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1. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

1. Uvod

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

Robota Ize naprogramovat tak, aby pohyboval nastrojem a komunikoval s jinymi stroji pomoci
elektrickych signal(l. Jedna se o rameno sloZené z trubic a kloubll z extrudovaného hliniku.

Pomoci naseho patentovaného programovaciho rozhrani PolyScopePolyScope Ize robota snadno

naprogramovat tak, aby pohyboval nastrojem v pozadované trajektorii.

1.1. Co je obsahem baleni

Zasilka robota se dodava ve dvou balenich. Jedno obsahuje rameno robota, druhé obsahuje
nasledujici:

+ Ovladaci jednotku s ru¢nim ovladacim panelem

+ Montazni drzak pro ovladaci jednotku

+ Montazni drzak pro rucni ovladaci panel

+ Kli¢ k otevreni ovladaci jednotky

+ Kabel k propojeni ramene robota s ovladaci jednotkou

- Sitovy kabel nebo napdjeci kabel kompatibilni s vasim regionem

+ Stylus s laserem

« Tento navod

1.2. Dulezité bezpecénostni upozornéni

Robot je neuplné strojni zafizeni (viz ) a kazdd instalace robota tedy vyZzaduje posouzeni rizik.

Vasi povinnosti je dodrzovat v§echny bezpecnostni pokyny uvedené v kapitole1.5. Bezpecnost on

pages.

UZivatelska prirucka 1
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1.3. Jak Cist tuto prirucku

Tato pfirucka obsahuje pokyny k instalaci a programovani robota. Tato pfirucka je rozdélena do
dvou casti:

Instalacni pfirucka k hardwaru
Mechanicka a elektricka instalace robota.

Prirucka k rozhrani PolyScope
Programovani robota.

Prirucka je urCena osobam provadéjicim instalaci, jejichZz povinnosti je absolvovat zakladni
Skoleni v oblasti mechaniky a elektfiny, stejné jako obeznameni se zaklady programovani.

1.4. Vyhledani dalSich informaci

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

+ Dalsi jazykové verze této prirucky
+ Prirucka k rozhrani PolyScope
+ Servisni priruéka s pokyny k odstrafnovani potizi, udrzbu a opravy

+ Skriptovaci manual pro pokrocilé uzivatele

1.4.1. UR+

Pracovisté UR+ (http://www.universal-robots.com/plus/) je online showroom, poskytujici
nejmodernéjsi vyrobky uréené k pfizplsobeni uZivatelské aplikace robota UR. Na jednom misté
najdete vSe, co potfebujete - od koncovych efektor(l az po prislusenstvi ke kamerdm a softwaru.
Veskeré vyrobky jsou testovany a schvaleny pro integraci s roboty UR, coz zajistuje jednoduché
nastaveni, spolehlivou obsluhu, bezproblémovy uzivatelsky zazitek a snadné programovani.
Uzivatel mizZe také vyuzit webové stranky k zapojeni se do programu UR+ Developer Program tak,
aby mél pristup k nové softwarové platformé, umoznujici navrhnout vice uzivatelsky privétivych
vyrobku pro roboty UR.

UR10 2 UZivatelska prirucka
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1.5. Bezpecnost

1.5.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje dilezité bezpec¢nostni informace, které je osoba zajistujici instalaci
robot(l UR pred prvnim zapnutim robota povinna prostudovat a porozumét jim.

Prvni ¢asti této kapitoly jsou vSeobecné. Dalsi ¢asti obsahuji konkrétni technické udaje relevantni
pro nastaveni a naprogramovani robota. Kapitola 1.6. Bezpecnostni prvky a rozhrani on page13
popisuje a definuje bezpeénostni funkce obzvlasté dilezité pro spolecné aplikace.

Pokyny a postupy popsané v této kapitole 1.6. Bezpecnostni prvky a rozhrani on page13 a

¢asti 1.5.7. Posouzeni rizik on page10 jsou obzvlast dllezité.

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

Zvlasté je tfeba vénovat pozornost textim s vystraznymi symboly.

POZNAMKA

Spolecnost Universal Robots se zrika veskeré odpovédnosti, pokud bude robot
(ovladaci jednotka ramene a/nebo prenosny ovladaci termindl) jakymkoliv
zplsobem poskozen, zménén ¢i upraven Spoleénost Universal Robots nenese
odpovédnost za zadné poskozeni robota nebo jiného vybaveni zplsobené
programovacimi chybami nebo poruchami robota.

1.5.2. Platnost a odpovédnost

Informace v tomto navodu nepokryvaji moznosti konstrukce, instalace a provozu celé aplikace
robota ani periferni zafizeni, ktera by mohla ovlivnit bezpe¢nost celého systému. Cely systém je
tfeba zkonstruovat a nainstalovat v souladu s bezpe¢nostnimi pozadavky stanovenymi v normach
a predpisech zemé, ve které se robot instaluje.

Osoby provadéjici instalaci robotd UR nesou odpovédnost za dodrzeni platnych bezpeénostnich
zakon( a predpist v dané zemi a za vylouceni jakychkoliv zdvaznych rizik v celé aplikaci robota.

Patfi sem napfiklad (vyéet neni vyCerpavajici):
+ Provést posouzeni rizik pro cely roboticky systém

- Pripojit dal$i stroje a dodate¢na bezpecénostni zafizeni, pokud to vyplyva z vysledki
posouzeni rizik

+ Nakonfigurovat spravné bezpecnostni nastaveni v softwaru
« Zajistit, aby uzivatelé neupravovali bezpecnostni opatfeni
« Ovérit, zda je cely roboticky systém zkonstruovan a nainstalovan spravné

+ Specifikovat navod k obsluze

UZivatelska prirucka 5 UR10
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+ Oznacit instalaci robota relevantnimi znackami a umistit kontaktni udaje na osobu
provadéjici instalaci

« Shromazdit veskerou dokumentaci v technickém souboru; véetné posouzeni rizik a této
prirucky

1.5.3. Omezeni odpovédnosti

Z4adné informace v této pfiruéce tykajici se bezpe&nosti nesmi byt vykladany jako zaruka
spolecnosti UR, Ze priimyslovy manipuldtor nezplsobi zranéni ¢i poskozeni, a to ani v pfipadé, ze
budou dodrzeny vSechny bezpecnostni pokyny.

1.5.4. Varovné symboly pouzité v tomto navodu

V nize uvedené tabulce se nachazi popisky specifikujici urovné nebezpeci pouzivané této
prirucce. Stejné bezpecnostni a varovné symboly se pouzivaji na vyrobku.

UPOZORNENI

Oznacuji bezprostfedné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroinstalaci, ktera
(pokud nastane) by mohla vést k usmrceni nebo tézkému zranéni.

UPOZORNENI

Oznacuji bezprostiedné nebezpecnou situaci, ktera (pokud nastane) by mohla
vést k usmrceni nebo tézkému zranéni.

UPOZORNENI

OznacCuji potencialné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroinstalaci, ktera
(pokud nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI

Oznacduji potencialné nebezpecnou situaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést
ke zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI
Oznacuje potencialné nebezpecny horky povrch, ktery pfi dotyku mize zplsobit
zranéni.

UR10 6 Uzivatelska prirucka
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POZOR
Oznaduiji situaci, kterd (pokud nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo
poskozeni zafizeni.

1.5.5. VSeobecna upozornéni a varovani

Tato kapitola obsahuje nékolik vSeobecnych varovani a vystrah, které Ize opakovat nebo vysvétlit
v rlznych ¢astech této pfirucky. Ostatni upozornéni a varovani se nachazi v riznych ¢astech
prirucky.

UPOZORNENI
Robota a veskeré elektrické vybaveni musite instalovat v souladu se

specifikacemi a upozornénimi v kapitolach 1.8. Mechanické rozhrani on page23 a
1.9. Elektrické rozhrani on page29.

UZivatelska prirucka 7 UR10
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A

UPOZORNENI

1.

10.

11.
12.

13.

14,

15.

Zkontrolujte, zda jsou rameno a nastroj/koncovy efektor robota spravné a
bezpecné prisSroubovany.

Zajistéte, aby rameno robota meélo dostatek prostoru a mohlo volné
pracovat.

Bezpecnostni opatieni a/nebo parametry bezpec¢nostni konfigurace robota
musi byt aplikovany tak, aby byla zajisténa ochrana programatord,
pracovnikl obsluhy a v blizkosti se nachazejicich osob, jak je definovdno v
posouzeni rizik.

Pri praci s robotem nenoste volné obleceni ani Sperky. Dlouhé vlasy méjte
pfi praci s robotem stazené dozadu.

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

Pokud software nahlasi kritickou chybu, okamzité aktivujte nouzové
zastaveni, zapiste si podminky, které chybu vyvolaly, vyhledejte odpovidajici
chybové kody na obrazovce protokolu a kontaktujte dodavatele.

Z4dné bezpe&nostni vybaveni nepfipojujte ke standardnimu vstupu/vystupu.
Pouzivejte pouze bezpecnostni vstupy/vystupy.

Pouzijte spravna nastaveni instalace (napf. montazni Ghel robota, hmotnost
TCP, posun TCP, bezpec¢nostni konfigurace). Soubor instalace ukladejte a
nacitejte spolu s programem.

Funkci Freedrive (impedance/zpétné fizeni) Ize pouZit pouze v instalacich,
ve kterych to posouzeni rizik umoznuje. Nastroje/koncové efektory ani
prekazky nesmi mit ostré okraje ¢i mista, na kterych muze dojit ke skfipnuti.

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

Pfi pouzivani programovaciho panelu dejte pozor na pohyb robota.

Pokud se tak stanovi dle posouzeni rizik, nevstupujte do bezpecnostniho
dosahu robota ani se robota nedotykejte, je-li systém v provozu.

V pripadé kolize se mGze uvolnit velké mnozstvi kinetické energie, ktera je
vyrazné vyssi pfi vyssich rychlostech a velkych nakladech. (Kineticka
1 Mass - Speed2)

energie = 2

Kombinace riznych stroji miiZze zvySovat rizika nebo vytvaret nova. Vzdy
provadeéjte celkové posouzeni rizik pro kompletni instalaci. V zavislosti na
vysledcich posouzeni rizik mohou platit rlizné drovné funkéni bezpecnosti;
pokud je napfiklad nutné nastavit rizné Grovné bezpecénosti a nouzového
zastaveni, vzdy zvolte nejvySsi uroven vykonu. Vzdy si prectéte prirucky k
veskerému vybaveni pouzivanému v instalaci.

Robota nikdy neupravujte. Upravy mohou vytvofit rizika, které osoba

UR10
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je tfeba provadeét podle nejnovejsi verze vsech relevantnich servisnich
prirucek.

if provadéjici instalaci nemUze predpokladat. Veskerou autorizovanou montaz

16. Pokud robota zakoupite s dalsim modulem (napf. s rozhranim euromap67),
vyhledejte modul v pfislusné pfirucce.

UPOZORNENI
1. Robot i ovladaci jednotka generuji béhem provozu teplo. S robotem pri
provozu nebo bezprostfedné po ukonéeni provozu nemanipulujte ani se jej
nedotykejte, nebot dlouhodobé;jsi kontakt mUze byt nepohodiny. Chcete-li
robota zchladit, vypnéte jej a hodinu pockejte.

2. Nikdy nedavejte prsty za vnitfni kryt ovladaci jednotky.

POZOR
1. Pokud je robot zkombinovan se stroji (nebo pracuje se stroji), které by jej
mohly poskodit, diirazné doporuc¢ujme otestovat v§echny funkce a program
robota samostatné. Program robota dale doporu¢ujeme otestovat pomoci
docasnych bodi trasy mimo pracovni prostredi ostatnich stroja.

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

1.5.6. Ugel pouziti

Roboti spoleénosti UR jsou priimyslovi a slouZzi jako manipula¢ni nastroje/koncové efektory a
pfipravky nebo jako nastroje ke zpracovani ¢i pfenaseni soucasti nebo vyrobki. Podrobnosti o
podminkach, za jakych by mél robot pracovat, naleznete v pfilohach a.

Roboti spolec¢nosti UR jsou vybaveni specidlnimi bezpe¢nostnimi funkcemi, které jsou primarné
urceny k provozni spolupraci, kdy roboticky systém pracuje mimo oploceni a/nebo s ¢lovékem.

Spoluprace s clovékem je urCena pouze pro nerizikové aplikace, ve kterych celkova aplikace,
vcetné ndstroji/koncovych efektord, pracovnich dill, prekdzek a dalSich stroju, v souladu s
vysledky posouzeni rizik konkrétni aplikace neobsahuje zadna vyznamna rizika.

Jakékoliv pouziti nebo aplikace, které se odchyli od ur¢eného pouziti, bude povazovano za
nepfipustné zneuziti. Patfi sem napfiklad (vyCet neni vyéerpavajici):

*+ Pouziti v potencialné vybusnych prostredich
+ Pouziti ve zdravotnickych aplikacich a aplikacich s vysokymi pozadavky na bezpecnost

+ Pouziti pred posouzenim rizik

Uzivatelska prirucka 9 UR10
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+ Pouziti mimo stanovené specifikace
+ Pouziti jako pomdcka k lezeni

* Provoz mimo pfipustné provozni parametry

1.5.7. Posouzeni rizik

Jednou z nejdllezitéjsich véci, které musi osoba provadéjici instalaci provést, je posouzeni rizik.
V mnoha zemich to vyZaduje zakon. Samotny robot je neldplné strojni zafizeni, bezpecnost
instalace robota tedy zavisi na tom, jak je robot integrovan (napf. s ndstrojem/koncovym
efektorem, prekazkami a dalSimi stroji).

Osobam provadéjicim instalaci doporucujeme provést posouzeni rizik pomoci norem ISO 12100 a
ISO 10218-2. Osoba zajistujici instalaci mGze navic pouzit technické specifikace ISO/TS 15066
jako dodatecné pokyny.

V posouzeni rizik, provedeném osobou zajistujici instalaci, se musi zvazit veskeré pracovni ukoly
po celou dobu Zivotnosti robota, véetné napfiklad nasledujicich:

+ Vyuka robota béhem sestaveni a vyvoje instalace robota
- Reseni pfipadnych probléma a Gdrzba
+ Bézny provoz instalace robota

Posouzeni rizik je nutno provést pred prvnim zapnutim robotického ramene. Soucasti posouzeni
rizik osobou zajistujici instalaci je identifikace spravného nastaveni bezpecnostni konfigurace,
jakoz i potfeby dalSich tlacitek nouzového zastaveni a/nebo dalsich ochrannych opatreni
pozadovanych pro konkrétni aplikaci robota.

Urceni spravného bezpeénostniho nastaveni je obzvlasté dulezitou soucasti vyvoje spolecnych
robotickych aplikaci (tzv. spoluprace). Podrobnosti naleznete v kapitole 1.6. Bezpecnostni prvky a
rozhrani on page13 a éastiCast Il Pfiru¢ka k rozhrani PolyScope on page85 .

Nékteré bezpecnostni funkce jsou zameérné navrzeny pro aplikace vyzadujici spolupraci ¢lovéka s
robotem (kolaborativni tlohy) Tyto funkce jsou konfigurovatelné prostfednictvim nastaveni
bezpecnostni konfigurace a jsou obzvlast dllezité pri fesSeni specifickych rizik v ramci posouzeni
rizik, provedeného osobou zajistujici integraci:

+ Omezovani sily a vykonu: Vyuziva se ke snizeni upinaci sily a tlakg, jimiz pisobi robot ve
sméru pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.

+ Omezeni hybnosti: Vyuziva se ke snizeni vysoké prechodné energie a razovych sil v pfipadé
kolize mezi robotem a obsluhou snizenim rychlosti robota.

+ TCP a omezeni polohovani nastrojovych/koncovych efektori: Vyuziva se zejména ke
snizeni rizik spojenych s urCitymi ¢astmi téla. Napf. aby se zabranilo pohybu smérem k
oblasti hlavy a krku.

+ TCP a omezeni orientace nastrojovych/koncovych efektorl: Vyuziva se zejména ke snizeni

rizik spojenych s ur¢itymi oblastmi a vlastnostmi nastroje/koncového efektoru a obrobku.
Napf. aby se zabranilo pfiblizeni ostrych hran smérem k obsluze.

+ Omezeni rychlosti: Vyuziva se zejména ke snizeni rychlosti robotického ramene.

UR10 10 UZivatelska prirucka
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Osoba zajistujici instalaci musi zabranit neopravnénému pfistupu k bezpecnostni konfiguraci
pomoci ochrany heslem.

V pfipadé spole¢né aplikace robota je u kontakt(, které jsou zdmérné, a/nebo z diivodu rozumné
predvidatelného zneuziti nutné provést posouzeni rizik, které musi resit nasledujici:

« Zavaznost jednotlivych potencialnich kolizi
+ Pravdépodobnost vyskytu jednotlivych potencialnich kolizi

+ Moznost zabranéni jednotlivym potencialnim kolizim

Pokud je robot instalovan v aplikaci robota bez spoluprace, kde rizika nelze pfimérené odstranit
nebo uspokojivé omezit pomoci vestavéné bezpecnostni funkce (napf. pfi pouziti nebezpecnych
nastrojl/koncovych efektorll), pak musi posouzeni rizik provedené osobou zajistujici instalaci
obsahovat zavér, Ze nutné doplnit dal$i ochranna opatfeni (napf. aktivaéni zafizeni k ochrané
obsluhy béhem nastavovani a programovani).

Spolec¢nost Universal Robots posuzuje mozna vyznamna rizika uvedena v nasledujicim seznamu
jako rizika, ktera musi osoba provadéjici instalaci zohlednit.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Konkrétni instalace robota v§ak miiZe predstavovat dals$i vyznamna rizika.

1. Zachyceni prstl mezi konektor kabelu ramena robota a zékladnu (kloub 0).

2. Zachyceni prstl mezi podstavcem a zdkladnou robota (kloub 0).

3. Zachyceni prstl mezi zdpéstim robota 1 a zdpéstim robota 2 (kloubem 3 a kloubem 4).
4

. Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty nastroje/koncového efektoru ¢i konektoru
nastroje/koncového efektoru.

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

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

© N o o

Nasledky zplsobené uvolnénim upeviovacich Sroubl ramene robota nebo
nastroje/koncového efektoru.

9. Predméty padajici z nastroje/koncového efektoru, napf. z diivodu nevyhovujiciho upnuti
nebo vypadku napajeni.

10. Chyby z dlvodu rtznych tlacitek nouzového zastaveni pro rzné stroje.

11. Chyby v disledku neopravnénych zmén parametrd bezpeénostni konfigurace.

Informace o brzdnych dobach a brzdnych drahach naleznete v kapitole 1.6. Bezpecnostni prvky a
rozhrani on page13 a pfiloze 1.14. Brzdna doba a brzdna draha on page57.

1.5.8. Nouzové zastaveni

Veskery pohyb robota Ize okamzité zastavit tlacitkem nouzového zastaveni.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd. V
souladu s normami IEC 60204-1 a ISO 13850 nouzova zafizeni nepfedstavuji bezpecnostni
zarizeni. Jedna se o doplnkova ochranna opatreni, ktera nejsou uréena k prevenci zranéni.
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Na zakladé posouzeni rizik pouzivani robota je nutné stanovit potiebu pfipadnych dalsich
nouzovych vypinact. Nouzové vypinace musi byt v souladu s IEC 60947-5-5 (viz
¢dast Bezpecénostni vstupy/vystupy on page33).

1.5.9. Pohyb pfi zapnutém a vypnutém pohonu

Vyskyt nouzovych situaci je nepravdépodobny, dojde-li vSak k situaci, kdy je nutné pohnout jednim
¢i vice klouby robota ¢i je nutné nebo naopak nezadouci napdjeni robota, existuji dva rizné
zpUsoby, jak vynutit pohyb kloubl robota: Pozndmka: V provozni situaci mize byt brzda kloubu
uvolnéna bez pripojeného napajeni.

1. Nucené zpétné fizeni: Prinutte kloub k pohybu zatlacenim nebo zatazenim za rameno
robota silou. Kazda z brzd kloubU je vybavena tfeci spojkou, kterd umozruje pohyb pfi
vysokém krouticim momentu.

2. Ruéni odbrzdéni brzdy: Odstrante kryt kloubu odstranénim nékolika Sroubl M3, které jej
upevnuji. Uvolnéte brzdu zatlacenim pistu na malém elektromagnetu podle nasledujiciho
znazornéni.

UPOZORNENI
1. Ruc¢ni manipulace s ramenem robota je pfipustna pouze v pfipadech

naléhavé nouze, nebot tim muze dojit k poskozeni kloubd.

2. Pokud se brzda uvolni ruéné, gravitace mlze zplsobit pad ramene robota.
Pfi uvolnéni brzdy vzdy podeprete robotické rameno, nastroj/koncovy efektor
a obrobek.
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1.6. Bezpecnostni prvky a rozhrani

1.6.1. Uvod

Roboti spolec¢nosti UR jsou vybaveni Fadou integrovanych bezpec¢nostnich funkci a také
bezpecénostnich elektrickych rozhrani, ktera slouzi k pfipojeni dal$ich stroji a dodateénych
ochrannych zafizeni. Veskeré funkce a rozhrani jsou sledovany v souladu s normou EN 1SO13849-
1:2008 (certifikaty naleznete v kapitole ) s Grovni vykonu d (PLd).

UPOZORNENI

Pouziti jinych parametr(i bezpeénostni konfigurace nez téch, které jsou definovany
na zékladé posouzeni rizik osobou zajistujici instalaci, mlze mit za nasledek
nebezpeci, ktera nejsou primérené odstranéna, nebo rizika, ktera nejsou
dostateCné omezena.

Konfigurace bezpecénostnich funkci, vstupl a vystupl v uzivatelském rozhrani je popsana v
kapitole 1.20. Bezpeénostni konfigurace on page87 v &asti Cast Il Pfirucka k rozhrani
PolyScope on page85. V kapitole 1.9. Elektrické rozhrani on page29 naleznete popis zplsobu
pfipojeni bezpecnostnich zafizeni k elektrickému rozhrani.

POZNAMKA
1. Pouziti a konfigurace bezpecnostnich funkci a rozhrani musi byt provedeno
na zakladé posouzeni rizik osobou zajistujici integraci pro konkrétni aplikaci
robota, viz ¢ast 1.5.7. Posouzeni rizik on page10 v kapitole 1.5.
Bezpecnost on pageb.

2. Pokud robot odhali poruchu nebo naruseni bezpe¢nostniho systému, napr.
jeden z kabell v okruhu nouzového zastaveni je prerusen nebo byl poskozen
snimac, pfipadné bylo naruseno omezeni bezpecnostni funkce, zahaji se
zastaveni kategorie 0. Maximalni doba zastaveni (v nejhorsim pfipadé) od
vyskytu chyby do zastaveni robota je uveden na konci této kapitoly. Tato
doba by méla byt bréana v Gvahu v ramci posouzeni rizik osobou zajistujici
instalaci.

Robot obsahuje fadu bezpecnostnich funkci, které lze pouzit k omezeni pohybu kloub( a
stfedového bodu ndstroje (TCP). TCP je stfedovy bod vystupni patky doplnény posunem TCP.

Mezi omezujici bezpecnostni funkce patfi:

Poloha kloubu Min. a max. uhlova poloha kloubu
Rychlost kloubu Max. uhlova rychlost kloubu
Poloha TCP Roviny v kartézském prostoru omezujici polohu TCP robota
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Rychlost TCP Max. rychlost TCP robota

Sila TCP Max. tlacna sila TCP robota
Moment Max. hybnost ramene robota
Sila Max. applied robot arm power

1.6.2. Doby zastaveni bezpec¢nostnim systémem

Doba zastaveni bezpe¢nostnim systémem je doba od vzniku zavady nebo naruseni
bezpecnostnich funkci do uplného zastaveni robota a zapnuti mechanické brzdy.

Je-li bezpecnostni aplikace zavisla na dobé zastaveni robotu, je tfeba vzit v dvahu maximalni
dobu zastaveni uvedenou v tabulce. Napf. pokud zavada robota vede k zastaveni kompletni
vyrobni linky, kdy je tfeba okamzité po zastaveni provést urcita opatreni, musi se zohlednit
maximalni doba zastaveni.

Tato méreni se provadéji s nasledujici konfiguraci robota:
+ Vysunuti: 100% (rameno robota je pIné vysunuto vodorovné).
+ Rychlost: Omezeni rychlosti TCP bezpecnostnim systémem se nastavuje na uvedeny limit.
+ Naklad: maximalni zatiZzeni robota pfipojeného k TCP ( 10 kg ).

Nejhorsi Cas zastaveni pro kategorii zastavem’l 0 v pripadé poruseni bezpecénostnich limitl nebo
rozhrani Ize vidét v nasledujici tabulce.

1.0 m/s 450 ms
1.5m/s 500 ms
2.0m/s 550 ms
1.5m/s 600 ms
3.0m/s 650 ms

1.6.3. Ohranicujici bezpecnostni funkce

Pokud se rameno robota priblizi k bezpecnostni mezni hodnoté, software pro pokrocilé ovladani
trasy snizi rychlost a/nebo spusti nouzové zastaveni. K naruseni meznich hodnot tedy dojde jen
ve vyjimecnych pfipadech. Pokud se vSak mezni hodnota narusi, bezpe¢nostni systém provede
zastaveni kategorie 0.

Systém je povazovan, Ze je bez napéti, kdyz napéti sbérnice 48 V dosahne elektrického potencialu
pod 7,3 V. Doba bez napajeni je doba od detekce udalosti az dokud systém neni bez napéti.
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if UPOZORNENI

Funkce omezujici silu ma dvé vyjimky, které je tfeba pfi navrhovani pracovni buriky
robota brat v vahu. Jsou znazornény na obrazku 4.1. Kdyz se robot natahuje,
muZe kolenni kloub vyvinout velkou silu v radidlnim sméru (pry¢ od zakladny),
zaroven vSak pfi pomalé rychlosti. A podobné je tomu i u kratkého zvedaciho
ramene. Pokud je nastroj blizko zakladny a pohybuje se tangenciélné (kolem)
zakladny, miZe vyvinout velkou silu, av§ak rovnéz pfi malé rychlosti. Rizikiim
skripnuti se lze vyhnout napriklad tim, Ze se odstrani v téchto oblastech prekazky,
robot se umisti jinym zplsobem nebo se pouzije kombinace bezpecnostnich rovin
a meznich hodnot kloub(, ¢imz dojde k odstranéni rizik tim, Ze se zamezi pohyb
robota do této oblasti pracovniho prostoru.

i E UPOZORNENI
Pokud se robot pouziva v manualnich aplikacich s linearnimi pohyby, musi byt
mezni rychlost kloubu pro zakladnu a ramenni klouby nastavena na maximalné 40
stupnu za sekundu, pokud na zakladé posouzeni rizik neni pfijatelna rychlost nad
40 stupnd za sekundu. Timto se zabrdni rychlym pohybldm lokte robotu v blizkosti
singularit.

Urc¢itym oblastem pracovniho prostoru je tfeba vénovat pozornost v souvislosti s riziky
skripnuti z divodu fyzickych vlastnosti ramene robota. Jedna oblast je definovdna pro radialni
pohyb, kdy se zapésti 1. kloubu nachazi ve vzdalenosti alespon 1300 mm od zakladny robota.

Druha vzdalenost je v ramci 300 mm od zakladny robota pfi pohybu tangencialnim smérem.
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1.6.4. Bezpecnostni rezimy
Bézny a Omezeny rezim

Bezpecnostni systém ma dva konfigurovatelné rezimy: BéZny a Omezeny. Bezpecnostni mezni
hodnoty Ize nakonfigurovat pro kazdy z téchto rezim{. Omezeny rezim je aktivni, pokud poloha
TCP robota prekrocila spoustéci rovinu Omezeného reZimu nebo pokud je spustén pomoci
bezpecnostniho vstupu. Omezeny rezim lze spustit bud pomoci roviny, nebo pomoci vstupu.
Pouziti roviny ke spusténi Omezeného rezimu: Kdyz se robot pohybuje ze strany omezeného
rezimu spoustéci roviny zpét na stranu bézného rezimu, kolem spoustéci roviny je prostor 20mm,
kde jsou povoleny mezni polohy bézného i omezeného rezimu. Timto se zabraruje spusténi
bezpecnostniho rezimu, pokud je robot pravé v mezni poloze.

Pouziti vstupu ke spusténi Omezeného rezimu: Pokud se pouzije vstup (ke spusténi nebo
zastaveni omezeného rezimu), pfed pouzitim novych meznich hodnot rezimu muze uplynout az
500ms. K tomu miZe dojit bud’ pfi zméné omezeného rezimu na bézny, NEBO pfi zméné bézného
rezimu na omezeny rezim. Umoziuje robotu pfizplsobit napf. rychlost novym bezpeénostnim
limitam.

Rezim Obnovy

Pokud je narusena bezpecnostni mezni hodnota, je tfeba bezpecnostni systém restartovat. Pokud
se systém nachdzi mimo bezpecénostni mezni hodnotu jiz pfi spusténi (napf. mimo mezni
hodnotu polohy kloubu), aktivuje se specialni rezim obnovy. V ReZimu obnovy nelze spoustét
programy pro robota, |ze v§ak ru¢né presunovat rameno robota zpét do rozsahu meznich hodnot
bud’ pomoci rezimu Freedrive nebo pomoci karty Pohyb v rozhrani PolyScope (viz ¢ast Cast I
Prirucka k rozhrani PolyScope on page85“Pfirucka k rozhrani PolyScope”). Bezpeénostni limity
rezimu Obnovy jsou:

Rychlost kloubu 30 °/s
Rychlost TCP 250 mm/s
Sila TCP 100 N
Moment 10 kg m/s
Sila 80 W

V pfipadé naruseni téchto meznich hodnot bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.

UPOZORNENI

Berte v uvahu, Ze mezni hodnoty polohy kloubu , polohy TCP a Orientace TCP jsou
v rezimu obnovy deaktivovany. Pfi pfesunu ramene robota zpét do rozsahu
meznich hodnot budte opatrni.
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1.6.5. Bezpecénostni elektricka rozhrani

Robot je vybaven fadou bezpecnostnich elektrickych vstupt a vystupl. Veskeré bezpecnostni
elektrické vstupy a vystupy jsou dvoukanalové. Jsou bezpecné pfi nizkém signalu, napf. nouzové
zastaveni neni aktivni, pokud jsou signaly vysoké (+24 V).

Bezpecnostni elektrické vstupy

Nize uvedena tabulka podava prehled o elektrickych vstupech souvisejicich s bezpecnosti.

Nouzové . , . < " .
Lastaven (Vyhrazeny vstup). Provede zastaveni kategorie 1, coZ lze pfenést na ostatni
robota stroje pomoci vystupu systémového nouzového zastaveni pfi konfiguraci.
Tlacitko (Tlacitko pfenosného ovladaciho terminalu). Provede zastaveni kategorie 1, coz
nouzového Ize pfenést na ostatni stroje pomoci vystupu Systémového nouzového zastaveni,
zastaveni pokud je nakonfigurovan.
Nouzové (Konfigurovatelny vstup). Provede se zastaveni kategorie 1. Aby nedoslo k
zastaveni zablokovani, tento signal nebude prenesen na jiné stroje pomoci vystupu
systému Systémového nouzového zastaveni.
Bezpecné . . .

P i (Vyhrazeny vstup). Provede se zastaveni kategorie 2.
zastaveni

Bezpecnostni (Konfigurovatelny vstup). Robot opusti stav Bezpe¢né zastaveni pfi hrané na

resetovani vstupu resetovani ochranného zastaveni.

Omezeny (Konfigurovatelny vstup). Bezpeénostni systém prejde do meznich hodnot

rezim Omezeného rezimu.

Tripolohové . . - . , C e

akt[i)vaéni (Konfigurovatelny vstup). Funguje jako vstup bezpeénostniho zastaveni v pfipadé
v, vysoké urovné vstupu provozniho rezimu.

zarizeni

Provozni (Konfigurovatelny vstup). Provozni rezim se vyuziva pfi konfiguraci tfipolohového

rezim aktivacniho zafizeni.

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

Uzivatelska prirucka 17 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§Sechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Sledovani bezpecnostnich vstupi
\ [rad/s]

Max joint
speed in
normal
mode

time

-
>

0.024 0.524 [s]
Zelend oblast pod rampou predstavuje povolené rychlosti pro kloub béhem brzdéni. V
dobé 0 je uddlost (nouzové nebo bezpecnostni zastaveni) detekovdna na bezpecénostnim
procesoru. Ke zpomaleni dochdzi za 24 ms.

Zastaveni kategorie 1 a 2 jsou monitorovana bezpecnostnim systému ndsledujicim zplsobem:
1. BezpecCnostni systém monitoruje, zda brzdéni zacne do 24 ms, viz obrazek 4.2.

2. Pokud se kloub pohybuje, je jeho rychlost monitorovana, aby nikdy nebyla vyssi, nez je
rychlost dosazena konstantnim zpomalovanim z maximalni mezni hodnoty rychlosti kloubu
pro BézZny rezim na 0 rad/s za 500 ms.

3. Pokud je kloub neaktivni (jeho rychlost je niz$i nez 0,2 rad/s), monitoruje se, zda se
nepohybuje vy$si rychlosti nez 0,05 rad od polohy, ve které se nachazel, kdyz byla
nameérena rychlost nizsi nez 0,2 rad/s.

Kromé toho bezpecnostni systém u zastaveni kategorie 1 monitoruje, zda je robotické rameno v
klidu, vypnuti probéhne do 600 ms. Po pfijeti vstupniho signalu bezpec¢nostniho zastaveni je
robotickému rameni navic dovoleno se zacit znovu pohybovat az za kladnou hranou vstupniho
signalu resetovani bezpecného zastaveni. Pokud neni splnéna néktera z vyse uvedenych
podminek, bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.

Pfechod na Omezeny rezim vyvolany vstupnim signalem omezeného rezimu je monitorovan
nasledovné:
1. BezpecCnostni systém prfijme sady meznich hodnot jak pro Bézny, tak pro Omezeny rezim po
dobu 500 ms po vyslani vstupniho signalu omezeného rezimu.

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

Pokud neni splnéna néktera z vySe uvedenych podminek, bezpecnostni systém provede zastaveni
kategorie 0.

Bezpecnostni systém provadi zastaveni kategorie 0 v souladu s nasledujici tabulkou. Krajni
reakéni doba je doba potfebnd k zastaveni robota a jeho odpojeni od napéti (vybiti na elektricky
potencial nizsi nez 7,3 V), pokud je spustén pfi nejvyssi rychlosti a pfi plném zatizeni.
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Funkce bezpecnostniho vstupu Detekéni ¢as  Cas na odstranéni energie

Nouzové zastaveni robota 250 ms
Tlacitko nouzového zastaveni 250 ms
Nouzové zastaveni systému 250 ms
Bezpecné zastaveni 250 ms

Bezpecnostni elektrické vystupy

1000 ms
1000 ms
1000 ms
1000 ms

Reakcni ¢as

1250 ms
1250 ms
1250 ms
1250 ms

Nize uvedena tabulka podava prehled o elektrickych vystupech souvisejicich s bezpecnosti.

Nouzové Nizka hodnota logického signalu nastava v pfipadé nizkého logického vstupniho
zastaveni signalu Nouzové zastaveni robota nebo v pripadé stisku tlacitka nouzového
systému zastaveni.

Fels (e vice nez 0,1 rad.

Robot se . . . . - . o
. duvodu nouzového nebo bezpecnostniho zastaveni. Jinak je logicka hodnota

nezastavuje iy

nizka.
Omezeny . -
re3im y Logic low when the safety system is in Reduced mode.
Mimo
Omezeny Vystup Omezeného reZimu byl negovany.
rezim

Pokud je tento logicky signal vysoky, zadny kloub ramene robota se nepohne o

Pokud bezpecnostni vystup neni spravné nastaven, bezpecnostni systém provede zastaveni
kategorie 0 s nasledujicimi reakénimi ¢asy (pro nejhorsi pfipad):

Nouzové zastaveni systému
Pohyb robota

Robot se nezastavuje
Omezeny rezim

Mimo Omezeny rezim

1100 ms
1100 ms
1100 ms
1100 ms
1100 ms

Vysoka logicka hodnota logického signalu nastava v pripadé zastaveni robota z

1. Kategorie zastaveni jsou podle IEC 60204-1, dal$i podrobnosti viz Slovni¢ek pojmi.<
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1.7. Preprava

Robota prepravujte v plvodnim obalu. Balici materidly uchovavejte na suchém misté; pozdéji
mozna bude nutné robota zabalit a pfesunout.

Pfi presunu trubic ramene robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice soucasné.
Robota pfidrzte na misté, dokud nebudou bezpecné utazeny vS§echny montazni Srouby v zakladné
robota.

Ovladaci jednotku je tfeba zvedat pomoci drzadla.

if UPOZORNENI
1. PFi zvedani vybaveni nepretézujte sva zada nebo jiné casti téla. Pouzivejte
vhodné zdvihaci zafizeni. Je tfeba dodrzovat veskeré regionalni i narodni
pokyny pro zvedani. Spole¢nost Universal Robots nemize byt zodpovédna
za jakékoliv skody zplsobené béhem prepravy.

2. Montaz robota provadéjte v souladu s pokyny k montazi v kapitole 1.8.
Mechanické rozhrani on page23.
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1.8. Mechanické rozhrani

1.8.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje zékladni informace potfebné k montazi rliznych souéasti systému robota.
Je tfeba dodrzovat pokyny k elektrické instalaci v kapitole1.9. Elektrické rozhrani on page29.

1.8.2. Pracovni prostor robota

Pracovni prostor robota ma dosah 1300 mm od kloubu zakladny. Pfi vybéru mista pro montaz
robota je nezbytné dbat na valcovy prostor bezprostiedné nad a pod zakladnou robota. Neni-li to
nutné, nepouzivejte nastroj v blizkosti valcového prostoru, protoze v takovém pripadé dochazi k
velmi rychlému pohybu kloubl u robota i pfi pomalém pohybu nastroje. To zplsobi, Ze robot
pracuje neefektivné a je slozité provést posouzeni rizik.

—

Dopredu Se sklonem

1.8.3. Montaz

Rameno robota

UPOZORNENI
+ Zkontrolujte, zda je rameno robota spravné a bezpecné prisroubovano.

Montazni povrch musi byt pevny.

+ Nezapomeinte do v§ech montaznich otvorl v zakladné robota vlozit pryZzové
zatky tak, aby se zabranilo zachyceni prsta.
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K montazi ramene robota slouzi ¢tyfi M8 Srouby a Ctyfi 8.5 mm otvory v zakladné. Doporuceny
utahovaci moment pro tyto Srouby je 20 N m . Pro potiebu velmi pfesného nastaveni polohy
ramene robota jsou k dispozici dva @8 otvory s Cepy. Jako prislusenstvi |ze rovnéz zakoupit
presny protilehly kus k zdkladné. Mista vyvrtani otvor(i a montéaze Sroubl jsou zndzornéna na
obrazku 6.1.

Konektorovy kabel robota Ize vést pres bok nebo spodni stranu zakladny. Robota postavte na
dostatecné pevny povrch, ktery vydrzi alespon desetinasobek plné sily tocivého momentu kloubu
zakladny a unese alespon pétinasobek hmotnosti ramene robota. Povrch také nesmi vibrovat.
Pokud je robot namontovan na linearni ose nebo na pohyblivé plosiné, musi byt zrychleni
pohyblivé montazni zakladny velmi nizka. Vysoké zrychleni mlze zpUsobit, Ze se robot zastavi,
protoze bude zrychleni povazovat za naraz.

i E UPOZORNENI
Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neocekdavanému spusténi béhem
montaze a demontaze.
Chcete-li vypnout robotické rameno:

1. Stisknutim vypinace na Pfenosnym ovladacim terminalu/panelu robota
vypnete.

2. Odpojte sitovy kabel ze sitové zasuvky.

3. Nechte robota 30 sekund vybit veSkerou uloZzenou energii.

POZOR

Namontuje robota v prostredi vhodném pro stupen IP. Robot se nesmi pouzivat v
prostiedich prekracujicich hodnoty odpovidajici stupnici IP pro robota (IP54),
prenosny ovlddaci panel (IP54) a ovladaci jednotku (IP44)
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6.1: Otvory pro montaz robota. Pouzit ¢tyri M8 Srouby. Vsechny miry jsou uvedeny v mm.

Nastroj

Priruba nastroje robota je vybavena ¢tyfmi zavitovymi otvory M6, které slouzi k upevnéni nastroje
k robotovi. Srouby M6 je nutné utdhnout na 9 N m. Pro potiebu velmi pfesného nastaveni polohy
ndstroje je k dispozici otvor @6 s cepem. Mista vyvrtani otvorl a montaze Sroubl jsou

znazornéna na obrazku 6.2.
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UPOZORNENI
1. Zkontrolujte, zda je nastroj spravné a bezpecné prisroubovan.

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

Lumberg RKMV / RKMWYV 8-354

Q6H7 T 6.2 14,25
6.5

4XM6-6H T 6
6.5

30,5
®31,5H7
%50 SECTION A-A
- $63h8
D20 20,1

6.2: Vnéjsi pfiruba nastroje, ISO 9409-1-50-4-M6. Na tomto misté je upevnén nastroj na konci
robota. VSechny miry jsou uvedeny v mm.

Ovladaci jednotka

Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem. K zajisténi dostate¢ného pritoku
vzduchu je nutny volny prostor 50 mm na vSech stranach. Zakoupit Ize drzaky pro montaz navic.

Prenosny ovladaci terminal/panel

Pfenosny ovladaci terminal Ize zavésit na zed nebo na ovladaci jednotku. Pro montaz pfenosného
ovladaciho terminalu lze zakoupit drzaky navic. Zajistéte, aby nikdo nemohl zakopnout o kabel.
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UPOZORNENI
1. Zajistéte, aby se ovladaci jednotka, pfenosny ovladaci terminal a kabely
nedostaly do kontaktu s tekutinami. Vlhka ovladaci jednotka muze zpUsobit
smrt.

2. Ovladaci jednotka ani pfenosny ovladaci terminal nesmi byt vystaveny
prasnému nebo vihkému prostredi, ve kterém by hrozilo prfekroceni hodnoty
ochranného kryti IP20. Zvlastni pozornost vénujte prostredi s vodivym
prachem.

1.8.4. Maximalni naklad

Maximalni povoleny naklad ramene robota zavisi na posunu téziste, viz obrazek 6.3. Posun
tézisté se definuje jako vzdalenost mezi stredem vystupni patky a tézistém.

Payload [kg]

n n n 1 n n n 1 n n n 1 n n n 1
0 200 400 600 800

v

Posun tézisté [mm]

Vztah mezi maximalnim povolenym nakladem a posunem téZzisté.
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1.9. Elektrické rozhrani

1.9.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje popis veskerého elektrického rozhrani ramene robota a ovladaci jednotky.
RGzna rozhrani jsou rozdélena do péti skupin s rdznymi Géely a vlastnostmi:

* V/V rozhrani ovladace

+ Vstupy/vystupy nastroje

+ Ethernet

+ Pripojeni k siti

+ Pripojeni robota
Termin vstupy/vystupy odkazuje na digitalni i analogové ovladaci signaly prichazejici z rozhrani
nebo odchazejici do rozhrani.

Téchto pét skupin je popsdno v nasledujicich ¢astech. U vétsiny typl vstupl/vystupl jsou
uvedeny priklady.

Varovani a upozornéni v nasledujici ¢asti jsou relevantni pro vSech pét skupin a je nutné je
dodrZovat.

1.9.2. Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému zafizeni

Po vytvoreni a nainstalovani robotické aplikace je nutné dodrzovat nasledujici varovani a
upozornéni. Varovani a upozornéni plati i pro servisni zasahy.

f'E UPOZORNENI
1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktery neni v rdmci spravné bezpecnostni Grovné
bezpecnostnim PLC. Neuposlechnuti tohoto varovani mze mit za nasledek
zavazné poranéni nebo Umrti osob, nebot mize dojit k premosténi
bezpecnostni funkce. Je dllezité oddélit signaly bezpecnostniho rozhrani
od signalt normalniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpecnostni signaly jsou vytvoreny jako redundantni (dva
nezdvislé kandly). UdrZujte oba kandly nezavislé, aby jedina chyba nemohla
vést ke ztraté funkce bezpecnosti.

3. Neékteré vstupy/vystupy uvniti ovladaci jednotky je mozné nakonfigurovat
bud’ na normalni, nebo bezpecnostni vstupy/vystupy. Prostudujte celou
¢ast 1.9.3. V/V rozhrani ovladace on the next page.
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UPOZORNENI
1. Zajistéte, aby veskera zarizeni, ktera se nesmi dostat do kontaktu s vodou,
zUstala suchd. Dostane-li se do vyrobku voda, zastavte jeho chod, odpojte
veskeré napdjeni a kontaktuje svého dodavatele.

2. Pouzivejte pouze originalni kabely dodavané s robotem. Nepouzivejte robota
k aplikacim, pfi kterych dochazi k ohybani kabeld. V pfipadé potieby delSich

3. Zaporné pripojky jsou oznaceny zkratkou GND (kostra) a jsou pfipojeny ke
krytu robota a ovladaci jednotky. VesSkeré uvedené pripojky GND slouzi
pouze k napajeni a signalizaci. Na PE (ochranné uzemnéni) pouzijte
Sroubové spoje velikosti M6 v ovladaci jednotce, které jsou oznaceny
symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho vodi¢e bude minimalné
roven nejvyssimu proudu v systému.

