handlinger

[ Tifgj handiing fer palletering
[ [Tifej handliing efter palletering

o Slukket (—— 100% Simulering .

1. Bestem, om du vil indlaere en funktion (se 24.17. Funktioner on page218) eller bruge en
base som referenceplan.

2. Tryki fanen Program under Skabeloner pa Palletering.
3. Velg en af fglgende handlinger pa skeermen Palletering afhaengigt af den gnskede handling.
1. Veelg Palletering for at ordne emner pa en palle.

2. Veelg Afpalletering for at fjerne emner fra en palle.
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4. Under Palleegenskaber skal du angive navn, funktion (se Trin 1), genstandshgjde og
emneteeller for dit program. Vaelg afkrydsningsfeltet Husk sidste emneplacering, hvis du vil
have robotten til at genstarte ved det emne, som den handterede, da den standsede.

5. Pa skaermen Palletering skal du under Handlinger tilfgje yderligere handlinger, som skal
udfgres for eller efter palleteringssekvensen ved at vaelge fglgende:

1. Tilfgj handling for palletering: Disse handlinger udfgres fgr start af palletering.

2. Tilfgj handling efter palletering: Disse handlinger udfgres efter afslutning af
palletering.

6. Tryki programtraeet pa knuden Megnstre for at udpege mgnstre til dine lag. Pa denne
skjermen kan du velge om du vil inkludere en separator mellom lagene . Pa denne skaerm
kan du veelge, om du vil have en separator mellem lagene (se Tilfgjelse af en separator
mellem lagene i en palleteringssekvens on page175).

7. Tryk pa mgnsterknuden/-knuderne i programtreeet for at leere robotten lag-specifikke
positioner (f.eks. start-/slutpunkter, gitterhjgrner og/eller antal elementer). Se 23.10.1.
Bevaeg on page142 for vejledning om indleering. Alle positioner skal indleeres ved pallens
bund. Du kan kopiere et mgnster ved at trykke pa knappen Dubler mgnster pa
Megnsterknude-skaermen, som du vil dublere.

Linje For at indlzere positionerne skal du veelge hvert emne i
programtraeet:

« Startltem1
« Endltem1

Indsaet antal emner i din sekvens ved hjaelp af tekstfeltet Emner nederst
pa skaermen.

Gitter For at indlaere positionerne skal du vaelge hvert emne i
programtraeet:

+ Cornerltem1
+ Cornerltem?2
‘ + Cornerltem3
+ Cornerltem4

Indsaet antal raekker og kolonner i de relevante tekstfelter for at angive
mgnsterets dimensioner.

Uregelmaessig For at indlzere positionerne skal du veelge hvert emne i
programtraeet:

+ Item1
‘ * Item2
* [tem3

Tryk pa Tilfgj emne for at tilfgje og identificere et nyt emne i sekvensen.

8. Tryk i programtraeet pa knuden Lag for at konfigurere lagene i din palleteringssekvens.
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Veelg rullemenuen Valg mgnster for at vaelge mgnsteret for hvert lag. Tryk pa knappen
Tilfej lag for at tilfgje yderligere lag til dit program. Lag skal tilfgjes i den rigtige
raekkefglge, da raekkefglgen ikke kan aendres senere.

Tryk i programtraeet pa knuden Ved hvert emne. Veelg at bruge standardindstillingen (A)
Guiden Ved hvert emne eller (b) Manuel konfiguration ved hvert emne. Vejledninger om
hver indstilling findes nedenfor.

(A) Guiden Ved hvert emne

Guiden Ved hvert emne hjzelper med at definere de handlinger, der skal udfgres ved hvert emne
pa en palle, herunder referencepunkt, tilgangs-viapunkt, viapunkt for vaerktgjshandlingspunkt og
afslutnings-viapunkt (beskrevet i tabellen nedenfor). Tilgangs- og afslutnings-viapunkter for hver
emne beholder samme orientering og retning uanset de forskellige emners orientering.

1.
2.
3.

Tryk pa knuden Ved hvert emne i programtraeet.
Tyk pa Naeste pa skarmen Ved hvert emne.

Tryk pa knappen Bevaeg her. Tryk derefter pa knappen Auto og hold den inde, eller brug
knappen Manuel til at bevaege robotten til separatorpunktet. Tryk pa knappen Fortsat. Tryk
pa Neeste.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indlaere tilgangs-viapunktet (se 23.10.1. Bevaeg on page142).
Tryk pa Naeste.

Gentag trin 3.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indlzere afslutnings-viapunktet (se 23.10.1. Bevasg on
page142). Tryk pa Naeste.

Tryk pa Afslut.

Nu kan du tilfgje relevante griberhandlingsknuder i mappen Veerktgjshandling i
programtraeet.

Viapunkt for veerktgjshandlingspunkt Placeringen og positionen, som
robotten skal vaere i under udfgrelse af en handling for hvert emne i et
lag. Viapunktet for veerktgjshandlingspunkt er som standard lig med

referencepunktet, men det kan redigeres i programtraeet ved at trykke

v o8 pa knuden Viapunkt for veerktgjshandlingspunkt. Nar du bruger guiden,

Verktgyhandlingspunkt

Ny

er referencepunktet den fgrste position i de fgrste definerede lag pa
pallen. Referencepunktet bruges til at laere robotten tilgangs-
viapunktet, viapunkt for veerktgjshandlingspunkt og afslutnings-viapunkt
for hvert emne i et lag.

Tilgang viapunkt Den kollisionsfri position og retning, som du vil have
robotten til at tage, ndr den naermer sig et emne i et lag.

Tilnaerming
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Vaerktgjshandling: Den handling, du vil have robotudstyret til at udfgre

‘%‘ for hvert emne.

»> +

Verktgyhandling

T A Afslutning Viapunkt: Den position og retning, som du vil have robotten
T til at tage, nar den bevaeger sig vaek fra et emne i et lag.

Avslutning

(B) Manuel konfiguration

1. Tryk pa knuden Ved hvert emne i programtreeet.
2. Tryk pa Manuel konfiguration pa startskeermen for Ved hvert emne.

3. Brug rullemenuerne til at veelge et mgnster og et referencepunkt-emne. Tryk pa knappen
Brug dette referencepunkt for at indstille referencepunktet.

4. Bevaeg robotten til referencepunktet ved at trykke pa Bevaeg her.

5. Tryk pa knuden Tilgang i programtraeet for at laere robotten tilgangs-viapunktet (se 23.10.1.
Bevaeg on page142). Tilgangs-viapunktet beholder samme orientering og retning uanset de
forskellige emners orientering.

6. Tryk pa knuden Ved hvert emne i programtraeet. Gjenta trinn 4.

7. Tryk pa knuden Afslut i programtraeet for at leere robotten viapunktet Afslutning (se 23.10.1.
Bevaeg on page142).

8. Nu kan du tilfgje relevante griberhandlingsknuder i mappen Veerktgjshandling i
programtraeet.

Tilfgjelse af en separator mellem lagene i en palleteringssekvens
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Separatorer, for eksempel papir eller skumplast, kan placeres mellem lagene i en
palleteringssekvens. Separatorer mellem lag tilfgjes ved at fglge nedenstaende vejledning:

1.
2.

Veaelg knuden Megnster i programtraeet.

Veelg Mgnstre pa skeermen Separator, og definer hgjden ved hjeelp af tekstfeltet
Separatorhgjde. Hvis hgjden ikke er defineret, kgrer programmet ikke.

Veelg Lag i programtraeet. P4 skeermen Lag skal du veelge de lag, som separatorerne skal
veere imellem (separatorerne placeres automatisk mellem hvert lag).

Tryk pa knuden Separator i programtraeet. Tryk pa Indstil separator for at indlzere
separatorpositionen.

Vealg mellem standardindstillingen (a) Guiden Separator eller (b) Manuel konfiguration af
separatorsekvensen. Vejledninger om hver indstilling findes nedenfor.

Nar guiden er faerdig, eller hvis du annullerer guiden, vises en skabelon i programtraeet under
Separatorhandling. Ud over mappen Vaerktgjshandling under knuden Separatorhandling kan du
veelge en af fglgende mapper:

- Saml separator op for at programmere robotten til at opsamle separatorer til palletering

+ Laeg separator for at laegge separatorer til fgr afpalletering

(A) Guiden Separator

. Tryk pa knuden Separatorhandling pa programtraeet.

Tryk pa Naeste pa skaermen Separatorhandling.

Tryk pa knappen Bevaeg her og hold knappen Auto nede, eller brug knappen Manuel til at
bevaege robotten til separatorpunktet. Tryk pa knappen Fortsaet. Tryk pa Naeste.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indlaere tilgangs-viapunktet (se 23.10.1. Bevaeg on page142).
Tryk pa Naeste.

Gentag trin 3.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indlaere afslutnings-viapunktet (se 23.10.1. Bevaeg on
page142). Tryk pa Naeste.

Tryk pa Afslut.

Nu kan du tilfgje relevante handlingsknuder i mapperne Saml separator op, Laeg separator
og Veaerktgjshandling i programtraeet.

(B) Manuel konfiguration

> won

. Tryk pa knuden Separatorhandling pa programtraeet.

Tryk pa Manuel konfiguration pa startskaermen Separatorhandling.
Bevaeg robotten til separatorpunktet ved at trykke pa Bevaeg til separatorpunkt.

Tryk pa knuden Tilgang i programtraeet for at laere robotten tilgangs-viapunktet (se 23.10.1.
Bevaeg on page142).
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Tryk pa knuden Separatorhandling i programtreeet. Gentag trin 3.

Tryk pa knuden Afslut i programtraeet for at laere robotten viapunktet Afslutning (se 23.10.1.
Bevaeg on page142).

Nu kan du tilfgje relevante handlingsknuder i mapperne Saml separator op, Laeg separator
og Veerktgjshandling i programtraeet.

Indstillinger for tilpasning af et palleteringsprogram

Du kan tilpasse dit palleteringsprogram pa fglgende mader:

Hvis pallen skal justeres eller flyttes, efter at du har oprettet t palleteringsprogram, skal du
blot genindlaere pallefunktionen (se 24.17. Funktioner on page218), fordi
palleteringssekvensen er fast i forhold til funktionen. Det betyder, at alle andre
programkomponenter justeres efter den nyligt indlzerte position.

Du kan redigere egenskaberne for bevaegelseskommandoerne (se 23.10.1. Bevaeg on
page142).

Du kan andre hastigheder og overgangsradiusser (se 23.10.1. Bevaeg on page142).

Du kan tilfgje andre programknuder til sekvensen Ved hvert emne eller sekvensen
Separatorhandling.

23.12.2. Seg

En sggefunktion bruger en sensor til at bedgmme, hvornar den korrekte position er ndet for at
gribe eller slippe et emne. Sensoren kan vaere en trykknap, en tryksensor eller en kapacitet
sensor. Denne funktion er til arbejde pa stakke af emner med varierende tykkelse, eller hvor
emnernes eksakte position ikke er kendt eller for sveere at programmere.

| 2

5% :[i Y Ii

For at programmere en stable-funktion, skal man definere s startpositionen, d stable-retningen og
i tykkelsen pa de emner der skal stables.

Desuden skal man definere betingelsen for, hvornar den naeste stablingsposition er naet, og en
seerlig programsekvens der skal udfgres pa hver stabling. Hastighed og acceleration for den
beveegelse, der benyttes til stablingen, skal ogsa angives.
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Stabling

& Filer

l/Program | A Installation [ Bevaeg | /0 [ Log |

05:09:27

cccc @

= i
-:una\.rngwet:-

l/Kommandn | Grafik | struktur | variable

WV Robot-program
9V Bevaeg/
o Vigpunkt_1
¢V Bevaeg/
o Vigpunkt 2
= indstilling
+ Palletening
V Manster
¢ W PalleteringsSe
o Tilgang_1
@ MansterPun
= |ndstilling
= \ent

-

o Afsfut_1
<= S8g
= Vent

= Stop

= Fop op

= timer_1

WV BevaeglL

¢V Retning: Base
= {ndtil

9V Gentag

-0

4] I [ 1]

Vaelg sgge-type

En segeoperation angives ved en
startposition s og en retning d.

Weelg mellem stabling og afstabling.

Stabling

Afstabling

a3

Sl <>

(] Simulering
o Fysisk robot

CIDCIOE

| 4 Forrige || Naeste B |

Ved stabling bevaeger robotarmen sig til startpositionen og derefter modsat af retningen for at
s@ge efter den naeste stableposition. Nar det er fundet, husker robotten positionen og udfgrer den
seerlige sekvens. Naeste gang starter robotten sin sggning fra den huskede position, gget med
emnets tykkelse i den angivne retning for afstablingen. Stablingen afsluttes, nar stabelhgjden nar
et neermere defineret mal, eller nar en sensor giver et signal.
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Afstabling

& Filer 05:09:27 CCcCC O
l/Program | A Installation [ Bevaeg | /0 [ Log |
=unavngivet= l/Kommandn | Grafik | struktur | variable
WV Robot-program —
9 ¥ Bevzeg) Afstabl
o Vigpunkt_1
¢V Bevaeg/ Afstabling, fiern elementer fra en stabel et ad gangen,
o Viapunkt 2 Stablen er defineret ved felgende parametre: f
- o = ag
N Incirsraﬂmg s: Udgangsposition a
¢~ Palletering d: Retningen af stablen
¥ Menster it Emnetykkelse
¢V PalleteringsSe| I
o Jilgang_1 |~ i
o Mensterfun
= |ndstilling
= Vent
o Afsfut_1
9 o= Afstabl
a StartPos_1
oW Retring
o W Opsamiing 1
Robotten er ved naste position, ndr:
= Stop Emnetykkelse Falles parametre
= FPop ¢
= tﬂ'n?erpl mm Varktajshastighed 250 mm/s
v Bevaegi__ T | Veerktejsacceleration 1200 mm/s?
oW Ratninn: Basas
4] Il [ T[] [[] sekvens far start
|Q”“” || < | [[] sekvens efter afslutning | Brug standardvaerdier |
Simuleri
o I IE”E“E‘D Fart =————{_hoo% | 4= Forrige || Neeste B |

o Fysisk robot

Nar man afstabler, bevaeges robotarmen fra startpositionen i en given retning for at sgge efter
det naeste emne. Betingelsen pa skaermen bestemmer, hvornar naeste emne nas. Nar det er

fundet, husker robotten positionen og udfgrer den saerlige sekvens. Naeste gang starter robotten

sin sggning fra denne position gget med emnets tykkelse i stable-retningen.

Udgangsposition

Startpositionen er der, hvor stable-funktionen begynder. Hvis startpositionen udelades, begynder
stablingen fra robotarmens aktuelle position.
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Retning

& Filer 05:09:28 CCcCC O
l/Program | A Installation [ Bevaeg | /0 [ Log |

H =unavngivet= l/Kommandn | Grafik | struktur | variable |
WV Robot-program —

9V Bevaeg/ H
o Vigpunkt_1 REt n n g n . )
¢V Beveg) En retning angives som linjen mellem TCP-positionen for to viapunkter.
o Vigpunkt 2
= [ndstillin
& Paﬁeter.-'gg [] stop efter mm
V Menster N
¢ 7 PalleteringsSe []stop, nar
o Tilgang_1
o Mensterfun
= |ndstilling
= Vent
o Afsfut_1
<o Afstabl
a StartPos_1
= W Retning
o W Opsamiing 1
= Vent
¢V Mappe Faelles parametre

= <oy

= K-:-|T|-|1L'|-e.|.';1l:-a|' Veerktejshastighed mm/s
=rer jsacslerat [_1209
= Pop op Veerktejsacceleration 1200 mm/s?

= timer_1
9V BevaglL —
o W Ratninn: Bogs| ¥ |

4] i [ ]
Q> ==>

TS I L[ —— reriss [ nme ]

Retningen angives ved to punkter og beregnes som forskellen fra det fgrste TCP-punkt til det
andet TCP-punkt.
Bemeerk: En retning tager ikke hgjde for punkternes orientering.

-

-

| Brug standardvaerdier |

Udtryk for naeste stable-position

Robotarmen flytter sig i den angivne retning, mens den hele tiden vurderer, om den naeste stable-
position er ndet. Nar udtrykket vurderes til True, er den saerlige sekvens for stablingen udfert.

“ForStart”

Den valgfri Beforestart-sekvens kegrer lige inden, funktionen starter. Den kan bruges til at
vente pa klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valgfri Af terEnd-sekvens kgrer, nar funktionen er slut. Den kan bruges til at signalere til
transportgren om at starte en bevaegelse og forberede den naeste stabling.

Pick/place-sekvens

Pick/place-sekvens er en saerlig programsekvens, der udfgres ved hver stableposition, svarende
til palleteringsfunktionen .
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23.12.3. Kraft

| robottens arbejdsomrade giver Krafttilstand mulighed for overholdelse og kraft i valgbare akser.
Alle robotarmens bevaegelser under en kraftkommando er i krafttilstand. Nar robotarmen
bevaeger sig i krafttilstand, er det muligt at vaelge en eller flere akser, som robotarmen er
kompatibel med. Robotarmen er kompatibel med omgivelserne langs kompatible akser. Det
betyder, at robotarmen automatisk justerer sin position for at opna den gnskede kraft. Det er
ogsa muligt at fa robotarmen selv til at pafgre dens miljg en kraft, f.eks. et arbejdsemne.

Krafttilstand er velegnet til anvendelser, hvor den faktiske TCP-position langs en foruddefineret
akse ikke er vigtig, men hvor der i stedet kraeves en bestemt kraft langs den pageeldende akse.
Hvis robottens TCP for eksempel ruller mod en buet overflade, skubbes eller traekkes
arbejdsemnet. Krafttilstand understgtter endvidere pafgring af visse momenter omkring
foruddefinerede akser.

Bemeerk: hvis der ikke stgdes pa forhindringer i en akse, hvor der er indstillet en ikke-nul-kraft,
forsgger robotarmen at accelerere langs denne akse.

Selvom en akse er valgt til at vaere kompatibel, prgver robotprogrammet stadig at bevaege
robotten langs denne akse. Kraftkontrol sikrer imidlertid, at robotten stadig vil naerme sig den
angivne kraft.

