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1. Voorwoord

Gefeliciteerd met de aankoop van uw nieuwe Universal Robot e-Series-robot, .

De robot kan worden geprogrammeerd voor het bewegen van een gereedschap en voor
communicatie met andere machines via elektrische signalen. Het is een arm die uit
geéxtrudeerd aluminium buizen en gewrichten bestaat.

Met onze gepatenteerde programmeerinterface, PolyScope kan de robot eenvoudig worden
geprogrammeerd voor het bewegen van het gereedschap langs een gewenst traject.

Gebruikershandleiding 1 UR10e
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2.1: De gewrichten, basis en gereedschapsflens van de robotarm.

Universal Robots e-Series collaboratieve robotarmen met zes gewrichten en een grote flexibiliteit
zijn ontworpen om de bewegingen van een menselijke arm te imiteren. Met onze gepatenteerde
programmeerinterface, PolyScope, kan de robot eenvoudig worden geprogrammeerd voor het
bewegen van gereedschappen en het communiceren met andere machines met behulp van
elektrische signalen. Afbeelding 2.1: De gewrichten, basis en gereedschapsflens van de
robotarm. above illustreert de hoofdonderdelen van de robotarm en kan worden gebruikt als een
referentie in de gehele handleiding.

1.1. Wat zit er in de dozen

Als u een robot bestelt, ontvangt u twee dozen. Eén bevat de robotarm, de andere bevat:

Regelkast met programmeereenheid
Montagebeugel voor de regelkast
Montagebeugel voor de Programmeereenheid

Sleutel voor het openen van de regelkast

+ Kabel voor het aansluiten van de robotarm en de regelkast

Stroomkabel die geschikt is voor uw regio

Deze handleiding

UR10e
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1.2. Belangrijke veiligheidsopmerking

De robot is een gedeeltelijk voltooide machine (zie ). Daarom is voor iedere installatie van de
robot een risicobeoordeling vereist. U moet alle veiligheidsinstructies in hoofdstuk
2. Veiligheid on page7 volgen.

1.3. Hoe moet u deze handleiding lezen

Deze handleiding bevat instructies voor het installeren en programmeren van de robot. De
handleiding is opgesplitst in twee delen:

Hardware-installatiehandleiding
De mechanische en elektrische installatie van de robot.

PolyScope-handleiding
Programmeren van de robot.

Deze handleiding is bedoeld voor de robotintegrator, die een basiskennis moet hebben van
mechanische en elektrische installatie en ook bekend moet zijn met de basisconcepten van
programmeren.

1.4. Waar vindt u meer informatie

De ondersteuningswebsite (http://www.universal-robots.com/support) bevat het volgende:

+ Versies van deze handleiding in een andere taal
+ PolyScope-handleiding
+ De Servicehandleiding met instructies voor probleemoplossing, onderhoud en reparatie

+ De Scripthandleiding voor gevorderde gebruikers

1.4.1. UR+

De UR+-site (http://www.universal-robots.com/plus/) is een online showroom die
toonaangevende producten biedt voor het aanpassen van uw UR-robottoepassing. U kunt alles
dat u nodig heeft vinden op één plaats, van eindeffectoren en accessoires tot zichtcamera'’s en
software. Alle producten zijn getest en goedgekeurd voor integratie met UR-robots en garanderen
een eenvoudige installatie, betrouwbare werking, vloeiende gebruikerservaring en eenvoudige
programmering. U kunt de site tevens gebruiken om deel te nemen aan het UR+ Developer
Program voor toegang tot ons nieuwe softwareplatform waarmee u gebruikersvriendelijkere
producten kunt ontwerpen voor UR-robots.

Gebruikershandleiding 3 UR10e
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2. Veiligheid UNIVERSAL ROBOTS

2. Veiligheid

2.1. Voorwoord

Dit hoofdstuk bevat belangrijke veiligheidsinformatie, die door de integrator van Universal Robots
e-Series robots gelezen en begrepen moet worden voordat de robot voor de eerste keer wordt
ingeschakeld.

In dit hoofdstuk zijn de eerste paragrafen van algemene aard. De latere paragrafen bevatten
specifieke technische gegevens waarmee de robot kan worden ingesteld en geprogrammeerd.
Hoofdstuk 3. Veiligheidsfuncties en -interfaces on page17 beschrijft en definieert
veiligheidsfuncties die met name relevant zijn voor gecombineerde toepassingen.