4. Pri instalaci kabell rozhrani do vstup(/vystupl robota dbejte zvySené
opatrnosti. Kovova deska v dolni ¢asti je urCena pro kabely rozhrani a
konektory. Nez zacnete vrtat diry, desku odmontujte. Pfed zpétnou montazi
desky dlkladné odstrarite vSechny $pony. Nezapomerite pouzit tésnéni
spravné velikosti.

ii POZOR

1. Robot ma atestaci v souladu s mezinarodnimi normami IEC pro oblast EMC
(elektromagnetické kompatibility). Rusivé signaly, které prekracuji mez
definovanou ve specifickych normach IEC, mohou u robota zpusobit
neocekdavané chovani. Velmi vysoké meze signall ¢i nadmérna expozice
mohou robota trvale poskodit. K problém(m v oblasti EMC dochazi obvykle
pfi svarovani a bézné jsou uvedeny v protokolu chybovou zpravou.
Spole¢nost Universal Robots nem(ze byt zodpovédna za v§echny Skody
zplsobené problémy v oblasti elektromagnetické kompatibility.

2. V/V kabely vedouci od ovladaci jednotky k jinému stroji nebo tovarnimu
vybaveni nesmi byt del$i nez 30 m, pokud nebyly provedeny rozSifené testy.

POZNAMKA
Veskera napéti a proudy jsou DC (stejnosmérné), pokud neni specifikovano jinak.

1.9.3. V/V rozhrani ovladace

V této kapitole je vysvétleno, jak pfipojit zafizeni ke vstuplm/vystupim uvnitf ovladaci jednotky.
Tyto vstupy/vystupy jsou extrémné flexibilni a je mozné je pouzit pro Sirokou $kalu riznych
zarizeni; v€etné pneumatickych relé, PLC a tlacitek nouzového zastaveni.

llustrace nize ukazuje usporadani elektrického rozhrani uvnitf ovladaci jednotky.
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Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
N 24v (H| 12v |H| PWR|(H| |24V |H |[24V (H ov |H|{ov |[H| 24V (H||24v |H]| [ov (|| ov |H AG |H
5"; EI0 || |GND || |GND (M| [Cio (IM||{CI4 |IM| |COO(M|[CO4 || [DIO (IM|(DI4 || |DOO |M||DO4 (M é. Ao |l
§,24V | |[ON M| [24v |H| |24V |H |24V (N ov |H|{ov |[H| 24V (H||24v |H| [ov (|| ov |H ;3“‘ AG |H
g (en [m| [orr[m]| [ov [m]| [ci1 [m][ci5 [m]| [co1[m|[cos|m]| [p11 [m]|[Di5 [m]| [po1|[m|[pos [m z|An |H

24v | 24v (W ||24av (A ov |H||ov |H| |24V (H||24V [ ov |H||ov | AG |H
Z(so [m Cl2 (H||{ci6 |H| [cO2|H||co6|H| D2 |H||Di6 || [DO2 | ||DO6 |l g-Aoo ]
§;24v [ 24v | |[24v (H| |ov [H| oV |H| [24v |H||24V (H]| oV [H| oV |H °g, AG |
ﬁ s |l Ci3 |H||[cl7 (H| |cO3|M|/co7 (M| |Di3|M||DI7 |H| [DO3|H|[DO7 |H E AO1 ([

Nutné je dodrzovat vyznam jednotlivych barev, viz nize.

Zluta s Eervenym textem Vyhrazené bezpecnostni signaly
Zlutd s ernym textem Konfigurovatelné pro ucely bezpecnosti
Seda s ¢ernym textem Viceucelové digitalni vstupy/vystupy

Zelena s cernym textem Viceucelovy analogovy vstup/vystup

Konfigurovatelné vstupy/vystupy lze v rozhrani GUI nakonfigurovat bud jako bezpecnostni
vstupy/vystupy, nebo véeobecné vstupy/vystupy. Vice v &asti Cast Il Prirucka k rozhrani
PolyScope on page85.

Pouzivani digitalnich vstupt/vystupl je popsano v nasledujicich diléich ¢astech. Dbejte na
dodrZovani pokyn(l uvedenych v ¢4sti popisujici spoleéné specifikace.

Bézné specifikace vSech digitalnich vstupl/vystupli
Tato ¢dast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitalnich vstupl/vystupt
ovladaci jednotky.

+ Bezpecnostni vstupy/vystupy.

+ Konfigurovatelné vstupy/vystupy.

+ Univerzalni vstupy/vystupy.
Je velmi dilezité, aby byli roboti znacky UR nainstalovani podle elektrickych specifikaci, které
jsou stejné pro vSechny tfi rGizné druhy vstupd.

Digitalni vstupy/vystupy lze napdjet z vnitfniho 24V zdroje napajeni nebo z externiho zdroje
napajeni nakonfigurovanim svorkovnice oznacené Power. Tento blok sestava ze Ctyr
terminall/svorek. Horni dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou uzemnéné z vnitfniho 24V zdroje
napdjeni. Spodni dvé svorky (24V a 0V) v bloku slouzi jako 24V vstup pro napajeni vstupl/vystupu.
Vychozi konfigurace je pouziti vnitfniho zdroje napajeni, jak je popsano nize.

Power

PWR
GND
[2av
Y

Pokud je zapotrebi vice proudu, Ize pfipojit externi zdroj napajeni podle znazornéni nize.
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Power

r( PWR| H
GND|H
24V| B

N ov W

Elektrické specifikace pro vnitini i externi zdroj napajeni jsou znazornény nize.

Vnitrni 24V napajeni

[PWR - GND]

[PWR - GND]

Pozadavky na externi 24V vstup
[24V - 0V]

[24V - 0V]

Napéti
Proud

Napéti
Proud

23

20
0

24

24

25

29
6

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

uvedeny nize.

Digitalni vystupy

[COx / DOx] Proud* 0 = 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0.5 \Y
[COx / DOx] Zbytkovy proud 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitalni vstupy

[EIx/SIx/CIx/DIX] Napéti = = 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] Oblast OFF (vyp) -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] Oblast ON (zap) 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Proud (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkce - PNP - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] [EC 61131-2 - 3 - Typ
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Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
*Pro odporové zatiZzeni nebo indukéni zatizeni max. TH.

POZNAMKA

Pojem konfigurovatelny se pouziva pro vstupy/vystupy, které lze nakonfigurovat
bud’ jako bezpecnostni vstupy/vystupy, nebo normalni vstupy/vystupy. Jedna se o
Zluté svorky s ¢ernym textem.

Bezpecnostni vstupy/vystupy

Tato ¢ast popisuje vyhrazené bezpecnostni vstupy (zluta svorka s ¢ervenym textem) a
konfigurovatelné vstupy/vystupy (Zluté svorky s ¢ernym textem), kdyz jsou konfigurované jako
bezpecnostni vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet vSeobecné parametry uvedené v ¢asti Bézné
specifikace vSech digitalnich vstup(/vystupt on page31.

Bezpecénostni pristroje a zafizeni musi byt nainstalovany podle bezpe¢nostnich pokyn( a
posouzeni rizik (viz kapitola 1.5. Bezpecnost on page5).

Veskeré bezpecnostni vstupy/vystupy jsou parové (redundantni) a je nutné je udrzovat jako dvé
samostatné vétve. Jedina chyba nesmi zplsobit ztratu funkce bezpecnosti.

Dva stalé bezpecnostni vstupy jsou Nouzové zastaveni robota andthe Bezpecné
zastaveni. Vstup Nouzové zastaveni robota je urCen pouze pro vybaveni pro nouzové zastaveni.
Vstup Bezpecné zastaveni je urcen pro vSechny druhy bezpecnostnich ochrannych zafizeni.
Funk¢ni rozdil je znazornén nize.

Robot ukonci pohyb. Ano Ano
Vykonavani programu Pozastaveno Pozastaveno
Napajeni robota Zakdazano Zap
Reset Manualni Automatvlclfy nebo
ruéné
Cetnost pouZiti Zfidka v kazdevr’n cyklu az
zfidka
. . e Pouze uvolnéni
Vyzaduje opétovnou inicializaci Ne
brzd
Kategorie zastaveni (IEC 60204-1) 1 2
Uroven vykonnosti monitorovaci funkce PLd PLd

(ISO 13849-1)

Je mozné pouzivat konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalSich bezpecnostnich funkci
vstupl/vystupd, napf. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace rady konfigurovatelnych
vstupl/vystupl pro bezpeénostni funkce se provadi prostfednictvim rozhrani GUI, dalsi informace
se nachazi v éasti Cast Il Pfirucka k rozhrani PolyScope on page85.

UZivatelska prirucka 33 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Nékteré priklady pouziti bezpeénostnich vstupl/vystupl jsou uvedeny v nasledujicich
podkapitolach.

if UPOZORNENI
1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné bezpecnostni Grovné
bezpecnostnim PLC. Neuposlechnuti tohoto varovani mlize mit za nasledek
zavazné poranéni nebo Umrti osob, nebot mize dojit k premosténi
bezpecnostni funkce. Je dllezité oddélit signaly bezpecnostniho rozhrani
od signdltd normalniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpecné vstupy/vystupy jsou vytvoreny jako redundantni (dva
nezdvislé kandly). UdrZujte oba kandly nezavislé, aby jedina chyba nemohla
vést ke ztraté funkce bezpecnosti.

3. Pred uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat bezpecnostni
funkce. Je nutné pravidelné testovat bezpecnostni funkce.

4. P¥iinstalaci robota je nutné dodrzovat tyto specifikace. Jejich nedodrzeni
muze mit za ndsledek vazné zranéni ¢i imrti osob, jelikoz by mohlo dojit k
premosténi bezpecnostni funkce.

Vychozi bezpecnostni konfigurace

Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, ktera umoznuje provoz bez dalsiho bezpe¢nostniho
vybaveni, jak je vidét na ilustraci nize.

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Pripojeni tlacitka nouzového zastaveni

Témeér u vSech pouziti robota je vyzadovano pfipojeni jednoho Ci vice externich tlacitek
nouzového zastaveni. llustrace niZze znazornuje zpUsob pfipojeni jednoho nebo dvou tlacitek
nouzového zastaveni.

Safety Safety
24V

24V
s s
I /22 (o s 0 O =i fleomd | teRee Z
5 [24v 5 [24v
& en [ml HEHE
24v || N } 24V

SI0
24V
S

SI0
24V
S

Safeguard Stop
Safeguard Stop
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Sdileni nouzového zastaveni s jinymi stroji

Casto se pozaduje nastaveni spole¢ného obvodu nouzového zastaveni, kdyz je robot pouzivan s
jinymi stroji. Diky tomu nemusi obsluha premyslet o tom, které tlacitko nouzového zastaveni je
nutné pouzit.

Vstup Nouzové zastaveni robota nelze pouzivat pro Gcely sdileni, nebot oba stroje budou ¢ekat, az
druhy z nich opusti stav nouzového zastaveni.

Aby bylo mozné sdilet funkci nouzového zastaveni s jinymi stroji, je nutné nakonfigurovat
ndsledujici konfigurovatelné funkce vstupid/vystupu prostfednictvim rozhrani GUI.

+ Konfigurovatelny par vstup(: Externi nouzové zastaveni.

+ Konfigurovatelny par vystup(: Nouzové zastaveni systému.

llustrace nize znazornuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR. V tomto pfikladu
jsou pouzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy a .

[/

Configurable%puty Configurable Outputs : Configurable Inputs on&urable Outputs

24v [Wf]240 [m| [ov [m][ov [m f 24v [W][[24v [m] [ &y ][ ov [m
cio [d||£4 [m]| [coo[m||cos|m A : B cio [m|[ci [m]| [coy[M]|cos|m
24v [M}|24v (W] [ ov ov [m : 24V /M |[24v (W | [ov \m|[ov |m
cii |d|[ci5 |m| [co1|m\cos|m cii/|m||cis M| [co1[M||cos|m
24v M| [24v [m] |ov ov [m 240 /m|[2av M| [ov [m][ov [m
ci2 |m||{cic |m| [co2|m\dps | m lel M ||ci6 M| [co2|m|cos|m
24v [H|[24v |H| |ov [m|\o\ [ fof [m|2av (M| [ov [E| ov |
ci3 |m|{ci7 |m| [co3|m||CoN B\ Jﬁs m|/ci7 [m]| [co3[m|[co7|m

)
-

\
A\

—

Pokud je nutné spojit vice nez dva roboty UR nebo jiné stroje, vyzaduje se bezpecnostni PLC
automat k ovladani signali nouzového zastaveni.

Bezpecnostni zastaveni s automatickym pokracovanim

Prikladem zakladniho zafizeni bezpe¢nostniho zastaveni je dverni spinac, u kterého se robot
zastavi v pfipadé otevreni dvefi, viz ilustrace nize.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Sl

o)

Emergency Stop

I IR000
)’I’
—t

F

(

Safeguard Stop
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Tato konfigurace se pouziva pouze v pfipadech, kde obsluha nemize projit dvefmi a zavfit je za
sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy lze pouzit k nastaveni resetovaciho tlacitka vné dvefi k
reaktivaci pohybu robota.

DalSim prikladem, kdy m(iZe byt vhodné pouzit funkci automatického pokracovani, je pouziti
bezpecnostni podlozky nebo bezpecnostniho laserového scanneruy, viz nize.

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

24v [

ov [m

Emergency Stop

24V
SI0
24V
SI1

UPOZORNENI
1. Robot automaticky pokracuje v pohybu poté, co je znovu zajistén

bezpecnostni signal. Tuto konfiguraci nepouzivejte, pokud lze signal zajistit
z vnitini strany bezpecnostniho obvodu.

R000C

.

A\

g \

Safeguard Stop

]

Bezpecnostni zastaveni s resetovacim tlacitkem

Pokud je bezpecnostni rozhrani pouzito k interakci se svételnym zavésem, vyZzaduje se reset
mimo bezpecnostni obvod. Resetovaci tlacitko musi byt dvoukanalového typu. V tomto prikladu je
vstup/vystup konfigurovany jako reset, viz nize.

Safety Configur
24V 24V
EIO Clo
24V 24V
EN Ci1
24V 24V
SI0 Cl2
24V 24V
SI1 CI3

24v [l

ov |

Emergency Stop

Safeguard Stop

/;'!!’5!!. AL
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Tripolohové aktivacni zarizeni

Na obrazku nize je zndzornén zpUlsob pfipojeni tfipolohového aktivacniho zafizeni. Viz
¢ast Tripolohové aktivacni zarizeni and Provozni rezim on page105, kde naleznete vice informaci
0 3polohovém aktivacnim zafizeni.

POZNAMKA
Bezpecnostni systém Universal Robots nepodporuje vice 3polohovych aktivacnich
zafizeni.

Confi‘urabl Inputs
24V 24V

o][0)
24V
CH1
24V
Cl2
24V
CI3

3-Position Switch
:

EEEEndy
y |
o
00000

POZNAMKA
Dva vstupni kanaly pro vstup 3polohového aktivacniho zafizeni maji toleranci
nesouladu 1 s.

Viceucelové digitalni vstupy/vystupy

V této ¢asti se popisuje vSeobecny Gcel 24V vstupl/vystupl (Sedé svorky) a konfigurovatelnych
vstupl/vystupl (Zluté svorky s ¢ernym textem), kdyZ nejsou konfigurované jako bezpeénostni
vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet bézné specifikace uvedené v ¢asti Bézné specifikace vsech
digitalnich vstupu/vystupl on page31.

Vseobecnym Ucelem vstupl/vystupld mdze byt pfimé ovladani zafizeni, jako jsou pneumaticka
relé, nebo komunikace s jinymi PLC systémy. Veskeré digitalni vystupy lze deaktivovat
automaticky, kdyz je zastaveno provadéni programu, dal$i informace se nachazi v ¢asti Céast ||
Prirucka k rozhrani PolyScope on page85. V tomto rezimu je vystup vzdy nizky, kdyz neni program
spustény. Priklady jsou uvedeny v nasledujicich podkapitolach. Tyto pfiklady vyuzivaji bézné
digitalni vystupy, ale je mozné pouzit i jakékoliv konfigurovatelné vystupy, pokud nejsou
nakonfigurovany k provadéni bezpecnostni funkce.

Zatizeni ovladané digitalnim vystupem

Tento priklad znazorfiuje zapojeni zatéze, ktera je ovladana digitalnim vystupem, viz nize.
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Digitalni vstup z tlacitka

Digital Outputs 4

oV

oV

DOO|

DO4

ov

oV

DO1

DO5

oV

oV

DO2|

DO6|

oV

oV

DO3|

DO7|

Priklad niZze znazornuje zapojeni jednoduchého tlacitka k digitalnimu vstupu.

Digital Inputs
24v|H |[24av|H
DIO|H || DI4
2av|m|[2av|H
DI1|H||DI5 ||
24v|H|[2av|mY
DI2|H||DI6 |l
24V|H|[24v|H
DI3|H|(DI7 | W

S

Komunikace s jinymi stroji ¢i automaty PLC

11

Digitalni vstupy/vystupy lze pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je zajistén bézny GND

(0V) a pokud stroj pouziva PNP technologii, jak je popsano nize.

Digital Inputs

itaf Outputs

24V

24V|

oV

oV

DIO

DI4

DOO

DO4|

24V|

24V|

oV

oV

DI1

DI5

DO1|

DO5

24V

24V|

oV

ov

DI2

DI6

DO2

DO6

24V

24V|

oV

oV

DI3|

DI7

DO3

DO7

/

HEEEEEECE

A

B

Didjtal Outputs

24

24V

oV

oV

DIO

DI4

DOO|

DO4

24V

24V

oV

ov

DI1

DI5

DO1|

DOS5)

24V

24V

ov

ov

DI2

DI6

DO2|

DO6|

24V

O0O0000G

24V

oV

oV

DI3|

DI7

DO3|

DO7|

/

Viceucelovy analogovy vstup/vystup

Rozhrani analogovych vstupt/vystupll predstavuje zelena svorka. Je mozné ho pouzivat k
nastaveni nebo méreni napéti (0-10V) nebo proudu (4-20mA) z a do jiného zafizeni.

K dosazeni co nejvyssi presnosti se doporucuje provést nasledujici opatreni.

+ Pouzijte svorku AG, ktera je nejbliZze ke vstuplm/vystuplm. Par sdili stejny CMF obvod.

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

+ Pouzijte stinény kabel nebo kroucené dvojlinky. Zapojte stinény kabel do svorky ve svorce

oznacené .

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

ruseni.

Vstupni rezimy Ize volit v rozhrani GUI, viz &ast Cast Il Pfirucka k rozhrani PolyScope on page85.
Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

UR10
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Analogovy vstup v proudovém reZimu

[AIx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AIx - AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Analogovy vstup v napétovém reZimu

[AIx - AG] Napéti 0 - 10 \%
[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Analogovy vystup v proudovém reZimu

[AOx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Analogovy vystup v napétovém reZzimu

[AOx - AG] Napéti 0 - 10 \%
[AOx - AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Zpusob pouziti analogovych vstup(/vystupl zndzornuji nasledujici priklady.

Pouziti analogového vystupu

Priklad nize ukazuje, jak ovladat pas dopravniku analogovym vstupem pro regulaci rychlosti.

Analog
AG ([
HEC =
g[Ac |m cee
AG . 29
I /E
HES l\
2la01 (m
Power
PWR[
GND
24v |
ov |l

Pouziti analogového vstupu

Priklad niZze znazornuje zapojeni analogového snimace.
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Analog
AG
AIO
AG
Al
AG

AOO0

AG

AO1

Analog Inputs

T

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

ov

Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti
Dalkovy vypina¢ ON/OFF (zapnuto/vypnuto) Ize pouzit k zapinani a vypinani ovladaci jednotky bez
pouziti pfenosného ovladaciho panelu. Obvykle se pouziva v nasledujicich aplikacich:

+ Kdyz neni pfistupny pfenosny ovladaci panel.

+ Kdyz PLC systém vyzaduje plné ovladani.

+ Kdyz je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robot souc¢asné.
Délkovy vypinaé ON/OFF (zapnuto/vypnuto) poskytuje malé vedlej$i 12V napdjeni, které je
udrzovano aktivni, kdyz je ovladaci jednotka vypnutd. Vstupy (zapnuto) a (vypnuto) jsou uréeny
pouze pro kratkodobou aktivaci. Vstup funguje stejnym zplisobem jako tlacitka napajeni. K

vypinani dalkového vypinace vzdy pouzivejte vstup (vypnuto), nebot tento signdl umoznuje
spravné vypnuti bezpeénostnich soubor(l ovladaci jednotky.

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

[12V - GND] Napéti 10 12 13 \Y
[12V - GND] Proud = = 100 mA
[ON / OFF] Neaktivni napéti 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Vstupni proud - 1 - mA
[ON] Doba aktivace 200 = 600 ms

Nasledujici priklady znazornuji pouzivani dalkového vypinace ON/OFF (zap/vyp).

POZNAMKA

V softwaru lze pouzit specialni funkci k automatickému nacteni a spusténi
programd, dal$i informace v &asti Cést Il Piru¢ka k rozhrani PolyScope on
page85.
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POZOR
1. Vstup (zapnuto) ani tlacitko napdjeni nikdy nepouzivejte k vypinani ovladaci
jednotky.

Vzdalené tlac¢itko Zapnout

Na obrazku niZe je zndzornén zplsob pfipojeni vzdaleného tlacitka Zapnout.

)
i

Na obrazku nizZe je zndzornén zpUsob pfipojeni vzdaleného tlacitka Vypnout.
Remoy
12v

—H
e -

Remote

12V
GND|H
ON |

0

OFF

Vzdalené tlacitko Vypnout

ON
OFF

1.9.4. Vstupy/vystupy nastroje

Na konci robota pro pfipojeni nastroje se nachazi konektor s osmi kontakty, viz obrazek nize.

Tento konektor zajistuje napajeni a ovladaci signaly pro chapadla a senzory, pouzité na
konkrétnim nastroji robota. Vhodné jsou nasledujici primyslové kabely:

* Lumberg RKMV 8-354.

POZNAMKA
Konektor nastroje musi byt utazen ru¢né na maximalné 0,4 Nm.
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Osm vodic¢u uvnitf kabelu ma rliznou barvu. Rizné barvy oznacuji rGzné funkce, jak Ize vidét v
tabulce nize:

Cervend 0V (GND)

Sed3 0V/+12V/+24V (POWER)
Modra Vystup nastroje 0 (TOO0)
RGzova Vystup néstroje 1 (TO1)

Zlutd Vstup nastroje 0 (TI0)
Zelend Vstup néstroje 1 (TI1)

Bila Analogovy vstup 2 (Al2)

Hnéda Analogovy vstup 3 (AI3)

Vnitfni zdroj napajeni |ze na karté V/V uzivatelského rozhrani GUI nastavit na 0V, 12V nebo 24V,
viz &ast Cast Il Pfirucka k rozhrani PolyScope on page85. Elektrické specifikace jsou uvedeny
nize:

Napajeci napéti ve 24V rezimu - 24 - Vv
Napajeci napéti ve 12V rezimu - 12 - Vv
Napajeci zdroj v obou rezimech* - - 600 mA

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
*Velmi se doporucuje pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz
V nasledujicich ¢astech jsou popsany riizné vstupy a vystupy nastroje.

UPOZORNENI
1. Nastroje a chapadla pripojte tak, aby v pripadé vypadku napajeni nemohlo
vzniknout zadné nebezpeci, napriklad vypadnuti obrobku z nastroje.

2. Budte opatrni pfi pouziti napéti 12 V, protoze chyba zplsobena
programatorem muiZze zpUsobit zménu napéti na 24 V, coz mize vést
k poskozeni zafizeni a pfipadnému pozaru.

POZNAMKA
Pfiruba nastroje je pripojena ke kontaktu GND (stejné jako ¢erveny vodic).

Digitalni vystupy nastroje

Digitalni vystupy jsou implementovany jako NPN. Kdyz je digitalni vystup aktivovan, je
odpovidajici spojeni vedeno na kontakt GND, kdyz je deaktivovan, je odpovidajici spojeni
rozpojeno (otevieny kolektor / otevieny odvadéc). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:
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Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 \Y
Napéti pfi sepnuti a proudu 1 A - 0,05 0.20 Vv
Proud pfi sepnuti 0 - 600 mA
Proud pres GND 0 - 600 mA

Priklad pouziti digitalniho vystupu se nachazi v nasledujici podkapitole.

POZOR
1. Digitalni vystupy nastroje nemaji omezen proud a prekroceni specifikaci
muze zpUsobit trvalé poskozeni.

Pouziti digitalni vystupl nastroje

Priklad nize znazornuje, jak aktivovat zatiZzeni pfi pouziti vnitfniho zdroje napajeni 12 V nebo 24 V.
Nezapomerite, ze je nutné definovat vystupni napéti na karté V/V. Dbejte na to, Ze mezi
kontaktem POWER a stinénim / kostrou je napéti, a to i v pripadé, Ze je zatizeni vypnuto.

POWER

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Velmi se doporucuje pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz dle popisu nize.

POWER
}g&
TOO P

Digitalni vstupy nastroje

Digitalni vstupy jsou zapojeny jako PNP se slabymi snizovacimi odpory. To znamena, ze plovouci
vstup ma vzdy nizkou hodnotu. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Vstupni napéti -0,5 - 26 \"
Logické nizké napéti - - 2,0 \"
Logické vysoké napéti 55 - - Vv
Vstupni odpor - 47 k - Q

UZivatelska prirucka 43 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Priklad pouziti digitalniho vstupu je uveden v nasledujici podkapitole.
Pouziti digitalni vstup( nastroje
Na prikladu niZe je zndzornén zplisob pfipojeni jednoduchého tlacitka.

POWER

Analogové vstupy nastroju

Analogové vstupy nastroje jsou nediferencialni a Ize je nastavit bud na napéti, nebo proud na
karté vstup(/vystupd, viz &ast Cast |l Pfirucka k rozhrani PolyScope on page85. Elektrické
specifikace jsou uvedeny nize.

Vstupni napéti v napétovém rezimu -0,5 - 26 \Y
Vstupni odpor pfi rozsahu 0V az 10V - 15 - kQ
Rozliseni - 12 - bit
Vstupni napéti v proudovém rezimu -0,5 = 50 \Y
Vstupni proud v proudovém rezimu -2,5 - 25 mA
Vstupni odpor pfi rozsahu 4mA az 20mA - 200 - Q
Rozliseni - 12 - bit

V néasledujicich podkapitolach jsou uvedeny dva priklady pouziti analogovych vstupu.

POZOR
1. V proudovém rezimu nejsou analogové vstupy chranény proti prepéti.
Prekroc¢eni mezni hodnoty v elektrické specifikaci mize zpUsobit trvalé
poskozeni vstupu.

Pouziti analogovych vstupu nastroje, nediferencialni

V prikladu nize je uveden zplisob zapojeni analogového snimace s nediferencialnim vystupem.
Vystup senzoru mdze byt bud proudovy, nebo napétovy, pokud je vstupni rezim analogového
vstupu nastaven stejné na karté V/V. Nezapomente zkontrolovat, zda miZe senzor s napétovym
vystupem ovladat vnitini odpor nastroje, jinak m(ze byt namérena hodnota neplatna.
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POWER
ml
A2 | -
| &
e
GND 7

Pouziti analogovych vstupli nastroje, diferencialni

V pfikladu niZe je uveden zplisob zapojeni analogového snimace s diferencidlnim vystupem.
Pripojte zapornou ¢ést vystupu ke kontaktu GND (0 V), ktery bude fungovat stejné jako
nediferencialni senzor.

[

1.9.5. Ethernet

Ethernetové pfipojeni se nachazi ve spodni ¢asti ovladaci jednotky, viz nize uvedena ilustrace.

Ethernetové rozhrani slouzi pro nasledujici ucely:

« Roz$ifujici moduly vstupu/vystupu sbérnice MODBUS. Vice v &asti Cast Il Pfirucka
k rozhrani PolyScope on page85.

+ Vzdaleny pfistup a ovladani.

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Rychlost komunikace 10 - 1000 Mb/s

1.9.6. Pripojeni k siti

Kabel sitového napdjeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni zdstrékou IEC. Na
zastrcku IEC lze pripojit zastréku Ci kabel odpovidajici standardu sité v dané zemi.
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Aby bylo mozné uvést robota pod napéti, musi byt ovladaci jednotka pfipojena k siti. Pfipojeni
musi byt provedeno prostrednictvim standardni zastréky IEC C20 na spodni strané ovladaci
jednotky a odpovidajiciho kabelu IEC C19, viz nize uvedena ilustrace.

Sitovy zdroj napajeni musi byt vybaven minimalné nasledujicimi prvky:

+ ukostrenim.

- pojistkou sitového napdjeni,

+ zafizenim pro zbytkovy proud,
Jako jednoduchy prostfedek za uc¢elem uzamceni a oznaceni v pfipadé servisu doporucujeme
nainstalovat hlavni spinac, kterym se vypne veSkeré zafizeni v aplikaci robota.

Elektrické specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

Vstupni napéti 100 - 265 VAC
Externi pojistka (pfi 100-200V) 15 - 16 A
Externi pojistka (pfi 200-265V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 63 Hz
Napajeni v pohotovostnim stavu - - 0,5 W
Nominalni provozni pfikon 90 250 500 W

UPOZORNENI
1. Ujistéte se, Ze je robot spravné uzemnén (elektrické spojeni se zemi). Ke

klasickému uzemnéni veskerych zarfizeni v systému pouzijte nevyuzité
srouby v ovladaci jednotce oznacené symboly uzemnéni. Jmenovity proud
zemniciho vodi¢e bude minimalné roven nejvyssSimu proudu v systému.

2. Ujistéte se, ze je vstupni napajeni do ovladaci jednotky opatfeno proudovym
chranicem (RCD) a sprdvnou pojistkou.

3. Budete-li chtit béhem revize provést kompletni instalaci robota, zastavte
provoz a vypnéte veskeré napajeni. Pri odstavce systému by nemély byt
vstupy/vystupy robota napajeny z jinych zafizeni.

4. Pred zahajenim napajeni ovladaci jednotky se ujistéte, Ze mate vSechny
kabely spravné zapojené. Vzdy pouzivejte originalni a spravnou napajeci
Sndru.

UR10 46 Uzivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

1.9.7. Pripojeni robota

Kabel z robota je tfeba zapojit do konektoru ve spodni ¢asti ovladaci jednotky, viz nize uvedena
ilustrace. Pred spusténim ramene robota se ujistéte, zda je konektor spravné zapojen. Kabel |ze
odpojit pouze tehdy, kdyz je napajeni robota vypnuto.

POZOR
1. Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

2. PuUvodni kabel neprodluZujte ani neupravuijte.
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1.10. Udrzba a opravy

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

Vasi povinnosti je provadét udrzbu, kalibraci a opravy podle nejnovéjsich verzi servisnich pfirucek
na webovych strankach podpory http://www.universal-robots.com/support.

Opravy mohou provadét pouze autorizovani systémovi integratofi nebo zastupci spolecnosti
Universal Robots.

VSechny soucasti, které se vraci zpét spolecnosti Universal Robots, je nutné vracet v souladu se
servisni priruckou.

1.10.1. Bezpecnostni pokyny

Po udrzbé nebo opravé je tieba provést kontrolu a zajistit pozadovanou uroven bezpecnosti. Pri
kontrolach je nutné dodrzovat platné narodni nebo regionalni bezpecnostni predpisy. Je tfeba
zkontrolovat i spravné fungovani vSech bezpecnostnich funkci.

Udrzba a opravy maji zajistit provozuschopnost systému nebo, v piipadé selhani, névrat systému
do provozuschopného stavu. Opravarenské prace zahrnuji kromé vlastni opravy i analyzu a reseni
problém.

Pri praci na robotu nebo ovladaci jednotce je nutné dodrzovat nize uvedené postupy a upozornéni.

if UPOZORNENI
1. Neménte bezpecnostni konfiguraci systému (napf. mezni hodnotu sily).
Bezpecnostni konfigurace je popsana v pfiru¢ce PolyScope. Pokud se
néktery bezpecnostni parametr zméni, bude cely systém robota povazovan
za novy, coz znamena, ze bude potreba aktualizovat cely proces schvalovani
bezpecnosti véetné posouzeni rizik.

2. Vadné soucasti vymeénte za nové se stejnym Cislem zbozi nebo za
ekvivalentni soucasti schvalené za timto ucelem spolecnosti Universal
Robots.

3. lhned po dokonceni prace znovu aktivujte jakakoliv deaktivovana
bezpecnostni opatreni.

4. VesSkeré opravy zdokumentujte a dokument ulozte do pfislusného souboru
technické dokumentace pro kompletni systém robota.
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UPOZORNENI
1. Z dolni ¢asti ovladaci jednotky vyjméte kabel pro napdjeni ze sité a

zajistéte, aby byl zcela odpojen od napajeni. Odpojte od napajeni jakykoliv
zdroj energie pripojeny k ramenu robota nebo ovladaci jednotce. Prfijméte
nezbytna opatreni, ktera zabrani tomu, aby ostatni osoby béhem opravy
uvedly systém pod napéti.

2. Pred opétovnym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte uzemnéni.

3. Pri demontazi ramene robota nebo ovladaci jednotky dodrzujte predpisy
ESD.

4. Neprovadéjte demontaz zdroje napajeni uvnitf ovladaci jednotky. Ve zdrojich
napajeni miZze byt po dobu nékolika hodin od vypnuti ovladaci jednotky
pfitomno vysoké napéti (az 600 V).

5. Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovladaci skrinky nedostala voda
nebo prach.

1.10.2. Topic Title

MuUzZete setfit veskery prach/necistoty/olej pozorovany na rameni robota hadfikem a jednim z
ndsledujicich ¢Eisticich prostfedkl: Voda, Isopropylalkohol, 10% Ethanol alkohol nebo 10% Nafta.
Ve vzacnych pfipadech muze byt v kloubu viditelné velmi malé mnoZstvi maziva. To nema4 vliv na
funkci, pouziti nebo zivotnost kloubu.

Vzhledem k vétSimu zamérfeni na Cisténi vaseho robota doporucuje spolecnost UR ¢isténi 70%
isopropylalkoholem (tfecim alkoholem).

NEPOUZIVEJTE BELIDLO. Nepouzivejte bélidlo v Zzadném ziedéném Cisticim roztoku.

1. Robota otfete hadrem z krouceného mikrovlakna a 70% isopropylalkoholem (tfecim
alkoholem).

2. Nechte 70% isopropylalkohol na robotu ptsobit po dobu 5 minut a poté jej vyCistéte
standardnim cCisticim postupem.

POZNAMKA

The above standard cleaning recommendation is still valid with the addition of
the COVID-19 cleaning recommendation.
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1.11. Likvidace a zivotni prostredi

S UR musi byt nakladano v souladu s platnymi vnitrostatnimi zakony, nafizenimi a normami.

Roboti UR jsou vyrabéni za omezeného pouzivani nebezpecnych latek s ohledem na ochranu
zivotniho prostredi, jak je definovano evropskou smérnici RoHS 2011/65/EU. Mezi tyto latky patfi
rtut, kadmium, olovo, chrom VI, polybromované bifenyly a polybromované difenylethery.

Poplatek organu DPA-System za nakladani s elektronickym odpadem z robott spole¢nosti UR,
prodavanych na danském trhu, uhradila spolec¢nost Universal Robots A/S predem. Dovozci ze
zemi uvedenych v Evropské smérnici 2012/19/EU o odpadnich elektrickych a elektronickych
zarizenich WEEE jsou povinni k zapisu do prislusného vnitrostatniho registru WEEE ve své zemi.
Poplatek je obvykle niz$i nez TEUR/robot. Seznam vnitrostatnich registri najdete zde:
https://www.ewrn.org/national-registers.

Robot je opatfen ndasledujicimi symboly, které oznacuji shodu s vySe uvedenymi predpisy:

_— Ro H S Iead-free”

1.12. Certifikaty

Certifikace tretimi stranami je dobrovolna. V ramci zajisténi co nejlepSich sluzeb pro integratory
robotl se spole¢nost Ur rozhodla své roboty certifikovat v ndsledujicich uznavanych zkusebnich
ustavech.

Kopie vSech certifikat( naleznete v kapitole Certifikaty

TUV NORD Universal Robots e-Series jsou roboty schvaleni
spoleénosti TUV NORD, notifikovaného orgéanu dle
smérnice o strojnich zarizenich 2006/42/ES.

g TUV Rheinland  UR Robots jsou roboty schvaleni spole¢nosti TUV
Rheinland, notifikovaného organu dle smérnice o strojnich
zarizenich 2006/42/EC v EU.

TOV SUD UR roboty jsou testovany v Cistych prostorach v ustavu
TUV SUD.

- @
TUVRheinland
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CHINA RoHS

KCC
Bezpecnost

KC Registrace

Delta

Roboti Universal Robots e-Series odpovidaji metodam
fizeni ¢inského RoHS pro kontrolu znecisténi
elektronickymi informacnimi produkty.

Roboti Universal Robots e-Series byli posouzeni a jsou v
souladu s bezpecnostnimi normami znacky KCC.

Roboti Universal Robots e-Series byli provéreni pro
posouzeni shody pro pouziti v pracovnim prostredi. V
pfipadé pouziti v domacim prostredi proto hrozi riziko
ruseni radiovym signalem.

Roboti Universal Robots e-Seriesroboty jsou testovany
spolecnosti DELTA.

®
[@
Ie

<

Certifikace dodavatelu tfeti stranou

Prostredi

Podle nasich dodavatel(, prepravni palety roboti e-Series
od Universal Robots splnuji pozadavky danskych norem
ISMPM-15 na vyrobu obalového materialu ze dfeva a jsou
oznaceny v souladu s timto programem.

Certifikace testu vyrobce

Univerzal
robots

Roboti Universal Robots e-Series prochazeji nepretrzitym
internim testovanim a zkouseni v ramci vystupni kontroly.
Procesy zkouseni UR jsou priibézné prezkoumdvany a
zlepsSovany.

Prohlaseni Podle smérnice EU

Ackoli jsou primarné dllezité pro Evropu, nékteré zemé mimo Evropu uzndvaji a/nebo vyzaduji
prohlaseni EU. Evropské smérnice jsou k dispozici na oficidlnich strankach: http:// eur-
lex.europa.eu.
Roboty Universal Robots e-Series jsou certifikovany podle nize uvedenych smérnic.
2006/42/EC Smérnice o Podle smérnice o strojnich zafizenich
strojich (MD) 2006/42/EC jsou roboty Universal Robots e-
Series ¢astecné dokoncenymi stroji, protoze
nejsou opatreni CE oznacenim.
Je-li robot spole¢nosti UR urcen k pouziti v
oblasti pesticidd, pak je nutné se fidit smérnici
2009/127/EC.
Prohlaseni o zaclenéni podle prilohy 1l 1.B.
2006/42/EC je zobrazeno v (umisténi zde).
UR10 52 UZivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

Prohlaseni Podle smérnice EU

Smérnice o nizkém V prohlaseni o zac¢lenéni v pfiloze B jsou

2006/95/EC

2004/108/EC

2011/65/EU

2012/19/EU

napéti (LVD)

Elektromagneticka

Kompatibilita
(EMC)

Omezeni pouzivani
urcitych
nebezpecnych
latek (RoHS)
Odpad z

elektrickych a
elektronickych
zafizeni(WEEE)

uvedena prohlaseni o shodé s vySe uvedenymi
smérnicemi.

Znacka CE je pfipevnéna podle vySe uvedenych
smérnic CE. Informace o odpadu z elektrickych a

elektronickych zafizeni obsahuje kapitola 7.
Informace o normach pouzivanych pfi vyvoji
robota jsou v pfiloze C.
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1.13. Zaruky

1.13.1. Zaruka na vyrobek

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

V pfipadé novych zafizeni a jejich souc¢dsti vykazujicich zavady vzniklé v disledku vyroby nebo
materidlové vady do 12 mésicul od uvedeni do provozu (maximalné 15 mésicl od odeslani)
poskytne spole¢nost Universal Robots poZzadované nahradni dily, pficemz uzivatel (zakaznik)
poskytne pracovni dobu na vymeénu nahradnich dild, a to bud nahrazenim soucasti jinou souéasti
podle aktualné dostupnych technologii, nebo opravenim predmétné soucasti. Tato zaruka se
stava neplatnou, pokud je zadvada na zafizeni zplsobena nesprdvnym zachazenim nebo
nedodrZzenim pokyn( v uzivatelskych pfiruckach. Tato zaruka se nevztahuje na sluzby provadéné
autorizovanym prodejcem ¢&i zakazniky samotnymi (napf. instalaci, konfiguraci, stahovani
softwaru) a nelze ji na né rozsifit. Jako doklad pro uplatnéni zaruky je vyZzadovan doklad o koupi s
uvedenym datem koupé. Reklamace v rdmci zaruky musi byt podany do dvou mésicl od zjisténi
zavady, na kterou se zaruka vztahuje. Vlastnictvi zafizeni nebo soucasti, které byly vyménény a
vraceny spolecnosti Universal Robots, pfechazi na spolecnost Universal Robots. Jakékoli dalsi
reklamace vzniklé na zafizeni nebo v souvislosti s nim této zaruce nepodléhaji. Zadna &ast této
zaruky nevede k omezeni Ci vylouceni zakonnych prav zakaznika ani zodpovédnosti vyrobce za
zranéni osob ¢i umrti v disledku jeho nedbalosti. Doba trvani zaruky se sluzbami poskytnutymi
podle zaruky neprodluzuje. Spole¢nost Universal Robots si vyhrazuje pravo zpoplatnit zakaznika
za vymeénu Ci opravu, paklize zavada na zakladé zaruky nebude prokazana. Vyse uvedena
ustanoveni nepredstavuji zménu dlkazniho bfemene v neprospéch zakaznika. V pfipadé, ze
zarizeni bude vykazovat vady, spole¢nost Universal Robots nebude zodpovédna za jakékoliv
nepfimé, nahodné, zvlastni nebo nasledné skody, v€etné napfiklad uslého zisku, ztraty moznosti
uzivani, vyrobnich ztrat nebo poskozeni dalsiho vyrobniho zafizeni.

V pfipadé, ze zafizeni vykazuje zavady, spolecnost Universal Robots nebude zodpovédna za
nasledné Skody nebo ztraty, jako je ztrata vyroby nebo poskozeni jiného vyrobniho zafizeni.

ii POZOR
VSeobecné se doporucuje vyhnout se pouziti vyssich zrychleni, nez je potfeba pro
danou aplikaci. Vysoké zrychleni, zejména v kombinaci s vysokym zatizenim,
muZe vést ke zkraceni Zivotnosti robota. Pro aplikace s kratkymi dobami cyklu a
vysokymi pozadavky na rychlost se obecné doporucuje pouzivat smési co nejvice,
aby byly zajistény hladké trajektorie bez nutnosti vysokych zrychleni.

1.13.2. Prohlaseni

Spole¢nost Universal Robots neustale zlepsuje spolehlivost a zvySuje vykonnost svych vyrobkd, a
v této souvislosti si vyhrazuje pravo vyrobek zdokonalovat bez nutnosti pfedchoziho upozornéni.
Spolec¢nost Universal Robots vénuje veSkerou péci pfesnosti a spravnosti obsahu této prirucky,
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neni vSak zodpovédna za chyby ani chybéjici informace.
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1.14. Brzdna doba a brzdna draha

Informace o brzdnych dobach a drahéch jsou k dispozici pro kategorie zastaveni 0 i kategorie' 1.
V dodatku se nachdazi informace o zastaveni kategorie 0. Informace o kategorii zastaveni 1 jsou
dostupné na http://universal-robots.com/support/.

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

* Vysunuti: 100% (rameno robota je pIné vysunuto vodorovné).

* Rychlost: 100% (obecna rychlost robota je nastavena na 100% a pohyb se provadi pfi
rychlosti kloubu 183 °/s).

+ Naklad: maximalni zatiZzeni robota pfipojeného k TCP ( 10 kg ).
Na kloubu 0 byl proveden test pomoci vodorovného pohybu, tj. osa otaceni byla kolma k zemi.

Béhem testl kloubu 1 a 2 sledoval robot svislou drahu, tj. osa otaceni byla paralelni k zemi, a ve
chvili, kdy se robot pohyboval smérem dold, bylo provedeno zastaveni.

Kloub 0 (ZAKLADNA) 0.98 750
Kloub 1 (RAMENO) 0.35 240
Kloub 2 (LOKET) 0.38 280

1. Podle IEC 60204-1, vice informaci viz Glosar. <

1.15. Prohlaseni a certifikaty

Prohlaseni EU o zapisu do obchodniho rejstriku v souladu s ISO/IEC 17050-1:2010

Vyrobce Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Dansko

Osoba opravnéna k sestaveni  David Brandt

technického souboru Technologicky referent, Vyzkum a Vyvoj
Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Popis a znaceni ¢astecné Primyslovy robot (viceosy manipulator s ovladaci jednotkou a

zkompletovanych stroje(0) pfenosnym ovladacim panelem). Funkce je uréena

Vyrobek a funkce dokonc¢enym strojem (s koncovym efektorem a uréenym
pouzitim).

Model UR3, UR5, UR10 s ovladaci jednotkou CB3 (UR3/CB3,

UR5/CB3, UR10/CB3)
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Prohlaseni EU o zapisu do obchodniho rejstfiku v souladu s ISO/IEC 17050-1:2010

Vyrobni Cislo Pocinaje ¢Cislem 20183000000 a vyse — Platnost od pondéli 1.
ledna 2018
Zabudovani: Roboti spoleénosti Universal Robots (UR3, UR5 a UR10) sméji

byt uvedeni do provozu pouze po integraci do kone¢ného
Uplného stroje (robotického systému, buriky nebo aplikace),
ktery je v souladu s ustanovenimi smérnice o strojnim
zarizeni a dalSich platnych smérnic.