BEMZARK

Hvis der er en Kraft-knude inde i et I1f, E1seIf or Loop, and the Check
Expression Continuously option is selected, you can add an end force
mode () -script ved afslutningen af udtrykket for at afslutte kraftkontrol.

ADVARSEL
1. Undga hgj deceleration, lige fgr der skiftes til krafttilstand.

2. Undga hgj acceleration i krafttilstand, da det mindsker kraftkontrollens
ngjagtighed.

3. Undga bevaegelser parallelt med kompatible akser, fgr der skiftes til
krafttilstand.
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Funktionsvalg

Funktionsmenuen bruges til at veelge det koordinatsystem (akser), som robotten skal benytte, nar
den arbejder i krafttilstand. Funktionerne i menuen er dem, som er blevet defineret i
installationen (se 24.17. Funktioner on page218).

Krafttilstandstype

Der er fire forskellige typer krafttilstand, som hver iseer bestemmer den made, som den valgte
funktion fortolkes pa.

Simpel: Kun én akse er kompatibel i krafttilstand. Kraften langs denne akse kan justeres.
Den gnskede kraft pafgres altid langs den valgte funktions z-akse. Men for linjefunktioner
er det langs y-aksen.

Ramme: Rammetypen giver mulighed for mere avanceret brug. Her kan der uafhaengigt
veelges kompatibilitet og kraefter i alle seks frihedsgrader.

Punkt: Nar Punkt er valgt, far opgaverammen y-aksen til at pege fra robottens TCP mod den
valgte funktions oprindelsessted. Bemaerk at opgaverammen vil andres under bevaegelse
eftersom positionen til robot-TCP-en aendrer sig. Opgaverammens x- og z-akse er
afhaengige af den valgte funktionens oprindelige retning. Opgaverammens x- og z-akse er
afhaengige af den valgte funktions oprindelige retning.

Bevaegelse: Bevaegelse betyder, at opgaverammen andres med retningen af TCP-
beveegelsen. Opgaverammens x-akse er projektionen af TCP-beveaegelsens retning pa det
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plan, der daekkes af den valgte funktions x- og y-akse. Dette kan vaere nyttig ved sliping
langs en kompleks bane, hvor det er ngdvendig med kraft lodret i henhold til TCP-
bevaegelsen. Det kan veere praktisk ved afgratning langs en kompleks bane, hvor der er brug
for en kraft vinkelret pa TCP-bevaegelsen.

Bemeerk: nar robotarmen ikke bevaeger sig: Hvis krafttilstand aktiveres, mens robotarmen
star stille, er der ingen kompatible akser, for TCP-hastigheden er over nul. Hvis robotarmen
senere igen star stille og stadig er i krafttilstand, har opgaverammen den samme retning,
som sidste gang TCP-hastigheden var hgjere end nul.

For de sidste tre typer kan den faktiske opgaveramme ses pa kgrselstidspunktet under fanen
Grafik (se 23.8. Fanen Grafik on page140), nar robotten arbejder i krafttilstand.

23.12.4. Valg af kraftveerdi

+ Kraft eller momentvaerdi kan indstilles for kompatible akser, og robotarmen justerer sin
position for at opna den valgte kraft.

+ For ikke-kompatible akser fglger robotarmen banen, som er sat af programmet.

For translationsparametre angives kraften i newton [N], og for rotationsparametre angives
momentet i newtonmeter [Nm].

BEMARK
Du skal ggre fglgende:

* Brug scriptfunktionen get tcp force () i en separat trad for at laese
faktisk kraft og moment.

 Korriger ngglevektoren, hvis faktiske kraft og/eller det faktiske moment er
lavere end gnsket.

23.12.5. Hastighedsgraenser

Maksimal kartesisk hastighed kan indstilles for kompatible akser. Robotten bevaeges ved denne
hastighed under kraftkontrol, sa lzenge den ikke kommer i kontakt med en genstand.

23.12.6. Indstillinger for testkraft

Teend/sluk-knappen, meerket Test, skifter virkemade for knappen Frilgb bag pa
programmeringskonsollen fra normal frilgbstilstand til test af kraftkommandoen.

Nar knappen Test er aktiveret, og der trykkes pa knappen Frilgb bag pa programmeringskonsollen,
arbejder robotten, som om programmet havde naet denne kraftkommando, og pa denne made kan
indstillingerne bekraeftes, fgr hele programmet rent faktisk afvikles. Denne mulighed er isaer
praktisk til at bekraefte, at kompatible akser og kraefter er valgt korrekt. Hold blot robottens TCP
med den ene hand, og tryk pa knappen Frilgb med den anden, og laseg meerke til, hvilke retninger
robotarmen kan og ikke kan bevaege sig i. Ved afslutning af dette skaermbillede deaktiveres
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knappen Test automatisk, hvilket betyder, at knappen Frilgb bag pa programmeringskonsollen
igen bruges til almindelig frilgbstilstand.
Bemaerk: Knappen Frilgb virker kun, nar der er valgt en gyldig funktion til kraftkommandoen.

23.12.7. Transportbandsporing

Transportbandssporing ggr det muligt for robotarmen at spore bevaegelser af op til to
transportband. Transportbandssporing er defineret i fanen Installation (se afsnit 24.14.
Opseetning af transportbandssporing on page213).

& Filer 05:09:57 CCCC O
Program | A Installation | Bevaeg | /O | Log |

A TCP-konfiguration

Opsaetning af transportbandssporing

Montering

|Conuey0r 1 (deaktiveret) |v|
I/0-opsaatning [] Aktiver transportb&ndssporing
& Sikkerhed
Variable
MODBUS

Funktioner

Glidende overgang

por transportband

EtherMet/IP

PROFINET

Standardprogram

@ Hent/Gem

Programknuden Transportbandssporing er tilgaengelig fra fanen Program under Skabeloner. Andre
beveegelser under denne knude er tilladt under sporing af bandet, men de er relative i forhold til
bandets bevaegelse. Overgange er ikke tilladt, nar transportbandssporing afsluttes, og derfor
stopper robotten helt, fgr den udfgrer den naeste bevaegelse.

Transportbandssporing

1. Tryk pa Program i toppanelet.

2. Tryk pa Skabeloner, og veelg Transportbandssporing for at tilfgje en transportbandssporing-
knude til programtreeet. Alle bevaegelser, som er anfgrt under transportbandssporings-
knuden, sporer transportbandets beveegelse.

3. Under Transportbandssporing, i rullelisten Vaelg transportband, skal du vaelge
Transportband 1 eller Transportband 2 for at definere, hvilket transportband der skal
spores.

UR3e 184 Brugermanual



(R
23. Fanen Program UNIVERSAL ROBOTS

5

2

BEMARK

Hvis der er en Transportbandssporings-knude inde i en If, E1seIf or Loop, and
the Check Expression Continuously optionis selected, you can add an
end conveyor tracking ()script ved afslutningen af udtrykket for at afslutte
transportbandssporing.

BEMARK

Kontrollerskabet kan kun rumme én inkremental indkoder, der skal bruges
sammen med ét transportband (Transportband 1) .

23.12.8. Skruetreekning

Programknuden Skruetraekning gor det nemt at tilfgje en skruetraekningsanvendelse til en
monteret skruetraekker. Konfiguration af Skruetraekkeren og dens forbindelser til robotten er
defineret i fanen Installation (se 24.1. Generelt on page199).

a . . Gem

Korsel rogra vaeg o Log -
> Simpel Q _ Grafik Variable
N Ekspert

Gentag 2 ¢ ¥ Skrueproces

3 ¢ P Indtl
UnderProg . i
4 ®| Tilfgj handlinger for denne hanc Skruetraekler: Brugerdefineret

Tildeling 1 En Start /0 og TCP skal veere defineret i installationen

Hvis Retning

Script @ Stram

Heendelse O Lasn

Trad

) I Ik
Switch
" Al tart, <t

—— O iver startpun

Skrueproces

Hjem Proces
) Skabeloner O Felg skruen med

<
43 oco0xm o= Tilfejlndtil

O Slukket

Tilfgjelse af en skruetraekningsknude

1. Tryk pa Program i toppanelet.

2. Tryk under Avanceret pa Skruetraekning.

3. Veelg Tilspaend for at fglge skruen i tilspaendingsretningen (1), eller vaelg Lasn for at fglge
skruen i en Igsningsretning (ud). Dette valg gaelder kun bevaegelse af robotten for at fglge
skruen og dens maleberegninger.
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4. | feltet Programvalg kan du vaelge et skruetraekkerprogram afhaengigt af Programvalg-
signalerne i installationen.

5. Veelg Aktiver udgangspunkt for at tilfgje en BevaegP til programtraeet, der udfgres, nar
skruetraekkeren allerede kgrer.
Veelg Aktiver maskinefejlhandtering for at tilfgje en korrigerende handling, hvis det er
ngdvendigt, til programtreeet, for skruetraekningshandlinger begynder.

Valg af Fglg skruen under Proces pavirker skruetraekningshandlingen pa fglgende mader:

- Kraft: Vaelg Kraft for at definere, hvor meget kraft der skal udgves pa en skrue. Veelg
derefter Hastighedsgraense, sa robotten beveeger sig ved denne hastighed, sa laenge den
ikke kommer i kontakt med skruen.

FORSIGTIG

Anbring skruetraekkerbitten over skruen, fgr et skruetraskningsprogram
startes. Kraft, der udgves pa skruen, kan pavirke
skruetraekningsprogrammets ydeevne.

+ Hastighed: Valg en fast Veerktgjshastighed og Acceleration, sa robotten fglger skruen.

+ Udtryk: | lighed med Hvis-kommandoen (se 23.11.2. Hvis on page162), skal du vaelge Udtryk
for at beskrive betingelsen, under hvilken robotten fglger skruen.

23.12.9. Skruetraekning indtil

Programknuden Skruetraekning indeholder en obligatorisk Indtil-knude, som definerer stopkriterier
for skruetraekningsprocessen.

<unavngivet=>* D ﬁ E
+
Hy. Aben Gem

default*

00
00

Korsel o Log
) Simpel Q _ Grafik Variable
Ekspert
1 ¥ Robot-program Indtil
Gentag 2 9 ¥ Skrueproces
UnderProg 2 7152 lE _ " "
4 ®| Tifej handinger for denne han: Angivindtil-tistanden. Robotten vil felge processen Indtil den angivne betingelse er
Tildeling 5 ¢ 3 Indtl opfyldt,
Hvis 6 | Tilfej handinger for denne han Gennemfert
Haendelse
Tid
Trad l
A g
Switch
Timer Udtryk
Skrueproces
p Fejl
Hjem |:|
) Skabeloner i’

<
2985 xR o= [+ | Tifej inaui

O Slukket (—— | 00% Simulering .

Du kan definere fglgende stopkriterier:
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+ Succes: Skruetraekning fortsaetter, indtil feerdigggrelse registreres ved hjelp af din valgte
indstilling. Du kan kun tilfgje én succesbetingelse.

* Fejl: Skruetraekning fortsaetter, indtil en fejl registreres ved hjzlp af din(e) valgte indstilling
(er). Du kan tilfgje mere end én fejlbetingelse.

Succes

+ OK: Skruetraekning fortsaetter, indtil et OK-signal fra skruetraekkeren
registreres.
+ Tid: Skruetraekning fortsaetter op til et defineret tidspunkt.
l + Afstand: Skruetraekning fortsaetter op til en defineret afstand.

Udtryk: Skruetraekning fortseetter, indtil en tilpasset
udtryksbetingelse er opfyldt.

IFejl

+ lkke OK: Skruetraekning stopper, nar et IKKE OK-signal fra
skruetraekkeren registreres.

+ Afstand: Skruetraekning stopper, nar den definerede afstand
overskrides.

 Timeout: Skruetreekning stopper, nar den definerede tid overskrides.

23.13. URCaps

23.13.1. Fjern TCP og Veaerktgjsbane URCap

Fjern TCP og Veerktgjsbane URCap ggr det muligt at indstille fjern-veerktgjscenterpunkter (RTCP),
hvor veerktgjscenterpunktet er fast i rummet i forhold til robottens base. Fjern TCP og
Veerktgjsbane URCap giver ogsa mulighed for programmering af viapunkter og cirkelbevaegelser
samt generering af robotbevaegelse baseret pa importerede veerktgjsbaneprofiler, som er
defineret i CAD/CAM-softwarepakker fra tredjeparter.

Fjern TCP URCap kraever, at robotten er registreret fgr brug (se 19.10. Robotregistrering og
URCap-licensfiler on page102). RTCP fungerer i anvendelser, der kraever, at robotten griber og
bevaeger emner i forhold til et fast vaerktgj. RTCP bruges sammen med kommandoerne RTCP_
BevaegP og RTCP_CirkelBevaeg for at bevaege en grebet del med konstant hastighed i forhold til
det faste veerktgj.
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Y <unnamed> D i E
I 1 default = \
Hew. Open Save
Log

Run ilstien  Move 110

Remote TCP & Toolpath
) Safety
Start the controller before using this URCap:

Controller Status: STOPPED

> Fieldbus

v URCaps

Remote TCP
& Toolpath
Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

| Toolpath Moves |

O Power off Speed ([ —— 100% Simulation .

Svarende til en almindelig TCP (se 24.2. TCP-konfiguration on page199) kan du definere og
navngive en RTCP under Opsaetning i fanen Installation. Du kan ogsa udfgre fglgende handlinger:

+ Tilfgj, omdgb, aendr og fjern TCP'er
+ Forsta standard og aktiv RTCP

* Indleer RTCP-position

+ Kopier RTCP-retning

Indstilling af RTCP'en fra en funktion
Indstil en RTCP ved hjeelp af en funktion for at fa robotten til at jogge i forhold til RTCP'en under
oprettelse af RTCP-viapunkter og RTCP-cirkelbevaegelser.

1. Tryk pa plus-ikonet for at oprette en ny RTCP RTCP. Eller vaelg en eksisterende RTCP i
rullemenuen.

2. Tryk pa rullemenuen Kopier vaerdier fra en punktfunktion, og vaelg en funktion. Kontroller, at
vaerdierne for RTCP-retning er opdateret, sa de passer til den valgte funktion.
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default*

<unnamed: D ﬁ E
E
New. Open. Save

General Remote TCP & Toolpath

) Safety
) Features

Remote Tool Center Point |I|

Defined with respect to the robot base frame.

v URCaps [ 7 | @rc -| [+l @
Remote TCP
& Toolpath Position

Set position using the wizard:

X 0.00 mm

Fieldbus

Y 0.00| mm " Z
Z 0.00 mm

Remote TCP
Orlentation

py values from a feature:
RX 0.0000  rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

o Power off

23.13.2. Fjern TCP-beveegelsestyper

RTCP_BevagP

Svarende til en almindelig BevaegP definerer RTCP_BevaegP den vaerktgjshastighed og -
acceleration som robotarmen skal beveege sig med i forhold til fjern-TCP'et. Se 24.2. TCP-
konfiguration on page199.

RTCP-cirkelbevaegelse

Svarende til en almindelig cirkelbevaegelse kan RTCP-cirkelbevaegelsen fgjes til en RTCP_
BevaegP for at lave cirkulaere bevaegelser. Se 24.2. TCP-konfiguration on page199.

BEMZARK

Den maksimale hastighed for en cirkelbevaegelse kan veere lavere end den
angivne veerdi. Cirkelradius er r, den maksimale acceleration er A, og den
maksimale hastighed ma ikke overstige Ar pa grund af centripetalacceleration.

23.13.3. RTCP-viapunkt

I lighed med almindelige viapunkter gor RTCP-viapunkter det muligt at beveege et vaerktgj lineaert
med konstant hastighed og cirkulzere overgange. Standardstgrrelsen for overgangsradius er en
faelles vaerdi mellem alle viapunkterne. En mindre overgangsradius gor banens drejning skarpere.
En stgrre overgangsradius ggr banen jeevnere. RTCP-viapunkter indleeres ved fysisk at bevaege
robotarmen til den gnskede position.
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default*

Q - Graphics Variables
) Advanced
_ 1 ¥ Robot Program .
) Templates 2 @ v RTCP MoveP Remote TCP wayp°|nt
3

= RTCPWaypoint_1

<unnamed=* D ﬁ E
+
Hew. Open Save.

N URCaps
B RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed 250 |mm

I+ 25 |mm Tool acceleration 200 |rmm/s®

~+ Waypoint
+ CircleMove k
=+ Toolpath

23S XKBRERTZ

Speed

o Power off Simulation .

Indlzering af RTCP-viapunkter

1. Ga til fanen Program, og indsaet en RTCP_BevaegP-knude.
2. Pa RTCP_BevaegP-knuden skal du trykke pa Indstil for at abne skeermen Bevaeg.

3. | skaermen Bevaeg skal du bruge Indlzeringstilstand eller jogge for at placere robotten i en
gnsket konfiguration.

4. Tryk pa det grgnne flueben for at validere.

Konfiguration af et RTCP-viapunkt

Brug overgange til at fa robotten til at bevaege sig med jaevne overgange mellem to baner. Tryk pa
Brug delt overgangsradius, eller tryk pa Overgang med radius for at indstille overgangsradius for
et viapunkt fra en RTCP_BeveegP.

BEMARK

En fysisk tidsknude (f. eks. Bevaeg, Vent) kan ikke bruges som barn af en RTCP_
BevaegP-knude. Hvis en ikke-understgttet knude tilfgjes som barn til en RTCP_
BevaegP-knude, mislykkes validering af programmet.

23.13.4. Fjern TCP-vaerktgjsbane

Fjern TCP og Vaerktgjsbane URCap genererer robotbevaegelser automatisk, hvilket ggr det
nemmere ngjagtigt at fglge komplekse baner.
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Konfiguration af en Fjern TCP-vaerktgjsbane
1. Veelg Fjern TCP-vaerktgjsbanebevaegelser pa Fjern TCP & Vaerktgjsbane URCap Hjem-siden
for at angive arbejdsgangen.