Instructies en richtlijnen in dat hoofdstuk 3. Veiligheidsfuncties en -interfaces on page17 enin
paragraaf 2.7. Risicobeoordeling on page12 zijn bijzonder belangrijk.

Het is van belang dat alle montage-instructies en richtlijnen in andere hoofdstukken en
onderdelen van deze handleiding opgevolgd worden.

U dient speciaal te letten op de tekst die gekoppeld is aan de waarschuwingssymbolen.

OPMERKING

Universal Robots doet afstand van alle aansprakelijkheid als de robot (regelkast
voor de arm en/of programmeereenheid) op de een of andere manier is
beschadigd, veranderd of gewijzigd. Universal Robots kan niet aansprakelijk
gesteld worden voor schade die veroorzaakt wordt aan de robot of andere
apparatuur door programmafouten of incorrect functioneren van de robot.

2.2. Geldigheid en verantwoordelijkheid

In de informatie in deze handleiding wordt niet besproken hoe u een volledige robottoepassing
moet ontwerpen, installeren en bedienen, en ook niet alle randapparatuur wordt besproken die
van invloed kan zijn op de veiligheid van het volledige systeem. Het volledige systeem moet
ontwikkeld en geinstalleerd worden in overeenstemming met de veiligheidsvereisten die vermeld
worden in de standaards en regels van het land waar de robot geinstalleerd wordt.

De integrators van Universal Robots e-Series robots hebben de verantwoordelijkheid te zorgen
dat de toepasbare veiligheidswetten en -regels in het betreffende land nageleefd worden en dat
aanzienlijke gevaren in de volledige robottoepassing ge€limineerd worden. Dit omvat, maar is
niet beperkt tot:

+ Het uitvoeren van een volledige risicobeoordeling voor het complete robotsysteem

+ Verbinding maken met andere machines en aanvullende veiligheidsapparatuur indien dit
naar boven is gekomen tijdens de risicobeoordeling

+ Het instellen van de juiste veiligheidsinstellingen in de software
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+ Zorgen dat de gebruiker de veiligheidsmaatregelen niet verandert
+ Controleren of het totale systeem correct geplaatst en geinstalleerd is
+ Gebruiksinstructies opstellen

- De robotinstallatie markeren met de relevante borden en contactinformatie van de
integrator

+ Alle documentatie in een technisch bestand verzamelen; inclusief de risicobeoordeling en
deze handleiding

2.3. Beperking van aansprakelijkheid

Alle informatie in deze handleiding betreffende veiligheid mag niet gezien worden als een
garantie door UR dat de industriéle robot geen verwondingen of schade kan veroorzaken, zelfs
wanneer de industriéle robot aan alle veiligheidsinstructies voldoet.

2.4. Waarschuwingssymbolen in deze handleiding

Onderstaande symbolen beschrijven de waarschuwingstekens die in deze handleiding gebruikt
worden. Op het product worden dezelfde waarschuwingstekens gebruikt.

WAARSCHUWING
Dit geeft een dreigende gevaarlijke elektrische situatie weer die, indien deze niet

vermeden wordt, kan leiden tot de dood of ernstige verwondingen.

WAARSCHUWING

Dit geeft een dreigende gevaarlijke situatie weer die, indien deze niet vermeden
wordt, kan leiden tot de dood of ernstige verwondingen.

WAARSCHUWING

Dit geeft een mogelijk gevaarlijke elektrische situatie weer die, indien deze niet
vermeden wordt, kan leiden tot verwondingen of grote schade aan de apparatuur.

WAARSCHUWING

Dit geeft een mogelijk gevaarlijke situatie weer die, indien deze niet vermeden
wordt, kan leiden tot verwondingen of grote schade aan de apparatuur.
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WAARSCHUWING
Dit geeft een mogelijk gevaarlijk heet oppervlak aan dat, indien aangeraakt, kan
leiden tot verwondingen.

LET OP
Dit geeft een situatie weer die, indien deze niet vermeden wordt, kan leiden tot
schade aan de apparatuur.

2.5. Algemene waarschuwingen en
voorzorgsmaatregelen

Deze paragraaf bevat een aantal algemene waarschuwingen en voorzorgsmaatregelen dat in
verschillende onderdelen van deze handleiding kan worden herhaald of verklaard. Andere
waarschuwingen en voorzorgsmaatregelen komt u in de hele handleiding tegen.