Timto se prohlasuje, Ze vySe uvedené vyrobky ve vztahu k danym Gceliim vyhovuji nasledujicim

smeérnicim, jak je uvedeno nize:

| Smérnice o strojich Byly splnény nasledujici zakladni pozadavky: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
2006/42/EC 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
Timto se prohlasuje, zZe pfislusna technicka dokumentace byla
zpracovana v souladu s ¢asti B prilohy pfilohy VII smérnice o
strojnich zafizenich.

Il Smérnice o nizkém napéti  Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uvedené nize.
2014/35/EU

[l Smérnice EMC 2014/30/EU Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené nize.

IV Smérnice RoHS Odkaz na smérnici RoHS 2011/65/EU.

2011/65/EU

V Smérnice WEEE Odkaz na smérnici WEEE 2012/19/EU.

2012/19/EU.

Odkaz na pouzité (1) EN ISO 10218-1:2011 podle potfeby,(l) EN ISO 12100:2010
harmonizované normy: () EN 1SO 13732-1:2008, (I) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*

*Poznamka: Od vydani 2008 do 2015 nejsou zadné zmény TUV
Nord Certificate 4478014097602, které by byly relevantni pro
nase roboty TUV Nord Certificate 4478014097602

(I) EN 1SO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015

(I) EN 1037:1995+A1:2008, () EN ISO 13850:2015

(II) EN 60320-1:2001/ A1:2007, (1) EN 60204-1:2006/ A1:2010
(I1) EN 60529:1991/ A2:2013

(I1) EN 60664-1:2007, (1) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I1) EN 61000-6-2:2005, (Il) EN 61140:2002/ A1:2006
(IIEN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (IIEN 61131-2:2007
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Odkaz na jiné pouzité (1) ISO/TS 15066 dle okolnosti
technické normy a (1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
specifikace: ISO 14664-1:2015 Tfida 5 pro fidici sestavu s krytem a

manipulatory tfidy 5 pro ur3, UR5 a UR10
(11) IEC 60664-5:2007

(Ill) IEC 60068-2-27:2008, (IIl) IEC 60068-2-1:2007
(Ill) IEC 60068-2-2:2007, (Il) IEC 61326-3-1:2008

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce preda prislusné informace o neuplném strojnim
zarizeni na od({ivodnénou zadost vnitrostatnich orgdn.

Schvaleni Uplného systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001) ozndmenym subjektem Bureau
Veritas, osvédceni #DK008850.

. 7

Odense Denmark, 27 September 2018 ,’_ ,u_{”.;/'; /"-'“-"f/‘ T /,/“_
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer
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Certifikat pro bezpecnostni systém

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

Fertigungsstatte: Universal Robots A/S
Manufacturing piant: Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes: Universal Robots Safety System URSafety 3.1
(Details s. Anlage 1) for UR10, UR5 and UR3 robots
Description of product:

(Details see Annex 1)

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

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

Zettifizierufigsstgfe ddf TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstraiie 20 45141 Essen

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

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

Essen, 2015-06-02

www.tuev-nord-cert.de

| EN IS0 13849-1 ‘
PLd

technology@tuev-nord.de
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TUV Rheinland

Certificate no.

Certificate

T 72190266 01

Appendix: 1, 1-5

License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5260 Odense S 5260 Odense S
Denmark Denmark
Test report no.: USA-RB 31875333 002 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Tested to: EN TS50 @0248=-1:2011
Certified Product: Robot Manipulator and Controller License Fee - Units
Model Designation: UR3, UR5, UR1O0 7/
Rated Voltage: AC 100-200V, 47-63Hz or
AC 200-240V, 47-63Hz
Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I
Special Remarks: Solely assessed per standard listed above.
The robot is only a component in a final robot application,
collaborative or non-collaborative. The final application
must comply with EN ISO 10218-2 accordingly.
Replaces Certificate T7218250.
7

Licensed Test mark:

A

- ®
TUVRheinland

EN ISO 10218-1

www.tuv.com
1D 0007000000

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

Date of Issue
(day/mo/yr)
01/02/2019
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Certifikaty zkousek ekologické setrnosti

Industrie Service

CERTIFICAT

CERTIFICATE

*

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

ROBOTER, MODEL: UR10/ TYP INDUSTRIAL

o
(o]
<
o
o
-
[+
i
&

*

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO
Class 5 according 1ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The
product was tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August
2016.

The implementation of the testing and certification is carried
out by TUV SUD Industrie Service GmbH.

CERTIFICATE

Certificate Nr.: 3116016-03
Report-Nr.: 203195-3
Valid till: August 2023

*

ZERTIFIKAT

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

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

CERTIFICAT

CERTIFICATE

*

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

CONTROLLER for UR3/URS5/UR 10

o
(]
<
2
—
-
[+ =
11|
o

*

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO
Class 6 according ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The
product was tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August
2016.

The implementation of the testing and certification is carried
out by TUV SUD Industrie Service GmbH.

CERTIFICATE

Certificate Nr.. 3116016-04
Report-Nr.: 203195
Valid till; August 2023

*

ZERTIFIKAT

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin
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Cina 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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Bezpecnostni certifikat KCC

A= EQ] MASHAM

At EE
} & Universal Robots AIS Az gcies 2016E110079
_ TVE 1 AT T T r BT e ——
Aol rExssRes 01 6E1 1GD?9 ’EH 2X 49 Klaus Vestergaard
R R '
Al Energn.fEJ 25 525(] Cldens-e S Denmark
ALZ eHE QI St A 7| A 217 AOIR e
[ — ] e
SHAl(A 22FED
gd4(14) UR10 22(58) 6 axis
Aoyl 16—AEEEO—00924
FTESS
F Universal Robots A,’S
AT E|

Energive] 25, 5260 Odense'S, Denmark

PO E M | H3sEXM1E L 22 ¥ Al ®e1x=H 380l ulat
% A EHMELE RN}

al

20184 118 062l
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Registrace KC

48 H6-1 ES4-317 50307

FEEANAAT AT F 25
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

Al F . oAH
3F 2 A9 Universal Robots A/S
Track: Name or Registant )

Egquipment Name

AAADAATI) gqemFug Ade v 2es 4

X
B AL gain
B Mok Murnber

Ll A b

Senies Mode! Mumber

= 5w &
s5HE MSIP-REM-URK-URI10

Registration No.

1”-‘{”:]"““ Ef:{_:?: LEJ%?]' Universal Robots ASS f 9l =)=
Manufaciurer/Country of Origin
s5aYY

Dare of Registration

2016-09-07

7}
Others
# 71AA = s Alss=22 A3% ] e} 559 5S S
[t is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

201841 Month) 102 (Day)

FRARAT AR

Director General of National Radio Research Agency

RS S B EEA A A A YA ARA g 3atebol §5sfofof thich.

luta) ahels A ol B8] 4 4 Pl

::::1715: e e e
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Certifikat zkousky na zivotni prostredi

/ 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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Certifikat zkousky EMC

1

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

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

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

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

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

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

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

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

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

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

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

DELTA

Denmark

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

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

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hersholm, 08 August 2016

g _ J 7
X//,.,Lg{/ r'/// f’%’% 70

Knud A. Baltsen
Senior Consultant

20aocass-uk-j
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1.16. Pouzité normy

V této casti se popisuji pfislusné normy, pouzité pfi vyvoji ramene robota a ovladaci jednotky. Je-
li v zavorkach uvedeno Cislo evropské smérnice, znamena to, Zze je norma harmonizovana v
souladu s uvedenou smérnici.

Norma neni totéz, co zakon. Norma je dokument zpracovany zucastnénymi stranami v ramci
urcCitého odvétvi, definujici bézné bezpecnostni a vykonové pozadavky na vyrobek nebo skupinu
vyrobka.

Zkratky maji nasledujici vyznam:

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

Shoda s témito normami je zaru¢ena pouze tehdy, jsou-li dodrzovany veskeré montazni pokyny,
bezpecnostni pokyny a provozni pokyny uvedené v tomto navodu.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

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

U bezpecnostniho fidiciho systému je navrzena vykonnostni troven d (PLd) v souladu s
pozadavky téchto norem.

ISO 13850:2006 [Kategorie zastaveni 1]

ISO 13850:2015 [Kategorie zastaveni 1]

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

Bezpecnost strojniho zafizeni - Nouzové zastaveni - Zasady konstrukce

Funkce nouzového zastaveni je navrzena jako vypnuti kategorie 1 v souladu s touto normou.
Zastaveni kategorie 1 je regulované zastaveni, kdyz je pohon napajen, a po zastaveni se robot
odpoji od zdroje napajeni.
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1ISO 12100:2010
EN 1SO 12100:2010 (E) [2006/42/ES]

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

UR roboty jsou hodnoceny podle zasad této normy.

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

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

Tato norma je urena pro vyrobce robotd, nikoliv integratory. Druhd ¢ast (ISO 10218-2) je urcena
pro integratory robot(, nebot se zabyva instalaci a navrhem aplikace robot.

Autofi normy implicitné predpokladali tradiéni primyslové roboty, které jsou tradi¢né zajistény
oplocenim a lehkymi zavésy. UR roboty jsou navrhovany s trvale aktivovanym omezenim sily a
vykonu. Proto jsou nékteré pojmy objasnény a vysvétleny nize.

Pokud se UR robot pouziva v nebezpecné aplikaci, mohou byt nutna dodatecna bezpecnostni
opatreni, viz 1.5. Bezpecnost on page5 kapitola tohoto navodu.

Upresnéni:
+ "3.24.3 Zabezpeceny prostor je definovan obvodovou ochranou. Zabezpecenym prostorem
se bézné rozumi prostor za plotem, ktery chrani osoby pfed nebezpecnymi tradiénimi
roboty. Roboty UR jsou navrzeny pro praci bez oploceni pomoci vestavéné bezpecnostni

kolaborativni funkce omezeni sily a vykonu, kde neni nebezpecny prostor vymezen obvodem
oploceni.

« "5.4.2 Vykonové pozadavky". Veskeré bezpecnostni funkce jsou konstruovany v
bezpecnostni kategorii PLd v souladu s ISO 13849-1:2006. Robot je konstruovan s
redundantnimi systémy kédovani v kazdém kloubu a bezpec¢nostné dimenzované V/V jsou
konstruovana se strukturou kategorie 31. Bezpe&nostné dimenzované hodnocené
vstupy/vystupy musi byt pfipojeny v souladu s timto navodem k bezpecnostné
dimenzovanému zafizeni kategorie 3 tak, aby se vytvorila struktura bezpecnostni funkce
PLd.

« "5.7 Provozni rezimy". UR roboty nemaji r(izné provozni rezimy, a proto nemaji voli¢ rezimu.

+ "5.8 Ovladaci prvky prenosného ovladaciho panelu". Tato ¢ast obsahuje popis ochrannych
funkci pro pfenosny ovladaci terminal/panel pro pfipad pouziti v rizikovém chranéném
prostoru. Vzhledem k tomu, Ze roboty znacky UR jsou navrzeny ke kolaborativnimu provozu,
neexistuje zadny rizikovy chranény prostor jako u tradi¢nich robot(. Roboty znacky UR je

vy

1V souladu s normou I1SO 13849-1, vice podrobnosti viz Slovnik.
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moznostmi polohovani mlze obsluha robota jednoduse zastavit rukou. Je-li robot UR
instalovan v rizikové chranéné aplikaci, Ize pfipojit tfipolohové aktivacni zafizeni, jak je
popsano v tomto navodu. Dale viz vysvétleni v ISO/TS 15066 klauzule 5.4.5.

+ "5.10 Pozadavky na kolaborativni provoz". Kolaborativni bezpe¢nostni funkce omezeni
vykonu a sily robott UR jsou vzdy aktivni. Vizualni design robott znacky UR naznacuje, ze
roboty je mozné pouzivat pro kolaborativni operace. Funkce omezeni vykonu a sily jsou
navrzeny v souladu s ustanovenim 5.10.5. normy ISO 10218-1. Déle viz vysvétleni v ISO/TS
15066 klauzule 5.5.4.

+ "5.12.3 Mékka osa schvalena k pouziti v rizikovych prostorech a omezeni prostoru®. Tato
bezpecnostni funkce je jednou z vice bezpecnostnich funkci konfigurovatelnych
prostfednictvim softwaru. Tzv. hash kéd je generovan z nastaveni vSech téchto
bezpecnostnich funkci a je znazornén jako identifikator kontroly bezpecnosti na rozhrani
GUI.

ISO/TS 15066:2016

Roboty a roboticka zafizeni - Bezpe¢nostni poZadavky na priumyslové roboty - Spoluprace

Toto je technicka specifikace (TS), neni to norma. Uelem TS je pfedstavit fadu nerozvinutych
pozadavki, aby se zjistilo, zda jsou pro dané odvétvi uzitec¢né. Podle definice nejsou TS
dostatecné vyzralé na to, aby mohly byt harmonizovany v ramci evropskych smérnic.

Tato TS je urcena pro vyrobce robot(i a osoby provadéjici jejich instalaci. Roboty UR z hlediska
technickych parametrd odpovidaji diliim, které jsou relevantni pro klasické roboty (tzv. raw
robots) a osoba provadéjici instalaci si mize vybrat, zda pfi instalaci TS vyuzivat.

Tyto TS predstavuji dobrovolné pozadavky a pokyny, které jsou doplnujici k normam ISO 10218 v
oblasti kolaborativnich robot(. Kromé hlavniho textu TS obsahuje pfilohu A s tabulkou, ve které
jsou uvedeny navrhované hodnoty meznich sil a tlaku, které vychdazeji z pocitu bolesti, nikoliv
zranéni. Je dllezité prostudovat a pochopit poznamky pod touto tabulkou, nebot mnohé z
meznich hodnot vychdzeji pouze z konzervativnich odhadll a studia literatury. Veskeré udaje se
mohou v budoucnu ménit, nebot jsou k dispozici nové vysledky védeckého vyzkumu. Pfiloha A je
neformdlni a dobrovolnou soucasti TS, a proto osoba provadéjici instalaci muize konstatovat
plnéni TS bez pouziti meznich hodnot uvedenych v priloze A.

ANSI/RIA R15.06-2012

Primyslové roboty a robotické systémy - Bezpecnostni poZadavky

Tato americka norma predstavuje slouceni dvou ISO norem ISO 10218-1 a ISO 10218-2 do
jednoho dokumentu. Jazyk je zménén z britské angli¢tiny na americkou angli¢tinu, obsah je v§ak
stejny.

Upozorfiujeme, Ze druha ¢ast (ISO 10218-2) této normy je urc¢ena pro osoby provadéjici instalaci
robotického systému, nikoliv pro spolec¢nost Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements
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Tato kanadska norma je ISO norem I1SO 10218-1 (jak je zminéno vys$e) a -2 sloué¢enych do jednoho
dokumentu. Spole¢nost CSA doplnila dalSi pozadavky pro uzivatele robotického systému. Mozna
bude nutné, aby osoba provadéjici instalaci robota nékteré z téchto pozadavki resil.

Upozorfiujeme, Ze druha ¢ast (ISO 10218-2) této normy je urc¢ena pro osoby provadéjici instalaci
robotického systému, nikoliv pro spole¢nost 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/EC]

Electromagnetic compatibility (EMC)

Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments

Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments

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

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

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

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

V této normé se definuji rozSifené pozadavky EMC imunity pro funkce souvisejici s bezpecnosti.
Shoda s touto normou zajisti, ze bezpeénostni funkce robot(i UR zaruci bezpe¢nost i v pfipadé,
kdy ostatni zafizeni prekroci limity EMC emise definované v normach IEC 61000.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Podle pozadavkl této normy jsou zkonstruovany jak normalni, tak bezpec¢nostné dimenzované
24V vstupy/vystupy, vSe v zajmu zajisténi spolehlivé komunikace s ostatnimi PLC systémy.

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

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up
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Tyto dvé normy jsou velmi podobné. Definuji se zde bezpecnostni zasady, jak zabranit
neocekavanému spusténi, které by mohlo nastat nasledkem nedmysiného zapnuti b&€hem udrzby
a opravy nebo nasledkem nelimysinych spoustécich pfikaz( z perspektivy ovliadani.

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

Operace pfimého otevreni a bezpecnostni uzamykaci mechanismus tlacitka nouzového zastaveni
jsou v souladu s pozadavky této normy.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

V této normé se definuji hodnoty kryti tykajici se ochrany proti prachu a vodé. Roboti UR jsou
vyrobeni a klasifikovani s IP kédem podle této normy, dalsi informace se nachazeji na stitku
robota.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

Hlavni vstupni kabel je v souladu s touto normou.

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

Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

Priruba nastroje na robotech UR je shodna s typem 50-4-M6 této normy. Ndstroje robotl by také
mély byt zkonstruovany v souladu s touto normou, aby bylo zajisténo spravné dosednuti.
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I1ISO 13732-1:2006
EN 1SO 13732-1:2008 [2006/42/EC]

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

Roboti UR jsou vyrobeni tak, aby byla povrchova teplota udrzovana pod ergonomickymi limity
definovanymi v této normé.

IEC 61140/A1:2004
EN 61140/A1:2006 [2006/95/EC]
Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

Roboti UR jsou vyrobeni v souladu s touto normou tak, aby poskytovali ochranu prfed zasahem
elektrickym proudem. Ochranné uzemnéni je povinné, jak je definovano v Cast | Instalaéni
prirucka k hardwaru on page3.

IEC 60068-2-1:2007

IEC 60068-2-2:2007

IEC 60068-2-27:2008

IEC 60068-2-64:2008

EN 60068-2-1:2007

EN 60068-2-2:2007

EN 60068-2-27:2009

EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

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

Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock
Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

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

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

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

V této normé jsou definovany pozadavky pro bezpec¢né komunikacni sbérnice.
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IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

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

Jsou aplikovany vSeobecné zasady této normy.

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

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

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

Elektricky obvod robotd UR je v souladu s touto normou.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Roboti UR vybaveni modulem pfislusenstvim rozhrani E67 pro komunikaci se vstfikovacimi lisy
jsou v souladu s touto normou.
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1.17. Technické specifikace

Typ robota
Hmotnost
Maximalni zatizeni
Dosah

Rozsah kloubt
Speed

Opakovatelnost polohy
Pripojovaci rozmér pfiruby

Pocet stupnt volnosti

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

V/V porty nastroje

Zdroj napdjeni vstupl a vystupl

Komunikace

Programovani

Hluk
Klasifikace IP

Klasifikace pro Cisté prostredi
Maximalni primérny vykon
Spotreba energie

Provozni spoluprace

Materialy
Teplota

Zdroj napajeni

UR10
28.9kg/63.71b
10kg/221b

1300 mm / 51.2in
+ 360 ° for all joints

Zakladna a ramenni klouby: Max 120 °/s. VSechny
ostatni klouby: Max 180 °/s.Tool: Approx. 1™/ /
Approx. 39.4 1/ .

+ 0.1 mm / + 0.0039 in (4 mils) podle ISO 9283
@190 mm / 7.5in
6 rotating joints

462 mMm x 418 mm x 268 mm / 18.2in x 16.5in x
10.6 in

16 digitalnich vstupd, 16 digitalnich vystupd, 2
analogové vstupy, 2 analogové vystupy

2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové
vstupy

24V 2 A in Control Box

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3u, T00BASE-T
Ethernetova zasuvka, Modbus TCP & EtherNet/IP
adaptér, Profinet

PolyScope graphical user interface on 12"
touchscreen

72 dB(A)

IP54

Rameno robota: ISO tfidy 5 Ovladaci jednotka: ISO
tfidy 6

585 W

Pribl. 350 W pfi pouzivani typického programu

15 pokrocCilych bezpec¢nostnich funkci. V souladu s:
EN ISO 13849-1:2008, PLd a EN ISO 10218-1:2011,
odstavec 5.10.5

Aluminium, PP plastic

The robot can work in an ambient temperature range
of 0-50 °C

100-240 VAC, 50-60 Hz

UR10
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Cable between robot and Control Box (6 m / 236 in)
Cabling Cable between touchscreen and Control Box (4.5 m /
177 in)

1.18. Tabulky s bezpec¢nostnimi funkcemi

1.18.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions

POZNAMKA
Tabulky bezpecnostnich funkci uvedené v této kapitole jsou zjednoduseny. Jejich
uplné verze naleznete zde: https://www.universal-robots.com/support

All safety functions are individual safety functions.

Pressing the Estop PB on the pendant1 or the External
Estop (if using the Estop Safety Input configured for
Estop) results in both a Cat 0 and a Cat 1 stop according
to IEC 60204-1 (NFPA79) . These are SF0 and SF1
respectively. SFO: 524ms timer setting in each safety
controller’'s microprocessor. At the end of the 524ms, Cat
0 stop3 (IEC 60204-1) is initiated by each microprocessor.
SF1: Command1 all joints to stop and upon all joints
coming to a standstill state, power is removed. This is a
Emergency (Cat 1 stop per IEC 60204-1. The stopping times of the SFO
Stop There and SF1 Estop safety functions differ.

are two . . .
SFO and separate + SFO has a functional safety rating of PLd Cat3 with
SF1 P the worst-case stopping time, as if all joint Robot Arm
Emergency o . .
Internal monitoring failed at the same time and after
Stop . , .
524ms, then power is immediately removed while
safety ) . . .
: the robot is going the maximum speed. This could
functions

result in a worst case stopping time of 1250ms.

+ SF1 has a functional safety rating of PLd Cat2 with
a reliable and realistic maximum stop time of
approximately 300ms for UR3 and 400ms for
UR5/UR10. See the User Manual for specific
information. The application stop time can be
reduced depending on the application’s safety
limits (SF3, 4, 6, 7, 8, 9) settings and the use of the
stop time information provided in the manual.
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SF2
Logic and
outputs
INTERNAL

SF3
Internal

SF4
Internal

SF5
Internal

This safety function is initiated by an external protective
device using safety inputs which will initiate a Cat 2 stop

Safeguard per IEC 60204-1. For the functional safety rating of the

stop complete integrated safety function, add the PFHd of the Robot Arm
(Protective external protective device to the PFHd of SF2. If a PLd
Stop) Cat3 stop is needed for protective devices, connect the
protective device and configure the input as if it were an
external Estop input (See SF0).
Exceeding the joint position limit results in a Cat 0 stop
Joint (IEC 60204-1). Each joint can have its own limit. Directly
Position  limits the set of allowed joint positions that the joints can Joint
Limit (soft move to. It is set directly in the safety setup part of the Ul (each)
axis where you can enter values. It is a means of safety-rated
limiting)  soft axis limiting and space limiting, according to ISO
10218-1:2011, 5.12.3.
Exceeding a joint speed limit results in a Cat 0 stop5 per
IEC 60204-1. Each joint can have its own limit. Directly
Joint limits the set of allowed joint speeds which the joints are Joint
Speed allowed to perform. It is set directly in the safety setup
e (each)
Limit part of the User Interface where you can enter values. It
can be used to limit fast joint movements, for instance to
limit risks related to singularities.
Joint Exceeding the joint torque limit (each joint) results in a .
Torque Cat 0 stop5 (per IEC 60204-1). This is not accessible to Joint
Limit the user as it is a factory setting, part of the force limiting  (each)

SF6  TCP Pose
Internal Limit

safety function.

Monitors the TCP Pose (position and orientation), any

violation of a safety plane or TCP Pose Limit will result in a

Cat 0 stop5 (IEC 60204-1). This safety function consists of

two parts. One is the safety planes for limiting the possible

TCP positions. The second is the TCP orientation limit, which TCP
is entered as an allowed direction and a tolerance. This

provides TCP inclusion/ exclusion zones due to the safety

planes. When a limit (plane or TCP pose) is violated, a Cat 0

stop is initiated.

TCP
SF7 Exceeding the TCP speed limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
Speed TCP
Internal . 60204-1).
Limit
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SF8 TCP
Force
Internal o
Limit
SF9 Joint
Speed
Internal =~ .
Limit
SF10 Power

Internal Limit

SF11

Internal

asa URRobot
function Estop

Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). Limits the external clamping force exerted by the TCP
robot. See also Joint Torque Limit (SF5).

Exceeding the momentum limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). The momentum limit is very useful for limiting

R Arm
transient impacts. The Momentum Limit affects the entire obot
robot arm.

Exceeding the power limit results in a Cat 0 stop5 (IEC 60204-
1). This function monitors the mechanical work (sum of joint
torques times joint angular speeds) performed by the robot, Robot Arm

which also affects the current to the robot arm as well as the
speed of the robot arm. This function dynamically limits the
current/torque but maintain the speed.

When configured for Estop output and there is an Estop

condition (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is no External
Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not used  connection
but they are tolerated. For the integrated functional safety to logic

with  Output rating with an external Estop device, add the PFHd of the UR and/or
dual Estop function (SFO or SF1) to the PFHd of the external logic  equipment
outputs (if any) and its components (e.g. Estop pushbutton).
In??nzal Whenever the robot is moving (motion underway), the dual External
UR Robot digital outputs are LOW. Outputs are HIGH when no .
asa ) . o . ... connection
. Moving: movement. The functional safety rating is for what is within .
function _ " . . to logic
with Digital the UR robot. The integrated functional safety performance and/or
Output requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic .
dual (if any) and its components equipment
outputs y P '
SF13 Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping or
in a stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH.
Internal  UR Robot . . External
When outputs are LOW, robot is NOT in the process or .
asa Not . . . . . connection
. ) stopping and NOT in a stand-still condition. The functional .
function stopping: . o to logic
. L safety rating is for what is within the UR robot. The
with Digital . . . . and/or
dual Outout integrated functional safety performance requires adding equipment
outbuts P this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its qauip
P components.
Uzivatelska prirucka 79 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§Sechna prava vyhrazena.



UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

SF14 Whenever the robot is in reduced mode, the dual digital

Internal URR E I
UR Robot outputs are LOW. See Robot Reduced Mode below. The xterng
asa Reduced ) L S connection
. functional safety rating is for what is within the UR robot. .
function Mode: . . . to logic
with  Digital The integrated functional safety performance requires and/or
9 adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) .
dual Output . equipment
and its components.
outputs
SF15
Internal EztRObOt Whenever the robot is NOT in reduced mode, the dual digital External
as a outputs are LOW. The functional safety rating is for what is  connection
) Reduced L . ) .
function Mode: within the UR robot. The integrated functional safety to logic
with Di ita'l performance requires adding this PFHd to the PFHd of the and/or
dual 9 external logic (if any) and its components. equipment
Output
outputs

Reduced Mode can be initiated by a safety plane/ boundary
(starts when at 2cm of the plane and reduced mode
Internal settings are achieved within 2cm of the plane) or by use of
Logic and an input to initiate (will achieve reduced settings within
Robot Outputs, 500ms). When the external connections are Low, Reduced
Reduced with Dual Mode is initiated. Reduced Mode means that ALL reduced Robot Arm
Mode Inputs (1 mode limits are ACTIVE Reduced mode is not a safety
through  function, rather it is a state affecting the settings of the
4) following safety function limits: SF3 joint position, SF4
joint speed, SF6 TCP pose limit, SF7 TCP speed, SF8 TCP
force, SF9 momentum, and SF10 power.

Internal

Logic and When configured for Safeguard Reset and the external
Outputs,

Safeguard with Dual connections transition from low to high, the safeguard stop
Reset RESETS Safety input to initiate a reset of safeguard stop

Inputs (1 .
through safety function SF2.

4)

Robot
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TUV
NORD Safety What is

Description

Certified | Function controlled?

SF

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

External _
Enabling not used and connected to the safety inputs, then the robot
Enabling Device as mode will be determined by the User Interface. If the User
Device input to Interface is in: Robot
UR Robot * “run mode”, the enabling device will not be active.

logic + “programming mode”, the enabling device will be

active. It is possible to use password protection for
changing the mode by the User Interface.

External  When the external connections are Low, Operation Mode

Mode (running) is in effect. When High, the mode is programming

Switch or teach. Must be used with an Enabling Device as a safety

using input. When in Teach/Program (Mode switch inputs high),
Mode dual enabling device is required for operation. When in

Selection Inputs (1 teach/program, initially the TCP speed will be limited to Robot

through ~ 250mm/s. The speed can manually be increased by using

4) and the pendant user interface “speed-slider”, but upon
internal activation of the enabling device, the speed limitation will
logic reset to 250mm/s.

1.19. Table 2: Compliance and ISO 13849-1 Functional
Safety Information

IEC 61800-5-2
DO Safety Function |configuration Stop Category devices % | PLd | PFHd UR
Certified y 9 per IEC 60204-1 . 3/5/10
or Factory retained for
SF :
Setting Category 2
stop
Emergency Stop Cat 1 Stop
There are two .
separate 524ms time-
SFO P No delay before Cat NA 3 4.38E-8
Emergency Stop .
. 0 stop is
safety functions: initiated
SFO and SF1
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IEC 61800-5-2
BORS Safety Function |configuration Stop Category devices : FRHEER
Certified y 9 per IEC 60204-1 . 3/5/10
or Factory retained for
SF :
Setting Category 2
stop
Emergency Stop Cat 1 Stop when SS1 when at
There are two at SS1 SS1 standstill
SF1 separate safety No . ' 3.16E-07
. standstill, Cat 0 Cat 0 stop
functions: SFO stop initiated initiated
and SF1 P
Safeguard stop
SF2 (Protective Stop) No Cat 2 SS2 2  3.15E-07
Joint Position
SF3 Limit (soft axis Limits Cat0 NA 2 3.15E-07
limiting)
SF4 Joint Speed Limits Cat 0 NA 2 3.156:07
Limit
Joint Torque factor
SF5  Limit internal oy Cat 0 NA 2 3.15607
. setting
factory setting
SF6 TCP Pose Limit Limits CatO NA 2  3.15E-07
SF7 TCP Speed Limit Limits Cat O NA 2  3.15E-07
o IEC 61800-5-2
Limits or
TUV Stop: power to
USER : o PFHd
NORD . . : Stop Category | final switching
o Safety Function |configuration : UR
Certified per IEC 60204-1 devices
or Factory . 3/5/10
SF : retained for
Setting
Category 2 stop
SF8 TCP Force Limit Limits Cat 0 NA 2 3'(1)35
SF9 Momentum Limit Limits CatO NA 2 3';35
SF10 Power Limit Limits Cat0 NA 2 3'835
UR RINPUTobot  Output & 1/0 4.41E-
SF11 Estop Output  Configuration See Estop SF1  See Estop SF1 2 08
UR Robot
SF12 Moving: gour:g”fjf‘at'i/:n Cat 0 NA 2 3'835
Digital Output g
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TUvV
[\ [0]3{»}
Certified
SF

Safety Function

UR Robot Not
stopping:
Digital Output
UR Robot
Reduced Mode:
Digital Output

UR Robot Not
Reduced Mode:
Digital Output

SF13

SF14

SF15

Limits or
USER
configuration
or Factory
Setting

Output & I/0
Configuration

Output & 1/0
Configuration

Output & 1/0
Configuration

Stop Category
per IEC 60204-1

Cato0

Cat 0 if fault
detected

Cat0
(immediate
stop)

IEC 61800-5-2
Stop: power to
final switching

devices
retained for
Category 2 stop
NA 2
NA 2
NA 2

PFHd
UR
3/5/10

3.15E-
07

3.15E-
07

3.15E-
07

Limits or IEC 61800-5-2
TUV Stop: power to
USER : o PFHd
NORD . . . Stop Category | final switching | PLd
o Safety Function | configuration . UR
Certified per IEC 60204-1 devices
or Factory : 3/5/10
SF Settin retained for
9 Category 2 stop
Robot
Reduced Reduced Mode |npl..lt & I/p Cat2 SS2 5 3.15E-
INPUT Configuration 07
Mode
Safeguard Safeguard Reset Input & 1/0 3.15E-
Reset INPUT Configuration Cat2 SS2 2 07
. 3 Position
Egae?lli::neg Enabling Device C?nili‘ltﬁaliic())n Cat2 SS2 2 3'(1)35
INPUT g
Mode Mode switch Input & I/0 3.15E-
Selection INPUT Configuration Cat2 SS2 2 07
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1.20. Bezpecnostni konfigurace

1.20.1. Uvod

Robot je vybaven vyspélym bezpecnostnim systémem. V zavislosti na konkrétnich
charakteristikach pracovniho prostredi robota je nutné bezpec¢nostni systém nastavit tak, aby
zarucCil bezpecnost veskerého personalu i obsluhy v blizkosti robota. Prvni véc, kterou musi osoba
provadeéjici instalaci udélat, je pouzit nastaveni definovana na zakladé posouzeni rizik. Podrobné
informace o bezpecnostnim systému viz Instalacni prirucka k hardwaru.

UPOZORNENI
1. Pouziti a konfigurace bezpec¢nostnich funkci a rozhrani musi byt provedeno
na zakladé posouzeni rizik osobou zajistujici instalaci pro konkrétni aplikaci
robota, viz Instalacéni pfirucka k hardwaru.

2. Nastaveni bezpecnostni konfigurace pro instalaci a uceni je nutno aplikovat
na zakladé posouzeni rizik osobou zajistujici instalaci a pred prvnim
zapnutim robotického ramena.

3. Veskera bezpecnostni nastaveni konfigurace pfistupna na této obrazovce a
jejich podkartach je nutné nastavit v souladu s vysledky posouzeni rizik
osobou zajistujici instalaci.

4. Obsluha odpovédna za instalaci musi zajistit, aby byly veskeré zmény
nastaveni provadény v souladu s vysledky posouzeni rizik.

5. Osoba zajistujici instalaci musi zabranit zménam bezpecénostni konfigurace
neopravnénymi osobami, napf. pouzitim ochrany heslem.

Safety Configuration screen can be accessed from the Welcome screen (see 1.21.5.
Uvodni obrazovka on page113) by pressing the Program Robot button, selecting the
Installation tab and tapping Safety. Bezpe¢nostni konfigurace je chranéna heslem,
viz 1.20.8. Ochrana heslem on page92.
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& Soubor 05:10:29 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb | WV | Protokol |

= T Bezpecnostni konfigurace

Montaz [ VBeobecnaomezeni [ Omezenikloubu [ Hranice | BezpeZnostniVjV |

MNastaveni V/V NEBEZPECI: Pouziti[inych parametrli bezpecnostni konfigurace nez
téch, které sou definovany na zékladé posouzeni rizik, miize mit za

@ Bezpeinost nasledek nebezpedi, ktera nejsou primérené adstranéna, nebo nizika,
ktera nejsou dostatecné omezena.

Proménné

MODBUS Zvolit bezpednostni pfednastaveni:

Prvky (]

Plynuly prechod

Sledovani dopravniku Tato tabulka obsahuje hodnoty zvolené predvolby:

EtherNet/IP Mezni hodnota  Maximalni Bézny rezim
PROFINET Sila max: 250 N 150
lkon max: 1000 W 300
Wychozi program
Rychlost max: 5000 mm/s 1500
[ Natist 7 vlozit Hybnost max: 100 kg m/s 25

‘ Pokrocila nastaveni... ‘

Bezpeénostnfheslo| || Odblokovat |

Bezpecnostni nastaveni se skladaji z mnozstvi meznich hodnot, které slouzi k omezeni pohyb
ramene robota, a z nastaveni bezpeénostnich funkci pro konfigurovatelné vstupy a vystupy.
Definuji se na bezpecénostni obrazovce na nasledujicich podkartach:

+ V podkarté General Limits se definuje maximalni sila, vykon, rychlost a hybnost ramene
robota. V pripadé velmi vysokého rizika zasahu ¢lovéka nebo kolize se soucasti prostredi je
tfeba v téchto nastavenich zadat nizké hodnoty. Pokud je riziko nizké, Ize pomoci vysSich
obecnych meznich hodnot umoznit robotovi pohybovat se rychleji a vyvijet vétsi silu na
prostiedi. DalSi podrobnosti viz 1.20.10. VSeobecna omezeni on page93.

+ Podkarta Joint Limits obsahuje mezni hodnoty rychlosti a polohy kloubu. Mezni
hodnoty rychlosti kloub( definuji maximalni thlovou rychlost jednotlivych kloubl a slouZi
jako dal§i omezeni rychlosti ramene robota. Mezni hodnoty polohy kloubu definuji povoleny
rozsah poloh jednotlivych kloub( (v prostoru kloubu). Dalsi podrobnosti viz 1.20.11. Mezni
hodnoty kloubu on page95.

+ Na podkarté Boundaries se definuji bezpe¢nostni roviny (v kartézském prostoru) a
hranice orientace nastroje pro TCP robota. Bezpecnostni roviny Ize konfigurovat jako pevné
mezni hodnoty pro polohu TCP robota nebo jako aktivacni impulzy bezpecnostnich mezi
Omezeného rezimu (viz 1.20.12. Hranice on page97.1.20.6. Bezpecnostni rezimy on
page91)). Hranice orientace nastroje tvofi pevnou mezni hodnotu orientace TCP robota.
DalsSi podrobnosti viz

« Vpodkarté safety I/0 se definuji bezpeénostni funkce pro konfigurovatelné vstupy a
vystupy (viz 1.23.2. Karta V/V on page123). Napfiklad Nouzové zastaveni miize byt
nakonfigurovano jako vstup. DalSi podrobnosti viz 1.20.13. Bezpecnostni vstupy/vystupy on
page104.
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1.20.2. Zména bezpecnostni konfigurace

Nastaveni bezpecnostni konfigurace |ze ménit pouze v souladu s posouzenim rizik provedenym
osobou zajistujici instalaci.
Doporuceny postup zmeény bezpecnostni konfigurace je nasledujici:

1. Zmény musi byt v souladu s posouzenim rizik provedenym osobou zajistujici instalaci.

2. Upravte bezpecnostni nastaveni na odpovidajici uroven definovanou na zakladé posouzeni
rizik provedenym osobou zajistujici instalaci.

3. Zkontrolujte, zda jsou aplikovana bezpecnostni nastaveni.

4. Do prirucek obsluhy vlozte nasledujici text: "Nez za¢nete pracovat v blizkosti robota,
ujistéte se, ze bezpecnostni konfigurace odpovida ocekavani. Lze ji ovérit napfiklad
pomoci Pfehledu zabezpeceni v pravém hornim rohu rozhrani PolyScope (viz 1.20.5.
Bezpecnostni kontrolni soucet on the next pagev Pfiru¢ka k rozhrani PolyScope).”

1.20.3. Bezpecnostni synchronizace a chyby

Stav aplikované bezpecnostni konfigurace ve srovnani s instalaci robota, kterou nacetlo rozhrani
GUI, je znazornén ikonou Stitu vedle textu safety na levé strané obrazovky. Tyto ikony poskytuji
rychlé informace o aktualnim stavu. Jejich definice je uvedena nize:

Konfigurace synchronizovana
Zobrazuje, Ze je instalace rozhrani GUI stejna jako aktualné pouzita bezpecnostni
konfigurace. Nebyly provedeny zadné zmény.

Konfigurace zménéna
Zobrazuje, Ze je instalace rozhrani GUI odliSna od aktualné pouzité bezpecnostni konfigurace.

Pri Upravé bezpecnostni konfigurace vas bude ikona Stitu informovat, zda je nebo neni pouzito
aktualni nastaveni.

Pokud jakékoliv textové pole na karté safety obsahuje neplatny vstup, bude se bezpecnostni
konfigurace nachdzet v chybovém stavu. Tato situace se oznacuje nékolika zplsoby:

1. Vedle textu safety na levé strané obrazovky se zobrazi Cervena ikona chyby.
2. Podkarty s chybami jsou v horni ¢asti oznaceny ¢ervenou ikonou chyby.

3. Textova pole obsahujici chyby jsou oznacena cervenym pozadim.

Pokud dojde k chybé a vy se pokusite kartu Installation zavfit, zobrazi se dialogové okno s
nasledujicimi moznostmi:

1. VyreSte problém, tak aby byly v§echny chyby odstranény. Toto je viditelné tehdy, kdyz se
vedle textu Safety na levé strané obrazovky jiz nezobrazuje Cervena ikona chyby.

2. Vratte zpét predchozi bezpecnostni konfiguraci. Tim se zrusi veskeré zmény a vy budete
moci pokracovat do pozadovaného umisténi.

Pokud k zadné chybé nedojde a vy se pokusite kartu Instalace zavfit, zobrazi se odlisné dialogové
okno s nasledujicimi moznostmi:
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1. Pouzijte zmény a restartujte systém. Tim se Upravy bezpecnostni konfigurace aplikuji v
systému, ktery se poté restartuje. Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a
mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubl. To neznamend, Ze zmény budou ulozeny; pokud
robota v tuto chvili vypnete, ztrati se veSkeré zmény provedené v instalaci robota v€etné
bezpecnostni konfigurace.

2. Vratte zpét predchozi bezpecnostni konfiguraci. Tim se zrusi veskeré zmény a vy budete
moci pokracovat do pozadovaného vybraného umisténi.

1.20.4. Tolerance

Rameno robota vyuziva vestaveéné tolerance, které brani naruseni bezpecnosti. Bezpe¢nostni
tolerance je rozdil mezi bezpe¢nostnim limitem a maximalni provozni hodnotou. Napfiklad
obecna tolerance rychlosti je -150mm/s. To znamen3, Ze pokud uzivatel konfiguruje 250mm/s
rychlostni limit, pak bude maximalni provozni rychlost 250 - 150 = 100mm /s. Bezpecnostni
tolerance brani naruseni bezpecnosti, a zaroven umoznuji pfiméfené kolisani v chovani programu.
Napfiklad pfi manipulaci s tézkym bfemenem miuZze dojit k situacim, kdy musi Rameno robota
kratce pracovat nad normalni maximalni provozni rychlosti, aby dodrzelo naprogramovanou
trajektorii. Priklad takové situace je zobrazen na obr. 12.1.

A
A

UPOZORNENI
VZdy je tfeba provést posouzeni rizik pomoci meznich hodnot bez toleranci.

UPOZORNENI

Tolerance jsou specifické pro verzi softwaru. Aktualizaci softwaru maze dojit ke
zméné toleranci. Informace o zménach mezi verzemi naleznete v poznamkach k

vydani.
Safety speed limit

// \\

| I
§ . SN - Maximum operational speed
[ // T ST T \\\
S ~_ Actual speed

//
Time

Priklad bezpecnostni tolerance.

1.20.5. Bezpecnostni kontrolni soucet

Text v pravém hornim rohu obrazovky v kratkosti predstavuje bezpe¢nostni konfiguraci, kterou
robot aktualné pouziva. Pokud se text zméni, znamena to, ze se zménila aktualni bezpecnostni
konfigurace. Kliknutim na kontrolni soucCet se zobrazi podrobnosti o aktudlni bezpecnostni
konfiguraci.
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1.20.6. Bezpecnostni rezimy

Za normadlnich podminek, (tj. pokud neni v platnosti Zadné ochranné zastaveni), bezpeénostni
systém pracuje v jednom z nasledujicich rezim( bezpecnostni reZimy, kazdy s pfidruzenou sadou
bezpecnostnich limitu:
Bézny rezim

Bezpecnostni rezim je ve vychozim nastaveni aktivni;
Omezeny reZim

Aktivni, pokud TCP robota prekrocilo spoustéci rovinu Omezeného reZimu (viz 1.20.13.

Bezpecnostni vstupy/vystupy on page104).1.20.12. Hranice on page97), nebo pokud je
spustén pomoci konfigurovatelného vstupu (viz

Rezim Obnovy
Pokud rameno robota narusuje jeden z dalsich rezim0 (tj. V pfipadé rezimu) BéZny nebo
Omezeny a Kategorie zastaveni 0 | se rameno robota se spusti v rezimu Obnovy. Tento rezim
umoznuje robotovi pomalu se pohybovat zpét do povolené oblasti pomoci karty Pohyb nebo
Freedrive. V tomto rezimu neni mozné spoustét programy pro robota.

UPOZORNENI
Limity pro pozice kloubu, pozice TCP a orientace TCP jsou v rezimu Obnoveni
vypnuty, takze budte opatrni pfi pfesunu ramene robota zpét do meznich hodnot.

Podkarty obrazovky Ssafety Configuration umoznuji uzivateli definovat samostatné sady
bezpecnostnich limitl pro BéZny a Omezeny rezim. Mezni hodnoty Omezeného rezimu pro
rychlost a hybnost nastroje a kloubl musi byt restriktivnéjsi, nez jejich protéjsky v BéZném
rezimu.

Pokud je narusena bezpecnostni mezni hodnota ze sady aktivnich meznich hodnot, provede
rameno robota zastaveni kategorie 0. Pokud je aktivni bezpecnostni mezni hodnota, napf. mezni
poloha kloubu nebo bezpecnostni hranice, narusena jiz pfi zapnuti robota, spusti se robot v
rezimu Obnovy. To umoznuje pfesunout rameno robota zpét do rozsahu bezpecnostnich meznich
hodnot. V rezimu Obnovy je pohyb ramene robota omezen pevné stanovenou sadou meznich
hodnot, kterou uzivatel nemuZze upravit. Informace o meznich hodnotach v rezimu Obnovy
naleznete v Instalacni prirucka k hardwaru.

1. Podle IEC 60204-1, vice informaci viz Glosar. <

1.20.7. Rezim Freedrive

Pokud je aktivni rezim Freedrive (viz Freedrive on page122) a pohyb ramene robota se dostane do
blizkosti nékteré mezni hodnoty, uciti uzivatel odpudivou silu. Tato sila se generuje pro mezni
hodnoty polohy, orientace a rychlosti TCP robota a pro polohu a rychlost kloubd.
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Odpudiva sila ma uzivatele informovat o tom, Ze se aktudlni poloha nebo rychlost blizi mezni
hodnoté, a zabranit tak robotovi v naruseni této mezni hodnoty. Pokud v§ak na rameno robota
uzivatel pouzije dostatecnou siluy, Ize tuto mezni hodnotu prekrocit. Velikost sily se zvySuje s tim,
jak se rameno robota pfiblizuje mezni hodnoté.

