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Oplysningerne her er ejendom tilherende Universal Robots A/S og ma ikke reproduceres, hverken delvis
elleri sin helhed, uden forudgaende skriftlig tilladelse fra Universal Robots A/S. Oplysningerne heri kan
andres uden varsel og ma ikke udlsegges som forpligtende for Universal Robots A/S. Dette dokument
gennemgas og revideres med mellemrum.

Universal Robots A/S patager sig ikke noget ansvar for eventuelle fejl eller mangler i dette dokument.
Copyright © 2009-2025 af Universal Robots A/S.
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1. Ansvar og tilsigtet brug

1.1. Ansvarsbegraensning

Beskrivelse

Oplysninger, der gives i denne vejledning, ma ikke udlaegges som en garanti fra UR for,
at denne industrielle robot ikke kan forarsage personskader eller materielle skader,
selvom den industrielle robot overholder alle sikkerhedsinstrukser og -oplysninger
vedrgrende brug.

1.2. Tilsigtet brug

Beskrivelse

BEMARK

Universal Robots patager sig intet ansvar for ikke-godkendte
anvendelser af sine robotter eller anvendelser, som dets robotter ikke er
beregnet til, og Universal Robots yder ingen support til utilsigtede
anvendelser.

LAS MANUAL
Hvis robotten ikke bruges i overensstemmelse med den tilsigtede brug,
kan det resultere i farlige situationer.

* Lees og fglg anbefalingerne vedrgrende tilsigtet brug og
specifikationerne i brugervejledningen.

Universal Robots er robotter til industrielle formal, som er beregnet til handtering af
veerktejer/ende-effektorer og fiksturer eller til behandling eller flytning af komponenter
eller produkter.

Alle UR-robotter er udstyret med sikkerhedsfunktioner, som er designet til at muliggere
samarbejdsanvendelser, hvor robotapplikationen fungerer sammen med et menneske.
Sikkerhedsfunktionens indstillinger skal indstilles til de relevante vaerdier som fastlagt af
robotapplikationsrisikovurderingen.

Robotten og kontrollerskabet er beregnet til indendgrs brug, hvor der normalt kun
forekommer forurening, der ikke er elektrisk ledende, dvs. Forureningsgrad 2-miljger.

Samarbejdsanvendelser er kun beregnet til ikke-farlige anlaeg, hvor hele anlaegget
inklusive veerktgj/ende-effektor, arbejdsemne og andre maskiner udger en lav risiko i
henhold til risikovurderingen for det givne anleeg.

UR10e
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ADVARSEL

Brug af UR-robotter eller UR-produkter uden for de tilsigtede anvendelser kan
resultere i personskader, dedsfald og/eller skade pa ejendom. Brug ikke UR-
robotten eller produkterne til nogen af nedenstaende utilsigtede anvendelser og
applikationer:

* Medicinsk brug, dvs. anvendelser relateret til sygdom, skade eller
handicap hos mennesker, herunder fglgende formal:

* Rehabilitering
* Vurdering
* Kompensation eller lempelse
* Diagnostik
* Behandling
* Kirurgisk
* Sundhedspleje
* Proteser og andre hjalpemidler til fysisk handicappede
* Enhver brug i naerheden af patient/patienter
* Handtering, laft eller transport af personer

* Alle anvendelser, der kraever overholdelse af specifikke hygiejniske
og/eller sanitaere standarder, sdsom naerhed til eller direkte kontakt med
mad, drikkevarer samt farmaceutiske og/eller kosmetiske produkter.

* Fedt leekker fra UR-led, og kan ogsa frigives som damp i luften.
* UR-ledfedt er ikke af "fodevarekvalitet".

* UR-robotter opfylder ikke nogen fgdevarestandarder eller krav fra
National Sanitization Foundation (NSF), Food and Drug
Administration (FDA) eller hygiejniske designstandarder.

Hygiejniske standarder, for eksempel ISO 14159 og EN 1672-2, kraever, at

der udfgres en hygiejne-risikovurdering.

* Enhver anvendelse eller enhver applikation, der afviger fra den tilsigtede
anvendelse, specifikationerne og certificeringen af UR-robotter eller UR-
produkter.

* Misbrug er ikke tilladt, da resultatet kan veere dgd, personskade og/eller
tingsskade

UNIVERSAL ROBOTS FRASKRIVER SIG UDTRYKKELIGT ENHVER

UDTRYKKELIG ELLER UNDERFORSTAET GARANTI FOR EGNETHED TIL EN

BESTEMT ANVENDELSE.

ADVARSEL

Manglende overvejelse af de ekstra risici pa grund af reekkevidde, nyttelast,
driftsmomenter og hastigheder forbundet med robotapplikation kan resultere i
personskade eller dad.

* Din vurdering af applikationsrisikoen skal omfatte de risici, der er

forbundet med applikationens raekkevidde, bevaegelse, nyttelast og
hastighed pa robotten, endeeffektoren og emnet.

Brugermanual
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é ADVARSEL
Du ma ikke modificere eller aendre endestykkerne pa e-Series robotter. En
a&ndring kan medfere uforudsete farer. Al autoriseret demontering og samling
skal udfares hos UR servicecenteret eller kan udfares af kvalificerede personer i
henhold til den nyeste version af alle relevante servicevejledninger.

UR10e 15 Brugermanual
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2. Dinrobot

Introduktion

| kasserne

Tillykke med kgbet af din nye Universal Robots-robot, som bestar af robotarmen
(manipulatoren), kontrolboksen og programmeringskonsollen.

Robotarmen er oprindeligt designet til at efterligne en menneskearms
bevaegelsesomrade, og den bestar af aluminiumsrar med seks led, hvilket giver en hgj
grad af fleksibilitet i dit automatiseringsanlaeg.

Universal Robots patenterede programmeringsgraenseflade PolyScope giver dig
mulighed for at oprette, indleese og kare dine automatiseringsapplikationer.

* Robotarm

* Kontrollerskab

* Programmeringskonsol eller en 3PE-programmeringskonsol
* Monteringsbeslag til kontrollerskabet

* Monteringsbeslag til 3PE programmeringskonsollen

* Naggle til at abne kontrollerskabet

* Kabel til at forbinde robotarmen og kontrollerskabet (flere valgmuligheder afhaengigt
af robottens stgrrelse)

* Lysnetkabel eller stramkabel kompatibelt med din region
* Rundslynge eller lgfteslynge (afhaengigt af robottens starrelse)
* Veerktgjskabeladapter (afhaengigt af robottens version)

* Denne vejledning

Brugermanual
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Om
robotarmen

Leddene, bunden og veerktgjsflangen er hovedkomponenterne i robotarmen. Controlleren
koordinerer ledbevagelse for at beveege robotarmen.

Fastgerelse af en ende-effektor (veerktgj) til vaerktgjsflangen i enden af robotarmen ger det

muligt for robotten at manipulere et emne. Nogle veerkigjer har et specifikt formal ud over
at manipulere en del, for eksempel kvalitetskontrol, pafering af klaebemidler og svejsning.

/

(4
@
\ \4
Tool flange

Wrist 3 joint

\
\ \Wrist 2 joint

\Wrist 1 joint

[
Bﬂ/ /

Base joint

Shoulder joint/  Elbow joint,

1.1: Robotarmens hovedkomponenter.

* Base: hvor robotarmen er monteret.

* Skulder og albue: foretag starre bevaegelser.

* Handled 1 og Handled 2: foretag finere bevaegelser.

* Handled 3: hvor veerktgjet er fastgjort til vaerktgjsflangen.

Robotten er en delmaskine, som sadan er en inkorporeringserkleering tilvejebragt. Der
kraeves en risikovurdering for hver robotapplikation.

UR10e
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2. Din robot
Om Denne manual indeholder sikkerhedsoplysninger, retningslinjer for sikker brug og
manualen instruktioner til montering af robotarmen, kontrollerskab og programmeringskonsol. Du kan

ogsa finde instruktioner til, hvordan du begynder at installere, og hvordan du begynder at
programmere robotten.

Lees og overhold de tilsigtede anvendelser. Udfer en risikovurdering. Installer og brug i
overensstemmelse med de elektriske og mekaniske specifikationer, der er angivet i denne
brugervejledning.

Risikovurdering kraever en forstaelse af farer, risici og risikobegraensende foranstaltninger
for robotapplikationen. Robotintegration kan kreeve et grundlaeggende niveau af mekanisk
og elektrisk treening.

Ansvarsfraskrivelse  Universal Robots A/S fortsaetter med at forbedre palideligheden og ydeevnen af
vedrgrende indhold sine produkter og forbeholder sig derfor ret til at opgradere produkter og

myUR

Support

UR+

produktdokumentation uden forudgaende varsel. Universal Robots A/S sgrger
omhyggeligt for at indholdet i brugermanualen er preecist og korrekt, men patager
sig intet ansvar for fejl eller manglende oplysninger.

Denne vejledning indeholder ikke garantioplysninger.

myUR-portalen giver dig mulighed for at registrere alle dine robotter, holde styr pa
servicesager og besvare generelle supportspgrgsmal.

Log ind pa myur.universal-robots.com for at fa adgang til portalen.

I myUR-portalen handteres dine sager enten af din foretrukne distributar eller eskaleres til
Universal Robots-kundeserviceteamet.

Du kan ogsa abonnere pa robotovervagning og administrere yderligere brugerkonti i din
virksomhed.

Supportwebstedet www.universal-robots.com/support indeholder versioner af denne
vejledning pa andre sprog

Vores online showroom UR+www.universal-robots.com/plus leverer avancerede produkter for
at tilpasse din UR robotlgsning. Du kan finde alt, hvad du har brug for, pa ét sted —fra
veerktgjer og tilbehear til software.

UR+ produkter opretter forbindelse til og arbejder sammen med UR-robotter for at sikre enkel
opseetning og en overordnet problemfri brugeroplevelse. Alle UR+ produkter testes af UR.

Du kan ogsa fa adgang til UR+ Partner Programvia vores softwareplatform plus.universal-
robots.com for at designe mere brugervenlige produkter til UR-robotter.

Brugermanual
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UR-forummer UR-forummets forum.universal-robots.com gar det muligt for robotentusiaster pa alle
feerdighedsniveauer at komme i kontakt med UR og hinanden, for at stille spgrgsmal og for
at udveksle oplysninger. UR Forum blev oprettet af UR+ og vores administratorer er UR-
medarbejdere, men sterstedelen af indholdet oprettes af brugerne pa UR Forum.

Akademi UR Academy-webstedet academy.universal-robots.com tilbyder en rackke
uddannelsesmuligheder.

Udviklerpakke UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite er en samling af
alle de veerktgjer, der er ngdvendige for at opbygge en komplet lasning, herunder
udvikling af URCaps, tilpasning af effektorer og integration af hardware.

Online- Manualer, vejledninger og handbager kan laeses online. Vi har samlet en lang raekke
manualer dokumenter pa https://www.universal-robots.com/manuals

* PolyScope Software-handbog med beskrivelser og instruktioner til softwaren
» Software-handbog med vejledning til fejlfinding, vedligeholdelse og reparation

* Script-vejledning med scripting for programmering, der gar i dybden

UR10e 19 Brugermanual
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2.1. Tekniske specifikationer UR1Oe

Robottype UR10e

Maksimal nyttelast 10kg/221beller12,5kg/27,51b
Reaekkevidde 1300 mm /51,2 tommer
Frihedsgrader 6 roterende samlinger

Programmering

PolyScope 5 GUI pa 12" touch-skaerm.
eller PolyScope X GUI pa 12" touch-skaerm.

Strgmforbrug (gennemsnit)

615W
Ca. 350 W ved brug af et typisk program

Interval for omgivelsestemperatur

0-50 °C. Ved omgivelsestemperaturer over 35 °C vil
robotten muligvis fungere med reduceret hastighed og
ydeevne.

Sikkerhedsfunktioner

17 sofistikerede sikkerhedsfunktioner. PLd kategori 3 i
overensstemmelse med: EN ISO 13849-1.

IP-klassificering

P54

Stgj

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

Veerktgj I/O-porte

2 digital ind, 2 digital ud, 2 analog ind

Veerktgj I/0 stremforsyning & spaending

2 A (Tobenet) 1 A (Enkeltbenet) & 12 V/24 V

Ngjagtighed af kraftmomentsensor

55N

Hastighed

Base- og skulderled: Maks. 120 °/s.
Alle andre led: Maks. 180 °/s .
Veerktgj: Ca. 1 m/s/Ca. 39,4 in/s.

Gentagelighed for positur

+ 0,05 mm /£ 0,0019 in (1,9 mils) ifelge 1SO 9283

Samleomrader

+ 360 ° for alle samlinger

Fodaftryk

g190 mm/7,5"

Materialer

Aluminium, PC/ASA plast

Robot arm vaegt

33,3kg/73,51b

Systemopdateringsfrekvens

500 Hz

Kontrollerskab, mal (B x H x D)

460 mm x 449 mm x 254 mm/18,2inx 17,6 in x 10in

Kontrollerskab 1/O-porte

16 digitale ind, 16 digitale ud, 2 analoge ind, 2 analoge ud

Kontrollerskab 1/O-strgmforsyning

24V 2 Ai kontrolboks

Kommunikation

MODBUS TCP og EtherNet/IP-adapter, PROFINET,
UsB 2.0,USB 3.0

Veerktgjskommunikation RS
Kontrollerskab strgmforsyning 100-240 VAC, 47-440 Hz
Kortslutningsstremsvurdering (SCCR) 200A

TP-kabel: Programmeringskonsol til
kontrollerskab

4,5m/ 177 tommer

Robotkabel: Robotarm til kontrolboks
(ekstraudstyr)

Standard (PVC) 6 m x 13,4 mm
Standard (PVC) 12 m x 13,4 mm
Hiflex (PUR) 6 m x 12,1 mm
Hiflex (PUR) 12m x 12,1 mm

Brugermanual
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2.2. Programmeringskonsol med 3-positionskontakt

Beskrivelse

Oversigt
over TP

Afheengigt af hvilken generation af robot det er, kan din programmeringskonsol indeholde
en indbygget 3PE-enhed. Dette kaldes en programmeringskonsol med 3-
positionskontakt (3PE TP).

Robotter med hgjere nyttelast kan kun bruge 3PE-programmeringskonsollen.

Hvis du bruger en 3PE-programmeringskonsol, er knapperne placeret pa undersiden af
programmeringskonsollen, som illustreret nedenfor. Du kan veaelge hvilken knap du vil
bruge, alt efter hvad du foretraekker.

Hvis forbindelsen til programmeringskonsollen afbrydes, skal du forbinde og konfigurere
en ekstern 3PE enhed. 3PE TP-funktionaliteten findes ogsa i PolyScope-greensefladen,
hvor der er yderligere funktioner i toppanelet.

BEMARK
* Hvis du har kgbt en UR15-, en UR20- eller en UR30-robot, vil en
programmeringskonsol uden 3PE-enheden ikke fungere.

* Brug af en UR15-, UR20- eller en UR30-robot kraever en ekstern
aktiveringskontakt eller en 3PE programmeringskonsol, nar du
programmerer eller indlaerer inden for robotapplikationens
reekkevidde. Se ISO 10218-2.

* 3PE-programmeringskonsollen medfelger ikke ved kgb af OEM
kontrollerskabet, sa aktiveringskontakt-funktionalitet leveres
ikke.

Teend/sluk-knap
Ngdstopknap

USB-port (leveres med et stovdaeksel)

L Ddp =

3PE-knapper

UR10e
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Frileb

Et frilgb-robotsymbol er placeret under hver 3PE-knap, som illustreret nedenfor.
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2. Din robot

2.2.1. 3PE programmeringskonsol knappers funktioner

Beskrivelse

BEMARK
3PE-knapperne er kun aktive i manuel tilstand. | automatisk tilstand
kraever robotbevaegelse ikke aktivering af 3PE-knapper.

Tabellen nedenfor beskriver 3PE-knappernes funktioner.

Position Beskrivelse Handling
Der er ikke noget tryk Robotbeveaegelse stoppes i manuel
1 Udlgse pa 3PE-knappen. Der tilstand. Stremmen til robotarmen slas
trykkes ikke pa den. ikke fra, og bremserne forbliver udigst.
Lettryk Der er et vist tryk pa
5 (last 3PE-knappen. Det Gogr det muligt at afspille dit program, nar
greb) trykkes ind til et robotten er i manuel tilstand.
midtpunkt.
3 tSr;irE?ast E:;;;;ﬁlldé:ﬁ;isezlz Robotbeveaegelse stoppes i manuel
i tilstand. Robotten er i 3PE Stop.
greb) heltind.

Knap slip

Knap tryk

UR10e
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2.2.2.Brug af 3PE-knapperne

Brug af Séadan afspilles et program

3PE 1. Pa PolyScope skal du sgrge for, at robotten er indstillet til Manuel tilstand, eller skifte

til Manuel tilstand.
2. Oprethold et let tryk pa 3PE-knappen.
3. PaPolyScope skal du trykke pa Afspil for at kare programmet.

Programmet kerer, hvis robotarmen er i programmets fgrste position.
Hvis robotten ikke er i programmets fgrste position, vises skeermen Kar robotten til
positionen.

Sadan stopper du et program

1. Slip 3PE-knappen, eller tryk pa Stop pa PolyScope.

Sadan saettes et program pa pause
1. Slip 3PE-knappen, eller tryk pa Pause i PolyScope.

For at fortsaette programudfarelsen skal du holde 3PE-knaplampen nede og trykke pa
Genoptag i PolyScope.

Frileb med 3PE-knapper

Brug af Ker robot til positionen

Beskrivelse Bevaeg robotten i position, sa robotarmen kan bevaege sig til denne startposition, nar du
har gennemfgrt et program. Robotarmen skal veere i startpositionen, fer du kan kere
programmet.

Beveeg til For at bruge 3PE-knappen til at kere robotarmen til en position:

positionen

1. Nar dit program er gennemfgrt, skal du trykke pa Afspil.
2. Veelg Afspil fra begyndelsen.

Pa PolyScope vises skeermbilledet Kar robotten til position, der viser robotarmens
beveegelse.

3. Tryk let pa 3PE-knappen og hold den inde.

4. Pa PolyScope skal du nu trykke pa Autobevaeg og holde den inde, sa robotarmen
bevaeger sig til startpositionen.

Skeermen Afspil Program vises.
5. Fasthold et let tryk pa 3PE-knappen for at kgre dit program.
Slip 3PE-knappen for at stoppe dit program.
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2.3. Oversigt over PolyScope

Beskrivelse PolyScope er den grafiske brugergreenseflade (GUI) pa Teach Pendant, der betjener
robotarmen via en bergringsskeerm. Du opretter, indleeser og udferer programmer til
robotten i PolyScope. PolyScope-graensefladen er opdelt som vist i fglgende illustration:

* A: Toppanel med ikoner/faner til at give dig adgang til interaktive skaerme.
* B: Bundpanel med knapper, der styrer de(t) indlaeste program(mer).

* C: Skaerm med felter og indstillinger, der styrer og overvager robottens

handlinger.

8

Brug af
bergringsskeermen

Bergringsfalsomheden er designet til at undga utilsigtede valg pa PolyScope og til at
forhindre uventet bevaegelse af robotten.

Programmeringskonsollens bergringsskaerm er optimeret til brug i industrielle
miljger. | modsaetning til forbrugerelektronik er beraringsfalsomheden pa
programmeringskonsollens bergringsskaerm indstillet til at vaere mere
modstandsdygtig over for miljgfaktorer sdsom:

* vanddraber og/eller maskin-kglemiddeldraber

* radiobglgemissioner

* anden ledet stgj fra driftsmiljoet.
For at fa de bedste resultater skal du bruge fingerspidsen til at foretage valg pa
skaermen.
| denne manual kaldes dette et "tryk".

En kommercielt tilgaengelig pen kan bruges til at foretage valg pa skeermen, hvis det
gnskes.

Brugermanual
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2.3.1. lkoner/faner pa PolyScope

Beskrivelse Det fglgende afsnit viser og definerer ikonerne/fanerne og knapperne i PolyScope-
greensefladen.

Ikoner foroven /
funktioner

Kar er en enkel metode til at betjene robotten med allerede skrevne
programmer.

® Program opretter og/eller aendrer robotprogrammer.

e Installation konfigurerer indstillingerne for robotarm og eksternt udstyr, f.eks.
montering og sikkerhed.

Bevaeg styrer og/eller regulerer robottens beveaegelser.

o

pesll 1/0 overvager og saetter Indgangs-udgangssignaler til og fra robottens

kontrollerskab.

4

Log viser robottens sundhed savel som eventuelle advarsler eller
fejlmeddelelser.

Program- og installationsadministration
veelger og viser aktivt program og installation. Program- og
installationsadministratoren omfatter: Filsti, Ny, Abn og Gem.

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

Abn... abner et tidligere oprettet og gemt program eller installation.

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

Driftstilstande

(©,
pemm Automatisk angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til Automatisk. Tryk
pa den for at skifte til den manuelle driftstilstand.

¥l Manuel angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til Manuel. Tryk pa den
for at skifte til den automatiske driftstilstand.

Fjernstyring Ikonerne Lokal tilstand og Fjernbetjeningstilstand bliver kun tilgeengelige, hvis du aktiverer
Fjernbetjening.
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Lokal angiver, at robotten kan styres lokalt. Tryk pa den for at skifte til
Fjernbetjening.

=l Fjern angiver, at robotten kan styres fra en fjernplacering. Tryk pa den for at skifte
til Lokal kontrol.

ccce
Sikkerhedskontrolsum viser den aktive sikkerhedskonfiguration.

E Stregmenuen abner PolyScope Hjeelp, Om og Indstillinger.

Ikoner
forneden/

funktioner E Initialiser administrerer robottilstanden. Nar den er R@D, skal du trykke pa den for at
gare robotten operationel.

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

Simulation .
Knappen Simulering skifter mellem karsel af et

program simuleringsstilstand og den rigtige robot. Nar den karer i simulationstilstand,
bevaeger robotarmen sig ikke. Derfor kan robotten ikke beskadige sig selv eller
neerliggende udstyr i en kollision. Hvis du er usikker pa, hvad robotarmen vil gere, skal du
bruge simuleringstilstand til at teste programmer.

m Afspil starter det aktuelt indleeste robotprogram.
E Trin gor det muligt at afvikle et program i enkelte trin.

E Stop standser det aktuelt indlaeste robotprogram.

Manuel Manuel hgjhastighedstilstand er en hold-for-kgrsel-funktion, som kun er
hgjhastighedstilstand tilgeengelig i manuel tilstand, nar en 3-positionskontakt er konfigureret.

Pl lnTER Manuel hgjhastighedstilstandtillader, at bade veerktgjshastigheden

og albuehastigheden midlertidigt overstiger 250 mm/sek.
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3. Sikkerhed

Beskrivelse Lees sikkerhedsoplysningerne her for at forsta vigtige sikkerhedsretningslinjer, vigtige
sikkerhedsmeddelelser og dit ansvar, nar du arbejder med robotten.
Systemdesign og installation er ikke omfattet her.

3.1. Generel

Beskrivelse Laes de generelle sikkerhedsoplysninger og instruktionerne og vejledningen vedrgrende
risikovurderingen og den tilsigtede anvendelse. De efterfalgende afsnit beskriver og
definerer sikkerhedsrelaterede funktioner, der er seerligt relevante for samarbejdsdrift.
Lees og forsta de specifikke tekniske data, der er relevante for montering og installation,
for at forsta integrationen af UR-robotter, fgr robotten taendes for farste gang.

Det er vigtigt at overholde og fglge alle monteringsanvisninger i de felgende afsniti denne
vejledning.

@ BEMARK
Universal Robots fralaegger sig ethvert ansvar, hvis robotten (armens
kontrollerskab med eller uden programmeringskonsollen) er blevet
beskadiget, aendret eller modificeret pa nogen made. Universal Robots
kan ikke holdes ansvarlig for skader forvoldt pa robotten eller eventuelt
andet udstyr som felge af programmeringsfejl, uautoriseret adganag til
UR-robotten og dens indhold eller funktionsfejl pa robotten.
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3.2. Sikkerhedsmeddelelsestyper

Beskrivelse

Sikkerhedsmeddelelser bruges til at understrege vigtige oplysninger. Laes alle
meddelelserne for at hjeelpe med at vaerne om sikkerheden og for at forhindre
personskade og produktskade. Sikkerhedsmeddelelsestyperne er angivet nedenfor.

- B> b P P

O & 6

ADVARSEL

Angiver en farlig situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfare
livsfare eller alvorlig personskade.

Advarsel: ELEKTRICITET

Angiver en farlig elektrisk situation, der, hvis den ikke afhjaelpes, kan
medfere livsfare eller alvorlig personskade.

Advarsel: VARM OVERFLADE

Angiver en farlig varm overflade, hvor man kan komme til skade ved
kontakt og eller ved at komme i naerheden.

FORSIGTIG

Angiver en farlig situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfare
personskade.

JORD
Angiver jordforbindelse.

JORDFORBINDELSE
Angiver beskyttende jordforbindelse.

BEMARK

Angiver risikoen for beskadigelse af udstyr og/eller oplysninger, som
man skal vaere opmaerksom pa.

LAS MANUAL

Angiver mere detaljerede oplysninger, der bar lseses i manualen.
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3. Sikkerhed

3.3. Generelle advarsler og forholdsregler

Beskrivelse Felgende advarselsmeddelelser gentages, forklares eller uddybes muligvis i de
efterfelgende afsnit.