WAARSCHUWING
Zorg ervoor dat u de robot en alle elektrische apparatuur installeert conform de

specificaties en waarschuwingen in hoofdstukken 5. Mechanisch interface on
page27 en.
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WAARSCHUWING
1. Zorg ervoor dat de robotarm en het gereedschap/eindeffector correct en

stevig met bouten bevestigd zijn.

2. Zorg dat de robotarm voldoende ruimte heeft om vrij te bewegen.

3. Zorg ervoor dat de veiligheidsmaatregelen en/of
veiligheidsconfiguratieparameters voor de robot zijn ingesteld om
programmeurs, operators en omstanders te beschermen zoals vastgesteld
in de risicobeoordeling.

4. Draag geen losse kleding of sieraden als u met de robot werkt. Zorg ervoor
dat lange haren naar achteren gebonden zijn als u met de robot werkt.

5. Gebruik de robot nooit als deze beschadigd is, bijvoorbeeld, als
gewrichtskappen los zitten of gebroken of verwijderd zijn.

6. Als de software een fout aangeeft, druk dan direct op de noodstop, noteer
de omstandigheden die tot de fout leidden, zoek de corresponderende
foutcodes op het logscherm en neem contact op met uw leverancier.

7. Sluit geen veiligheidsapparatuur aan op standaard I/0's. Gebruik alleen
veiligheids-1/0's.

8. Zorg dat u de juiste installatie-instellingen gebruikt (bijv.
robotmontagehoek, massa in TCP, TCP offset, veiligheidsconfiguratie). Sla
het installatiebestand op en laad hem naast het programma.

9. De functie Freedrive mag alleen gebruikt worden in installaties waarvoor de
risicobeoordeling het toelaat.

10. Gereedschappen/eindeffectoren en obstakels mogen geen scherpe randen
of uitsteeksels hebben.

11. Zorg ervoor dat alle personen gewaarschuwd zijn hun hoofd en gezicht
buiten bereik te houden van de werkende robot of de robot die op het punt
staat te starten.

12. Let op de bewegingen van de robot bij gebruik van de programmeereenheid.

13. Als dit door de risicobeoordeling is vastgesteld, dient u het
veiligheidsbereik van de robot niet te betreden en de robot niet aan te raken
als het systeem in werking is.

14. Het combineren van verschillende machines kan bestaande gevaren
vergroten of leiden tot nieuwe gevaren. Voer altijd een algemene
risicobeoordeling uit voor de volledige installatie. Afhankelijk van het
beoordeelde risico, kunnen verschillende niveaus functionele veiligheid
worden toegepast; wanneer verschillende niveaus nodig zijn voor veiligheid
en noodstoppen, kies dan altijd het hoogste prestatieniveau. Lees altijd de
handleidingen voor alle apparatuur die gebruikt wordt in de installatie, en
zorg dat u alles begrijpt.
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integrator niet voorzien zijn. Alle bevoegde hermontage dient uitgevoerd te
worden conform de nieuwste versie van alle relevante
servicehandleidingen.

if 15. Pas de robot niet aan. Een aanpassing kan leiden tot gevaren die door de

16. Als de robot gekocht is met een extra module (bijv. euromap67-interface),
zoek die module dan op in de respectieve handleiding.

17. Zorg dat gebruikers van de robot worden geinformeerd over de locatie van
de noodstopknop(pen) en instructies krijgen over het activeren van de
noodstop in noodgevallen of abnormale situaties.

WAARSCHUWING
1. De robot en diens regelkast genereren warmte tijdens gebruik. Pak de robot

niet vast als hij in gebruik is, of direct na gebruik. omdat langdurig contact
ongemak kan veroorzaken. U kunt de temperature controleren in het
logscherm voordat u de robot hanteert of aanraakt, of u kunt de robot laten
afkoelen door deze uit te schakelen een uur te wachten.

2. Plaats nooit uw vingers achter de interne afdekking van de regelkast.

LET OP
1. Als de robot gecombineerd wordt of werkt met machines die de robot
kunnen beschadigen, dan is het zeer aan te raden alle functies en het
robotprogramma afzonderlijk te testen.

2. Stel de robot niet bloot aan permanente magnetische velden. Zeer sterke
magnetische velden kunnen de robot beschadigen.

2.6. Bedoeld gebruik

Universal Robots e-Series zijn industriéle robots en bedoeld voor de behandeling van
gereedschappen/eindeffectoren en bevestigingen, of voor de verwerking of het vervoer van
onderdelen of producten. Voor informatie over de omgevingscondities waaronder de robot moet
functioneren, zie bijlagen en.