Zpétné rizeni

V rezimu Freedrive lze diky odbrzdéni pohybovat klouby robota relativné nizkou silou. Béhem
inicializace ramena robotu, Ize pfi odbrzdéni pozorovat mensi vibrace. V nékterych situacich,
napriklad kdyz je robot v blizkosti kolize, jsou tyto otfesy nezadouci a k vynucenému pohybu
konkrétnich kloubl do poZadované polohy bez uvolnéni v§ech brzd v rameni robota lze pouzit
funkci Backdrive.

Pro povoleni Zpétného fizeni :

1. Stisknutim tlacitka ON zapnéte napajeni kloubl. Stav robotu je nastaven na (naprazdno).
Neuvoliiujte brzdy (t.j. nestiskejte START).

2. Stisknéte a drzte tlacitko Freedrive. Stav robotu se zméni na .

3. Odbrzdi se pouze klouby pod tlakem, a to po dobu stisknuti tlacitka Freedrive. BEhem
pouzivani funkce Backdrive je pohyb ramene robotu ztizen.

1.20.8. Ochrana heslem

Veskera nastaveni na této obrazovce uzamcena do doby, nez uzivatel zada do bilého textového
pole ve spodni ¢asti obrazovky spravné heslo (viz 1.25.3. Nastavit heslo on page210) a stlaéi
tlacitko Unlock button is pressed. The screen can be locked again by clicking the Lock button.
The safety tab is automatically locked when navigating away from the safety configuration
screen. When the settings are locked, a lock icon is visible next to the text safety nalevé
strané obrazovky. Po odemceni nastaveni se zobrazi ikona odemceni.

POZNAMKA
Po odemceni obrazovky Bezpecnostni konfigurace se rameno robota vypne.

1.20.9. Pouzit

Po odemceni bezpecnostni konfigurace a béhem provadéni zmén bude rameno robota vypnuté.
Rameno robota bude mozné zapnout az poté, co budou pouzity ¢i vraceny zmény. Zapnuti se
provadi ru¢né na obrazovce inicializace.

Veskeré zmény bezpecnostni konfigurace je tfeba pred zavienim karty Instalace pouzit nebo
vratit. Tyto zmény se projevi az po stisknuti App1y tlaCitka a provedeni potvrzeni. Potvrzeni
vyZaduje vizualni kontrolu zmén provedenych u ramene robota. Z bezpeénostnich divod( jsou
informace zobrazeny v jednotkach Sl. Priklad dialogového okna k potvrzeni je zobrazen nize.
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f‘u‘éeubecné omezeni | Omezeni kloubu | Hranice | BezpeénostniV/V | Rizné
Mezni hodnota Bézny rezim Omezeny rezim
Sila 150,00 120,00 N
ikon 300,00 200,00 W
Rychlost 1,50 0,75 mfs
Hybnost 25,00 10,00 kg mis
Potvrdit bezpecnostni konfiguraci ‘ | Zamitnout

Po potvrzeni se zmény automaticky ulozi jako soucast aktudlni instalace robota. DalSi informace
o ukladani instalace robota viz. 1.23.5. Instalace — Nacist/Ulozit on page126.

1.20.10. VSeobecna omezeni

VSeobecnd bezpecnostni omezeni omezuji linearni rychlost TCP robota a také silu, kterou mlze
vynalozit na okolni prostiedi. Skladaji ze z nasledujicich hodnot:

Sila
Omezeni maximalni sily, kterou TCP robota vyviji na prostredi.

Vykon
Omezeni maximalni mechanické prace vyvijené robotem na prostredi za predpokladu, ze je
naklad soucast robota, a nikoliv prostredi.

Rychlost
Mezni hodnota pro maximalni linearni rychlost TCP robota.

omezuje maximalni hybnost robota.
Mezni hodnota maximalni hybnosti ramene robota.

Vseobecna bezpecnostni omezeni Ize v rdmci instalace nakonfigurovat dvéma zplsoby; Zakladni
nastaveni a Pokrocila nastaveni, ktera jsou podrobné popsana nize.

Definovanim obecnych bezpecnostnich omezeni se definuji mezni hodnoty pouze pro nastroj, a
nikoliv celkové mezni hodnoty pro rameno robota. To znamena, ze i pfes stanoveni mezni
rychlosti, neni zaruceno, ze ostatni soucasti ramene robota budou dodrzovat totéz omezeni.

UZivatelska prirucka 93 UR10

Copyright ©® 2009-2020 od Universal Robots A/S. VSechna préva vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna préva vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Pokud je nastaven rezim Freedrive (viz Freedrive on page122) a aktudlni rychlost TCP robota se
blizi mezni hodnoté rychlosti, uciti uzivatel odpudivou silu, ktera se bude zvySovat s tim, jak se
rychlost bude blizit mezni hodnoté. Sila se zacne generovat v pfipadé, Zze se aktualni rychlost
pohybuje zhruba 250 mm/s kolem mezni hodnoty.

Zakladni nastaveni

Na uvodnim podpanelu obecnych omezeni, zobrazeném jako vychozi obrazovka, se nachazi
posuvnik se ¢tyfmi preddefinovanymi sadami hodnot pro mezni silu, vykon, rychlost a hybnost v
Bézném i Omezeném rezimu.

Konkrétni soubory hodnot jsou uvedeny v rozhrani GUI. Pfeddefinované soubory hodnot jsou
pouze navrhy a nemohou nahradit radné posouzeni rizik.

Prepnuti na Pokrocila nastaveni

Pokud by Zadna z predem definovanych sad hodnot nebyla postacujici, Advanced
Settings. .. lze stisknout tlaCitko a prejit tak na obrazovku pokrocilych v§eobecnych omezeni.

Pokrocila nastaveni

@ Soubor 05:10:30 CCCC O

Program | A Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |
e Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ Vseobecna omezeni [ Omezenikloubu | Hranice |© BezpeénostniVjV |
Nastaveni V/V Mezni hodnota Maximalni Bézny rezim Omezeny rezim
@ Bezpeénost sila max: 250 N 25 N
Proménné Wikon max: 1000 W 0w
MODBUS Rychlost mas: 5000 mm/s -150 mm/s
Prvky Hybnost max: 100 kg m/fs -3 kg m/s

Plynuly prechod
Sledowvani dopravniku
EtherMet/IP
PROFINET

Wychozi program

[ naéist 7 ulozit

Zakladni nastaveni... ‘

| Zablokovat | | Pouzit |

Zde |ze veskeré obecné mezni hodnoty popsané v 1.20.10. VSeobecna omezeni on the previous
page upravit nezavisle na ostatnich. Hodnotu Ize upravit klepnutim na odpovidajici textové pole a
zadanim nové hodnoty. Nejvyssi pfijatelna hodnota pro kazdé omezeni je uvedena ve sloupci s
nazvem Maximum. Limit sily Ize nastavit na hodnotu mezi 100 N a 250 N, a limit vykonu Ize

nastavit na hodnotu mezi 80 W a 1000 W.
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Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Pokud neni nastavena bezpecnostni rovina ani konfigurovatelny vstup, ktery by ji spustil, jsou pole
pro mezni hodnoty v Omezeném rezimu neaktivni (dalsi informace viz 1.20.13. Bezpecnostni
vstupy/vystupy on page104). Kromé toho 1.20.12. Hranice on page97 a Rychlost a mezni Hybnost
v Omezeném rezimu nesmi byt vysSsSi nez jejich protéjsky v rezimu Bézny.

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci pfislusného radku.
Pokud je program spustén, upravi se rychlost ramene robota automaticky tak, aby neprekracovala
Zadnou zadanou hodnotu po odecteni tolerance (viz 1.20.4. Tolerance on page90). Pozndmka:
minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze oznacCuje, Ze se tato tolerance odecte
ze skuteé¢né zadané hodnoty. Pokud rameno robota prekro¢i mezni hodnotu (bez tolerance),
bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.

UPOZORNENI
Mezni hodnota rychlosti plati pouze pro TCP robota, ostatni souc¢asti ramene

robota se tedy mohou pohybovat rychleji, nez je definovana hodnota.

Prepnuti na Zakladni nastaveni

Stisknutim Basic Settings.. . tlacitko pfepne zpét na zakladni obrazovku obecnych omezeni
a u veskerych obecnych omezeni se obnovi Vychozi nastaveni. Pokud by to zplsobilo ztratu
pfizpisobenych hodnot, zobrazi se vyskakovaci okno s Zadosti o potvrzeni akce.

1.20.11. Mezni hodnoty kloubu

@ Soubor 05:10:31 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb | WV | Protokol |
= T Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ VEeobecna omezeni [© Omezenikloubu | Hranice | BezpeinostniViv |
Mastaveni V/V Nasledujici jednotlivé mezni hodnoty kloubu lze konfigurovat nezavisle:
@ Bezpeénost (3 Maximalni rychlost
o Rozsah poloh
Proménné
MODBUS
Prviy Klouby Rozsah Bézny rezim Omezeny rezim
Plynuly pfechod Minimalni  Maximalni Minimalni  Maximalni
Zzékladna -363 — 363 ° | _353” 353| RN
Sledowvani dopravniku
Rameno  -363 — 363 ° | _363” 363| RN
EtherMet/IP
Lokst -363 — 363 ° | _363H 353‘ +3°/-3°
PROFINET L
Zapéstil -363 — 363 ° | _363H 363‘ +3°/3°
Vychozi P
eho=ilprognan Zapasti2 363 — 363 ° | -363” 363| +3°/3°
[ Natist 7 vlozit Zapasti3 363 — 353 ° | -353” 353| +3°/-3°
| Zablokovat | | Pouzit
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Mezni hodnoty kloubu omezuji pohyb jednotlivych kloubl v prostoru kloubu, tj. nevztahuji se na
kartézsky prostor, ale na interni (rotac¢ni) polohu kloub( a jejich rotaéni rychlost. Pomoci
pfepinacu v horni ¢asti podpanelu Ize nezavisle nastavovat Maximum Speed and Position
Range pro klouby.

Pokud je nastaven rezim Freedrive (viz Freedrive on page122) a aktudlni rychlost kloubu se bliZi
mezni hodnoté, uciti uzivatel odpudivou silu, ktera se bude zvySovat s tim, jak se rychlost bude
blizit mezni hodnoté. Sila se zaCne generovat v pripadé, ze se rychlost kloubu pfiblizi zhruba na
20 °/s k mezni hodnoté rychlosti nebo bude poloha kloubu asi 8 ° od mezni hodnoty polohy.

Rozsah poloh Zapésti 3 je ve vychozim nastaveni neomezeny. V pfipadé pouziti kabell
pripojenych k robotu je nutné nejprve zaskrtnout policko Neomezeny rozsah pro zapésti 3, aby
nedochazelo k napinani kabelu a ochrannym zastavenim.

Maximalni rychlost

Pomoci této moznosti Ize definovat maximalni dhlovou rychlost pro jednotlivé klouby. Hodnotu
Ize upravit klepnutim na odpovidajici textové pole a zadanim nové hodnoty. Nejvyssi pfijatelna
hodnota je uvedena ve sloupci s ndzvem Maximum. Zadnou hodnotu nelze nastavit na pod
toleran¢ni mez.

Pokud neni nastavena bezpecnostni rovina ani konfigurovatelny vstup, ktery by ji spustil, jsou pole
pro mezni hodnoty v Omezeném rezimu neaktivni (dal$i informace viz 1.20.13. Bezpecnostni
vstupy/vystupy on page104). Navic mezni hodnoty pro 1.20.12. Hranice on the facing page a
Omezeny rezim nesmi mit vy$Si hodnoty nez jejich protéjsSky v BéZzném rezimu.

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci pfislusného radku.
Pokud je program spustén, upravi se rychlost ramene robota automaticky tak, aby neprekracovala
Zadnou zadanou hodnotu po odecteni tolerance (viz 1.20.4. Tolerance on page90). Pozndmka:
minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze oznacuje, ze se tato tolerance odecte
ze skutecné zadané hodnoty. Pokud v§ak uhlova rychlost nékterého kloubu prekro¢i zadanou
hodnotu (bez tolerance), bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.

Rozsah poloh

Na této obrazovce Ize definovat maximalni rozsah poloh pro jednotlivé klouby. Hodnotu Ize upravit
klepnutim na odpovidajici textové pole a zadanim nové hodnoty pro spodni a horni hranici polohy
kloubu. Zadany interval musi odpovidat hodnotam uvedenym ve sloupci s hazvem Range a
spodni hranice nesmi prekrocit hodnotu horni hranice.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Pokud neni nastavena bezpecnostni rovina ani konfigurovatelny vstup, ktery by ji spustil, jsou pole
pro mezni hodnoty v Omezeném rezimu neaktivni (dalsi informace viz 1.20.13. Bezpecnostni
vstupy/vystupy on page104).1.20.12. Hranice on the facing page a

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci pfislusného radku. Prvni
hodnota tolerance se pouzije ha minimalni hodnotu a druha na maximalni hodnotu. Pokud se
poloha kloubu bliZi k poruseni rozsahu vyplyvajiciho z pfi¢teni prvni tolerance k zadané minimalni
hodnoté a odecteni druhé tolerance od zadané maximalni hodnoty a pokracuje po predpokladané
trase, provadéni programu se prerusi. Poznamka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty
tolerance pouze oznacuje, ze se tato tolerance odecte ze skutec¢né zadané hodnoty. Pokud v§ak
poloha kloubu prekroCi zadany rozsah, bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.
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1.20.12. Hranice

Na této karté Ize nakonfigurovat hrani¢ni hodnoty, které se skladaji z bezpe¢nostnich rovin a
hodnoty maximalni povolené odchylky orientace nastroje robota. Lze také definovat roviny, které
spusti prechod do Omezeného rezimu.

Povoleny pracovni prostor robota |ze omezit pomoci bezpecnostnich rovin, které TCP robota
donuti zGstat na spravné strané definovanych rovin a neprochdazet jimi. Nakonfigurovat Ize az
osm bezpecnostnich rovin. Pomoci omezeni orientace nastroje Ize zajistit, ze se orientace
nastroje robota neodchyli od pozadované orientace o vic, nez je urCité definované mnozstvi.

UPOZORNENI

Definovanim bezpecnostnich rovin se omezi pouze TCP, a nikoliv celkova mezni
hodnota ramene robota. To znamena, Ze i pfes stanoveni bezpe¢nostni roviny neni
zaruceno, Ze ostatni soucasti ramene robota budou dodrzovat totéz omezeni.

Konfigurace jednotlivych hrani¢nich mezi je zalozena na jednom z prvkd definovanych v aktudlni
instalaci robota (viz 1.23.12. Instalace — Prvky on page140).

POZNAMKA

Durazné doporucujeme, abyste pred Upravou bezpecnostni konfigurace vytvorili
veskeré funkce potiebné pro konfiguraci vSech pozadovanych hrani¢nich mezi a
pfiradili jim spravné nazvy. Jakmile se rameno robota po odemceni karty
Zabezpeceni vypne, bude Too1 funkce (obsahujici aktualni pozici a orientaci TCP
robota) a rezim Freedrive (viz Freedrive on page122) neaktivni.

Pokud je aktivni rezim Freedrive (viz Freedrive on page122) a aktualni poloha TCP robota je blizko
bezpecnostni roviny, nebo se odchylka orientace nastroje robota od pozadované orientace blizi
specifikované maximalni odchylce, uciti uzivatel odpudivou silu, ktera se bude zvySovat spolu s
tim, jak se TCP bude blizit mezni hodnoté. Sila se zaCne generovat v pripadé, ze se TCP dostane
do vzdalenosti pfiblizné 5 cm od bezpecnostni roviny, nebo se odchylka orientace nastroje pfiblizi
zhruba k 3 ° specifikované maximalni odchylce.

Pokud je rovina definovana jako Aktiva¢ni impulz omezeného rezimu a bod TCP tuto hranici
prekrocCi, bezpecnostni systém prejde do Omezeného rezimu, ve kterém se uplatfuji bezpec¢nostni
nastaveni Omezeného rezimu. Ve spoustécich rovinach plati stejna pravidla jako v béznych
bezpecénostnich rovinach az na to, Ze jimi rameno robota muze projit.

Vybér hranice pro konfiguraci

Panel safety Boundaries na levé strané karty slouzi k vybéru hrani¢ni meze, ktera se bude
konfigurovat.
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Chcete-li nastavit bezpecnostni rovinu, kliknéte na jednu z osmi polozek uvedenych v horni ¢asti
panelu. Pokud jiz byla nakonfigurovana vybrana bezpecnostni rovina, zvyrazni se odpovidajici 3D
zndzornéni roviny ve 3D zobrazeni (viz 3D View (see 3D znazornéni below) to the right of this
panel. The safety plane can be set up inthe Safety Plane Properties)v Konfigurace
bezpecnostni roviny below dolni ¢asti karty.

Kliknéte na Tool Boundary entry to configure the orientation boundary limit for the robot tool.
The configuration of the limit can be specified in the Tool Boundary Properties oddil
(viz. Konfigurace hranice néstroje on page102) v dolni ¢asti karty.

Kliknutim na tlacitko / zapnete nebo vypnete 3D znazornéni hranicni meze. Pokud je limit hranice
aktivni, je bezpecnostni reZim (viz Bezpecnostni rezim on page103) oznacen jednou z
nasledujicich ikon 8 . ® / + / © /Bezpecnostni rezim on page100 a

3D znazornéni

Cast 3D View displays the configured safety planes and the orientation boundary limit for the
robot tool together with the current position of the robot arm. All configured boundary entries
where the visibility toggle is selected (i.e. showing icon) in the safety Boundaries je
zobrazena spolecné s aktualni vybranou mezni hodnotou.

(Aktivni) bezpecnostni roviny jsou zndzornény Zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, kterd
predstavuje normalu roviny, coz je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit. Spoustéci
roviny se zobrazuji modre a zelené. Mala Sipka znazorriuje stranu roviny, ktera nespousti prechod
do Omezeného rezimu. Pokud je na panelu na levé strané karty vybrana bezpecnostni rovina,
zvyrazni se odpovidajici 3D zndzornéni.

Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem spolec¢né s vektorem oznacujicim
aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele znazorriuje povolenou oblast pro orientaci
nastroje (vektor).

Pokud je rovina nebo hrani¢ni hodnota orientace nastroje nakonfigurovana, ale neni aktivni, je
znazornéni zasedlé.

Stisknutim ikony lupy Ize zobrazeni zvétSit ¢i zmensit, pfetazenim prstu |ze zménit uhel pohledu.
Konfigurace bezpecnostni roviny

Safety Plane Properties section at the bottom of the tab defines the configuration of the
selected safety plane in the Safety Boundaries panel v levé horni ¢asti karty.
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@ Soubor 05:10:34 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb | WV | Protokol |
= T Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ VEeobecnaomezeni || Omezenikloubu | Hranice | BezpeinostniViv |
. Bezpecnostni hranice 3D zobrazeni
Mastaveni V/V -
Bezpecnostni rovina 0 D & Q ¥
Bezpecnost
@ P Bezpeénostni rovina 1 D 3
Proménné Bezpecnostni rovina 2 9]
MODBUS Bezpednostni rovina 3 |:|
;
Prvky nostni rovina 4 l:l
nostni rovina S |:|
Plynuly prechod nostni roving 6 l:l l_:
ostnl rovina o
Sledovani dopravniku Bezpeénostni rovina 7 |:| ~
ks
EtherNet/IP Hranice nastroje |:| vu’u‘“'
L 1™
PROFINET Vlastnosti bezpecnostni roviny
Rovina Zvolit bezpecnostni rezim
Vychozi program |Bezpe-5nostn|' rovina 1 ‘ ‘U B&zny ‘v‘
[ nagist 7 ulozit ) I
Kopirovat prvek Fremisteni
o - e

| Zablokovat | | Pouzit

Jméno

Textové pole Name umoznuje uzivateli pfifadit vybrané bezpecnostni roviné nazev. Nazev lze
zmeénit klepnutim na textovém pole a zadanim nového nazvu.

Kopirovat prvek

Poloha a normala bezpeénostni roviny se uréuje pomoci prvku (viz 1.23.12. Instalace — Prvky on
page140) v aktudlni instalaci robota. Pouziti rozbalovaci nabidky v levé spodni ¢ésti polozky
Safety Plane Properties section to select a feature. Only the point and plane type
features are available. Choosing the <Unde fined> vymaze konfiguraci roviny.

Osa Z vybraného prvku povede do nepovolené oblasti a normala roviny vede opacnym smérem.
Vyjimkou je pfipad, kdy je vybran prvek Base. V takovém pripadé povede normala roviny stejnym
smérem. Je-li rovina nakonfigurovana jako Aktivacni rovina Omezeného reZimu (viz Bezpecnostni
rezim on the next page), normala roviny oznacuje stranu roviny, ktera nespousti pfechod do
Omezeného rezimu.

Je tfeba poznamenat, Ze pokud se bezpecnostni rovina nakonfiguruje vybérem prvku, informace o
poloze se do bezpecnosti roviny pouze zkopiruji; rovina nebude s prvkem propojena. To znamena,
Ze v pfipadé zmén polohy nebo orientace prvku pouzité ke konfiguraci bezpecnostni roviny se
bezpecnostni rovina nebude automaticky aktualizovat. Pokud se prvek zméni, zobrazi se 4. ikona,
kterd se zobrazi i v pfipadé, Ze vybrana funkce byla odstranéna z instalace. & tlacitko vedle
volice aktualizuje bezpecnostni rovinu pomoci aktualni polohy a orientace prvku. 4. ikona je
umisténa nad volicem prvka. Kliknéte na
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Bezpecnostni rezim

Pomoci rozbalovaci nabidky po pravé strané safety Plane Properties panelu lze vybrat
Bezpecnostni rezim pro bezpecnostni rovinu s nasledujicimi dostupnymi rezimy:

Disabled Bezpecnostni rovina neni nikdy aktivni.
Pokud je bezpecnostni systém v BéZném rezimu, Normal rezim rovin
£ Normal je aktivni a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu robota
TCP.
Pokud je bezpeCnostni systém v Omezeném rezimu, Reduced rezim
* Reduced rovin je aktivni a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu
robota TCP.
Wornal Pokud je bezpecnostni systém v BéZném nebo v Omezeném rezimu,
Normal & Reduced rezim rovin je aktivni a chova se jako striktni
Reduced

mezni hodnota pro tuto polohu robota TCP.

Pokud je bezpecnostni systém v BéZném nebo v Omezeném rezimu,
Trigger rovina Spoustéce Omezeného rezimu je aktivni a zplsobi, Ze se
Reduced mode bezpecnostni systém prepne do Omezeného rezimu dokud je robot TCP
umistén za ni.

2]

Vybrany bezpecnostni rezim je oznacen ikonou u odpovidajici polozky vSafety Boundaries
panel. If the safety mode is set to Disabled, ikona se nezobrazi.

Premisténi

Pokud je v rozbalovacim poli v levé dolni ¢asti panelu safety Plane Properties panel, the
safety plane can be translated by tapping the Displacement vybran prvek, textové pole v pravé
dolni ¢asti tohoto panelu a zadani hodnoty. Zadanim kladné hodnoty se povoleny pracovni prostor
robota zvysi tim, ze se rovina posune do opacného sméru, nez je normala roviny. Zadanim
zaporné hodnoty se povolena oblast zmensi tim, ze se rovina posune ve sméru normaly roviny.

Tolerance a jednotka pfemisténi hranicni roviny se zobrazi po pravé strané textového pole.

Funkce rovin se striktni mezni hodnotou

Pokud se poloha TCP blizi prekroceni aktivni bezpec¢nostni roviny se striktni mezni hodnotou po
odecteni tolerance (viz 1.20.4. Tolerance on page90) a naddle pokracuje predpokladanou trasou,
provadéni programu se prerusi. Poznamka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance
pouze oznacuje, ze se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané hodnoty. Bezpecnostni systém
provede zastaveni kategorie 0, pokud poloha TCP prekroci bezpecnostni rovinu s danou mezni
hodnotou (bez tolerance).

Funkce spoustécich rovin Omezeného rezimu

Pokud neni aktivni ochranné zastaveni a bezpecnostni systém neni ve specialnim rezimu Obnovy
(viz 1.20.6. Bezpecnostni rezimy on page91), funguje systém v BéZném nebo Omezeném rezimu a
pohyby ramene robota jsou omezeny pfislusnou sadou meznich hodnot.
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Ve vychozim nastaveni je bezpecnostni systém v BéZném rezimu. Do Omezeného rezimu
prechazi vzdy, kdyz dojde k jedné z nasledujicich situaci:

1. Poloha TCP robota prekrocCila nékterou spoustéci rovinu Omezeného rezimu, tj. je umistén
na strané roviny, ktera je opa¢nd k sméru malé Sipky ve vizualizaci roviny.

2. Je nakonfigurovana funkce Reduced Mode bezpecnostniho vstupu a vstupni signaly jsou
nizké (dal$i podrobnosti viz 1.20.13. Bezpecnostni vstupy/vystupy on page104).

Pokud Zadny z vysSe uvedenych pfipadl jiz neplati, prevede se bezpecnostni systém zpét do
Bézného rezimu.

Pokud je pfechod z BéZného do Omezeného rezimu zpUlsoben priichodem pres spoustéci rovinu
Omezeného reZimu, dojde k pfechodu ze sady meznich hodnot BéZného rezimu na sadu meznich
hodnot Omezeného rezimu. Jakmile se TCP robota nachazi 20 mm od Spoustéci roviny
Omezeného rezimu nebo blize (ale stéle je na strané BéZného rezimu), uplatni se pro kazdou
mezni hodnotu tolerantnéjsi mezni hodnoty BéZného nebo Omezeného rezimu. Jakmile TCP
robota projde pres Spoustéci rovinu Omezeného rezimu, pfestanou byt aktivni sady meznich
hodnot BéZného rezimu a spusti se sady meznich hodnot Omezeného rezimu.

Pokud je pfechod z Omezeného do BéZného rezimu zplsoben prlichodem pres Spoustéci rovinu
Omezeného reZimu, dojde k pfechodu ze sady meznich hodnot Omezeného rezimu na sadu
meznich hodnot Normalniho rezimu. Jakmile TCP robota projde pfes Spoustéci rovinu
Omezeného reZimu, uplatni se pro kazdou mezni hodnotu tolerantnéjsi mezni hodnoty Bézného a
Omezeného rezimu. Jakmile se TCP robota nachazi 20 mm od Spoustéci roviny Omezeného
reZzimu nebo dale (na strané BéZného rezimu), prestanou byt aktivni sady meznich hodnot
Omezeného rezimu a spusti se sady meznich hodnot BéZného rezimu.

Pokud predpokladana trasa povede TCP robota pres Spoustéci rovinu Omezeného rezimu, zane
rameno robota zpomalovat jesté pred prlichodem rovinou, pokud by v nové sadé meznich hodnot
jinak prekrocilo rychlost kloubu, rychlost nastroje nebo mezni hodnotu hybnosti. Jsou-li tyto
mezni hodnoty restriktivnéjsi v Omezeném rezimu, dochazi k tomuto pred¢asnému zpomaleni
pouze pfi prechodu z Bézného do Omezeného rezimu.
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Konfigurace hranice nastroje

@ Soubor 05:10:37 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |
ST Bezpecnhostni konfigurace
Montaz [ Vieobecna omezeni [ Omezenikloubu |© Hranice | Bezpecnostni ViV |
Nastaveni V/V Bezpeénostni hranice 3&zraéem
Bezpeénostni rovina 0 DD ~
Bezpecnost
@ . Bezpeinostni rovina 1 DD
Proménné Bezpelnostni rovina 2 9]|:|
MODBUS Bezpednostni rovina 3 |:|
Prvky Bezpetfnostni rovina 4 |:| :
Bezpecnostni rovina 5 |:| I-' y
L T B Enostni rovina & |:| F.
Sledovani dopravniku Bezpeénostni rovina 7 l:l e
EtherMNet/IP Hranice nastroje
PROFINET Vlastnosti hranice nastroje
Odchylka Zvolit bezpecnostni rezim
Vychozi program 5_181,-1.0° ‘ oboji ‘v‘
H MNacdist [/ UloZit Kopirovat prvek
| =Nedefinovano= |v‘

| Zablokovat | | Pouzit |

Na Tool Boundary Properties panelu ve spodni ¢asti karty se definuje mezni hodnota
orientace nastroje robota, ktera se sklada z pozadované orientace nastroje a hodnoty pro
maximalni povolenou odchylku od této orientace.

Odchylka

V textovém poli Deviation je zobrazena hodnota maximalni povolené odchylky od pozadované
orientace nastroje robota. Hodnotu Ize upravit klepnutim na textové pole a zadanim nové hodnoty.

Prijatelny rozsah hodnot spolecné s toleranci a jednotkou odchylky jsou uvedeny vedle textového
pole.

Kopirovat prvek

Pozadovana orientace nastroje robota se uréuje pomoci prvku (viz 1.23.12. Instalace — Prvky on
page140) v aktudlni instalaci robota. Osa Z vybraného prvku se pouzije jako vektor pozadované
orientace nastroje pro tuto mezni hodnotu.

Pouziti rozbalovaci nabidky v levé spodni ¢asti polozky Tool Boundary Properties panel to
select a feature. Only the point and plane type features are available. Choosing the
<Undefined> vymaze konfiguraci roviny.

Je tfeba poznamenat, ze pokud se bezpecCnostni rovina nakonfiguruje vybérem prvku, informace o
orientaci se do bezpecnosti roviny pouze zkopiruji; mezni hodnota nebude s prvkem propojena. To
znamena, ze v pfipadé zmén polohy nebo orientace prvku pouzité ke konfiguraci mezni hodnoty se
mezni hodnota nebude aktualizovat automaticky. Pokud se prvek zméni, zobrazi se 4. ikona,
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kterd se zobrazi i v pfipadé, Ze vybrana funkce byla odstranéna z instalace. & tlacitkem vedle
nastroje pro vybér aktualizujete mezni hodnotu pomoci aktualni orientace prvku. & ikona je
umisténa nad voli¢em prvk(. Kliknéte na

Bezpecnostni rezim

Pomoci rozbalovaci nabidky po pravé strané Tool Boundary Properties panelu |ze vybrat
Bezpecnostni rezim pro orientacni hranici nastroje. K dispozici jsou nasledujici moznosti:
Disabled Mezni hodnota nastroje neni nikdy aktivni.

Pokud je bezpeCnostni systém v BéZzném rezimu, je aktivni hrani¢ni hodnota

Normal J .
nastroje.

Pokud je bezpecnostni systém v Omezeném rezimu, je aktivni hranicni

Reduced . .

hodnota nastroje.
Normal & Pokud je bezpecnostni systém v BéZném nebo Omezeném rezimu, je aktivni
Reduced hrani¢ni hodnota nastroje.

Vybrany bezpecnostni rezim je oznacen ikonou u odpovidajici polozky vsafety Boundaries
panel. If the safety mode is set to Disabled, ikona se nezobrazi.

Funkce

Pokud se odchylka orientace nastroje blizi prekro¢eni zadané maximalni odchylky po odecteni
tolerance (viz 1.20.4. Tolerance on page90) a naddle pokracuje predpokladanou trasou, provadéni
programu se prerusi. Poznamka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze
oznacCuje, ze se tato tolerance odecte ze skutec¢né zadané hodnoty. Pokud odchylka orientace
ndstroje prekro¢i mezni hodnotu (bez tolerance), bezpe¢nostni systém provede zastaveni
kategorie 0.
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1.20.13. Bezpecnostni vstupy/vystupy

& Soubor 05:10:38 CCCC O
Program | A Instalace rPohyb rVN rProtokoI |
e T Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ Vieobecnaomezeni | Omezenikloubu |© Hranice | BezpeénostniViv

Mastaveni V/V

@ Bezpeénost Vstupni signal Prifazeni funkci
Proménné

config_in[0], config_in[1] Omezeny redim |v|
Rt config_in[2], config_in[3] Reset bezpeénostniho zastaw...|w
Prvky config_in[4], config_in[s] Nepfifazeno =
Plynuly prechod config_in[&], config_in[7] MNepfifazeno -

Sledowvani dopravniku

Vystupni signal Prifazeni funkeci
EtherMet/IP
PROFINET config_owt[0], config_out[1] Robot se pohybuje -
\yichozi program config_out[2], config_out[3] Systém byl nouzové zastaven |w
config_out[4], config_out([S] Nepfifazeno -
[l Nagist 7 ulozit
config_out[6], config_out[7] Nepfifazeno -
| Zablokovat | | Pouzit |

Na této obrazovce se definuji bezpe¢nostni funkce pro konfigurovatelné vstupy a vystupy (V/V).
V/V se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovany tak, aby kazda funkce obsahovala kategorii' 3 a
PLd V/V.

Kazdou Bezpecnostni funkci mliZze ovladat pouze jeden par V/V. Pfi pokusu o vybér stejné
bezpecnostni funkce podruhé dojde k jejimu odstranéni z prvniho paru vstupu/vystupu
definovaného predtim. K dispozici je 5 bezpecénostnich funkci pro vstupni signaly a 5 pro vystupni.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Pouzitim bezpecnostni funkce na soubor vyvodl se potlaéi vSechny V/V tkony uréené pro vyvody
v nastaveni V/V (viz 1.23.8. Instalace — Nastaveni V/V on page132).

Vstupni signaly

V pfipadé vstupnich signall Ize vybrat ndsledujici bezpec¢nostni funkce: Nouzové zastaveni
systému, Omezeny rezim, Bezpecnostni resetovani, T¥ipolohové aktivacéni

zatizeni and Provozni rezim.

Nouzové zastaveni systému

Pri konfiguraci umoznuje dostupnost dalSich Emergency Stop button besides the T1a&itko
nouzového zastaveni na pfenosném ovladacim terminalu. U této funkce se vyzaduje pouziti
zarizeni kompatibilniho dle ISO13850.
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Omezeny rezim

Bezpecnostni roviny Ize pouzit ve tfech rezimech: BézZny rezim, ve kterém je specifikovana
vychozi bezpecnostni konfigurace, a Omezeny rezim. (Vice podrobnosti viz 1.20.6. Bezpecnostni
rezimy on page91). Pokud je vybrana tato bezpecnostni funkce vstupu, nizky signal vysilany do
vstupl zplsobi, Ze se bezpeénostni systém prevede do Omezeného rezimu. V pfipadé potieby se
rychlost ramene robota zpomali, aby tak vyhovéla sadé meznich hodnot Omezeného rezimu.
Pokud rameno robota nadale porusuje mezni hodnoty Omezeného rezimu, provede se zastaveni
kategorie 0. K prechodu zpét do BéZného rezimu dochazi stejnym zplsobem. Pfechod do
Omezeného rezimu mohou také zpUsobit bezpecnostni roviny (dal$i podrobnosti viz Konfigurace
bezpecénostni roviny on page98).

Bezpecénostni resetovani

Je-li Bezpe&né zastaveni pfipojen k bezpec¢nostnim V/V, pouzije se tento vstup, ¢imz se
zajisti pokracovani stavu bezpecného zastaveni, dokud se nespusti vynulovani. Pokud je rameno
robota ve stavu bezpecného zastaveni, nelze je uvést do provozu.

UPOZORNENI

Ve vychozim nastaveni Bezpe&nostni resetovani function is configured for
input pins 0 and 1. Disabling it altogether implies that the robot arm ceases to be
Safeguard Stopped as soon as the Bezpe&né zastaveni input becomes high.
In other words, without a Bezpednostni resetovani,the Bezpedné
zastavenivstupy SI0 a SI1 (viz Instalaéni pfiru¢ka k hardwaru) pIné urcuji, zda je
stav Bezpecné zastaveni aktivni nebo ne.

Tfipolohové aktiva&ni za¥izeni and Provozni rezim

Tyto funkce umoznuji vyuziti 3polohového zafizeni jako pfidavného ochranného opatfeni béhem
instalace a programovani robota. S konfigurovanym T¥ipolohové aktivad&ni za¥izeni
vstupem je robot bud' v rezimu chodu, nebo v programovacim rezimu"”. V pravém hornim rohu se
objevi ikona zobrazujici aktualni provozni rezim:

« Provozni reZim: robot miZe provadét pouze preddefinované dlohy. Karta Pohyb a rezim
Freedrive nejsou k dispozici.

* Programovaci rezim: Omezeni tykajici se Provozniho rezimu jsou uvolnéna. Kdykoli je
Tripolohové aktivacdni za¥izeni vstup nizky, je robot Bezpecné zastaven a
posuvnik rychlosti je nastaven na pocatecni hodnotu, ktera odpovida hodnoté 250 mm/s v
bézném rezimu.

V omezeném rezimu v§ak méfitko zlstava stejné jako v bézném reZimu, takZze posuvnik
rychlosti ne vzdy dosédhne 250 mm/s; misto toho se miZze skalovat na nizsi procento
bézného rezimu.

Posuvnik rychlosti Ize postupné zvySovat, aby dosahl vyssi rychlosti. Pokud T¥ipolohové
aktivacni zatrizeni vstup prejde z nizké urovné na vysokou, posuvnik rychlosti se
resetuje na nizkou hodnotu.

Existuji dva zplsoby konfigurace vybéru provozniho rezimu:
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1. Chcete-li vybrat provozni rezim pomoci externiho rezimu, nakonfigurujte nizky vstup
Provozni reZzim input. The option to configure it will appear in the drop-down menus
once the T¥ipolohové aktivacéni za¥izeni inputis configured. The robot will be in
Running mode when the Provozni reZzim a v rezimu Programovaci rezim kdyz je vysoky.

2. Chcete-li provozni rezim navolit z rozhrani Polyscope, musi se nakonfigurovat pouze
Tripolohové aktivad&ni zarizeni vstup a aplikovat do Bezpecnostni konfigurace. V
tomto pfipadé je vychozim rezimem Provozni reZim. K pfepnuti do Programovaciho reZzimu
klepnéte na tlacitko Programovat robota na Uvodni obrazovce. Chcete-li prepnout zpét do
Provozniho reZimu, staci odejit z obrazovky "Programovat robota".

POZNAMKA
+ Po potvrzeni konfigurace bezpecnostnich V/V se zapnutym T¥ipolohové
aktivaéni zafizeni se automaticky zobrazi Gvodni obrazovka. Uvodni
obrazovka se automaticky zobrazi také tehdy, kdyz se provozni rezim zméni
z Programovani na Provozni rezim.

+ Voli¢ fyzického rezimu, je-li pouzit, musi pIné vyhovovat normé ISO 10218-1:
¢lanek 5.7.1 pro vybér.

+ Tripolohovy spinac, v€etné jeho chovani, vykonovych charakteristik a
provozu, musi disledné odpovidat normé ISO 10218-1: ¢lanek 5.8.3 pro
zapinaci zafizeni.

Vystupni signaly

V pfipadé vystupnich signal( Ize vybrat nasledujici Bezpecnostni funkce. Jakmile skonci stav,
ktery spustil vysoky signal, vrati se veskeré signaly na nizké hodnoty:

System Emergency Stop

Nizky signal se vysila pouze v pripadg, ze byl v bezpecnostnim systému spustén Emergency
Stopped state by the Nouzové zastaveni robota input or Tlacitko nouzového zastaveni. To avoid
deadlocks, if the Emergency Stopped stav je spustén vstupem Emergency Stopped state
by the Nouzové zastaveni robota input or TlacCitko nouzového zastaveni. To avoid deadlocks, if the
Emergency Stopped, nizky signadl se nevysle.

POZNAMKA

Externi strojni zafizeni, které ziska vystup Emergency Stop state from the robot
through System Emergency Stop output must be complying with ISO 13850.
This is particularly necessary in setups where the Nouzové zastaveni robota input
is connected to an external Emergency Stop device. In such cases, the System
Emergency Stop, Se pfi uvolnéni externiho Zafizeni pro nouzové zastaveni
zvyS$i. To znamena, ze stav nouzového zastaveni u externiho zafizeni bude
resetovan bez potieby manualniho zasahu obsluhy robota. Dle bezpecnostnich
norem se u externiho zafizeni vyzaduje pro pokracovani v chodu manualni zasah.

UR10 106 UZivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

Robot Moving

Nizky signal se vysila v pfipadé, Ze je rameno robota v mobilnim stavu. Pokud je rameno robota
ve fixni poloze, vysila se vysoky signal.

Robot Not Stopping

Vysoka logicka hodnota signalu nastava v pfipadé zastaveni robota z dlvodu nouzového nebo
bezpecnostniho zastaveni. V ostatnich pfipadech je signal nizky.

Reduced Mode

Odesila nizky signal, pokud se rameno robota nachazi v Omezeném rezimu, nebo pokud je
bezpecnostni vstup nakonfigurovdn pomoci Reduced Mode vstupu a signal je momentalné
nizky. V ostatnich pripadech je signal vysoky.

Not Reduced Mode

Jedna se o opak vySe definovaného Reduced Mode.

1. Podle ISO 13849-1, vice informaci viz Glosar. <
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1.21. Zahajeni programovani

1.21.1. Uvod

13.1: Klouby robota. A: Zakladna, B: Rameno, C: Loket a D, E, F: Zapésti 1, 2, 3

Rameno robota spole¢nosti Universal Robots se skladd z trubek a kloubd. Klouby s jejich
obvyklymi nazvy jsou zobrazeny na obrazku 13.1. Zakladna je misto, kde je robot namontovan, a
na druhém konci (Zapésti 3) je pfipojen nastroj robota. Koordinaci pohybu jednotlivych kloubl je
mozné volné pohybovat robotem a jeho nastrojem s vyjimkou oblasti bezprostfedné nad a
bezprostiedné pod zakladnou.

PolyScope je grafické uzivatelské rozhrani (GUI), které slouzi k ovladani ramene robota, ovladaci
jednotky, spousténi existujicich programui robota a snadnému vytvareni novych programul.

V nasledujici ¢asti se nachazi uvod k zahajeni prace s robotem. Poté jsou podrobnéji vysvétleny
obrazovky a funkce rozhrani PolyScope.

2.

UPOZORNENI
1. Instalacni pfirucka k hardwaru obsahuje dlileZité bezpeénostni informace,

které je osoba zajistujici instalaci UR robott pred prvnim zapnutim robota
povinna prostudovat a porozumét jim.

Osoba zajistujici instalaci musi pred prvnim zapnutim ramene robota
nastavit konfiguracni bezpecnostni parametry definované na zakladé
posouzeni rizik, viz kapitola 1.20. Bezpecnostni konfigurace on page87.

1.21.2. ZaCiname

Pred spusténim rozhrani PolyScope musi byt rameno robota a ovladaci jednotka nainstalovany a
ovladaci jednotka musi byt zapnuta.
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Instalace ramene robota a ovladaci jednotky

Instalace ramene robota a ovladaci jednotky se provadi nasledovné:
1. Vybalte rameno a ovladaci jednotku robota.

2. Robota postavte na dostatecné pevny povrch, ktery vydrzi alespon desetinasobek plné sily
tocivého momentu kloubu zakladny a unese alespon pétinasobek hmotnosti ramene robota.
Povrch také nesmi vibrovat.

3. Ovladaci jednotku umistéte na podstavec.
4. Kabel robota zapojte mezi robota a ovladaci jednotku.

5. Pripojte konektor ovladaci jednotky k siti.

UPOZORNENI
Riziko preklopeni. Pokud robot neni bezpeéné umistén na pevném povrchu, mGze
spadnout a zpUsobit zranéni.

Podrobné pokyny k instalaci naleznete v Instalacni pfirucka k hardwaru. Pfed pouzivanim robota k
praci je potifeba provést posouzeni rizik.

Zapnuti a vypnuti ovladaci jednotky.

Ovladaci jednotka se zapina stisknutim tlacitka napajeni na predni strané dotykové obrazovky.
Tento panel se obvykle oznacuje jako pfenosny ovladaci panel. Pokud je ovladaci jednotka
zapnuta, zobrazi se na dotykové obrazovce text zakladniho operacniho systému. Priblizné za 1
minutu se na obrazovce zobrazi nékolik tlacitek a v samostatném okné se zobrazi vyzva uzivateli
k pfechodu na obrazovku inicializace (viz 1.21.6. Obrazovka Inicializace on page114).

Ovladaci jednotka se vypina stisknutim zeleného tlacCitka napajeni na obrazovce nebo pomoci
shut Down button on the welcome screen (see 1.21.5. Uvodni obrazovka on page113).

UPOZORNENI
Vypnuti vytazenim napajeciho kabelu ze sitové zasuvky mize zplsobit poskozeni
souborového systému robota a vést k zavadé robota.

Zapnuti a vypnuti ramene robota

Rameno robota Ize zapnout, pokud je zapnuta ovladaci jednotka a neni aktivovano zadné z tlacitek
nouzového zastaveni. Zapnuti ramene robota se provadi na obrazovce inicializace (viz 1.21.6.
Obrazovka Inicializace on page114) stisknutim ON button on that screen, and then pressing
Start. Robot se po spusténi a pfi uvolfiovani brzd mirné pohybuje a vydava zvuk.

Napajeni ramene robota lze vypnout stisknutim tlacitka OFF na obrazovce inicializace. Rameno
robota se také automaticky vypne pfi vypnuti ovladaci jednotky.
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1.21.3. Prvni program

Program je seznam pfikazd, které uréuji ¢innost robota. PolyScope umoziuje naprogramovat
robota i osobam s omezenymi znalostmi programovani. Pro vétsinu Ukolu Ize pfi programovani
pouzit pouze dotykovy panel bez nutnosti zaddvani specidlnich pfikazd.