2. Fglg instruktionerne under Instruktionsfanen.

En Fjern TCP-veerktgjsbanebevaegelse kraever felgende hovedkomponenter:
+ Veerktgjsbanefil
* Fjern TCP
* Fjern TCP PCS

Konfiguration af en vaerktgjsbane ved hjzelp af CAD/CAM-software
En vaerktgjsbane definerer retning, bane, hastighed eller (indfgringshastighed) og
bevaegelsesretning for veerktgjet.
1. Opret eller importer en CAD-model af en del.
2. Konfigurer et delkoordinatsystem (PCS), der er fast i forhold til delen.
3. Opret en veerktgjsbane i forhold PCS'et baseret pa delens egenskaber
4. Simuler veerktgjsbanebevaegelsen for at kontrollere, at den opfylder forventningerne.
5

. Eksporter vaerktgjsbanen til en G-kodefil med filtypenavnet .nc.

Import af en G-kode-vaerktgjsbane til PolyScope

defal

i ation o= o= New,
> EEET Q - Graphics Variables
) Advanced

_ 1 ¥ Robot Program
) Templates 2 ¢ v RTCP MoveP Remote TCP TDOIPath
3

= RTCPToolpath_1

N URCaps
G RTCPToolpath_1 Fixed PCS -
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> v Use active PCS hd
Move
@ Use shared blend radius (O use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
d L O Tool speed
=+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
—+ CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

! Atoolpath file must be selected.

23S XKBREATZ

O Normal Speed 00% Stz .
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1. Indlees vaerktgjsbanefilerne i rodmappen pa en USB-nggle. veerktgjsbanefiler skal have
filtypenavnet .nc

2. Sat USB-ngglen i programmeringskonsollen.

3. Tryki toppanelet pa Installation, tryk pa URCaps, veelg Fjern TCP & veerktgjsbane, veelg TCP
- vaerktgjsbanebevaegelser, og vaelg Vaerktgjsbane.

4. Veelg, hvilke veerktgjsbanefiler der skal importeres i PolyScope.

23.13.5. Fjern TCP

Konfiguration af en Fjern TCP til veerktgjsbanebevagelser

1. Bestem vaerktgjets orientering ved det fgrste viapunkt i CAM-miljget.
2. Brug frilgb til at gribe delen manuelt med griberen.

3. Velg Fjern TCP'ens placering

4. Brug positionsguiden til at opna de positive vaerdier.

5

. Juster robotten, indtil den gnskede del har opndet en positur, der kan naerme den til Fjern
TCP'en.

6. Teenk veerktgjets orientering som det fgrste viapunkt pa den fysiske del. Bemaerk: Den
positive Z-akseretning skal pege veaek fra delens overflade.

7. Opret en Planfunktion med samme orientering som teenkt i det forrige trin.

8. Indstil Fjern TCP-orienteringen ved at kopiere vaerdier fra Planfunktionen. Den gnskede
positur for delen bevares, mens vaerktgjsbanen udfgres.

23.13.6. Fjern TCP PCS

Fjern TCP-delkoordinatsystemet (PCS) defineres som fast i forhold til robotveerktgjets flange.
Tryk pa staven pa PolyScope-skaermen for at aktivere guiden for at indleere Fjern TCP-PCS'et. Du
kan bruge en af de indlaeringsmetoder, der er beskrevet nedenfor.
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default*

<unnameds* D ﬁ E (5 (5
New o Save

General Remote TCP & Toolpath

) Safety
Instructions Toolpath Remote TCP _
) Features
e Remote TCP Part Coordinate System |I|
Defined with respect to the robot tool frame.
AT [7orers < [AI[+][ @
Remote TCP
& Toolpath Position
X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z 0.00 mm
Orlentation
RX 0.0000  rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

@Tﬂ.m, lefining origin, +X axis, and +Y direction of P(

OTﬂ.\.‘lu.m"H\ffflfmq ints on part's surface

Next € cancel

O Normal Speed CE—— 100% Sirwath:-n.

Konfiguration af et Fjern TCP-PCS

Brug denne metode, hvis PCS'et kan indstilles pa delens overflade.
1. Brug frilgb til manuelt at gribe fat i delen med griberen.

2. Veelg en Fjern TCP for at indleere referencepunkterne. For at opna hgj ngjagtighed kan du
midlertidigt konfigurere en skarp Fjern TCP for at fuldfgre indlaeringsprocessen.

3. Jog robotten for Fjern TCP'en, sa den rgrer ved udgangspunktet, positiv X-akse og den
positive Y-akseretning for PCS'et pa delen.

4. Tryk her for at afslutte indleeringen. Vaerdierne for position og retning udfyldes automatisk.

Du kan ogsa bruge denne metode.
1. Veelg tre eller fire referencepunkter pa delens overflade.

2. Registrer X-, Y- og Z-koordinaterne i CAD/CAM-softwaren i forhold til PCS'et for de valgte
referencepunkter.

3. Brug frilgb til at gribe delen manuelt med griberen.

4. Velg en Fjern TCP for at indlaere referencepunkterne. For at opna hgj ngjagtighed kan du
midlertidigt konfigurere en skarp Fjern TCP for at fuldfgre indleeringsprocessen.

5. Indtast koordinaterne for det fgrste referencepunkt.
6. Jog robotten for Fjern TCP'en, sa den rgrer ved det fgrste referencepunkt pa delen.

7. Gentag trin fem og seks for de andre referencepunkter.
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Indstilling af et variabelt PCS

| avancerede brugstilfeelde, hvor dele ikke gribes med tilstraekkelig konsistens, kan du indstille en
Variabel PCS til at justere veerktgjsbanebevasgelserne ud fra delens placering og orientering i
forhold til robotveerktgjets flange. Du kan oprette en positurvariabel, der er knyttet til en ekstern
sensor, der kan registrere PCS'ets placering og retning.

1.

N oo o &

Konfigurer en ekstern sensor, der registrerer PCS'ets placering og orientering. Du skal
konvertere sensorudgangen til robotvaerktgjets flangeramme.

Kontroller, at PCS'et er konfigureret i forhold til delen, og at placering og orientering kan
registreres af den eksterne sensor.

Opret en positurvariabel i PolyScope, der er knyttet til udgangen pa den eksterne sensor
output som et variabelt PCS. Giv det et entydigt navn, f. eks. variable_rtcp_pcs_1.

Indsaet en RTCP-veerktgjsbaneknude.
Veelg Variabelt PCS pa rullemenuen i gverste hgjre hjgrne af programsiden.
| rullemenuen Valg PCS skal man vaelge variable_rtcp_pcs_1.

Opret en Tildeling eller Script-knude for at opdatere variable_rtcp_pcs_1 fgr RTCP-
vaerktgjsbaneknuden.

Det fglgende afsnit beskriver, hvordan man bruger et variabelt PCS i en Fjern TCP-
veerktgjsbaneknude.

Konfiguration af en Fjern TCP-vaerktgjsbaneknude

LEET

<unnamed=* D ﬁ E
open Save

Run P

Move og 7” Hew
Q _ Graphics Variables
> G 1 ¥ Robot Program T I th
) Templates 2 @ ¥ Toolpath_MoveP oolpa

3 = [Toolpath 2
W URCaps = n
Toolpath_2 Fixed PCS A
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file= e <plane feature> v

Move

O Use feed rate
@ Use shared tool speed

o Tool speed

~+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

1 Atoolpath file must be selected

23S XKBRERTZ

Speed ¢

Simulation .

O Normal
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1. Abn fanen Program, og tryk p& URCaps.
2. Veelg Fjern TCP Bevaeg for at indsaette en RTCP_BevaegP-knude.

3. Veelg en TCP, og indstil bevaegelsesparametrene: veerktgjshastighed, vaerktgjsacceleration
og overgangsradius.

4. Tryk pa +Vaerktgjsbane for at indsaette end RTCPVaerktgjsbane-knude. Slet det
RTCPViapunkt, der blev oprettet som standard, hvis det ikke skal bruges.

5. Veelg en veerktgjsbanefil og det tilsvarende Fjern TCP-PCS fra rullemenuerne.

6. Juster bevaegelsesparametrene, hvis der skal anvendes forskellige veerdier pa
RTCPVeaerktgjsbane-knuden.

7. Tryk pa Bevaeg til farste punkt for at kontrollere, at den grebne del naermer sig Fjern TCP'en
som forventet.

8. Test programmet i simulationstilstand og ved lav hastighed for at bekraefte
konfigurationerne.

BEMZARK

Du kan sikre, at robotbevaegelsen er identisk, hver gang veerktgjsbanen udfgres,
ved at tilfgje en Bevaegd med en Brug ledvinkler indstillet til at beveege en fast
ledkonfiguration fgr udfgrelse af vaerktgjsbanen. Se 23.10.1. Bevaeg on page142

23.13.7. Almindelige TCP-veerktgjsbanebevaegelser
Ligesom konfiguration af en Fjern TCP-vaerktgjsbanebevaegelse kraever en almindelig TCP-
veaerktgjsbanebevaegelse fglgende:

* Veerktgjsbanefil

« Almindelig TCP

« Planfunktion som et PCS

Konfiguration og import af en vaerktgjsbanefil

Dette svarer til konfiguration af en veerktgjsbane (se Konfiguration af en veerktgjsbane ved hjzelp
af CAD/CAM-software on page191) og import af veerktgjsbane (se Import af en G-kode-
vaerktgjsbane til PolyScope on page191).

Konfiguration af en almindelig TCP

Felg instruktionerne i 24.2. TCP-konfiguration on page199 for at konfigurere et almindeligt TCP.
Bemaerk: Kontroller, at vaerktgjets positive Z-akse peger vaek fra delens overflade.
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Konfiguration af et Planfunktion-PCS
1. Opret en planfunktion gennem Tilfgjelse af et plan eller Indlaering af et plan. Se 24.17.5.
Planfunktion on page222.
2. Gor delen fast i forhold til robottens base.

3. Kontroller, at den korrekte TCP bruges til at oprette planfunktionen. For at opna hgj
ngjagtighed kan du midlertidigt konfigurere en skarp Fjern TCP for at fuldfgre
indleeringsprocessen.

4. Jog robotten for Fjern TCP'en, sa den rgrer ved udgangspunktet, positiv X-akse og den
positive Y-akseretning for PCS'et pa delen.

5. Afslut indlzeringsprocessen, og bekraeft position og orientering for PCS'et.

Konfiguration af en vaerktgjsbaneknude

1. Abn fanen Program, og tryk pa URCaps.

2. Veelg en TCP, og indstil bevaegelsesparametrene: veerktgjshastighed, vaerktgjsacceleration
og overgangsradius. Veelg Drej vaerktgj frit omkring dets Z-akse. Veaelg ikke, hvis veerktgjet
skal fglge orienteringen omkring Z-aksen, som er defineret i vaerktgjsbanefilen.

3. Tryk pa +Veerktgjsbane for at indsaette end Veerktgjsbane-knude.
4. Veelg en veerktgjsbanefil og det tilsvarende PCS (Planfunktion) i rullemenuen.

5. Juster bevaegelsesparametrene, hvis der skal anvendes forskellige veerdier pa
veerktgjsbaneknuden.

6. Tryk pa Bevaeg til forste punkt for at kontrollere, at vaerktgjet kan bevaeges til det farste
punkt i vaerktgjsbanen.

7. Kogr programmet i simulationstilstand og ved lav hastighed for at bekreefte, at
konfigurationerne er korrekte.
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BEMARK

Du kan sikre, at robotbevaegelsen er identisk, hver gang veerktgjsbanen udfgres,
ved at tilfgje en BevaegJ med en Brug ledvinkler indstillet til at bevaege en fast
ledkonfiguration fgr udfgrelse af veaerktgjsbanen. Se 23.10.1. Bevaeg on page142
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UNIVERSAL ROBOTS

24. Fanen Installation

24.1. Generelt

Med fanen Installation kan du konfigurere indstillingerne, som pavirker robottens overordnede

ydelse og PolyScope.

24.2. TCP-konfiguration

Et vaerktgjscenterpunkt (TCP) er et punkt pa robottens vaerktgj. Hver TCP har en forskydning og
en rotation i forhold til centrum péa vaerktgjsoutputflangen.
Nar en robot er programmeret til at vende tilbage til et tidligere lagret viapunkt, flytter robotten
TCP til positionen og retningen, som er lagret i viapunktet. Ved programmering til lineaer

bevaegelse, flyttes TCP lineaert.

& Filer

05:09:51

Program | A Installation | Beveeg | I/O | Log |

Ay ’TCP-konfiguration

Montering
I/0-opsaatning

@ sikkerhed
Variable

MODBUS
Funktioner
Glidende overgang
Spor transportband
EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

Hent/Gem

ccce @

Tilgeengelige TCP'er:

Vaerkteojscenterpunkt

B -
¥ mm | Indstilles som st... | [ |" f
L \
\ ®
Rx| 0.0000|rad | Fjern | -
Re| o00000[rad |  Pposition |
Rz|  0.0000|rad | # Retning ‘
Y
Nyttelast: kg
z
[ Tyngdepunkt

24.2.1. Position

X, Y, z-koordinaterne angiver TCP-positionen. Nar alle veerdier (inklusive retning) er nul, er der
sammenfald mellem TCP og centrum pa veerktgjsudgangsflangen, og koordinatsystemet, der er
afbildet pa skeermen, bliver antaget.
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24.2.2. Retning

Koordinatfelterne RX, RY og RZ angiver TCP-retningen. | lighed med fanen Bevaeg bruges
rullemenuen Enheder over felterne RX, RY og RZ til at vaelge retningskoordinaterne (se 25.5.
Skaermbilledet for positurredigering on page237).

24.2.3. Tilfgjelse, omdgbning, eendring og fjernelse af TCP’er

Tryk pa knappen Ny for at definere en ny TCP. Det oprettede TCP far automatisk et unikt navn og
bliver markérbart i rullemenuen. Et TCP omdgbes ved at trykke pa knappen Blyant ud for
rullemenuen TCP. Det markerede TCP fjernes ved at trykke pa knappen Fjern. Det sidste TCP
kan ikke fjernes.

Overseettelsen og rotationen af en valgt TCP kan andres ved at indtaste nye vaerdier i felterne.

24.2.4. Aktiv TCP

Ved lineeer flytning bruger robotten altid den aktive TCP til at bestemme TCP-forskydningen. Den
aktive TCP kan eendres ved hjzelp af en Beveeg-kommando (se 23.10.1. Bevaeg on page142) eller
en Indstil-kommando. Bevaegelsen af den aktive TCP vises under fanen Grafik (se 23.8. Fanen
Grafik on page140).

24.2.5. Standard-TCP

Standard-TCP'en skal veere indstillet som det aktive TCP for kgrsel af et program. Vaelg den
gnskede TCP, og tryk pa Indstil som standard for at indstille en TCP som standard. Det grgnne
ikon i den tilgaengelige rullemenu angiver den standardkonfigurerede TCP.
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24.2.6. Programmering af TCP-position

& Filer 05:09:51 CCCC O
Program | A Installation rBevaeg r [1{e] rLog |
A TCP-kenfiguration Vaerktgjscenterpunkt
Montering
1/0-opsaetning Programmer TCP-position
@ Sikkerhed @ Der kraaves flere punkter
Variable

Flyt TCP til samme position fra

MODBUS forskellige vinkler,

Funktioner Saet punkt 1

Glidende overgang

Spor transportband

EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

Hent/Gem

3 Annuller

TCP-positionens koordinater kan beregnes automatisk som fglger:

1.
2.
3.

Tryk pa TCP positionsguide.
Veelg et fast punkt i robottens arbejdsomrade.

Flyt TCP'en med positionspilene i skeermbilledets hgjre side fra mindst tre forskellige
vinkler og gem med knapperne de tilsvarende positioner for vaerktgjsflangen.

Brug knappen Indstil til at anvende de bekraeftede koordinater pa den relevante TCP.
Positionerne skal vaere tilstraekkeligt forskellige til, at beregningen kan fungere korrekt. Hvis
de ikke er tilstraekkeligt forskellige, bliver status-LED'en over knapperne rgd.

Selvom tre positioner er nok til at bestemme TCP’en, kan den fjerde position anvendes til
yderligere bekraeftelse af, at beregningen er korrekt. Kvaliteten af hvert gemt punkt med hensyn til
den beregnede TCP vises med en grgn, gul eller rgd LED pa den tilsvarende knap.
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24.2.7. Programmering af TCP-retning

24.3. Nyttelast og tyngdepunkt

Angiv vaegten af en nyttelast, og definer et tyngdepunkt.

24.3.1. Indstilling af Nyttelast

& Filer

Program | A Installation rBevaeg rIIO rLog |

A TCP-konfiguration
Montering
I/0-opsaatning

@ sikkerhed
Variable

MODBUS
Funktioner
Glidende overgang
Spor transportband
EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

Hent/Gem

05:09:52 CCCC

@

Vaerkteojscenterpunkt

Programmer TCP-retning

@ Der er ikke valgt en funktion

Veelg en funktion og indstil et punkt
med veerktejet pegende i retning af
Z-aksen for den valgte funktion.

=Udefineret= |v|

Sat punkt

3 Annuller

. Tryk pa TCP retningsguide.

Veelg en funktion pa rullelisten. (se 24.17. Funktioner on page218) for yderligere oplysninger
om definering af nye funktioner

Tryk pa Veelg punkt og brug Pile til bevaegelse af veerktgj til en position, hvor der er
sammenfald mellem veerktgjets retning, den tilsvarende TCP og den valgte funktions
koordinatsystem.

Kontroller den beregnede TCP-retning og anvend den pa den markerede TCP ved at trykke
pa Indstil.

Tryk pa feltet Nyttelast, og indtast en ny veegt. Indstillingen gzelder for alle definerede TCP'er. Se
see the Hardware Installation Manual for yderligere oplysninger om den maksimalt
tilladte nyttelast.