Universal Robots e-Series robots zijn uitgerust met speciale veiligheidsfuncties, die speciaal
ontwikkeld zijn om gecombineerd gebruik mogelijk te maken, waarbij de robot werkt zonder
hekken en/of samen met een persoon.

Gecombineerd gebruik is alleen bedoeld voor niet-gevaarlijke toepassingen, waarbij de volledige
toepassing, inclusief gereedschap/eindeffector, werkobject, obstakels en andere machines, vrij
is van aanzienlijke gevaren in overeenstemming met de risicobeoordeling van de specifieke
toepassing.
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leder gebruik of toepassing die afwijkt van het bedoelde gebruik wordt gezien als ongeoorloofd
misbruik. Dit omvat, maar is niet beperkt tot:

+ Gebruik in mogelijk explosieve omgevingen

+ Gebruik bij medische en levenskritieke toepassingen
+ Gebruik voor uitvoeren van een beoordelingsrisico

*+ Gebruik buiten de genoemde specificaties

+ Gebruik als opstapje

+ Gebruik buiten de toegestane operationele parameters

WAARSCHUWING
+ Gebruik deze industriéle robot alleen voor het bedoelde gebruik en volgens

de specificaties in de gebruikershandleiding.

+ Het product is niet ontworpen of bedoeld voor gebruik op gevaarlijke
locaties of in explosieve omgevingen.

+ Het product is niet ontworpen of bedoeld voor medische toepassingen met
contact met of in de nabijheid van patiénten.

+ leder gebruik of toepassing die afwijkt van het bedoelde gebruik,
specificaties en certificeringen is verboden, omdat dit kan leiden tot
overlijden, persoonlijk letsel en/of schade aan eigendommen.

UNIVERSAL ROBOTS WIJST UITDRUKKELIJK ALLE EXPLICIETE OF IMPLICIETE
GARANTIES AF, WAARONDER, MAAR NIET BEPERKT TOT, IMPLICIETE
GARANTIES VAN VERKOOPBAARHEID EN GESCHIKTHEID VOOR ENIG DOEL OF
GEBRUIK.

2.7. Risicobeoordeling

Een van de belangrijkste taken van een integrator is de uitvoering van een risicobeoordeling. In
veel landen is dit bij wet verplicht. De robot zelf is een gedeeltelijk voltooide machine, omdat de
veiligheid van de robotinstallatie afhankelijk is van hoe de robot geintegreerd wordt (bv.
gereedschap/eindeffector, obstakels en andere machines). De integrator wordt aangeraden
gebruik te maken van ISO 12100 en ISO 10218-2 voor het uitvoeren van een risicobeoordeling.
Daarnaast kan de integrator ervoor kiezen de Technische Specificatie ISO/TS 15066 als extra
richtlijn te gebruiken. De risicobeoordeling die de integrator uitvoert dient alle werktaken tijdens
de levensduur van de robottoepassing in overweging te nemen, inclusief maar niet beperkt tot:

+ De robot leren tijdens de instelling en ontwikkeling van de robotinstallatie
+ Problemen oplossen en onderhoud

+ Normale werking van de robotinstallatie
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Een risicobeoordeling moet worden uitgevoerd voordat de robotarm voor de eerste keer wordt
ingeschakeld. Deel van de risicobeoordeling die door de integrator wordt uitgevoerd is om de
juiste instellingen voor de veiligheidsconfiguratie te bepalen en de noodzaak voor extra
noodstoppen en/of andere beschermingsmaatregelen vast te stellen voor de specifieke
robottoepassing.

Vaststellen wat de juiste instellingen voor de veiligheidsconfiguratie zijn is een bijzonder
belangrijk deel van de ontwikkeling van gecombineerde robottoepassingen. Zie
hoofdstuk 3. Veiligheidsfuncties en -interfaces on page17 en deel Deel Il PolyScope-
handleiding on page93 voor gedetailleerde informatie.

Sommige veiligheidsfuncties zijn speciaal ontworpen voor gecombineerde robottoepassingen.
Deze functies kunnen via de instellingen voor veiligheidsconfiguratie worden geconfigureerd en
zijn bijzonder relevant bij de aanpak van concrete risico's in de door de integrator uitgevoerde
risicobeoordeling:

+ Kracht- en vermogensbeperking: Gebruikt om klemkracht en druk te beperken die door de
robot worden uitgeoefend in de bewegingsrichting in het geval van botsingen tussen de
robot en de operator.