Pohyb nastroje je soucast programu robota, ktery uci rameno robota, jak se pohybovat. V
PolyScope se pohyby nastroje nastavuji s pouzitim série bodi trasy. Kombinované body trasy
tvofi trasu, po niz se pohybuje rameno robota. Bod trasy je nastaven pomoci karty Pohyb, ru¢nim
pfemisténim (u¢enim) robota do urcité polohy nebo jej Ize vypocitat pomoci softwaru. Pouzijte
kartu Pohyb (viz 1.23. Ovladani robota on page121) k pfesunuti ramene robota do poZzadované
polohy nebo naucte polohu zatazenim ramene robota na misto, zatimco drzite tlaCitko Freedrive
(volnobéh) vzadu na pfenosném ovladacim terminalu.

Kromé prochéazeni bodl trasy mize program odesilat V/V signaly jinym strojim v uré¢enych
bodech na trase robota a provadét prikazy jako pokud... pak a cyklus na zakladé proménnych a
V/V signald.

Dale je uveden jednoduchy program, umoznujici pohyb ramena robota, ktery byl spustén, mezi
dvéma body trasy.

1. Klepnéte na Program Robot button and select Empty Program.

2. Dotykem Next button (bottom right) so that the <empty> vyberete ve stromové strukture
na levé strané obrazovky pfimku.

Prejdéte na kartu Structure.

Klepnéte na tlacitko Move.

Prejdéte na kartu Command.

Stisknéte nastaveni Next button, to go to the Waypoint.

Stisknéte tlacitko set this waypoint vedle obrazku “?”.

© N o o M

Na tlacitku Move screen, move the robot by pressing the various blue arrows, or move the
robot by holding the Freedrive, umisténém na zadni strané pfenosného ovladaciho
terminalu, zatimco tahate za rameno robota.

9. Stisknéte OK.
10. Stisknéte Add waypoint before.
11. Stisknéte tlaCitko set this waypoint vedle obrazku “?”.

12. Na tlacitko Move screen, move the robot by pressing the various blue arrows, or move the
robot by holding the Freedrive, zatimco tahate za rameno robota.

13. Stisknéte OK.

14. Stisknéte . Program je pfipraven. Robot se za¢ne pohybovat mezi dvéma body po stisknuti
symbolu . Odstupte od robota, pfipravte si ruku pobliz tlacitka nouzového zastaveni a
stisknéte symbol .
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15. Odstupte od robota, pripravte si ruku pobliz tlacitka nouzového zastaveni, stisknéte symbol
Prehrat, aby se rameno robota pohybovalo mezi bodem trasy_1 a bodem trasy_2. Nyni jste
vytvorili prvni program pro robota, ktery pohybuje robotem mezi dvéma danymi body trasy.

UPOZORNENI
1. Davejte pozor, aby robot nenarazil do sebe sama nebo do jiné prekazky,
mohl by se poskodit.

2. Dejte si pozor na hlavuy, i celé télo udrzujte mimo dosah (pracovni prostor)
robota. Prsty nepokladejte na mista, kde by se mohly zachytit.

3. Toto je pouze stru¢ny navod, jehoz ucelem je ukazat, ze prace s robotem UR
neni naro¢na. Predpoklada se, zZe prostredi bude bezpecné a uzivatel bude
jednat velmi opatrné. Nezvysujte rychlost nebo zrychleni nad ramec
vychozich hodnot. Pfed uvedenim robota do provozu vzdy provedte
posouzeni rizik.

1.21.4. Programovaci rozhrani PolyScope

Rozhrani PolyScope bézZi na dotykové obrazovce pripojené k ovladaci jednotce.

Uzivatelské rozhrani robota PolyScope

Zvolte

Spustit program

UNIVERSAL
ROBOTS

Nastaveni robota

Informace

Vypnout robota

Na predchozim obrazku je znazornéna Uvodni obrazovka. Modré plochy obrazovky predstavuji
tlacitka, ktera |ze stisknout dotykem prstu nebo zadni strany pera na obrazovku. Obrazovky
rozhrani PolyScope jsou uspofadany hierarchicky. V programovacim prostredi jsou obrazovky
usporadany na kartach, které umoznuji snadny pristup.
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& Soubor 05:00:25 CCCC O
| Program | A Instalace | Pohyb | Vv | Protokol |

<nepojmenovang> | Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné |

V tomto prikladu je na nejvysSSi urovni vybrana karta Program a pod ni Structure tabis
selected. The Programkarta, kterd obsahuje informace tykajici se aktualné nacteného programu.
V pripadé vybéru karty Pohyb se zobrazi obrazovka Pohyb, na které Ize ovladat pohyb ramene
robota. Podobné, po vybrani karty Vstup/Vystup Ize sledovat a ménit aktualni stav elektrickych
vstupl a vystupd.

K ovladaci jednotce |ze pripojit mys a klavesnici nebo prenosny ovladaci terminal, neni to vSak
nezbytné. Témér vSechna textova pole |ze ovladat dotykem, ten zobrazi virtualni numerickou ¢i
alfanumerickou klavesnici na obrazovce.

Obrazovky rozhrani PolyScope jsou popsany v nasledujicich ¢astech.
1.21.5. Uvodni obrazovka

Uzivatelské rozhrani robota PolyScope

Zvolte

Spustit program

UNIVERSAL
ROBOTS

Nastaveni robota

Informace

Vypnout robota

Po spusténi ovladajiciho pocitaCe se zobrazi uvodni obrazovka. Na obrazovce jsou k dispozici
nasledujici moznosti:

- Spustit program: Vyberte a spustte existujici program. Toto je nejjednodussi zplsob
uvedeni ramene robota a ovladaci jednotky do provozu.

+ Program robota:Zménte program nebo vytvorte novy program.

+ Nastaveni robota: Zména jazyka, nastaveni hesel, upgrade softwaru atd.
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+ Vypnuti robota: Vypina rameno robota a vypina ovladaci jednotku.

+ Informace: Poskytuje podrobnosti tykajici se verze softwaru, nazvu hostitele, IP adresy,
sériového Cisla a pravnich informaci.

1.21.6. Obrazovka Inicializace

Inicializovat robot @

Zkontrolujte, zda jsou instalace | naklad/zatizen spravné, a inicializujte robot stisknutim tlagitka se zelenou ikenou,

Robot 5] Béim’{

@ VYPNOUT
Alktivni naklad kg
Instalaéni soubor ‘default_l ‘ ‘ Nacist instalaci

3D zobrazeni

Q| q

) ‘ Konfigurovat TCP ‘
¥

‘ Konfigurovat montaz ‘

P

Na této obrazovce lze ovlddat inicializaci ramene robota.

Indikator stavu ramene robota

Stavova LED dioda oznacuje stav ¢innosti ramene robota:
- Jasné Cerveny indikator znamena, Ze je rameno aktudlné zastaveno, pficemz divody mohou
byt rizné.
« Jasné zluty indikator znamena, Ze je rameno robota zapnuto, av§ak neni pfipraveno na
bézny provoz.

« A nakonec, zeleny indikator znamena, Ze je rameno robota zapnuto a pfipraveno na bézny
provoz.

Text, ktery se zobrazuje vedle indikatoru, dale specifikuje aktualni stav ramene robota.
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Aktivni zatizeni a instalace

Pokud je rameno robota zapnuto, zobrazi se mira zatizeni pouzivaného ovladacem pfi provozu
ramene robota v malém bilém textovém poli. Hodnotu Ize upravit klepnutim na textové pole a
zadanim nové hodnoty.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
nastaveni této hodnoty nezméni zatiZeni v instalaci robota (viz 1.23.6. Instalace — Konfigurace
TCP on page127), dojde pouze k nastaveni miry zatizeni pouzivaného ovladaéem.

A podobné, nazev aktualné nacteného instalacniho souboru je zobrazen v Sedém textovém poli.
Jinou instalaci Ize nacCist klepnutim na textové pole nebo pomoci tlaCitka Na€ist vedle ngj.
Pripadné Ize nactenou instalaci pfizplisobit pomoci tlacitek umisténych vedle 3D zobrazeni ve
spodni ¢asti obrazovky.

Pred spusténim ramene robota je velmi dulezité ovéfit, zda aktivni zatiZzeni a aktivni instalace
odpovidaji skutec¢né situaci, ve které se rameno robota aktualné nachazi.

Inicializace ramene robota

i E UPOZORNENI
Pred spusténim ramene robota vzdy ovérte, zda jsou skute¢né zatizeni i instalace
nastaveny spravné. Pokud jsou tato nastaveni nespravna, nebudou rameno robota
ani ovladaci jednotka fungovat spravné a mohou predstavovat nebezpeci pro
osoby i vybaveni v jejich blizkosti.

POZOR
Dbejte zvySené opatrnosti, pokud se robot dotyka prekazky ci stolu, jelikoz naraz
robota do prekazky mlze poskodit prevod kloubu.

Velké tlacitko se zelenou ikonou slouzi k vlastni inicializaci ramene robota. Text na tlacitku a
akce, které provadi, se méni v zavislosti na aktualnim stavu ramene robota.

+ Po spusténi ovladaciho pocitace je tfeba na tlacitko jednou klepnout, aby se rameno robota
zapnulo. Stav ramene robota se pak zméni na Zapnuty a nasledné na Ne¢inny. Poznamka:
Je-li aktivni nouzové zastaveni, nelze rameno robota zapnout a tlac¢itko bude neaktivni.

+ Pokud je rameno robota ve stavu Necinny, je tfeba na tlacitko znovu klepnout a tim rameno
robota spustit. V tomto bodé bude provedena kontrola, zda udaje ze snimace odpovidaji
nakonfigurovanému umisténi ramene robota. Pokud se nalezne nesoulad (s toleranci 30°),
tlacitko se deaktivuje a pod nim se zobrazi chybové hlaseni.

Pokud ovéreni umisténi probéhne Uspésné, klepnutim na tlacitko uvolnéte brzdy kloubu a
rameno robota bude pfipraveno na bézny provoz. Poznamka: Robot pfi uvolhovani brzd
vydava zvuk a mirné se pohybuje.

+ Pokud rameno robota narusi pfi spusténi nékteré bezpecnosti meze, bude v provozu ve

Uzivatelska prirucka 115 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

specialnim Rezimu obnovy. V tomto rezimu lze klepnutim na tlacitko prepnout na
obnovovaci obrazovku Pohyb, na které |ze rameno robota prfesunout zpét do oblasti v ramci
bezpecnostnich mezi.

+ Pokud dojde k chybé, I1ze ovladac¢ timto tlacitkem restartovat.

+ Pokud ovladac neni spustén, klepnutim na toto tlacitko jej spustite.

A nakonec, mensi tlacitko s ¢ervenou ikonou slouzi k vypnuti ramene robota.
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1.22. Editory na obrazovce

1.22.1. Editor vyrazl na obrazovce

& Soubor 05:09:32 CCCC O

fProgram | A Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Nastavit =~

= Cekat | - - e

o Konec_1 Zadanl Zdroj [Wyraz |v|
Yo Vylozit Pfifadi wbrané proménné hodnotu vyrazu.

o Poéateéni_poloha

¢V Smér

® Zpolohy 1 Proménna Vyraz

© Do_palohy 1 [
¢ V¥ Sekvence avednu var_2 v | =

© Poloha_naloze._| =

= Nastavit © Prejmenovat

= Cekat

2 *forcef()
Input
<Vstup= - True (HI) False (LO) ? 4mm Backspace
SC
Output
<wstup= - and or xor not 7 8 9 .
Variable
L

<Proménnés> v| = = ( ) < > ] * 4 5 6
Pose
<Pozice> - _ " [ 1 = =z m + 1 2 3 Po?rdit
Function
<Funkce= - ABC 4 [ 0

Vlastni vyraz se upravuje jako text, editor vyrazi je v§ak vybaven fadou tlaéitek, které slouzi

k vloZeni specialnich symbold, napfiklad * pro nasobeni a < pro mensi nebo stejnou hodnotu.
Tlacitko se symbolem klavesnice v pravém hornim rohu obrazovky slouzi k pfepnuti na upravy
textu vyrazu. VSechny definované proménné jsou k dispozici v nastroji pro vybér 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.

Vyraz je zkontrolovan zda neobsahuje gramatické chyby, po stisknuti tlacitka 0k button is
pressed. The Cancel se zavre obrazovka a zrusi se vSechny zmény.

Vyraz mize mit nasledujici podobu:

?
digital in[1]=True and analog in[0]<0.5

1.22.2. Obrazovka uprav poloh

Na této obrazovce miZete uvést cilové polohy kloubl nebo cilovou polohu a orientaci néstroje
robota. Tato obrazovka je v rezimu a fyzicky rameno robota pfimo neovlada.

UZivatelska prirucka 117 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna préva vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Robot Prvek O
44 =

TCP

X 120,11 mm

v -431,76| mm

|Vekt0r otoceni [rad]

RX 0,001/ rad
/ RY -3,166| rad
RZ 0,040 rad

Polohy kloubd

PEREEER] BRE & BRE]

es Zakladna .
Rameno -58,96| °
Loket 126,22 °
Zapésti1 -46,29|
Zapésti 2 91,39
Zapésti 3 -1,78|°
| ¥ storno || @ OK |

Robot

Aktualni pozice ramene robota a uvedena nova cilova poloha jsou zobrazeny ve 3D grafice. 3D
nakres ramene robota znazornuje aktualni polohu ramene robota a ramene robota znazornuje
cilovou polohu ramene robota ovladanou hodnotami zadanymi na pravé strané obrazovky.
Stisknutim ikony lupy Ize zobrazeni zvétSit ¢i zmensit, pfetazenim prstu |ze zménit uhel pohledu.

Pokud se predepsana cilova poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpec¢nostni nebo
spoustéci roviny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci
ndstroje (viz 1.20.12. Hranice on page97 ), zobrazi se 3D znazornéni priblizné hrani¢ni hodnoty.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény Zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazornuje
normalu roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou
zobrazeny modre a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
BézZného rezimu (viz 1.20.6. Bezpecnostni rezimy on page91). Hraniéni hodnota orientace
nastroje je znazornéna kuzelem spolecné s vektorem oznacujicim aktudlni orientaci nastroje
robota. Vnitfek kuZele zndzornuje povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiz nenachazi v blizkosti mezni hodnoty, 3D znazornéni zmizi.
Pokud cil TCP narusuje hraniéni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni meznich
hodnot zCervena.

Poloha prvku a nastroje

V pravém hornim rohu obrazovky se nachazi nastroj pro vybér prvkd. Voli¢ prvkl definuje, ve
vztahu ke kterému prvku se ma rameno robota Fidit.
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Pod volic¢em prvkl se zobrazi ndzev pravé aktivniho stfedového bodu néstroje (TCP). Dalsi
informace o konfiguraci nékterych uvedenych TCP viz 1.23.6. Instalace — Konfigurace TCP on
page127. Textova pole udavaji plné hodnoty soufadnic daného TCP vzhledem k vybranému prvku.
X, Y and z control the position of the tool, while RX, RY and RZ slouzi k ovladani orientace
nastroje.

K vybéru orientace se pouziva rozeviraci nabidka nad RX, RY and RZ poli. K dispozici jsou
nasledujici typy:

+ Vektor otoceni[rad] Orientace je dana jako vektor otoceni. Délka vektoru udava uhel
otoCeni v radianech a vlastni vektor pfedstavuje osu otaceni. Jedna se o vychozi nastaveni.

+ Vektor otoceni [°] Orientace je dana jako vektor otoceni, kde délka vektoru udava uhel
otoCeni ve stupnich.

+ RPY[rad] uhly Ndklonu, sklonu a zataceni (RPY), pficemz se tyto Uhly udavaji v radidnech.
Rotacni matice RPY (rotace X, Y’, Z") je déna:

Rrpy(y, B, @) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
« RPY[°] uhly Nédklonu, sklonu a zatacéeni (RPY), pficemz se tyto Uhly udavaji ve stupnich.

Hodnoty |ze upravit kliknutim na prislusnou souradnici. Kliknutim na + or - tlacitko hned napravo
vedle pole Ize pridat nebo odecist urcitou hodnotu od aktualni hodnoty. Stisknutim a pfidrzenim
tlagitka Ize hodnotu pfimo zvysit/snizit. Cim déle je tladitko stisknuto, tim v&tsi je
priristek/ubytek.

Polohy kloubii

Jednotlivé polohy klouby Ize pfimo zadavat. Kazda poloha kloubu m(iZe mit hodnotu v rozmezi od
-360° do + 360 °, které jsou meznimi hodnotami kloubu. Hodnoty Ize upravit kliknutim na
prislusnou polohu kloubu. Kliknutim na + or - tlacitko hned napravo vedle pole Ize pfidat nebo
odecist urcitou hodnotu od aktualni hodnoty. Stisknutim a pfidrzenim tlacitka Ize hodnotu pfimo
zvy$it/snizit. Cim déle je tlagitko stisknuto, tim vétsi je pFiriistek/ubytek.

Tlacitko OK

Pokud byla tato obrazovka aktivovédna z Move tab (see 1.23. Ovladani robota on page121), clicking
the Ok button will return to the Move karty, kde se bude robot pohybovat do zadaného cile. Pokud
posledni zadana hodnota byla soufadnici nastroje, rameno robota se bude pohybovat do cilové
polohy pomoci typu pohybu PohybL, pokud vSak byla jako posledni zadana poloha kloubu, rameno
robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci pohybu PohybdJ. Jednotlivé druhy pohybu jsou
popsany v Typy pohybu on page162.

Tlacitko Storno

Po stisku tlacitka Cancel se zavie obrazovka a zrusi se vSechny zmény.
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1.23. Ovladani robota

1.23.1. Karta Pohyb

Na této obrazovce mUzete vzdy pohnout (manipulovat) ramenem robota pfimo, a to bud
pfemisténim/oto¢enim nastroje robota, nebo ovladanim kloubt robota jednotlivé.

2 05:09:38 CCCC O
(Program | i Instalace [ Pohyb | V/V | Protokol |
Poloha TCP Robot Prvek

&)
AR S Zobrazeni =

—

CcP

x [ 126,11 un
v [43L.78] mm
z [ 253,93 mm
[ RC [ 0,001] rag
_ v [ -3.166] raq
o 2| 0,040 rad

= =

Orientace TCP Pohyb kloubd | Domo |

Zakladna [ A | -91,71] °

Rameno [ N | °

Loket [ N | -1286, ©

o

Zapéstil | i |

Volnobé&h

o

Zapésti 2 [ i |

w| & ©
=, o
wl o] [N |w
@l [© (o [N &

Zapésti 3 [ i | -1,78| °

. Rychlost =——={_ho0% | Storno || oK |
(s, ] Skuteény robot yehios X v

Robot

3D grafika znazorfuje aktualni polohu ramene robota. Stisknutim ikony lupy Ize zobrazeni zvétsit
Ci zmensit, pretazenim prstu |ze zménit uhel pohledu. PFi fizeni ramene robota doporucujeme
vybrat funkci Zobrazeni a otocit Uhel zobrazeni 3D nakresu tak, aby odpovidal vasemu pohledu na
rameno robota.

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spoustéci roviny,
nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz 1.20.12.
Hranice on page97), zobrazi se 3D zndzornéni pfiblizné hraniéni hodnoty. Poznamka: pokud je v
robotovi spustén program, bude znazornéni hrani¢nich mezi vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazornuje
normalu roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou
zobrazeny modre a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
Bézného rezimu (viz 1.20.6. Bezpecnostni rezimy on page91). Hrani¢ni hodnota orientace
nastroje je znazornéna kuzelem spolecné s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje
robota. Vnitfek kuzele znadzornuje povolenou oblast pro orientaci néstroje (vektor).
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Pokud TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D znazornéni zmizi. Pokud nastroj TCP
narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), zndzornéni meznich hodnot z€ervena.

Poloha prvku a nastroje

V pravém hornim rohu obrazovky se nachazi nastroj pro vybér prvkd. Definuje, ve vztahu ke
kterému prvku se ma rameno robota ridit.

Ndazev pravé aktivniho stfedového bodu néstroje (TCP) je zobrazen pod voli¢em prvku. Textova
pole udavaji pIlné hodnoty soufadnic daného TCP vzhledem k vybranému prvku. Dalsi informace o
konfiguraci nékterych uvedenych TCP (viz 1.23.6. Instalace — Konfigurace TCP on page127).

Hodnoty Ize upravit ru¢né kliknutim na souradnici nebo polohu kloubu. Tim se dostanete na
obrazovku Uprav poloh (viz 1.22.2. Obrazovka Uprav poloh on page117), kde m{iZzete zadat cilovou
polohu a orientaci nastroje nebo cilové polohy kloub(.

Pohyb nastroje

+ PridrZzenim Sipky pfemisténi (nahore) se hrot nastroje robota pfesune ve vyznaceném
smeru.

+ PridrZzenim Sipky otocCeni (dole) se zméni orientace nastroje robota v oznaceném sméru.
Bod otaceni je stfedovy bod nastroje (TCP), tzn. bod na konci ramene robota, ktery udava
charakteristicky bod nastroje robota. Bod TCP ma podobu malé modré kulicky.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Uvolnénim tlacitka |ze pohyb kdykoli prerusit

Pohyb kloubii

Jednotlivé klouby Ize ovladat pfimo. Kazda poloha kloubu mize mit hodnotu v rozmezi od - 360°
do + 360 °, které jsou meznimi hodnotami kloubu znazornéné vodorovnymi sloupci u jednotlivych
kloubl. Pokud kloub dosahne mezni polohy, nelze jim pohybovat déle. Pokud jsou mezni hodnoty
rozsahu poloh kloubu nakonfigurovany odlisné od vychozich hodnot (viz 1.20.11. Mezni hodnoty
kloubu on page95), bude tento rozsah ve vodorovném sloupci oznacen cervené.

Freedrive

Pri stisknuti tlaCitka Freedrive Ize rameno robota fyzicky uchopit a premistit do pozadované
polohy. Pokud je nastaveni gravitace (viz 1.23.7. Instalace — MontaZz on page131) v karté
Nastaveni nesprdvné, nebo rameno robota nese tézky ndklad, robot se muze zacit pohybovat
(padat), kdyz je stisknuto tlacitko Freedrive. V takovém pfipadé pouze opét uvolnéte tlacitko
Freedrive.
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UPOZORNENI

programem.

1.23.2. Karta V/V

& Soubor

[ Program | A Instalace | Pohyb [V | Protokol |

1. Pouzijte spravnd nastaveni instalace (napf. montazni Ghel robota, hmotnost
TCP, posun TCP). Soubory instalace ukladejte a nacitejte spolu s

2. Pred stisknutim tlaCitka Freedrive se ujistéte, Ze je spravné nastaven
nastroj TCP a montazni nastaveni robota. V pfipadé nespravného nastaveni
se rameno robota po aktivaci tlacCitka Freedrive zacne pohybovat.

3. Funkci Freedrive (Impedance/zpétné fizeni) Ize pouzit pouze v instalacich,
ve kterych to umoznuje posouzeni rizik. Nastroje ani prekazky nesmi mit
ostré okraje ¢i mista, na kterych mize dojit ke skfipnuti. Zajistéte, aby
veskery personal zlistal mimo dosah ramene robota.

cccec @

05:10:09

Robot | MODBUS

Konfigurovatelny vstup
S-Guard Reset @ | @ 4

S-Guard Reset @ | @ 5
29 | Ds
I Q| D7

Analogovy vstup
fer [
1o

analog_in[0]
Konfigurovatelny vystup

ov

Digitalni vstup
0d | D4
19| D5
Start-Prog @ | & 6
Stop-Prog @ | @ 7

analog_in[1]

oV

Digitalni vystup

Vstup nastroje

Digitalni
Qo
D1

analog_in[2]

[ ooy erq]

analog_in[3]

‘ 0,00V  [Nap.. ‘v‘

Vystup nastroje

0@ @ 0@ | @4 Digitalni
1 G G S Prog-Running @ G 3 G 0
2@ | @ s 20| @6 @1
30| @7 30|07 Zkontroloval/a:
Analogovy vystup |U2ivate| |v|
analog_out[0] analog_out[1]
@ H @ H Napéti Proud
4mA 20mA 4mA 20mA 6 13 o4 000 mA
?j Simulace

o Skuteény robot

Na této obrazovce lze pribézné sledovat a nastavovat aktualni V/V signdly z ovladaci jednotky

robota a naopak. Na obrazovce se zobrazuje aktudlni stav V/V v€etné stavu v pribéhu spusténi

programu. Pokud béhem provadéni programu dojde k néjaké zmeéné, program se zastavi. Pri

zastaveni programu si vSechny vystupni signaly zachovaji aktualni stav. Frekvence aktualizace
obrazovky je pouze 10 Hz, takze velmi rychly signal se nemusi spravné zobrazit.

Konfigurovatelné V/V Ize vyhradit pro specialni bezpe¢nostni nastaveni definované v ¢asti
Konfigurace bezpecnostnich vstupl/vystupl (viz 1.20.13. Bezpecnostni vstupy/vystupy on
page104); vyhrazené vstupy/vystupy budou misto vychoziho ndzvu nebo nazvu definovaného
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uzivatelem oznaceny nazvem bezpecnostni funkce. Konfigurovatelné vystupy, které jsou
vyhrazeny pro bezpecnostni nastaveni, nelze prepinat a zobrazi se pouze jako stavové indikatory.
Elektrické detaily signall jsou popsany v kapitole 1.9.3. V/V rozhrani ovladace on page30.

Napéti

V ¢4sti Vystup nastroje |ze Napéti konfigurovat pouze tehdy, je-li vystup nastroje ovladan
uzivatelem. Vybérem platformy URCap se odstrani pfistup k moznosti Napéti.

Nastaveni analogové domény

Analogové vstupy/vystupy Ize nastavit bud' jako proudové [4-20 mA], nebo jako napétové [0-
10 V]. Po ulozeni programu budou nastaveni pouzita pfi pfipadném pozdéjSim restartovani
ovladace robota. Vybérem platformy URCap ve vystupu nastroje se odstrani pristup k nastaveni
domény pro analogové vstupy nastroje.

1.23.3. MODBUS

NiZe uvedeny snimek obrazovky zobrazuje V/V signaly klienta MODBUS v souladu s jejich
nastavenim v instalaci. Pomoci rozbalovacich nabidek v horni ¢asti obrazovky I1ze ménit
zobrazeny obsah podle typu signalu a jednotky MODBUS, je-li jich nakonfigurovano vice nez
jedna. Kazdy signal v seznamu obsahuje stav pfipojeni, hodnotu, ndzev a adresu signalu. Vystupni
signaly Ize pfepinat, umoznuje-li to stav pfipojeni a volba pro ovladani karty V/V (viz 1.23.8.
Instalace — Nastaveni V/V on page132).

@ Soubor 05:10:09 CCCC O
[ Program | A Instalace | Pohyb [Wiv | Protokol |
MODBUS
Typ MODBUS: |véechny |v| Jednotka MODBUS: |Vée |v|
Vstupy Vystupy
Jednotka MODBUS: 10.0.0.2 Jednotka MODBUS: 10.0.0.2
0 MODBUS_4 [260] a MODBUS_3 [18]
Jednotka MODBUS: 127.0.0.1 Jednotka MODBUS: 127.0.0.1
d MODBUS_L [0] (™, ] MODBUS_2 [16]
o MODBUS_S [17]
0 MODBUS_6 [18]
a MODBUS_7 [19]
o MODBUS_& [20]
o MODBUS_9 [21]
?‘J Simulace

o Skuteény robot
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1.23.4. Karta Automaticky pohyb

Karta Automaticky pohyb slouzi pro pohyb ramene robota do konkrétni polohy na pracovisti. Jako
priklad Ize uvést pfesun ramene robota do pocatecni polohy programu pred spusténim programu
nebo pfechod do bodu trasy béhem upravy programu.

2 05:09:15 CCCC O
[ spustit ['Pohyb ['V/v | Protokel | Automaticky pohyb |

Presunout robot do polohy.

Chcete-li provést znazornény pohyb, pfidrite tladitke JAute”. Uvolnénim tlagitka pohyb zrusite,
Stisknutim tladitka ,Ruéné&" pfesunte robot do polohy ruéné.

A& Upozornéni: Vase uzitecné zatizeni je na karté& Instalace nastavenc na nulu

Auto

Animace

Animace znazornuje pohyb, ktery se rameno robota chysta provést.

POZOR
Animaci miZete srovnat s polohou skute¢ného ramene robota a ujistit se, ze
rameno mUiZze pohyb bezpeéné provést, aniz by narazilo na prekazku.

POZOR
Funkce automatického pohybu sleduje pohyb robota stinovou trajektorii. PFi kolizi
by mohlo dojit k poskozeni robota nebo jiného zafizeni.
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Auto

Pridrzenim tlaCitka Auto se robot presune podle animace.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Uvolnénim tlacitka Ize pohyb kdykoli prerusit.

Manualni

Stisknutim tlacitka Manualni prejdete na kartu Pohyb, kde |ze ramenem robota pohybovat

manualné. To se pouziva v pfipadech, kdy neni pohyb v animaci vhodny.

1.23.5. Instalace — Nacist/Ulozit

&) Soubor

Program [ A Instalace | Pohyb | WV | Protokol |

ccce @

A Konfigurace TCP
Montaz

Mastaveni V/V

@ Bezpecnost
Proménné
MODBUS

Prvicy

Plynuly prechod
Sledowvani dopravniku
EtherMet/IP
PROFINET

Wychozi program

=]

Macist / UloZit

Nacist/Ulozit instalaci robota do souboru

W karté Instalace robota je podrobné popsan zplisob umist&ni robota do pracovnich prostor,
Zahrnuje mechanické upevnéni robota, elektrické spoje a dalsi vybaveni a take veskeré
moznosti, na ktenjch zavisi program robota, Meobsahuje viak samotny program.

Ulezit aktualni instalaci

‘default

| Ulozit || ulozit jako...

Macist jiny instalacni soubor

| Nacist || Vytvorit novy |

V kapitole Instalace robota je podrobné popsan zplsob, jakym se rameno robota a ovladaci
jednotka umistuji do pracovniho prostredi. Zahrnuje mechanické upevnéni ramene robota,

elektrické spoje a dalSi vybaveni a také vesSkeré moznosti, na kterych zavisi program robota.
Neobsahuje vS§ak samotny program.

Tato nastaveni Ize nakonfigurovat na rliznych obrazovkach na karté Instalace, kromé domén V/V,

které se nastavuji na karté V/V (viz 1.23.2. Karta V/V on page123).

Pro robota Ize pouzit vice instalacnich soubor(. Vytvorené programy budou pouzivat aktivni

instalaci a tato instalace bude pfi pouziti automaticky nactena.

Veskeré zmény provedené v instalaci je nutno ulozit, aby byly po vypnuti napajeni zachovany.
Pokud instalace obsahuje neulozené zmény, zobrazi se vedle textu Nacist/Ulozit po levé strané
karty Instalace ikona diskety.
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Instalaci ulozite stisknutim tlacitka Ulozit nebo Ulozit jako.... Pfipadné muzZete ulozit program,
¢imz ulozite také aktivni instalaci. Chcete-li nacist jiny soubor instalace, pouzijte tlacitko Nacist.
Tlacitkem Vytvorit novy se u vSech nastaveni v instalaci robota obnovi tovarni nastaveni.

POZOR

Nedoporucujeme pouzivat v robotovi instalaci nactenou z disku USB. Chcete-li
pouzit instalaci uloZzenou na disku USB, nejdrive ji naCtéte a poté ulozte do mistni
slozky Programy pomoci tlacitka Ulozit jako....

1.23.6. Instalace — Konfigurace TCP

Stredovy bod nastroje (TCP) je bod na nastroji robota. Kazdy bod TCP obsahuje posuv a otaceni

vzhledem ke stfedu vnéjsi pfiruby nastroje.

Pfi naprogramovani na navrat k dfive ulozenému bodu trasy posune robot TCP do polohy a
orientace uloZzeného v bodu trasy. Pfi naprogramovani na linearni pohyb se TCP pohybuje

linearné.

&) Soubor

05:09:50

Program | A Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |

cccec @

A Konfigurace TCP

Montaz

Proménné

MODBUS

Prviky

EtherMet/IP

PROFINET

MNastaveni V/V

@ Bezpecnost

Plynuly prechod

Sledovani dopravniku

Dostupné TCP:

Stredovy bod nastroje

‘TCP

M
mm ‘ Prejmenovat ‘ o>
| LY
L odem [ wew |
@
RX|  0.0000|rad
RY|  0.0000|rad | & Poloha |

RZ | o.oooo| rad

| 7 Orientace |

Vychozi program

Macist / UloZit

Naklad: kg

[]Teziste

Poloha

X, Y, ZSouradnice urcuji polohu bodu TCP. Jakmile jsou vS§echny hodnoty (vcetné orientace)
nulové, bod TCP se shoduje se stfedem na vystupni pfirubé nastroje a prejima soufadny systém

znazornény na obrazovce.
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Orientace

Souradnicova okna RX, RY, RZ urcuji orientaci bodu TCP. Podobné jako v karté Pohyb Ize pomoci
rozeviraci nabidky Jednotky nad rdmecky RX, RY, RZ vybrat souradnice orientace (viz 1.22.2.
Obrazovka Uprav poloh on page117).

Pridavani, prejmenovani, Gpravy a odstranovani bodt TCP

Novy bod TCP Ize definovat klepnutim na tlacitko Novy. Vytvofenému bodu TCP se automaticky
prifadi jedinecny nazev a bude jej mozné vybrat v rozeviraci nabidce. Chcete-li pfejmenovat bod
TCP, klepnéte na tlaCitko Prejmenovat. Chcete-li odstranit vybrany TCP, klepnéte na tlacitko
Odebrat. Posledni bod TCP nelze odstranit.

Posun a rotaci vybraného TCP |ze upravit zadanim novych hodnot do pfislusnych poli.

Aktivni TCP

Pfi linearnim pohybu robot ke stanoveni odsazeni bodu TCP vzdy pouzije aktivni TCP. Aktivni bod
TCP Ize zménit pomoci pfikazu Pohyb (viz 1.24.4. Prikaz: Pohyb on page162) nebo pfikazu
Nastavit.

Vychozi TCP

Vychozi TCP se musi nastavit jako aktivni TCP pred spusténim programu. Ma-li se bod TCP
nastavit jako vychozi, vyberte pozadovany TCP a klepnéte na polozku Nastavit jako vychozi.
Vychozi nakonfigurovany protokol TCP oznacuje zelena ikona v dostupné rozeviraci nabidce.
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Vyuka polohy TCP

&) Soubor

Program | A Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |

05:08:50 CCCC O

Montaz
MNastaveni V/V

@ Bezpeinost
Proménné

MODBUS

Prviy

EtherMet/IP

PROFINET

MNacist / UloZit

A Konfigurace TCP

Plynuly prechod

Sledowvani dopravniku

Wychozi program

Stredovy bod nastroje

Vyuka polohy TCP

@ VyZaduje se vice bodl

Presunte bod TCP do stejné polohy z
réiznych ahld.

Nastavit bod 1

Souradnice polohy TCP Ize vypocitat automaticky nasledujicim zplisobem:

1. Klepnéte na Privodce polohou TCP.
2. Vyberte si pevny bod v pracovnim prostoru robota.

3. Pomoci polohovacich Sipek na pravé strané obrazovky presunte bod TCP nejméné ze tfi

rGznych ahld a ulozte prislusné polohy vnéjsi pfiruby ndstroje.

4. Pouzijte tlacitko Nastavit pro pouziti ovéfenych souradnic pro pfislusny TCP. Polohy musi

byt dostatecné odlisné, jinak vypocet nemusi byt spravny. Pokud nejsou dostatecné

odlisné, stavova LED dioda nad tlacitky se rozsviti Cervené.

| kdyz jsou tfi polohy dostatec¢né pro urceni TCP, pro ovéfeni spravnosti vypoctu lze pouzit i

Ctvrtou polohu. Kvalita kazdého ulozeného bodu s ohledem na vypocteny bod TCP je
signalizovana zelenou, zlutou nebo ¢ervenou LED diody na pfislusném tlacitku.
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Vyuka orientace TCP
@ Soubor 05:09:51 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |
m Stredovy bod nastroje
Montaz
Nastaveni ViV Vyuka orientace TCP
& Bezpeinost @ Nebyl wybran 2&dny prvek
p N
romenne Viyberte prvek a nastavte bod s
nastrojem tak, aby smé&foval v ose Z
MODBUS vybraného prvku.
Prvl
ky =Nedefinovano= |v|
Plynuly prechod
Sledovani dopravniku Nastavit bod

EtherMet/IP
PROFINET

Vychozi program

MNacist / UloZit

1. Klepnéte na Privodce orientaci TCP.

2. Vyberte prvek z rozeviraciho seznamu. (Viz 1.23.12. Instalace — Prvky on page140) kde
naleznete dalsi informace o definovani novych bodu

3. Klepnéte na moznost Zvolit bod a pouZijte Sipky k pohybu nastroje k pfemisténi do polohy,
kde se orientace nastroje a prislusny TCP shoduje se zvolenymi prvky souradnicového
systému.

4. Zkontrolujte vypoctenou orientaci TCP a pouzijte ji pro zvoleny TCP klepnutim na Nastavit.

Zatizeni

Hmotnost nastroje robota je uvedena v dolni ¢asti obrazovky. Chcete-li toto nastaveni zmeénit,
staci kliknout na bilé textové pole a zadat novou hmotnost. Toto nastaveni plati pro v§echny
definované body TCP. Vice informaci o maximalnim povoleném zatiZzeni naleznete zde see the
Hardware Installation Manual.

Teéziste

definované body TCP. Instalace vytvorené pred verzi 3.8 podporuji nastaveni tézisté podle TCP za
podminky jejich pfedchoziho nastaveni. Je-li tézisté nastaveno manualné ve verzi 3.8 nebo vyssi,
je moznost nastaveni tézisté pro TCP trvale odstranéna.
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UPOZORNENI
Pouzijte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace ukladejte a nacitejte s
programem.

1.23.7. Instalace — Montaz

& Soubor

05:09:53

Program | A Instalace | Pohyb | WiV | Protokol |

cccec @

A Konfigurace TCP

ontaz

Proménné

MODBUS

Prvicy

EtherMet/IP

PROFINET

Mastaveni V/V

@ Bezpeinost

Plynuly prechod

Sledowvani dopravniku

Vychozi program

MNacist / UloZit

Montaz a uhel robota

.

T

Ay |

1

Naklon

%

a45°

%

0,0°

¥

45°

¥

Otoéit montaz zakladny robota E 0,0° |I|

Zadani udaju o umisténi ramene robota slouzi ke dvéma ucéeltiim:

1. Zajiti spravné zobrazeni ramene robota na obrazovce.

2. Ovladac bude mit spravnou informaci o sméru gravitacni sily.

Pokrocily dynamicky model zajistuje plynulé a presné pohyby ramene robota a zajistuje stabilitu

ramene robota v rezimu Freedrive. Z tohoto diivodu je dlileZité umistit rameno robota spravné.

UPOZORNENI

Pokud nebude montaz ramene robota spravnd, mize nasledkem toho dochézet k
c¢astym ochrannym zastavenim a/nebo se rameno robota po stisku tlacitka
Freedrive za¢ne pohybovat.

Rameno robota je umisténo na plochém stole nebo podlaze, neni nutné provadét na této
obrazovce zadnou zménu. Pokud je v§ak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé
nebo namontovano pod urcitym thlem, nastaveni je zapotrebi upravit pomoci tlacitek.
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Tlacitka na pravé strané obrazovky slouZzi k nastaveni uhlu montaze ramene robota. Tri tlacitka
vpravo nahore slouzi k nastaveni thlu pro strop (180°), sténu (90°), podlahu (0°). Tla¢itka Naklon
slouzi k nastaveni libovolného uhlu.

s v s

Tlacitka ve spodni ¢asti obrazovky slouzi k nato¢eni umisténi ramene robota tak, aby odpovidalo
skute¢né montazi robota.

UPOZORNENI
Pouzijte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace ukladejte a nacitejte s

programem.

1.23.8. Instalace — Nastaveni V/V

& Soubor 05:09:54 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |

A Konfigurace TCP

Zobrazit
MontaZ [Digitain v
astaveni Vyv
Vstup ~ Vystup -
@ Bezpecnost DI[O] digital_in[0] = DOo[0] digital_out[0] =
BraMEnNE DI[1] digital_in[1] _ % DO[1] digital_out[1] Frog-Running _
DI[2] digital_in[2] ~ Start-Prog Do[2] digital_out[2]
pa e DI[3] digital_in[3] Stop-Prog I DO[3] digital_out[3] =
Prvky DI[4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
DI[S] digital_in[5] DO[S] digital_out[5]
Plynuly prechod e e
DI6] digital_in[6] DOo[6] digital_out[6]
Sledovani dopravniku DI[7] digital_in[7] = DO[7] digital_out[7] =

EtherMet/IP
Pfejmenovat

PROFINET

| | | Vymazat | |
Vychozi program
H Nagist / UlozZit Ukon b&hem programu

|Wsok§ za chodu - Nizky pfi zastaveni |v|

Na obrazovce Nastaveni V/V mohou uzivatelé konfigurovat signaly V/V a konfigurovat ukony
pomoci V/V karty kontroly.

V ¢éasti Vstup a Vystup je seznam typl V/V signdl(, jako jsou:
+ Digitalni (standardni univerzalni, konfigurovatelny a nastrojovy)
+ Analogovy (standardni univerzalni a nastrojovy)
- MODBUS

+ Registry pro obecné Gcely (logické, celo¢iselné a plovouci) K registrim pro obecné Gcéely
Ize pfistupovat pres sbérnice pro obecné Ucely (napf. Profinet and EtherNet/IP).
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Typ signalu v/v

Chcete-li omezit pocet signal( uvedenych v sekcich Vstup a Vystup, zménte pomoci rozbalovaci
nabidky Zobrazeni v horni ¢asti obrazovky zobrazeny obsah v zavislosti na typu signalu.

Prifrazovani uzivatelem definovanych nazvi
Pro snadné zapamatovani, co signaly délaji pfi praci s robotem, mohou uzivatelé spoji nazvy se
vstupnimi a vystupnimi signaly.

1. Volba pozadovaného signalu

2. Klepnutim na textové pole v dolni ¢asti obrazovky nastavte nazev signalu.

3. Chcete-li obnovit vychozi nazev, klepnéte na Vymazat.
Ma-li se univerzalni registr zpfistupnit v rdmci programu (nap¥. pro pfikaz Cekat nebo podminény
vyraz piikazu Kdyz), piikazy Cekat a Kdyz jsou popsany v (1.24.10. Pfikaz: Cekat on page175) a

(1.24.17. Prikaz: If on page181). Pojmenované univerzalni registry Ize nalézt v pfepinacéi Vstup
nebo Vystup na obrazovce Editor vyrazii.

Akce V/V a ovladani karty V/V

Vstupni a vystupni akce (ukony)
Fyzické a fieldbusové digitalni vstupy/vystupy lze pouzit ke spousténi akci/Ukonl nebo reakci
na stav programu. Dostupné vstupni akce/ukony:

+ Start: slouzi ke spusténi nebo pokracovani v aktualnim programu na nabézné hrané.
+ Stop: slouzi k zastaveni aktualniho programu na nabézné hrané.
+ Pauza: slouzi k pozastaveni aktualniho programu na nabézné hrané.

+ Freedrive: V pfipadé vysokého vstupniho signalu je robot v rezimu Freedrive (podobné
jako u tla¢itka Freedrive). Vstup je ignorovan, pokud je spustén program nebo jinda
podminka nepovoli Freedrive.

. UPOZORNENI
Pokud je robot pfi pouziti ukonu Start zastaven, presune se pred provedenim
tohoto programu z klidového stavu pomalu na prvni bod trasy programu. P¥i
pouziti Ukonu Start se robot pred pokracovanim v programu ze stavu pauzy
pomalu presune na misto, kdy byl pozastaven.

Dostupné vystupni akce/ukony:

Akce/ukon Stav vystupu Stav programu
Nizky v klidovém stavu  Nizky Zastaveny nebo pozastaveny
Vysoky v klidovém stavu Vysoky Zastaveny nebo pozastaveny
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Akce/ukon Stav vystupu Stav programu

Vysoky za chodu - nizky  Nizky V chodu

pfi zastaveni Vysoky Zastaveny nebo pozastaveny

Nizké pfi neplanovaném  Nizky Program byl neplanované ukoncen

zastaveni

Nizké pfi neplanovaném  Nizky Program byl neplanované ukoncen

zastaveni, jinak vysoké  Vysoky Bézici, zastaveny nebo pozastaveny

Spojity impuls: Stfida se mezi V chodu (Pro udrzeni stavu impulsu
vysokym a nizkym pozastavte nebo zastavte program)

POZNAMKA
a Program je ukon€en neplanované, pokud dojde k nékteré z nasledujicich situaci:
+ Ochranné zastaveni
+ Zavada
+ Naruseni

+ Vyjimka doby chodu programu

Ovladani karty V/V
Ddle Ize nastavit, zda bude vystup ovladan prostiednictvim karty V/V (bud programétory, nebo
programadtory i obsluhou) nebo zda hodnotu vystupu budou moci ménit pouze programy
robota.

1.23.9. Instalace — Bezpecnost

Viz kapitola 1.20. Bezpecnostni konfigurace on page87.
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1.23.10. Instalace — Proménné

& Soubor 05:09:54 CCCC O
Program | A Instalace rPohyb rVN rProtokoI |

A Konfigurace TCP

Instalacni proménné

Montaz

Promé&nng = | Hodnota

Mastaveni V/V

@ Bezpecnost

roménné

MODBUS

Prvicy

Plynuly prechod
Sledowvani dopravniku
EtherMet/IP
PROFINET

Wychozi program

[l Nagist 7 ulozit

Vytvorit novy

Proménné vytvorené na obrazovce Proménné se nazyvaji instalacni proménné a pouzivaji se
stejné jako bézné programové proménné. Instalacni proménné jsou odlisné, protoze si
ponechavaji svou hodnotu, i kdyz se program zastavi a poté se znovu spusti, a také kdyz se
rameno robota a/nebo ovladaci jednotka vypne a znovu zapne. Nazev a hodnoty se ukladaji pri
instalaci, stejnou proménnou Ize tedy pouzit pro vice programd.