Q ADVARSEL
Manglende overholdelse af de generelle sikkerhedspraksisser, der er angivet
nedenfor, kan resultere i personskade eller dad.

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

Kontroller, at robotapplikationen har rigeligt rum til at fungere uhindret.

Kontroller, at personalet er beskyttet i robotapplikationens levetid,
herunder transport, installation, idriftseettelse, programmering/indleering,
drift og brug, demontering og bortskaffelse.

Kontroller, at parametrene for robottens sikkerhedskonfiguration er
indstillet til at beskytte personale, herunder dem, der kan veere inden for
robotapplikationens raekkevidde.

Undga at bruge robotten, hvis den er beskadiget.

Undlad at baere lgstsiddende beklaedning og smykker under arbejde pa
robotten. Bind langt har tilbage.

Undga at stikke fingre ind bag kontrollerskabets indvendige daeksel.

Informer brugerne om eventuelle farlige situationer og den beskyttelse,
der ydes. Forklar eventuelle begraensninger af beskyttelsen og de
resterende risici.

Informer brugerne om placeringen af ngdstopknappen(erne) og om
hvordan de kan aktivere ngdstoppet i tilfeelde af en ngdsituation eller en
unormal situation.

Advar folk om at holde sig uden for robottens raekkevidde, herunder nar
robotanlaegget startes op.

Veer opmaerksom pa robottens orientering for at forsta
bevaegelsesretningen, nar du bruger Programmeringskonsollen.

Overhold kravene i ISO 10218-2.

Q ADVARSEL
Handtering af vaerktajer/endeeffektorer med skarpe kanter og/eller
klemmepunkter kan resultere i skade.

* Sarg for, at veerkigjer/ende-effektorer ikke har skarpe kanter eller spidser.

* Beskyttelseshandsker og/eller beskyttelsesbriller kan veere pakraevet.

UR10e
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f E Advarsel: VARM OVERFLADE

Langvarig kontakt med den varme, der genereres af robotarmen og
kontrollerskabet under drift, kan fgre til ubehag og resultere i skade.

* Undga at handtere eller berare robotten, mens den er i drift eller
umiddelbart efter betjening.

* Kontroller temperaturen pa logskaermen, fer du handterer eller berarer
robotten.

* Lad robotten kgle af ved at slukke for den og vente en time.

é FORSIGTIG
Manglende udfgrelse af en risikovurdering forud for integration og drift kan eage
risikoen for skade.

* Udfer en risikovurdering og reducer risici fgr drift.

* Hovis det er fastslaet af risikovurderingen, ma du ikke ga ind i omradet hvor
robottens bevaegelser udfares eller rare robotanlaegget under drift.
Installér beskyttelse.

* Lees oplysninger om risikovurdering.

é FORSIGTIG
Brug af robotten med upravet eksternt maskineri eller i en uprgvet applikation kan
@ge risikoen for personskade.

* Test alle funktioner og robotprogrammet separat.

* Laes information om idriftsaettelse.

BEMZARK
Meget kraftige magnetfelter kan beskadige robotten.

* Undlad at udsaette robotten for permanente magnetfelter.

LAS MANUAL
Kontroller, at alt mekanisk og elektrisk udstyr er installeret i overensstemmelse
med de relevante specifikationer og advarsler.
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3.4. Integration og ansvar

Beskrivelse Oplysningerne i denne vejledning daekker ikke konstruktion, installation, integration og
drift af et robotanleeg og heller ikke alt periferiudstyr, der kan pavirke sikkerheden af
robotanleegget. Robotanlagget konstrueres og installeres i overensstemmelse med
sikkerhedskravene, der er fastlagt i de relevante standarder og regulativer for det land,
hvor robotten installeres.

Den eller de personer, der integrerer UR-robotten, er ansvarlige for at sikre, at de
geeldende regler i det pageeldende land overholdes, og at eventuelle risici i
robotanleegget reduceres tilstreekkeligt. Dette inkluderer, men er ikke begreenset til:

* Udarbejdelse af en risikovurdering for hele robotsystemet

* Graenseflader til andre maskiner og ekstra sikkerhedsanordninger, hvis det er
pakraevet af risikovurderingen

* Indstilling af de korrekte sikkerhedsindstillinger i softwaren

* Sikring af, at sikkerhedsforanstaltninger ikke sendres

* Validering af robotapplikationen er designet, og installeret og integreret
* Specificeringer i brugsvejledningen

* Afmaerkning af robotinstallationen med relevante skilte og kontaktinformationer til
integrator

* Opbevaring af al dokumentation; herunder applikationsrisikovurderingen, denne
manual og yderligere relevant dokumentation.

3.5. Stopkategorier

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

Stopkategorier  Beskrivelse

0 Stop robotten ved gjeblikkeligt at frakoble strammen.

Stop robotten pa en velordnet og kontrolleret made. Stremmen
fiernes, sa snart robotten er stoppet.

*Stop robotten med karselsstrgm, mens den beholder banen.
Karselsstrgm bevares, efter at robotten er stoppet.

1

*Kategori 2-stop for robotter fra Universal Robots er naermere beskrevet som stop af type
SS1 eller SS2 i henhold til IEC 61800-5-2.
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4. L gft oghandtering

Beskrivelse Robotarmene kan fas i forskellige starrelser og veegte, sa det er vigtigt at bruge de
passende lgfte- og handteringsteknikker til hver model. Her kan du finde oplysninger om,
hvordan du Igfter og handterer robotten sikkert.

4. Robotarm

Beskrivelse Robotarmen kan, afhaengigt af vaegten, baeres af en eller to personer, medmindre
slyngen medfelger. Hvis slyngen medfalger, er udstyr til Iaft og transport pakrsevet.

4.2. Kontrollerskab og programmeringskonsol

Beskrivelse Kontrollerskabet og programmeringskonsollen kan hver isaer baeres af en person.
Under brug skal alle kabler rulles op og fastgares for at forhindre snublefare.
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5. Samling og montering

Beskrivelse Installer og teend for robotarmen og kontrolboksen for at begynde at bruge PolyScope.
Saml Du skal samle robotarmen, kontrolboksen og programmeringskonsollen for at kunne
robotten fortsaette.

Pak robotarmen og kontrollerskabet ud.
2. Monter robotarmen pa en robust, vibrationsfri overflade.

Kontroller, at overfladen kan modsta mindst 10 gange det fulde drejningsmoment af
basisleddet og mindst 5 gange vaegten af robotarmen.

Placer kontrolboksen pa foden.
4. Tilslut robotkablet til robotarmen og kontrolboksen.

5. Slut kontrollerskabet til stikkontakten eller hovedstreamkablet.

é ADVARSEL
Manglende fastggrelse af robotarmen til en robust overflade kan fore til
skade forarsaget af, at robotten veelter.

* Sgrg for, at robotarmen er fastgjort til en solid overflade
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5.1. Sikring af robotarmen

Beskrivelse

2x 5 +1

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

[11
|
|
4x D 8.4
&
o
~
A S
" N_ D8 FG8 16008 ¥ 8.5 min.
- 8 FG8 100 x 13 V8.5 min.
]
Mal og hulmenster til montering af robotten.
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For at slukke
for robotarmen A ADVARSEL
Uventet opstart og/eller bevaegelse kan fare til skader

* Sluk robotarmen for at forhindre uventet opstart under montering
og demontering.

1. Tryk pa knappen Initialiser nederst til venstre pa skaermen for at slukke robotarmen.
Knappen skifter fra grgn til rad.
2. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at slukke for kontrollerskabet.

3. Hvis en nedlukningsdialogboks vises, skal du trykke pa Sluk.

Nu kan du fortsaette med at:
* Tag netkablet/stromledningen ud af stikkontakten.

* Vent 30 sekunder, sa robotten kan aflade al oplagret energi.

For at sikre 1. Placer robotarmen pa den overflade, den skal monteres pa. Overfladen skal
robotarmen veere jaevn og ren.
2. Spaend de fire M8 bolte af styrkeklasse 8,8 til et drejningsmoment pa 20 Nm.

(Momentveerdier er blevet opdateret SW 5.18. Tidligere trykt version vil vise
forskellige veerdier)

3. Hvis ngjagtig genmontering af robotten er pakraevet, skal du bruge @8 mm-
hullet og @8x13 mm-spalten med tilsvarende 1ISO 2338 @8 h6
positioneringsstifter i monteringspladen.
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5.2. Dimensionering af stativet

Beskrivelse Strukturen (stativet), som robotarmen er monteret pa, er en afggrende del af
robotinstallationen. Stativet skal veere robust og fri for vibrationer fra eksterne kilder.

Hvert robotled frembringer et drejningsmoment, der beveeger og stopper robotarmen.
Under normal uafbrudt drift og under stopbevaesgelse overfares ledmomenterne til
robotstativet som:

* Mz: Drejningsmoment omkring base z-aksen.
* Fz: Kreefter langs base z-aksen.
* Mxy: Vippemoment i enhver retning af basen xy-planet.

* Fxy: Kraft i en hvilken som helst retning i base xy-planet.

Kraft og moment ved basisflangedefinition.
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Dimensioneri  Belastningernes stgrrelse athaenger af robotmodel, program og flere andre faktorer.
ng af stativet = Dimensionering af stativet skal tage hgjde for de belastninger, som robotarmen genererer
under normal uafbrudt drift og under kategori 0-, 1- og 2-stopbeveaegelse.

Under stopbeveegelse tillades det, at leddene overskrider det maksimale nominelle
driftsmoment. Belastningen under stopbevaegelse er uafhaengig af typen af stopkategori.
De veerdier, der er angivet i de fglgende tabeller, er maksimale nominelle belastninger i de
veerst teenkelige beveegelser ganget med en sikkerhedsfaktor pa 2,5. De faktiske
belastninger vil ikke overstige disse veerdier.

Robotmodel Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 990 1700 1460 1160
Maksimale ledmomenter under kategori 0, 1 og 2 stop.

Robotmodel Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 830 1450 860 860
Maksimale leddmomenter under normal drift.

De normale driftsbelastninger kan generelt reduceres ved at reducere
accelerationsgraenserne for leddene. Faktiske driftsbelastninger er afhaengige af
applikationen og robotprogrammet. Du kan bruge URSim til at evaluere de forventede
belastninger i din specifikke applikation.
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Sikker Du kan indarbejde ekstra sikkerhedsmargener, der tager hgjde for falgende designovervejelser:

hedsm
argen
er

» Statisk stivhed: Et stativ, der ikke er tilstrackkeligt stift, vil blive afbgjet under
robotbeveaegelse, hvilket resulterer i, at robotarmen ikke rammer det viapunkt eller den bane,
der er tilsigtet. Mangel pa statisk stivhed kan ogsa resultere i en darlig oplevelse med
undervisning gennem frilgb eller beskyttelsesstop.

* Dynamisk stivhed: Hvis frekvensen for stativet stemmer overens med robotarmens
bevaegelsesfrekvens, kan der opsta resonans i systemet, hvilket giver indtryk af, at
robotarmen vibrerer. Manglende dynamisk stivhed kan ogsa resultere i beskyttelsesstop.
Stativet skal have en minimal resonansfrekvens pa 45 Hz.

* Materialetraethed: Stativet skal dimensioneres til at matche hele systemets forventede
driftslevetid og belastningscyklusser.

é ADVARSEL
* Potentielle farer for at veelte.

* Robotarmens driftsbelastninger kan forarsage, at bevaegelige platforme,
sasom borde eller mobile robotter, vaelter, hvilket kan resultere i ulykker.

* Prioriter altid sikkerheden ved at implementere passende foranstaltninger
for at forhindre, at beveegelige platforme veelter.

ﬁ FORSIGTIG
* Hovis robotten er monteret pa en ekstern akse, ma accelerationerne af
denne akse ikke veere for hgje.

Du kan lade robotsoftwaren kompensere for accelerationen af eksterne
akser ved hjaelp af scriptkommandoen
set base acceleration()

* Store accelerationer kan fa robotten til at udfere sikkerhedsstop.
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5.3. Monteringsbeskrivelse

Beskrivelse Bruger fire M6-gevindhuller til fastgarelse af et vaerktgj pa
veerktgjsflangen. M6 styrkeklasse 8,8 bolte skal strammes
med 8 Nm. Til preecis genplacering af veerktgjet skal der
bruges en tap i det eksisterende @6-hul.

Kontrollerskabet kan ophaenges pa en vaeg eller placeres
pa gulvet.

Programmeringskonsollen er vaegmonteret eller placeret
pa kontrollerskabet. Kontroller, at det ikke er muligt at
snuble over kablet. Du kan kgbe ekstra beslag til montering
af kontrollerskabet og programmeringskonsollen.

Tool Flange

Kontrollerskab

Programmeringskonsol

é ADVARSEL
Montering og drift af robotten i miljger, der overstiger den anbefalede IP-
klassificering, kan resultere i personskade.

* Monter robotten i et miljg, der er egnet til IP-klassen. Robotten ma ikke
bruges i miljger, der strider imod IP-klassen for robotten (IP54),
programmeringskonsollen (IP54) og kontrollerskabet (IP44)

é ADVARSEL
Ustabil montering kan resultere i personskade.

* Sprg altid for, at robotdelene er korrekt og sikkert monteret og boltet pa
plads.
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5.3.1. Montering af kontrollerskab

Sadan monteres Brug det nedenfor viste beslag, der falger med robotten, til at montere kontrollerskabet.
et kontrollerskab Monter beslaget pa en vaeg, og haeng derefter kontrollerskabet pa beslaget via
paen veeg monteringsboltene.

35 289 35

o

410

- O
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5.3.2. Kontrollerskab frirum

Beskrivelse Strgmmen af varm luft i kontrollerskabet kan resultere i udstyrsfejl. Den anbefalede
afstand til kontrollerskabet er 200 mm pa hver side for tilstraekkelig keleluftstrgm.

1 200 mm

Q ADVARSEL
Et vadt kontrollerskab kan veere livsfarligt.

* Sarg for, at kontrollerskabet og kablerne ikke kommer i kontakt
med vaesker.

* Placer kontrollerskabet (IP44) i et miljg, der er egnet til IP-
klassificeringen.
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5.4. Arbejdsomrade og driftsomrade

Beskrivelse Arbejdsomradet er raekkevidden af den fuldt udstrakte robotarm, vandret og lodret.
Driftsomradet er det sted, hvor robotten forventes at fungere.

BEMARK
Hvis man ikke respekterer robottens arbejdsomrade og driftsomrade,
kan det resultere i skader pa ejendom.

Det er vigtigt at tage hensyn til det cylindriske volumen direkte over og direkte under
robotbasen, nar en placering til montering af robotten vaelges. Bevaegelse af veerktgjet
teet pa det cylindriske volumen bgr undgas, fordi det far leddene til at bevaege sig hurtigt,
selv nar veerktajet bevaeger sig langsomt. Dette kan fa robotten til at fungere ineffektivt og
kan gare det vanskeligt at foretage en risikovurdering.

BEMZARK

Hvis man bevaeger vaerktgjet taet pa det cylindriske volumen, kan det fa
leddene til at beveege sig for hurtigt, hvilket kan fare til tab af
funktionalitet og materielle skader.

* Flytikke veerkigjet taet pa det cylindriske volumen, selv nar
veerktgjet bevaeger sig langsomt.

Det cylindriske volumen er bade direkte over og direkte under robotbasen. Robotten streekker sig
1300 mm fra baseleddet.

Front Pa skra
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5.4.1. Singularitet

Beskrivelse En singularitet er en positur, der begreenser bevaegelsen og evnen til at placere robotten.
Robotarmen kan holde op med at bevaege sig eller udfgre meget pludselige og hurtige
bevaegelser, nar den naermer sig eller forlader en singularitet.

é ADVARSEL
Sarg for, at robotbevaegelse naer en singularitet ikke skaber farer for
nogen inden for robotarmens, endeeffektorens og arbejdsemnets
raekkevidde.

* Indstil sikkerhedsgraenser for hastighed og acceleration af
albueleddet.

Folgende forarsager singularitet i robotarmen:
* Graense for ydre arbejdsomrade
* Graense for indre arbejdsomrade

* Justering af handled

Graense for ydre  Singulariteten opstar, fordi robotten ikke kan na langt nok, eller den nar uden for det
arbejdsomrade maksimale arbejdsomrade.

For at undga det: Arranger udstyret omkring robotten for at undga, at den raekker ud
over det anbefalede arbejdsomrade.
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Greense for indre Singulariteten opstar, fordi bevaegelserne sker direkte over eller direkte under
arbejdsomrade robotbasen. Dette bevirker, at mange positioner/orienteringer ikke kan nas.

For at undga det: Programmer robotopgaven pa en sadan made, at det ikke er
nagdvendigt at arbejde i eller taet pa den centrale cylinder. Du kan ogsa overveje at
montere robotbasen pa en vandret overflade for at rotere den centrale cylinder fra en
lodret til vandret orientering og potentielt flytte den vaek fra opgavens kritiske omrader.

Justering af  Denne singularitet opstar, fordi handled 2 roterer pa samme plan som skulderen, albuen og
handled handled 1. Dette begraenser robotarmens bevaegelsesomrade, uanset arbejdsomrade.

For at undga det:Indret robotopgaven pa en sddan made, at det ikke er ngdvendigt at
justere robothandleddene pa denne made. Du kan ogsa forskyde veerktgjets retning, sa
veerktajet kan pege vandret uden den problematiske handledsjustering.

5.4.2. Fast og bevaegelig installation

Beskrivelse Uanset om robotarmen er fastgjort (monteret pa et stativ, vaeg eller gulv) elleri en
bevaegelig installation (lineser akse, vogn eller mobil robotbase), skal den installeres
korrekt for at sikre stabilitet gennem alle dens bevaegelser.

Udformningen af monteringen skal sikre stabilitet, nar der er beveegelser i:
* robotarmen
* robotbasen

* bade robotarm og robotbase
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5.5. Robotforbindelser: Baseflangekabel

Beskrivelse Dette underafsnit beskriver forbindelsen til en robotarm konfigureret med en baseflange-
kabelkonnektor.

Baseflange- Baseflangekablet etablerer robotforbindelsen til robotarmen til kontrollerskabet.
kabelkonnektor ~ Robotkablet forbindes til baseflange-kabelstikket i den ene ende og til kontrollerskabets
stik i den anden ende.
Du kan lase hver enkelt konnektor, nar robotforbindelse er etableret.

é FORSIGTIG
Forkert robotforbindelse kan resultere i, at der ikke leveres strgm til
robotarmen.

* Brug ikke et robotkabel til at forleenge et andet robotkabel.

BEMARK
Tilslutning af bundflangekablet direkte til et kontrollerskab kan
resultere i skader pa udstyr eller ejendom.

* Tilslut ikke bundflangekablet direkte til kontrollerskabet.
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5.6. Robottilslutninger: Robotkabel

Beskrivelse Dette underafsnit beskriver forbindelsen til en robotarm konfigureret med et fast
robotkabel pa 6 meter.

For at tilslutte Drej konnektoren til hgjre for at ggre den lettere for at Iase, efter at kablet er tilsluttet.

arm og * Opret robotforbindelsen ved at forbinde robotarmen til kontrollerskabet med
kontrollerskab robotkablet.

* Tilslut og Ias kabelstikket fra robotten til stikket i bunden af kontrollerskabet vist
nedenfor.

* Drej konnektoren to gange for at sikre, at den er last korrekt, far du teender for
robotarmen.

é FORSIGTIG
Forkert robotforbindelse kan resultere i, at der ikke leveres strgm til robotarmen.
* Undlad at tage robotkablet ud, nar robotarmen er teendt.

* Undlad at forlaenge eller aendre pa det originale robotkabel.
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5.7. Forbindelse til lysnet

Beskrivelse

Forbindelse til
lysnet

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

BEMARK
* |IEC 61000-6-4: Kapitel 1 omfang: "This part of IEC 61000 for
emission requirement applies to electrical and electronic
equipment intended for use within the environment of existing
industrial (see 3.1.12) locations."

* |IEC 61000-6-4:Kapitel 3.1.12 industriel placering: "Locations
characterized by a separate power network, supplied from a
high- or medium-voltage transformer, dedicated for the supply
of the installation”

For at drive robotten skal kontrollerskabet tilsluttes til elnettet via den medfalgende
netledning. IEC C13-stikket pa netledningen tilsluttes IEC C14-apparatets indgang i
bunden af kontrollerskabet.

é Advarsel: ELEKTRICITET
Ukorrekt placering af elnet-forbindelsen kan resultere i personskade.

* Strgmstikket til elnet-forbindelsen skal placeres uden for robottens
raekkevidde, sdledes at stremmen kan frakobles uden at udsaette
personale for potentielle farer.

* Hvis der implementeres yderligere sikkerhedsforanstaltninger,
skal stikket til eInet-forbindelsen ogsa placeres uden for det
beskyttede rum, sa strammen kan frakobles uden at man
udsaeettes for potentielle farer.

BEMARK
Brug altid en netledning med et landespecifikt stik, nar du tilslutter til

kontrollerskabet. Brug ikke en adapter.

Som en del af den elektriske installation skal du sgrge for fglgende:
* Jordforbindelse
* Hovedsikring
* Fejlstramsafbryder
* En kontakt, der kan lases (i SLUKKET position)

Der skal installeres en hovedafbryder til at slukke alt udstyr i robotapplikationen som et
nemt middel til lockout. De elektriske specifikationer ses i tabellen nedenfor.
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Parameter Min Type Maks Enhed
Indgangsspaending 90 - 264 VAC
Ekstern lysnetsikring (90-200V) 15 - 16 A
Ekstern lysnetsikring ( 200-264V) 8 - 16 A
Indgangsfrekvens 47 - 440 Hz
Strom ved standby - - <1,5 W
Nominel driftstrgm 90 250 500 w

é Advarsel: ELEKTRICITET
Manglende overholdelse af nogen af nedenstaende vejledninger kan resultere i

alvorlig personskade eller ded pa grund af elektriske farer.

Sarg for, at robotten er jordet korrekt (elektrisk forbindelse til jord). Brug de
ubenyttede bolte med jordsymboler inde i kontrollerskabet til at lave feelles
jord for alt udstyr i systemet. Stel/jordlederen skal vaere normeret til mindst

den hgjeste stramstyrke i systemet.

Sarg for, at den indgaende strem til kontrollerskabet er beskyttet med en

fejlstramsafbryder (RCD) og en korrekt sikring.

Afbryd al strgm til hele robotinstallationen under service.

Sarg for, at andet udstyr ikke leverer stram til robottens I/O, nar robotten er

afbrudt.

Serg for, at alle kabler er tilsluttet, fgr der saettes strgm til kontrollerskabet.

Brug altid en original netledning.
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6. Forste opstart

Beskrivelse Den farste opstart er den farste sekvens af handlinger, du kan udfgre med robotten efter
montering.
Denne indledende sekvens kraever, at du:

* Teend for robotten
* Indtast serienummeret
* Initialiser robotarmen

* Sluk for robotten

Q FORSIGTIG
Manglende bekraeftelse af nyttelasten og installationen fgr opstart af robotarmen
kan fare til personskade og/eller materielle skader.

* Kontroller altid, at den faktiske nyttelast og installationen er korrekt, fgr du
starter robotarmen.

é FORSIGTIG
Forkerte nyttelast- og installationsindstillinger forhindrer robotarmen og
kontrollerskabet i at fungere korrekt.

* Kontroller altid, at nyttelasten og installationsindstillingen er korrekt.

BEMARK
Opstart af robotten ved lave temperaturer kan resultere i reduceret ydeevne eller
stop pa grund af temperaturafheengig olie- og fedtviskositet.

* Opstart af robotten ved lave temperaturer kan kreeve en opvarmningsfase.
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6.1. Taende for robotten

For at Nar robotten taendes, teendes kontrolboksen, og skeermen indlaeses pa TP-skaermen.
taende for 1

. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at taende for robotten.
robotten

6.2. Indszetning af serienummeret

For at indseette Nar du installerer din robot for farste gang, skal du indtaste serienummeret pa
serienummeret robotarmen.
Denne procedure er ogsa pakraevet, nar du geninstallerer softwaren, f.eks. nar du
installerer en softwareopdatering.
1. Veelg din kontrolboks.
2. Tilfgj serienummeret, som det er skrevet pa robotarmen.

3. Tryk pa OK for at afslutte.

Det kan tage et par minutter, for startskaermen indlaeses.

RE 2+ QM

Choose robot type:

UR3 UR5 UR10 UR16 UR20 UR30

Choose control box type:

- OEM AC  OEM DC

Enter serial number :

1 2 3
4 5 6
7 8 9
0

oK

O NO CONTROLLER : o 0 O E‘inn,\\.aﬂan.
Spe: %
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6.3. Andring af sikkerhedskonfigurationen

For at bekrzefte Ved din farste opstart skal du bekreefte robottens sikkerhedskonfiguration.

sikkerhedskonfigurationen 1. Tryk pa Bekraeft sikkerhedskonfiguration for at bekreefte

sikkerhedskonfigurationen.

6.4. Start af robotarmen

Sadan Start af robotarmen frakobler bremsesystemet, sa du kan begynde at bevaege robotarmen
startes og begynde at bruge PolyScope.
robotten Du kan fglge med i forlgbet, efterhanden som cirklerne i boksen Initialiser skifter farve.

Initialiseringsknappen i bundpanelet skifter ogsa farve afhaengigt af robotarmens status.
1. Tryk pa den rade Initialiseringsknap nederst til venstre pa skeermen i bundpanelet.
Initialiseringen starter. En gul cirkel viser Robot Aktiv.
Det betyder, at ledbremserne ikke er udlgst, og robotarmen ikke kan bevaeges.
2. Tryk pa START for at frigare bremserne i robotarmen.