+ Momentumbeperking: Gebruikt om hoge kortstondige energie en stootkrachten te beperken
in geval van botsingen tussen robot en operator door de snelheid van de robot te
verminderen.

+ Beperking gewrichts-, elleboog- en gereedschaps-/eindeffectorpositie: Met name gebruikt
om risico's gerelateerd aan bepaalde lichaamsdelen te beperken. Bv. om bewegingen
richting hoofd en nek te vermijden.

+ Beperking gereedschaps-/eindeffectororiéntatie: Met name gebruikt om risico's
gerelateerd aan bepaalde gebieden en en functies van het gereedschap/eindeffector en
werkstuk te beperken. Bv. om scherpe randen te vermijden die in de richting van de
operator wijzen.

+ Snelheidsbeperking: Met name gebruikt om lage snelheid van de robotarm te verzekeren.

De integrator moet ongeoorloofde toegang tot de veiligheidsconfiguratie voorkomen door van
wachtwoordbescherming gebruik te maken.

Er is een risicobeoordeling nodig voor gecombineerde robottoepassing voor beoogde contacten
en/of vanwege redelijk te voorzien misbruik. Deze dient het volgende te behandelen:

+ Ernst van individuele potentiéle botsingen
« Waarschijnlijkheid van individuele potentiéle botsingen

+ Mogelijkheid individuele potentiéle botsingen te voorkomen

Als de robot in een niet gecombineerde robottoepassing is geinstalleerd waar gevaren niet op
redelijke wijze kunnen worden verwijderd of risico's niet voldoende kunnen worden beperkt door
middel van ingebouwde veiligheidsfuncties (bv. bij gebruik van een gevaarlijk
gereedschap/eindeffector), dan moet de door de integrator uitgevoerde risicobeoordeling
concluderen dat de integrator aanvullende beschermingsmaatregelen moet toevoegen (bv. een
inschakelapparaat om de integrator tijdens instelling en programmering te beschermen).
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Universal Robot merkt de onderstaande potentié€le significante gevaren aan als gevaren waar de
integrator rekening mee moet houden.
Let op: Er kunnen andere significante gevaren aanwezig zijn in een specifieke robotinstallatie.

1.

Penetratie van de huid door scherpe randen en scherpe punten op
gereedschap/eindeffector of gereedschaps-/eindeffectorconnector.

Penetratie van de huid door scherpe randen en scherpe punten op obstakels in de buurt van
het robottraject.

Kneuzing door contact met de robot.

Verstuiking of botbreuk door botsingen tussen een zware lading en een hard oppervlak.

5. Gevolgen voortvloeiend uit losse bouten waar de robotarm of het gereedschap/eindeffector

vastzit.

Objecten vallen uit gereedschap/eindeffector, bijvoorbeeld als gevolg van een slechte grip
of stroomonderbreking.

Fouten door verschillende noodstopknoppen voor verschillende machines.

8. Fouten vanwege ongeoorloofde wijzigingen in de parameters voor veiligheidsconfiguratie.

Informatie over stoptijden en stopafstanden zijn te vinden in hoofdstuk 3. Veiligheidsfuncties en -
interfaces on page17 en bijlage .

2.8. Controle voor gebruik

De volgende testen moeten uitgevoerd worden voor het eerste gebruik van de robot of nadat
aanpassingen zijn uitgevoerd. Verifieer dat alle veiligheidsin- en -uitgangen op de juiste wijze zijn
aangesloten. Test of alle aangesloten veiligheidsin- en -uitgangen functioneren, waaronder
gemeenschappelijke apparaten voor meerdere machines of robots. Hiertoe moet u:

Testen of noodstopknoppen en -ingangen de robot stoppen en de remmen activeren.

Testen of de beveilgingsingang de robotbeweging stopt. Als de beveilgingsreset is
geconfigureerd, controleer dan dat deze moet worden geactiveerd voordat de beweging kan
worden hervat.

« Het initialisatiescherm controleren om te testen of de verminderde modus de

veiligheidsmodus kan schakelen naar verminderde modus.

Testen of de bedrijfsmodus de bedrijfsmodus schakelt, zie het pictogram in de
rechterbovenhoek van de gebruikersinterface.

Testen of het inschakelapparaat met 3 standen ingedrukt moet worden om beweging in
handmatige modus in te schakelen en dat de robot werkt met verminderde snelheid.