UR3e

202

Brugermanual



24. Fanen Installation UNIVERSAL ROBOTS

24.3.2. Indstilling af tyngdepunktet

Tryk pa felterne CX, CY and Ccz at indstille tyngdepunktet. Indstillingerne gaelder alle definerede
TCP'er. Installationer oprettet fgr version 5.2 understgtter, at tyngdepunktet indstilles til TCP'en,
hvis de tidligere var indstillet. Fra version 5.2 kan dog du ikke indstille tyngdepunktet manuelt.

ADVARSEL
Brug de korrekte installationsindstillinger. Gem og indlaes installationsfilerne med
programmet.

24.3.3. Skgnnet nyttelast

Med denne funktion kan robotten indstille den korrekte nyttelast og tyngdepunkt.

24.3.4. Brug af guiden til skennet nyttelast

1. Veelg TCP i fanen Installation under Generelt

2. Tryk pa lkonet pa TCP-skeermen under Nyttelast- og tyngdepunktsguide pa TCP-skaermen
under Nyttelast og tyngdepunkt.

3. Tryk pa Naeste i guiden til skgnnet nyttelast

4. Fglg trinnene for at indstille de fire positioner.
Indstilling af de fire positioner kraever at robotarmen flyttes ind i fire forskellige positioner.
Hver position er afmalt. Individuelle malinger kan sendres ved at trykke pa midten af
tyngdepunkterne og indtaste vaerdier.

o

Tryk pa Afslut, nar alle malinger er udfert

BEMARK
Folg disse retningslinjer for de bedste resultater med skgn af nyttelast:
+ Sorg for, at TCP-positionerne er sa forskellige fra hinanden som muligt

+ Udfgr malingerne indenfor en lille tidsramme

ADVARSEL
+ Undga at traekke i vaerktgjet og/eller den pasatte nyttelast fgr og under skgn

+ Montering af og vinkel for robotten skal vaere korrekt angivet i installationen
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24.4. Montering

& Filer 05:09:54 CCCC O
Program | A Installation | Bevaeg | /O | Log |
/4 TCP-konfiguration Robottens montering og vinkel
ontering :r
I/0-opsaatning
& Sikkerhed -
Variable i
MODBUS
Wip
Funktioner ! 4
Glidende overgang o
Spor transportband |--' : 4+
EtherNet/IP a 0.0°
PROFINET -3 ] 3
Standardprogram
45°
Hent/Gem ¥
Roter robotbasens montering II' 0,0 IIl

Angivelse af monteringen af robotarmen tjener to formal:
1. Det far robotarmen til at se korrekt ud pa skeermen.
2. Det fortaeller kontrolleren om tyngdekraftens retning.
En avanceret dynamisk model giver robotarmen en glidende og praecis bevaegelse og lader

robotarmen holde sig selv i tilstanden Freedrive. Af denne grund er det vigtigt at montere
robotarmen korrekt.

ADVARSEL
Hvis robotarmen ikke monteres korrekt, kan det resultere i hyppige

sikkerhedsstop, og/eller robotarmen at bevaeger sig, nar der trykkes pa knappen
Frilgb.

Hvis robotarmen er monteret pa et fladt bord eller gulv, er der ikke brug for at eendre pa dette
skeermbillede. Men hvis robotarmen er loftmonteret, vaegmonteret eller monteret i en vinkel, skal
dette justeres ved hjeelp af knapperne.

Knapperne i hgjre side af skaermen er til indstilling af vinklen for robotarmens montering. De tre
knapper gverst til hgjre saetter vinklen for loft (180°), vaeg (90°), gulv (0°). Vip-knapperne indstiller
en vilkarlig vinkel.
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Knapperne pa den nederste del af skaermen bruges til at dreje monteringen af robotarmen, sa den
svarer til den faktiske montering.

ADVARSEL

Brug de korrekte installationsindstillinger. Gem og indlaes installationsfilerne med
programmet.

24.5. 1/0-opseetning

& Filer 05:09:55 CCCC O
Program | A Installation | Beveeg | I/O | Log |
A TCP-konfiguration e
isning
Montering |Digita| |v|
/O-opsaetning
Input ~ Output -
@ Sikkerhed DI[0] digital_in[0] = DO[0] digital_out[0] =
Variable DI[1] digital_in[1] _ % DO[1] digital_out[1] Prog-Running |
DI[2] digital_in[2] ~ Start-Prog Dozl digital_out[2]
MODBUS DI[3] digital_in[3] Stop-Prog [ Do[3] digital_out[3] u
Funktioner Di[4] digital_in[4] Do[4] digital_out[4]
— DI5] digital_in[5] DO[S] digital_out[5]
idende overgan
9ang DI6] digital_in[6] DO[6] digital_out[6]
Spor transportband DI[7] digital_in[7] | DO[7] digital_out[7] ~|
EtherMet/IP
Omdab
PROFINET | | | slet | |
Standardprogram
@ Hent/Gem Handling i program
|Hraj. nar programmet kerer-av, nar pro... |v|

Brug I/0-opsaetningsskarmen til at definere I/0-signaler og konfigurere handlinger med I/0-
fanekontrol. Typerne af I/0-signaler er anfgrt under Input og Output.

Du kan bruge en feltbus, f. eks. Profinet og EtherNet/IP til at fa adgang til de generelle registre.

Hvis du aktiverer Interface til veerktgjskommunikation (TCI), bliver den analoge veerktgjsindgang
utilgeengelig.

24.5.1. 1/0-signaltype

Antallet af signaler, der angives under Input og Output, kan begraenses ved at bruge menuen Vis
til at eendre det viste indhold baseret pa signaltype.

24.5.2. Tildeling af brugerdefinerede navne

Du kan navngive input- og outputsignalerne for let at identificere dem, der bruges.
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1. Veelg det gnskede signal.

2. Tryk pa tekstfeltet for at indtaste et navn pa signalet.

3. Tryk pa Ryd for at nulstille navnet til standard.
Du skal angive et brugerdefineret navn til et generelt register for at ggre det tilgaengeligt i
programmet (dvs. for en Vent kommando eller den betingede udtryk for en Hvis kommando).

Kommandoerne Vent og Hvis beskrives i hhv. (23.10.8. Vent on page156) og (23.11.2. Hvis on
page162). Du kan finde navngivne registre til generelle formal i veelgeren Input eller Output i
skeermbilledet Udtryksredigering.

24.5.3. 1/0-handlinger og I/O-fanekontrol

Indgangs- og udgangshandlinger
Du kan bruge fysiske og Feltbus digitale I/O'er til at udigse handlinger eller reagere pa status for
et program.

Tilgaengelige indgangshandlinger:

Input Handling

Start Starter eller genoptager det nuveerende program pa en
stigende kant (kun aktiveret i Fjernstyring, se 29.4.5.
Fjernstyring on page254 )

Stop Stopper det nuveerende program pa en stigende kant
Pause Seetter det nuvaerende program pa pause pa en stigende kant
Freedrive Nar indgangen er hgj, overgar robotten til frilgb (svarer til

frilgbsknappen).
Indgangen ignoreres, hvis andre betingelser ikke tillader frilgb.

. ADVARSEL
Hvis robotten standses under brug af handlingen Start input, bevaeges robotten
langsomt til det fgrste viapunkt i programmet, fgr dette program udfgres. Hvis
robotten saettes pa pause under brug af handlingen Start input, beveeges robotten
langsomt til positionen, hvor den var blevet sat pa pause, fgr den genoptager
dette program.

Tilgeengelige udgangshandlinger:

Handling Output-tilstand Programtilstand
Lav, nar programmet ikke LO Stoppet eller pa pause
korer
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Handling Output-tilstand Programtilstand

Hgj, nar programmet ikke HI Stoppet eller pa pause

korer

Hgj, nar programmet kegrer, LO Korer

lav, nar programmet er Hoj Stoppet eller pa pause

stoppet

Lav ved ikke-planlagt stop LO Program afsluttede uplanlagt

Lav ved ikke-planlagt stop, LO Program afsluttede uplanlagt

ellers Hgj HI Korer, stoppet eller pa pause

Kontinuerlig impuls Skifter mellem hgj og  Kgrer (Stop programmet eller szt det
lav pa pause for at opretholde

impulstilstanden)

BEMARK
a Et program afsluttes uplanlagt, hvis noget af fglgende opstar:
+ Beskyttelsesstop
+ Fejl
*+ Overtraedelse

+ Programkgrselsundtagelse

I/0-fanestyring

Brug I/0-fanen til at angive, om en udgang styres pa I/O-fanebladet (enten af programmgrer eller
bade operatgrer og programmgrer), eller om det styres af robotprogrammerne.

Brugermanual 207 UR3e

Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2020 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

I
- UNIVERSAL ROBOTS

24. Fanen Installation

24.6. Variabler

& Filer

05:08:55 CCCC O

Program | A Installation | Bevaeg | /O | Log |

A TCP-konfiguration

Montering

Installationsvariable

Variabel « | WVeerdi

I/0-opsaatning

& Sikkerhed

ariable

MODBUS
Funktioner
Glidende overgang
Spor transportband
EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

H Hent/Gem

Variabler, der er oprettet pa skeermen Variabler, kaldes installationsvariabler og kan bruges
ngjagtigt som normale programvariabler. Installationsvariabler er specielle, fordi de beholder
deres veerdi, ogsa selvom et program stopper og derefter startes igen, og nar robotarmen og/eller
kontrollerskabet slukkes og startes igen. Deres navne og veerdier gemmes med installationen, sa
derfor er det muligt at bruge den samme variabel i flere programmer.

Opret en ny installationsvariabel

Mawn

Weaardi

i wvar 1

Annuller

Et tryk pa Opret ny bringer et panel frem med et navneforslag til den nye variabel. Navnet kan
andres, og dets vaerdi kan indsaettes ved at bergre et af tekstfelterne. Der kan kun trykkes pa
knappen OK, hvis det nye navn ikke er brugt i denne installation.

Det er muligt at andre vaerdien pa en installationsvariabel ved at fremhaeve variablen pa listen og

derefter klikke pa Rediger veerdi.

En variabel slettes ved at veelge den og trykke pa Slet.

Efter konfigurationen af installationsvariablen skal selve installationen gemmes for at bevare

konfigurationen.

Installationsvariablerne og deres vaerdier gemmes automatisk for hvert 10. minut.
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Hvis et program eller en installation Installation dbnes, og et eller flere af programvariablerne har
samme navn som installationsvariablerne, far brugeren valg mellem enten at Igse problemet ved
at bruge installationsvariablerne af samme navn i stedet for programvariablerne eller Igse
problemet ved at fa variabler i konflikt omdgbt automatisk.

24.7. Opstart

Q Filer 05:09:57 CCCC O
Program [ A Installation | Bevaeg | /0 | Log |
A TCP-konfiguration Vaelg standardprogram
Montering
Standardprogramfil

I/O-opsaetning
Ebner automatisk et standardprogram, nér robottens tandes

(lg EERRe [ ]&bn standardprogram:

Variable

MODBUS
| Valg standardprogram

A  Hvis nedenstaende automatiske initialiseringsvalg ogsa aktiveres, kan robotten
i ~ begynde at bevaege sig ved opstart!
Glidende overgang

Spor transportband on leant til

EtherMet/IP

Initialiser automatisk

PROFINET
Initialiserer automatisk robotten, hvis hovedafbryderen tendes
tandardprogram A Robotten kan bevaege sig pé grund af, at bremsen losnes!
H Hent/Gem Automatisk bremsning friger robotten

On =Di.lndgang> ‘v‘ leant til

Startskaermen indeholder indstillinger til automatisk indlaesning og start af et standardprogram
og til automatisk initialisering af robotarmen ved opstart.

ADVARSEL

1. Nar automatisk indleesning, start og initialisering er aktiveret, kgrer robotten
programmet, lige sa snart kontrollerskabet teendes, hvis inputsignalet
passer til det valgte signalniveau. Eksempel: Kantovergangen for det valgte
signal er ikke pakreevet i dette tilfaelde.

2. Veer forsigtig, nar signalniveauet er sat til LAV. Inputsignaler er som
standard lave, sa programmet kgrer automatisk uden at blive startet af et
eksternt signal.

3. Du skal veere i tilstanden Fjernstyring, for du kgrer et program, hvor
automatisk start og automatisk initialisering er aktiveret.
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24.7.1. Indlaesning af et opstartsprogram

Et standardprogram indleeses, nar der teendes for kontrollerskabet. Desuden vil
standardprogrammet blive indleest automatisk, nar skaermbilledet Kgr program (se 22. Fanen
Kgr on page129) abnes, og der ikke er indlaest noget program.

24.7.2. Start af et opstartsprogram

Standardprogrammet startes automatisk i skeermbilledet Kgr program. Nar standardprogrammet
er indlaest, og det angivne eksterne indgangssignals kantovergang er detekteret, startes
programmet automatisk.

Ved Opstart er det nuveerende inputsignal ikke defineret. Valg af en overgang, som passer til
signalniveauet ved opstart starter programmet gjeblikkeligt. Desuden vil forladelse af
skaermbilledet Kor program eller tryk pa knappen Stop i instrumentbreettet deaktivere den
automatiske startfunktion, indtil der trykkes pa knappen Kgr igen.

24.8. Veerktpj1/0

<un
default*

1/O-graensefladekontrol

' TCP Veelg hvordan veerktajets I/O-graenseflade kontrolleres. Hvis en URCap kontrollerer gransefladen, tilsideseaettes brugerdefinerede
. indstillinger.
Montering
1/0-opseetning Kontrolleret af Bruger A
Variable . S S .
Analoge indgange - Kommunikationsinterface Digital outputtilstand
Opstart
1 Digital outputtistand for veerktaj defineres baseret p det tilknyttede
Glidende O Analoge input e ! P W
overgang analog_in[2]
Spor n analog_n(3] Udgangsspaending for veerkig) 0 v
transportband
Hwvis du indstiller veerktgjets spaending til 24V, kan det beskadige til
Skrueproces @ Kommunikationsinterface * tilknyttede udstyr, hvis det kun konfigureres til 12V
Veerktaj I/0 Interfacet til veerktajskommunikation tilader
) lkkommunilkation med vaerltajet uden ekstern
Hjem ledningsfaring O Dobbelt pinpower
) Sikkerhed Baud-hastighed 115200 hd
) Funktioner Paritet Ingen - @ Standardoutput
’ Digitalt output 0 Seenker (NPN hd
) Feltbus Stopbits En v D‘g‘ ‘ P . ( )
RX-tomgangstegn 15 igitalt output Saenker (NPN) v
TX-tomgangstegn 3,5

O Slukket (—— | 00% ° 0 o Sw‘mu\erirug.

24.9. 1/0-greensefladestyring

I/0-graensefladestyring giver dig mulighed for at skifte mellem brugerstyring og URCap-styring.
1. Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa vaerktgj 1/0

2. Under I/0-graensefladestyring skal du vaelge Bruger for at fa adgang til indstillingerne for
veerktgjets analoge indgange og/eller digital udgangstilstand. Valg af en URcap fjerner
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adgang til indstillinger for analoge vaerktgjsindgange og digital udgangstilstand.

BEMARK

Hvis en URCap styrer en ende-effektor, f.eks. en griber, kraever URCap styring af
veerktgjets 1/0-interface. Vaelg URCap'en pa listen for at tillade den at styre
vaerktgjets 10-interface.

24.10. Veerktpjets analoge udgange

24.10.1. Interface til vaerktgjskommunikation

Interface til veerktgjskommunikation (TCI) aktiverer robottens kommunikation med et tilsluttet
vaerktgj via robotveerktgjets analoge indgang. Dette fjerner behovet for eksterne kabler.

Nar Interface til veerktgjskommunikation er aktiveret, er ingen analoge veerktgjsindgange
tilgeengelige.

24.10.2. Konfiguration af Interface til veerktgjskommunikation (TCI)

1. Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa vaerktgj 1/0.

2. Veelg Kommunikationsinterface for at redigere TCl-indstillinger.
Nar TCI er aktiveret, er den analoge veerktgjsindgang ikke tilgaengelig for I/0-opsaetning for
installationen, og vises ikke i inputlisten. Analog vaerktgjsindgang er ogsa tilgaengelig for
programmer som f.eks. Vent pa valg og udtryk.

3. Veelg de gnskede veerdier i rullemenuerne under kommunikationsinterfacet.
Eventuelle veerdiaendringer sendes straks til vaerktgjet. Hvis en eller flere
installationsveerdier afviger fra, hvad veerktgjet bruger, vises en advarsel.

24.11. Digital udgangstilstand

Interfacet til veerktgjskommunikation tillader uafhaengig konfiguration af to digitale udgange. |
PolyScope har hvert ben en rullemenu, der ggr det muligt at indstille udgangstilstanden. Fglgende
indstillinger er tilgeengelige:
+ Seaenkning: Dette ggr det muligt at konfigurere benet i en NPN- eller saenkning-konfiguration.
Nar udgangen er inaktiv, tillader benet, at der Igber strgm til jorden. Det kan bruges i

forbindelse med PWR-benet til at skabe et fuldt kredslgb. Se kapitel fem i
Installationsvejledning til hardware.

+ Kilde: Dette ger det muligt at konfigurere benet i en PNP- eller kilde-konfiguration. Nar
udgangen er aktiv, leverer benet en positiv spaendingskilde (kan konfigureres i fanen 10).
Det kan bruges i forbindelse med GND-benet til at skabe et fuldt kredslgb.

+ Push/pull: Dette gor det muligt at konfigurere benet i push/pull-konfiguration. Nar udgangen
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er aktiv, leverer benet en positiv spaendingskilde (kan konfigureres i fanen 10). Det kan
bruges i forbindelse med GND-benet til at skabe et fuldt kredslgb. Nar udgangen er inaktiv,
tillader benet, at der lgber strgm til jorden.

Nar en ny udgangskonfiguration er valgt, treeder sendringerne i kraft. Den aktuelt indleeste
installation aendres til at afspejle den nye konfiguration. Efter kontrol af, at vaerktgjsudgangene
fungerer efter hensigten, skal du sgrge for at gemme installationen for at undga, at sendringer gar
tabt.

24.11.1. Dobbelt pinpower

Tobenet strgm bruges som strgmkilde til vaerktgjet. Aktivering af tobenet strom deaktiverer
digitale standardudgange til vaerktg.