Initialiseringen fortsaetter, nar de gregnne cirkler fortisbende viser Robot Aktivog
derefter Bremser udlgst.

Der kan hgres lyd og der sker sma bevaegelser, nar ledbremserne frigives.
3. Tryk pa Afslut for at fierne boksen Initialiser.
Pa dette tidspunkt vises en gragn cirkel ved Robot i normal tilstand.
Hvis monteringen af robotarmen er verificeret, kan du trykke pa START for at fortsaette med
at frigere alle ledbremser og forberede robotarmen til drift.

Sadan kommer du i gang-skaermbilledet vises muligvis, og beder dig om at begynde at
programmere robotten.
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BEMARK
Farste gang du initialiserer robotarmen, vises dialogboksen Kan ikke fortseette.
Veelg Ga til initialiseringsskaerm for at fa adgang til initialiseringsskaermen.
| sidefoden til venstre angiver knappen Initialiser status for robotarmen ved hjaelp af farver:
* Rad Slukket. Robotarmen er i en stoppet tilstand.

* Gul Tomgang. Robotarmen er taendt, men ikke klar til normal drift.

* Gregn Normal. Robotarmen er teendt og klar til normal drift.

R 2 ¢ QM

Robotstatus

Taend Opstart Robot Bramser Robot |
gennemfart aktiv udlest Normal-tilstand

Nyttelast Robot
Aktiv nyttelast bruges bl at overskrive installationens nyttelast
midlertidigt.
Akt nyttelast |J Payload - ‘
Nyttelast 0,000 kg
i

@ — 000 @
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6.5. Verificering af robotarmens montering

For at bekreefte Under den farste opstart skal du muligvis kontrollere, hvordan robotarmen er monteret.

monteringen

Hvis robotarmen er monteret pa et fladt bord eller gulv, er der ikke brug for at &endre
noget.
Hvis monteringen af robotarmen ikke er verificeret, vises dialogboksen Kom godti gang.

1. Tryk pa Konfigurer robotinstallation

2. Under Generelt skal du trykke pa Montering for at fa vist skaermen Robotmontering
og Vinkel.

3. Brug knapperne til hgjre for skeermen til at justere vinklerne pa robotarmen.
Robotarmen kan slukke for at anvende dine aendringer.

4. Gentag opstarts- og initialiseringssekvenserne, der tidligere er beskrevet.

Hvad vil du gere forst?

R = P4

K@R ET PROGRAM PROGRAMMER ROBOTTEN KONFIGURER
ROBOTINSTALLATION

O Vis ildke denne meddelelse igen

6.6. Justering af robotarmens montering

Beskrivelse Angivelse af monteringen af robotarmen tjener to formal:
1. For at fa robotarmen til at fremsta korrekt pa PolyScope-skaermen.
2. For atinformere kontrolleren om tyngdekraftens retning.
é ADVARSEL
Ukorrekt montering af robotarmen kan resultere i hyppige stop.
é ADVARSEL
Bekraeft og brug de korrekte installationsindstillinger. Gem og indlees
installationsfilerne med programmet.
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Hvis robotarmen er monteret pa en af de mader, der er angivet nedenfor, er justering pakraevet.

* |oftmonteret
* vaegmonteret

* monteretien vinkel

Pa robotmonterings- og vinkelskaermen skal du bruge knapperne til hgjre for at indstille
robotarmens monteringsvinkel. De fgrste tre knapper indstiller vinklen som fglger:

- loft (180?)
* veeg (907)
* gulv (9

Knapperne Tilt indstiller en vilkarlig vinkel.

Brug knapperne pa den nederste del af skaermen til at dreje monteringen af robotarmen, sa
den svarer til den faktiske montering.

Robottens montering og vinkel

TCP T
1 Nyttelast

fas
Montering []
1/0-opseetning l
Veerktaj 1/0 Vip
Variable # '
Opstart 4s°
Hjem ‘

Spor 0,0°
transportbdnd ‘

Skrueproces

> 45°
Bevmelse ‘

> Ssikkerhed
L

€= ” - | o,on‘ » ” a5 W) |
00O @

Roter robotbasens montering

O Normal

En avanceret dynamisk model giver robotarmen en glidende og preaecis beveegelse og lader
robotarmen holde sig selv i tilstanden Frilgb. Af denne grund er det vigtigt at montere
robotarmen korrekt.
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o./. Frilgb

Beskrivelse Frilgb ggr det muligt at treekke robotarmen manuelt til snskede positioner
For de fleste robotstarrelser er den mest typiske made at aktivere Frilgb pa at trykke pa
Frilab-knappen pa programmeringskonsollen. Flere mader at aktivere og bruge Frilgb pa
er beskrevet i de fglgende afsnit.
| Frilab bevaeger robotarmens led sig med lille modstand, fordi bremserne slippes.
Modstanden @ges, nar robotarmen i Frilgb nsermer sig en foruddefineret greense eller et
plan. Derfor fales det tungt at trackke robotten i position.

é ADVARSEL
Personskade kan forekomme pa grund af uventet bevaegelse.

* Kontroller, at den konfigurerede nyttelast er den nyttelast, der
bruges.

* Kontroller, at den korrekte nyttelast er forsvarligt fastgjort til
veerktgjsflangen.

Aktivering af  Du kan aktivere Freedrive pa falgende mater:

Frileb * Brug 3PE Programmeringskonsollen.
* Brug Frilgb pa robot.
* Brug I/O-handlinger.
BEMARK
@ Aktivering af Frilsb mens du bevaeger robotarmen kan medfgre afdrift
hvilket fgrer til fejl.
* Undlad at aktivere Frilgb, mens du skubber eller rgrer ved
robotten.
3PE- Sadan bruger du 3PE TP- knappen til at bevaege robotarmen i tilbagelab:
programmeringskonsol 1. Rapidly light-press, release, light-press again and keep holding the 3PE

button in this position.

Nu kan du treekke robotarmen til den gnskede position, mens det lette tryk
fastholdes.
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Freedrive pd4 For at bruge frileb pa robotten til at frikgre robotarmen:

robot 1. Tryk og hold knappen pa den kontakt, der er konfigureret til Frilab pa robot.

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

3. Du kan definere funktionstypen, hvis det er nadvendigt, ved at veelge en indstilling pa
rullelisten Funktion.

Robotarmen kan standse sin beveegelse, hvis den naermer sig et
singularitetsscenarie. Tryk pa Alle akser er frie i panelet Frilgb for at genoptage
bevaegelsen.

4. Flytt robotarmen som du gnsker.

Tilbagelgb Nar bremsene slippes under initialisering av robotarmen, kan det oppsta sma vibrasjoner. |
nogle situationer, sdsom nar robotten er taet pa at kollidere, er disse vibrationer ugnskede.
Brug tilbagelgb til at tvinge visse led til en gnsket position, uden at alle robotarmens
bremser udlgses.
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6./.1. Frilgb-panel

Beskrivelse Nar robotarmen er i Frilgb, vises et panel pa PolyScope som illustreret nedenfor.
Freedrive
Press & Hold
h. A
Constrained Control
Active TCP: TCP
Feature: Base v

aH L s X

All axes are free

Sadan far 1. Tryk pa Beveeg i toppanelet.
du adgang 2. Tryk pa Frilab nederst p& skaermen.
il Frileb- Frilgb-panelet abnes.
panelet
3. Tryk pa Frileb-knappen pa panelet og hold den inde.
Du kan beveaege robotarmen manuelt, svarende til at trykke pa Frileb-knappen, der er
placeret pa programmeringskonsollen.
En LED indikerer det, nar robotarmen naermer sig en singularitetsposition. LED'en er
beskrevet i falgende afsnit.
LEDi Lysdioden pa statuslinjen pa Frilgb-panelet indikerer:
frileb-panel * Nar et eller flere led naermer sig deres ledgraenser.
* Nar robotarmens placering naermer sig singularitet. Modstanden @ges, nar robotten
naermer sig singularitet, sa den feles tung at placere.
::kr?lr;ir for Du kan lase op for en eller flere akser, sa TCP kan bevaege sig i en bestemt retning, som
defineret i tabellen nedenfor.
panel
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.@ Bevaegelse er tilladt gennem alle akser.
Alle akser er frie

k:'pi;;f:‘ Bevaegelse er kun tilladt gennem X-aksen og Y-
aksen.
Plan
-/L Bevaegelse er tilladt gennem alle akser, uden
rotation.
Forskydning
ny
&DE Bevaegelse er tilladt gennem alle akserien
_ sfaerisk bevaegelse, rundt om TCP’et.
Rotation

ﬁ FORSIGTIG
Hvis robotarmen bevaeges i nogle akser, nar et veerktgj er pasat, kan det
udgare et klemmepunkt.

* Veer forsigtig, nar du flytter robotarmen i en akse.

6.8. Sluk for robotten

For at slukke
for robotarmen A ADVARSEL
Uventet opstart og/eller bevaegelse kan fare til skader

* Sluk robotarmen for at forhindre uventet opstart under montering
og demontering.

1. Tryk pa knappen Initialiser nederst til venstre pa skaermen for at slukke robotarmen.
Knappen skifter fra grgn til rad.
2. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at slukke for kontrollerskabet.

3. Huvis en nedlukningsdialogboks vises, skal du trykke pa Sluk.

Nu kan du fortseette med at:
* Tag netkablet/stremledningen ud af stikkontakten.

* Vent 30 sekunder, sa robotten kan aflade al oplagret energi.
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/. Installation

Beskrivelse Installation af robotten kan kraeve konfiguration og brug af indgangs- og udgangssignaler
(I/O'er). Disse forskellige typer I/O'er og deres anvendelser er beskrevet i de felgende
afsnit.

/1. Elektriske advarsler og forholdsregler

Advarsler Overhold felgende advarsler for alle greensefladegrupper, herunder nar du designer og
installerer et program.

Q ADVARSEL
Manglende overholdelse af nogen af nedenstaende vejledninger kan resultere i
alvorlig personskade eller dad, da sikkerhedsfunktionerne kan blive tilsidesat.

* Sikkerhedssignaler ma aldrig tilsluttes en PLC, der ikke er en sikkerheds-
PLC med det korrekte sikkerhedsniveau. Det er vigtigt at holde
sikkerhedsinterfacets signaler adskilt fra de generelle I/O-
interfacesignaler.

* Alle sikkerhedsrelaterede signaler skal konstrueres redundant (med to
uafhaengige kanaler).

* Hold de to uafhaengige kanaler adskilt, sa en enkelt fejl ikke kan fare til tab
af sikkerhedsfunktionen.

é Advarsel: ELEKTRICITET
Manglende overholdelse af nogen af nedenstdende vejledninger kan resultere i
alvorlig personskade eller dgd pa grund af elektriske farer.

* Serg for, at alt udstyr, der ikke er normeret til kontakt med vand, holdes
tert. Hvis vand treenger ind i produktet, skal produktet slukkes og
stremkabler fiernes, hvorefter den lokale Universal Robots-serviceudbyder
skal kontaktes.

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

* Vaer omhyggelig med at installere kablerne til robottens I/0O. Metalpladen i
bunden er beregnet til interfacekabler og -stik. Aftag pladen, far der bores
huller. Kontroller, at alle spaner fra boringen er fjernet, far pladen
monteres igen. Husk at bruge de rigtige starrelser kabelgennemfaringer.
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é FORSIGTIG
Forstyrrende signaler af hgjere styrke end defineret i de specifikke IEC-
standarder kan forarsage utilsigtede funktioner pa robotten. Vaer opmaerksom pa
falgende:

* Robotten er blevet testet i henhold til internationale IEC-standarder for
EMC (Elektromagnetisk kompatibilitet). Meget hgje signalstyrker eller
hvis robotten er for udsat kan give den uoprettelige skader. EMC-
problemer opstar normalt under svejsearbejder og vises normalt som
fejlmeddelelser i loggen. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for
skader anrettet pa grund af EMC-problemer.

* |/O-kabler, der gar fra kontrollerskabet til andet maskinel og
virksomhedsudstyr, ma ikke vaere laengere end 30m, medmindre der
udfgres yderligere tests.

L JORD

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

LAS MANUAL
Visse I/O'er inde i kontrollerskabet kan konfigureres til enten normal eller
sikkerhedsrelateret I/O. Laes og forsta hele afsnittet Elektrisk interface.
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7. Installation

/.2.Kontrollerskabets forbindelsesporte

Beskrivelse Undersiden af I/O-interfacegrupperne i kontrollerskabet er udstyret med eksterne
forbindelsesporte og en sikring, der er beskrevet nedenfor. Der er afdeekkede abninger i
bunden af kontrolboksens kabinet til at fore eksterne forbindelseskabler for at adgang til
tilslutningsportene.

Eksterne Portene til eksterne forbindelser er som folger:

forbindelsesporte .

Programmeringskonsol-port til brug med programmeringskonsollen for at styre
eller programmere robotarmen.

SD-kortport til at indsaette et SD-kort.
Ethernet-port som muligger Ethernet-forbindelser.

Mini Displayport som understgtter skaerme, der bruger Displayport. Dette
kreever en aktiv Mini Display til en DVI- eller HDMI-konverter. Passive
konvertere fungerer ikke med DVI/HDMI-porte.

Mini-bladsikringen bruges, nar en ekstern strgmforsyning er tilsluttet.

BEMARK
Tilslutning eller frakobling af programmeringskonsollen, mens

kontrollerskabet er teendt, kan forarsage skader pa udstyret.

* Tilslut ikke en programmeringskonsol, mens kontrollerskabet
er teendt.

* Sluk for kontrollerskabet, far du tilslutter en
programmeringskonsol.

BEMZARK
Manglende tilslutning af den aktive adapter fgr der teendes for

kontrollerskabet, kan forhindre billedvisning pa skaermen.
* Tilslut den aktive adapter, far du teender for kontrollerskabet.

* | nogle tilfeelde skal den eksterne skaerm teendes far
kontrollerskabet.

* Brug en aktiv adapter, der understatter revision 1.2, da ikke
alle adaptere fungerer problemfrit.
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/.3. Installationaf 3PE programmeringskonsol

/.3.1. Hardwareinstallation

Sadan fjerner du en
programmeringskonsol BEMARK
Udskiftning af programmeringskonsollen kan resultere i, at

systemet rapporterer en fejl ved opstart.

* Veelg altid den korrekte konfiguration for typen af
programmeringskonsol.

For at fijerne standard-programmeringskonsollen:
1. Sluk kontrollerskabet, og tag netkablet ud af strgmkilden.

2. Fjern og kassér de to kabelband, der bruges til montering
af programmeringskonsollens kabler.

3. Tryk klemmerne ind pa begge sider af programmeringskonsol-stikket
som vist, og traek ned for at frakoble det fra programmeringskonsol-
porten.

4. Abn/lgsn plastgennemfaringen i bunden af kontrollerskabet, og fiern
programmeringskonsol-stikket og kablet.

5. Fjern forsigtigt programmeringskonsol-kablet og
programmeringskonsollen.

|1 [Clips |2 | Plastgennemfaring
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|1 | Kabelband
Séadan installerer du en 1. Fgr programmeringskonsol-stikket og -kablet ind gennem bunden af
3PE- kontrollerskabet, og luk/stram plastgennemfgringen helt til.
programmeringskonsol 2. Skub programmeringskonsol-stikket ind i programmeringskonsol-porten

for at oprette forbindelse.
3. Brug to nye kabelbindere til at montere programmeringskonsol-kablerne.
4. Tilslut netkablet til stramkilden og teend for kontrollerskabet.
Der er altid et kabel pa programmeringskonsollen, som man kan risikere at
snuble over, hvis det ikke opbevares korrekt.

* Opbevar altid programmeringskonsol og kabel korrekt, sa man ikke
snubler over det.
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7.3.2. Ny softwareinstallation

For at 1. Pa PolyScope, i toppanelet, skal du trykke pa Installation og veelge Sikkerhed.
konfigurere —
3 P E T P— = 4 default*
Select available hardware

SOftwa re n 1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware

Robot Limits

Joint Limits | TeachPendant standard -]

o Injection molding machine interface [None v

Tool Position

Tool
Direction
/o
Hardware

Three
Position
Safe Home

Satety password Unlock

O Power off Speed Co— 100% ° 0 O simutation (

2. Tryk pa Hardware og las op for indstillingerne pa skaermen Veelg tilgaengelig
hardware.

Der kraeves en adgangskode for at lase denne skaerm op.

<unnamed>
default* g cc

Select available hardware

fe

1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits | TeachPendant Standard v

Planes Injection molding machine interface INo

Standard
3PE Enabled

Tool Position

Tool
Direction
/o
Hardware

Three
Position
Safe Home

Satety password Unlock

O Power off Speed Cm— 100% ° 0 O gwnamn.

I rullemenuen Programmeringskonsol skal man vaelge 3PE aktiveret.
Tryk pa Anvend for at genstarte systemet. PolyScope fortsaetter med at kare.

Tryk pa Bekraeft sikkerhedskonfiguration for at afslutte installationen af 3PE-
programmeringskonsollens software.

6. Narrobotten genstarter og initialiseres, skal du trykke let pa 3PE-knappen og trykke
pa Start pa PolyScope.
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/.4. Kontroller |/O

Beskrivelse

Du kan bruge I/O’en inde i kontrollerskabet til en lang raekke udstyr, herunder
pneumatiske relaeer, PLC’er og ngdstopknapper.

Nedenstdende illustration viser layoutet pa kontrollerskabets indvendige elektriske

interfacegrupper.
Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog

g (24v 12v(H PWRF 24v|M|[24v(H| |ov |H| oV (M| |24V|H|[24V|H| (OoV |H|| oV (W £]1AG |H
E EIO GND|H| [GND ‘ ClO|H||Ci4|H| |COO|H|(CO4|/H| |DIO|H||DI4 (| [DOO|H|[DO4|H é‘ A0 |l
% [2av on [m| [24v[W) [2av|m|[24v[m]| [ov [m]|[ov|m]| [2av[m]|[24v[m] [ov [m|[ov[m] [E[Ac|m
g |EIL OFF|H| | OV Cl1|H||CI5|H| |COl{M|[co5|HM| |DI1|l||DI5|H| |[DO1/H||DO5|H < (Al |m
g[24v 24V|(H|[24v|/H| | OV (H|| OV |H| |24V|H|[24V(H| |0V (H|| OV |H| [£|AG|H
§SIO SClalel=]> Cl2|(H||Cli6|H| [CO2/H||/CO6/H| [DI2|H||Di6 (M| [DO2(H||DO6|H gAOO.
s[2avim||5|5|5|6 |3 (3] [24v|m|[22v[m] [ov |m]|[ov [m]| [22v[m]|[2av[m]| [ov [m|[ov[m| |2[Ac|m
alsn m|m|m|m{m{m||{ci3|m|[ci7|m]| [co3|m||co7|m]| [Di13]m]|{Di7|m]| |[Do3[m]|[Do7[m]| [Z[r01]m
Du kan bruge den vandrette digitale indgangsblok (DI8-DI11), vist nedenfor, til
kvadraturkodning af transportbandssporing.

Slalelelz|>

olo|l|8|x|°

HEEENEN

Betydningen af farveskemaerne nedenfor skal overholdes og bibeholdes.

Gul med rgd tekst Dedikerede sikkerhedssignaler

Gul med sort tekst Konfigurerbar til sikkerhed

Gra med sort tekst Universelt digitalt I/O

Gren med sort tekst Universelt analogt I/O
| den grafiske brugerflade kan du konfigurere konfigurerbar I/O som enten
sikkerhedsrelateret 1/O eller generel 1/0.
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Feelles | dette afsnit defineres de elektriske specifikationer of felgende 24V digital 1/O for
specifikationer kontrollerskabet.

for alle digitale « Sikkerhed I/O.

I/O’er

* Konfigurerbar I/O.
* Generel I/O.

BEMARK

Ordet konfigurerbar anvendes til I/O konfigureret som enten
sikkerhedsnormeret I/O eller normal I/O. Disse er gule terminaler med
sort tekst.

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

Det er muligt at drive det digitale I/O fra en indbygget 24V strgmforsyning eller fra en
udvendig stremforsyning ved at konfigurere klemmeraekken bensevnt Power. Denne
klemmeraekke bestar af fire terminaler. De gverste to (PWR og GND) er 24V og jord fra
den indbyggede 24V stregmforsyning. De nederste to terminaler (24V og 0V) i blokken er
24V indgangen til forsyning af I1/0O'en. Standardkonfigurationen bruger den interne
strgmforsyning.

Stremforsyning | dette eksempel bruger standardkonfigurationen den interne strgmforsyning
standard
Power
PWR | |
GND
24v |\
oV
Ekstern Ved behov for stgrre strgmstyrke kan en udvendig stramforsyning tilsluttes som vist
stremforsyning nedenfor.

Sikringen er af typen mini-blad med en normeret stremstyrke pa hgjst 10 A og en
normeret spaending pa mindst 32 V. Sikringen skal vaere UL-maerket. Hvis sikringen
overbelastes, skal den udskiftes.

’_( Power

PWR|H
GND|H
24V|E-

\ ov|m

| dette eksempel bruger konfigurationen en ekstern strgamforsyning for mere strgm.
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Specifikation De elektriske specifikationer for bade den indvendige og udvendige stremforsyning vises

nedenfor.

Terminaler Parameter Min Type Maks Enhed
Indvendig 24V

stremforsyning

[PWR - GND] Spaending 23 24 25 \Y,
[PWR - GND] Strem 0 - 2* A
Krav til udvendig 24V

input

[24V - 0V] Spaending 20 24 29 \Y,
[24V - 0V] Strgm 0 - 6 A

*3,5 A for 500 ms eller 33% arbejdscyklus.

Digitale De digitale I/O’er er konstrueret i overensstemmelse med IEC 61131-2. De elektriske
110 specifikationer ses nedenfor.

Terminaler Parameter Min Type LG Enhed
Digitale udgange

[COx / DOx] Strem* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spaendingsdyk 0 - 0,5 Vv
[COx / DOx] Laekstrgm 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funktion - PNP - Type
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Type
Digitale indgange

[EIx/SIx/CIx/DIx] Speending -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF omrade -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON omrade 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strem (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funktion - PNP + - Type
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Type

*For ohmske belastninger eller induktive belastninger pa maksimalt 1H.
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7.4.1.1/O-graensefladestyring

Beskrivelse I/0-graensefladestyring giver dig mulighed for at skifte mellem brugerstyring og URCap-
styring.

o-graensstiacekontrol

Tce Veelg hvordan veerktajets /O-greenseflade kontrolleres. Hvis en URCap kontrollerer graensefladen, tilsidesaettes brugerdefinerede

» sikkerhed )
Paritet Ingen

ledningsfering

) Beveaegelse

Baud-hastighed 115200
stopots En

dstill
Nyttelast indstilinger

Montering | <Crrolere: of

1/0-opsaetning 5 o .
Analoge indgange - Kommunikationsinterface

Veerktgj 1/0
Variable O Analoge input
analog_in[2]
Opstart -
analog_in[3]
Hjem
Spor @ Kommunikationsinterface
transportband
Interfacet til veerktajskommunikation tillacer
Skrueproces lkkommunikation med veerltajet uden ekstern

Digitalt outputtilstand

Digital outputtilstand for vaerktej defineres baseret pé det tilkknyttede

veerkta]

Udgangsspaending for vaerktej

Hwis du indstiller veeritgjets speending til 24V, kan det beskadige til
= tillknyttede udstyr, hvis det kun konfigureres til 12V

O Dobbelt pinpower

-
@ Standardoutput

A

- Digitalt output O

> Feltbus RX-tomgangstegn 15
) URCaps TX-tomgangstegn 3,5

Digitalt output 1

[o] -
Seenlker (NPN) -
Seenker (NPN) h

O Slukket

1/O-
graensefladestyring

1. Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa vaerktgj 1/0.

2. Under I/O-greensefladestyring skal du veelge Bruger for at fa adgang til
indstillingerne for analoge veerktgjsindgange og/eller digital udgangstilstand.
Hvis du veaelger en URCap, fijernes adgangen til indstillingerne for veerktgjets

analoge indgange og den digitale udgangstilstand.

BEMARK

greenseflade.

Hvis en URCap styrer en endeeffektor, sdsom en griber, kreever
URCap kontrol af veerktgjets |O-greenseflade. Vaelg URCap pa
listen for at give den mulighed for at styre veerktgjets 10-
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7.4.2.Brugafl/O-fanen

Beskrivelse Brug I/O-fanebladet til at overvage og indstille live I/O-signalerne fra/til kontrolboksen.

Skeermen viser den aktuelle tilstand af I/0, herunder under programkersel. Programmet
stopper, hvis noget andres under udfarelsen. Ved programstop vil alle outputsignaler
bevare deres tilstand. Skaermen opdateres ved 10 Hz, s et meget hurtigt signal vises
muligvis ikke korrekt.

Konfigurerbare 1/0'er kan reserveres til specielle sikkerhedsindstillinger, der defineres i
installationens sikkerhedskonfiguration af I/O (se I/O). De, der reserveres, far navnet pa
sikkerhedsfunktionen i stedet for standardnavnet eller et brugerdefineret navn.
Konfigurerbare utganger som er reservert for sikkerhetsinnstillinger er ikke vekslingsbare
og Vil kun bli vist som LED.