Testen of de systeemnoodstopuitgangen daadwerkelijk in staat zijn om het gehele
systeem in een veilige staat te brengen.

Testen of het systeem aangesloten op de uitgang Robot beweegt, Robot stopt niet,
Verminderde modus of Niet-verminderde modus daadwerkelijk de uitgangswijzigingen kan
detecteren.

UR10e
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2.9. Noodstop

Druk de noodstopknop in om direct alle beweging van de robot te stoppen.

Let op: Conform IEC 60204-1 en ISO 13850 zijn noodapparaten geen beveiligingsmechanismes.
Het zijn aanvullende beschermingsmaatregelen en zijn niet bedoeld om letsel te voorkomen.

De risicobeoordeling van de robottoepassing stopt als er aanvullende noodstopknoppen
aangesloten moeten worden. Noodstopknoppen dienen te voldoen aan IEC 60947-5-5 (zie
paragraaf ).

2.10. Beweging zonder aandrijfkracht

In het onwaarschijnlijke geval dat er een noodgeval plaatsvindt waarbij robotgewrichten moeten
worden bewogen, maar het onmogelijk of onwenselijk is om de robot van stroom te voorzien,
neem dan contact op met uw Universal Robots-distributeur.
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3. Veiligheidsfuncties en -interfaces

3.1. Voorwoord

Universal Robots e-Series robots zijn uitgerust met een reeks ingebouwde veiligheidsfuncties en
veiligheids-1/0’s en digitale en analoge regelsignalen naar of van de elektrische interface om
andere machines en aanvullende veiligheidsapparatuur aan te sluiten. Elke veiligheidsfunctie en
I/0 is uitgevoerd volgens EN 1ISO13849-1:2008 (Zie hoofdstuk voor certificeringen) met
prestatieniveau d (PLd) en een architectuur van categorie 3.

Zie hoofdstuk 21. Veiligheidsconfiguratie on page113 in deel Deel Il PolyScope-handleiding on
page93 voor configuratie van de veiligheidsfuncties, ingangen en uitgangen in de
gebruikersinterface. Zie hoofdstuk voor beschrijvingen van het aansluiten van
veiligheidsapparaten op 1/0's.

OPMERKING
1. Het gebruik en de configuratie van veiligheidsfuncties en interfaces moeten
de risicobeoordelingsprocedures van elke robottoepassing volgen. (zie
hoofdstuk 2. Veiligheid on page7 deel 2.7. Risicobeoordeling on page12)

2. Als de robot een fout of overtreding in het veiligheidssysteem ontdekt
(bijvoorbeeld een van de draden van het noodstopcircuit wordt afgesneden,
of een veiligheidslimiet wordt overschreden), dan wordt een stopcategorie 0
geinitieerd.

3. De stoptijd moet worden meegenomen als onderdeel van de
risicobeoordeling van de toepassing.

WAARSCHUWING
1. Het gebruik van andere dan in de risicobeoordeling bepaalde

veiligheidsconfiguratieparameters kan tot gevaren leiden die niet op
redelijke wijze worden geélimineerd of risico’s die niet voldoende worden
beperkt.

2. Zorg ervoor dat gereedschappen en grijpers op de juiste wijze zijn
aangesloten, zodat er geen gevaren ontstaan bij een stroomonderbreking.

3. Wees voorzichtig bij het gebruik van 12V, omdat een fout van de
programmeur de spanning kan wijzigen in 24V, waardoor de apparatuur
beschadigd kan raken en brand kan ontstaan.

4. De eindeffector is niet beveiligd door het UR-veiligheidssysteem. Het
functioneren van de eindeffector en/of verbindingskabel wordt niet
bewaakt.
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3.2. Stopcategorieén

Afhankelijk van de omstandigheden kan de robot drie types stopcategorieén initiéren,
gedefinieerd volgens IEC 60204-1. De categorieén worden gedefinieerd in de volgende tabel.

0 Stop de robot door onmiddellijke de stroom uit te schakelen.

1 Stop de robot op een ordelijke, gecontroleerde manier. De stroom wordt
uitgeschakeld nadat de robot is gestopt.

5 *Stop de robot met stroom voor de aandrijvingen en behoud van het traject. De

stroom voor de aandrijvingen blijft ingeschakeld nadat de robot is gestopt.

Let op: Configureerbare veiligheidsfuncties

3.3. Configureerbare veiligheidsfuncties

Universal Robots robotveiligheidsfuncties, zoals vermeld i