Vytvorit nové instalacni proménne

Iméno Hodnota

i wvar 1 =

Stiskem tlacitka Vytvofit novy se vyvola panel s doporu¢enym nazvem nové proménné. Nazev lze
zmeénit a hodnotu Ize zadat dotykem nékterého z textovych poli. Tlac¢itko OK- Ize na néj klepnout
pouze v pfipadé, ze se novy nazev v této instalaci nepouziva.

Hodnotu instala¢ni proménné je mozné zménit zvyraznénim promeénné v seznamu a poté
kliknutim na moznost Upravit hodnotu.

Chcete-li odstranit proménnou, vyberte ji a poté klepnéte na Odstranit.

Po nakonfigurovani instalacnich proménnych je nutné samotnou instalaci ulozit, aby se
konfigurace zachovala.

Instalacni proménné a jejich hodnoty se automaticky ukladaji kazdych 10 minut.
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Je-li nacten program nebo instalace a jedna nebo vice programovych proménnych maji stejny
nazev jako instalacni proménné, uzivatel dostane na vybér moznosti bud’ vyresit problém s
pouzitim instalacnich proménnych se stejnym nazvem namisto programovych proménnych,
anebo vyresit problém automatickym prejmenovanim promeénnych.

1.23.11. Instalace — V/V Nastaveni MODBUS klienta

& Soubor 05:09:55 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb | Vv | Protokol |
A Konfigurace TCP Nastaveni V/V klienta MODBUS S
Montas 10.0.0.2
; IP:‘ 10.0.0.2‘ [] sekvenéni refim El
Mastaveni V/V
@ Bezpenost o ‘ oH\fyfstup registru vH 18‘ ‘MODBUS_I | =
Proménné
Frekvence [Hz] H Adresa podrizeng jednotky MODBUS 255
MODBUS
tas odezvy [ms]: ----, Prodlevy: 0, Poradavky se nezdaiily: @, Awg. resp. f: ----
Prvicy PP
[, ] ‘Dlgltalnl vstup | ‘ 260‘ MODBUS 2 | =

Plynuly prechod

L. . Frekvence [Hz] H Adresa podfizens jednotky MODBUS 255
Sledowvani dopravniku

tas odezvy [ms]: ----, Prodlevy: O, Poradavky se nezdaiily: @, Awg. resp. f: ----
EtherMet/IP
PROFINET
Vychozi program Zobrazit pokroégilé moznosti 4+

[l Nagist 7 vlozit

Zde lze nastavit signdly MODBUS klienta (nadfaz. jednotka). Pfipojeni k serveru (nebo podfiz.
jednotkdm MODBUS) na zadanych IP adresdach Ize vytvofit pomoci vstupnich/vystupnich signall
(registry nebo digitalni). Kazdy signal ma jedinecny nazev, takze jej Ize pouzit v programech.

Obnovit

Stisknutim tohoto tlacitka se obnovi vS§echna pfipojeni MODBUS. Obnovenim se odpoji v§echny
jednotky modbus a znovu se pripoji. VSechny statistiky se vymazou.

Pridat jednotku

Stiskem tohoto tlacitka Ize pridat novou jednotku MODBUS.

Odstranit jednotku

Stiskem tohoto tlacitka se odstrani jednotka MODBUS a spolec¢né s ni vSechny pfidané signaly.
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Nastavit IP jednotky

Zde je uvedena IP adresa jednotky MODBUS. Chcete-li ji zménit, stisknéte tlacitko.

Sekvencni rezim

K dispozici pouze v pfipadé, Ze je vybrdna mozZnost Zobrazit rozsifené moznosti (viz Zobrazit
pokrocilé moznosti on page139). Zaskrtnutim tohoto poli¢ka vynutite klienta Modbus, aby pred
odeslanim dalsi zadosti vyckal na odpovéd. Tento rezim vyzaduji nékteré jednotky sbérnice
fieldbus. Zapnuti této moznosti mlze byt uzite¢né v pripadé vyssiho poctu signdlt a zvySenim
frekvence pozadavkd dochdzi k odpojeni signélu. Upozoriiujeme, Ze skuteéna frekvence signalu
muZe byt nizsi, nez je pozadovano pfi definovani vy$§siho pocétu signall v sekvenénim rezimu.
Skute¢nou frekvenci signalu Ize pozorovat ve statistice signall (viz sekce Pokrocilé moznosti on
page139). Indikator signdlu bude Zluty, pokud je skute¢na frekvence signdlu nizsi nez polovina
hodnoty vybrané z rozeviraciho seznamu Frekvence.

Pridat signal
Stiskem tohoto tlacitka |ze pridat signal pro prislusnou jednotku MODBUS.

Odstranit signal

Stiskem tohoto tlacitka Ize odstranit signal MODBUS z pfislusné jednotky MODBUS.

Nastavit typ signalu

Z této rozeviraci nabidky Ize vybrat typ signalu. K dispozici jsou nasledujici typy:

Digitalni vstup
Digitalni vstup (civka) je jednobitovd informace prectena z jednotky MODBUS na vystupu
uréeném v poli adresy signdlu. Pouziva se kdd funkce 0x02 (¢teni diskrétnich vstup().
Digitalni vystup
Digitalni vystup (civka) je jednobitovy signdl, ktery Ize nastavit na vysokou nebo nizkou
hodnotu. Dokud uZivatel nenastavi hodnotu tohoto vystupu, tato hodnota bude ¢tena ze
vzddalené jednotky MODBUS. To znamen3, Ze se vyuziva kdéd funkce 0x01 (Cteni vystupl).
Jakmile bude vystup nastaven programem robota nebo stisknutim tlac¢itka nastavit hodnotu
signalu, bude pouzivan kdd funkce 0x05 (zapis jednoho vystupu).

Vstup registru
Vstup registru je 16bitova informace prectena z adresy zadané v poli adresy. Pouziva se kod
funkce 0x04 (¢teni vstupnich registra).

Vystup registru
Vystup registru je 16bitova informace nastavitelna uzivatelem. Dokud se nenastavi hodnota
registru, jeho hodnota bude ¢tena ze vzdalené jednotky MODBUS. To znamena, ze bude pouzit
kéd funkce 0x03 (Eteni uzZivatelskych registrd). Jakmile bude vystup nastaven programem
robota nebo zadanim hodnoty signalu v poli nastavit hodnotu signalu, pro nastaveni hodnoty
na vzdalené jednotce MODBUS bude pouzivan kéd funkce 0x06 (zapis jednoho registru).
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Nastavit adresu signalu

V tomto poli je uvedena adresa na vzdaleném serveru MODBUS. Pomoci Ciselné klavesnice na
obrazovce mUzete zadat jinou adresu. Platné nastaveni adresy zavisi na vyrobci a konfiguraci
vzdalené jednotky MODBUS.

Nastavit nazev signalu

Pomoci klavesnice na obrazovce |ze zadat nazev signalu. Tento nazev se pouziva, kdyz je
prislusny signal pouzivan v programech.

Hodnota signalu

Zde je uvedena aktualni hodnota signalu. V pfipadé signall registru je hodnota vyjadiena jako
kladné celé ¢&islo. V pfipadé vystupnich signal( Ize nastavit poZadovanou hodnotu signdlu pomoci
tlaCitka. Pro vystupy registru opét plati, ze zapsana hodnota musi byt celé kladné cislo.

Stav pripojeni signalu

Tato ikona zndzorfuje, zda lze signdl sprdvné precéist/zapsat (zelena) nebo zda jednotka reaguje
neocekavané ¢i neni dostupna (Seda). V pfipadé odezvy MODBUS s vyjimkou se zobrazi kéd
odezvy. Existuji nasledujici odezvy protokolu MODBUS-TCP s vyjimkou:

E1
ILLEGAL FUNCTION (0x01) (NEPOVOLENA FUNKCE) Kéd funkce ziskany v dotazu neni pro
server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci.

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) (NEPOVOLENA ADRESA DAT) Kéd funkce ziskany v dotazu
neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci, zkontrolujte, zda zadand adresa
signalu odpovida nastaveni vzdaleného serveru MODBUS.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA DAT) Hodnota obsazena v
dotazovacim datovém poli neni pro server (nebo podriz. jednotku) povolenou hodnotou,
zkontrolujte, zda je zadana hodnota signalu platna pro zadanou adresu na vzdaleném serveru
MODBUS.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) (PORUCHA PODRIZENEHO ZARIZENI) Pfi pokusu serveru
(nebo podfiz. jednotky) o provedeni pozadované akce doslo k neodstranitelné chybé.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) (POTVRZENI) Specializované pouziti ve spojeni s programovacimi
prikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) (PODR.ZAR. ZANEPRAZDNENO) Specializované pouZiti ve
spojeni s programovacimi pfikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS, podfiz.
jednotka (server) nemUze hned reagovat.
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Zobrazit pokrocilé moznosti

Toto zaskrtavaci policko slouzi k zobrazeni ¢i skryti pokrocilych moznosti u jednotlivych signald.

Pokrocilé moznosti

Frekvence aktualizace
Tato nabidka umoznuje zménit frekvenci aktualizace signalu. Jedna se o frekvenci odesilani
pozadavk( do vzdalené jednotky MODBUS bud pro ¢teni, nebo k zdpisu hodnoty signalu. Je-li
frekvence nastavena na hodnotu 0, pak se na vyzadani iniciuji pozadavky pomoci
skriptovacich funkci modbus_get_signal_status, modbus_set_output_register, a modbus_set_
output_signal.

Adresa podrizené jednotky
Toto textové pole Ize pouzit k nastaveni konkrétni adresy podrfizené jednotky pro ucely
pozadavk( odpovidajicich konkrétnimu signalu. Hodnota musi byt v rozsahu 0-255 véetné,
vychozi hodnota je 255. Pokud se zméni tato hodnota, doporu¢ujeme pomoci pfirucky ke
vzdalenému zafizeni MODBUS ovérit funk&nost pfi zméné adresy podfizené jednotky.

Znovu pripojit odpocet

Pocet pripojeni a opakovanych pfipojeni TCP.
Stav pripojeni

Stav pripojeni TCP.
Cas odezvy [ms]

Cas mezi odeslanim pozadavku na modbus a pfijatou odpovédi - aktualizuje se pouze tehdy,
kdyz je aktivni komunikace.

Paketové chyby Modbus
Pocet pfijatych paketd, které obsahovaly chyby (napf. neplatna délka, chybéjici data, chyba
zasuvky TCP).

Prodlevy
Pocet pozadavkd modbus bez odezvy.

PoZadavky se nezdarily
Pocet paketd, které nemohly byt odeslany z dlivodu neplatného stavu zasuvky.

Aktudlini frekv.
Primérna frekvence aktualizaci stavu klienta (nadf.jedn.). Tato hodnota se prepocitava
pokazdé, kdyz signal obdrzi odpovéd ze serveru (nebo podr.jedn.).

VSechny Citace pocitaji do 65535 a pak se vrati zpét na hodnotu 0.
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1.23.12. Instalace — Prvky

& Soubor 05:10:01 CCCC O
Program | A Instalace rPohyb rVN rProtokoI |

A Konfigurace TCP

Prvky
LR

Montaz
Mastaveni V/V
Q Bezpecnost
Proménné

MODBUS

rvicy /
Zakladna
MNastroj

Plynuly prechod /
Sledowvani dopravniku |_';

EtherMet/IP

PROFINET

Vychozi program

MNacist / UlozZit L L5
@ ! Bod = Primka “-\‘ Rovina ~-_

Prvek predstavuje objekt definovany Sestirozmérnou pozici (pozici a orientaci) vzhledem k
zakladné robota. MliZete pojmenovat funkci pro budouci pouziti.

Nékteré dil¢i ¢asti programu robota se skladaji z pohybu, provadénych ve vztahu k jinym
konkrétnim objektlm, nez je zdkladna ramene robota. Témito objekty mohou byt stoly, ostatni
stroje, obrobky, kamerové systémy, polotovary nebo hranice, které existuji v okoli ramene robota.

Robot obsahuje dva preddefinované prvky, které jsou uvedeny nize, s polohami definovanymi
konfiguraci samotného ramene robota:

+ Prvek Zakladna je umistén s pocatkem ve stfedu zakladny robota (viz obrazek 15.1).

+ Prvek Nastroj je umistén s pocatkem ve stiedu aktualniho TCP (viz obrdzek 15.2).
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15.2: Prvek stredového bodu néstroje (TCP)

Pomoci prvkd Bod, Pfimka a/nebo Rovina definujte pozici prvku.

Prvky jsou umistény metodou, ktera vyuziva aktualni pozici nastroje TCP v pracovnim prostoru.
To znameng, Ze m(zete robota naucit umistovat prvky do pozadované pozice pomoci rezimu
Freedrive nebo krokovani.

Vybér prvku zavisi na typu objektu a pozadavcich na presnost. Pokud je to mozné, pouzijte prvky
Pfimka a Rovina, protoZe jsou zaloZeny na vice vstupnich bodech. Vice vstupnich bod znamend
vySSi pfesnost.

Napriklad, pro presné definovani sméru linedrniho dopravniku definujte dva body prvku Pfimka co
nejvice fyzicky vzdalenych od sebe. Prvek Bod Ize také pouzit k definovani sméru linearniho
dopravniku, uzivatel vSak musi TCP smérovat ve sméru skute¢ného pohybu dopravniku.

Pouziti vice bodu k definovani polohy stolu znamen4, Ze orientace je zaloZena spiSe na pozicich
nez na orientaci jednoho TCP. Jednoduchou orientaci TCP je tézsi nakonfigurovat s vysokou
presnosti.

Dalsi informace o pridavani prvkl naleznete v (¢asti: on page143), (on page144) a (Prvek
roviny on page144).
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Pouziti prvku

Muzete se odkazovat na prvek definovany instalaci z programu robota, ktera souvisi s pohyby
robota (napf. PohybL a PohybP prikazy) a danym prvkem (viz ¢4st1.24.4. Prikaz: Pohyb on
page162).

To umoznuje snadné pfizplisobeni programu robota, napf. je-li vice robotickych stanic, nebo kdyz
se objekt pohybuje béhem chodu programu nebo se trvale pohybuje v pracovnim prostoru.
Pouhym nastavenim prvku objektu se tedy pfislusnym zplsobem upravi vS§echny pohyby v
programu ve vztahu k danému objektu. Dalsi priklady naleznete v (¢asti Priklad: Manudlni
aktualizace prvku pro nastaveni programu on page145) a (Pfiklad: Dynamicka aktualizace polohy
prvku on page146). Prvky konfigurované jako krokovatelné jsou také uzitecnymi ndstroji pfi ru¢nim
presunu robota na karté Pohyb (sekce 1.23. Ovladani robota on page121) nebo na obrazovce
Uprava polohy (viz 1.22.2. Obrazovka Uprav poloh on page117). Je-li prvek vybran jako referenéni,
pak budou tlacitka Pohyb nastroje, ur¢ena k posouvani a otac¢eni, fungovat ve zvoleném prostoru
prvkd (viz Poloha prvku a nastroje on page122) a (Pohyb néstroje on page122), odecet soufadnic
TCP. Napriklad pokud je stll definovan jako prvek a je vybran jako reference v karté Pohyb,
pomoci tlacitek se Sipkami pro posuv (tzn. nahoru/dol(, doleva/doprava, dopfedu/dozadu) se
bude robot pohybovat v téchto smérech ve vztahu ke stolu. Navic budou soufadnice TCP v rému
stolu.

Prejmenovat

Timto tlacitkem se prejmenuje prvek.

Odstranit

Timto tlacitkem se odstrani zvoleny prvek a veskeré jeho dil¢i prvky.

Zobrazit osy

Zvolte, zda se budou v 3D grafice zobrazovat soufadnice vybraného prvku. Volba bude pouzita na
této obrazovce a na obrazovce Pohyb.

Zmeéna bodu

Tlac¢itko Zmeénit tento bod slouzi k nastaveni nebo zméné vybraného prvku. Zobrazi se karta
Pohyb (v ¢4sti 1.23. Ovladani robota on page121) a Ize nastavit novou pozici funkce.

Ménitelny prvek

Zvolte, zda bude vybrany prvek krokovatelny. Urcite tak, zda se bude prvek zobrazovat v nabidce
prvkl na obrazovce Pohyb.
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Pouziti prikazu Presunout sem

Klepnutim na Pfesunout sem presunte rameno robota smérem k vybranému prvku. Na konci
tohoto pohybu se budou souradnicové systémy prvku a polohy TCP shodovat.

Bodovy prvek

Prvek ve formé bodu definuje bezpecnostni hranici nebo Pfi definovani bezpecnostni hranice
nebo globalni zakladni konfiguraci ramena robota. Poloha bodu je definovadna jako poloha a
orientace TCP.

Pridat bod

1. V casti Instalace vyberte Prvky.

2. V casti Prvky vyberte Bod.

@ Soubor 05:10:03 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |
ronfousce 1P Bog 1 [ preimenovat |
Montaz ) -
R

MNastaveni V/V
@ Bezpeinost
Proménné

MODBUS

Prviy /
Zakladna

MNastroj
XBod 1
Plynuly prechod |-: !

Sledowvani dopravniku

EtherMet/IP [t

PROFINET

Vychozi program Zobrazit osy Presunout sem || Naucit tento bod
Naéfst / Ulozit M&nitelny prvek

[l Promé&nna

Prvek Primka

Prvek pfimky definuje pfimky, po kterych ma robot postupovat. (napf. pfi pouziti sledovani
dopravniku). Pfimka / je definovadna jako osa mezi dvéma bodovymi prvky p7 a p2, jak je
zndazornéno na obrazku 15.3.

UZivatelska prirucka 143 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna préva vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Pridani primky

1.

V casti Instalace vyberte Prvky.

2. V casti Prvky vyberte Pfimka.

15.3: Definition of the line feature

Na obrazku 15.3 pfedstavuje osa vedena smérem od prvniho bodu k druhému bodu osu Y
souradnicového systému pfimky. Osa Z je definovana priimétem osy Z z bodu p7 do roviny kolmé
k této pfimce. Poloha souradnicového systému pfimky je shodna s polohou bodu p7.

&) Soubor

Konfigurace TCP
ntaz

staveni V/V

L Bezpefnost
meénné

DBUS

rky

Zakladna

MNastroj

/ [Piimka_1
H Bod_1
# Bod_2

nuly prechod
dovani dopravniku
eriMet/IP

OFINET

chozi program

] Il [ 1]

cccc @

Qe q

[] Zobrazit osy
MEnitelny prvek

[l Promé&nna

{Program | Instalace | Pohyb | V/v | Protokol |
| Primka_1 [ rreinensat

f®

Odstranit

Presunout sem

Prvek roviny

Zvolte prvek rovina, kdyz potfebujete ramec s vysokou presnosti, napf. pfi praci s kamerovym
systémem nebo u pohybl ve vztahu ke stolu.
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Pridat rovinu

1. V Casti Instalace vyberte Prvky.

2. V casti Prvky vyberte Rovina.

Vyuka roviny
Kdyz stisknete tlacitko k vytvoreni nové roviny, priivodce na obrazovce vam pomuZze vytvorit
rovinu.

1. Zvolit pocatek (origo)

2. Presunte robota k definovani sméru kladné osy X roviny

3. Presunte robota k definovani sméru kladné osy Y roviny

Rovina je definovana s pouzitim pravidla pravé ruky, takze osa z je vektorovy soucin osy x a osy y,
jak je znazornéno nize.

POZNAMKA
MuZete preucit rovinu v protilehlém sméru osy x, pokud chcete, aby byla rovina
normalou v protilehlém sméru.

Upravte stavajici rovinu volbou moznosti Rovina a stisknutim Upravit rovinu. Pak pouZijete
stejného priivodce jako pro vyuku nové roviny.

Priklad: Manualni aktualizace prvku pro nastaveni programu

Uvazujme aplikaci, kde se vice dil( programu robota vztahuje ke stolu. Obrazek 15.4 znazorfiuje
pohyb z bodu trasy wp1 through wp4.

Robot Program
Moved
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S1
Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

]
wpd

@
wp2

-
wp3

B

Jednoduchy program se ¢tyfmi body trasy ve vztahu k prvku roviny, aktualizovanému
ruéné zmenou prvku

Aplikace vyzaduje, Ze by se program mél pouzit znovu pro vice instalaci robot(, kde se mirné lisi
poloha stolu. Pohyb vzhledem ke stolu je totozny. Definovanim polohy stolu jako prvku P7 v
instalaci Ize program s pfikazem PohybL nakonfigurovany vzhledem k roviné snadno aplikovat u
dalsich robotl pouhou aktualizaci instalace skute¢nou polohou stolu.

Tato koncepce se vztahuje na libovolny pocet prvk( v aplikaci tak, aby se dosahlo flexibilniho
programu, ktery dokaze vyresit stejny Gkol pro mnoho robot(, a to i kdyby se mezi jednotlivymi
instalacemi lisila mista v pracovnim prostoru.

Priklad: Dynamicka aktualizace polohy prvku

Je to podobna aplikace, ve které se robot musi rovnéz pohybovat v urcitém vzoru na stole s cilem
vyresit konkrétni ukol (viz 15.5).

wp2 ‘é wpl

\

"

wp3

P1

wpd
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T5.5. Prikaz PohybL se Ctyrmi body trasy vzhledem Kk prvku roviny

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o = p[OIYIOIO/OIO]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
Movel # Feature: Pl var

?:_’52__-—:‘]-1-..__\' i
N s I
’ o1 Pe @

el T

oz

15.6: Aplikovani posunu na prvek roviny

Robot Program

MovedJ
Sl

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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Prechod z jednoho prvku roviny na druhy

Pohyb vzhledem k P7 se opakuje nékolikrat, pokazdé posunem o. V tomto pfikladu je posun
nastaven na 10 cm ve sméru Y (viz obrazek 15.6, posuny 07 a 02). Toho je dosazeno pomoci
funkce pose_add() nebo pose_trans() skriptovaci funkce pro manipulaci s proménnou. Béhem
chodu programu Ize misto pouhého pridani pfesazeni prepnout na zcela jiny prvek. To je
zndzornéno v nasledujicim pfikladu (viz obrazek 15.7), kde je referencni funkce pro pfikaz PohybL
P1_var Ize prepinat mezi dvéma rovinami P71 a P2.

1.23.13. Nastaveni sledovani dopravniku

Nastaveni sledovani dopravniku umoznuje sledovani az dvou samostatnych dopravnika.
Nastaveni Sledovani dopravniku poskytuje moznosti konfigurace robota pro praci s absolutnimi
nebo pfirGstkovymi kodéry, stejné jako s linearnimi nebo kruhovymi dopravniky.

Parametry dopravniku

Prirtstkové
frekvenci 40 kHz. S vyuzitim Kvadraturniho kodéru (vyzadujiciho dva vstupy) robot dokaze
urCit rychlost i smér dopravniku. Je-li smér dopravniku konstantni, staci k ur¢eni rychlosti
dopravniku pouzit jeden vstup, detekujici Nabéznou, Sestupnou nebo Nabéznou i Sestupnou
hranu.

Absolutni
kodéry Ize pfipojit prostfednictvim signalu MODBUS. Zde se vyzaduje predkonfigurace
registru digitalniho vystupu MODBUS v (¢4sti 1.23.11. Instalace — V/V Nastaveni MODBUS
klienta on page136).

Parametry sledovani

Linearni dopravniky
V pripadé vybéru linedrniho dopravniku je nutno k ur¢eni sméru dopravniku nakonfigurovat
prvek pfimky v ¢asti Prvky instalace. Zajistéte pfesnost umisténim prvku pfimky rovhobézné
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se smérem dopravniku, pficemz mezi dvéma body definujicimi prvek pfimky musi byt
dostatecné velka vzdalenosti. Prvek pfimky nakonfigurujte umisténim nastroje tésné ke
strané dopravniku pfi vyty¢ovani dvou urcujicich bodd. Pokud je smér prvku pfimky proti
sméru pohybu dopravniku, pouzijte tlacitko Opaény smér. Pole Impulz{ na metr se vyuziva k
zadani poctu impulzd, které kodér vygeneruje béhem pohybu dopravniku o jeden metr.

Kruhové dopravniky
Pfi sledovani kruhového dopravniku je nutno definovat stfed dopravniku.

1. Definujte stfed v instalaci v ¢asti Prvky. Hodnota Impulzy na otacku musi byt pocCet
impulzd, které kodér vygeneruje béhem jednoho otoéeni dopravniku.
Za ucelem sledovani otaceni dopravniku orientaci nastroje

2. zasSkrtnéte policko Otacet nastroj s dopravnikem.

1.23.14. Hladky prechod mezi bezpe¢nostnimi rezimy

Pfi pfepinani mezi bezpe¢nostnimi rezimy béhem uddalosti (tj. vstup omezeného rezimu,
spoustéci roviny omezeného rezimu, bezpec¢né zastaveni a tfipolohové aktiva¢niho zafizeni) ma
robotové rameno za ukol béhem 0,4s zajistit ,mékky” prechod. Stavajici aplikace maji nezmeénéné
chovani, coz odpovida ,tvrdému” nastaveni. Nové instala¢ni soubory standardné prechazeji na
»,mékké” nastaveni.

Nastaveni zrychleni/zpomaleni

+ Stisknéte kartu Instalace.
+ V postranni nabidce vyberte moznost Hladky prechod.

« Zvolte ,Tvrdé”, chcete-li mit vy$si zrychleni/zpomaleni, nebo zvolte ,Mékké”, ma-li byt
vychozi nastaveni pfechodu hladsi.

1.23.15. Instalace — Vychozi program
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& Soubor 05:09:55 CCCC O
Program | A Instalace | Pohyb | WV | Protokol |
A Konfigurace TCP Nastavit vychozi program
Montaz

; Vychozi soubor programu
Mastaveni V/V

PFi zapnuti robota automaticky naéist wichozi program

@ =l [1Naéist wchozi program:

Proménné

MODBUS - o
Zvolte vychozi program

Prvicy

_ Pokud je zapnuta i moZnost Automaticks inicializace uvedena nize, miize se robot
L. = pfi zapnuti zaéit pohybovat.
Plynuly prechod

Sledowvani dopravnilku ZAPNOUT hrana k

EtherMet/IP

Automaticky iniclalizovat

PROFINET N R L ) L
PFi zapnuti hlavniho napajeni automaticky inicializovat robot
ychozi program M Robot se b&hem uvolfiovani brzd mlize pohybovat,
Natist / UloZit Automaticky uvolnit brzdy robota

ZAPNOUT =DiVstup= ‘v‘ hrana k

Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nacteni a spusténi vychoziho programu,
a pro automatickou inicializaci ramene robota pfi zapnuti.

UPOZORNENI

1. V pripadé souCasné aktivace automatického zatizeni, automatického startu
a automatickeé inicializace robot spusti program po zapnuti ovladaci
jednotky, pokud vstupni signal odpovida vybrané urovni signalu. Napfiklad
pfechod hrany na zvolenou uroven signalu nebude v tomto pfipadé nutny.

2. Pouzijte vystrahu, je Groven signalu natavena na moznost NiZKA. Vstupni

signaly standardné nizké, coz vede k automatickému spusténi programu
bez vnéjsiho signalu.

Nacteni vychoziho programu

Po zapnuti ovladaci jednotky je nacten vychozi program. Vychozi program se automaticky nacte
také v pripadé, Ze je aktivni obrazovka Spustit program (viz Spustit program: Vyberte a spustte
existujici program. Toto je nejjednodussi zplsob uvedeni ramene robota a ovladaci jednotky do
provozu. on pagel13) a neni nacten zadny program.
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Spusteni vychoziho programu

Vychozi program se automaticky spusti na obrazovce Spustit program. Pokud je nacten vychozi
program a je detekovan prechod hrany specifikovaného externiho vstupniho signalu, program se
spusti automaticky.

Pfi spusténi neni aktualni droven vstupniho signalu definovana. Vybérem prechodu, ktery
odpovida urovni signalu pfi spusténi, se program spusti okamzité. Kromeé toho se po zavreni
obrazovky Spustit program nebo klepnuti na tlacitko Zastavit na Ovladacim panelu se funkce
automatického spusténi vypne do doby, nez opét stisknete tlacitko Spustit.

Automaticka inicializace

Rameno robota je automaticky inicializovano. Pri specifikovaném prechodu hrany externiho
vstupniho signalu se rameno robota bez ohledu na aktivni obrazovku zcela inicializuje.

Uvolnéni brzdy je poslednim stadiem inicializace. Pfi uvolnéni brzdy provadi rameno robota maly
pohyb a ozve se klapnuti. Brzdy také nelze automaticky uvolnit v pfipadé, ze nakonfigurované
umisténi neodpovida umisténi zjisténému (na zakladé udaji ze snimace). V takovém pfipadé je
nutno robota inicializovat ruéné na obrazovce inicializace (viz 1.21.6. Obrazovka Inicializace on
page114).

Pfi spusténi neni aktualni uroven vstupniho signalu definovana. Vybérem prechodu, ktery
odpovida urovni signalu pfi spusténi, se okamzité inicializuje rameno robota.

Funkce automatické inicializace funguje, kdyz je vypnuto pouze rameno robota.

1.23.16. Karta Protokol

& Soubor 05:10:10 CCCC O
[ Program | A Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
Hodnoty Zatizeni kloubu

= 0,04

Teplota ovladaée 30.0°c Zakladna 0K e 0oV
Sitové napéti 48,0 v  Rameno oK L 0,0V
Primérné napajeni robota 25 W Loket oK 1‘ . 0,0V
Proud robota 52 A | | Zapéstil oK o 0,0V
Proud vstupufwstupu 0 A | zZapéstiz oK oo 0.0V
Proud nastroje OmA | Zapssti3 oK oo 0,0V
2020-07-30 05:10:10 | @ [[ & [[ @ ] Vymazat | | & Soubor pro technickou podporu

2020-07-30 05:08:31.426 RobotInterface C102A0: Skutecny robot neni pripojen — sinulace robota. -

2020-07-30 05:08:31.427 RobotInterface C102A0: Skutecny robot neni pripejen — sinulace robota.
2020-07-30 05:08:31.593 RobotInterface C102A0: Skutecny robot neni pripejen — sinulace robota.
2020-07-30 05:08:43.218 RobotInterface C102A0: Skutecny robot neni pripejen — sinulace robota.
2020-07-30 05:09:07.433 RobotInterface C102A0: Skutecny robot neni pripojen — sinulace robota.

BB

LAl
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Technicky stav robota

V horni poloviné obrazovky jsou uvedeny informace o stavu ramene robota a ovladaci jednotky.

Na levé strané obrazovky se zobrazuji informace tykajici se ovladaci jednotky robota, zatimco
prava strana obrazovky zobrazuje informace o kloubu robota. U kazdého kloubu robota se
zobrazuje teplota motoru a elektroniky, zatizeni kloub( a napéti.

Protokol robota

Zpravy se zobrazuji ve spodni ¢asti obrazovky. V prvnim sloupci jsou uvedeny kategorie
zavaznosti jednotlivych zaznama a udajll v protokolu. Ve druhém sloupci je uveden ¢as prichodu
zprav. Dalsi sloupec obsahuje odesilatele zpravy. V poslednim sloupci je vlastni text zpravy.
Zpravy lze filtrovat vybérem prepinacd, které odpovidaji zadvaznosti polozky protokolu. Na obrazku
vySe je zndzornéno, Zze béhem filtrovani informacnich a varovnych zprav se zobrazuji chyby.
Nékteré zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice informaci. Toho |ze docilit
vybérem polozky protokolu.

Ukladani chybovych zprav

Jakmile dojde k chybé v programu PolyScope, generuje se protokol chyby. V karté Protokol
muZete sledovat a/nebo exportovat generované sestavy do jednotky USB (viz 1.23.16. Karta
Protokol on the previous page). Sledovat a exportovat Ize nasledujici pfehled chyb:

+ Zavada

* Interni vyjimky PolyScope

* Ochranné zastaveni

+ Nezpracovana vyjimka v souboru URCap

« Naruseni

Exportovana zprava obsahuje: uzivatelsky program, protokol historie, instalaci a seznam aktivnich
sluzeb.

Chybova zprava

Je-li v fadku protokolu zobrazena ikona papiru, k dispozici je podrobné stavové hlaseni.

+ Vyberte fadek protokolu a klepnutim na tlacitko Ulozit zpravu ulozZite zpravu na jednotku
USB.

« Zpravu lze ulozit béhem chodu programu.

POZNAMKA

Nejstarsi zprava se vymaze, jakmile se vygeneruje nova. Uklada se pouze
poslednich pét zprav.
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1.23.17. Obrazovka nacteni

Na této obrazovce zvolite program, ktery chcete nacist. Existuji dvé verze této obrazovky: jedna
slouzi pro nacitani a provadéni programu, druha slouzi k jeho uprave.

POZNAMKA

Nedoporucujeme spoustét program z disku USB. Chcete-li spustit program
ulozeny na disku USB, nejdrive jej naCtéte a poté ulozte do mistni programs
slozky pomoci tlacitka Ulozit jako v nabidce Soubor.

Hlavni rozdil spociva v akcich, které jsou dostupné uzivateli. Na zakladni obrazovce nacteni bude
mit uzivatel k souborlm pouze pfistup — nebude je moci upravovat ani mazat. UzZivatel ddle
nemuUze opustit adresarovou strukturu programs folder. The user can descend to a sub-
directory, but he cannot get any higher than the programs slozky.

Proto je nutné, aby vSechny programy byly ulozeny v programové slozce ¢i v podslozkach této
slozky.

Usporadani obrazovky

Nacdist program O
Aktualni adresafr: |Jhome/docker/staging/programs ‘v‘ ‘ {a ” o ‘
[ 7 agcoE.urp
[ 7 startagcoE.urp
MNézev souboru; | |
Filtr: ‘Programové soubory Universal Robots ‘V‘
| otewit || zrusit |

Tento obrazek znazornuje obrazovku pro nacteni. Sklada se z nasledujicich dllezitych oblasti a
tlacitek:
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Historie tras

Historie tras obsahuje seznam tras vedoucich az do stavajiciho umisténi. To znamena, Ze jsou
uvedeny v§echny nadfazené adresare az po kofenovy adresér pocitace. Zde se mize stat, ze
nebudete mit pfistup ke véem adresariim nad sloZkou programu.

Po vybrani nazvu slozky v seznamu se dialogové okno nac¢teni zméni na pfislusny adresar a
zobrazi jej v oblasti vybéru soubor( (viz Oblast vybéru soubort below).

Oblast vybéru soubort

V této oblasti dialogu je zobrazen obsah aktudlni oblasti. Uzivatel mliZe soubor vybrat jednim
kliknutim nebo jej otevfit poklikanim na nazev souboru.

Adresare |ze vybrat dlouhym stiskem cca 0,5 s. Vstup do slozky a prezentace jejiho obsahu se
provadi jedinym kliknutim.

Filtr soubort

Pomoci filtru soubori I1ze omezit zobrazené soubory a naopak zahrnout typ soubor( dle vlastniho
prani. Vyberete-li moznost Zalozni soubory, zobrazi se v oblasti vybéru souborl poslednich 10
ulozenych verzi kazdého programu, pficemz . o01d0 is the newest and .01d9 je nejstarsi verzi
souboru.

Pole souboru

Zde je uveden aktudlné zvoleny soubor. UZivatel mize zadat nazev souboru rué¢né nebo kliknout
na ikonu klavesnice vpravo od pole. Klavesnice se poté zobrazi v samostatném okné, ve kterém
uzivatel mlze zadat nazev pfimo na obrazovce.

Tlacitko Otevrit

Kliknutim na tlacitko Otevfit otevrete aktualné zvoleny soubor a vratite se na predchozi
obrazovku.

Tlacitko Storno

Kliknutim na tlacitko Storno prerusite aktualni proces nacitani a obrazovka se prepne na
predchozi obrazek.

Tlacitka Akce

Skupina tlacitek umoznuje uzivateli provadét nékteré akce, které jsou jinak dostupné po kliknuti
pravym tlacitkem na nazev souboru v bézném dialogovém okné souboru. Tyto funkce jsou
rozsifeny o moznost prejit nahoru v adresarové strukture a pfimo na programovou slozku.

+ Nadrazena: Slouzi k pfechodu nahoru v adresarové strukture. Tlacitko nebude aktivni ve
dvou pfipadech: pokud je aktualni adresar nejvy§sSim adresafem nebo pokud je obrazovka v
omezeném rezimu a aktualni adresar je programovy adresar.

+ Prejit do programové slozky: Slouzi k pfechodu do vychozi slozky.

+ Akce: Slouzi k provadéni akci, napriklad vytvoreni adresare, odstranéni souboru apod.
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1.23.18. Karta Spustit

& Soubor 05:09:15 CCCC O
l/Spustit rPohyb rVN rProtokoI |

UNIVERSAL
ROBOTS

Proménng
Proménna = Hodnota

Program: ABCDE

Stav: Zastaveno

Cas: 0000d00h00m40.864s

>

Tato karta poskytuje jednoduchy zplisob ovladani ramene a ovlddaci jednotky robota pomoci
nejmensiho nutného mnozstvi tlacitek a voleb. Tuto moznost Ize vyuzit spole¢né s heslem
chranénou programovaci ¢asti rozhrani PolyScope (viz 1.25.3. Nastavit heslo on page210) k
pouzivani robota jako nastroje, ktery spousti vyhradné pfedem pfipravené programy.

Dale Ize na této karté automaticky nacist a spustit vychozi program na zakladé prechodu hrany
externiho vstupniho signalu (viz 1.23.15. Instalace — Vychozi program on page149). Kombinaci
automatického nacteni a spusténi vychoziho programu a automatické inicializace pri zapnuti |ze
pouzit napriklad pfi integraci ramene robota s jinym strojem.
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1.24. Programovani

1.24.1. Novy program

&) Soubor

fProgram | A Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |

05:09:24

ccce @

Nacist ze souboru

Pouzit 5ablonu

Novy program

Macist program

Vzit a polozit

Prazdny program

Novy program robota Ize vytvorit bud ze Sablony anebo z existujiciho (ulozeného) programu

robotu. Sablona poskytuje celkovou strukturu programu, je tedy nutné pouze doplnit podrobnosti

programu.
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& Soubor 05:09:25 CCCC O
rProgram r A Instalace rPohyb rVN rProtokoI |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné
% Program robota
= <prazdny= P rogram
@ Okno vlevo znazorfuje programowvy strom.
® Programowym stromem miZete prochazet pomoci tlaéitek Dalsi a Fredchozi
- kﬂpravé programového stromu sloufi karta Struktura.
[] Pfidat sekvenci pfed zahajenim
[] Mastavit poéateéni hodnoty premé&nnych
MNekoneény cyklus programu
G Simulace
o :@ Predchozi Dalsi
o BT IE”E”E Rychlost 100% 4 Predchozi || alsi B

Karta Program zobrazuje program, ktery se aktualné upravuje.

Programovy strom

Programovy strom na levé strané obrazovky zobrazuje program jako seznam pfikaz(, zatimco
oblast na obrazovce vpravo zobrazuje informace tykajici se aktualniho pfikazu.
Aktudlni pfikaz vyberete kliknutim na seznam pfikaz{ nebo pomoci tla¢itek Pfredchozi a Dalsi
vpravo dole na obrazovce. Prikazy |ze vkladat a odebirat pomoci karty Struktura. Nazev programu
je uveden pfimo nad seznamem pfikazl s malou ikonou disku. Kliknutim na tuto ikonu muzete

program rychle ulozit.

V programovém stromé je pfikaz, ktery se pravé provadi, zvyraznén, jak je popsano v Signalizace

béhu programu on the faci

ng page.
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Signalizace béhu programu

& Soubor 05:00:24 CCCC O

l/Program | A Instalace | Pohyb | vv [ Protokol |
StartABCDE l/Pﬁkaz | Grafika | struktura | Proménné
W Program robota

v F;ng:,tj BOd trasy |Pe\mé poloha |v|

oA
. E Star‘t
oD
o E

Mastaveni bodu trasy

Upravit pozici

| Presunout sem

Pokroéilé moznosti

Cas
o Zastavit v tomto bodé O

O Zaobleni G Rychlost kloubu

Zrychleni kloubu
@ rouzit sdilené parametry

Pfidat bod trasy
= Smazat bod trasy pridat A3 do

<--»
G Simulace . . o
© skuteing robot E”E”E Rychlost =—=—=L_l00% | 4 Predchozi || Dalsi B |

Programovy strom obsahuje vizualni informace o pfikazu pravé provadéném ovladaci jednotkou
robota. Nalevo od ikony pfikazu se nachazi mald B ikona indikatoru, nazev provadéciho pfikazu a
v§ech prikaz(, kterym je tento pfikaz podfizen (obvykle oznaceno ikonami pfikazl ®/v), je
zvyraznén modre. To pomaha uzivateli v nalezeni provadéciho pfikazu ve stromu. Napriklad,
pokud se robotické rameno pohybuje smérem k bodu trasy, pfislusny podfizeny pfikaz bodu trasy
je oznacen B ikonou a jeho nézev, spolu s ndzvem pfikazu Pohyb (viz 1.24.4. Prikaz: Pohyb on
page162), ke kterému patfi, jsou zobrazeny modre. Pokud je program pozastaven, ikona pro
spusténi programu oznacuje posledni prikaz, ktery byl v procesu proveden. Kliknutim na tlacitko s
© ikonou pod programovym stromem lze prejit k pravé provadénému nebo poslednimu
provedenému prikazu ve stromu. V pripadé kliknuti na pfikaz béhem chodu programu se bude
zobrazovat karta Pfikaz s informacemi vztahujicimi se k vybranému pfikazu. Po stisku @ tlacitka
bude karta Pfikaz znovu trvale zobrazovat informace o aktualné provadénych prikazech.

Tlacitko Hledat

Klepnutim na 2 |ze vyhledavat v programovém stromu. Po kliknuti 1ze zadat text k vyhledavani a
prislusné programové uzly budou zvyraznény zluté. Dale jsou zpfistupnéna navigacni tlacitka k
navigaci po shodach. Vyhledavani |ze opustit stiskem ikony *. Poznamka: Programovy strom
musi byt rozsifen pro pfistup dalSich navigacnich tlacitek.
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Tlacitka Zpét/Znovu

Tlacitka s ikonami « a # v nastrojové listé na zakladné programového stromu slouzi ke zruseni a
opakovanému provedeni zmén provedenych v programovém stromu a v pfikazech, které obsahuje.

Ovladaci panel programu

Nejnizsi ¢asti obrazovky je Ovladaci panel. Ovldadaci panel obsahuje fadu tlacitek podobnych
starému typu magnetofonu, jejichz pomoci |ze program spustit a zastavit, postupovat po
jednotlivych krocich nebo cely program restartovat. Pomoci posuvniku rychlosti mizete rychlost
programu kdykoli upravit. Tim pfimo ovlivnite rychlost, kterou se rameno robota pohybuje.
Posuvnik rychlosti navic v realném ¢ase ukazuje relativni rychlost, kterou se rameno robota
pohybuje, a to s ohledem na bezpecnostni nastaveni. Uvedena procentualni hodnota predstavuje
maximalni dosazitelnou rychlost probihajiciho programu, aniz by doslo k naruseni
bezpecnostnich limitd.

Vlevo od ovlddaciho panelu jsou Simulation and Real Robot tlacitka, ktera slouzi k prepinani
mezi spusténim programu jako simulace a spusténim skutecného robota. Pri spusténi simulace
se rameno robota nepohybuje, nem(Ze tedy dojit ke kolizi a k poskozeni robota ani okolniho
zarizeni. Simulace umoznuje otestovani programu, pokud si nejste jisti ¢innosti ramene robota.

UPOZORNENI
1. Pri stisknuti tlaCitka P1ay byste se méli nachazet mimo pracovni prostor

robota. Naprogramovany pohyb nemusi byt takovy, jaky jste ocekavali.

2. Pouzijte pouze tla¢itko sStep button when it is absolutely necessary. Make
sure to stay outside the robot workspace when the step.

3. Vzdy sv(j program otestujte snizenim rychlosti pomoci posuvniku rychlosti.
Logické chyby, které integrator zanese pfi programovani, mohou zp(sobit
necekané pohyby ramene robota.

4. V pripadé nouzového nebo ochranného zastaveni se program robota zastauvi.
V programu Ize pokracovat, pokud se zadny kloub neposunul o vice nez 10°.
Pri stisknuti tlacitka pro chod programu se robot bude pohybovat pomalu
zpét na trajektorii, a nasledné dale pokracovat v provadéni programu.

Béhem sestavovani programu jsou vysledné pohyby ramene robota znazornovany pomoci 3D
nakresu na karté Graphics, ktera je popsana v 1.24.33. Karta Grafika on page202.

Vedle kazdého prikazu programu se nachazi mald ikona, kterd mdze mit ¢ervenou, Zlutou nebo
zelenou barvu. Cervena ikona znamené chybu v pfikazu, Zlutd znamen4, Ze pfikaz neni dokonéen,
a zelend znamen3, Ze je vSe v poradku. Program |ze spustit pouze tehdy, jsou-li vSechny pfikazy
zelené.
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1.24.3. Proménné

Program robota miZe pomoci proménnych béhem provozu ukladat a aktualizovat riizné hodnoty.
K dispozici jsou dva druhy proménnych:

Instalaéni proménné
Pouzivat Ize vice program( a jejich ndzvy a hodnoty jsou spolu s instalaci robota trvalé
(viz 1.23.10. Instalace — Proménné on page135). Hodnota proménnych instalace se
uchovava i po restartovani robota a ovladaci skfiné.