Konfigurerbart input Konfigurerbart output Digitalt input Digitalt output
Rohot s-Guard Reset 4 o114 0 4 om[J4
Ekstern
2 6 2] s Start-Prog 6 20 0s
3 7 3(])7 Stop-Prog 7 3007
Analogt input Digitalt input for vaerktsj Digitalt output for vaarktaj
analog_In[0] 0.00v Speending ¥ 0 1 o[z
ov 10V
Strem
analog_n[1] 000y Spaending ¥ 000 mA
ov 1ov
Analogt output Analogt input for vaerktaj
analog_in[2] 0,00V Speending
4,00 mA
analog_in[3] 0,00V Speending
S . ov 10ov
4,00 mA

O Normal

Speaending Nar veerktgjets output styres af brugeren, kan du konfigurere Spaending. Valg af en URCap
fierner adgang til spaending.

Analoge De analoge I/O'er kan indstilles til enten stram [4-20mA] eller spaending [0-10V]
domaeneindstillinger udgang. Disse indstillinger er vedvarende trods genstart af robotcontrolleren og
gemmes i installationen.
Kontrol over veerktgjets I/O'er kan tildeles en URCap i veerktgj I/O pa fanen
Installation. Hvis der vaelges en URCap, fjernes brugerens kontrol over veerktgjets
analoge 1/0.
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Vaerktgjskommunikationsgreenseflade Nar Tool Communication Interface TCI er aktiveret, bliver
veerktgjets analoge input utilgaengeligt. Pa I/O-skaermbilledet
vises feltet Veerktgjsindgang som illustreret.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One
R Idle Chars 1.50
TX Idle Chars 3.50
Tobenet strgm Nar Tobenet strogm er aktiveret, skal digitale veerktgjsudgange

navngives som felger:
* tool_out[0] (Strem)
* tool_out[1] (GND)

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA
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/.4.3. Drevstrom-indikator

Beskrivelse Drevstrem-indikatoren er et lys, der teendes, nar robotarmen er teendt, eller nar der er
stram til robotkablet. Nar robotarmen er slukket, slukkes drevstram-indikatoren.

Drevstrgm-indikatoren er tilsluttet via de digitale udgange. Det er ikke en
sikkerhedsfunktion og bruger ikke sikkerheds-I1/O'er.

Indikator Drevstrem-indikatoren kan veere et lys, der kan fungere ved 24VDC.
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/.5.Brug af I/O til valg af tilstand

Beskrivelse Robotten kan konfigureres til at skifte mellem driftstilstande uden at bruge
programmeringskonsollen. Det betyder, at brug af programmeringskonsol er forbudt, nar
du skifter fra automatisk tilstand til manuel tilstand og fra manuel tilstand til automatisk
tilstand.

Skift af tilstande uden brug af programmeringskonsollen kraever sikkerheds-I/O-
konfiguration og en sekundaer enhed som tilstandsveelger.
Valg af Tilstandsveelgeren kan vaere en nggleafbryder med et redundant elektrisk layout eller med
tilstand signaler fra en dedikeret sikkerheds-PLC.
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/.6. Sikkerheds /O

Sikkerheds | dette afsnit beskrives dedikeret sikkerhedsindgang (gul terminal med rad tekst) og

110 konfigurerbar I/O (gule terminaler med sort tekst) nar konfigureret som sikkerheds-1/0.
Sikkerhedsanordninger og -udstyr skal monteres i henhold til sikkerhedsinstrukserne og
risikovurderingen i kapitel Sikkerhed.
Alle sikkerheds-I/O er parrede (redundante), sa en enkelt fejl medfarer ikke tab af
sikkerhedsfunktionen. Sikkerheds-1/0 skal dog holdes adskilt som to separate kredse.

De permanente sikkerhedsinput-typer er:
* Robot Na@dstop kun til ngdstopsudstyr
* Beskyttelsesstop for beskyttende enheder
* 3PE Stop for beskyttende enheder

Tabel Funktionsforskellen vises nedenfor.
Nadstop Beskyttelsesstop 3PE Stop
Robot stopper bevaegelse Ja Ja Ja
Programafvikling Pauserer Pauserer Pauserer
Kgrselsstrgm Off On On
. Automatisk eller Automatisk
Nulstil Manuel
manuel eller manuel
. . Alle cyklusser til Alle cyklusser
Hyppighed for brug Sjeelden sjzelden til sjzelden
o Udlgs kun ) .
Kraever ny initialisering bremser Nej Nej
Stopkategori (IEC 60204-1) 1 2 2
Preestationsniveau for
overvagningsfunktion (ISO 13849-1) PLd PLd PLd

Sikkerhedsadvarsel Brug den konfigurerbare /O til at opseette yderligere sikkerheds I/O funktionalitet,
for eksempel en ngdstopudgang. Brug PolyScope-greensefladen til at definere et
saet konfigurerbare I/0 til sikkerhedsfunktioner.

é FORSIGTIG
Manglende regelmaessig verificering og test af

sikkerhedsfunktionerne kan fgre til farlige situationer.

* Sikkerhedsfunktionen skal kontrolleres, far robotten
saettes i drift.

* Sikkerhedsfunktionerne skal testes jeevnligt.
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OSSD- Alle konfigurerede og permanente sikkerhedsindgange filtreres for at tillade brug af OSSD-

signaler sikkerhedsudstyr med impulslaengder under 3 ms. Sikkerhedsindgangen afleeses hvert
millisekund, og indgangens status bestemmes ud fra det oftest sete indgangssignal over de
seneste 7 millisekunder.

OSSD- Du kan konfigurere kontrolboksen til at udsende OSSD-impulser, nar en

sikkerhedssignaler  sikkerhedsudgang er inaktiv/hgj. OSSD-impulser registrerer kontrolboksens evne til
at gore sikkerhedsudgange aktive/lave. Nar OSSD-impulser er aktiveret for en
udgang, genereres en 1 ms lav impuls pa sikkerhedsudgangen en gang hver 32 ms.
Sikkerhedssystemet registrerer, nar en udgang er tilsluttet en forsyning og lukker
robotten ned.
lllustrationen nedenfor viser: tiden mellem impulser pa en kanal (32 ms),
impulslaengden (1 ms) og tiden fra en impuls pa den ene kanal til en impuls pa den
anden kanal (18 ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

safetyh L ’_|

32 ms

SafetyB J_| ]
18 ms

For at aktivere OSSD for sikkerhedsoutput

| toppanelet tryk pa Installation og veelg Sikkerhed.
Under Sikkerhed skal man veelge 1/0O.

3. Veelg det gnskede OSSD-afkrydsningsfelt under Udgangssignal pa I/O-
skaermen. Du skal tildele udgangssignalet for at aktivere OSSD-
afkrydsningsfelterne.

Standardsikkerhedskonfiguration Robotten leveres med en standardkonfiguration, der muligger drift

uden yderligere sikkerhedsudstyr.
Safety

24V
EIO
24V
El
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Tilslutning af | naesten alle anlaeg er det nedvendigt at bruge en eller flere ekstra nadstopknapper.
ngdstopknapper  Nedenstaende illustration viser, hvordan én eller flere ngdstopknapper kan forbindes.
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Deling af Du kan konfigurere en delt ngdstopfunktion mellem robotten og andre maskiner ved at
ngdstop med konfigurere folgende I/O-funktioner via den grafiske brugerflade. Robotngdstop-indgangen
andre kan ikke deles. Hvis mere end to UR-robotter eller andre maskiner skal forbindes, skal der
maskiner bruges en sikkerheds-PLC til at styre ngdstopsignalerne.

* Konfigurerbart indgangspar: Eksternt ngdstop.
* Konfigurerbart udgangspar: Systemstop.

Nedenstaende illustration viser, hvordan to UR robotter deler deres nadstopfunktioner. |
dette eksempel er de konfigurerede 1/O’er CI0-CI1 og CO0-CO11.

[/

figurable JAputs/ Configurable Outputs . Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v |Mf|24¢ |W| | ov |H||ov | : 24v W |[24v |H NE|[ov m
cio [d|[£14 [m] [coo[m|[cos|m A : B cio [m|[ci4 [m] [coy|M][cos[m
24v [Wf|24v (W] [ov o [m : 24v J|[24v [m]| [ovim|[ov [m
cn [d|[cis [m] [cot[mN\cos/m : ci/{m|[cis [m] [co1[l][cos|m
24v (M| [24v [m] [ov ov [m 2 2¢v (| [ov [m|[ov [m
ci2 |m|[cie [m| [co2[mN\dps|m i2//m|[cie || [coz|m][cos|m
24v (M| [24v [m] [ov [m]|\o\ W o (m)[24av [m]| [ov [m][ov [m
ci3 |m|[ci7 [m] [cos[m]|[CoN I £z [m|[ci7 [m] [cos[m|[co7[m

Sikkerhedsstop Denne konfiguration er kun beregnet til anvendelser, hvor operataren ikke kan ga

med automatisk  gennem dgren og lukke den bag sig. Den konfigurerbare 1/0O anvendes til at opsaette en

genstart nulstillingsknap uden for deren til genaktivering af robotfunktionen. Robotten
genoptager automatisk driften, nar signalet er genetableret.

é ADVARSEL
Denne konfiguration ma ikke bruges, hvis signalet kan genetableres
inden for det sikrede omrade.

Safety

[zav]m

@ [E0 [m W~ -

g [24v |H o[22 ]m] favd] [ov [n]

HIETIC /A I W o I Z‘—H Hea0 ﬁ *
24v W E[en [m)

g 24v W

&[sio 5[50 [md Sy

3= 2= X

§ [2av [HN_ )z < [ | N

8 3 [sn [d|

3[sn

| dette eksempel en dgrkontakt
som en grundlaeggende
sikkerhedsanordning, hvor
robotten stoppes, nar dgren
abnes.

| dette eksempel en sikkerhedsmatte, som er en
sikkerhedsanordning, hvor automatisk
genoptagelse er passende. Dette eksempel geelder
ogsa for en sikkerhedslaserscanner.
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Sikkerhedsstop Hvis sikkerhedsinterfacet anvendes til at interagere med et lysgardin, kreeves en
med nulstilling uden for det sikrede omrade. Nulstillingsknappen skal veere en tokanalstype. |
nulstillingsknap dette eksempel er I/O'en CI0-CI1 konfigureret til nulstilling.
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/.6.1.1/O-signaler

Beskrivelse I/0 er opdelt mellem indgange og udgange og er sammensat i par, sa hver funktion
leverer en Kategori 3 og PLd I/O.

PROFlsafe
Sikkert Hjem
3-position

> e

oooo

RIRIRIK

Indgangssigna Inputtene er beskrevet i nedenstdende tabeller:
|

Udfarer et kategori 1-stop (IEC 60204-1), som sender
informationer til andre maskiner via udgangen for Systemstop,

Nedstopknap hvis denne udgang er defineret. Der indledes et stop i alle
enheder, der er forbundet med udgangen.
Udfarer et kategori 1-stop (IEC 60204-1) via kontrollerskabets
Robot Nadstop indgang, som sender informationer til andre maskiner via
udgangen for Systemngdstop, hvis denne udgang er defineret.
Eksternt Udfarer kun et kategori 1-stop (IEC 60204-1) pa robotten.
ngdstop

Alle sikkerhedsgreaenser kan anvendes mens robotten bruger
en Normal konfiguration eller en Reduceret konfiguration.
Hvis det er konfigureret, skifter sikkerhedssystemet til
reduceret konfiguration, nar det modtager et lavt signal pa
indgangene. Robotarmen decelererer for at opfylde de
reducerede parametre.

Reduceret Sikkerhedssystemet sgrger for, at robotten er inden for
reducerede greenser mindre end 0,5 sek. efter, atindgangen
udlgses. Hvis robotarmen fortsaetter med at overtraede nogen
af de reducerede graenser, udlgses et kategori 0 stop.
Udlgserplaner kan ogsa udlgse en overgang til den
reducerede konfiguration. Sikkerhedssystemet overgar til den
normale konfiguration p4 samme made.
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Indgangssign

al

Inputtene er beskrevet i nedenstaende tabeller:

Driftstilstand

Nar et eksternt tilstandsvalg bruges, skifter det
mellem automatisk tilstand og manuel tilstand.
Robotten er i automatisk tilstand, narindgangen er
lav, og i manuel tilstand, nar indgangen er hgj.

Nulstilling af
sikkerhedsforanstaltning

Genstarter fra tilstanden Beskyttelsesstop, nar der
forekommer en stigende kant pa indgangen
Nulstilling af beskyttelse. Nar et beskyttelsesstop
forekommer, sikrer denne indgang, at tilstanden
Beskyttelsesstop fortsaetter, indtil en nulstilling
udlgses.

Beskyttelse

Et stop udlgst af et beskyttelsesinput. Udfgrer en
stopkategori 2 (IEC 60204-1) i alle tilstande, nar den
udlgses af en beskyttelse.

Automatisk tilstand
Beskyttelsesstop

Udfarer KUN et kategori 2-stop (IEC 60204-1) i
automatisk tilstand. Beskyttelsesstop i automatisk
tilstand kan kun vaelges, nar en 3-positionskontakt er
konfigureret og installeret.

Nulstilling af automatisk
tilstandssikring

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

3-positionskontakt

| manuel tilstand skal der trykkes pa en ekstern 3-
positionskontakt, og den skal holdes halvt trykket ind
for at bevaege robotten. Hvis du bruger en indbygget
3-positionskontakt, skal der trykkes pa knappen, og
den skal holdes i midterpositionen for at bevaege
robotten.

Freedrive pa robot

Du kan konfigurere Frilgb-indgangen til at aktivere og
bruge Frilgb uden at der trykkes pa Frilgb-knappen
péa en standard-programmeringskonsol (TP), eller
uden at det er nadvendigt at trykke pa og holde en af
knapperne pa 3PE TP'en i let tryk-positionen.

é ADVARSEL
Nar standard-nulstilling af beskyttelse er deaktiveret, sker der en
automatisk nulstilling, nar beskyttelsen ikke lsengere udlgser et stop.
Dette kan ske, hvis en person passerer gennem beskyttelsesomradet.
Hvis en person ikke registreres af beskyttelsen, og personen udseettes for
farer, er automatisk nulstilling forbudt ifalge standarderne.

* Brug kun den eksterne nulstilling for at sikre nulstilling, naringen
person er udsat for farer.

é ADVARSEL
Nar automatisk tilstand-beskyttelsesstop er aktiveret, udlgses et
beskyttelsesstop ikke i manuel tilstand.
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Udgangssignale Alle sikkerhedsudgange gar lav i tilfeelde af brud pa eller fejl i sikkerhedssystemet. Dette

r betyder, at systemstop-udgangen indleder et stop, selv nar et E-stop ikke udlgses.
Du kan anvende fglgende sikkerhedsfunktioner for udgangssignaler. Alle signaler
vender tilbage til lav, nar den tilstand, der udlgste det hgje signal, afsluttes:

1System stop

Signalet Lavt, nar sikkerhedssystemet er udlgst, sa det er
i stoppet tilstand, herunder ogsa via indgangen for
robotngdstop eller ngdstopknappen. Hvis nadstoppet
tilstand udlgses af Systemstop-indgangen, gives der ikke
noget lavt signal for at undga fastlasning.

Robotbeveegelse

Signalet er Lav, hvis robotten bevaeger sig, ellers hg;.

Robotten stopper
ikke

Signalet er Hgj, nar robotten er stoppet eller i faerd med
at stoppe pa grund af et ngdstop eller beskyttelsesstop.
Ellers vil den veere logisk lav.

Reduceret

Signalet er Lavt, nar reducerede parametre er aktive,
eller hvis sikkerhedsindgangen er konfigureret med et
reduceret input, og signalet er i gjeblikket lavt. Ellers er
signalet hgijt.

lkke reduceret

Dette er det modsatte af Reduceret, som er defineret
ovenfor.

Sikkert hjem

Signalet er Hagj, hvis robotarmen et stoppet og er placeret
i den konfigurerede Sikker Hjem-position. Ellers er
signalet logisk /avt. Dette bruges ofte, nar UR-robotter
integreres med mobile robotter.

@ BEMARK

Eventuelle eksterne maskiner, som modtager ngdstop-tilstanden fra
robotten gennem udgangen Systemstop, skal overholde ISO 13850.
Dette er isser ngdvendigt i opsaetninger, hvor robotens ngdstopindgang
er tilsluttet en ekstern ngdstopenhed. | sddanne tilfaelde bliver
systemstop-udgangen hgj, nar det eksterne ngdstop udlagses. Dette
indebaerer, at ngdstoptilstanden pa det eksterne maskineri nulstilles
uden manuel handling fra robottens operater. For at overholde
sikkerhedsstandarder skal den eksterne maskine derfor kraeve manuel
handling for at kunne genoptages.

1Systemstop blev tidligere kaldet "System Nedstop" for Universal Robots robotter. PolyScope kan vise

"Systemngdstop".
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/.6.2.1/O-opsaetning

Beskrivelse

Brug 1/0-opsaetningsskaermen til at definere 1/0O-signaler og konfigurere handlinger med
I/O-fanekontrol. Typerne af I/O-signaler er anfgrt under Input og Output.
Du kan bruge en feltbus, f.eks. Profinet og EtherNet/IP, til at fa adgang til de generelle

registre.

Hvis du aktiverer veerktgjskommunikationsgraensefladen (TCI), bliver veerkigjets analoge
input utilgeengeligt.

TCP

Nyttelast
Montering
1/0-opseetning
Vaerktgj 1/0
Variable
Opstart

Hjem

Spor
transporthand

Skrueproces

Normal

Visning
pigta -
Input Qutput
DIf0] digital in[0] ~ Do[0] digital_oLt[0] ~
DifL] digital in[1] % DO[1] digital_out[1] Prog-Running
DIf2] digital in[2] Start-Prog Dof2] digital_out[2]
DIf3] digital in[3] Stop-Prog Do3] digital_out[3]
DIf4] digital in[4] Do4] digital_out[4]
DIfs] digital in(s] DO[s] digital_out[s]
Dif6] digital in{6] Do[6] digital_out[6]
DIf7] digital in[7] Do[7] digital_out[7]
o) tool info] Torol tool_out[0]
T tool_in[1] ~ Tonl tool_out[1] v
1/O-fanebladsstyring

Valgt 1/O: digital_out[1]
> Bevaegelse
> sikkerhed Omdat

> URCaps Handling | program

‘Hm, nér programmet karer-lav, ndr programmet er stoppet ¥ ‘

©)
BEMARK
Nar du starter programmer fra en 1/O eller feltbusindgang, kan robotten
begynde at bevaege sig fra den position, den har, det vil ikke vaere
ngdvendigt at udfere nogen manuel bevaegelse til det fgrste viapunkt via
PolyScope.

I/0-signaltype For at begraense antallet af signaler, der er anfert under Input og Output, skal bruge

rullemenuen View til at eendre det viste indhold baseret pa signaltype.
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Tildeling af
brugerdefinerede
navne

Du kan navngive indgangs- og udgangssignalerne for nemt at identificere dem, der
bruges.

1. Veelg det gnskede signal.
2. Tryk pa tekstfeltet for at indtaste et navn til signalet.

3. Tryk pa Ryd for at nulstille navnet til standard.

Du skal angive et brugerdefineret navn til et generelt register for at gare det
tilgaengeligt i programmet (dvs. for en Vent kommando eller den betingede udtryk for
en Hvis kommando).

Kommandoerne Vent og Hvis beskrives i hhv. (Vent) og (Hvis). Du kan finde
navngivne generelle formalsregistre i Input eller Output vaelgeren pa skaermen
Expression Editor .

I/0-handlinger Du kan bruge fysiske og feltbus digitale I/O'er til at udlgse handlinger eller reagere pa

og l/O- status for et program.

fanekontrol

I/1O- Brug I/O-fanen til at angive, om en udgang styres pa I/O-fanebladet (enten af

fanekontrol programmaerer eller bade operatgrer og programmgrer), eller om det styres af
robotprogrammerne.

Tilgeengelige

indgangshandlinge
r

Kommando Handling

Starter eller genoptager det nuvaerende program pa en

Start stigende kant (kun aktiveret i Fjernstyring)
Stop Stopper det aktuelle program pa en stigende kant
s:itsza Seetter det aktuelle program pa pause pa en stigende kant

Nar indgangen er hgj, gar robotten i freedrive (svarende til
Frilgb freedrive-knappen).
Input ignoreres, hvis andre forhold ikke tillader freedrive.

é ADVARSEL
Hvis robotten stoppes, mens du bruger startinputhandlingen,
bevaeger robotten sig langsomt til programmets fgrste waypoint, far
programmet udferes. Hvis robotten er sat pa pause, mens du bruger
indgangshandlingen Start, bevaeger robotten sig langsomt til den
position, hvorfra den blev sat pa pause, for programmet
genoptages.
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Tilgaengelige
udgangshandli Handling Outputtilstand Programtilstand
nger Lav, nar den ikke karer LO S’Eoppet eller sat
pa pause
Hgj, nar den ikke karer HI S’Eoppet eller sat
pa pause
LO Kgrer,
Hgj, nar du kerer, lav, nar du stopper HI S'Eoppet eller sat
pa pause
Programmet blev
Lavt pa ikke-planlagt stop LO opsagt ikke-
planlagt
Programmet blev
opsagt ikke-
. . LO planlagt
Lavt pa uplanlagt stop, ellers hgjt HI Karer, er stoppet
eller er sat pa
pause
Karer (seet
programmet pa
Kontinuerlig puls Skifter mellem pause eller stop
hgj og lav det for at
opretholde
pulstilstanden)
Arsag il En ikke-planlagt afslutning af programmet kan forekomme af en af nedenstaende

programafslutning  arsager:
* Robotstop
> Fejl
* Overtraedelse

* Karselsundtagelse
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/.7.3-positionskontakt

Beskrivelse Robotarmen er udstyret med en aktiveringsenhed i form af 3PE programmeringskonsol.
Kontrollerskabet understgtter falgende konfigurationer for aktiveringskontakt:

* 3PE-programmeringskonsol
* Ekstern 3-positionskontakt

* Ekstern tre-positionskontakt og 3PE programmeringskonsol

Nedenstaende illustration viser, hvordan en 3-positionskontakt-indgang tilsluttes.

Conﬁlurabl Inputs

3-Position Switch

CI2
24V
CI3

24V 24v |H 1
cio[ <y [m ;
24V 24\ W — —
ci NCI5 ||
24V ] "
|
|

N
<

00000
N
<

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

BEMARK
UR-robottens sikkerhedssystem understatter ikke flere eksterne 3-

positionskontakter.

Kontakt til Brug af en 3-positionskontakt kreever brug af en driftstilstand-kontakt.

driftstilstand
Illustrationen nedenfor viser en kontakt til driftstilstand.

Confil;urabl Operational mode Switch
24v||H||24v | 1
cio||m|[ci4 |m :
24v|[m]|[24v |m — —
cij|Hj|ci5 [l :

24V|| B |24v (A "
Ci2f| Qs |l

PZAVAY - IIPZAA ] |

CI3 | BHCI7 \E

[
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/.8. Universelt digitalt I/O

Beskrivelse Startskeermen indeholder indstillinger til automatisk indlaesning og start af et
standardprogram og til automatisk initialisering af robotarmen ved opstart.

Universelt | dette afsnit beskrives den universelle 24V |/O (gréa terminaler) og det konfigurerbare 1/O
digitalt /0 (gule terminaler med sort tekst) nar den ikke er konfigureret som sikkerheds 1/0.

De universelle I/O'er kan anvendes til at drive udstyr som pneumatikrelaeer direkte eller til
kommunikation med andre PLC-systemer. Alle digitale output kan deaktiveres automatisk,
hvis programafviklingen standses.

| denne tilstand er udgangen altid lav, nar et program ikke karer. Eksempler vises i de
efterfelgende underafsnit.

Disse eksempler benytter almindelige digitale output, man alle konfigurerbare output kunne
ogsa veere brugt, hvis de ikke er konfigureret til at udfgre en sikkerhedsfunktion.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs 24V|H |(24av|H

ov[m[[ov[d 0AD DIO(H ||DI14
poo/m||jpoa/m @ 2av|m|[2av|H |

ov |m|| ov
po1/ M| |pos/m A DI1/M||DI5 R N ]
ov mlovim 24v|H|[2av|m)
DOo2/M||po6|m DI2|H| (D16 | M| \ y-l

ov |H| ovim 24V|H||24aVv|H
Do3|M||po7|m pI3m|[D17 |

| dette eksempel styres en belastning fra en digital | dette eksempel forbindes en simpel
udgang, nar denne er forbundet. knap til en digital indgang.

Kommunikation Du kan bruge den digitale 1/O til at kommunikere med andet udstyr, hvis der etableres

med andre en feelles jord (GND 0V), og hvis maskinerne anvender PNP-teknologi. Se
maskiner eller nedenstaende.
PLC’er

Digital Inputs Dig
ov

uts / . igital Inputs.
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7.8.1. Analoge indgange: Kommunikationsinterface

Beskrivelse Interface til veerktgjskommunikation (TCI) aktiverer robottens kommunikation med et
tilsluttet veerktgj via robotveerktgjets analoge indgang. Dette fierner behovet for eksterne

kabler.

Nar Interface til veerktgjskommunikation er aktiveret, er ingen analoge vaerktgjsindgange

tilgeengelige

Veerkitgjskommunikationsgraenseflade

1.

Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa
veerktaj 1/0.

Vaelg Kommunikationsinterface for at redigere TCI-
indstillinger.

Nar TCl er aktiveret, er den analoge veerktgjsindgang
ikke tilgeengelig for I/O-opsaetning for installationen, og
vises ikke i inputlisten. Veerktgjets analoge input er ogsa
utilgeengeligt for programmer som Vent pa indstillinger
og udtryk.