24.12. Glidende overgang mellem sikkerhedstilstande

Nar der skiftes mellem sikkerhedstilstande under haendelser (f.eks. input for reduceret tilstand,
udlgserplan for reduceret tilstand, sikkerhedsstop, og 3-positionskontakt-indgang), forsgger
robotarmen at bruge 0,4 s til at danne en \q{blgd} overgang. Eksisterende programmer har
uaendret adfeerd, som svarer til den “harde” indstilling. Nye installationsfiler har som standard
den “blgde” indstilling.

24.12.1. Justering af indstillinger for acceleration/deceleration

1. | toppanelet tryk pa Installation.
2. Velg Glidende overgang under Generelt i sidemenuen til venstre.

3. Velg Hard for at fa stgrre acceleration/deceleration
eller veelg Blgd for en jaevnere indstilling af standardovergang.
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24.13. Hjem
R824 QM

gram _finstallstion’  Bevaeg 1o

v TCP |

Rediger position |

Montering

1/0-opseetning | Bevasg her |

Variable

Opstart o
| i Nulposition |

Glidende

overgang
Spor — ‘Tl;]
transportband
Skrueproces
Veerktaj I/0
Hjem Ledposition
Base §0,00° £ 3
Skulder -90,00° ‘
Handled 1 -80,00°
Handled 2 90,00°
Handled 3 0,00°

O Normal (—— 100% Simulering .

Hjem er en brugerdefineret returposition for robotarmen. Nar Hjem-positionen er defineret, er den
tilgeengelig ved oprettelse af et robotprogram. Du kan bruge Hjem-positionen til at definere en
sikker Hjem-position.(Se 21.18. Sikker Hjem-position on page126) Brug knapperne pa skarmen
Hjem til fglgende:

+ Rediger position andrer en Hjem-position.
+ Bevaeg Her flytter robotarmen til den definerede Hjem-position.

+ Nulposition sender robotarmen tilbage til en opretstaende position.

24.13.1. Definition af Hjem

1. |toppanelet tryk pa Installation.

2. Under Generelt skal du veelge Hjem.
3. Tryk pa Indstil position.
4

Indlaer robotten ved hjzelp af enten knappen Frilgb eller Overgang.

24.14. Opseetning af transportbandssporing

Opsaetning af transportbandssporing tillader konfiguration af op til to separate transportband.
Opsaetningen af transportbandsporing giver mulighed for at konfigurere robotten til at arbejde
med absolutte eller trinvise indkodere samt lineeere eller cirkuleere transportband.
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24.14.1. Definition af et transportband

1. Tryk pa Installation i toppanelet.
2. Veelg Transportbandssporing under Generelt.

3. Under Opsaetning af transportbandssporing, skal du i rullelisten vaelge Transportband 1
eller Transportband 2.
Du kan kun definere ét transportband ad gangen.

4. Velg Aktiver transportbandssporing

5. Konfigurer Transportbandsparametre (afsnit 24.14.2. Transportbandsparametre below) og
Sporingsparametre (afsnit 24.14.3. Sporingsparametre below).

24.14.2. Transportbandsparametre

Trinvis
indkodere kan sluttes til de digitale indgange 8 til 11. Den digitale signalafkodning kgrer ved
40kHz. Robotten kan med en kvadratur-indkoder (kraever to indgange) bestemme bandretnings
hastighed og retning. Hvis bandretningen er konstant, kan man ngjes med en enkelt indgang,
der registrerer stigende, faldende eller stig og fald-kanter for at afggre bandhastigheden.

Absolut
indkodere kan anvendes gennem et MODBUS-signal. Dette kraever, at en digital MODBUS-
udgangsregistrering forudkonfigureres i (afsnit 24.20. MODBUS-klient |/0-opsaetning on
page228).

24.14.3. Sporingsparametre

Linegere transportband
Hvis et lineaert band vaelges, skal en linjefunktion konfigureres i delen Funktioner i
installationen for at bestemme bandretningen. Garanter ngjagtigheden ved at placere
linjefunktionen parallelt med transportbandets retning med stor afstand mellem de to
punkter, der definerer linjefunktionen. Konfigurér linjefunktionen ved at placere vaerktgjet
stramt imod siden af transportbandet ved programmering af de to punkter. Hvis
linjefunktionens retning er modsat bandets bevaegelse, skal knappen Modsat retning
anvendes. Feltet Maerker per meter viser det antal maerker, som indkoderen genererer, nar
bandet har kgrt én meter.

Cirkuleere transportband
Nar et cirkuleert transportband spores, skal transportbandets midterpunkt defineres.

1. Definér midterpunktet i installationsdelen Funktioner. Vaerdien af feltet Maerker per
omgang skal vaere det antal meerker, som indkoderen genererer, nar bandet har kgrt en
fuld omgang.

2. Marker afkrydsningsfeltet Roter vaerktgj med transportband for vaerktgjsretningen for at
spore transportbandsrotation.
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24.15. Opseetning af skruetraekning

Opseetning af skruetraekning giver indstillinger til konfiguration af robotten til arbejde med en
industriel skruetraekker eller mgtrikspaender. Du kan konfigurere skruetraekkerens position i
forhold til robotveerktgjets flange og elektriske interface.

£ P QK

gram | installation| Bevag

v TCP

Skrueproces opsatning

Montering

1/0-opseetning

Brug TCP-siden til at konfigurere TCP ved spidsen af skruetraekkeren/skruens
hoved og den snskede retning. Brug grafikken til hajre til at forstd og kenfigurere
orientering korrekt

—_ 1 0

Variabl
Opstart » [
Glidende z
overgang
Spor 1/O-signaler Input QOutput
T Greenseflade oK Programvalg 1 Start
Skrueproces [nle -] Veelg -| Weelg -] Veelg -
Veerktaj 1/0
- ke QK Programvalg 2 Programvalg forsinkelse
em
! ‘Vﬁ:lg A | ‘\/ﬁ\g - ‘ 1.0 s
> sikkerhed
) Funktioner Klar Programvalg 3
Vel - Veel -
) Feltbus ‘ 9 | ‘ d ‘

O Slukket

Programwvalg 4

Simulering .

24.15.1. Konfiguration af en skruetraekker

4.

| toppanelet tryk pa Installation.

Veelg skruetraekning under Generelt, eller opret din egen TCP for skruetraekning ved at

trykke pa TCP under Generelt.

Konfigurer I/O'erne for skruetraekkerne under Indgang og Udgang. Du kan bruge listen
Interface til at filtrere typen af I/O'er, der vises under Indgang og Udgang.

Under Start veelger du den I/0, der starter skruetrakningshandlingen.

Bemeerk: | alle programvalgslister kan du under Udgang vaelge en heltalsudgang for at aendre

Programvalg (se 23.12.8. Skruetraekning on page185) til et talfelt.

24.15.2. Konfiguration af skruetraekkerpositionen

1.

Under Opsaetning af skruetraekning kan du bruge rullemenuen til at veelge en foruddefineret
TCP (se 24.2. TCP-konfiguration on page199) hvor position og retning saettes op som

folger:
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+ Konfigurer Position til at vaere spidsen af skruetraekkerveerktgjet, hvor den kommer i
kontakt med skruen.

+ Konfigurer Retning, sa den positive Z-retning er justeret i forhold til leengden pa
skruerne, der skal tilspaendes.

Du kan visualisere X-, Y- og Z-koordinaterne for den valgte TCP for at bekraefte, at de svarer
til veerktgjsbitten eller toppen.

Programknuden Skruetraekning (se 23.12.8. Skruetraekning on page185) anvender den
positive Z-retning for den valgte TCP til at fglge skruen og beregne afstande.

Typiske orienteringsveerdier (i rotationsvektor [rad]-notation) er vist i fglgende tabel.

Retning
Skruetraekningsakse parallel med negativ Y- & ulﬂf * RX:1.5708 rad
retning for robottens veerktgjsflange IP + RY: 0.0000 rad
+ RZ: 0.0000 rad

R Retning
Skruetraekningsakse parallel med positiv Y- ) * RX:-1.5708 rad
retning for robottens vaerktgjsflange \LP + RY: 0.0000 rad
+ RZ: 0.0000 rad

Retning
Skruetraekningsakse parallel med positiv X- \ uI; * RX:0.0000 rad
retning for robottens vaerktgjsflange 1 « RY: 1.5708 rad
+ RZ: 0.0000 rad

) Retning
Skruetraekningsakse parallel med negativ X- ., * RX:0.0000 rad
retning for robottens veerktgjsflange \LP - RY: -1.5708 rad
+ RZ: 0.0000 rad

Retning
Skruetraekningsakse parallel med positiv Z- l J(‘—I * RX: 0.0000 rad
retning for robottens vaerktgjsflange ‘ ] + RY: 0.0000 rad
+ RZ: 0.0000 rad

Retning
Skruetrakningsakse parallel med negativ Z- ¢ (;—I * RX:3.1416 rad
retning for robottens veerktgjsflange l « RY: 0.0000 rad

+ RZ: 0.0000 rad
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24.15.3.

Konfiguration af skruetraekkerinterfacet

1. Brug rullemenuen Interface gverst pa skeermen til at aendre det viste indhold baseret pa
signaltypen.

2. Under Input konfigureres de signaler, som robotten modtager fra skruetraekkeren:

+ OK: Hgj nar tilspaending ender korrekt, hvis ikke valgt, er denne tilstand ikke

tilgeengelig i programknuden Skruetraekning

+ NOK: Hgj nar tilspeending ender med fejl, hvis ikke valgt, er denne tilstand ikke

tilgeengelig i programknuden Skruetraekning

« Klar: Hgj nar skruetraekkeren er klar til at blive startet, hvis ikke valgt, er denne

tilstand er ikke markeret

3. Under Udgang konfigureres de signaler, som robotten sender til skruetraekkeren:

+ Start: starter veerktgjets tilspaending eller Igsnen af en skrue, udelukkende afhaengigt

af kabling.

+ Programvalg: ét heltal eller op til fire binaere signaler kan veaelges til at aktivere

forskellige tilspaendingskonfigurationer, som er lagret i skruetraekkeren

+ Programvalgsforsinkelse: ventetid, som anvendes efter andring af skruetraekkerens

24.16.

program for at sikre, at den er aktiv

Sikkerhed

Se kapitel 21. Sikkerhedskonfiguration on page109.
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24.17. Funktioner

& Filer 05:10:00 CCCC O
Program | A Installation | Bevaeg | /O | Log |

A TCP-konfiguration

Funktioner
& &

Montering
I/0-opsaatning
& Sikkerhed
Variable

MODBUS

unktioner

Base
Vaerktej

Glidende overgang /
Spor transportband |_':
EtherMet/IP

PROFINET

Standardprogram

Hent/Gem L L= "
H 4 Punkt = Linje -~ Plan “=‘ S

Funktion er en repraesentation af en genstand, som er defineret en seksdimensionel positur
(position og retning) i forhold til robotbasen. Du kan navngive en funktion for fremtidig reference.

Nogle underdele af et robotprogram bestar af beveegelser, som udfgres i forhold til andre
specifikke genstande end robotarmens base. Sadanne genstande kan vaere borde, andre
maskiner, arbejdsemner, kamerasystemer, emner eller graenser i robotarmens omgivelser.

Robotten inkluderer to foruddefinerede funktioner, der er anfgrt nedenfor, med positurer defineret
af konfigurationen af selve robotarmen:

+ Basefunktionen er placeret med oprindelsessted inde i midten af robotbasen (se figur
13.1).

+ Vaerktgjsfunktionen er placeret med oprindelsessted inde i midten af det aktuelle TCP (se
figur 13.2).
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13.2: Funktionen Veerktgj (TCP)

Brug punktfunktionen, linjefunktionen og/eller planfunktionen til at definere en funktionspositur.

Disse funktioner er positioneret med en metode, som bruger TCP’ens nuvarende positur pa
arbejdsomradet. Sa du kan programmere funktioners placering ved hjeaelp af tilstanden Freedrive
eller "jogging" for at flytte robotten til den gnskede positur.

Valget af funktion afhaenger af den objekttype, som bruges og kravene til praecision. Brug
linjefunktionen og planfunktionen, hvor det er muligt, da de er baseret pa flere inputpunkter. Flere
inputpunkter betyder hgjere praecision.

Du kan for eksempel opna en ngjagtig retningen af et lineaer band ved at definere to punkter for
en Linje-funktion med sa stor fysisk adskillelse som muligt. Du kan ogsa bruge punktfunktionen
til at definere et lineaere band, men du skal pege TCP’en i retning med bandbevaegelsen.

Brug af flere punkter til definition af posituren for et bord gar, at retningen baseres pa placeringer
i stedet for retningen af et enkelt TCP, og retningen af et enkelt TCP. En enkelt TCP-retning er
sveerere at konfigurere med hgj praecision.

Se (afsnit: on the next page), (on page221) og (24.17.5. Planfunktion on page222) for at lzere
mere om tilfgjelse af funktioner.
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24.17.1. Brug af en funktion

Du kan referere til en funktion defineret i installationen fra robotprogrammet for at relatere
robotbevaegelser(f.eks. BevaegJ, BevagL og BevagP kommandoer) til funktionen (se afsnit
23.10.1. Bevaeg on page142).

Det muligger nem tilpasning af et robotprogram, for eksempel nar der er flere robotstationer, nar
en genstand flyttes i programmets programkgrsel eller nér en genstand permanent flyttes i
scenen. Justering af et objekts funktion justerer alle programbevaegelser, som er i forhold til
genstanden, i overensstemmelse hermed. Se (afsnit 24.17.6. Eksempel: Manuel opdatering af en
funktion for at tilpasse et program on page223) og (24.17.7. Eksempel: Dynamisk opdatering af
en funktionspositur on page224) for yderligere eksempler. Nar en funktion vaelges som en
reference, betjenes knapperne Bevaeg veerktgj til translation og rotation i det valgte
funktionsomrade (se 25.3. Veerktgjsposition on page234) og (25.1. Bevaeg veerktgj on page233),
udlaesning af TCP-koordinater. Eksempel: Hvis et bord defineres som en funktion og veelges som
en henvisning i fanen bevaeg, flytter translationspilene (dvs. Op/ned, venstre/hgjre,
fremad/bagud) robotten i disse retninger i forhold til bordet. Og derudover vil TCP-koordinaterne
veere i bordet ramme.

+ | funktionstraeet kan du omdgbe et Punkt, Linje eller Plan ved at trykke pa knappen Blyant.

+ | funktionstraeet kan du slette et Punkt, Linje eller Plan ved at trykke pa knappen Slet.

24.17.2. Brug af Flyt her

Tryk pa knappen Flyt her for at flytte robotarmen mod den valgte funktion. Mod slutningen af
bevaegelsen vil funktionens koordinatsystem og TCP'et falde sammen.

Bevaeg her deaktiveres, hvis robotarmen ikke kan na funktionen.

24.17.3. Punktfunktion

Punktfunktionen definerer en sikkerhedsgraense eller en global hjemkonfiguration for robotarmen.
Positur for punktfunktion defineres som TCP'ets position og retning.

Tilfgjelse af et punkt

1. Veelg Funktioner i Installation.

2. Veelg Punkt under Funktioner.
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24.17.4. Linjefunktion

Linjefunktionen definerer linjer, som robotten skal fglge. (f.eks. ved brug af
transportbandssporing) En linje I defineres som en akse mellem to punktfunktioner p7 og p2 som
vist pa figur13.3.

Tilfgjelse af en linje

1. Veelg Funktioner i Installation.

2. Velg Linje under Funktioner.

13.3: Definition of the line feature

| figur 13.3 udger aksen, som ledt fra det fgrste punkt mod det andet punkt, y-aksen pa
linjekoordinatsystemet. Z-aksen er defineret ved projektionen af z-aksen for p7 pa planet, som er
vinkelret pa linjen. Linjekoordinatsystemets position er den samme som positionen for p7.
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24.17.5. Planfunktion

Veelg planfunktionen, nar der er brug for en ramme med stor ngjagtighed, f.eks. ved arbejde med
et visionssystem eller ved udfgrelse af beveegelser i forhold til et bord.

Tilfgjelse af et plan

1. Veelg Funktioner i Installation.

2. Veelg Plan under Funktioner.

Lzering af et plan
Nar du trykker pa knappen Plan for at oprette et ny plan, hjeelper guiden pa skeermen dig med at
oprette et plan.

1. Veelg Origo

2. Flyt robotten for at definere retningen af den positive x-akse pa planet

3. Flyt robotten for at definere retningen af den positive y-akse pa planet

Planet defineres ved at bruge hgjrehandsreglen, sa z-aksen er krydsproduktet af x-aksen og y-
aksen, som illustreret nedenfor.
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BEMZARK
Du kan laere planet igen i den modsatte retning af x-aksen, hvis du gnsker at det
plan er normalt i den modsatte retning.

Foretag aendringer i et eksisterende plan ved at veelge Plan og trykke pa Foretag eendring i Plan.
Du bruger derefter den samme guide som til at laere et nyt plan.

24.17.6. Eksempel: Manuel opdatering af en funktion for at tilpasse
et program

Overvej et program, hvor flere dele af et robotprogram er i forhold til et bord. Figur 13.4 illustrerer
bevaegelsen fra viapunkterwp1 through wp4.

Robot Program
Moved
S1
Movel # Feature: Pl var
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®
wpl
-
wpd

@
wp2

p
wp3

B,

Enkelt program med fire viapunkter i forhold til et funktionsplan, der opdateres manuelt
ved at aendre funktionen

Applikationen kraever at programmet skal genbruges til flere robotinstallationer, hvor placeringen
af bordet varierer en anelse. Bevaegelsen i forhold til bordet er identisk. Ved at definere bordets
position som en funktion P17 i installationen, kan programmet anvendes med en BevaegL-
kommando, som er konfigureret i forhold til planet, til flere robotter ved blot at opdatere
installationen med bordets faktiske position.

Konceptet anvendes pa et antal funktioner i et program til at opna et fleksibelt program, der kan
Igse den samme opgave pa mange robotter, ogsa selvom andre steder i arbejdsomradet varierer
en anelse fra installation til installation.