BézZné programové promeénné
Jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich hodnoty se po ukonceni programu
odstrani.

Zobrazit body trasy
K ukladani informaci o bodech trasy program robota vyuziva skripty.
Maji-li se v seznamu proménnych zobrazovat proménné skript(, zaskrtnéte poli¢ko Zobrazit
body trasy v ¢asti Proménné.IFXCOND_generationNumber_SEP_generationFive[FXCONDEND

Typy proménnych
bool Logickd proménnd, kterd muize nabyvat bud hodnoty True or False.
int Celociselna hodnota v rozsahu od -2147483648 do 2147483647 (32 bitd).

float Cislo s pohyblivou fadovou &érkou (desetinné) (32 bit().
retézec Sekvence znaku.

Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského prostoru. Je to kombinace
pozice polohového vektoru (x, y, z) a rotaéniho vektoru (rx, ry, rz) pfedstavujiciho orientaci,
napsanoup(x, vy, z, rx, ry, rz].

seznam Rada proménnych.

UZivatelska prirucka 161 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna préva vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

1.24.4. Prikaz: Pohyb

& Soubor 05:10:10 CCCC O
rProgram r&Instalace rPohyb rVN rProtokoI |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Pocatecni prome...| ~

% Program robota Paohyb | -
¥ Prepinac ... P,Ohyb ) g | |

97 Pohyb Urcete, jak se bude robot mezi body trasy pohybovat.

@ Bod trasy_1

? ¥V Pohyb)
o Bod_trasy_2

= Nastavit

¢ < Paleta . Nastavit TCP Rychlost kloubu
¢V Tvar: Ctverec

o Aohl 1 |Pouit aktivni TCP -~ o /s
wRoh2 1 ||

o Roh3 1 Zrychleni kloubu

s Roh4_1 L
¢V Paletova sekve | Is

o Pfiblizeni_1
@ Bod_tvaru_1
= Nastawt
= Cekat
o Konec_1
oo Wylozit Pfidat bod trasy .
! .';‘ Poiateéni_polo Obnovit
¢V Smér
o Zpolohy 1
o Do_palohy_]
¢V Sekvence zveq—|

|7Wﬁmf—"?ﬂL
Q|4

O e o 1[0 ] rychiost 0% | predchozi || paisi® |

Nize uvedené hodnoty se vztahuji na viechny podfizené body trasy a zaviseji na zvoleném
==| typu pohybu.

A
v

Pohyb ovlada pohyb robota prostfednictvim zakladnich bod( trasy. Body trasy musi byt uvedeny
pod pfikazem Pohyb. Pfikaz Pohyb definuje zrychleni a rychlost, kterou se rameno robota mezi
body trasy pohybuije.

Typy pohybu

MUzete vybrat jeden ze tfi typl pohybu: PohybJ, PohybL a PohybP. Jednotlivé typy pohybu jsou
popsany nize.

+ pohybJ provadi pohyby, které jsou vypocitavany v rameni robota v prostoru kloubu.
VSechny klouby jsou fizeny tak, aby dosahly pozadované koncové polohy sou¢asné. Tento
typ pohybu ma za ndsledek trasu nastroje ve tvaru kfivky. Sdilenymi parametry pouzitymi
pro tento typ pohybu jsou maximalni rychlost kloubu a zrychleni kloubu, udavaji se v
jednotkach stupné/s a stupné/s2. Pokud se pozaduje rychlejsi pohyb ramene robota mezi
body trasy bez ohledu na trasu nastroje mezi témito body, je tento typ pohybu nejvhodné;jsi
volbou.

+ pohybL pohybuje stfedovym bodem néstroje (TCP) linedrné mezi dvéma body trasy. To
trase. Sdilené parametry, které Ize nastavit pro tento typ pohybu, jsou pozadovana rychlost
néstroje a zrychleni nastroje v jednotkdch mm/s a mm/s? a také prvek.

+ pohybP pohybuje nastrojem linearné konstantni rychlosti s kruhovym zaoblenim. Tento typ
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je uren pro nékteré specialni postupy, napr. lepeni nebo davkovani. Velikost zaobleni je ve
vychozim nastaveni sdilena pro vSechny body trasy. Nizsi hodnota bude znamenat ostrejsi
zatoceni, vy$Si hodnota bude znamenat plynulejsi trasu. Protoze se rameno robota
pohybuje po trase konstantni rychlosti, nem(Ze ovladaci panel robota ¢ekat na operaci V/V
Ci akci obsluhy. Tyto akce povedou k preruseni pohybu ramene robota nebo k ochrannému

zastaveni.

+ Kruhovy pohyb mize byt pfidan k pohybuP, ¢imz vytvofite kruhovy pohyb. Robot zahdji
pohyb z aktualni polohy nebo poc¢atecniho bodu, pohybuje se pres priichozi bod dany
kruhovym obloukem a koncovy bod, ktery doplnuje kruhovy pohyb.

Rezim se vyuziva k vypoctu orientace nastroje v celém kruhovém oblouku. Rezim m(ize
byt:
+ Pevny: k urCeni orientace nastroje se vyuziva pouze poc¢atecni bod

+ Neomezeny: pocatecni bod se prevadi na koncovy bod a definuje tak orientaci
nastroje

@ Soubor 05:10:11 CCCC O
fProgram | A Instalace | Pohyb [ viv | Protokol |

<=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné
= Pocatecni promé... | ~

WV Program robota Pohyb v kruhu

WV Prepinac ...
9V Pohyb )
o Bod_trasy_1
9 ¥ Pohyb P
o Bod trasy 2

U kruhového pohybu se wyuzivaji tFi body
trasy: bod trasy pfed uzlem kruhového
pohybu (CircleMove), bod trasy (1), prichoz

¢ W Pohyb v kruhu bod (ViaPoint) (2) a koncowy bod (EndPaint)
0 Pruchozi_bo (3).
o Koncovy_bo

= Nastawvit —{ W pevném rezimu:

§ <% Paleta Orientace tohoto pohybu je definovana

¢ 7 Tvar: Ctverec pocatednim bodem robota, takZe robot bude
o Rohl_1 tuto orientaci udrzovat vehledem ke kruhu /
o Roh2 1 prostrednictvim priichozich a kencowych bodd y
o Roh3_1 pohybu. | ]
o Roh4_1 - 6

¢ W Paletova sekvel ‘\._

o PfibliZeni_1
o Bod_tvaru_1

= Nastavit Orientace
= Cekat
o Konec_1 Viyberte reiim orientace vzhledem ke kruhu
% Vivlozit .
o Poédtedni polo Q revny
¢V Smér — o
0 7 ralnby 1T @ Neomezeny
] Il D
|Q||*n| | s - |
@ simulace - : =
D churstngrobor |1 D[] | rctiost ——Cnoox [ prodchozi ][ pasi® |
@ skuteiny robot

Sdilené parametry

Sdilené parametry v pravém dolnim rohu obrazovku Pohyb se vztahuji na pohyb z pfedchozi
polohy ramene robota do prvniho bodu trasy podle pfikazu, a dale z tohoto bodu do kazdého
nasledujiciho bodu trasy. Nastaveni pfikazu Pohyb se netykaji trasy od posledniho bodu trasy
podle prikazu Pohyb.
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Vybér TCP

Bod TCP vyuzivany pro body trasy v ramci tohoto pfikazu lze zvolit z rozbalovaci nabidky. Lze
vybirat z uzivatelem definovanych TCP z instalace, aktivhich TCP nebo jednoduse pomoci pfiruby
nastroje. V pripadé vybéru uzivatelem definovaného TCP nebo aktivnhiho TCP, pohyb v ramci
tohoto pfikazu Pohyb bude upraven s ohledem na tuto skutec¢nost. V pfipadé vybéru pfikazu Pouzit
prirubu nastroje se nepouzije zadny TCP a pohyb v ramci tohoto prikazu Pohyb bude ve vztahu k
pfirubé ndstroje (tj. zddné Upravy pohybu).

Pokud je aktivni TCP tohoto pohybu urcen pfi béhu programu, musi se nastavit dynamicky pomoci
pfikazu Nastavit (viz 1.24.11. Prikaz: Nastavit on page176) nebo pomoci pfikazl skriptu. Dalsi
informace o konfiguraci uvedenych TCP (viz 1.23.6. Instalace — Konfigurace TCP on page127).

Volba prvki

Prostory prvku, v nichz budou vyjadfeny body trasy pfikazu Pohyb pfi zadavani téchto bodu (viz
¢ast 1.23.12. Instalace — Prvky on page140). To znamena, Ze pfi nastavovani bodu trasy si
program zapamatuje souradnice nastroje vzhledem k prostoru zvoleného prvku. Nékolik aspektd
vyzaduje podrobné vysvétleni:

Zvoleny prvek nema na relativni body trasy Zadny vliv. Relativni pohyb je vzdy provadén ve vztahu
k orientaci Zakladny.

KdyZ se rameno robota pohybuje do proménného bodu trasy, stfedovy bod nastroje (TCP) se vzdy
vypocita jako souradnice proménné v prostoru zvoleného prvku. Pohyb ramene robota
v proménném bodé trasy se proto vzdy zméni, kdyz vyberete jiny prvek.

Pokud jsou nékteré z prvkl v aktudlné nactené instalaci zvoleny jako proménné, budou
odpovidajici proménné rovnéz k dispozici v nabidce pro volbu prvkd. Pokud je zvolena proménna
prvku (ozna¢end nazvem prvku a pfiponou “_var”), pohyby ramene robota (s vyjimkou Relativnich
bodii trasy) se vztahuji ke skuteéné hodnoté proménné béhem spusténi programu. Poéateéni
hodnota proménné prvku je hodnota vlastniho prvku dle konfigurace pfi instalaci. V pfipadé zmény
této hodnoty se zméni také pohyby robota.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Rychlostni profil pohybu. Krfivka je rozdélena do tfi segmentu: zrychleni, plynuly pohyb a
zpomaleni. Uroveri faze plynulého pohybu je ddna nastavenim rychlosti pohybu, zatimco
strmost fazi zrychleni a zpomaleni je dana parametrem zrychleni.
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1.24.5. Prikaz: Pevny bod trasy
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Bod na trase robota. Body trasy predstavuji nejzakladnéjsi souc¢ast programu robota, protoze
uréuji polohu ramene robota. Bod trasy s pevnou polohou Ize zadat (naucit, naprogramovat)
fyzickym pfemisténim ramene robota do prislusné polohy.

Nastaveni bodu trasy

Stisknutim tohoto tlacitka prejdete na obrazovku Pohyb, na niz mizete zadat polohu ramene
robota pro tento bod trasy. Pokud se bod trasy nachazi pod prikazem Pohyb v linearnim prostoru
(pohybL nebo pohybP), je nutné zvolit platny prvek pro tento pfikaz Pohyb, aby bylo tlagitko aktivni.

Nazvy bodii trasy

Bodlm trasy je automaticky pfifazen jedinecny nazev. Uzivatel miZe ndzev zménit. Volbou ikony
propojeni jsou body trasy propojeny a sdileji informace o pozici. U jednotlivych bodl trasy se
zadavaji dalsi udaje, napriklad radius prechodu, rychlost nastroje/kloubu ¢i zrychleni
nastroje/kloubu, a to i kdyz mohou byt spojeny.

Prechody

Funkce pfechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se zastavil na
bodé trasy mezi nimi.
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Priklad

Jako priklad vezméme aplikaci zvedani a pokladani (viz obrazek 16.2), kde je robot aktualné v
bodé trasy 1 (Wp_2 ). S cilem vytvofit trasu, ktera spliuje pozadavky, se tedy zavedou tfi body
trasy.WwP 3 ve sméru od bodu trasy 2 (0 ) se musi robot pfibliZit k predmétuwp 3 ). Aby se robot
vyhnul srazce s pfedmétem a dal$imi pfekdzkami (wp 1 ), musi se k pfedmétu pfiblizit ve sméru
od bodu trasy 3 (

L B

WP_1

@ we_3

WP _1:pocatecni poloha, wp_2: pres bod, WP _3: poloha vyzvednuti, O : prekazka.

Bez konfigurace dalSich nastaveni se robot v kazdém bodé trasy pred pokracovanim v pohybu
zastavi. V pripadé této ulohy neni zastavka v bodé wp_2 optimalni, protoze plynula zatacka
vyzaduje méné Casu a energie a navic se splni i pozadavky ulohy. Je dokonce pfrijatelné, aby robot
nedosahl bodu wp_2 presné, pokud prechod z prvni drahy do druhé probéhne pobliz dané polohy.

Zastaveni v bodu WP 2 |ze zamezit tim, Ze se pro dany bod trasy nakonfiguruje pfechod, ktery
robotu umozni vypocitat plynuly pfesun do dalsi drahy. Primarnim parametrem prechodu je
radius. Kdyz se robot nachdzi v ramci pfechodového radiusu bodu trasy, mize se zaéit odchylovat
od plvodni trasy. To umoznuje rychlejsi a plynulejsi pohyby, protoze robot nemusi zpomalovat a
znovu zrychlovat.

Parametry prechodu

Kromé bod( trasy ovlivni dréhu prechodu fada dal$ich parametrl (viz obrazek 16.3):
+ prechodovy radius (r )
+ pocéatecni a finalni rychlost robota (v poloze p1 a p2 v tomto poradi)

+ doba pohybu (napf. nastaveni konkrétni doby pro trasu ovlivni po¢atecéni/finalni rychlost
robotu)

* typy drah, ze kterych a na které se prfechdazi (MovelL, MoveJ)

UR10 166 UZivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS
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Prechod pres bod wp_2 s radiemr, pocatecni poloha pfechodu v bodé p1 a finalni
poloha prechodu v bodé p2 . O je prekazka.

Kdyz je nastaveno zaobleni, trajektorie ramene robota prochazi kolem bodu trasy, coz umoznuje,
aby se rameno robota v tomto bodu nezastavilo.

Prechod se nesmi prekryvat, a proto nelze zadat pfechodovy radius, ktery se prekryva s
pfechodem pro predchozi nebo nasledujici bod trasy, jak je znazornéno na 16.4.

Podminéné drahy prechodu

®
(R

\
A
[
T
vl

Prekryti rddia pfechodu neni povoleno (¥).

Drahu prechodu ovliviuje bod trasy, na kterém je nastaven radius prechodu, i nasledujici bod v
programovém stromu. V programu na obrazku 16.5 je tedy pfechod kolem bodu wp_ 2 na tomto
prikladu. Existuji dvé mozné koncové polohy, a aby robot dokazal urcit, do kterého dalsiho bodu
trasy ma prejit, musi vyhodnotit aktudini udaj wp 2 . DUsledky tohoto se stanou vice zifejmé, kdyz
je pfechod kolem wP_1 ovlivnén digital input[1] jiz pfi zadavani poloméru prechodu. To
znamena, Ze je vyraz kdyZz...potom (nebo jiny pfikaz nezbytny k uré¢eni nasledujiciho bodu trasy,
napf. proménné body trasy) vyhodnocovan pfed tim, nez skutecné dosahneme wp 2, coz pfi
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pohledu na programovou sekvenci vypada nelogicky. Pokud je bod trasy bodem zastaveni a
ndsleduji podminecné vyrazy s cilem urcit dalsi bod trasy (napf. pfikaz V/V), bude tento pfikaz
proveden, jakmile se rameno robota v tomto bodé trasy zastavi.

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 je poc¢atecni bod a existuji dva potencialni findlni body trasy wp F 1a WP _F 2,
podle podminiovaciho vyrazu. Podmirnovaci vyraz i £ se vyhodnocuje, kdyZ rameno robota
dorazi k druhému prechodu (*).

Kombinace typt drah
Je mozné prechazet mezi v§emi ¢tyfmi kombinacemi typl drah — PohybJ a PohybL, konkrétni
kombinace vSak ovlivni vypocitanou drahu pfechodu. Je mozné provést 4 kombinace:
1. PohybJ do PohybuJ (Cisty pfechod v prostoru kloubu)
PohybJ do PohybuL
PohybL do PohybuL (Cisty pfechod v kartézském prostoru)
PohybL do PohybuJ

> won

Porovnani ¢istého prechodu v prostoru kloubu (odrazka 1) oproti ¢istému prechodu v kartézském
prostoru (odrazka 3) je uvedeno na obrazku 16.6. Jsou zde zobrazeny potencidlni drahy ndstroje
pro identické sady bodu drah.
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WP_3

Pohyb a pfechod kloubu (MoveJ) vs. cartesian space (MovelL) v prostoru.

V ramci riznych kombinaci budou mit kombinace uvedené pod odrazkami 2, 3 a 4 dréhy, které se
drzi v mezich plvodni drahy v kartézském prostoru. Pfiklad pfechodu mezi riznymi typy drah
(odrazka 2) je uveden na obrazku 16.7.

WP_3

Prechod z pohybu v prostoru kloubu (MovedJ) to linear tool movement (MoveL).
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Cisté prechody v prostoru kloubu (odrézka 1) se vak mohou chovat méné logickym zp(isobem,
protoze se robot pokusi dosahnout co nejplynulejsi drahy v prostoru kloubu a vezme v tvahu
rychlost a pozadavky na ¢as. Z tohoto dlivodu se mGze odchylit z kurzu daného body trasy. Jedna
se zvlasté o pripad, kdy dochazi k vyraznému rozdilu rychlosti kloubu mezi dvéma drahami.
Vystraha: pokud se rychlosti zasadné lisi (napf. po definici pokro¢ilych nastaveni — rychlosti nebo
¢asu — pro konkrétni body trasy), mlze to mit za ndsledek velké odchylky od plivodni trasy, jak je
znazornéno na obrazku 16.8. Pokud je nutné prejit mezi rGznymi rychlostmi a nelze tuto odchylku
pfijmout, provedte misto toho prfechod v kartézském prostoru pomoci funkce PohybL.

vi>>v2 - ~

Joint space blending when initial velocity v1 is significantly smaller than final velocity
v2 or the opposite.
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1.24.6. Prikaz: Relativni bod trasy

& Soubor 05:10:18 CCCC O
rProgram rL Instalace rPohyb rVN rProtokoI |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Pocatecni promeé... | ~

W Program robota BOd tra SY Relativni poloha |v|

¥ Pfepinac ...

¥ Pohyb |
? o Bgd_trasy_l Bod_trasy_2 I:l

¢ W Pohyb P
o _ Relativni pohyb dany rozdilem wichozi a cilové polohy
¢~V Pohyb v kruhu
o Prichozi_bo Z bodu Do bodu

o Koncovy_bo . .
= Nastavit | | Nastavit bod | | Nastavit bod | Uhel 178,7 ®

9 <% Paleta S -
4 T Tvar: Ctverec | Presunout sem | | Presunout sem |

zdalenost 0.0 mm

¢ 7 Paletova sekvel Pokroéilé moznosti
o Priblizeni_1
o Bod_tvaru_1 o Pouzit sdilené zaobleni

:gfa;:;s;w't @ zaobleni (@ Rychlost nastroje

o Konec_1 Zrychleni nastroje
% Viloait

o Poéateéni_polo
¢V Smér — Pfidat bod trasy
0 Zoalaby 1 1-F |
<] Il [ Dl = Smazat bod trasy . B}
4r | Pridat Az do

R« <>
@smie [ qalo (o[ W] o ———on [ prsmon o]

Jedna se o bod trasy udavajici polohu vzhledem k predchozi poloze ramene robota, napfiklad

0 "2 cm doleva”. Relativni poloha je definovana jako rozdil mezi dvéma danymi polohami (zleva
doprava).

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubg.
opakované relativni polohy véak mohou zpUsobit odchyleni ramene robota z pracovniho prostoru.

Las

o Pouzit sdilené parametry

Jedna se zde o kartézskou vzdalenost mezi TCP ve dvou polohach. Uhel uvadi, jak moc se
zmeénila orientace TCP mezi dvéma polohami. Pfesnéji feceno, délka vektoru rotace popisuje
zmeénu v orientaci.
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1.24.7. Prikaz: Proménny bod trasy

& Soubor 05:10:19 CCCC O
rProgram r&Instalace rPohyb rVN rProtokoI |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Pocatecni promeé... | ~

v P b .
g‘:og\,;;?,:;f“?ta Bod trasy |Pe\.rna poloha |v|

9V Pohyb )
@ Bod_trasy_1 - Bod_trasy_2 -
% W Fohyb P e
o Proménna
o Bod_trasy 2
¢ Pohyb v kruhu ',
o Prischozi_bo u
o Koncovy_bo
= Nastavit Upravit pozici
¢ <% Paleta
¢ F Tvar: Ctverec

Nastaveni bodu trasy

o Roh4_1 Pokroéilé moznosti
¢ W Paletova sekvel
o Priblizeni_1 o Pouzit sdilené zaobleni
o Bod_tvaru_1
= Nastawit @ zaoblenr
=Cekat Zrychleni nastroje
0 Konec_1

% Viloait
o Pocatedni_polof—| Pfidat bod trasy

-

o W Smér ¥ |
(] 1 [Tl #‘ Smazat bod trasy Pridat A3 do
Y

O e o 1[0 ] rychiost 0% | predchozi || paisi® |

G Rychlost nastroje

o Pouzit sdilené parametry

A
v

Jedna se o bod trasy urceny proménnou, v tomto pfipadé calculated_pos. Proménna musi byt
pozice, napf.

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Prvni tfi hodnoty jsou souradnice x,y,z a posledni tfi jsou orientace
dané jako vektor rotace urcené vektorem rx,ry,rz. Délka vektoru udava uhel otoceni v radianech

a vlastni vektor predstavuje osu otaceni. Pozice je vzdy dana ve vztahu k referené¢nimu ramci
nebo souradnicovému systému definovanému zvolenym prvkem. Je-li radius pfechodu nastaven
na pevny bod trasy, pfedchazejici a nasledujici body trasy jsou variabilni, nebo je-li radius
nastaven na variabilni bod trasy, pak pro dany radius neprobéhne kontrola presahu/prekryti (viz
Parametry prechodu on page166). Pokud béhem chodu programu radius prekryva bod, robot jej
bude ignorovat a prfesune se na dalsi.

Ma-li se robot presunout napf. 0 20 mm v ose Z nastroje:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

1.24.8. Prikaz: Smér

Pomoci programového uzlu Smér se definuje pohyb ve vztahu k osdm prvkd nebo bodl TCP.
Robot se pohybuje podél trajektorie dané uzlem smérového programu, dokud tento pohyb neni
zastaven podminkou Do. K zastaveni smérového pohybu se vyzaduje podminka Do, kritéria
zastaveni |ze definovat klepnutim na tlacitko Pridat Do.
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& Soubor 05:09:46 CCCC O
[(Program [ A Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
K

=nepojmenovana= l/ Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
omentar -
Zastavit w
Vyskakovaci okno Sm er
Casovy_spinad_1 Robot whkona pohyb linearni, pfislugny k wwbranému prvku
Pohyb L
WV Smér: Zskladna X+
= A7 do
Cyklus Prek Smer

= <prézdny= @ Poustt sdileny prvek o
ISkript I
o2z orce0 o [ @ smero vitr

Vyvolat Podprogram_1
Pokud ...

=2 <
Paleta
W Tvar
W Paletova sekvence

o Priblzeni 3 © rouzit sdilené parametry

o Bod_tvaru_3

= Nastavit

= Cekat Zrychleni nastroje

o Konec_3
dprogram_1
<prazdny>

Q Rychlost nastroje

ap Pridat AZ do

G (b 8 s —— [ eorsammn oot

Zastaveni smérového pohybu

Pfidanim moznosti nastaveni Smérového vektoru k parametriim Rychlost nastroje a Zrychleni
nastroje Ize definovat smér linearniho pohybu, coz umoznuje pokrocilé vyuziti, jako napf:

+ definovani linearniho pohybu ve vztahu k vice osam prvku
+ vypocCet sméru jako matematicky vyraz
Smeérovy vektor definuje vlastni kddovy vyraz, ktery je feSen jako jednotkovy vektor. Napriklad u

vektoru [2,1,0] se robot na kazdou jednotku ve sméru y presouva dvé jednotky ve sméru x, ve
vztahu k stanovené rychlosti.

1.24.9. Prikaz: Do

Programovy uzel Do definuje kritérium zastaveni pohybu. Robot se pohybuje po své trajektorii a
zastavi se v okamziku detekce kontaktu.
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& Soubor 05:09:46 CCCC O
[(Program [ A Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
K

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | struktura | Proménné
Gmentar -
Zastavit 1
Vyskakovaci okno Az do
Casovy_spinad_1 Wlozit podminku k zastaveni
Pohyb L
T Smér: Zikladna X+ Robot se bude pohybovat ve vybraném sméru az do dosazeni podminky k zastaveni

= Az do

= A7 do
Cyklus - f
= <prazdny= Vyraz (X)

ISkript
ar_2i=2 * force()

Vyvolat Podprogram_1
Polkud

Y= Vzdalenost @ @
Paleta | | = 1 Maaaaa

W Tvar
W Paletova sekvence

o Priblizeni_3
o Bod_tvaru_3 — n
= Nastavit VIV Vstup
= Cekat /”\
° Konec_3
dprogram_1
<prazdny>
alost
<prazdny=> -

O] i v & | pridat Az do | piidat akei |

QP>
O ety oot 1049 ] et oo Lt proschon || paeish |

V poli Do Ize definovat nasledujici kritéria zastaveni:

Pridat Ukon Umozniuje pfidani programového uzlu, je-li spinéna ur&ita podminka Do. Je-li
napriklad zjistén chybovy stav, program Ize zastavit uzlem samostatného okna.

Vzdalenost Tento uzel Ize pouzit k zastaveni smérového pohybu po urazeni urcité
vzdalenosti. Rychlost se linearné snizuje tak, aby robot zastavil pfesné v dané vzdalenosti.

Vyraz Tento uzel |ze pouzit k zastaveni pohybu z divodu vlastniho programového vyrazu.
Podminku zastaveni Ize specifikovat pomoci vstupl a vystupt (V/V), proménnych nebo
skriptovacich funkci.

V/V vstup Tento uzel Ize pouzit k zastaveni pohybu fizeného signalem na vstupu V/V.
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1.24.10. Prikaz: Cekat

& Soubor 05:09:28 CCCC 0
rProgram r& Instalace rPohyb rVN rProtnan |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

rogram robota -

7 Pohyb | -
© Bod _trasy 1 c e kat

" Pohyb J Zvolte, co spusti daléi akei robota:

@ Bod_trasy_2
Nastait @ zadné cekani
Paleta

WV Tvar =
W Paletova sekvence | o St sekundy

o PRiblizeni_1 .
o Bod tvaru_1 (J Cekat na digitaln vstup |-:Di.\-"stup:- |v|| | |
= Nastawit
= Cekat @ Cekat na |-:An.\.-"stup:- |v|| | |
o Konec_1
Vylozit .
o Paéateéni poloha [ | @ cekat na ‘ ‘
V Smér
o Z polohy_1
o Do_polohy_1
W Sekvence zvednuti
o Poloha_naloze_2
= Nastawt
= Cekat
o Konec_2
Cekat
[ SloZzka —
= cnrdzdnie

] [ D]
R« <> |

0 Simulace
e :@ Predchozi Dalsi
© skutedny robot IE”E”ED Rychlost 100% | 48 Predchozi || algéi B

Cekat pozastavi V/V signdl nebo vyraz po ur&itou dobu. V pfipadé vybéru Bez éekani se
neprovede nic.
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1.24.11. Prikaz: Nastavit

& Soubor 05:09:28 CCCC O
rProgram r A Instalace r Pohyb rVN r Protokol |
=nepojmenovana= 1/ Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
rogram robota -
f Pohyb | .
o Bod trasy 1 Nastavit
P
ioggzjtras P Vyberte akci, kterou ma robot vtomto bodé programu provést, Mizete rovnéz uvést zménu
Nastawit V- zatizeni robota.
Paleta (@ zadna akce
V Tvar 2
W Paletovs sekvence | = (J nastavit digitalni wstup |-:Di.v3?stup:- |v|| | |
o PRiblizeni_1
o Bod tvaru_1 G MNastavit analogow wstup |-:An.vystup:- |v|
= Nastawit
= Cekat @ Nastavit ‘-:\.q,’rstup:- ‘v‘
o Konec_1
Vylozit (J Nastavit jeden puls ‘-:Di.\.@'rstup:- |v‘
o Paéateéni_poloha
WV Smér G Promé&nnou instalace 2wiit o jedna: |-:Proménné:- |v|
o Z polohy_1
o Do_polohy_1
WV Sekvence zvednuti [ Nastavit celkow naklad
o Poloha_naloze_2
= Nastawt [ Pouzit jako tézisté aktivni TCF
= Cekat
o Konec_2
Cekat [[] Nastavit TCP | |
[ SloZzka —
I e e
QJa/~] <> |
G Simulace
:@ Predchozi Dalsi
G i e (MBI B ooios ——uore [ mrsanon | oo

Slouzi k nastaveni digitalnich nebo analogovych vystupl na danou hodnotu. Digitalni vystupy lze
také nastavit tak, aby vysilaly jediny impuls.

Pomoci pfikazu Nastavit Ize nastavit uzite¢né zatizeni (néklad) ramene robota Uprava
zatizeni/ndkladu m(iZe byt nutng, aby se zabrdnilo spusténi ochranného zastaveni robota, pokud
je hmotnost nastroje odliSna od ocekavaného zatizeni. Pokud aktivni TCP nelze pouzit jako
tézisteé, Ize zrusSit zaskrtnuti policka.

Aktivni bod TCP Ize také upravit pomoci prikazu Nastavit vybérem zaskrtavaciho policka a
vybérem jednoho z TCP offsetl z nabidky.

Pokud je pro konkrétni pohyb v dobé psani programu znamo aktivni TCP, zvazte namisto toho
pouziti vybéru TCP v karté Pohyb (viz 1.24.4. Prikaz: Pohyb on page162). Dalsi informace o
konfiguraci uvedenych TCP (viz 1.23.6. Instalace — Konfigurace TCP on page127).
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1.24.12. Prikaz: Popup

& Soubor 05:09:29 CCCC O

rProgram r&-.lnstalace rPohyb rVN rProtokoI |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

PonyD ] -

o Bod_trasy 2 ] -
= Nastavit Vyskakovaci okno Text v
Yo Paleta || Zobrazi na obrazovce nasledujici zpravu a éeka, az uzivatel stiskne tlagitko 0K

W Tvar

9V Paletova sekvenc

o Priblizeni 1 |

o Bod tvaru 1

= Nastavit Nahled vyskakovaciho okna

= Cekat

@ Konec_1
Se ViloZit

° Pocatecni_poloha Typ wyskakovaciho okna:

¢V Smér

© Zpolohy 1 (=] Zprava

o Do_polohy_1 L.
¢ W Sekvence zvednu @ upozornéni

o Poloha _naloze —

= Nastavit G chyba

= Cekat

o Konec_2
= Cekat
7 SloZka

=

= Kom af

= Zast_a\.rit
= Vyskakovaci okno -
1] ] [1}]
_____ [] Zastavit provadéni programu pfi tomto wyskakovacim okné

Sjalr] <> |
G Simulace

o :@ Predchozi Dalsi
o BT IE”E”ED Rychlost 100% | 4 Predchozi || alsi B |

Samostatné "popup"” okno predstavuje zpravu zobrazenou na obrazovce, kdyz program dosahne
tohoto pfikazu. Lze volit styl zpravy a zadat vlastni text pomoci kldvesnice na obrazovce. Robot
bude Cekat, az uzivatel/obsluha stiskne tlacitko "OK" pod samostatnym "popup” oknem, a poté
bude pokracovat v provadéni programu. Pokud je zvolena polozka "Zastavit provadéni programu’,
program robota se v pfipadé zobrazeni tohoto samostatného okna zastavi.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubg.
Zprdavy jsou omezeny na maximalné 255 znakd.
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1.24.13. Prikaz: Zastavit

&) Soubor

rProgram r& Instalace rPohyb rVN rProtnan |

05:09:29

ccce @

=nepojmenovana=

l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

T Bod_trasy_I
W Pohyb |
o Bod_trasy 2
= Nastavit
Yo Paleta
V Tvar
¢V Palatova sekvenc
o Piblizeni_1
o Bod tvaru_l
= Nastawit
= Cekat
@ Konec_1
Yo VyloZit
o Pocatecni_poloha
¢V Smér
o Z polohy_1
o Do_polohy_1
¢V Sekvence zvednu
o Poloha_naloze |
= Nastavit
= Cekat
o Konec_2
= Cekat
7 SloZka
= <prazdny=

= Komentar

Y

= Zastavit

-

] i [Tr]

Zastavit

Provadéni programu se v tomto bodé zastawi.

Sl > |

0 Simulace
Qo Skuteény robot

EEED Rychlost =——=1 N1 00%

Provadéni programu se v tomto bodé zastavi.

€ predchozi || Dalsi =
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1.24.14. Prikaz;: Komentar

& Soubor 05:09:29 CCCC 0

rProgram r& Instalace rPohyb rVN rProtnan |

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz rGrafika rStruktura rProménné
W PORYD ] -
o Bod_trasy 1 4
T Pohyb Komentar
o Bod_trasy 2
= Nastavit

. Paleta . o
¥ Tvar Zadejte komentaf:

¢ W Paletova sekvenc |
o Pfiblizeni_1
® Bod_tvaru_l
= Nastawit
= Cekat
@ Konec_1
Ce Vylozit
o Pocatecni_poloha
-V Smér
o Zpolohy_1
o Do_polohy_1
¢V Sekvence zvednu
o Poloha_naloze_|
= Nastawit
= Cekat
° Konec_2
= Cekat
V SloZka

= <prazany=-

= Komentar -
] i [ Tr]

R« <>
@smie [ qalo (o[ W] o ———on [ prsmon o]

Zde m(iZe programator zadat radek textu k programu. Tento fadek textu nebude mit Zadny vliv na
vykonani programu.
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1.24.15. Prikaz: Slozka

&) Soubor

rProgram ré\ Instalace rPohyb rVN rProtnan |

05:09:29 CCCC '0

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

Program robota
¥ Pohyb |
o Bod_trasy_1
W Pohyb J
o Bod_trasy 2
= Nastawit
s Paleta
W Tvar
¢ V¥ Paletova sekvenc
o PFfiblizeni_1
o Bod_tvaru_1
= Nastawit
= Cekat
o Konec_l
S Vilozit

¢ V¥ Smér
o 7 polohy_1
o Do_polohy_1

9 V¥ Sekvence avednu
o Poloha_naloze_|
= Nastavit
= Cakat
9 Konec_2

= Cekat

% SloZka

o Poéatedéni_poloha

Y

Slozka

Slozka pfedstavuje soubor programowych Fadkd.

Zadejte text, ktery bude zobrazen v programovém stromu:

= Slozka

= cnrSFen.
[Tl i

[1]

-

[[] Skryt programowy strom slozky

Sl <>

0 Simulace
Q Skuteény robot

EEED Rychlost =——=1 N1 00%

| 4mpiedchozi || palsi® |

Slozka slouzi k usporadani a oznaceni urcitych ¢asti programu, vycisténi programového stromu
a prehlednéjsi navigaci a ¢teni programu.

e

Slozky nemaiji Zadny vliv na program a na jeho spusténi.
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1.24.16. Prikaz: Cyklus

& Soubor 05:09:30 CCCC O
rProgram rélnstalace rPohyb rVN rProtokoI |

=nepojmenovana= 1/ Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
T W FPalefova SERvVernc] .
o Ffiblizeni_1 |
o Bod_tvaru_1 CY kl us
= Nastawit
= Cekat
o konec_1 ||| Wyberte pofet spudténi programu v tomto cyklu,
S ViloZit
o Poéateéni_poloha
¢V Smér
o Zpolohy 1 Q Nekoneény cyklus
® Do_polohy_1
¢ ¥ Sekvence zvednu @ cyklus Xkrat:

@ Poloha_naloZe |__ S, . o
= Nastavit Pocitani cykld Nazev proménne

@ Konec_2

= Cekat @ Pousit cyklus pokud je wraz True
V SloZka |
= K-:-n'.er.tar_”'

= Zastavit O

= Vyskakovaci okno

= fasovy_spinad_1

W Pohyb L

¢V Smér: Zakladna
= AZ do |

V Cyklus v |

| I [1]

Qe
@smive [ qTy o[ oot ——neon [ oresmes | Lomie |

=

A
v

Zakladni prikazy programu se budou cyklicky opakovat. V zavislosti na vybéru jsou pfikazy
zakladniho programu provadény v nekone¢ném cyklu, v ur¢itém poctu opakovani, nebo dokud je
dana podminka pravdiva. Pfi provadéni ur¢itého poctu cykll je vytvorena vyhrazend proménna
cyklu (oznagend jakoloop 1 na snimku obrazovky vyse), kterou Ize pouzit ve vyrazech v rdmci
cyklu. Proménna cyklu ma hodnoty od 0 do N - 1.

Pokud je pouzit cyklus s vyrazem jako koncovou podminkou, umoznuje rozhrani PolyScope
nepretrzité vyhodnocovani tohoto vyrazu, takze Ize prerusit kdykoli b€hem provadéni, nikoli pouze
po kazdém zopakovani.

1.24.17. Prikaz: If

Ifand If...Else vyrazy méni chovani robota na zdkladé vstupl ze senzor(i nebo hodnot
proménnych.
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& Soubor

fProgram [ A Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |

05:09:33

cccec @

<=nepojmenovana=

l/Pﬁkaz | Grafika | struktura | Proménné

O Pocatecni_poloha
-V Smér
o Zpolohy_1
o Do_polohy_1
¢V Sekvence zvednu
o Poloha_naloze |
= Nastavit
= Cekat
o Konec_2
= Cekat
V SloZka
= Komentar
= Zastavit
= Vyskakovaci okno
= fasovy_spinad_l
W Pohyb L
¢V Smér: Zakladna
= Az do
W Cyklus
= <prazdny=
& skript
=var_2=2 *force()
P \yvolat Fodprogram_i
W Pokud ...

= <prazdny=>

odprogram_1

] ] i [ 1]

Pokud

nasledujici Fadiy.

W zavislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové proménné budou provedeny

Pokud

[] Nepfetriité kontrolovat wraz

| Piidat JinakPokud || odebrat jinakPokud |

sl <>

0 Simulace
o Skuteény robot

EEED Rychlost =——{ 1 00%

| 4upredchozi || palsi® |

Vyberte podminky v Editoru vyraz(, které tvofi vyrazy pomoci ndsledujicich vyraz( 1f 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 ElseIf orElse.

POZNAMKA

Jsou-li uvnitf pfikazu If nebo Loop vyrazy s moznosti Pribézné kontrolovat vyraz,
Ize za U¢elem jemného zpomaleni ramena robota za vyraz pfidat podminky stopj()
nebo stopl(). Toto plati pro pfikazy If i Loop (viz oddil 1.24.16. Prikaz: Cyklus on
the previous page).
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1.24.18. Prikaz: Podprogram

& Soubor 05:09:33 CCCC 0
rProgram r&Instalace rPohyb rVN rProtnan |

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz rGrafika rStruktura rProménné
T Focatecn_polo] .

¢ WV Smér | .
> 7 polohy 1 Podprogram 1 prejmenovat |
o Do_polohy_] Podprogram méze odkazovat na soubor na disku nebo byt obsazen

¢V Sekvence zved vtomto programu.
o Poloha_nalo)
= Nastawit
=Cekat Soubor podprogramu
o Konec_2

= Cekat | |[=Mebylwbran zadny soubor=

¢V Slozka
= =prazdny= Macist soubor
= Komentar
= Zastawit

= Vyskakovaci okno
= ¢asovy_spinad_1
W Pohyb L P
¢V Smér: Zakladn
= AZ do

W Cyklus

= =prazdny=
[ skript
=var_2:=2 *force()
P vivolat Podprogra

-

-

| UlozZit podprogram || Vymazat podprogram

= <

prazdny = | [ Aktualizovat soubor podprogramu s timto programem
Fpodprog po— = =] =] f f qram I f gramem
< il [ Tl [[] Sknyt strom podprogramu

R« <>
@smie [ qalo (o[ W] o ———on [ prsmon o]

Podprogram mUze obsahovat ¢dsti programu, které jsou nutné na nékolika mistech. Podprogram
muze mit podobu samostatného souboru na disku a mUze byt rovnéz skryty z divodu ochrany
pred nezadoucimi zménami.
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Prikaz: Vyvolat Podprogram

&) Soubor

l/Program | A Instalace | Pohyb | vv [ Protokol |

05:09:33 CCCC 0

=nepojmenovana=

l/Pﬁkaz | Grafika | struktura | Proménné |

U Focatechl_poloha
¢V Smér
o Zpolohy 1
© Do_polohy_1
¢ V7 Sekvence zvednu
© Poloha_naloze_|
= Nastawvit
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
V SloZka
[ =} '::_nl.-‘.'-\_:.'ZI'_ _'__o'::.
= Komentar
= Zastavit
= Viskakovaci okno
= Casovy_spinad_l1
W Pohyb L
¢ 7 Smér: Zakladna X
= Az do
WV Cyklus
= <prazdny=>
E skript
=var_2:=2 *force()
P Vyvolat Podprogram_]
W Pokud ...

= <prazdny=

odprogram 1

-

Vyvolat podprogram

|Podprogram_1 |v|

Vyberte podprogram, ktera bude wvolan z tohoto bodu provadéni programu.

1 ] [ |
Q@] <> |
QSimuIace

o Skutecny robot

EEED Rychlost =—=—=L_l00%

| 4 predchozi || Dalsi® |

Vyvolani podprogramu vykona programové fadky v podprogramu a poté se vrati na nasledujici

radek.
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1.24.19. Prikaz: Prirazeni

& Soubor 05:09:32 CCCC 0

rProgram r& Instalace rPohyb rVN rProtnan |

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz rGrafika rStruktura rProménné
= Nastavit -

= Cekat — P =
o Konec_1 Zad ani Zdroj [Wyraz | v|
Yo Vylozit Pfifadi wbrané proménné hodnotu vyrazu.
o Poéateéni_poloha
oV Smér
© Z polohy_1 Proménna Vyraz
© Do_polohy 1 [
¢ W Sekvence avednu var_2 -| = 2 *farce()
© Poloha_naloze_|
= Nastawvit
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
W SloZka
= <prazdny=>
= Komentar
= Zastavit
= Vyskakovaci okno
= Easovy_spinac_1

‘F;r_ Prejmenovat

V Pohyb L
¢V Smér: Zakladna X—|
= AZ do
T Cyklus _
EISkn;E ) . .
= var 2:=2 *force() |
] Il [1»]
Qe <> |
@ I [T oo ——om | s Lo ]

Slouzi k zadani hodnot proménnych. Po zadani bude vypocitana hodnota uvedena vpravo pouzita
pro proménnou uvedenou vlevo. Toto nastaveni mize byt uzitecné u slozitych programd.
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1.24.20. Prikaz: Skript

&) Soubor

rProgram r& Instalace rPohyb rVN rProtokoI |

05:09:30

ccce @

=nepojmenovana=

7 Bod_tvard_1
= Nastavit
= Cekat
a Konec_1
e ViloZit
o Poéateéni_poloha
¢V Smér
o Zpolohy 1
o Do_polohy 1
¢V Sekvence zvednu
© Poloha_naloze_|
= Nastawit
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
V SloZka
= =prazdny=
= Komentar
= Zastavit
= Viskakovaci okno
= Casovy_spinad_1
¥ Pohyb L
¢ 7 Smér: Zakladna
= AZ do
WV Cyklus

= <prazdny =

Y

& Skript

-

] i [Tr]

Sl <>

l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

Koéd skriptu

Nize mizete zadat text, ktery bude proveden jako kéd skriptu pro ovladaé URCentroller.

o

G Simulace
Q Skuteény robot

EEED Rychlost =——=1 N1 00%

| dmpredchozi || Dalsi

V rozbalovacim seznamu v ¢asti Prikazy jsou k dispozici nasledujici moznosti:

- Radek umozZfuje pomoci Editoru vyraz(i zapsat jeden Fadek kédu URscript ( 1.22.1. Editor
vyraz{ na obrazovce on page117)

+ Soubor umoznuje provadéni zapisu, Uprav nebo nacitani soubord URscript.

Pokyny k psani koédd URscript naleznete v pfirucce ke skriptovani na webové strance podpory

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

Funkce a proménné deklarované v souboru URscript je k dispozici k pouziti v programu
PolyScope.
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1.24.21. Prikaz: Udalost

& Soubor 05:09:45 CCCC O

rProgram rL Instalace rPohyb rVN rProtokoI |

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz rGrafika rStruktura rProménné
7V Slozka -

=

= kKom

: Udalost
= Fastavit

= Vyskakovaci okno Udalost ma& podobny wznam jako preruseni, v piipadé udalosti viak pokraduje

= casovy_spinac_1 provadéni hlavniho programu, pfigems je wkonavan kad udalosti. Zatimeo je udélost
¢V Pohyb L provadéna, nebudou mit nové udalosti z&adny vliv.