Veelg de gnskede veerdier i rullemenuerne under
kommunikationsinterfacet.

Eventuelle veerdiaendringer sendes straks til vaerkigjet.
Hvis nogen installationsveerdier afviger fra, hvad
veerktgjet bruger, vises en advarsel.
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/.9. Universeltanalogt1/O

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

Felgende retningslinjer anbefales for at opna hgjest mulig ngjagtighed.
* Benyt AG terminalen taettes pa I/O'en. Parret deler et feelles tilstandsfilter.

* Brug samme GND (0V) til udstyr og kontrollerskab. Den analoge 1/O er ikke
galvanisk isoleret fra kontrollerskabet.

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

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

Elektriske
specifikationer

| den grafiske brugerflade kan du vaelge indgangstilstande. De elektriske specifikationer
ses nedenfor.

Copyright © 2009-2025 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

Terminaler Parameter Min  Type Maks Enhed
Analog indgang i stromtilstand

[AIx - AG] Strem 4 - 20 mA
[AIx - AG] Modstand - 20 - Ohm
[AIx - AG] Oplgsning - 12 - bit
Analog indgang i

spaendingstilstand

[AIx - AG] Spaending 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Modstand - 10 - kOhm
[AIx - AG] Oplgsning - 12 - bit
Analog udgang i stromtilstand

[AOx - AG] Strem 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spaending 0 - 24 \
[AOx - AG] Oplgsning - 12 - bit
Analog udgang i

spaendingstilstand

[AOx - AG] Spaending 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Strem -20 - 20 mA
[AOx - AG] Modstand - 1 - Ohm
[A0Ox - AG] Oplgsning - 12 - bit

UR10e
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Analog s
[ NI

output og ilel= o folm 0

Analog oo j> oD <[ ;<
- t AG |EM EEE) » AG |H
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P im0 th HiS0
2ot [m HEAC

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

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en
analog sensor.

/7.9.1. Digitalt output

Beskrivelse Veerktgjskommunikationsgreensefladen ggr det muligt at konfigurere to digitale udgange
uafhaengigt af hinanden. | PolyScope har hvert ben en rullemenu, der gar det muligt at
indstille udgangstilstanden. Fglgende indstillinger er tilgaengelige:

* Sinking: Dette gor det muligt at konfigurere PIN-koden i en NPN- eller Sinking-
konfiguration. Nar udgangen er slukket, tillader stiften en strem at flyde til jorden.
Dette kan bruges sammen med PWR-stiften til at skabe et fuldt kredslab.

* Sourcing: Dette gar det muligt at konfigurere PIN-koden i en PNP- eller Sourcing-
konfiguration. Nar udgangen er teendt, giver stiften en positiv spaendingskilde
(konfigurerbar i IO-fanen). Dette kan bruges sammen med GND-stiften til at skabe
et fuldt kredslab.

* Push/Pull: Dette gar det muligt at konfigurere stiften i en Push/Pull-konfiguration.
Nar udgangen er teendt, giver stiften en positiv spaendingskilde (konfigurerbar i |O-
fanen). Dette kan bruges sammen med GND-stiften til at skabe et fuldt kredslgb
Nar udgangen er slukket, tillader stiften en strgm at flyde til jorden.

Nar du har valgt en ny outputkonfiguration, treeder aendringerne i kraft. Den aktuelt
indlzeste installation er aendret for at afspejle den nye konfiguration. Nar du har
kontrolleret, at vaerkigjets output fungerer som tilsigtet, skal du sgrge for at gemme
installationen for at undga at miste aendringer.

Dual Pin Dual Pin Power bruges som en strgmkilde til veerktgjet. Aktivering af tobenet stram
Power deaktiverer digitale standardudgange til veerktgj.
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7.10. Fjernstyret ON/OF F -styring

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

* Nar programmeringskonsollen er utilgeengelig.
* Nar et PLC-system skal have fuld kontrol.

* Nar flere robotter skal teendes og slukkes samtidigt.

Fjernstyring ON/OFF-fiernstyringen har en 12V hjaelpestremforsyning, der holdes aktiv, nar
kontrollerskabet slukkes. ON-indgang er kun beregnet til kortvarig aktivering og fungerer
pa samme made som POWER-knappen. OFF-indgangen kan holdes nede efter gnske.
Brug softwarefunktion til at indlaese og starte programmer automatisk.

De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Terminaler Parameter Min Type Maks Enhed
[12V - GND] Spaending 10 12 13 \Y
[12V - GND] Strem - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv spaending 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktiv spaending 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Indgangsstrgm - 1 - mA
[ON] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Remotel/ﬂ_l Remotel/ﬂ_l

12v|H T 12v|d I

GND|H R . } GND|H SEF EEPERRE }

ON R ON

OFF|H\ P OFF ]

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en Dette eksempel illustrerer tilslutning af en
ekstern ON-knap. ekstern OFF-knap.

é FORSIGTIG
Vedvarende tryk og hold pa teend/sluk-knappen SLUKKER kontrollerskabet uden
at gemme.

* Undlad at trykke pa og holde TAND-indgangen eller TAND/SLUK-
knappen uden at gemme.

* Brug FRA-indgangen til fiernstyring af slukning, for at lade
kontrollerskabet gemme filerne og lukke korrekt ned.
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/1. Ethernet

Beskrivelse Ethernet-interfacet kan anvendes til:
* MODBUS, EtherNet/IP og PROFINET.

* Fjernstyringsabning og -styring.

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

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

De elektriske specifikationer ses i tabellen nedenfor.

Parameter Min Enhed
Kommunikationshastighed 10 - 1000 Mb/s

/.12. Integration af ende-effektor

Beskrivelse Ende-eeffektoren kan ogsa betegnes som veaerktgjet og arbejdsemnet i denne vejledning.

BEMARK
UR giver dokumentation for, at ende-effektoren kan integreres med
robotarmen.

* Se den specifikke dokumentation for ende-
effektoren/veerktgjet/arbejdsemnet for montering og tilslutning.
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/121 Vaerktejl/O

Veerktgjskonnektor  Veerktgjsstikket, der er illustreret nedenfor, giver strgm- og styresignaler til de
gribere og sensorer, der bruges pa et specifikt robotvaerktgj. Veerktgjsstikket har
otte huller og er placeret ved siden af vaerktgjsflangen pa Handled 3.

De otte ledninger inde i stikket har forskellige funktioner, som angivet i tabellen:
Pin # Signal Beskrivelse
1 Al3/ Analog indgang 3 eller
RS485- RS485-
2 Al2/ Analog indgang 2 eller
6 07 RS485+ RS485+
(o 1 3 TO0PWR Dlglta:)e\/l;‘?g\a/;]zie\/o eller
ol Digitale ud 1ell
igitale udgange 1 eller
40 o 2 4 TO1/GND Jord
3 5 POWER 0v/12Vv/i24Vv
6 TIO Digitale indgange 0
7 TH Digitale indgange 1
8 GND Jord
BEMARK
Veerktgjskonnektor skal strammes manuelt op til maksimalt
0,4 Nm.
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Veaerktajskabeladapter

Veerktgjskabeladapteren er det elektroniske tilbehgr, der muliggar kompatibilitet
mellem veerktigjets /O og e-seriens veerkigijer.

}D

@*

ul || 5D

1 Tilsluttes veerktgjet/ende-effektoren.
2 Opretter forbindelse til robotten.

é ADVARSEL
Tilslutning af veerktgjskabeladapteren til en robot, der er teendt,

kan fgre til personskade.

* Tilslut adapteren til vaerktgjet/ende-effektoren, far du

tilslutter adapteren til robotten.

* Teend ikke for robotten, hvis veerktgjskabeladapteren
ikke er tilsluttet veerktejet/ende-effektoren.

De otte ledninger inde i vaerktgjskabeladapteren har forskellige funktioner, som

angivet i tabellen nedenfor:

Pin # Signal Beskrivelse
] Al2/ Analog indgang 2 eller
RS485+ RS485+
2 Al3/ Analog indgang 3 eller
RS485- RS485-
3 T Digitale indgange 1
4 TIO Digitale indgange 0
5 POWER ov/12Vvi24V
6 TO1/GND Digitale udgange 1 eller
Jord
Digitale udgange 0 eller
/ TOOPWR ov/12Vv/i24V
8 GND Jord

L JORD

= Veerktgjsflangen er forbundet til GBN (Jord).
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/12.2. Maksimal nyttelast

Beskrivelse

Robotarmens normerede nyttelast afhaenger af forskydningen af tyngdepunktet (CoG)

UR10e
10 kg /
12,5 kg

for nyttelasten, som vist nedenfor. Forskydningen af tyngdepunktet (CoG) defineres som
afstanden fra centrum af veerktgjsflangen til tyngdepunktet for den pasatte nyttelast.

Robot-armen kan klare en lang tyngdepunktsforskydning, hvis nyttelasten er placeret
under veerktgjsflangen. Nar du for eksempel beregner nyttelast-massen i en anvendelse
med opsamling og nedsaetning, skal du tage hensyn til bade griberen og arbejdsemnet.

Robottens evne til at accelerere kan reduceres, hvis nyttelastens CoG overstiger
robottens reekkevidde og nyttelast. Du kan finde oplysninger om reekkevidden og
nyttelasten for din robot i de tekniske specifikationer.

Du kan bekraefte robottens nyttelastkapacitet ved at se maerkaten pa robotarmen. Nyttelaster
over 10 kg forleenges vandret veek fra albueleddet.

Forggelse af den maksimale nyttelastkapacitet kan fa robotten til at bevaege sig ved
reducerede hastigheder og lavere acceleration.

Bevaegelse med hgj nyttelast sker med veerktgj orienteret lodret nedad, som det ofte er
tilfeeldet i palleteringsanvendelser.

Nyttelast [kg]

Il UR10e
Bl UR10e 125kg

I L L L I L L L | L L L I
200 400 600 800

Tyngdepunktsforskydning [mm]

Forholdet mellem den nominelle nyttelast og tyngdepunktet forskydes.

UR10e
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Nyttelast
inerti

Du kan konfigurere nyttelast med hgj inerti, hvis nyttelasten er indstillet korrekt.
Styreenhedens software justerer automatisk accelerationer, nar felgende parametre er
korrekt konfigureret:

* Nyttelastmasse
* Tyngdepunkt
* Inerti

Du kan bruge URSim til at evaluere accelerationer og cyklustider for robotbevaegelser med
en bestemt nyttelast.
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7.12.3. Sikring af vaerktgj

Beskrivelse Veerktgjet eller arbejdsemnet monteres pa veerktgjsudgangsflangen (ISO) pa spidsen af
robotten.
Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

jl

4x D57 8
Mé-6H ¥ 8

06%Y

48,75

SECTION A-A

»31,50 H7

?50 0,1

®63h8

©90+0,1

Veerktgjsflangens mal og hulmanster. Alle mal er i millimeter.

Veerktgjsflange Veerktgjets outputflange (ISO 9409-1) er stedet, hvor veerkigjet er monteret pa spidsen
pa robotten. Det anbefales at bruge en radial spaltedbning til positioneringsstiften for at
undga for hgj belastning, samtidig med at placeringen holdes praecist.

f’i FORSIGTIG
Meget lange M6-bolte kan presse mod bunden af veerktgjsflangen og
kortslutning robotten.

* Brug ikke bolte, der stikker mere end 8 mm ud, til montering af veerkigjet.

é ADVARSEL
Hvis man ikke strammer boltene korrekt kan det forarsage skade pa grund af tab
af adapterflangen og/eller ende-effektoren.

* Serg for, at veerktajet er korrekt og sikkert boltet pa plads.

* Serg for, at veerktgjet er konstrueret sadan, at det ikke kan skabe en farlig
situation, hvis et emne utilsigtet tabes.
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/.12.4. Indstil nyttelast

Beskrivelse

Kommandoen Indstil nyttelast giver dig mulighed for at konfigurere nyttelasten for
robotten. Nyttelast er den samlede vaegt af alt det, der er fastgjort til robottens
veerktgjsflange.

Hvornar bruges det:

* Ved justering af nyttelastvaegten for at forhindre robotten i at udigse et robotstop.
En korrekt konfigureret nyttelastvaegt sikrer optimal robotbeveaegelse.

Indstilling af nyttelasten korrekt sikrer optimal beveegelsesydelse og

undgarrobotstop.
* Ved opseetning af nyttelasten til brug i et simpelt handteringsprogram, ved hjaelp
af en griber.
Indstil nyttelast
Brug kommandoen 1. 1 ditrobotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du gnsker at

Indstil nyttelast

Tip

Brug tip

tilfgje en Indstil-kommando.
Tryk under Basic pa Indstil nyttelast.
Brug rullemenuen under Veelg nyttelast.

a. Veelg en af de allerede konfigurerede nyttelaster.

b. Eller brug rullemenuen til at konfigurere en ny nyttelast ved at vaelge
Tilpasset nyttelast og udfylde masse- og CoG-felterne.

QS 2 & Q H —
Q _ Grafik Variable

Beveeg . .
- 1 X Opseetning af variabler Indstil nyttelast
Viapunkt 2 ¥ Robot-program
Retning 3 = Indstilnyttelast: Payload 0.05s Indstil den totale nyttelast
— \« Payload -
Indstilling Nyttelast
Pop op Last 0,000
Tyngdepunkt
Stop 'yngdep
CX 0,00|
Kommentar
4 p Y 0,00
Mappe cz 0,00
Indstil
nyttelast
1 Husk at indstille den totale nyttelast
> Ekspert
> Skabeloner
Overgang
Juster overgangstiden for at udjeevne aendringen af nyttelasten.

3o xEpES

Du kan ogsa bruge knappen Indstil nu til at indstille veerdierne pa knuden som den
aktive nyttelast.

Husk altid at opdatere din nyttelast, nar du foretager aendringer i konfigurationen af
robotprogrammet.
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Eksempel: Indstil
nyttelast

Overgangstid for
nyttelast

| et simpelt handteringsprogram skal der oprettes en standard-nyttelast i
installationen. Derefter tilfgjer du en Indstil nyttelast, nar du samler et objekt op. Du
opdaterer nyttelasten, efter at griberen lukkes, men far bevaegelse pabegyndes.
Derudover kan du bruge Indstil Nyttelast efter objektet er blevet frigivet.

Dette er den tid, det tager robotten at justere for en given nyttelast. Nederst pa
skaermen kan du indstille overgangstiden mellem forskellige nyttelaster.

Du kan tilfgje en Overgangstid for nyttelast pa fa sekunder.

Hvis man indstiller en overgangstid, der er stgrre end nul, forhindres robotten i at
foretage et lille "spring”, nar nyttelasten aendres. Programmet fortsaetter, mens
justeringen finder sted.

Brug af Overgangstid for nyttelast anbefales, nar

opsamling eller frigivelse af tunge genstande eller brug af en vakuumgriber.

UR10e
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Nyttelast
Beskrivelse Du skal indstille nyttelasten, CoG og inertien, for at robotten kan fungere optimalt.
Du kan definere flere nyttelaster og skifte mellem dem i dit program. Dette er nyttigt i
anvendelser med opsamling og nedsaetning, for eksempel hvor robotten henter og
frigiver et objekt.
8+ Q
Nyttelast Visualisering af nyttelast
TCP mr
.
1 Nyttelast .JP et . =
ra—— Nyttelast + Indstil nu
1/0-opsaetning Last \<g
Tyngdepunkt L
Veerkiaj 1/O X 0,00/ mm ZMal
Variable oy 0,00/ mm )
Opstart cz 0,00 mm E
Hjem
Spor . 1 Husk at indstille den totale nyttelast E
transportband .
Skrueproces Inerti (kg m?) ) ) ) )
) EEr— O Brug brugerdefineret inerti-matrix B
 Sikkerhed 0,000000 0,000000 0,000000 v v
> Funktioner 0,000000 0,000000 0,000000
) Feltbus pd 0,000000] 0,000000] 0,000000]
» URCaps . .
O e e aees spamEPUrke (CoG) 0g akserme pé
O Normal ° o O Simulering .
Tilfgjelse, Du kan begynde at konfigurere en ny nyttelast med felgende handlinger:
omd(a.bnlng, * Tryk pa for at beskrive en ny nyttelast med et unikt navn. Den nye nyttelast er
andring og tilgaengelig i rullemenuen.
fiernelse af
. 2 /
nyttelaster Tryk pa for at omdgbe en nyttelast.
* Tryk pa4 @ for at fierne en valgt nyttelast. Du kan ikke fierne den sidste nyttelast.
Aktiv Afkrydsningsfeltet i rullemenuen angiver, hvilken nyttelast der er aktiv @~ Pacd ]| Den
nyttelast aktive nyttelast kan eendres ved hjeelp af |~ s=ttow
Standardnyttelast  Standardnyttelasten er indstillet som den aktive nyttelast, far programmet starter.
* Velg den gnskede nyttelast, og tryk pa Indstil som standard for at indstille en
nyttelast som standard.
Det grgnne ikon i rullemenuen angiver den standardkonfigurerede nyttelast
i\/ Payload vl
Indstilling af Tryk pa felterne CX, CY og Cz for at indstille tyngdepunktet. Indstillingerne gaelder for den
tyngdepunktet valgte nyttelast.
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Payload Med denne funktion kan robotten indstille den korrekte nyttelast og tyngdepunkt (CoG).
Estimation
Brug af 1. Veelg Nyttelast i fanen Installation under Generelt.
guiden til 2. Tryk pa Mal pa skeermen Nyttelast.
skannet 3. Tryk pa Naeste i guiden til skannet nyttelast
nyttelast - KD g y '
4. Folg trinene i guiden til skennet nyttelast for at indstille de fire positioner.
Indstilling af de fire positioner kraever at robotarmen flyttes ind i fire forskellige
positioner. Belastningen fra nyttelasten males i hver position.
5. Nar alle malinger er afsluttet, kan du kontrollere resultatet og trykke pa Afslut.
BEMARK
Falg disse retningslinjer for de bedste resultater med skan af nyttelast:
* Sorg for, at TCP-positionerne er sa forskellige fra hinanden som
muligt
* Udfer malingerne indenfor en lille tidsramme
* Undga at traekke i vaerktajet og/eller den pasatte nyttelast far og
under skgn
* Montering af og vinkel for robotten skal vaere korrekt angivet i
installationen
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Indstilling af
inerti-veerdier

Du kan veelge Brug brugerdefineret inerti-matrix for at indstille inerti-veerdier.

Tryk pa felterne: 1XX, IYY, 177, IXY, IXZ og I1YZ for atindstille inertien for den valgte
nyttelast.

Inertien er specificeret i et koordinatsystem med oprindelsen ved tyngdepunktet (CoG) for
nyttelasten og akserne pa linje med veerktgjsflangernes akser.

Standard-inertien beregnes som inertien af en kugle med den brugerspecificerede masse
og en massetaethed pa 1 g/cm3
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7.12.5. Vaerktgj |/ O-installationsspecifikationer

Beskrivelse De elektriske specifikationer ses nedenfor. Abn Vaerktgj I/0 i fanen Installation for at

indstille den interne strgmforsyning til 0V, 12V eller 24V.
Parameter Min Type Maks Enhed
Forsyningsspaending i 24V tilstand 23,5 24 24,8 Vv
Forsyningsspaending i 12V tilstand 11,5 12 12,5 \Y
Forsyningsstrem (enkelt ben)* - 1000 2000** mA
Forsyningsstrgm (dobbelt ben)* - 2000 2000** mA
Forsyning kapacitiv belastning - - 8000*** uF

* Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger.

** Spids i maks. 1 sekund, arbejdscyklus maks.: 10%. Gennemsnitlig stremstyrke over 10

sekunder ma ikke overstige typisk stramstyrke.

*** Nar veerktgjsstrom er aktiveret, begynder 400 ms soft start-tid, for at tillade tilslutning af

en kapacitiv belastning pa 8000 uF til vaerktgjets stremforsyning ved opstart. Tilslutning af

den kapacitive belastning, mens der er stram, er ikke tilladt.
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7.12.6. Stremforsyning for vaerktojet

Beskrivelse Abn Veerktgj 1/0 i fanen Installation

POWER

GND (RED) — JoI

Tobenet | tilstand for tobenet strgmforsyning kan udgangsstremmen gges som anfart i Veerktgj
stremforsyning 1/0.

Tryk pa Installation i toppanelet.

Tryk i listen til venstre pa Generelt.

Tryk pa Veerktgj 10, og vaelg Tobenet stram.

Forbind ledningerne Strem (gra) til TOO (bla) og Jord (rad) til TO1 (pink).

POWER (GRAY)
P
J

TOO/PWR (BLUE)
BEMARK
Nar robotten foretager et ngdstop, saettes spaendingen til 0 V for begge

stremben (strgmmen er slukket).

b=

TO1/GND (PINK)
GND (RED)
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/2.7 . NVaerktgjets digitale udgange

Beskrivelse

Anvendelse af

Digitale udgange understgtter tre forskellige tilstande:

Tilstand Aktiv Inaktiv
Saenkning (NPN) LO Aben
Kilde (PNP) HI Aben
Push/pull HI LO

Du kan fa adgang til vaerktejs-1/0 i fanebladet Installation for at konfigurere
outputtilstanden for hver pin. De elektriske specifikationer ses nedenfor:

Parameter Min Type Maks Enhed
Speaending nar aben -0,5 - 26 \'
Spaending ved saenkning 1A - 0,08 0,09 \
Strgm ved kilde/szenkning 0 600 1000 mA
Strem gennem GND 0 1000 3000* mA

BEMARK
Nar robotten foretager et ngdstop, deaktiveres de digitale udgange (DOO og

DO1) (Hgj 2).

é FORSIGTIG
De digitale udgange i veerktgjet er ikke stramstyrkebegraenset. Tilsidesaettelse af

de specificerede data kan fare til permanente skader.

Dette eksempel viser, hvordan man aktiverer en belastning ved brug af den interne 12 V-

veerktgjets eller 24 V-stremforsyning. Udgangsspeaendingen ved I/O-fanen skal vaere defineret. Der er
digitale spaending mellem POWER-forsyningen og skaerm/jord, selv nar belastningen er afbrudt.
udgange POWER
Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger som vist nedenfor.
POWER
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/.12.8. Vaerktgjets digitale indgange

Beskrivelse Startskaermen indeholder indstillinger til automatisk indlaesning og start af et
standardprogram og til automatisk initialisering af robotarmen ved opstart.

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

Parameter Min Type Maks Enhed
Indgangsspaending -0,5 - 26 Vv
Logisk lav spaending - - 2,0 \%
Logisk hgj spaending 55 - - Vv
Indgangsmodstand - 47k - Q

Brug af Dette eksempel illustrerer tilslutning af en enkel knap.

veerktgjets

digitale

indgange POWER

7.12.9. Analogtinput for vaerktg

Beskrivelse Analog veerktgjsindgang er ikke-differentiel og kan indstilles til enten spaending (0-10 V)
eller stramstyrke (4-20mA) pa I/O-fanen. De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Parameter Min Type Maks Enhed
Indgangsspeaending i speendingstilstand -0,5 - 26 \%
Indgangsmodstand ved omradet 0V til 10V - 10,7 - kQ
Oplasning - 12 - bit
Indgangsspeaending i stremtilstand -0,5 - 5,0 Vv
Indgangsstrgm i strgmtilstand -2,5 - 25 mA
Indgangsmodstand ved omradet 4 til 20 mA - 182 188 Q
Oplasning - 12 - bit

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

Anvendelse af

vaerktgjets
analoge

indgange, ikke-

differentielle

Anvendelse af

vaerkigjets
analoge
indgange,
differentielle

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

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

Bemeerk: Du kan kontrollere, at en sensor med spaendingsudgang kan drive veerktgjets
interne modstand, eller mélingen kan vaere ugyldig.

POWER
™l
Al2 | e
=] «
e
GND L]

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

I
N
TR

/.12.10.1/O til vaerkstajskommunikation

Beskrivelse

+ Signalanmodninger RS485-signalerne bruger intern, fejlsikker bias. Hvis den
monterede enhed ikke understatter denne fejlsikring, skal signalbias enten finde
sted i det monterede veerktgij eller tilfgjes eksternt ved at tilfgje pull-up-modstande
til RS485+ og pull-down til RS485-.

* Latency for meddelelser, der sendes via vaerktgjsstikket, varierer mellem 2 ms og
4 ms fra det tidspunkt, hvor meddelelsen skrives pa PC’en, til start pa
meddelelsen pa RS485. En buffer lagrer dataene, der sendes til veerktajsstikket,
indtil linjen bliver inaktiv. Nar der er modtaget 1000 byte data, skrives meddelelsen
til enheden.

Baud-hastigheder 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M

Stopbits 1,2

Paritet Ingen, ulige, lige
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8. Farste anvendelse

Beskrivelse Dette afsnit beskriver, hvordan du kommer i gang med at bruge robotten. Det omfatter
blandt andet nem opstart, et overblik over PolyScope-brugergraensefladen og hvordan
du opseetter dit farste program. Derudover omfatter det frilgbstilstand og grundlaeggende
betjening.

3.1. Hurtig systemopstart

Hurtig

systemstart OBLIGATORISK HANDLING

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

Sadan starter du hurtigt robotten op.

1. PaTeach Pendantskal du trykke pa ngdstopknappen.

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

3. Der vises et pop op-vindue pa bergringsskaermen, der angiver, at systemet er klar,
og at robotten skal initialiseres.

4. | pop op-dialogboksen skal du trykke pa Ga til Initialiser skeerm for at fa adgang til
skaermbilledet Initialiser.