24.17.7. Eksempel: Dynamisk opdatering af en funktionspositur

Overvej et lignende program, hvor robotten skal bevaege sig i et bestemt mgnster oven pa et bord
for at Igse en bestemt opgave (se 13.5).

wp2 \5 wpl

\'.

%

nNp3

P1

wpd

En Beveegl-kommando med fire viapunkter i forhold til en planfunktion

Robot Program
Moved
wpl
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y = 0.01
o=7pI[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

. Y
Q( wpl

\.\?52
. o
—3 3 @ .
P wp | by
o
wpd -
or e .
ety

13.6: Anvendelse af en forskydning pa planfunktionen

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

wpl "
wpéd *

@
wp2
P &
wp3

13.7: Skift fra en planfunktion til en anden planfunktion
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Bevaegelsen, som er relativ for PT gentages et par gange, hver gang ved en forskydning o. | dette
eksempel er forskydningen sat til 10 cm i Y-retningen (se figur 13.6, forskydninger O7 og 02).
Dette opnas ved hjzlp af script-funktionerne positur_tilfgj() eller positur_trans() for at manipulere
variablen. Det er muligt at skifte til en anden funktion, mens programmet kgrer, i stedet for at
tilfgje en forskydning. Det illustreres i nedenstdende eksempel (se figur 13.7), hvor
referencefunktionen for kommandoen BevaegL P1_var kan skifte mellem to planer P7 og P2.

24.18. Funktion rediger

Funktionsredigering er en alternativ made at tilfgje funktioner til din installation og/eller redigere
eksisterende funktioner.

@E 2+ QH - cc =
Move yo Log =N =ave

Hew.

Rur llation
point 1 5
) Safety & Base - |
@® Tool
« Point
]
/" Line
€ Plane
> Fieldbus
[ ]

| Edit || Move here ” Teach this point |

O Normal Speed (—— 100% Simulation .

Brug Rediger til at placere og flytte funktioner uden at bevaege robotarmen, sa funktionen kan
placeres uden for robotarmens raekkevidde.

Redigering af et punkt

Du kan redigere et defineret punkt eller et udefineret punkt. Redigering af et udefineret punkt
definerer det.
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default*

<unavngivers* D [ E
’ P
N M Garn.

Robot Funktion

4

‘Base

Veerktejsposition

i S
i . -
: E x 118,43mm [ +][ ]|
: Y -430,42/mm |+ || —
i z 157,28/ mm |+ | — |
i | el
‘Rotationsvek‘[or [rad] -

RX 0,001 rad [+ ][ =]

RY 3,166 rad | +|[—|

RZ 0,040 rad |+ |[—|

O Normal Simulering

1. Tryk pa Funktioner i Installation.

2. Under Funktion vaelges Punkt for at tilfgje et punkt til dit programtree.

3. Tryk pa Rediger for at fa adgang til redigeringsskeermen for at foretage aendringer i
punktets position og rotation

Redigering af en linje

Linjen vises som to punkter i dit programtrae. Du skal definere hvert punkt.
1. Tryk pa Funktioner i Installation.
2. Under Funktion veelges Linje for at tilfgje en linje til dit programtrae.
3. Linjen udggres af to punkter:

+ Tryk pa et punkt for at redigere disse koordinater, og tryk derefter pa det andet
linjepunkt for at redigere disse koordinater.

Redigering af et plan

1. Tryk pa Funktioner i Installation.
2. Under Funktion veelges Plan for at tilfgje et plan til dit programtree.

3. Tryk pa Rediger for at fa adgang til redigeringsskeermen for at foretage asendringer i planets
position og rotation
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24.19. Feltbus

Her kan du angive den gruppe af industrielle netveerksprotokoller, der anvendes til

realtidsdistribueret styring, som accepteres af

PolyScope: MODBUS, Ethernet/IP og PROFINET.

24.20. MODBUS-klient I/0-opsaetning

& Filer

Program | A Installation | Beveeg | 1/0 | Log |

05:09:56

cccc @

A TCP-konfiguration

1/0-opsaetning for MODBUS-klient

Svartid [ms]: ----, Timeouts: @,

-
=
o 10.0.0.2
i IP:‘ 10.0.0.2‘ [] sekventiel tilstand El
I/O-opsastning
@ Sikkerhed o ‘ 0| |Registerudgang vH 18‘ ‘MODBUS_I | =
Variable
Frekvens [Hz] MODBWUS -slaveadresse 255,
MODBUS

Armodninger mislykkedes: 0, Avg. resp. f: ----

Svartid [ms]: ----, Timeouts: @,

EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

Wis avancerede indstillinger

H Hent/Gem

Funktioner . .
o ‘Dlgltalt input | 260‘ MODBUS 2 | =
Glidende overgang
o Frekvens [Hz] MODBUS -slaveadresse 255
Spor transportband

Armodninger mislykkedes: 0, Avg. resp. f: ----

||

Her kan MODBUS-klientens (master) signaler indstilles. Forbindelser til MODBUS-servere (eller
slaver) pa angivne IP-adresser kan oprettes med indgangs-/udgangssignaler (registre eller
digitale). Hvert signal har et unikt navn, sa det kan bruges i programmering.

24.20.1. Opdater

Tryk pa denne knap for at opdatere alle MODBUS-forbindelser. Opdatering afbryder alle modbus-
enheder og opretter forbindelse til dem igen. Al statistik ryddes.

24.20.2. Tilfgj enhed

Tryk pa denne knap for at tilfgje en ny MODBUS-enhed.

24.20.3. Slet enhed

Tryk pa denne knap for at slette MODBUS-enheden og alle signaler pa denne enhed.
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24.20.4. Indstil IP-enhed

Her vises IP-adressen for MODBUS-enheden. Tryk pa knappen for at sendre den.

24.20.5. Sekventiel tilstand

Kun tilgaengelig, nar Vis avancerede indstillinger (se 24.20.13. Vis avancerede indstillinger on
page231) er valgt. Markering af dette afkrydsningsfelt tvinger modbus-klienten til at vente pa et
svar, fgr naeste anmodning sendes. Denne tilstand kraeves af visse feltbus-enheder. Aktivering af
denne indstilling kan hjeelpe, hvis der er flere signaler, og en forgget anmodningsfrekvens
medfgrer signalafbrydelser. Bemaerk, at den faktiske signalfrekvens kan veere lavere end
anmodet, nar der er defineret flere signaler i sekventiel tilstand. Den faktiske signalfrekvens kan
observeres i signalstatistik (se afsnit 24.20.14. Avancerede indstillinger on page231).
Signalindikatoren bliver gul, hvis den faktiske signalfrekvens er mindre end halvdelen af den
valgte veerdi fra rullelisten \g{Frekvens}.

24.20.6. Tilfgj signal

Tryk pa denne knap for at tilfgje et signal til den tilsvarende MODBUS-enhed.

24.20.7. Slet signal

Tryk pa denne knap for at slette et signal pa den tilsvarende MODBUS-enhed.

24.20.8. Indstil signaltype

Brug denne drop-down-menu til at vaelge signaltypen. Tilgeengelige typer er:

Digital indgang
En digital indgang (spole) er en 1 bit-maengde, som leeses fra MODBUS-enheden pa den spole,
der er angivet i signalets adressefelt. Funktionskode 0x02 (lzes diskrete indgange) bruges.

Digital udgang
En digital udgang (spole) er en 1 bit-maengde, der kan indstilles til enten hgj eller lav. Fgr
vaerdien af denne udgang indstilles af brugeren, lzeses vaerdien fra MODBUS fjernenheden.
Det vil sige, at funktionskoden 0x01 (Laes spoler) anvendes. Nar udgangen er indstillet af et
robotprogram eller ved at trykke pa knappen indstil signalveaerdi, anvendes funktionskoden
0x05 (Skriv enkelt spole) derefter.

Registerindgang
En registerindgang er en 16 bit-maengde, der leeses fra adressen i adressefeltet.
Funktionskoden 0x04 (Laes indgangsregistre) bruges.

Registerudgang
En registerudgang er en 16 bit-maengde, der kan indstilles af brugeren. Fgr vaerdien af
registret er blevet indstillet, laeses dets vaerdi fra MODBUS fjernenheden. Det vil sige, at
funktionskoden 0x03 (Read Holding Registers) (Laes holderegistre) anvendes. Nar udgangen
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er indstillet af et robotprogram eller ved at trykke pa knappen indstil signalvaerdi anvendes
funktionskoden 0x06 (Skriv enkelt register) til at indstille veerdien pa MODBUS fjernenheden.

24.20.9. Sat signaladresse

Dette felt viser adressen pa MODBUS fjernserveren. Brug tastaturet pa skeermen for at veelge en
anden adresse. Gyldige adresser afhaenger af producent og konfiguration af MODBUS-enheden.

24.20.10. Indstil signalnavn

Med tastaturet pa skaermen kan brugeren give et signal et meningsfuldt navn. Dette navn
anvendes, nar signalerne bruges i programmering.

24.20.11. Signalvaerdi

Her vises den aktuelle vaerdi af signalet. For registersignaler udtrykkes veerdien som et heltal
uden fortegn. Til udgangssignaler kan den gnskede signalveaerdi indstilles ved hjaelp af knappen.
Igen, for en registerudgang, skal vaerdien, der skrives til enheden, vaere et heltal uden fortegn.

24.20.12. Signalforbindelsesstatus

Dette ikon viser om signalet kan leeses/skrives korrekt (grgnt), eller om enheden reagerer uventet
eller ikke er tilgeengelig (grat). Hvis der modtages et MODBUS-undtagelsessvar, vises svarkoden.
MODBUS-TCP-undtagelsessvarene er:

E1
ILLEGAL FUNCTION (ULOVLIG FUNKTION) (0x01) Den modtagne funktionskode i
forespergslen er ikke en tilladt handling for serveren (eller slaven).

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (ULOVLIG DATAADRESSE) (0x02) Den modtagne funktionskode i
foresporgslen er ikke en tilladt handling for serveren (eller slaven), kontroller, at den
indtastede signaladresse passer med opsatningen af MODBUS-fjernserveren.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (ULOVLIG DATAVZRDI) (0x03) En veerdi i feltet med
forespergselsdata er ikke en tilladt veerdi for serveren (eller slaven), kontroller, at den
indtastede signalveerdi er gyldig til den angivne adresse pa MODBUS fjernserveren.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (SLAVEENHEDSVEJL) (0x04) Der er opstaet en uoprettelig fejl, mens
serveren (eller slaven) forsggte at udfgre den anmodede handling.

E5
ACKNOWLEDGE (BEKRZFT) (0x05) Specialiseret brug i forbindelse med
programmeringskommandoer, der sendes til MODBUS fjernenheden.

E6
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SLAVE DEVICE BUSY (SLAVEENHED OPTAGET) (0x06) Specialiseret brug i forbindelse med
programmeringskommandoer, der sendes til MODBUS fjernenheden. Slaveenheden
(serveren) kan ikke svare nu.

24.20.13. Vis avancerede indstillinger

Dette afkrydsningsfelt viser/skjuler de avancerede indstillinger for hvert signal.

24.20.14. Avancerede indstillinger

Opdateringsfrekvens
Denne menu kan bruges til at aendre signalets opdateringsfrekvens. Dette betyder den
frekvens, hvormed anmodninger sendes til MODBUS-enheden for enten laesning eller
skrivning af signalveaerdien. Nar frekvensen er indstillet til 0, aktiveres modbus-anmodningerne
efter behov ved brug af scriptfunktionerne modbus_get_signal_status, modbus_set_output_
register og modbus_set_output_signal.

Slaveadresse
Dette tekstfelt kan bruges til at indstille en specifik slaveadresse for de anmodninger, der
svarer til et specifikt signal. Veerdien skal vaere i intervallet 0-255, begge inklusive, og
standard er 255. Hvis du vil sendre denne vaerdi, anbefales det, at du ser i manualen for dine
MODBUS-enheder for at undersgge deres funktionalitet med en aendret slaveadresse.

Antal genoptagne forbindelser
Antal gange en TCP-forbindelse blev lukket og forbundet igen.

Forbindelsesstatus
TCP-forbindelsesstatus.

Svartid [ms]
Tid mellem afsendelse af modbus-anmodning og modtagelse af svar - dette opdateres kun,
nar kommunikation er aktiv.

Modbus-pakkefejl
Antal modtagne pakker, der indeholdt fejl (dvs. ugyldig leengde, manglende data, TCP-socket-
fejl).

Timeouts
Antal modbus-anmodninger, der ikke fik svar.

Anmodninger mislykkedes
Antal pakker, som ikke kunne sendes pa grund af ugyldig socket-status.

Faktisk frekv.
Den gennemshnitlige frekvens af klient (master) signal-statusopdateringer. Denne veerdi
genberegnes, hver gang signalet modtager et svar fra serveren (eller slaven).

Alle teellere teeller op til 65535 og starter derefter forfra fra 0.
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24.21. Ethernet/IP

Under EtherNet/IP kan du aktivere eller deaktivere robottens forbindelse til EtherNet/IP. Hvis
dette er aktiveret, kan du veelge, hvad der skal ggres i forhold til et program, hvis forbindelsen til
EtherNet/IP-scanneren gar tabt. De tilgaengelige indstillinger er fglgende:

Ingen:
PolyScope ignorerer den mistede EtherNet/IP-forbindelse og fortsaetter med programmet som
normalt.

Pause:
PolyScope saetter det aktuelle program pa pause. Programmet genoptages, hvor det blev
stoppet.

Stop:
PolyScope stopper det aktuelle program.
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Pa denne skaerm kan du bevaege (jog) robotarmen direkte, enten ved at forskyde/dreje
robotveerktgjet eller flytte robotleddene individuelt.

Py 05:00:38 CCCC O
(Program | A Installation |'Bevasg | /0 |'Log |
TCP-position Robot

Q & Wisning =
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=
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o Fysisk robot

25.1. Bevaeg vaerktgj

Hold en af knapperne til Bevaeg vaerktgj inde for at bevaege robotarmen i en bestemt retning.
+ Forskydningspilene (@verst) bevaeger robottens vaerktgjsspids i den angivne retning.

* Roteringspilene (nederst) aendrer robotvaerktgjets orientering i den angivne retning. Hold
nede én av Flytt verktgy-pilene for a flytte robotarmen i en bestemt retning. Oversett pilene
(averst) flytter robotverktgy-tuppen i indikert retning. TCP'en, vises som en lille bl kugle.

25.2. Robot

Hvis robot TCP'ens aktuelle malposition er taet pa et sikkerheds- eller udlgserplan, er
robotveerktgjets retning taet pa veerktgjets retningsgreense (se 21.11. Planer on page115), vises en
3D-gengivelse af den naermeste graense.

Bemaerk: Robot-feltet viser naveerende robotarm-posisjon i 3D.

Sikkerhedsplaner vises i gult og sort med en lille pil, der gengiver planvektoren, der angiver den
side af planet, hvor robot TCP'en ma placeres. Udlgserplaner vises i blat og grgnt og en lille pil,
der peger pa den side af planet, hvor Normal-tilstandsgraenserne (se21.8. Sikkerhedstilstande on
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page114) er aktive. Veerktgjets retningsgraense vises med en sfaerisk kegle sammen med en
vektor, der viser robotveerktgjets nuvaerende retning. Keglens inderside gengiver det tilladte
omrade for veerktgjets retning (vektor).

Utlgserplan vises i blatt og grent, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor
grensene for normal modus er aktiv. Hvis TCP overtreeder eller er meget teet pa at overtraede en
graense, bliver gengivelsen af greensen rgd.

25.2.1. Funktion

| gverste venstre hjgrne af feltet Robot, under Funktion, kan du definere, hvordan man styrer
robotarmen i forhold til funktionen Visning, Base eller Vaerktgj.

Bemaerk: For at fa den bedste fornemmelse af styringen af robotarmen kan du veelge funktionen
Vis og derefter bruge roteringspilene til at aendre visningsvinklen pa 3D-billedet, sa den svarer til
den vinkel, du ser den rigtige robotarm fra.

25.2.2. Aktiv TCP

| feltet Robot, under Aktiv TCP, vises navnet pa navnet pa det aktuelt aktive TCP
(veerktgjscenterpunkt).

25.2.3. Hjem

Knappen Hjem abner skaarmen Kgr robotten i position, hvor du kan holde knappen Auto nede (se
22.4.2. Bevaeg robot til: on page131) for at kere robotten til positionen, som tidligere blev
defineret under installationen (se 24.13.1. Definition af Hjem on page213). Standardindstillingen
for knappen Hjem fgrer robotarmen tilbage til opretstdende position (se 24.13. Hjem on page213).

25.2.4. Freedrive

Knappen Frilgb pa skaermen ger det muligt at traekke robotarmen til de gnskede
positioner/positurer.

25.2.5. Juster

Knappen Juster ggr det muligt for Z-aksen for den aktive TCP at justere sig i forhold til en valgt
funktion.

25.3. Veerktgjsposition

Tekstfelterne viser de fulde koordinatveerdier af TCP'et i forhold til den valgte funktion.
Bemaerk: Du kan konfigurere flere navngivne TCP-er (se 24.2. TCP-konfiguration on page199). Du
kan ogsa trykke pa Rediger positur for at komme til skaermen Positurredigering.
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25.4. Leddposisjon

Du kan bruge feltet Ledposition til direkte at styre enkelte led. Hvert led bevaeges inden for et
standard-ledgraenseomrade fra - 360° til + 360°, defineret ved en horisontal linje. Sa snart
greensen er naet, kan du ikke bevaege et led yderligere.

Bemeerk: Du kan konfigurere led med et positionsomrade, der afviger fra standard (se 21.10.
Ledgreenser on page115). Dette nye omrade angives med en rgd zone inde i den vandrette linje.

ADVARSEL
1. Hvis tyngdekraftindstillingen (se 24.4. Montering on page204) i fanen

Opsaetning er forkert, eller robotarmen baerer en tung belastning, kan
robotarmen begynde at bevaege sig (falde), nar der trykkes pa fanen Frilgb.
Hvis det er tilfeeldet, sa slip frilgb igen.