¢V Smér: Zakladn

= Az do W zévislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové promé&nné budou
¢ W Cyklus . provedeny nasledujici Fadky.
= =prazdny=

[ skript

=vyar_2:=2 *force()

P viyvolat Podprograi—

V Tvar

¢V Paletova sekve
o PRblizeni_3
o Bod tvaru_3)
= Nastawt
= Cekat
o Konec_3
[P Podprogram_1
= <prazdny=
% Udalost -
[«] I [ D

R« <>
@smie [ qalo (o[ W] o ———on [ prsmon o]

Udalost Ize pouzit k monitorovani vstupniho signalu a provedeni akce i nastaveni proménné,
kdyz je vstupni signal vysoky. Napfiklad v pfipadé, ze vystupni signal pfepne na vysokou hodnotu,
vycka program 200 ms a opét nastavi nizky signal. Tim je umoznéno mnohem jednodussi
kddovani hlavniho programu pro pfipad, kdy externi stroj aktivuje nabéznou hranu impulsu
namisto vysoké urovné vstupu. Udalosti jsou kontrolovany jednou za kazdy kontrolni cyklus
(8ms).
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1.24.22. Prikaz: Vlakno

&) Soubor

05:09:46 CCCC '0

rProgram ré\ Instalace rPohyb rVN rProtnan |

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

=FRomentar
= Zastawit
= Vyskakovaci okno
= ¢asovy_spinad_1
-V Pohyb L
¢V Smér: Zakladn
= AZ do
¢ W Cyklus
= =prazdny=
[ skript
=var_2:=2 *force()
P vivolat Podprogra
¢V Pokud ...
= <prazdny >
¢ o= Paleta
W Tvar
¢ WV Paletova sekve
o PRiblizeni_3
o Bod _tvaru_3)
= Nastawit
= Cekat
o Konec_3

[P Podprogram_1

= =prazdny=

Y

Viakno

\Vl&kno je paralelni program, ktery bézi spoleéné s hlavnim programem, Vidkno mize
kontrolovat WiV, cekat na signaly a nastavovat proménné,

|e uziteéné k oviadani jinych strojd, kdyz je robot spustén.

% udalost
= <prazdny = |
?l Vidkno 1 | > | Nekonecny cyklus
4 [ [ ]
_____ [[] sledovat provadéni programu
Qo] <-» |
0 Simulace

Q Skuteény robot

IE“E”ED Rychlost =——=1 N1 00% | 4@ predchozi || Dalgi B |

Vlakno oznacuje paralelni proces programu robota. VIakno |ze vyuzit k ovladani externiho stroje
nezdvisle na ramenu robota. VIdkno mize komunikovat s programem robota pomoci proménnych
a vystupnich signald.
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1.24.23. Prikaz: Prepinac

& Soubor 05:09:50 CCCC O
rProgram rL Instalace rPohyb rVN rProtokoI |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Pocatecni prome...| ~
W Program robota - M -4
v ez Prepinac
¢V Pohyb J
v :Oiog_trasy_l K fizeni chodu vaseho programu mézete pouzit pfepinaci pfikaz (tzv. switch
i v J = statement). Lze tak nahrazovat slozité piikazy POKUD...JINAK POKUD a
ND Btodztrasy_z testovat rozsah hodnot pro vas vjraz
= Nastavi

9o Paleta

¢ 7 Tvar: Ctverec
o Rohl_1
@ Roh2_1 Prepina
& Roh3_1
o Roh4_1

¢V Palstova sekve
o Fiiblizeni_1
@ Bod_tvaru_1 []\Wchozi pFipad
= Nastawit
= Cekat

o Konec_1 .

o Pofateéni_polo
¢V Smér

8 Zpolohy_1 El Pfipad |Bez wbéru | v |
o Do_palohy_]
¢V Sekvence zveq
q Il [*]

e« <> |
@smie [ qalo (o[ W] o ———on [ prsmon o]

Konstrukce Pfipad prepinace muze zménit chovani robota na zakladé vstupl senzori nebo
hodnot proménnych. Pomoci Editoru vyrazl Ize popsat zékladni podminku a definovat pfipady, kdy
bude robot pokracovat k diléim pfikazim tohoto switch. If the condition is evaluated to match
one of the cases, the lines inside the Case are executed. If a Default Case, pak budou fadky
provedeny pouze tehdy, kdyz nebudou nalezeny zadné jiné odpovidajici pfipady.

Kazdy pfikaz switch can have several Cases and one Default Case. Switches canonly
have one instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on the
screen. A Case pro dany prepinac lze z obrazovky odstranit.
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Casovaé

&) Soubor

l/Program | A Instalace | Pohyb | vv [ Protokol |

05:09:30 CCCC 0

=nepojmenovana=

l/Pﬁkaz | Grafika | struktura | Proménné

U Bod _trasy 2
= Nastavit
% Paleta

¢ 7 Palstova sekvenc
© Pfiblzeni_1
@ Bod_tvaru_1
= Nastavit
= Cekat
a Konec_1
e ViloZit
o Poéateéni_poloha
¢V Smér
o Zpolohy 1
o Do_polohy 1
¢V Sekvence zvednu
© Poloha_naloze_|
= Nastawit
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
V SloZka
= =prazdny=
= Komentar
= Zastavit
= Vyskakovaci okno
= Easovy_spinaé 1

W Tvar —

o ] Il [T*]

Casovac

Méfeni £asu. V této proménné se zobrazuje naméfeny cas

| / ||Easov}?_sp|'naﬁ_l |v|

(@ spustit
O Zastawvit
O Obnovit

S| <> |

0 Simulace
L
Q@ sicreinyrobor |44 A] ] chiost e=Cr00%

Casova¢ slouzi k méFeni doby, po kterou b&Zi konkrétni soucasti programu. Proménnéa programu

| 4 predchozi || Dalsi® |
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1.24.24. Prikaz: Tvar

& Soubor 05:09:34 CCCC O

rProgram r&Instalace rPohyb rVN rProtokoI |
=nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné

% Paleta -
7 Tvar fvar
¢ V¥ Paletova sekvenc
© Pfiblzeni_1 ——|{Tvar predstavuje skupinu poloh, ktera se cyklicky opakuje.
% Bod_tvaru_1 Tvary lze pouiit k vicenasobnému paletovani apod.
= Nastawit
= Cekat
o Konec 1 - . L
5, Vylozit Polohy na pfimce Primka S
o Poéateéni_poloha
¢V Smér
Eﬁf_ﬂiﬁlﬁ_; Polohy v obdélniku obdélnik "uk‘_'_‘:::*
¢V Sekvence zvednu
© Poloha_naloze | LI
:gr;f;e;"lt Polohy v kvadru Kvadr L‘_:__?-'----“’f
o Konec_2 Bl =
= Cekat
WV SloZka - " -
= <prazdnys Seznam poloh Seznam L O -
= Komentar
= Zastavit
= Vyskakovaci okno
= Easovy_spinac_1
¥ Pohyb L —

Qe «—» |
@omie [ T voror ———chome | [mmmme Lo |

Prikaz Tvar Ize pouzit k cyklickému prochazeni polohami v programu robota. Pfikaz Tvar odpovida
jedné poloze pfi kazdém provedeni.

Tvar |ze zadat jako jeden ze &tyF typd. Prvni tfi moZnosti Pfimka, Ctverec nebo Kvadr Ize pouZit
pro polohy v pravidelném tvaru. Pravidelné tvary jsou definovany poctem charakteristickych bodd,
pficemz body definuji hrany tvaru. Pfimka je ddna dvéma koncovymi body, Ctverec je dan tiemi ze
¢tyr vrchol(, Kvadr je dan étyfmi z osmi vrcholl. Programator zada pocet poloh na kazdé hrané
tvaru. Ovladac robota poté vypocita jednotlivé polohy tvaru pomérnym sectenim vektord hran.

Pokud polohy, jimiz je nutné projit, netvori pravidelny tvar, Ize vybrat moznost Seznam, pomoci
které programator miZe zadat seznam vSech poloh. Timto zplsobem Ize dosahnout libovolného
usporadani poloh.

Definice tvaru

Pri vybéru tvaru Kvadr bude mit obrazovka nasledujici podobu.

UZivatelska prirucka 191 UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna préva vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

& Soubor 05:09:43 CCCC O

fProgram [ A Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
@ =nepojmenovana= l/Pﬁkaz | Grafika | struktura | Proménné

% Paleta -

"Yrsst | Roh8_1

° Roh2_1 -
o Roh3_1
o Roh4 1
o Roh5_1
o Roh6_1 |
o Roh7 1
o Roh8 1
¢V Paletova sekvenc
o PFfiblizeni_1
® Bod_tvaru_l
= Nastawvit —
= Cekat
@ Konec_1
Ce Vylozit
o Pocatecni_poloha
¢V Smér
o Zpolohy_1
o Do_polohy 1

%
~/
6~~~
¢V Sekvence zvednu =
o Poloha_naloze_|

1 -

= Nastavit —%4 @
° Konec_2 — — —

[N I — [ | 2 3

QU

g z:zs;;i bt EEE Rychlost =——=_J100% | 42 predchozi || Dalsi B |

U tvaru Kvadr se k definovani stran kvadru vyuzivaji tfi vektory. Tyto tfi vektory jsou urCeny ¢tyfmi
body, pficemz prvni vektor sméfuje z prvniho bodu do druhého, druhy vektor sméfuje z druhého
bodu do tretiho a tfeti vektor sméfuje ze tietiho bodu do ¢tvrtého. Kazdy vektor je rozdélen
poctem intervall. Konkrétni poloha v rdmci tvaru je vypoc¢tena jednoduchym pomérnym prictenim
intervalovych vektor(.

| Zmeénit tuto polohu |

Presunout sem |

"8
-

-

L

A
\J

Tvary Pfimka a Ctverec funguji obdobné.

Pri prochazeni poloh v ramci tvaru je pouzivana proménna pocitadla. Nazev proménné se
zobrazuje na obrazovce prikazu Tvar. Proménna cyklicky prochazi hodnotamiod 0O azdo X *Y * Z -
1, coz je pocet bod( ve tvaru. Touto proménnou lze manipulovat pomoci zaddani a také ji pouzit ve
vyrazech.

1.24.25. Prikaz: Sila

V pracovnim prostoru robota umoznuje Rezim sily zajiSténi souladu a sily ve volitelnych osach.
VSechny pohyby robota provadéné na zakladé pfikazu Sila budou v Rezimu sily. KdyZ se rameno
robota pohybuje v Rezimu sily, je mozné vybrat jednu nebo nékolik os, ve kterych se rameno
robota chova pruzné. Rameno robota je v souladu s okolim v osach s pruznym chovanim. To
znamena, ze rameno robota automaticky upravi svou polohu tak, aby dosahlo pozadované sily. Je
rovnéz mozné nastavit, aby rameno robota samo vyvinulo silu na své okoli, napf. na obrobek.

Rezim sily je vhodny pro aplikace, kde aktualni poloha TCP podél predem definované osy neni
dulezitd, ale misto toho je poZzadovano plisobeni sily podél této osy. Pokud by se mél stfedovy
bod nastroje TCP napfiklad odvalovat proti zakfivenému povrchu nebo pfi tlaceni Ci tazeni
obrobku. Rezim sily rovnéZ podporuje plisobeni uréitého kroutictho momentu okolo pfedem
definovanych os.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
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pokud se rameno robota nesetka s zadnymi prekazkami v ose, kde je nastavena nenulova sila,
bude mit tendenci v této ose zrychlit.
| kdyz byla néktera osa zvolena pro pruzné chovani, program robota se nadale bude snazit

pohybovat robotem v této ose. Rizeni sily véak zajistuje, Ze rameno robota bude nadéle nabihat

na zadanou silu.

POZNAMKA

Pokud je uzel Sila uvnitf Tf, E1seIf or Loop, and the Check Expression
Continuously option is selected, you can add an end force mode () skriptu
na konci vyrazu ukoncit ovladaci prvek sily.

UPOZORNENI
1. Vyhnéte se vyraznému zpomaleni tésné pred vstupem do rezimu sily.
2. Vyvarujte se vysoké akcelerace v rezimu sily, nebot se tim snizuje presnost
regulace sily.
3. Pred vstupem do rezimu sily se vyvarujte rovnobéznému pohybu s osami s
pruznym chovanim.
& Soubor 05:09:48 CCCC O
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sila N dole v kombinaci s tlatitkem volnob&h na

Viskno 1 L
= Sila hd
4 | I [T
Q)] <> |
G Simulace

Q Skuteény robot

| dmpredchozi || palsi® |

EEIE‘D Rychlost ==————={_l100%

UZivatelska prirucka

193

UR10

Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2020 od Universal Robots A/S. V§echna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Volba prvki

Nabidka prvkii se pouziva k vybéru souradnicového systému (os), které bude robot pouzivat
béhem cinnosti v rezimu sily. Prvky v nabidce jsou ty, které byly definovany v instalaci
(viz 1.23.12. Instalace — Prvky on page140).

Typ rezimu sily

K dispozici jsou ¢tyfi typy rezima sily. Kazdy z nich uréuje zplsob, jakym bude vybrany prvek
interpretovan.

+ Jednoduchy: Pouze jedna osa v rezimu sily bude s pruznym chovanim. Sila podél této osy
je nastavitelna. Pozadovana sila bude vzdy pouzivana podél osy Z vybraného prvku.
Nicméné pro pfimkové prvky je to podél jejich osy Y.

« Ramec: Typ ramce umoznuje pokrocilejsi vyuzivani. Zde je mozné nezavisle vybirat pruzné
chovani a sily ve vSech Sesti stupnich volnosti.

+ Bod: Kdyz je vybrana funkce Bod, tak ma souradny systém osu Y smérujici od stfedového
bodu nastroje TCP robota smérem k pocatku vybraného prvku. Vzdalenost mezi stfredovym
bodem nastroje TCP robota a pocatkem vybraného prvku musi byt minimalné 10 mm.
Souradny systém se bude ménit v pribéhu programu tak, jak se bude ménit poloha
stfedového bodu nastroje TCP robota. Osa X a osa Z souradného systému zavisi na
plvodni orientaci vybraného prvku.

+ Pohyb: Funkce pohybu znamena, ze se souradny systém bude ménit podle sméru pohybu
stfedového bodu nastroje TCP. Osa X soufadného systému bude projekci sméru pohybu
TCP na roviné rozpinajici se mezi osami X a 'Y vybraného prvku. Osa Y bude kolma k pohybu
robota a v roviné X-Y vybraného prvku. To lze vyuZzivat pfi odstranovani otfepl podél slozité
trajektorie, kde se vyzaduje sila kolma k pohybu TCP.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd
kloubl. kdyz je rameno robota v klidu: Je-li zadan rezim sily, kdyZ je rameno robota v klidu,
potom nebudou zadné osy s pruznym chovanim, dokud se TCP nezacne pohybovat. Pokud
se pozdéji, stale v rezimu sily, rameno robota opét zastavi, bude mit ukolovy ramec stejnou
orientaci, jako kdyz se TCP naposledy pohyboval.

Pro posledni tfi typy muze byt aktudlni ukolovy rdmec zobrazen pfi béhu programu na karté grafiky
(viz 1.24.33. Karta Grafika on page202), kdyZ robot pracuje v rezimu sily.

1.24.26. Vybér hodnoty sily

+ Hodnotu sily nebo toc¢ivého momentu Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim. Rameno
robota nastavi svou polohu s cilem dosazeni zvolené sily.

+ U os bez pruzného chovani bude rameno robota sledovat trajektorii nastavenou
programem.

Pro translacni parametry je sila specifikovana v Newtonech [N] a pro rotacni parametry je kroutici
moment specifikovan v Newton-metrech [Nm].
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POZNAMKA
Je nutné provést nasledujici:

+ Pomoci get tcp force () skriptovaci funkce nactéte skutecnou silu a
toCivy moment v samostatném vlakné.

+ Korigovat vektor klice, pokud je skutecna sila a/nebo to¢ivy moment nizsi
nez pozadovana.

1.24.27. Vybér meznich hodnot

Mezni hodnotu je mozné nastavit pro vSechny osy, ale tyto hodnoty maji rozdilny vyznam podle
toho, zda jsou to osy s pruznym chovanim nebo bez pruzného chovani.

+ Osa s pruznym chovanim: Mezni hodnota je maximalni dovolend rychlost TCP, kterou mlze
doséahnout podél nebo na této ose. Jednotkami jsou [mm/s] a [*/s].

+ Nevyhovuijici: Mezni hodnota je maximalni odchylka od programové trajektorie, ktera je
dovolend, nez je robot z bezpecnostnich divodl zastaven. Jednotkami jsou [mm] a [°].

1.24.28. Nastaveni testovaci sily

Tlacitko zapnuti/vypnuti, oznacené Test, prepina chovani tlacitka Freedrive na zadni strané
pfenosného ovladaciho termindlu z normalniho rezimu Freedrive na test pfikazu sily.

Kdyz je zapnuto tlacCitko Test a stiskne se tlacitko Freedrive na zadni strané prenosného
ovladaciho terminalu, robot bude provadét ¢innost, jako kdyz program dosahl tohoto prikazu sily.
Timto zplsobem Ize ovéfit nastaveni pred skuteénym spusténim celého programu. Tato moznost
je obzvlasté uzitecna pro ovéreni, ze byly spravné vybrany osy s pruznym chovanim a sily.
Jednoduse jednou rukou pridrzte TCP robota a druhou rukou stisknéte tlacitko Freedrive

a pov§imnéte si, ve kterém sméru se rameno robota mize/nem{ze pohybovat. Po odchodu z této
obrazovky se tlacitko Test automaticky vypne, coz znamena, ze tlacitko Freedrive na zadni strané
prenosného ovladaciho termindlu je opét pouzivano pro bézny rezim Freedrive.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Tlacitko Freedrive bude funkéni pouze tehdy, kdyz bude pro pfikaz sily vybran platny prvek.
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1.24.29. Prikaz: Paleta

& Soubor 05:09:34 CCCC O
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= Zastavit
= Vyskakovaci okno
= Easovy_spinac_1
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Paletova operace provadi sekvenci pohybl na skupiné mist nastavenych jako tvar (viz 1.24.24.
Prikaz: Tvar on page191). V kazdé poloze v rdmci tvaru bude provedena sekvence pohyb
vzhledem k této poloze v ramci tvaru.

Naprogramovani paletové operace

1. Definujte tvar.

2. Vytvorte Paletovou sekvenci pro zvednuti a polozeni pro jednotlivé body. Tato sekvence
popisuje, co je nutné provést v jednotlivych polohach v ramci tvaru.

3. Pomoci voli¢e na obrazovce sekvenéniho pfikazu mizete definovat, které body trasy
v ramci sekvence budou odpovidat poloham ve tvaru.

Paletova sekvence / ukotvena sekvence

V uzlu Paletova sekvence jsou pohyby ramene robota relativni k poloze palety. Chovani sekvence
je takové, Ze se rameno robota bude nachazet v poloze dané tvarem v nastaveni Ukotvena
poloha/bod tvaru. VSechny zbyvajici polohy budou pfesunuty tak, aby vyhovovaly nastaveni. Pfikaz
Pohyb nepouzivejte v rdmci sekvence, nebot pohyb se nebude vztahovat k ukotvené poloze.
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“Pred zahajenim”

Volitelna sekvence Pred zahajenim probéhne bezprostiedné pred zahdjenim operace. Toto
nastaveni Ize pouzit k ¢ekani na pripraveny signal.

“Po dokonceni”

VoliteIna sekvence Po dokonceni probéhne po dokonceni operace. Takto Ize dat signal ke
spusténi pohybu dopravniku a pfipravé na dalsi paletu.

1.24.30. Prikaz: Hledat

Funkce hledani pouziva senzor k uréeni toho, zda byla dosazena spravna poloha pro uchopeni

a polozeni polozky. Jako senzor muze byt pouzit tlacitkovy spinac, tlakovy snimaé nebo kapacitni
senzor. Tato funkce je urc¢ena k praci se zasobniky polozek s riiznou tloustkou polozek nebo tam,
kde pevna poloha polozek neni znama nebo ji nelze snadno naprogramovat.

= |[i Y [i

Pri programovani funkce hledani pro praci s vrstvami je nutné definovat poc¢atec¢ni bod s, smér
vrstvy d a tloustku poloZek ve vrstvé i.

Vedle toho je nutné definovat podminku, za které je dosazena poloha dal§iho zasobniku,
a specialni programovou sekvenci, ktera bude v kazdé poloze zasobniku provedena. Pro pohyb
v ramci operace se zasobniky je rovnéz nutné zadat hodnoty rychlosti a zrychleni.
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Nakladani
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Pfi nakladani rameno robota postupuje od pocatecni polohy opacénym smérem a vyhledava dalsi
polohu vrstvy. Po nalezeni si robot polohu zapamatuje a provede specialni sekvenci. Pri pristi
operaci zahaji robot hledani v zapamatované poloze a postupuje v krocich danych tloustkou
polozky danym smérem. Nakladani je dokonceno, jakmile vySka zasobniku prekroc¢i definovanou
hodnotu nebo jakmile senzor odesle signal.
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Vykladani
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Pfi vykladani rameno robota postupuje od pocatecni polohy danym smérem a vyhledava dalsi
polozku. Podminka na obrazovce urcuje, kdy bude dosazeno dalSiho predmétu. Po spinéni
podminky si robot polohu zapamatuje a provede specialni sekvenci. Pfi pristi operaci zahaji robot
hledani v zapamatované poloze a postupuje v krocich danych tloustkou polozky danym smérem.

-

entar

[] Sekvence po skonéeni | Obnovit vychozi nastaveni |

Pocatecni poloha

Pocatecni poloha, ve které operace se zasobnikem zacina. Pokud je pocatecni poloha vynechana,
povazuje robot za pocatek vrstvy aktualni polohu svého ramene.
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Smer
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Smér je dan dvéma polohami a je vypocitan jako rozdil mezi TCP prvni polohy a TCP druhé
polohy.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
Smérem se nezohlednuje orientace bodu.

| Obnovit vychozi nastaveni |

Vyraz pro dalsi polohu skladani

Rameno robota se pohybuje ve sméru vektoru a pfitom nepretrzité vyhodnocuje, zda byla
dosazena dalSi poloha skladani. Kdyz je vyraz vyhodnocen jako True, je provedena specialni
sekvence.

“Pfed zahajenim”

Volitelna BeforeStart sekvence probéhne bezprostiedné pred zahajenim operace. Toto
nastaveni Ize pouzit k ¢ekani na pfipraveny signal.

“Po dokonceni”

Volitelnd AfterEnd sekvence probéhne po dokonceni operace. Takto |ze dat signal ke spusténi
pohybu dopravniku a pripravé na dalsi zasobnik.
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Sekvence zvednuti a polozeni

Sekvence zvednuti a poloZeni je specialni programova sekvence provadéna v kazdé poloze vrstvy,
podobné jako operace Paleta (viz 1.24.29. Prikaz: Paleta on page196).

1.24.31. Prikaz: Sledovani dopravniku

Robot Ize nakonfigurovat ke sledovani pohybu jednoho konfigurovaného dopravniku (Dopravnik 1).
Pokud je Sledovani dopravnikii v instalaci definovano spravné, robot pfizptisobi své pohyby
dopravniku. Programovy uzel Sledovani dopravniku je k dispozici na karté Privodci na karté v
¢asti Struktura. BEhem sledovani dopravniku jsou pfipustné i vSechny pohyby v ramci tohoto uzlu,
ty se v§ak vztahuji k pohybu dopravniho pasu. Nastaveni Sledovani dopravnik( v karté Instalace
(viz ¢ast 1.23.13. Nastaveni sledovani dopravniku on page148) poskytuje moznosti konfigurace
robota pro praci s absolutnimi i inkrementalnimi kodéry, stejné jako s linearnimi a kruhovymi
dopravniky.

POZNAMKA
Ovladaci jednotka mlze obsahovat pouze jeden inkrementalni kodér, ktery je
nutné pouzit s jednim dopravnikem (Dopravnik 1).

1.24.32. Prikaz: Potlacit

Potlacené fadky programu jsou pfi provadéni programu jednoduse vynechany. Potlaceni fadku lze
kdykoli pozdéji opét zrusit. Jedna se o rychly zplisob provadéni zmén v programu bez nutnosti
odstranéni plvodniho obsahu.
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1.24.33. Karta Grafika
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-

(-] "\"\1\3" —
| i [ Tl

Qe
LIIC

G Simulace
Q Skuteény robot
Grafické zndzornéni aktualniho programu robota. Trasa TCP je znazornéna v 3D zobrazeni,
pficemz pohybové segmenty jsou oznaceny cerné a segmenty zaobleni (pfechod(i mezi
pohybovymi segmenty) jsou oznaceny zelené. Zelené tecky uréuji polohu TCP v kazdém z bod(
trasy programu. 3D nakres ramene robota znazornuje aktualni polohu ramene robota a stin
ramene robota znazornuje predpokladany pohyb ramene robota do bodu trasy zvoleného vlevo na
obrazovce.

Rychlost =——=1 N1 00%

A
v

| 4mpiedchozi || palsi® |

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpecnostni nebo spoustéci roviny,
nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz 1.20.12.
Hranice on page97), zobrazi se 3D znazornéni pfiblizné hraniéni hodnoty.

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd kloubd.
pokud je v robotovi spustén program, bude znazornéni meznich hodnot mezi vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazornuje
normalu roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou
zobrazeny modre a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
Bézného rezimu (viz 1.20.6. Bezpecnostni rezimy on page91). Hrani¢ni hodnota orientace
nastroje je znazornéna kuzelem spolec¢né s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje
robota. Vnitfek kuzele znazorfuje povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiz nenachazi v blizkosti mezni hodnoty, 3D znazornéni zmizi.
Pokud ndstroj TCP narus$uje hraniéni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), zndzornéni meznich
hodnot zCervena.
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3D obraz Ize zvétsit a otocit pro potieby prehlednéjsiho zobrazeni ramene robota. Tlacitka vpravo
nahofe na obrazovce slouzi k deaktivaci riznych grafickych souc¢asti 3D zobrazeni. Pomoci
spodniho tlacitka Ize znazornéni pribliznych meznich hodnot zapnout/vypnout. Zobrazené
pohybové segmenty zaviseji na vybraném programovém uzlu. Kdyz je vybran uzel Move,
zobrazena trasa predstavuje pohyb, ktery je jim definovan. Pokud je vybran uzel Bod trasy, zobrazi
se na displeji ndsledujicich ~ 10 krok( pohybu.

1.24.34. Karta Struktura

& Soubor 05:09:25 CCCC O
[ Program [ A Instalace | Pohyb [ V/V | Protokol |

<nepojmenovang> | Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné |
¥ Program robota .
= <prézdny= Editor struktury programu
MNastavit uml’sténl’uzlu
WloZit
[ Zakladni [ Pokroéilé [ Privodci |
Pohyb Bod trasy
Cekat Nastavit
Vyskakovaci okno Zastavit
Komentar Slozka
Upravit
| 4 Pohyb | | Kopirovat || viozit | | Potlaéit |
| ¥ Pohyb | | Vyjmout | | Odstranit |
- e Rychlost ==———{J100% | dmpredchozi || palsi® |
o Skuteény robot EEIE‘ Sl

Karta Struktura na strance Program umoziuje vloZeni, pfesunuti, kopirovani a odstranéni riznych
typl prikazu.
Chcete-li vlozit nové pfikazy, provedte nasledujici kroky:
1. Vyberte existujici pfikaz programu.
2. Vyberte, zda ma byt novy pfikaz vlozen nad nebo pod vybrany pfikaz.
3. Stisknéte tlacitko odpovidajici typu pfikazu, ktery chcete vlozit. Chcete-li upravit
podrobnosti nového pfikazu, prejdéte na kartu Command.

Prikazy |ze presunovat, klonovat a odstranit pomoci tlac¢itek v ramu uprav. Pokud pfikaz obsahuje
podprikazy (vedle pfikazu se zobrazuje trojuhelnik), budou pfesunuty, klonovany ¢i odstranény
rovnéz v§echny podpfikazy.

Nékteré prikazy nelze umistit na néktera mista v programu. Trasové body musi byt pod pfikazem
Move (ne nutné pfimo pod). Pfikazy Elself a Else musi byt za pfikazem If. Obecné, hybani s
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pfikazy waypoints must be under a Move command (not necessarily directly under). ElseIf
and E1se commands are required to be after an 1£. In general, moving E1seIf miZze zplsobit

zmatky. Proménné vyzaduji pfed pouzitim pfifazeni hodnoty.

1.24.35. Karta Proménné

& Soubor

l/Program |" A Instalace | Pohyb [ viv | Protokol |

cccec @

05:10:19

<nepojmenovana=>

[ Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Pocatecni promeé...
W Program robota
WV Frepinat ...
9V Pohyb ]
o Bod_trasy_1
9V Pohyb P
o Proménna
o Bod _trasy 2
¢ W Pohyb v kruhu
o Prichozi_bo

-

Vymazat

Proménna a

Hodnota

o Koncovy_bo
= Nastavit
% oo Paleta
¢ 7 Tvar: Ctverec

¢V Paletova sekvel
o Piblizeni_1
o Bod_tvaru_1
= Nastavit
= Cekat
° Konec_1
% VyloZit

o Pocatecni_polo
oW Smér

-

[ i [ T[]

S]] <> |

Q Simulace
o Skutecny robot

@EED Rychlost =——L_h00%

| 4@ piedchozi || Dalsi® |

Karta Proménné obsahuje aktualni hodnoty proménnych v bézicim programu a zaznamenava
seznam promeénnych a hodnot mezi jednotlivymi spusténimi programu. Zobrazi se pouze tehdy,
obsahuje-li néjaké informace. Proménné jsou sefazeny abecedné podle nazvd. Nazvy proménnych
na této obrazovce jsou zobrazeny s maximalné 50 znaky a hodnoty proménnych jsou zobrazeny

s maximalné 500 znaky.
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1.24.36. Prikaz: Inicializace proménnych

& Soubor 05:09:49 CCCC O
rProgram rélnstalace rPohyb rVN rProtokoI |

=nepojmenovana= l/Pﬁkaz r Grafika rStruktura rProménné |
= Pocatecni prome...| ~
¥ Program robota ~ = ~Ni e Y
i Pocatecni hodnoty promeénnych
© Bod_trasy 1
¥ Pohyb
1 o Bgdjtrasyj 1 Proménna Cyklus_1 neobsahuje poéatecni hodnotu
= Nastawit | lemt1=0
9o Paleta -
¢ W Tvar: Ctverec et 2=0
o Rohl_1 interpolovat_1 = 0.0
o Roh2 1 Y. P
o Roh3 1 ——{ [Proménna pozice_l1 neobsahuje pofatecni hodnotu
- o ?03?4_1 . Promé&nna pozice_2 neobsahuje poéateéni hodnotu
Paletova sekve
¥ o Piiblizeni_1 Proménna pozice_3 neobsahuje pocatecni hodnotu
© Bod_tvaru_l Proménna var_2 neobsahuje poéateéni hodnotu
= Nastawt L. L ) By 7
= Ceakat Promé&nna asovy spinaé_l neobsahuje pofateéni hodnotu
@ Konec_1
9as Vyloait
© Pocatecni_polo Proménna Vyraz
¢V Smér
o Do_palohy ]
¢V Sekvence zveg [J Zachovat hodnotu z pfedchoziho spusténi
o Poloha_nalol—
[ »
Qe ==>

gz:ﬂi;cni - IE”E”ED Rychlost =——=1 N1 00% | 4@ predchozi || Dalgi B |

Tato obrazovka slouzi k nastaveni hodnot proménnych pred spusténim programu (a pfipadnych
vlaken).

Vyberte proménnou ze seznamu proménnych kliknutim nebo pomoci pole pro volbu proménné.
Pro zvolenou proménnou mUzZete zadat vyraz, ktery bude pouzit k uréeni hodnoty proménna na
zacatku programu.

Pokud je zaskrtnuto policko Ponechat hodnoty z posledniho spusténi, bude proménna
inicializovana na hodnotu uvedenou na karté Proménné (viz 1.24.35. Karta Proménné on the
previous page). Tim je umoznéno, aby proménné zachovaly své hodnoty mezi jednotlivymi
spusténimi programu. Proménna ziska hodnotu z vyrazu, kdyz je program spustén poprvé nebo
kdyz je karta s hodnotou vymazana.

Proménnou lze z programu odstranit zadanim prazdného nazvu proménné (pouze mezery).
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1.25. Obrazovka Nastaveni

Nastaveni robota

Inicializovat robot

Kalibrovat obrazovku

URCaps

Sit

Jlazyk

Nastavit heslo

Aktualizovat

Zpét

URSoftware 3.7.0 (Gvc 30 2020)

+ Inicializace robota Robot Prejde na inicializacni obrazovkuy, viz 1.21.6. Obrazovka

Inicializace on page114.

+ Jazyk a jednotky Slouzi ke konfiguraci jazyka a mérnych jednotek, viz ¢ast 1.25.1. Jazyk a

jednotky on the next page.

+ Aktualizace Robota Aktualizuje software robota na novéjsi verzi, viz 1.25.2. Aktualizace

robota on page209.

+ Nastavit heslo Umoznuje uzamknuti programovaci ¢asti robota, ktera tak neni pristupna
osobam bez znalosti hesla, viz 1.25.3. Nastavit heslo on page210.

+ Kalibrace obrazovky Kalibruje "dotyk" dotykové obrazovky, viz 1.25.4. Kalibrovat

obrazovku on page211.

+ Nastaveni sité Otevre rozhrani pro nastaveni pripojeni ovladaci jednotky robota k siti
Ethernet, viz 1.25.5. Nastaveni sité on page212.

+ Nastavit ¢as Slouzi k nastaveni ¢asu a data pro systém a konfiguraci formatu zobrazeni
hodin, viz 1.25.6. Nastavit cas on page213.

+ Nastaveni URCaps Prehled instalovanych URCaps, stejné jako moznosti pro instalaci a
deinstalaci, viz 1.25.7. Nastaveni URCaps on page214.

« Zpét Vrati se na uvodni obrazovku.
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1.25.1. Jazyk a jednotky

Nastaveni robota

Nastavit heslo

Aktualizovat

Zpét

Na této obrazovce lze vybrat jazyk a jednotky pouzité v rozhrani PolyScope.

Inicializovat robot VOIba Jazyka
Systém
Kalibrovat obrazovku
Klévesnice
URCaps Int'l English |+
English i
sit [ ] English programming
Jazyk Volba jednotek

o Metrické jednotky
(#] Obwyklé pro UsA

Restartujte PolyScope, aby se pouzilo nové nastaveni

Vybrany jazyk se pouzije pro text viditelny na riznych obrazovkach rozhrani PolyScope a také ve
vloZené ndpovédé. Chcete-li ndzvy prikazl v programech robota zobrazit v angli¢tiné, zaskrtnéte
moznost "Programovani v angli¢ting". Aby byly zmény pouzity, je nutné PolyScope restartovat.

Zvoleny jazyk klavesnice se pouzije u vSech mistnich klavesnic v programu PolyScope.
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1.25.2. Aktualizace robota

Nastaveni robota @

Inicializovat robot

Kalibrovat obrazovku

URCaps

Sit

Jazyk

Nastavit heslo

Aktualizovat

Zpét

Aktualizovat software robota

Hledat...

Cheete-li zobrazit seznam moznych aktualizaci, pfipojte USE kli¢ a kliknéte na
tladitko Hledat...”

Popis

Aktualizace softwaru Ize nainstalovat z paméti USB flash. Vlozte pamétovou kartu USB a
kliknutim na Hledat zobrazte jeji obsah. Chcete-li provést aktualizaci, vyberte soubor, kliknéte na
moznost Aktualizovat a postupujte podle pokyni na obrazovce.

UPOZORNENI

Po upgradu softwaru vzdy zkontrolujte programy. Upgrade mize zménit trajektorie
v programu. Specifikace aktualizovaného softwaru zobrazite po stisknuti tlacitka
umisténého v pravém hornim rohu rozhrani GUI. Specifikace hardwaru zlstavaji
stejné a naleznete je v plvodni pfirucce.
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1.25.3. Nastavit heslo

Nastaveni robota @

Inicializovat robot

Kalibrovat obrazovku

URCaps

Sit

Jazyk

Nastavit heslo

Aktualizovat

Zpét

Systémové heslo

Potvrdte nové heslo I:I

Bezpecnostni heslo

Potvrdte nové heslo I:l

Podporovana jsou dvé hesla. Prvni je volitelné systémové heslo, které zabranuje neopravnénym
Upravam nastaveni robota. Je-li nastaveno systémové heslo, Ize programy nacist a spustit bez
pouziti hesla, ale k vytvareni a zméné programi bude heslo vyZadovano.

Druhé je povinné bezpecnostni heslo, které je tfeba spravné zadat, aby bylo mozné upravit

bezpecnostni konfiguraci.

POZNAMKA

heslo.

instalaci robota.

Aby bylo mozné zménit bezpec¢nostni konfiguraci, je tfeba zadat bezpe¢nostni

UPOZORNENI
Zadanim systémového hesla zamezite neautorizovanému personalu, aby ménil

UR10
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1.25.4. Kalibrovat obrazovku

X

Ukaite co nejpfesnéji do stfedu modrého kfize.

Zrusit

Kalibrace dotykové obrazovky. Kalibraci dotykové obrazovky provedte podle pokynli na obrazovce.
Pokud je to mozné, pouzijte nekovovy objekt s hrotem, napf. zaviené pero. Trpélivost a peclivost
vam pomohou dosdahnout lepsich vysledku.
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1.25.5. Nastaveni sité

Nastaveni robota

Inicializovat robot

Kalibrovat obrazovku

URCaps

Sit

Jazyk

Nastavit heslo

Aktualizovat

Zpét

Sit

Vyberte sitovou metodu
(J oHeP
O Staticka adresa
o Zakazana sit

3¢ nepfipojeno k siti!

Podrobna nastaveni sité:

IP adresa
Maska podsité:

Wychozi brana:

Preferovany server DNS:

Alternativni server DNS:

Panel pro nastaveni sité Ethernet. Ethernetové pripojeni neni pro zakladni funkce robota nezbytné
a ve vychozim nastaveni je zakazano.

UR10
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1.25.6. Nastavit cas

Nastaveni robota @

Inicializovat robot

Kalibrovat obrazovku

URCaps

Sit

Jazyk

Nastavit heslo

Aktualizovat

Zpét

Nastavit cas

Format casu: Wyberte aktualni cas:

@ 22Hodinowy ‘.,.H.,.‘|+|
@ 12Hodinow

05 09 03

Nastavit datum

Vyberte dnesni datum:

| 30. tervence 2020 |

Format data:
o 30. Eervence 2020

@ 30.7.2020
@ 30.7.20

Restartujte PolyScope, aby se pouiilo nové nastaveni

Restart

Slouzi k nastaveni Casu a data pro systém a konfiguraci formatu zobrazeni hodin. Hodiny se

s v s

zobrazi v horni ¢asti obrazovek Spustit program a Naprogramovat robota. Klepnutim se kratce
zobrazi datum. Aby byly zmény pouzity, je nutné rozhrani GUI restartovat.
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1.25.7. Nastaveni URCaps

Nastaveni robota @

URCaps

Altivni URCaps

f_) Hello world

Inicializovat robot

Kalibrovat obrazovku

URCaps

Sit
Informace URCap

[»

Nazev URCap: Hello World

Jazyk Verze: 1.0.0.SNAFPSHOT

V{vojar: Universal Robots

Kontaktni informace: Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
Nastavit heslo Popis: Hello World sample URCap

Autorska prava: Copyright (C) 2009-2019 Universal Robots. All
Rights Reserved

Cas Typ licence: Sample license
Licence:
Example:
Aktualizovat Copyright (c)

All rights reserved.

1]

T4 oclimdaai o b A i U ) £ irla TN +

Zpét | dh | | = | 0 Restart

V hornim seznamu je uveden prehled vSech instalovanych URCaps. Kliknutim na URCap se v
URCap Information oblasti pod seznamem zobrazi pfisluS§nd metadata (v€éetné nazvu URCap,
verze, licence atd.).

Kliknutim na tlacitko + button in the bottom of the screen to install a new URCap. A file chooser
is shown where a . urcap file can be selected. Click 0Open and PolyScope will return to the setup
screen. The selected URCap will be installed and a corresponding entry will appear in the list
shortly after. Newly installed or uninstalled URCaps require PolyScope to be restarted and the
Restart.

Chcete-li odinstalovat URCap, staci v seznamu vybrat URCap a kliknout na - tlacitko. URCap
zmizi ze seznamu, stale je vSak nutné restartovat pocitac.

Ikona zobrazena vedle polozky v seznamu signalizuje stav URCap. Jednotlivé stavy jsou
definovany nize.
® URCap ok (v poradku)

URCap je nainstalovana a bézi normalné.

& URCap fault (zavada URCap)
URCap je nainstalovana, ale nelze spustit. Kontaktujte vyvojare URCap.

O VyZaduje se restart URCap
URCap byla pravé nainstalovana a je nutné restartovat pocitac.
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2. Slovnik

Kategorie zastaveni 0
Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni. Jedna se o nekontrolované
zastaveni, pfi kterém se robot miZze odchylit od naprogramované trasy, protoze se kazdy
kloub zabrzdi co nejrychleji. Toto ochranné zastaveni se pouziva v pfipade, ze dojde k
prekroceni bezpecnostni mezni hodnoty nebo v pfipadé selhani bezpecnostni soucasti
fidiciho systému. Vice informaci zde see IS0 13850 or IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 1
Pohyb robota se zastavuje, kdyz je robot napajen, a po zastaveni se robot odpoji od zdroje
napajeni. Jedna se o kontrolované zastaveni, pfi kterém robot pokracuje po naprogramované
trase. Napajeni se odpoji po zastaveni robota. Vice informaci zde see 150 13850 or
IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 2
Kontrolované zastaveni robota pfi zachovani napajeni. Bezpecnostni fidici systém sleduje,
zda robot zlistane zastaveny. Vice informaci zde see TEC 60204-1.

Kategorie 3
Termin Kategorie by se nemél zaménovat s terminem Kategorie zastaveni. Kategorie se
vztahuje k typu architektury, pouZivané jako zéklad pro uréitou Uroveri vykonnosti. Vyznamnou
vlastnosti architektury Kategorie 3 je, ze jedina porucha nemuze vést ke ztraté bezpecnostni
funkce. Vice informaci zde see 150 13849-1.

Uroveri vykonu
Pomoci urovné vykonu (PL) se urcuje schopnost bezpeénostnich soucasti fidicich systémi
provadét bezpecnostni funkce za predvidatelnych podminek. PLd je druha nejvyssi klasifikace
spolehlivosti, coz znamena, Ze bezpecnostni funkce je velmi spolehliva. Vice informaci zde
see ISO 13849-1.

Diagnostické pokryti (DC)
je méfitkem ucinnosti diagnostiky realizované za uc¢elem vyhodnoceni urovné vykonu. Vice
informaci zde see ISO 13849-1.

MTTFd
Stfedni doba do zdvazné poruchy (MTTFd) je hodnota ziskand na zékladé vypoétu a testl
pouzivanych k vyhodnoceni urovné vykonu. Vice informaci zde see IS0 13849-1.

Osoba provadéjici instalaci
Osoba provadejici instalaci navrhuje kone¢nou instalaci robota. Osoba provadeéjici instalaci
nese odpovédnost za provedeni finalniho posouzeni rizik a musi zajistit, aby konec¢na
instalace byla v souladu s mistnimi zakony a predpisy.

Posouzeni rizik
Posouzeni rizik je celkovy proces identifikace veSkerych rizik a také jejich omezeni na
pfislusnou uroven. Proces posouzeni rizik musi byt zdokumentovan. Dalsi informace
naleznete v 1sO 12100.
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Vyuziti robota ke spolupraci
Termin spoluprace se vztahuje na spolupraci mezi obsluhou a robotem v aplikaci robota.
Presné definice a popisy viz normy ISO 10218-1 a ISO 10218-2.

Bezpecnostni konfigurace
Bezpecnostni funkce a rozhrani jsou konfigurovatelné pomoci parametrd bezpeénostni
konfigurace. Ty jsou definovany pomoci rozhrani softwaru, viz &ast Cast Il Pfirucka k rozhrani
PolyScope on page85.

2.1. Index

A

add Action 174
AfterEnd 197

Anchor Position 196

B

Base 109, 164

Base feature 140
BeforeStart 197
Blend parameters 166
Blending 165

Box pattern 191-192

C

Configurable I/0 31

control box 29-30, 47, 69, 113, 123, 135, 152
Control Box 1, 201

Conveyor Tracking 201

Conveyor Tracking Setup 148

UR10 216 UZivatelska prirucka



2. Slovnik UNIVERSAL ROBOTS

D

Direction Vector 173

E

Ethernet 45
EtherNet/IP 132
Expression Editor 189

F

Feature 140, 148
Feature menu 194
Folder 180

Force mode 192
Frame 194

Freedrive 131, 141, 195

G

General purpose I/0 31

1/0 29-30, 33,113, 123,132,134
Installation 136, 201
Installation variables 135

integrator 10
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J

Joint load 152

joint space 162

L

Line pattern 191-192
List (pattern) 191

M

MODBUS 124, 136, 138, 148

Motion 194

Mounting bracket 1

Move 113, 142, 162-163, 165, 176, 196
MoveJ 162

MovelL 142,162

MoveP 142,162

N

Normal mode 202

P

Pallet Sequence 196

Pattern 191-192

Point 194

PolyScope 1,109,111-112, 181
popup 177

Pose Editor 142
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Program 113
Program Tree 158-159

R

Recovery mode 116
Relative waypoint 164
risk assessment 1, 5,10, 12

Robot arm 29, 69, 135, 152, 192, 194, 198-199

S

Safety Configuration 10
Safety 1/0 31, 33
Safety instructions 49
Safety Settings 5
Script manual 2
Service manual 2

Set 176

Simple 194

Square pattern 191-192
Standard 69-70, 72
Structure 201

Switch Case construction 189

T

Teach Pendant 1, 195

Test button 195

Tool Center Point 127, 164
Tool feature 140

Tool I/0 41
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U

Until 172

Until Distance 174
Until Expression 174
UR+ 2

Vv

Variable feature 164
Variable waypoint 164
Variables 161, 204
Voltage 124

W

Wait 175

Warning signs 6

Warranty 55

Waypoint 162, 164-165, 171, 196, 203
Waypoints 111

Wizards 201

Wrist 3 109
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