Las ngdstopknappen op for at aendre robottilstanden fra Nedstoppet til Sluk.
6. Traed uden for robottens raekkevidde (arbejdsomrade).

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

8. |feltet Nyttelast, i Aktiv Nyttelast, verificer nyttelastmassen. Du kan ogsa
kontrollere, at monteringspositionen er korrekt, i feltet Robot.

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

robots.com/academy/

BEMARK
Laer at programmere din robot fra Universal Robots pa www.universal-
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8.2. Det forste program

Beskrivelse

Et program er en liste over kommandoer, der fortaeller robotten, hvad den skal gere. Til
de fleste opgaver udfgres programmering udelukkende ved hjaelp af PolyScope-
softwaren. PolyScope giver dig mulighed for at lzere robotarmen, hvordan den skal
bevaege sig ved hjaelp af en raekke viapunkter for at oprette en bane, som robotarmen
skal fglge.

Brug fanen Beveeg til at bevaege robotarmen til den gnskede position, eller lzer robotten
positionen ved at traekke robotarmen pa plads mens knappen Frilgb gverst pa
programmeringskonsollen holdes inde.

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

UR10e

109 Brugermanual



I
UNIVERSAL ROBOTS

For at
oprette et
simpelt
program

1. PaPolyScope, i Header File Path, tryk pa New... og vaelg Program.
. Under Grundlaeggende skal du trykke pa Waypoint for at fgje et waypoint til

programtraeet. En standard MoveJ fgjes ogsa til programtreeet.

3. Veelg det nye waypoint, og tryk pa Waypointunder fanen Kommando.
4. Pa skeermbilledet Flyt veerktgj skal du flytte robotarmen ved at trykke pa flyttepilene.

Du kan ogsa flytte robotarmen ved at holde Freedrive-knappen nede og traekke
robotarmen til de gnskede positioner.

. Nar robotarmen er pa plads, skal du trykke pa OK, og det nye waypoint vises som

Waypoint_1.

6. Falg trin 2 til 5 for at oprette Waypoint_2.
7. Veelg Waypoint_2, og tryk pa pilen Flyt op, indtil den er over Waypoint_1 for at aendre

bevaegelsernes reekkefolge.

. Sta klar, hold pa nedstopknappen, og tryk pa knappen Afspil i PolyScope-foden, sa

robotarmen kan bevaege sig mellem Waypoint_1 og Waypoint_2.
Tillykke! Du har nu produceret dit farste robotprogram, der flytter robotarmen mellem
de to givhe waypoints.

BEMARK
1. Kar ikke robotten ind i sig selv eller noget andet, da dette kan

forarsage skade pa robotten.

2. Dette er kun en hurtig startguide til at vise, hvor nemt det er at bruge
en UR-robot. Det antager et harmlgst miljg og en meget forsigtig
bruger. @g ikke hastigheden eller accelerationen over
standardvaerdierne. Udfer altid en risikovurdering, far robotten tages
i brug.

é ADVARSEL
Hold hovedet og overkroppen uden for robottens raekkevidde

(arbejdsomrade). Placer ikke fingrene, hvor de kan fanges.
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8.2.1. Fanen Kgr

Beskrivelse Fanen Ker giver dig mulighed for at udfgre enkle operationer og overvage din robots
tilstand. Du kan indlaese, afspille, pause og stoppe et program samt overvage variabler.
Kgr-fanen er mest nyttig, nar programmet er oprettet, og robotten er klar til drift.

& H

Program Variable

Navn ~ Veerdi = Beskrivelse 13

Status

Stoppet

Styring

O Mis kun favoritvariabler|

O Normal Simulering .
art o

Program Programruden viser navnet pa og status for det aktuelle program.
Sadan 1. | programruden skal du trykke pa Indlaes program.
indleeser du 2. Veelg det gnskede program pa listen.
et nyt . .
Tryk pa Abn for at indleese det nye program.
program yKp I ye prog
Variablerne, hvis de findes, vises, nar du afspiller programmet.
Variable Ruden Variabler viser listen over variabler, der bruges af programmer til at gemme og

opdatere veerdier under programkarsel.
* Programvariabler tilhgrer programmer.

* Installationsvariabler tilhgrer installationer, der kan deles mellem forskellige
programmer. Den samme installation kan bruges med flere programmer.

Alle programvariabler og installationsvariabler i dit program vises i ruden Variabler
som en liste, der viser variabelens navn, vaerdi og beskrivelse.
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Variabel- Du kan tilfgje oplysninger til dine variabler ved at tilfgje variabelbeskrivelser i kolonnen
beskrivelser Beskrivelse. Du kan bruge variabelbeskrivelserne til at formidle formalet med
variablen og/eller betydningen af dens veerdi til operatarer ved at bruge fanebladet Kar
og/eller andre programmagrer.
Variabelbeskrivelser (hvis de anvendes) kan indeholde op til 120 tegn, som vises i
kolonnen Beskrivelse pa listen over variabler pa fanebladet Kar og fanebladet
Variabler.

Favoritvariabler Du kan vise udvalgte variabler ved at bruge Vis kun favoritvariabler.
Sadan viser du yndlingsvariabler

1. Marker afkrydsningsfeltet Vis kun favoritvariabler under Variabler.

2. Marker Vis kun foretrukne variabler igen for at vise alle variabler.

Du kan ikke udpege favoritvariabler i fanen Kgr, du kan kun vise dem. Udpegning af
foretrukne variabler athaenger af variabeltypen.

Sadan udpeger du 1. Tryk pa Program i toppanelet.

foretrukne Variablerne er angivet under Variabelopsaetning.

programvariabler 2. Veelg de gnskede variabler.
Marker feltet Favoritvariabel.

4. Tryk pa Ker for at vende tilbage til din visning af variabler.

Sadan udpeger du 1. Tryk pa Installation i toppanelet.
foretrukne 2. Under Generelt skal du vaelge Variabler.
installationsvariabler Variablerne er angivet under Installationsvariabler.
3. Veelg de gnskede variabler.
Marker feltet Favoritvariabel.

5. Tryk pa Ker for at vende tilbage til din visning af variabler.

Skjul/udvid kolonnen  En variabelbeskrivelse kan spaende over flere linjer, sa den passer til bredden af
Beskrivelse kolonnen Beskrivelse, hvis det er ngdvendigt. Du kan ogsa skjule og udvide
kolonnen Beskrivelse ved at bruge knapperne vist nedenfor.

For at skjule/udvide kolonnen Beskrivelse
1. Tryk pa 1‘”for at skjule kolonnen Beskrivelse.

2. Trykpa ".II for at udvide kolonnen Beskrivelse.
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Skjult
beskrivelseskolonne

Udvidet
beskrivelseskolonne

Program

myProgram2

Status

Stopped

Control

0

O Normal

Program

myProgram

Status

Running

Control

O Running

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetected]
errorDetectec2
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
preparedParts2
produced|items
subCount1
subCount2
totalParts

O show only favorite variables

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2

cycleTime

discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedParts1
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2
totalParts

[ Show only favorite variables

- Value - 4

»

5451 ~
g

0

210,125

3

True

False

"Device jam"

7234

pI0.14397, 0.43562, 0,59797, -0,00122, -3.1167, 0.0389]
30

43

12

4

13

75

Simulation .

Value ~ Description 3
5.451 Average time for producing one item (min) A
&l

0

210.125 ?/SIe;jures time to produce the current item

3 Total number discarded items

True Machine 1 has an error

False Machine 2 has an error

“Device jam" Type of latest encountered error

7.234 Maximum time for producing one item (min)

30 Number of parts prepared by Machine 1

43 Number of parts prepared by Machine 2

12 Total number of produced items

4

13

75 Total number of prepared parts

Simulation .
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Styring Kontrolruden giver dig mulighed for at styre det karende program. Du kan afspille og stoppe
eller saette et program pa pause og genoptage det ved at bruge knapperne i tabellen nedenfor:

* Afspil-knappen, Pause-knappen og Genoptag-knappen er kombineret.
* Afspil-knappen skifter til Pause, nar programmet karer.

* Pause-knappen skifter til Genoptag.

Knap Funktion
Sadan afspilles et program
Play 1. Under Kontrol skal du trykke pa Afspil for
at begynde at kgre et program fra
begyndelsen.
Sadan genoptager du et program, der er sat pa
pause
Genoptag
1. Tryk pa Genoptag for at fortseette med at
ke@re programmet, der er sat pa pause.
Sadan stopper du et program
1. Tryk pa Stop for at stoppe det karende
program
Stop Du kan ikke genoptage et stoppet
program.
Du kan trykke pa Afspil for at genstarte
programmet.
Sadan saettes et program pa pause
Seet pa 1. Tryk pa Pause for at saette et program pa
pa . .
pause pa et bestemt tidspunkt.
pause
Du kan genoptage et program, der er sat
pa pause.
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38.2.2. Ker til positionen

Beskrivelse Abn skeermbilledet Ker til positionen, nar robotarmen skal bevaege sig til en bestemt
startposition for kagrsel af et program, eller nar robotarmen bevaeger sig til et viapunkt
under &endring af et program.

| tilfeelde, hvor skeermbilledet Ker til positionen ikke kan bevaege robotarmen til
programmets startposition, bevaeges den til det fgrste viapunkt i programtraeet.
Robotarmen kan bevaeges til en forkert position, hvis:

* TCP, funktionsstilling eller waypointstilling for den farste bevaegelse aendres
under programkarsel, for den fgrste bevaegelse udferes.

* Det fgrste waypoint er inde i en If- eller Switch-programtraeknude.

Adgang til 1. Tryk pa fanen Kgr i overskriften.
bevaegelsesrobotten 2. |sidefoden skal du trykke pa Play for at fa adgang til skeermen Move Robot
til positionsskaermen into Position .

3. Folg vejledningen pa skaermen for at interagere med animationen og den
virkelige robot.

Flyt robot til Hold Flyt robotten til: for at flytte robotarmen til en startposition. Den animerede
robotarm, der vises pa skaermen, viser den gnskede bevaegelse, der skal udfares.

BEMZARK

Kollision kan beskadige robotten eller andet udstyr. Sammenlign
animationen med placeringen af den rigtige robotarm for at sikre,
at robotarmen sikkert kan udfere bevaegelsen uden at kollidere
med nogen forhindringer.

Manuel Tryk pa Manuel for at fa adgang til skeermbilledet Flyt , hvor robotarmen kan
flyttes ved hjeelp af pilene Flyt vaerktgj og/eller konfiguration af koordinater for
veerktgjsposition og ledposition.
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8.2.3. Brug af fanen Program

Beskrivelse Programfanen er det sted, hvor du opretter og redigerer robotprogrammer. Der er to
hovedomrader:

* Den venstre side indeholder de programknuder, du kan fgje til dit robotprogram.
Du kan bruge rullemenuerne Simpel, Avanceret og Skabelon yderst til venstre.

* Hajre side indeholder konfigurationen af de programknuder, du kan fgje til dit
program.

Du kan bruge valgmulighederne Kommando, Grafik og Variabler.

Karsel | Pragram | |

> simpel Q _ Graflkk  Variable
Ekspert
1 X Opsaetning af variabler

Program
Y T 2 v Robot-program Her kan du programmere din robot til at udfere opgaver.

3 - <tom>

5
29 Du programmerer robotten ved at veelge lknuder fra knudelisten, hvorefter de vises
Kraft pa programtraeet,
Palletering Knudeliste Programtreze
Spor Q
transportband v
Skrueproces
A I
+8 o X BHRZ

O Tilfej fer startselovens

[& Program gentages til afbrudt

29O XEBREZ

O Normal
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Programtree

Tilfejelse af

Programtraeet opbygges, nar du tilfajer programknuder til dit program.
Du kan bruge fanen Kommando til at konfigurere funktionaliteten af de tilfgjede
programknuder.

Q _ Grafik Variable

1 X Opssaetning af variabler Viapunkt
\ Skabeloner 2 v Robot-program
4 @® Start
Palletering 6 ©B
7 @c
Spor
transportbdnd 8 © @ | Rediger positur |
9 @E
Skrueproces
@ Stop pé dette punkt ‘De\te parametre A |
O Foretag overgang med radius Ledhastighed
0 60
Ledacceleration
80

o 0 o simutering (]

* Du kan ikke kgre et tomt programtrae eller et program, der indeholder forkert

programknuder konfigurerede programknuder.
* Forkert konfigurerede programknuder er fremhaevet i gult.
* Korrekt konfigurerede programknuder er fremhaevet i hvidt.
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Indikering af
programeksekvering

Sageknap

Du kan felge flowet af et langt robotprogram ved at se pa den aktive
programknude.

‘ "
Ekspert

1 X Opseetning af variabler

WV Skabeloner 2 v Robot-program

Fast position v

Viapunkt

4 @ start
Palletering 6 @B %
7 ec i
Spor
transportbdnd 3 © @ | Rediger positur |
9 @E

Skrueproces

© Stop pé dette punkt |De\te parametre v ‘
O Foretag overgang med radius Ledhastighed
0 60
Ledacceleration

49 o xd L == [+ | vitei inati
EE— o 0 o iiw,\l-;liw;\.

Nar programmet kgrer vises den programknude, der udferes i gjeblikket, med et
lille ikon ved siden af denne knude.
Stien for udfgrelse er fremhaevet med en bla pil By

Ved tryk pa ikonet @i hjgrnet af programmet kan man spore den kommando, der
udferes

Du kan ogsa s@ge efter en specifik kommando-/programknude. Dette er nyttigt,
nar du har et langt program med mange forskellige programknuder.

Brugermanual

118 UR10e

Copyright © 2009-2025 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



I
UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2025 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

3.2.4. Programtraeets veerktgjslinje

Beskrivelse Du kan arbejde med de programknuder, der er tilfgjet til programtreeet, ved at bruge
ikonerne i bunden af programtreeet.

lkoner i Brug veerktgjslinjen i basen af programtreeet til at &endre programtreeet.
programtraeets
veerktgjslinje l
Fortryd og
Annuller fortryd og gentag eendringer af kommandoer.
fortryd C
Fl Fl
ytopog Fiyt andrer placeringen af en knude.
ned ‘
klipper en knude og lader den blive anvendt til
Klip K andre handlinger (f.eks. indszette den pa en
anden placering pa programtraeet).
kopierer en knude og lader den blive anvendt
Kopier E til andre handlinger (f.eks. indszette den pa en
anden placering pa programtraeet).
Indszet é indsaette.r en knude, der tidligere blev klippet
eller kopieret.
= - =
Slet m fierner en knude fra programtraeet.
Inaktiver Ty undertrykker specifikke knuder i
] programtraeet.
s@g i programtraeet.
Sageknap Q x
Tryk pa ikonet for at afslutte sagning.
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8.2.5. Brug af valgte programknuder

Beskrivelse Du kan starte dit robotprogram fra en hvilken som helst programknude i programtraeet.
Dette er nyttigt, nar du tester dit program.

Nar robotten er i manuel tilstand, kan du tillade et program at starte fra en valgt knude,
eller du kan starte hele programmet fra begyndelsen.

Afspil fra Afspil knappen forneden giver mulighed for at vaelge hvordan programmet startes.
udvalgte | billedet nedenfor er Afspil-knappen valgt, og Afspil fra markering vises.

<unavngivet>*

givet>
default*

Korsel Bevag 0 Log
W Simpel Q _ Grafik Variable
B
eveey X Opseetning af variabler Bevaeg Beveeg) -
Viapunkt ¥ Robot-program

1
2 Angiv, hvordan robotten skal bevaege sig mellem viapunkter
3 ¢ ¢ Bevag
4 @ Viapunkt_1 Veerdierne gaelder for alle under-viapunkter og afhaenger af den valgte
Vent - bevaegelsestype.

Retning

Doty Position Bevaegelse
Pop op Funition Beveegelseskontroller
Stop [Base - Kiassisk ~|
Kommentar Indstil TCP Ledhastighed
A 13 i °

Mappe ‘Brug altivt TCP - | ‘ 60‘ ek
Indstil Ledacceleration

> e O Brug ledvinkler

) Skabeloner

Afspil fra begyndelsen
Robot-program

Afspil fra markering ]
3: Bevaeg) il
° 0 O Simulering .

' B AR M=l i=

o Slukket

* Du kan kun starte et program fra en knude i robotprogram-traeet. Afspil fra
markering stopper, hvis et program ikke kan kgres fra en valgt knude.

Programmet stopper desuden og viser en fejlmeddelelse, hvis der opstar en ikke-
tildelt variabel under afspilning af et program fra den valgte knude.

* Du kan bruge Afspil fra markering i et underprogram. Programudferelsen standser,
nar underprogrammet ender.

* Du kan ikke bruge Afspil fra markering med en trad, fordi trade altid starter fra
begyndelsen.

For at afspille 1. Veelg en knude i programtreaeet.

et program 2. Tryk pa Afspil i bundpanelet.

fra en vaigt . . .

knude 3. Veelg Afspil fra markering for at kere et program fra en knude i programtreeet.
Eksempel Du kan starte et stoppet program igen fra en bestemt knude.
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8.2.6. Brug af grundlaaggende programknuder

Beskrivelse Simpel-programknuder bruges til at skabe simple robotapplikationer. Visse simple
programknuder bruges ogsa til at organisere dit robotprogram og oprette kommentarer i
dit robotprogram. Dette kan vaere ret nyttigt, hvis det er et stort robotprogram.

8.2./. Grundlaaggende programknuder: Bevaeg

Beskrivelse Kommandoen Bevaeg gar det muligt for robotten at bevaege sig fra punkt A til punkt B.
Hvordan robotten bevaeger sig er vigtigt for den opgave, som robotten udfarer. Nar du
tilfgjer en Beveeg til dit programtrae, vises Bevaeg-panelet til hgjre pa skaermen.
Valgmulighederne i Bevaeg-ruden giver dig mulighed for at konfigurere en Bevaeg og det
vedhaeftede viapunkt.

Hastighedsindstillinger =~ De delte parametre, der gaelder for bevaegelsestyperne, er den maksimale
ledhastighed og ledacceleration.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

1.1: Hastighedsprofil for en bevaegelse. Kurven er opdelt i tre segmenter:
acceleration, cruise og deceleration. Niveauet for cruise-fasen bestemmes
ved indstilling af hastigheden for bevaegelsen, mens stejlheden i faserne
med acceleration og deceleration bestemmes af accelerationsparameteret.
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OptiMove er en bevaegelseskontrolmulighed, der angiver robottens hastighed og acceleration,
samtidig med at hardwaregraenserne opretholdes. Dette betyder, at den optimale bevaegelse af
robotten ikke overstiger de gnskede graenser.

Sa 100% er den maksimale hastighedsprocent og acceleration inden for hardwaregraenserne.

Program

> simpel Q _ Grafik Variable
> Ekspert

2 Y Robot-program Bevaeg Beveeg| v
Vv Skabeloner 3 @« Beveeg) Angiv, hvordan robotten skal bevaege sig mellem viapunkter.
So 4 @ Viapunkt_1
o 5 - Indstiling Veerdierne geelder for alle under-viapunlter og afheenger af den valgte
beveegelsestype.
Kraft 6 B Vent 9 i
Palletering ; @ Fop op Position Bevaagelse
St
Spor O stop Funiction Bewveegelseskontroller
transportbnd 9 ® [Kommentar -
Skrueproces 10 ¢ ‘= Mappe |Base v| |K‘ass‘5k v|
11 - <tom> Indstil TCP Ledhastighed
4 12 ¢ 2 Gentag II- |Brug aletivt TCP v| | 60| °/sek.
13 = <tom=>
Ledacceleration
14 L. Kald
15 2= var_2:=2 * force() | 8O */sek.?
16 & b Hus ... O Brug ledvinkler
17 =-| <tomn>
18 & Script
19 = Switch ...
20 ® timer_1
21 @ & Afstabl

22 @ StartPos_1

285> xmpuz
ONormaI — ° 0 O smutering ()

Bevaeg- Bevaeg-kommandoen styrer robottens bevaegelse med viapunkter.

kommandoer Viapunkter tilfgjes automatisk, nar du tilfejer Bevaeg-kommandoer til et program.
Du kan ogsa bruge Bevaeg til at indstille acceleration og hastighed for robotarmens
bevaegelse mellem viapunkter.

Robotten bevaeger sig ved hjeelp af fire Bevaeg-kommandoer som beskrevet i falgende
afsnit:

* BevaegJ nedenfor
* Bevaegl pa den nzeste side
* BevaegP pa den naeste side

* BevaegCirkel pa side 124

BevaegJ Kommandoen BevaegJ skaber en bevaegelse fra punkt A til punkt B, som er optimal for
robotten. Bevaegelsen er maske ikke en direkte linje mellem A og B, men optimal for
leddenes startposition og leddenes slutposition.

BevaegJ laver bevaegelser, der beregnes i robotarmens ledrum. Led kontrolleres for at
afslutte deres bevaegelser pa samme tid. Denne bevaegelsestype resulterer i en kurvet
bane, som veerktgjet vil fglge.
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Sadan tilfajer
duen
BeveegJ

Sadan tilfejer
duen
BevaegJ med

1. ldit robotprogramtrae skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje et Bevaeg.

2. Under Simpel skal du trykke pa Beveeg for at tilfgje en Bevaeg-knude sammen med
et viapunkt.

3. Veelg beveeg-knuden.

4. Veelg BevaegJ i rullemenuen.

—_

| dit robotprogramtree skal du vaelge den gnskede Bevaeg-knude eller Viapunkt-
knude.

n

Veelg OptiMove i rullemenuen Beveaegelseskontroller.

OptiMove Brug skyderen til at indstille hastigheden.
Du kan veelge Skaleret acceleration for at sammenkaede indstillingerne.
Du kan fravaelge Skaleret acceleration for at aendre indstillingerne uafhaengigt.

Bruge Brug Brug ledvinkler-optionen er et alternativ til 3D-posituren, nar du bruger BevaegJ til at

ledvinkler definere et viapunkt.

Viapunkter defineret med Brug ledvinklen andres ikke, nar et program flyttes fra robot til
robot. Dette er nyttigt, hvis du installerer dit program i en ny robot.
Brug af Brug ledvinkler ggr TCP-indstillinger og funktion utilgaengelige.

BeveegL Kommandoen BevaegL opretter en beveegelse, der er en direkte linje fra punkt A og punkt B.
BevaegL flytter vaerktgjets centerpunkt (TCP) lineaert mellem viapunkter. Det betyder, at
hvert led udfgrer en mere kompliceret bevaegelse for at holde vaerktgjet pa en lige linje.

Sadan Tilfgjelse af en Bevaegl svarer til at tilfgje en Beveegd.

tBiIferer T_u en 1. Il dit robotprogramtrae skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje et BevaegL.

evae
g 2. Under Simpel skal du trykke pa Bevaeg og veelge BevaegL i rullemenuen.
Tilfajelse af en BevaeglL med OptiMove svarer ogsa til at tilfgje en BevaegJ med OptiMove.
Nar du har valgt knuden, skal du blot navigere til rullemenuen Bevaegelseskontroller og
vaelge OptiMove.

BevaegP Kommandoen BevaegP opretter en bevaegelse med konstant hastighed mellem

viapunkterne.
Overgang mellem viapunkter er aktiveret for at sikre konstant hastighed.
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Sadan
tilfejer du en
BeveegP

Detalje

BeveegCirkel

Sadan tilfajer
duen
BevaegCirkel

Tilfgjelse af en BevaegP svarer til at tilfgje en Bevaegd og en BevaegL.
1. lditrobotprogramtrae skal du veaelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje et BevaegP.

2. Under Simpel skal du trykke pa Bevaeg og veelge Bevaeg i rullemenuen.

Tilfajelse af en BevaegP med OptiMove svarer ogsa til at tilfgje en Beveegd med OptiMove.
Nar du har valgt knuden, skal du blot navigere til rullemenuen Bevasgelseskontroller og
veelge OptiMove.

BevaegP beveaeger vaerkigjet linezert ved konstant hastighed med cirkulaere overgange og er
beregnet til visse former for procesdrift sdasom limning eller dosering. Blandingsradiusens
starrelse er som standard en delt vaerdi mellem alle waypoints. En mindre veerdi vil ggre
stien skarpere, mens en hgjere veerdi vil gare stien glattere. Mens robotarmen bevaeger sig
gennem vejpunkterne med konstant hastighed, kan robotkontrolboksen ikke vente pa
hverken en 1/0-operation eller en operatgrhandling. Hvis du ger det, kan det stoppe
robotarmens bevaegelse eller forarsage, at en robot stopper.

Kommandoen BevaegCirkel opretter en cirkulzer bevaegelse ved at skabe en halv cirkel.
Du kan kun tilfgje CirkelBeveaeg via en BevaegP-kommando.

1. lditrobotprogramtrae skal du veaelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje et Bevaeg.
2. Tryk under Simpel pa Beveeg.

Et viapunkt tilfgjes til robotprogrammet sammen med Bevaeg-knuden.

Veelg bevaeg-knuden.

Veelg BevaegP fra rullemenuen.

Tryk pa Tilfgj cirkelbevaegelse

o g~ w

Veelg orienteringstilstand.
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Detalje

Brug af Indstil
TCP

Robotten starter den cirkuleere bevaegelse fra sin nuvaerende position eller startpunktet,
og bevaeger sig gennem et viapunkt specificeret pa den cirkulaere bue til et SlutPunkt, der
fuldender den cirkulaere bevaegelse.

En tilstand bruges til at beregne veaerktgjsretning gennem den cirkuleere bue.

Tilstanden kan veere:

* Fast: Kun startpositionen bruges til at definere veerktgjsretningen.