Brug de korrekte installationsindstillinger (f.eks. robottens
monteringsvinkel, nyttelastmasse og forskydning for nyttelasttyngdepunkt).
Gem og indlaes installationsfilerne sammen med programmet.

Indstillinger for nyttelast og robotmontering skal vaere korrekte fgr betjening
af knappen Frilgb. Hvis disse indstillinger ikke er korrekte, bevaeger
robotarmen sig, nar frileb aktiveres.

Funktionen Frilgb ma kun anvendes i installationer, hvor risikovurderingen
tillader det. Verktgy og hindringer ma ikke ha skarpe kanter eller
klempunkter. Sgrg for, at alt personale holdes uden for robotarmens
raekkevidde.
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25.5. Skaermbilledet for positurredigering

Nar du abner skaermbilledet for Positurredigering, kan du praecist konfigurere malpositioner for
leddene eller en malpositur (position og retning) for TCP'en. Bemaerk: Dette skaermbillede er
offline og styrer ikke robotarmen direkte.

Robot Funktion O
daa s g

TCP

X 120,11 mm

v -431,76| mm

|R0tationsvekt0r [rad]

RX 0,001/ rad
/ RY -3,166| rad
Rz 0,040 rad

Ledpositioner

PEREEER] BRE & BRE]

Skulder 58,96 °
Albue 126,22 °
Handled 1 46,29
Handled 2 91,39
Handled 3 -1.78°

| ¥ Annuller || @ OK |

25.5.1. Robot

3D-billedet viser den aktuelle position af robotarmen. Skyggen viser robotarmens malposition,
som styres af de angivne veerdier pa skaermen. Tryk pa forstgrrelsesglasikonet for at zoome
ind/ud eller treek med en finger for at aendre visningen.

Hvis robot-TCP’ens angivne malposition er teet pa et sikkerheds- eller udlgserplan, er
robotvaerktgjets retning teet pa veerktgjets retningsgraense (se 21.11. Planer on page115), vises en
3D-gengivelse af den naermeste graense. Sikkerhedsplaner vises i gult og sort med en lille pil, der
gengiver planvektoren, der angiver den side af planet, hvor robot TCP'en ma placeres.
Udlgserplaner vises i blat og grent og en lille pil, der peger pa den side af planet, hvor Normal-
tilstandsgraenserne (se21.8. Sikkerhedstilstande on page114) er aktive. Vaerktgjets
retningsgraense vises med en sfaerisk kegle sammen med en vektor, der viser robotveerktgjets
nuveaerende retning. Keglens inderside gengiver det tilladte omrade for vaerktgjets retning (vektor).
Nar robottens mal-TCP ikke laengere er i neerheden af graensen, forsvinder 3D-gengivelsen. Hvis
mal-TCP overtreeder eller er meget teet pa at overtraede en graense, bliver gengivelsen af graensen
red.
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25.5.2. Funktion og veerktgjsposition

Den aktive TCP og koordinatveerdier for den valgte funktion vises. x, Y, Z-koordinaterne
specificerer veerktgjsposition. RX, RY, RZ-koordinaterne specificerer orientering. Yderligere
oplysninger om konfigurering af flere navngivne TCP'er findes i 24.2. TCP-konfiguration on
page199.

Brug rullemenuen over felterne RX, RY og RZ til at veelge gengivelsestype for retningen:

+ Rotationsvektor[rad] Retningen gives som en rotationsvektor. Laengden pa aksen er den
vinkel, der skal drejes i radianer, og vektoren selv er den akse, der roteres om. Dette er
standardindstillingen.

+ Rotationsvektor[°] Retningen gives som en rotationsvektor, hvor vektorens laengde er den
vinkel, der skal roteres, i grader.

+ Vinklerne RPY [rad] Roll, pitch og yaw (RPY), hvor vinklerne er i radianer. RPY-
rotationsmatrixen (X, Y', Z"- rotation) defineres af:

Rrpy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
+ Vinklerne RPY [°] Roll, pitch og yaw (RPY), hvor vinkler er i grader.

Du kan trykke pa veerdierne for at redigere koordinaterne. Du kan ogsa klikke pa knapperne + eller
- lige til hgjre for et felt for at laegge en vaerdi til/traekke den fra den aktuelle veerdi. Du kan ogsa
trykke pa en knap og holde den nede for direkte at gge/reducere veerdien.

25.5.3. Ledpositioner

Individuelle ledpositioner angives direkte. Hver ledposition kan have et ledgreenseomrade fra -
360° til +360°. Du kan konfigurere ledpositioner som fglger:

+ Tryk pa ledpositionen for at redigere vaerdierne.

* Tryk pd knapperne + eller - lige til hgjre for et felt for at leegge en veerdi til/treekke den fra
den aktuelle veerdi.

+ Ved at trykke pa en knap og holde den nede haeves/saenkes vaerdien direkte.

25.5.4. OK-knappen

Hvis du aktiverer denne skeerm fra skaermen Bevaeg (se 25. Bevaeg-faneblad on page233), skal du
trykke pa knappen OK for at vende tilbage til skeermen Bevaeg. Robotarmen bevaeges til det
angivne mal. Hvis den sidst angivne vaerdi var en veerktgjskoordinat, bevaeges robotarmen til
malpositionen ved hjzelp af bevaegelsestypen BevaegL, eller den bruger bevaegelsestype BevaegJ
hvis en ledposition var angivet sidst (se Bevaegelsestyper on page142).

25.5.5. Annuller

Et klik pa Annuller-knappen forlader skaermen og kasserer alle sendringer.
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26. |/0-faneblad
26.1. Robot
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[ Program | A Installation | Beveeg | I/O | Log |

05:10:08

cccec @

Robot | MODBUS

Konfigurerbart input

Analogt input
analog_in[0]

ov 10V

Konfigurerbart output

Digitalt input

analog_in[1]

oV

lov

Varktejsindgange

S-Guard Reset @ | @ 4 0| D

S-Guard Reset @ | @ 5 19| @5 Digital
29 D56 Start-Prog @ | D 6 : f
39|97 Stop-Prog & | @ 7

analog_in[2]

0,00V [sp=...

L4

analog_in[3]

‘ 0,00V |Spae. oo

L4

Varktejsudgange

0@ | @ 4 0@ | @ a Digital

1@ @s Prog-Running @ @ s @o

2@ | @ s 20| @6 @1

3@ | @7 3@ | @7 Kontrolleret af:

Analogt output |Bruger |'|
analog_out[0] analog_out[1]
W H W H Spaending
== o
AmA 20mA AmA 20mA 0 12 24 S
?; Simulering

o Fysisk robot

Pa denne skaerm kan du altid se og indstille I/0-signalerne fra/til robottens kontrollerskab.
Skaermen viser den aktuelle tilstand for I/0, herunder I/0 under programafviklingen. Hvis noget
a&ndres under programafviklingen, stopper programmet. Ved programstop vil alle outputsignaler
bevare deres tilstand. Skaarmen er kun opdateret til 10 Hz, sd et meget hurtigt signal vil muligvis
ikke kunne vises ordentligt.

Konfigurerbare 1/0'er kan reserveres til specielle sikkerhedsindstillinger, der defineres i
installationens sikkerhedskonfiguration af I/0 (se 21.16. 1/0 on page123). De, der reserveres, far
navnet pa sikkerhedsfunktionen i stedet for standardnavnet eller et brugerdefineret navn.
Konfigurerbare udgange som er reserveret til sikkerhedsindstillinger kan ikke omskiftes og vises
kun som LED.

Signalernes elektriske detaljer er beskrevet i kapitel .

Spanding

| Veerktgjsudgang kan Spaending kun konfigureres, nar Veerktgjsudgang styres af brugeren. Valg af
en URCap fjerner adgang til spaendingen.
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Indstilling af analogt omrade

De analoge 1/0 kan settes til enten strgm [4-20mA] eller spenning [0-10V]-utsignal. Indstillingerne
huskes for en eventuel senere genstart af robotkontrolleren, nar et program gemmes. Valg af en
URCap i Veerktgjsudgang fjerner adgang til Domaeneindstillinger for de analoge vaerktgjsindgange.

Interface til vaerktgjskommunikation

Nar Interface til vaerktgjskommunikation (TCI) er aktiveret, bliver den analoge veaerktgjsindgang
utilgaengelig. Pa I/0-skeermbilledet eendres feltet Vaerktgjsindgang som vist nedenfor.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50

BEMZARK
Nar Tobenet strom er aktiveret, skal digitale veerktgjsudgange navngives som
folger:

- verktgy_ut[0] (effekt)
- verktgy_ut[1] (GND)

Feltet Veerktgjsudgang er illustreret nedenfor.

Tool Digital Output
Power GND

Current

000 maA

26.2. MODBUS

Skeermbilledet nedenfor viser MODBUS klient 1/0-signaler, som de er konfigureret i installationen.
Du kan bruge rullemenuerne gverst pa skeermen til at zendre det viste indhold baseret pa
signaltypen og MODBUS-enheden, hvis mere end én er konfigureret. Hvert signal pa listerne
indeholder dets forbindelsesstatus, veerdi, navn, adresse og signaladresse. Udgangssignalerne
kan skiftes, hvis forbindelsesstatus og valget af I/0-fanekontrol tillader det (se ).
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& Filer 05:10:08 CCCC 0
[ Program | A Installation | Beveeg | I/O | Log |
MODBUS
MODBUS type: |Alle |v| MODBUS-enhed: |AIIe |v|
Indgange Udgange
MODBUS-enhed: 10.0.0.2 MODBUS-enhed: 10.0.0.2
[, ] MODBUS_4 [260] (] MODBUS_3 [18]
MODBUS-enhed: 127.0.0.1 MODBUS-enhed: 127.0.0.1
o MODBUS_1 [0] ™, ] MODBUS_2 [16]
o MODBUS_5 [17]
o MODBUS_6 [18]
a MODBUS_7 [19]
a MODBLS_E [20]
a MODBUS_9 [21]

a Simulering
Qo Fysisk robot
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2/. Fanen Log

& Filer 05:10:09 CCCC O
[ Program | A Installation | Bevaeg | I/O | Log |
Malinger Ledbelastning
0,04
Kontrollertemp. 30.0°C Base 0K B 0oV
Forsyningsspanding 48,0 W Skulder OK lrl c 0.0V
Gn.snitlig roboteffekt 25 W Albue 0K o 0,0V
Stremforbrug 52 A Handled 1 oK o 0,0V
10-stram DA H&ndled 2 oK ek 0,0V
Varktajsstram 0ma Handled 2 oK % c 0.0V
2020-07-30 05:10:10 O A (] Slet A Supportfil
PP
A 2020-07-30 05:08:32.048 RobotInterface C102A0: Fysisk robot ikke tilsluttet — simulerer robot -
A 2020-07-30 05:08:32.049 RobotInterface C102A0: Fysisk robot ikke tilsluttet — simulerer robot
A 2020-07-30 05:08:32.249 RobotInterface C102A0: Fysisk robot ikke tilsluttet — simulerer robot
A 2020-07-30 05:08:43.877 RobotInterface C102A0: Fysisk robot ikke tilsluttet — simulerer robot
A 2020-07-30 05:09:07.962 RobotInterface C102A0: Fysisk robot ikke tilsluttet — simulerer robot
-

L]

27.1. Afleesninger og ledbelastning

Den gverste halvdel af skaermen viser robotarmens og kontrollerskabets sundhedstilstand.
Venstre side af skeermen viser information i forbindelse med kontrollerskabet, mens hgjre side
af skaermen viser information om robotled. Hvert led viser temperatur pa leddets belastning
Ledbelastning og spaendingen.

27.2. Datolog

Forste kolonne kategoriserer alvorsgraden i logposten. Den anden kolonne viser meddelelsernes
ankomsttid. Naeste kolonne viser beskedens afsender. Den sidste kolonne viser selve beskeden.
Meddelelserne kan filtreres ved at vaelge de skifteknapper, der svarer til alvorsgraden.
Ovenstaende figur viser, at fejl bliver vist, mens informations- og advarselsmeddelelser bliver
filtreret. Visse logmeddelelser er beregnet til at give flere oplysninger, som vises i hgjre side
efter valg af logposten.

27.3. Gemmer fejlrapporter

Der vises en detaljeret statusrapport, nar der vises et ikon med en papirklips pa loglinjen.
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+ Veelg en loglinje, og tryk pa knappen Gem rapport for at gemme rapporten pa et USB-drev.

- Rapporten kan gemmes, mens et program kerer.

BEMARK
Den &ldste rapport slettes, nar der oprettes en ny. Kun de seneste fem rapporter
gemmes.

Felgende liste over fejl kan spores og eksporteres:
+ Fejl
* Interne PolyScope-undtagelser
+ Beskyttelsesstop
+ lkke handteret undtagelse i URCap
* Overtraedelse

Den eksporterede rapport indeholder: Et brugerprogram, en historiklog, en installation og en liste
over kgrende services.

27.4. Teknisk supportfil

Rapportfilen indeholder oplysninger, der er nyttige til at diagnosticere og reproducere problemer.
Filen indeholder poster over tidligere robotfejl samt aktuelle robotkonfigurationer, programmer og
installationer. Rapportfilen kan gemmes pa et eksternt USB-drev. Tryk pa Supportfil pa skeermen
Log, felg vejledningen pa skaermen for at fa adgang til funktionen.

BEMZARK

Eksportprocessen kan tage op til 20 minutter afhaengigt af USB-drevets hastighed
og sterrelsen af de filer, der indsamles fra robottens filsystem. Rapporten
gemmes som en almindelig zip-fil, der ikke er beskyttet med adgangskode, og den
kan redigeres, fgr den sendes til teknisk support.
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28. Program- og
installationsadministration

& Filer 05:00:57 CCCC O
Program | A Installation | Beveeg | 1/0 | Log |

4 TCP-konfiguration

Abn/Gem robotinstallation i filen

Robotinstallationen dakker alle aspekter af, hvordan robotten er placeret i sit arbejdsmilje.
1/0-opsaetning Den omfatter bade mekanisk montering af robotten, og elektriske forbindelser til andet
udstyr samt alle valg, som styrer robotprogrammet. Den omfatter ikke selve programmet.

Montering

@ sikkerhed
Variable Gem den aktuelle installation
LR |defau|t

| Gem | | Gem som... |

Funktioner

Glidende overgang Indlees en anden installationsfil

Spor transportband

| Indlaes || Opret ny |

EtherMet/IP
PROFINET

Standardprogram

Hent/Gem

Program- og installationsadministration bruges som betegnelse for de tre ikoner, som ggr det
muligt for dig at oprette, indlaese og konfigurere programmer og installationer: Ny..., Abn... og
Gem.... Filstien viser det aktuelt indlaeste programnavn og installationstypen. Filstien sendres, nar
du opretter eller indlaeser et nyt program eller en ny installation. Du kan have flere
installationsfiler til en robot. De oprettede programmer indlaeser og anvender automatisk den
aktive installation.

28.1. Open... (Abn)

Gor det muligt at indlaese et program og/eller en installation.
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00
00

ma z ¢

xxxxx ] ram Installation  Beveg

Q E ABCDE !;j . :E

default*
default Aban

.
e

7 Installation
AL

Program Variable

status

Stoppet

Robottens alder

Dage  Timer Minutter Sekunder

0 00 03 12

O WVis viapunkter

O Normal

Abning af et program

1. Tryk pa Open... (Abn) i program- og installationsadministration, og veelg Program.
2. Veelg et eksisterende program pa skaermen Indlaes program, og tryk pa Abn.

3. Kontroller, at det gnskede programnavn vises i filstien.

Abning af en installation.
1. Tryk pa Open... (Abn) i program- og installationsadministration, og veelg Installation.
2. Velg en eksisterende installation p& skesermen Indlaes robotinstallation, og tryk p& Abn.

3. Veelg Apply (Anvend) i sikkerhedskonfigurationsboksen, og genstart for at fa robotten til at
starte op igen.

4. Veelg Set Installation (Indstil installation) for at angive installationen for det aktuelle
program.

5. Kontroller, at det gnskede installationsnavn vises i filstien.

28.2. New... (Ny)

Ggr det muligt at indlaese et nyt program og/eller en ny installation.
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00
00

meE 2 ¢

xxxxx ] ram Installation  Beveg

2 A v (BN W H

v
¥ Program

Program Variable

7, Installation
oL

status

Stoppet

Robottens alder

Dage  Timer Minutter Sekunder

0 00 03 12

O WVis viapunkter

O Normal

Oprettelse af et nyt program

1. Tryk pa New... (Ny...) i program- og installationsadministration, og vaelg Program.
2. Konfigurer det nye program som gnsket pa skaermen Program.

3. Tryk pa Save... (Gem), og veelg Save All (Gem alt) eller Save Program As... (Gem program
som...)

4. Tildel et filnavn pa skeermen Gem program som, og tryk Gem.

5. Kontroller, at det nye programnavn vises i filstien.

Oprettelse af en ny installation
Bemaerk: Du skal gemme en installation til brug efter slukning af robotten.

1. Tryk pa New... (Ny...) i program- og installationsadministration, og vaelg Installation.
2. Tryk pa Bekreeft sikkerhedskonfiguration.

3. Konfigurer den nye Installation som gnsket pa skaermen Installation.

4

. Tryk pa Save... (Gem...) i program- og installationsadministration, og veelg Save Installation
As... (Gem installation som...)

4

Tildel et filnavn pa skaermen Gem robotinstallation, og tryk Gem.

6. Veelg Set Installation (Indstil installation) for at angive installationen for det aktuelle
program.

7. Kontroller, at det nye installationsnavn vises i filstien.
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28.3. Save... (Gem)
We 2+ QH

gram _Installation _ Bevag

Program Variable

Gem program som...
ABCDE

Status

Stoppet

7 Gem installation som...

Robottens alder

Dage Timer Minutter  Sekunder

0 00 03 12

O Vis viapunkter

O Normal ( 00% Simulering .