* Ubegraenset: Startpunktet aendres til SlutPunkt for at definere veerktgjsretningen.

P

> simpel Q _ Grafik Variable
Ekspert

2 ¥ Rabot-program ~

V Skabeloner 3 ¢ b BevaegP

CirkelBevaeg

4 @ Vispunkt_1
Seg s En cirkelbevaegelse foretages med tre -
pe— ¢ v CirkelBevaeg viapunkter: viapunktet forud for
a 5 @ Viapunkt 2 CirkelBeveeg-knuden, viapunkt (1), ViaPoint 4 P
Palletering 7 @ Siutpunkt_1 (2) og EndPoint (3) _
Spor 8 |~I=Indstling | fast tiistand ( fy
transportbdnd O B vent Retringen af denne beveegelse defineres p
@ Pop o ved startpunktet for robotten, saledes at //
Skrueproces P op robotten vil holde denne retning i forhold til /
11 O stop cirklen gennem bevaegelsens via- og el
412 [® Kommentar » slutpunkter. °

13 ¢ m Mappe o
14 - <tom>

15 ¢ & Gentag

16 - <tom>

17 L. Kald Veelg tilstand for retning i forhold til cirkien

18 (8= var_2:=2 *force() @ Fast

19 ¢ b Hvis O Ubegraenset
20 =l <t

21 B Script

22 & Switch

fimer 1

23S o xEBED
Q= —— 000 e

Brug denne indstilling, hvis du skal aendre TCP mens robotprogrammet kgrer. Dette er
nyttigt, hvis du gnsker at manipulere forskellige objekter i robotprogrammet.

Maden hvorpa robotten bevaeger sig, justeres afheengigt af, hvilken TCP der er indstillet
som en aktiv TCP.

Ignorer Active TCP ger det muligt at justere denne bevaegelse i forhold til veerktgjsflangen.

For at indstille 1. Abn skaermbilledet Programfane for at indstille den TCP, der bruges til waypoints.
TCPien 2. Under Kommando skal du i rullemenuen til hgjre veelge Flyt type.
bevaegelse . . .
3. Veelg en mulighed i rullemenuen Indstil TCP under Bevaeg.
4. Veelg Brug aktiv TCP eller veelg en brugerdefineret TCP.
Du kan ogsa veelge Ignorer aktiv TCP.
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Egenskab

Delte

Du kan bruge Funktion mellem viapunkter sa programmet husker veerktgjskoordinaterne.
Dette er nyttigt, nar du indstiller viapunkterne (se Funktioner).

Du kan bruge Funktion under fglgende omstaendigheder:

* Egenskaben har ingen effekt pa relative viapunkter. Den relative bevaegelse udferes
altid med hensyn til retningen af basen.

* Nar robotarmen bevaeger sig til et variabelt viapunkt, beregnes TCP
(veerktgjscenterpunkt) som koordinaterne for variablen i omradet for den valgte
funktion. Derfor vil robotarmens bevaegelse for et variabelt viapunkt aendre sig, hvis
en anden funktion vaelges.

* Du kan aendre en funktions position, mens programmet kgrer, ved at tildele en
positur til den korresponderende variabel.

parametre ien De feelles parametre i nederste hgjre hjgrne af beveegelsesskeermbilledet Beveeg geelder
for robotarmens bevaegelse fra foregaende position til kommandoens farste viapunkt, og
derfra til hvert af de efterfglgende viapunkter.

Indstillingerne for Bevaeg-kommando gaelder ikke for banen fra det sidste viapunkt under
Bevaeg-kommandoen.

Beveeg-
kommando

Q _ Grafik Variable
~

2 ¥ omotprogrem Bevaeg
V' Skabeloner 3 % 4 Beveeg/ Angiv, hvordan robotten skal beveege sig mellem viapunkter,
= 4 ®@ Viapunkt_1
g 5 = |ndstiling Veerdierne gaelder for alle under-viapuniter og afhaenger af den valgte
beveegelsestype.
Kraft 5 g Vet g ¥p!
Palletering 7 @ Popop Position Bevasgelse
8 St
Spor O stop Funition Beveegelseskontroller
transportbénd ® [Kommentar .
10 9 |m Mappe ‘Base v ‘ |K\assws\< h ‘
Skrueproces
11 - oM Indstil TCP Ledhastighed
4 12 9 & Gentag F Brug altivt TCP v‘ | 60| °/sel
13 - om>
Ledacceleration
14 . Kald
15 3= var_2:=2 *force() | 80J */sekc?
16 9 & Hvis .. [ Brug ledvinkler
17 - <om:=
18 & Script

19 = Switch ...

20 ® timer_1

il Afstabl

22 @© StartPos_1

r
[t
-

v
23 O = Dtring

3OS XKBRATE

O Normal
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3.2.8. Grundlaeggende programknuder: Viapunkter

Beskrivelse

Viapunkter er en af de mest centrale dele af et robotprogram, der en bevaegelse ad

gangen forteeller robotarmen, hvor den skal bevaege sig hen.

Tilfgj viapunkter

Et viapunkt ledsager en Bevaeg, sa tilfgjelse af et Bevaeg er pakraevet for det farste

viapunkt.
Tilfej et 1. Idit robotprogram skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje en Bevaegelse.
viapunkt til et 2. Tryk under Simpel pa Bevaeg.
robotprogram ; de L
prog Et viapunkt tilfgjes til robotprogrammet sammen med Bevasg-knuden.
Universal Robots Graphical Programming Environment
Q _ Graphics Variables
— Move
Wieprpelin 2 9 < |Move) Specify how the robot wil move between waypoints
Direction 3 o] Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup |Use active TCP A d ‘ ‘ 60.0| *ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
4 s |Base V| ‘ 80.0| °/s?
Folder
Set Payload
O Use joint angles
Reset
29SS XKBBEDZ
O Normal ° 0 O Simulation .
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Tilfej yderligere 1. I ditrobotprogram skal du vaelge en Beveeg-knude eller en Viapunkt-knude.
viapunkter til et 2. Under Simpel skal du trykke pa viapunkt.
Beveeg eller

Det ekstra viapunkt tilfgjes i Bevaeg-knuden. Dette viapunkt er en del af

Viapunkt kommandoen Beveeg.
Universal Robots Graphical Program g Environment
0 &
Q _ Graphics Variables
Move
Waypoint 2 o« Movel Waypoint Fixed position
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_3
4 ® Waypoint_2
e 5 @ Waypoint_3
TN ?
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment
I I Move here
Folder
Set Payload
@ Stop at this point @ Use shared parameters
O Blend with radius O Joirt Speed 60
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0
. — Add Until
i R A-NS g Nl =
O Normal 7_ ° 0 O Simulation .
Det ekstra viapunkt tilfgjes under det viapunkt, du valgte i robotprogrammet.
Detalje Brug af et viapunkt betyder, at man anvender den indlzerte relation mellem funktionen fra

TCP'et i Bevaeg-kommandoen. Relationen mellem funktionen og TCP'et, som anvendes pa
den aktuelt valgte funktion, resulterer i den gnskede TCP-placering. Robotten beregner,
hvordan armen skal placeres, sa den aktuelt aktive TCP kan na den gnskede TCP-position.
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8.2.9. Brug af fanen Bevasg

Beskrivelse

Sadan

bruger du

Bevaeg
vaerktgj-
pilene

Robot

Brug skeermen med fanen Bevaeg til at beveege (jogge) robotarmen direkte, enten ved at
forskyde/dreje robotveerkigjet eller flytte robotleddene individuelt.

REFEIRE

Korssl  Program _Installation | Bevesg Log

TCP-position Robot Veerktejsposition

Funktion

Aldiv TCP

Visning

- | Tce

x| -143,65/mm Rx|

0,002rad

Y| -500,61/mm RY |

-3,161] rad

[+

z| -186,56/mm Rz| -0,046|rad

Ledposition

4 Base

TCP-retning
Skulcler -105,12 °

r [ i ]
ll—‘ Albue -115,80 °

Héndled 1
[ N ]

Handled 2 91,11 °
[ N ]

Héndled 3 -1,48
A]uster ’-i' Frileb

ﬂ? Hjem

O 000 @

Hold en af knapperne til Bevaeg veerktgj inde for at bevaege robotarmen i den tilsvarende
retning.

* Forskydningspilene (gverst) bevaeger vaerktajsflangen i den angivne retning.

* Roteringspilene (nederst) aendrer veerktgjets orientering i den angivne retning.
Omdrejningspunktet er TCP (veerktgjscenterpunktet), dvs. punkteti enden af
robotarmen, der udger et karakteristisk punkt pa veerktgjet. TCP vises som en lille bla
kugle.

Hvis TCP'ens aktuelle position kommer i naerheden af et sikkerhedsplan eller et udlgserplan,
eller robotveerktgjets retning taet er pa veerktgjets retningsgraense, vises en 3D-gengivelse af
den naermeste graense. Visualiseringen af omradegraenser er deaktiveret under
programkarsel.

Sikkerhedsplaner vises i gult og sort med en pil, der angiver den side af planet, hvor robot
TCP'en ma placeres.

Udlgserplaner vises i blat og grent med en pil, der peger pa den side af planet, hvor Normal-
tilstandsgraenserne er aktive.

Veerktgjets retningsgraense vises med en sfeerisk kegle sammen med en vektor, der viser
robotveerktgjets nuvaerende retning. Keglens inderside gengiver det tilladte omrade for
veerktgjets retning (vektor).

Nar robotten TCP ikke laengere er i neerheden af greensen, forsvinder 3D-gengivelsen. Hvis
TCP'en overtreeder eller er meget teet pa at overtraede en graense, bliver visualiseringen af
graensen rad.
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Funktion Under Funktion kan du definere, hvordan du styrer robotarmen i forhold til funktionerne
Visning, Base eller Vaerktgj. For at fa den bedste fornemmelse af at styre robotarmen, kan
du veelge funktionen Vis og derefter bruge Drej pile til at 2endre synsvinklen pa 3D-billedet,
sa det passer til dit syn pa den rigtige robotarm.

Aktiv TCP | feltet Robot, under Aktiv TCP, vises navnet pa navnet pa det aktuelt aktive TCP
(veerktejscenterpunkt).

Hjem Knappen Hjem abner skaermen Kar robotten i position, hvor du kan holde knappen Auto
nede for at kare robotten til positionen, som tidligere blev defineret under installationen.
Standardindstillingen for knappen Hjem farer robotarmen tilbage til opretstaende position.

Frileb Knappen Frilab pa skaermen gar det muligt at treekke robotarmen til de gnskede
positioner/positurer.

Juster Knappen Juster ggr det muligt for Z-aksen for den aktive TCP at justere sig i forhold til en
valgt funktion.

Veerktgjsposition Tekstfelterne viser de fulde koordinatveerdier for TCP i forhold til den valgte funktion.
Du kan konfigurere flere navngivne TCP'er. Du kan ogsa trykke pa Rediger positur for
at komme til skaermen Positurredigering.

Feelles Feltet Ledposition giver dig mulighed for direkte at styre individuelle led. Hvert led bevaeger

holdning sig langs et standardgraenseomrade for led fra — 3607 til + 3607, defineret af en vandret
bjeelke. Nar graensen er naet, kan du ikke flytte en samling laengere. Du kan konfigurere led
med et positionsomrade, der afviger fra standard. Dette nye omrade angives med en rad
zone inde i den vandrette linje.
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Brug af Knappen Frilab méa kun anvendes i applikationer, hvor risikovurderingen tillader det.
knappen

f”'“b pa é ADVARSEL

anen

Bevaeg Manglende korrekt konfigurering af monteringsindstillingen kan resultere i

ugnsket robot arm bevaegelse, nar du bruger Freedrive knappen.

* Indstillinger for nyttelast og robotmontering skal indstilles korrekt far
brug af Frilgb.

* Alt personale skal holde sig uden for robotarmens reekkevidde, nar
Frilab eri brug.

é ADVARSEL
Manglende korrekt konfiguration af installationsindstillingerne kan age
risikoen for, at robotarmen falder ned under Frilabpa grund af nyttelastfejl.
* Bekraeft at installationsindstillingerne er korrekte (f.eks. robottens
monteringsvinkel, nyttelastmasse og forskydning for

nyttelasttyngdepunkt). Gem og indlees installationsfilerne sammen
med programmet.

* Gem og indlees installationsfilerne sammen med programmet.

8.2.10. Pose Editor

Beskrivelse Nar du har adgang til skeermen Pose Editor , kan du praecist konfigurere en
malsamlingsposition eller en malstilling (position og orientering) for TCP. Bemaerk:
Denne skeerm er offline og styrer ikke robotarmen direkte.

(RE-lged (AR

Robot Funktion
‘\/isning v
TCP

E X -143,65/mm [ +][ =]
Y -500,61 mm + | -
4 -186,56 mm ? ?
|Rotationsvektor [rad] v
o Rx 0,007 rad [ +][]
RY -3,161 rad + || =
RZ -0,046 rad ? ?

Ledpositioner
Base o1,40°  [+][—]
E Skulder -105,12° ? ?
Albue -115,80/° + || —
Handled 1 -50,76| ° T ?
0 Q Handled 2 91,11 ° T =
oK Annuller Héndled 3 -1,48)° ? ?

@ o | 000 @
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Robot

Funktion og

3D-billedet viser den aktuelle robotarmposition. skygge viser robotarmens malposition
kontrolleret af de angivne veerdier pa skaermen. Tryk pa forstarrelsesglasikonet for at zoome
ind/ud eller traek med en finger for at eendre visningen.

Hvis robot-TCP’ens angivne malposition er taet pa et sikkerheds- eller udlgserplan, eller
robotveerktgjets retning er teet pa veerktgjets retningsgraense, vises en 3D-gengivelse af den
naermeste granse. Sikkerhedsplan er visualiseret i gult og sort med en lille pil, der
repraesenterer planet normalt, hvilket angiver den side af planet, hvor robotten TCP ma
placeres. Udlgserplaner vises i blat og grant og en lille pil, der peger pa den side af planet,
hvor Normal-tilstandsgreenserne er aktive. Veerktgjets retningsgraense vises med en sfaerisk
kegle sammen med en vektor, der viser robotvaerktgjets nuvaerende retning. Keglens
inderside gengiver det tilladte omrade for vaerktajets retning (vektor). Nar malrobotten TCP
ikke laengere er i naerheden af graensen, forsvinder 3D-gengivelsen. Hvis mal-TCP'en
overtraeder eller er meget taet pa at overtraede en greense, bliver visualiseringen af graensen
red.

De aktive TCP- og koordinatvaerdier for den valgte funktion vises. Koordinaterne X, Y,

veerktgjsposition  Z angiver veerktgjspositionen. RX, RY, RZ-koordinaterne specificerer orientering. For

yderligere oplysninger om konfiguration af flere navngivne TCP'er.
Brug rullemenuen over felterne RX, RY og RZ for at vaelge retningsgengivelsestypen:

* Rotationsvektor [rad] Retningen gives som en rotationsvektor. Laengden pa
aksen er den vinkel, der skal drejes i radianer, og vektoren selv er den akse, der
roteres om. Dette er standardindstillingen.

* Rotationsvektor [°] Retningen gives som en rotationsvektor, hvor vektorens
leengde er den vinkel, der skal roteres, i grader.

* Vinklerne RPY [rad] Roll, pitch og yaw (RPY), hvor vinkler er i radianer. RPY-
rotationsmatrixen (X, Y', Z" rotation) er givet ved:

Rron(y, B, ) = Rz(a) - RY(B) - RX(y)
* RPY [°]1Roll, pitch og yaw (RPY)-vinklerne, hvor vinklerne er i grader.
Du kan trykke pa veerdierne for at redigere koordinaterne. Du kan ogsa klikke pa

knapperne + eller - lige til hgjre for et felt for at lsegge en veerdi til/traekke den fra den
aktuelle veerdi. Eller du kan holde en knap nede for direkte at gge/saenke veerdien.

Feellespositioner Individuelle ledpositioner specificeres direkte. Hver ledplacering kan have

ledgreenseomrade fra — 3607 til + 360~. Du kan konfigurere feelles positioner som
folger:

* Tryk pa ledpositionen for at redigere vaerdierne.

* Tryk pa knapperne + eller - til hgjre for en boks for at tilfgje eller traekke et belgb
til/fra den aktuelle veerdi.

* Hold en knap nede for direkte at gge/saenke veerdien.
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OK-knap Hvis du aktiverer denne skaerm fra skeermen Bevaeg, skal du trykke pa knappen OK for at
vende tilbage til skaermen Bevaeg. Robotarmen bevaeger sig til det angivne mal. Hvis den sidst
angivne veerdi var en vaerktgjskoordinat, bevaeges robotarmen til malpositionen ved hjeelp af
bevaegelsestypen BevaegL, eller den bruger beveegelsestype BevaegJ hvis en ledposition var
angivet sidst.

Annuller Knappen Annuller gar ud af skaermen og kasserer alle aendringer.
knap
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8.3. Sikkerhedsrelaterede funktioner oginterfaces

Beskrivelse

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

é ADVARSEL
Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem,
der bedgmmes at vaere ngdvendige for risikoreduktion, kan resultere i
faremomenter, der ikke er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er
tilstraekkeligt nedsat.

* Sarg for, at veerktgjer og gribere er tilsluttet korrekt for at undga
farer pa grund af strgmafbrydelse.

ﬁ Advarsel: ELEKTRICITET
Programmerings- og/eller ledningsfejl kan fa spaendingen til at skifte fra

12V til 24V, hvilket farer til brandskader pa udstyr.

* Kontroller at der anvendes 12V og fortsaet med forsigtighed.

BEMARK
* Anvendelsen og konfigurationen af sikkerhedsfunktioner og interfaces

skal falge procedurerne for risikovurdering for hver enkelt anvendelse af
robotten.

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

* Hovis robotten registrerer en fejl eller overtreedelse i sikkerhedssystemet
(f.eks. hvis en af ledningerne i ngdstopkredsen afbrydes, eller en
sikkerhedsgraense overskrides), udlgses et kategori 0-stop.

BEMARK
Ende-effektoren er ikke beskyttet af UR-sikkerhedssystemet. Funktionen af

ende-effektoren og/eller tilslutningskablet overvages ikke
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8.3.1. Konfigurerbare sikkerhedsfunktioner

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

Sikkerhedsfunktion Beskrivelse

Ledpositionsgraense Saetter gvre og nedre graenser for de tilladte ledpositioner.
Ledhastighedsgraense Seetter en gvre graense for ledhastighed.

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

Veerktgjets orientering Definerer tilladte retningsgraenser for veerktgjet.

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

Begraenser den maksimale kraft, som udgves af robottens
veerktgj/ende-effektor og albue under klemning. Kraften
Kraftgreense begraenses ved vaerktigj/ende-effektoren, albueflangen og
centrum for de brugerdefinerede veaerktgj/ende-
effektorpositioner.

Sikkerhedsplaner

Hastighedsgraense

Momentumgraense Begraenser det maksimale momentum for robotten.
Effektgraense Begraenser det mekaniske arbejde, der udferes af robotten.
. Begraenser den maksimale tid, som robotten bruger til stop
Stoptidsgraense .
efter udlgsning af et beskyttelsesstop.
Begraenser den maksimale afstand for robottens vandring
Stopafstandsgraense

efter udlgsning af et beskyttelsesstop.

Sikkerhedsfunktion Nar risikovurderingen for anvendelsen foretages, er det nedvendigt at tage hgjde for
robottens bevaegelse, efter at et stop er blevet udlgst. Til stgtte for denne proces
kan sikkerhedsfunktionerne Stoptidsgraense og Stopafstandsgraense anvendes.
Disse sikkerhedsfunktioner reducerer dynamisk robotbevaegelsens hastighed, sa
den kan altid kan standses inden for graenserne. Ledpositionsgraenserne,
sikkerhedsplanerne og graenserne for vaerktgj/ende-effektorretning tager hgjde for
den forventede stopafstand, saledes at robotbevaegelsen reduceres i hastighed, for
greensen er naet.
Den funktionelle sikkerhed kan opsummeres saledes:
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Sikkerhedsfunktion Ngjagtighed Funktionsniveau Kategori
Ngdstop - d 3
Beskyttelsesstop - d 3
Ledpositionsgreense 5° d 3
Ledhastighedsgraense 1,15°/s d 3
Sikkerhedsfly 40 mm d 3
Veerktgjsorientering 3° d 3
Hastighedsgraense 50 mm/s d 3
Kraftgreense 25N d 3
Momentumgraense 3 kg m/s d 3
Effektgraense 10W d 3
Stoptidsgraense 50 ms d 3
Graense for stopafstand 40 mm d 3
Sikkert hjem 1,7° d 3
Advarsler
FORSIGTIG

A\

Manglende konfiguration af den maksimale hastighedsgraense kan
resultere i farlige situationer.

* Huvis robotten anvendes i manuelle handvejledende formal med
linezere bevaegelser, skal greensen for ledhastighed indstilles til
maksimalt 250 mm s for vaerktgj/ende-effektoren og albuen,
undtagen hvis en risikovurdering viser, at hgjere hastigheder er
acceptable. Dette forhindrer hurtige beveaegelser af robottens albue

naer singulariteter.

BEMARK

Der er to undtagelser fra kraftbegraensningsfunktionen, der er vigtige ved
design af et anlaeg.
| takt med at robotten raekker ud, kan kneeleddets effekt afgive store
radiale kreefter (i retning vaek fra basen) ved lave hastigheder. Pa samme
made kan den korte vaegtstangsarm afsaette store kreefter ved lave
hastigheder, nar vaerktgj/ende-effektoren er taet pa basen og bevaeger sig
rundt om basen.
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Arbejdsomrade

Front

Pa skra

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

8.3.2. Sikkerhedsfunktion

Beskrivelse Sikkerhedssystemet fungerer ved at overvage, om nogen af sikkerhedsgraenserne
overskrides, eller om der udlgses et ngdstop eller sikkerhedsstop.

Reaktionerne i sikkerhedssystemet er:

Udlgser Reaktion

Ngdstop

Stopkategori 1

Beskyttelsesstop

Stopkategori 2

3PE stop (hvis en 3-positionskontakt er tilsluttet)

Stopkategori 2

Overtraedelse af graense

Stopkategori 0

Fejlregistrering

Stopkategori 0

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

Beskrivelse

Normal og
reduceret
tilstand

Sikkerhedssystemet har fglgende saet konfigurerbare sikkerhedsparametre:
* Normal

* Reduceret

Du kan indstille sikkerhedsgraenserne for hvert saet sikkerhedsparametre, oprette saerskilte
konfigurationer for normale eller hgjere indstillinger og reducere dem. Den reducerede
konfiguration er aktiv, nar veerktgj/ende-effektoren er placeret pa den reducerede side for et
Udlgs Reduceret-plan eller hvis reduceret konfiguration udlgses eksternt af en
sikkerhedsindgang.

Brug af et plan til at udigse Reduceret konfiguration: Nar robottens arm bevaeger sig fra
den side af udlgserplanet, der er konfigureret med reducerede sikkerhedsparametre, til den
side, der er konfigureret med normale sikkerhedsparametre, er der et omrade pa 20 mm
omkring udlgserplanet, hvor bade normale og reducerede graenser forer tilladte. Dette
omrade omkring udlgserplanet forhindrer generende sikkerhedsstop, nar robotten er preecis
ved graensen.

Brug af et input til at udlese den Reducerede konfiguration: Nar et sikkerhedsinput starter
eller stopper den reducerede konfiguration, kan der ga op til 500 ms, fer de nye
graenseveerdier bliver aktive. Dette kan ske under en af fglgende omstaendigheder:

* Skift fra den reducerede konfiguration til normal

* Skift fra den normale konfiguration til reduceret

Robotarmen tilpasser sig de nye sikkerhedsgraenser inden for 500 ms.
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Gendannelse Nar en sikkerhedsgraense overskrides, skal sikkerhedssystemet genstartes. For
eksempel, hvis en ledpositionsgraense er uden for en sikkerhedsgraense, aktiveres
Gendannelse ved opstart.
Du kan ikke kare programmer for robotten, nar genopretning er aktiveret, men
robotarmen kan manuelt flyttes tilbage inden for graenser vha. Frilgb eller ved hjeelp af
fanen Bevaeg i PolyScope.
Sikkerhedsgreenserne for gendannelsestilstand er:

Sikkerhedsfunktion Graense

Ledhastighedsgraense 30°/s
Hastighedsgraense 250 mm/s
Kraftgraense 100N
Momentumgreense 10 kg m/s
Effektgreense 80w

Sikkerhedssystemet udsteder et kategori O-stop, hvis der indtreeffer en overtreedelse af
disse graenser.

é ADVARSEL
Hvis der ikke udvises forsigtighed, nar robotarmen flyttes i
gendannelsestilstand, kan det fare til farlige situationer.

* Veer forsigtig, nar du flytter robotarmen tilbage inden for
graenserne, da greenserne for ledpositionerne,
sikkerhedsplanerne og veerktgjets/endeeffektorens orientering er
deaktiveret i gendannelsetilstand.
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8.4. Softwaresikkerhedskonfiguration

Beskrivelse

Dette afsnit beskriver, hvordan du far adgang til robottens sikkerhedsindstillinger. Den
bestar af elementer, der hjaelper dig med at konfigurere robottens
sikkerhedskonfiguration.

A

ADVARSEL

Faer du konfigurerer dine robotsikkerhedsindstillinger, skal din integrator
foretage en risikovurdering for at garantere sikkerheden for personale
og udstyr omkring robotten. En risikovurdering er en vurdering af alle
arbejdsprocedurer gennem robottens levetid og foretages for at kunne
anvende de korrekte indstillinger af sikkerhedskonfigurationen. Du skal
indstille falgende i overensstemmelse med risikovurderingen.