Save... (Gem) foreslar tre valgmuligheder. Afhaengigt af programmet/installationen, som du
indleeser eller opretter, kan du:

Save All (Gem alt) for at gemme det aktuelle program og den aktuelle installation med det
samme, uden at systemet beder dig om at gemme pa en anden placering eller under et andet
navn. Bemeaerk: Hvis der ikke er foretaget aendringer af programmet eller installationen, er
knappen Save all... (Gem alt) deaktiveret.

Save Program As... (Gem program som) for at aendre navn og placering for det nye program.
Bemeerk: den aktuelle installation gemmes ogsa med eksisterende navn og placering.

Save Installation As... (Gem installation som) for at andre navn og placering for den nye
installation. Bemeerk: det aktuelle Program gemmes ogsa med eksisterende navn og placering.
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28.4. File manager (Filhandtering)

Indlzes program O
Mappe: ‘.-’home.-’docker.-’stagingfprograms ‘v‘ ‘ 1 ” o ‘
[ 7 agcoE.urp
[ 7 startagcoE.urp
Filnawvn:
Filter: Universal robots programfiler ‘V‘
| Aben | | Annuller |

Dette billede viser indlaesningsskaermen, som bestar af fglgende knapper:

Brodkrummesti

Bredkrummestien viser en liste over mapper, der fgrer til den nuvaerende placering. Ved at veelge
et mappenavn i bregdkrummestien aendres placeringen til den pagseldende mappe og viser den i
omradet til filmarkering.

Filmarkeringsomrade

Tryk pa navnet pa en fil for at abne den. Mapper vaelges ved at trykke pa deres navn i et halvt
sekund.

Filfilter

Du kan angive de viste filtyper. Efter valg af backupfiler viser dette omrade de 10 senest gemte
programversioner, hvor “.o0ld0” er den nyeste og “.old9” er den zeldste.

Filnavn

Den valgte fil vises her. Nar du gemmer en fil, skal du bruge tekstfeltet til manuelt at indtaste
filnavnet.
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Handlingsknapper

Handlingslinjen bestar af en reckke knapper, der ggr det muligt at handtere filer.

Handlingen “Backup” til hgjre for handlingslinjen understgtter sikkerhedskopiering af de aktuelt
valgte filer og mapper til placeringen og til en USB. Handlingen “Backup” er kun aktiveret, nar der
er tilsluttet et eksternt medie til USB-porten.

UR3e 250 Brugermanual



29. Stregmenu UNIVERSAL ROBOTS

29. Stregmenu
29.1. Hjeelp

Du kan finde definitioner for alle elementerne i PolyScope-funktionerne.
1. Tryki hgjre hjgrne af toppanelet pa stregmenuen, og vaelg Help (Hjzelp).
2. Tryk pa et af de rgde spgrgsmalstegn, der vises, for at definere det gnskede element.

3. Tryk pa det rgde X i gverste hgjre hjgrne af skeermen til definition af elementer for at
forlade hjaelpefunktionen.

29.2.0m

Du kan vise Version og Legal data (Juridiske oplysninger).
1. Tryk pa Stregmenuen og valg About (Om).
2. Tryk pa enten Version eller Legal (Juridisk) for at vise data.

3. Tryk pa Luk for at vende tilbage til skaermen.

29.3. Indstillinger

Tilpasning af indstillinger i PolyScope

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.

2. Veelg et emne, der skal tilpasses, i sidemenuen til venstre. Bemaerk: Hvis en adgangskode
til driftstilstand er blevet indstillet, er kun System i sidemenuen tilgaengelig for
programmgren.

3. Tryk nederst til hgjre pa Anvend og genstart for at implementere andringerne.

4. Tryk pa Afslut nederst til hgjre for at lukke skaermen Indstillinger uden aendringer.

29.3.1. Preeferencer

Sprog

Du kan andre sprog og maleenhed (metrisk eller britisk) for PolyScope .
Tid

Du kan fa adgang til og/eller justere aktuelt klokkeslaet og dato, som vises pa PolyScope.
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1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.
2. Veelg Tid under indstilling.

3. Kontroller og/eller juster Tid og/eller Dato som gnsket.
4.

Tryk pa Anvend og genstart for at anvende dine aendringer.

Dato og tid vises i fanen Log (se 27.2. Datolog on page243) under Datolog.

Skjul hastighedsskyder

Nederst i fanen Kgr skaerm kan operatgren aendre et kgrende programs hastighed med
hastighedsskyderen.

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.

2. Tryk pa skaermen Kgr under Praeferencer.

3. Velg afkrydsningsfelt for at vise eller skjule Hastighedsskyder.

29.3.2. Adgangskode

Tilstand

Adgangskoden til driftstilstand forhindrer uautoriseret sendring af robotopsastningen ved at
oprette to forskellige brugerroller pa PolyScope: Automatisk og manuel. Nar du indstiller
adgangskode til driftstilstand, kan programmer eller installationer kun oprettes og indlaeses i
manuel tilstand. Hver gang du skifter til manuel tilstand, beder PolyScope om den adgangskode,
som tidligere blev indstillet pa denne skaerm.

Sikkerhed

Sikkerhedskoden forhindrer uautoriseret andring af sikkerhedsindstillingerne.

29.4. System

29.4.1. Backup og gendannelse

Gem en komplet kopi af systemet pa et USB-drev, og brug det til at gendanne systemet til en
tidligere tilstand. Dette kan vaere ngdvendigt efter gdelaeggelse af en disk eller utilsigtet sletning.

BEMARK

Brug en af USB-portene inde i kontrollerskabet (CB) ved udfgrelse af backup og
gendannelse. Anvendelse af en CB-USB-port er mere stabil og kersel af en backup
kreever mindre tid.
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Backup af systemet

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.
2. Tryk pa Backup og gendannelse under System.

3. Veelg en placering til backup'en, og tryk pa Backup.

4. Tryk pa OK for en fuld genstart af systemet.

Gendannelse af systemet

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.
2. Tryk pa Backup og gendannelse under System.

3. Veelg backupfilen, og tryk pa Gendan.

4. Tryk pa OK for at bekraefte.

29.4.2. Opdater

Installer opdateringer fra en USB-enhed for at sikre, at robottens software er opdateret.

Opdatering af software

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.

2. Tryk pa Opdater under System.

3. Indseet en USB-enhed, og tryk pa Sgg for at vise en liste med gyldige opdateringsfiler.
4

. Veelg den gnskede version pa listen over gyldige opdateringsfiler, og tryk pa Opdater for at
installere.

ADVARSEL
Kontroller altid programmet/programmerne efter en opgradering af softwaren.
Opgraderingen kan andre banerne i dit program.

29.4.3. Netvaerk

Du kan konfigurere robotforbindelse til et netvaerk ved at vaelge én af tre tilgeengelige
netvaerksmetoder:

+ Dynamisk adresse (DHCP)
+ Fast adresse (Statisk IP)

+ Deaktiveret netvaerk (hvis du ikke vil forbinde robotten til et netvaerk)

Afhaengigt af den valgte netvaerksmetode skal fglgende netvaerksindstillinger konfigureres:
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+ |P-adresse

+ Undernetmaske

+ Standardgateway

* Foretrukken DNS-server

« Alternativ DNS-server

Bemaerk: Tryk pa Anvend for at anvende aendringerne.

29.4.4. Administration af URCaps

Du kan administrere dine eksisterende URCapsURCaps eller installere en ny i din robot.
1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.
2. Velg URCaps under System.

3. Tryk pa knappen +, veelg filen .urcap og tryk pd Abn Bemaerk: Se flere oplysninger om den
nye URCaps ved at vaelge den i feltet Aktiv URCaps. Der vises flere oplysninger i feltet
URCaps-information i feltet nedenunder.

4. Huvis du vil fortsaette med installationen af denne URCap, skal du trykke pa Genstart. Efter
dette trin er URCaps installeret og klar til brug.

5. Du kan fjerne en installeret URCaps ved at veelge den fra Aktiv URCaps, trykke pa knappen -
og trykke pa Genstart, s sendringer kan traede i kraft.

29.4.5. Fjernstyring

En robot kan enten vaere i Lokal styring (styret af programmeringskonsollen) eller Fjernstyring
(styret eksternt).

Teending og bremseudlgsning slip sendt til robotten
over netveerk

Bevaegelse af robotten fra fanen Bevaeg

Modtagelse og udfgrelse af robotprogrammer og

. . . Startende fra programmeringskonsol
installation sendt til robotten over netvaerk prog g

Indlaesning af programmer og
installationer fra
programmeringskonsollen

Automatisk start af programmer ved opstart, styret
fra digitale indgange

Automatisk bremseudlgsning ved opstart, styret fra

digitale indgange Freedrive

Start af programmer, styret fra digitale indgange

Styring af robotten via netvaerk eller digital indgang er som standard begraenset. Aktivering og
valg af funktionen Fjernstyring fjerner denne begraensning. Aktivér fjernstyring ved at skifte
profilen Local control (Lokal styring) for robotten, sa al styring af kgrende programmer og
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udfgrelse af scripts kan udfgres via fjernstyring.
Bemaerk: Aktivér funktionen Fjernstyring under Indstillinger for at fa adgang til fierntilstand og
lokal tilstand i profilen.

Aktivering af fjernstyring

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.
2. Under System veaelges Fjernstyring.

3. Tryk pa Aktiver at for at ggre fjernstyringsfunktionen tilgeengelig. PolyScope forbliver aktiv.
Bemaerk: Aktivering af fjernstyring starter ikke funktionen med det samme. Det giver dig
mulighed for at skifte fra lokal styring til fjernstyring.

4. Veelg fjernstyring i profilmenuen for at andre PolyScope. Bemaerk: Du kan vende tilbage til
lokal styring ved at skifte tilbage i profilmenuen, eller du kan vaelge Operatgr eller
Programmer, hvis der er angivet en adgangskode.

BEMZARK
+ Selvom Fjernstyring begraenser dine handlinger i PolyScope, kan du stadig
overvage robottilstanden.

+ Nar et robotsystem er slukket i fjernstyring, teendes den i fjernstyring.

29.5. Luk robotten

Knappen Luk robotten ggr det muligt at slukke eller genstarte robotten.

Luk robotten

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Luk robotten.

2. Nar dialogboksen Luk robotten vises, skal du trykke pa Sluk.
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Stopkategori 0
Robottens bevaegelse standses ved en gjeblikkelig afbrydelse af strammen til robotten. Dette
er en ukontrolleret standsning, hvor robotten kan afvige fra den programmerede bane, da hvert
led bremser hurtigst muligt. Dette beskyttelsesstop anvendes, hvis en sikkerhedsrelateret
greense overskrides eller i tilfaelde af fejl pa de sikkerhedsrelaterede dele i
reguleringssystemet. For flere oplysninger, see 150 13850 or IEC 60204-1.

Stopkategori 1
Robottens bevaegelse standes med den strgm, der er til rddighed for robotten for at standse,
derefter afbrydes stremmen, nar den er standset. Dette er en kontrolleret standsning, hvor
robotten fortsastter ad den programmerede bane. Strammen fjernes, sa snart robotten star
stille. For flere oplysninger, see IS0 13850 0r IEC 60204-1.

Stopkategori 2
Et kontrolleret stop med strgm tilbage til nedlukning af robotten. Det sikkerhedsrelaterede
reguleringssystem overvager, at robotten bliver i stoppositionen. For flere oplysninger, see
IEC 60204-1.

Kategori 3
Udtrykket kategori skal ikke forveksles med udtrykket stopkategori. Kategori henviser til
opbygningstypen, der er anvendt som grundlag for et bestemt preestationsniveau. En betydelig
egenskab af en kategori 3-opbygning er, at en enkelt fejl ikke kan fgre til tab af
sikkerhedsfunktionen. For flere oplysninger, see IS0 13849-1.

Funktionsniveau
Et funktionsniveau (PL) er et saerskilt niveau, der anvendes til at angive sikkerhedsrelaterede
deles evne til at udfgre en sikkerhedsfunktion under forudsigelige forhold. PLd er den
naesthgjeste funktionsklassifikation, der angiver, at sikkerhedsfunktionen er yderst
driftssikker. For flere oplysninger, see ISO 13849-1.

Diagnostisk daekning (DC)
-er et mal for effektiviteten af den implementerede diagnostik til at opna det normerede
preestationsniveau. For flere oplysninger, see 150 13849-1.

MTTFd
Middeltiden mellem farlige fejl eller MTTFd (Mean time to dangerous failure), bygger pa
beregninger og tests, der anvendes til at opna det normerede praestationsniveau. For flere
oplysninger, see ISO 13849-1.

Integrator
Integratoren er den person, der konstruerer den endelige robotinstallation. Integratoren er
ansvarlig for at udfgre den endelige risikovurdering og skal sikre, at den endelige installation
overholder lokal lovgivning og regulativer.

Risikovurdering
En risikovurdering er den generelle proces med at identificere alle risici og eliminere dem til
et forsvarligt niveau. En risikovurdering skal vaere dokumenteret. Flere oplysninger findes i
ISO 12100.
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Robotanlaeg til samarbejdsdrift
Udtrykket samarbejde henviser til samarbejdet mellem operatgr og robot i et robotanlaeg.
Praecise definitioner samt beskrivelser findes i ISO 10218-1 og ISO 10218-2.

Sikkerhedskonfiguration
Sikkerhedsrelaterede funktioner og graenseflader kan konfigureres gennem
sikkerhedskonfigurationsparametre. Disse er defineret gennem softwaregraensefladen, se
del Del Il PolyScope-manual on page89.

30.1. Index

A

About 251

Align 234

Auto 234

Automatic mode 105

Automatic Mode Safeguard Reset 124
Automatic Mode Safeguard Stop 124

B

Base 57,95, 144
Base feature 218
Blend parameters 147
Blending 146

Bracket 30

C

Cone angle 122

Cone center 122

Configurable I/0 33

Configure Robot Installation 94
control box 70, 96, 208, 239

Control Box 2, 28, 30, 32, 42-44, 185
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Conveyor Tracking 33, 184
Conveyor Tracking Setup 213
Custom 112

D

Delete 116

Direction Vector 153

Disabled 116,118

Disabled Tool direction limit 122

E

Edit Position 120

Elbow 57,95

Elbow Force 113

Elbow Speed 113

Error 187

Ethernet 30, 228
EtherNet/IP 30, 205, 232
Expression Editor 170

F

Factory Presets 112

Feature 214,218, 234

Feature menu 182

File Path 245

Folder 161

Footer 91, 130

Force mode 181

Frame 182

Freedrive 20, 105, 183, 204, 219, 234-235
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G

General purpose I/0 33

H

Hamburger Menu 93
Header 91
Home 234

1/0 30, 35,92, 123, 205, 207, 239
Initialize 93, 96

input signals 123

Installation 92, 209, 245, 247
Installation variables 208

integrator 12

J

Joint Limits 115
Joint load 243

joint space 142

L

Log 92

M

Manual High Speed 93, 107
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Manual mode 105
Mini Displayport 30
MODBUS 30, 214, 228, 230, 240
mode
Automatic 92
Local 92
Manual 92
Remote 92
Modes 20,116
Momentum 112
Motion 182
Mounting bracket 2
Move 92, 105, 142-143, 157, 238
Move robot to 131
Move Tool 233
MoveJ 142, 220, 238
MovelL 142,220, 238
MoveP 142,220

N

New... 92,245

Normal 116

Normal & Reduced 116

Normal & Reduced Tool direction limit 122
Normal mode 114, 122, 141, 237

Normal Plane 118

Normal Tool direction limit 122

Not Reduced mode 124

O

Open... 92, 245

output signals 124

UR3e 260

Brugermanual



30. Ordliste UNIVERSAL ROBOTS

P

Pan angle 123

Play 93,130

Point 182

PolyScope 1, 20, 91, 95, 98, 126, 129, 162, 199, 228, 232, 251, 255
popup 158

Pose Editor 234, 237

Position 120

Position range 115

Power 112

Program 91, 129, 184, 245, 247

Program a Robot 94

Program and Installation Manager 92, 245
program node 133

Program Node 139

Program Tree 133

R

Radius 120

Recovery mode 20, 114

Reduced 116

Reduced mode 20, 114, 120, 122-124
Reduced Tool direction limit 122
Relative waypoint 144

Remote Control 209, 254

Rename 117

Restrict Elbow 117

risk assessment 2,7,12,14, 17
Robot 119, 233-234

Robot arm 70, 95-96, 178-179, 181, 183, 208, 233
Robot Arm 30
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Robot Limits 112

Robot Moving 124
Robot Not Stopping 124
Robot Program Node 139
Run 91, 129

Run a Program 94

S

safe Home 125

Safeguard Reset 124
Safety Checksum 93, 111
Safety Configuration 13,109,111, 114
Safety functions 15-16
Safety I/0 15,19, 33, 35
Safety instructions 51
Safety planes 116, 233, 237
Safety Settings 7, 109, 252
Save... 92, 245, 248
Screen 91

Script manual 3

Service manual 3

Set 157

Settings 251

Setup 235

Shoulder 57, 95

Show 116

Shut Down 255

Simple 182

Simulation 93

Speed Slider 93, 105
Standard 70, 72

Step 93

Stop 93
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stopped state 96

Stopping Distance 112
Stopping Time 112

Success 187

Switch Case construction 170
System Emergency stop 123
System Emergency Stop 124

T

TCl 156

Teach Pendant 2, 28, 42, 91, 96, 125, 183, 254
Templates 184

Test button 183

Tilt angle 123

Tool 119

Tool Center Point 114, 144, 199, 234
Tool Center Position 120

Tool Communication Interface 211
Tool Direction 121-122

Tool feature 218

Tool Force 113

Tool I/0 45

Tool Position 119-120

Tool Speed 113

Trigger Plane 118

Trigger Reduced Mode 116

U

Until 152

Until Distance 154
Until Expression 154
Until Tool Contact 154
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UR+ 3
URCaps 254

Vv

Variable feature 144
Variable waypoint 144
Variables 129, 141
Voltage 239

W

Wait 156

Warning signs 8

Warranty 56

Waypoint 142, 144-146, 151
Waypoints 101

Wrist 95
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