1.

Integratoren skal forhindre uautoriserede personer i at aandre
sikkerhedskonfigurationen, f.eks. installere
adgangskodebeskyttelse.

Brug og konfiguration af sikkerhedsrelaterede funktioner og
graenseflader for en specifik robotanvendelse.

Sikkerhedskonfigurationsindstillinger for opsaetning og
undervisning, far robotarmen teendes for farste gang.

Alle sikkerhedskonfigurationsindstillinger, der er tilgaengelige pa
denne skaerm og underfaner.

Integratoren skal sikre, at alle eendringer af
sikkerhedskonfigurationsindstillingerne er i overensstemmelse
med risikovurderingen.
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Adgang til software- Sikkerhedsindstillinger er beskyttet med adgangskode og kan fgrst konfigureres,
sikkerhedsindstillinger  nar en adgangskode er angivet og efterfelgende anvendt.
For at fa adgang til softwarens sikkerhedsindstillinger

Tryk pa ikonet Installation i din PolyScope-overskrift.
Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skaermen.

Bemeerk, at skeermen Robotgraenser vises, men indstillingerne er
utilgeengelige.

4. Hvis en Sikkerhedsadgangskode tidligere var indstillet, skal du indtaste
adgangskoden og trykke pa Las op for at ggre indstillingerne
tilgeengelige. Bemaerk: Nar sikkerhedsindstillingerne er last op, er alle
indstillinger nu aktive.

5. Tryk pa Lock tab eller navigér vaek fra sikkerhedsmenuen for at lase alle
sikkerhedsindstillinger igen.

> Bevagelse Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiler sig fra dem, der er defineret  risikovurderingen, kan resultere i

« Sikkerhed faremomenter, der ikie er ansvarligt elimineret, eller risici, der ke er tistreekkeligt nedsat
Robotgreenser ®
Fabriksindstilinger
Ledgreenser ‘ : . ‘
Planer Mest begreenset Mindst begraenset
1 Veerktojspos...
Verktgjets O Tipasset
retning
1o Graense Normal Reduceret
Hardware Effekt 300 200 i
Momentum 25,0 10,0 )
PROFlsafe
Stoptid 400 300
sikkert Hjem o
Stopleengde 500 300
BEiED Veerktgjshastighed 1500 750 .
Tool Force (Veerktejskraft) 150,0 120,0
> Feltbus Elbow Speed (Albuehastighed) 1500 750
> URCaps Elbow Force (Albuekraft) 150,0 120,0 .

O Slukket
Fart 100%
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8.4.1. Indstilling af en softwaresikkerhedsadgangskode

Beskrivelse Du skal angive en adgangskode til at lase op for alle sikkerhedsindstillingerne, der udger
din sikkerhedskonfiguration. Hvis der ikke anvendes en adgangskode, bliver du bedt om
at saette den op.

For at indstille en Du kan trykke pa fanen Las for at lase alle sikkerhedsindstillinger
softwaresikkerhedsadgangskode  igen, eller du kan blot navigere til en skeerm uden for menuen
Sikkerhed.

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

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

Indtast en adgangskode i Ny adgangskode.

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

5. Tryk pa Afslut nederst til venstre i den bla menu for at vende
tilbage til den forrige skaerm.

iiikerhedslcode Las op Las
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8.4.2. A.ndring af softwaresikkerhedskonfigurationen

Beskrivelse /Andring af konfigurationsindstillinger skal veere i overensstemmelse med integratorens
risikovurdering.

Anbefalet For at @endre sikkerhedskonfigurationen

procedure for 1. Kontroller, at aendringer overholder den risikovurdering, der udfgres af
integratoren: integratoren.

2. Juster sikkerhedsindstillingerne til det passende niveau, der er defineret af den
risikovurdering, der udfgres af integratoren.

Kontroller, at indstillingerne er anvendt.
Placer fglgende tekst i brugervejledningerne:
Far alle arbejder i naerheden af robotten skal det sikres, at sikkerhedskonfigurationen er

som forventet. Dette kan for eksempel kontrolleres ved at undersgge
sikkerhedskontrolsummen i gverste hgjre hjgrne af PolyScope for eventuelle aendringer.
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8.4.3. Anvendelse af en ny softwaresikkerhedskonfiguration

Beskrivelse

Robotten er slukket, mens du foretager andringer i konfigurationen.

Andringerne traeder farst i kraft, nar du trykker pa knappen Anvend.

Robotten kan ikke teendes igen, fgr du veelger Anvend og genstart for visuelt at
kontrollere din robots sikkerhedskonfiguration, som af sikkerhedsmaessige arsager vises
i Sl-enheder i et popop-vindue.

Du kan veelge Tilbagefer andringer for at vende tilbage til den forrige konfiguration. Nar
din visuelle inspektion er afsluttet, kan du vaelge Bekraeft sikkerhedskonfiguration og
&ndringerne gemmes automatisk som en del af den aktuelle robotinstallation.

Sikkerhedskontrolsum

Beskrivelse

Ikonet Sikkerhedskontrolsum viser din anvendte robotsikkerhedskonfiguration.
cccce
CCccC

Det kan veere fire eller otte cifre.

En firecifret checksum skal lzeses fra top til bund og fra venstre til hgjre, mens en
ottecifret checksum lzeses fra venstre til hgjre, averste reekke farst. Forskellige tekst
og/eller farver angiver aendringer i den anvendte sikkerhedskonfiguration.

Sikkerhedskontrolsum andres, hvis du andrer indstillingerne for Sikkerhedsfunktion,
fordi sikkerhedskontrolsum kun genereres af sikkerhedsindstillingerne.

Du skal anvende aendringerne af sikkerhedskonfigurationen, for at
sikkerhedskontrolsummen afspejler eendringerne.
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8.4.4. Sikkerhedskonfiguration uden programmeringskonsol

Beskrivelse Du kan bruge robotten uden at tilslutte programmeringskonsollen. Fjernelse af Teach
Pendant kraever definition af en anden ngdstopkilde. Du skal angive, om Teach Pendant
er fastgjort for at undga at udlgse en sikkerhedsbrud.

é FORSIGTIG
Hvis Teach Pendant er afmonteret eller frakoblet robotten, er
nedstopknappen ikke laengere aktiv. Du skal fijerne Teach Pendant fra
neerheden af robotten.

For sikkert at fijerne Robotten kan bruges uden PolyScope som programmeringsgraenseflade.
programmeringskonsollen For at konfigurere robotten uden en programmeringskonsol

| toppanelet tryk pa Installation.
Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre, og veelg Hardware.
Indtast sikkerhedsadgangskode og Las op pa skaermen.

Fraveelg Leer vedhaeng at bruge robot uden PolyScope graenseflade.

a b b=

Tryk pa Gem og genstart for at implementere aendringer.
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8.4.5. Software-sikkerhedstilstande

Beskrivelse

For at skifte

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

* Normal er sikkerhedskonfigurationen, der er aktiv som standard

* Reduceret er den sikkerhedskonfiguration, der er aktiv, nar robottens
vaerktegjscenterpunkt (TCP) er placeret uden for et Udlgs reduceret-plan, eller nar
den udlgses ved hjeelp af et konfigurerbart input.

* Gendannelsestilstand aktiveres, nar en sikkerhedsgraense fra det aktive
graensesaet overtraedes, robotarmen udfgrer et kategori 0-stop.

Hvis en aktiv sikkerhedsgraense som en ledpositionsgraense eller en
sikkerhedsgreense er i overtraedelse nar robotarmen startes op, starter
robotarmen op i gendannelsestilstand. Dette gar det muligt at flytte robotarmen
tilbage inden for sikkerhedsgreenserne.

| gendannelsestilstand begraenses robotarmens bevaegelse af en fast graense,
som ikke kan tilpasses.

Q ADVARSEL
Greenser for ledposition, veerktgjsposition og vaerkigjsorientering
deaktiveres i gendannelsestilstand, sa veer forsigtig, nar robotarmen
flyttes tilbage inden for graenserne.

Menuen pa skaermen Sikkerhedskonfiguration ggr brugeren i stand til at definere
seerskilte saet af sikkerhedsgraenser for begge konfigurationer: Normal og Reduceret. For
veerktgjer og led skal Reduceret-greenser for hastighed og momentum vaere mere
restriktive end deres tilsvarende veerdier i Normal.

1. Veelg profilikonet i overskriften.

tilstande: PolyScope + Automatisk angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til

Brug af

Automatisk.

* Manuel angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til Manuel.

1. Opret forbindelse til Dashboard-serveren.

dashboardserveren 2. Brug kommandoerne under Indstil driftstilstand.

* Indstil automatisk driftstilstand
* Indstil driftstilstandsmanual
* Ryd driftstilstand

UR10e
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8.4.6. Softwaresikkerhedsgrasnser

Beskrivelse Sikkerhedssystemgraenserne er defineret i sikkerhedskonfigurationen .
Sikkerhedssystemet modtager veerdierne fra inputfelterne og registrerer eventuelle
overtraedelser, hvis nogen af veerdierne overskrides. Robotkontrolleren forhindrer
overtraedelser ved at lave et robotstop eller ved at reducere hastigheden.

Robotgraenser
Beskrivelse Robotgraenser begraenser de generelle robotbevaegelser. Skaermen Robotgraenser har

to konfigurationsindstillinger: Fabriksindstillinger og Tilpasset.

Fabriksindstillinger

Factory Presets (Fabriksindstillinger) bruges til at vaelge en foruddefineret

sikkerhedsindstilling ved hjeelp af skyderen. Veerdierne i tabellen opdateres for at
afspejle de forudindstillede veerdier, der speender fra mest begraensede til mindst

begraensede

| ®

BEMARK

Sliderveerdier er kun forslag og erstatter ikke en korrekt
risikovurdering.

Robotgraenser
@ Fabriksindstilinger
Ledgreenser

Planer

Veerktgjspos...

Veerktajets O Tipasset
retning
o Greense Normal
Hardware Effekt
Mormentum
PROFIsafe
Stoptid
Sikkert Hjem
Stoplengde
3-position Veerktajshastighed
> Feltbus Elbow Speed (Albushastighed)
> URCaps Elbow Force (Albuekraft)

> Bevgelse Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiler sig fra dem, der er defineret i risikovurderingen, kan resultere i

v/ Sikkerhed faremomenter, der ilkike er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er tilstraekieligt nedsat.

Mest begreenset

300
25,0
400
500
1500
150,0|
1500
150,0|

' Mindst begraenset
Reduceret
200
100 - @
300
300
750 (]
120,0)
750
120,0) .

Lasop || Las

° 0 O ‘:uw,n;un.,\.

O Slukket
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Tilpasset  Custom (Tilpasset) bruges til at indstille graenser for, hvordan robotten fungerer og overvage
den tilknyttede tolerance.

Begraenser det maksimale mekaniske arbejde, som robotten

Strem kan levere i miljget. Denne graense betragter nyttelasten som
en del af robotten og ikke af miljget.
Momentum Begraenser robottens maksimale momentum.

Begraenser den maksimale tid, det tager robotten at stoppe,
f.eks. nar et ngdstop aktiveres.

Begraenser den maksimale afstand, som robotveerkigjet eller
albuen kan tilbageleegge under stop.

BEMZARK
Begraensning af stoppetid og afstand

pavirker den samlede robothastighed. For
eksempel, hvis stoppetiden er indstillet til
300 ms, er den maksimale robothastighed
begraenset, sa robotten kan stoppe inden
for 300 ms.

Stoptid

Standsningsafstand

Veerktgjshastighed Begraenser den maksimale hastighed for robotveerktgj.
Begraenser den maksimale kraft, som robotveerktgjet udgver
pa omgivelserne for at forhindre klemningssituationer.
Albuehastighed Begreenser den maksimale hastighed for robotalbuen.

Begraenser den maksimale kraft, som albuen udgver pa
omgivelserne for at forhindre klemningssituationer.

Veerktajskraft

Albuekraft
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Veerktgjshastigheden og -kraften begraenses ved veerktgjsflangen og de to brugerdefinerede
veerktejspositioner.

Installation 1

> Bevazgelse Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem, der er defineret i risikovurderingen, kan resultere i

v Sikkerhed faremomenter, der ikke er ansvarligt elimineret, eller risici, der ild<e er tilstrsekkeligt nedsat.
Robotgraenser
Fabriksindstilinger (
Ledgreenser O .
Planer Mest begraenset Mindst begraenset
1 Veerktgjspos...
Veerktajets @ Tipasset
retning
1/0 Graense Normal Reduceret
Hardware Effekt 300\ W 200\ W .
Marnentum 25,0 kg mfs 10,0( kg mis ®
PROFlsafe
Stoptid 400/ ms 300(ms
Sikkert Hj
fickert Hjem Stopleengde 500/ mm 300(mm
3-position Veerktaishastighed 1500/ mm/s 750, mmis .

Tool Force (Veerktajskraft) 150,0/N 120,0/N
) Feltbus Elbow Speed (Albuehastighed) 1500/ mm/s 750, mmis
Elbow Force (Albuekraft) 150,0/N 120,0/N .

iklcerhedslcode Las op Las

O Slukket

BEMARK
Du kan skifte tilbage til fabriksindstillinger for alle robotgreenser for at nulstille til
deres standardindstillinger.
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Ledgraenser

Beskrivelse

Ledgraenser gar det muligt at begraense beveegelserne af de enkelte robotled i et ledrum,
dvs. leddets rotationsposition og leddets rotationshastighed. Ledbegraensning kan ogsa
kaldes softwarebaseret aksebegraensning. Indstillingsmulighederne for ledgraenser er:

Maksimal hastighed og Positionsomrade.

> Beveegelse
W/ Sikkerhed

Robotgraenser

Ledgreenser

Planer

Veerktajspos...

Veerktojets
retning

1/0
Hardware
PROFIsafe
Sikkert Hjem

3-position

O Slukket

Led

Base
Skulder
Albue
Héndled 1
Héndled 2
Handled 3

Maks. hastighed

Led

Base
Skulder
Albue
Handled 1

Héndled 2
Héndled 3

Normal tilstand

Maksimum
363
363
363
363
363
363

Normal tilstand

Omrade
Minimum
-363 — 363 ° -363
-363 — 363 ° -363
-363 — 363 ° -363
-363 — 363 ° -363
-363 — 363 ° -363
363 363 ° -363
Maksimum
maks: 191 °/sek. 191
maks: 191 °/sek. 191
maks: 191 °/sek. 191
maks: 191 °/sek. 191
maks: 191 °/sek. 191
maks: 191 ¢/sek. 191

Reduceret tilstand

Minimurn Malesimum
-363 363
-363 363
-363 363
-363 363
-363 363
-363 363

Reduceret tilstand

191
191
191

Las

)

250mm/s

°lsek.
°Isek.
°Isek.
°lsek.
°/sek.

°lsek.

+2°
+2°
+2°
+2°
+2°
+2°

1-2°
[-2°
1-2°
/-2°
[-2°
1-2°
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3.4.7. Sikker Hiem-position

Beskrivelse

Synkronisering

fra Hjem

Sikker Hjem-
udgang

Definition af
Sikker Hjem-
udgang

Sikker Hjem er en returposition, der defineres ved hjeelp af den brugerdefinerede Hjem-
position.

Sikker Hjem-I/O'er er aktive, nar robotarmen er i Sikker Hjem-position, og en Sikker
Hjem-1/O er defineret.

Robotarmen er i Sikker Hjem-position, hvis ledpositioner er ved de angivne ledvinkler
eller et multiplum af 360 grader heraf.

Sikkerhedsudgangen Sikker Hjem er aktiv, nar robotten stér stille i Sikker Hjem-
positionen.

default_1%
corsel og
) Beveegelse
| () Synkroniser fra Hiem |

W Sikkkerhed

Robotgraenser |

Slet |

Ledgraenser

Planer Hvis du sletter sikker Hiemposition
fiernes tildeling af sikier hjemudgang.

Vaerktajspos...

Veerktajets
retning

1/0
Hardware Ledposition {0-360°)

PROFIsafe

T g ~—

Base 90,00°

Sikkertuien 1 Skulder 270,00°
S Aloue 270,00°
Handied 1 270,00°
Handled 2 80,00°
Handled 3 0,00°

ilicerhedskode Las op Las
— ° 0 O Sir‘m,ﬂerimg.

For at synkronisere fra Hjem

Tryk pa Installation i toppanelet.

Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skaermen, og veelg Sikkert Hjem.
Under Sikkert hjem skal du trykke pa Synkroniser fra Hjem.

A w b =

Tryk pa Anvend og vaelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der vises.
Sikker Hjem-positionen skal defineres fgr Sikker Hjem-output.

Sadan defineres Sikker Hjem-output
1. Tryk pa Installation i toppanelet.
2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skaermen, og veelg I/O.

3. Veelg Sikker Hjem pa I/O-skaermen i Udgangssignal under Funktionstildeling i
rullemenuen.

4. Tryk pa Anvend og veelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der vises.
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Redigering af Sadan redigeres Sikker Hjem
Sikker Hjem Redigering af Hjem aendrer ikke automatisk en tidligere defineret Sikker Hjem-position.
Mens disse vaerdier er ude af synkronisering, er programknuden Hjem udefineret.

1.

Tryk pa Installation i toppanelet.

2. Velg Hjem i sidemenuen til venstre pa skeermen under Generelt.
3.
4. Veelg Sikkert Hjem i sidemenuen til venstre pa skaermen under Sikkerhed. Du

Tryk pa Rediger position og indstil den nye robotarmposition, og tryk pa OK.

skal have en sikkerhedsadgangskode for at lase op for sikkerhedsindstillingerne.

Under Sikkert hjem skal du trykke pa Synkroniser fra Hjem

UR10e
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8.5. Software-sikkerhedsbegraensninger

Beskrivelse

Sikkerhedspl

aner
Tilstande

BEMARK

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

Sikkerhedsplaner begraenser robotarbejdsomradet. Du kan definere op til otte
sikkerhedsplaner, der begraenser robotvaerktgjet og albuen. Du kan ogsa begraense
albuens bevaegelser for hvert sikkerhedsplan og deaktivere disse ved at fijerne
markeringen i afkrydsningsfeltet. Fgr du konfigurerer sikkerhedsplaner, skal du definere
en robotinstallation. Funktionen kan derefter kopieres til sikkerhedsplansskaermen og
konfigureres.

é ADVARSEL
Definition af sikkerhedsplaner begraenser kun de definerede
veerktgjskugler og albue, ikke den overordnede graense for robotarmen.
Det betyder, at angivelse af et sikkerhedsplan ikke garanterer, at andre
dele af robotarmen vil overholde denne begraensning.

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

Deaktiveret Sikkerhedsplanet er aldrig aktivt i denne tilstand.
Nar sikkerhedssystemet er i Normal, er et normalt
O | Normal tilstandsplan aktivt, og det fungerer som en stiv

greense pa positionen.
Nar sikkerhedssystemet er i Reduceret, er et reduceret
£ | Reduceret plan aktivt, og det fungerer som en fast graense pa
positionen.
Nar sikkerhedssystemet er i Normal eller Reduceret,
I | Normal & Nedsat er et normalt og reduceret plan aktivt, og det fungerer
som en stiv graense pa positionen.
Sikkerhedsplanet far sikkerhedssystemet til at skifte til

Udlgs Reduceret . ;
K Reduceret, hvis robottens vaerktgj eller albue er

tilstand placeret uden for dette.

® | Vis Ved at trykke pa dette ikon skjules eller vises
sikkerhedsplanet i grafikruden.
Sletter det oprettede sikkerhedsplan. Der er ingen

W | Slet fortrydelses-/genopret-handling. Hvis et fly fejlagtigt
slettes, skal det laves om.

Z | Omdegb Ved at trykke pa dette ikon kan du omdabe flyet.
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Konfiguration af 1. Tryk pa Installationi din PolyScope header.
sikkerhedsplaner 2. Tryk pa Sikkerhed til venstre pa skaermen, og vaelg Planer.
3. Tryk pa Tilfgj plangverst til hgjre pa skaermen i feltet Fly.
4. Nederst til hgjre pa skaermen skal du i feltet Egenskaber konfigurere Navn,
Kopieringsfunktion og Begraensninger.
Kopier | Copy Featureer kun Undefined og Base tilgeengelige. Du kan nulstille et konfigureret
funktion sikkerhedsplan ved at vaelge udefineret

Hvis den kopierede funktion aendres pa skeermen Funktioner, vises et advarselsikon til hgjre
for teksten Kopier funktion. Dette indikerer, at funktionen er ude af synkronisering, dvs. at
oplysningerne pa egenskabskortet ikke opdateres for at afspejle de aendringer, der kan vaere

foretaget i funktionen.

v Sikkerhed

Robotgraenser

Ledgraenser

Planer

Veerktajspos...

Veerktgjets
retning

1/0
Hardware
PROFIsafe
Sikkert Hjem

3-position

.
Wi

— Wl

iklkerhedskaode Las op

Planer (3 of 8)

Plan 1 0o

Plan 2 E e

Plan 3 e
+ Tiffgj plan

Egenskabker

Plan 3

Kopier funition 1

‘ « toolBoundary V‘

Begraensninger

@ Begge - ‘

Forskydning

[ Begreens albue
[ Begreens flange

° Q O Simulering

O Slukket
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Farvekod - . :
er Gra Planet er konfigureret, men deaktiveret (A)
Gul & Sort Normalt plan (B)
Bla & Gren Udlgserplan (C)
. Den side af planet, som veerktgjet og/eller albuen ma veere pa
Sort pil :
(til normale planer)
Gron pil Den side af flyet, som veerktgjet og/eller albuen ma veere pa (til
udlgserfly)
. Den side af flyet, som veerktgjet og/eller albuen méa vaere pa (til
Gra pil .
handicappede fly)

Robot Planer (3 of 8)
Do

Plan 2 B e
.
E Plan 3 IDe
Robotgreenser + Tilfgj plan
Ledgraenser
Planer
v Veerktajspos...
Vaer!(tnjets Egenskaber
retning [ ]
1/0 Plan 3
Hardware
KKopier funktion Q
PROFlsafe « toolBoundary v‘
Sikkert Hjem Begreensninger
3-position — @ Begge A ‘

> Feltbus Dl -Lrmm
> URCaps & Begreens albue

[ Begreens flange

Sikikerhedskode Lés op Las
(— I
O stkieet 25‘0£:n/s o 0 O el
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Albue- Du kan aktivere Begreens albue for at forhindre robotens albueled i at passere gennem et
begraensning af dine definerede planer. Deaktiver Begraens albue for albue at passere gennem fly.
Diameteren af kuglen, der begreenser albuen, er forskellig for hver robotstarrelse.

UR3e 0.1m

UR5e 0.13m
UR10e/UR16e 0.15m
UR15 0.15m
UR20/UR30 0,19 m

Oplysningerne om den specifikke radius kan findes i filen urcontrol.conf pa robotten under
sektionen [Albue].

Properties

[ ]
¢ Plane 1

Copy Feature (%)

.

D Restrictions
Displacement

0
M Restrict Elbow

Veerktgjsflange-  Begraensning af veerktgjsflangen forhindrer vaerktajsflangen og det pasatte veerktgj i at

begraensning krydse et sikkerhedsplan. Nar du begraenser vaerktgjsflangen, er det ubegraensede
omrade omradet inde i sikkerhedsplanet, hvor veerktgjsflangen kan fungere normailt.
Veerktajsflangen kan ikke krydse det begreensede omrade uden for sikkerhedsplanet.

Fjernelse af begreensningen gar det muligt for veerktgjsflangen at ga ud over
sikkerhedsplanet til det begreensede omrade, mens det pasatte vaerktgj forbliver inde i
sikkerhedsplanet.

Du kan fierne veerktgjsflange-begreensningen, nar du arbejder med en stor
veerktgjsforskydning. Dette vil give ekstra afstand, sa veerktgjet kan bevaege sig.

Begraensning af vaerktgjsflangen kraever oprettelse af en plan-funktion. Plan-funktionen
bruges til at opseette et sikkerhedsplan senere i sikkerhedsindstillingerne.
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Tilfgjelse af et plan-
funktionseksempel

Forskydning forskyder planet i enten positiv eller negativ retning langs plan-
normalen (plan-funktionens Z-akse).

Fraveelg afkrydsningsfeltet for albuen og veerktgjsflangen, sa de ikke udlgser
sikkerhedsplanet. Albuen kan forblive markeret alt efter anvendelsens behov.

REBZ ¢ QH

> General Robot Planes (1 of B)
e o Bo®
Robot Limits + Add plane
Joint Limits E
Planes
1 Tool Position
Tool
Direction
I @ Properties
Hardware [ﬁ‘ Plane 1
EROFieaty Copy Festure (=]
Safe Home & Plare_1 -
MF Restrictions
B | i
Cisplocerment
B o -1
O [Restrict Eoow
O Restrict Flange

[ Lock | .Nw’v.

Den ubegraensede veerktgjsflange kan krydse et sikkerhedsplan, selv nar der ikke er
defineret noget veerktgj.

Hvis der ikke er tilfgjet noget vaerkigj, beder en advarsel pa knappen
Veerktgjsposition dig om at definere veerktgjet korrekt.

Nar der arbejdes med en ubegraenset veerktajsflange og et defineret vaerktgj, sikres
det, at den farlige del af vaerktgjet ikke kan ga over og/eller ud over et bestemt
omrade. Den ubegraensede veerktgjsflange kan bruges til enhver applikation, hvor
der er behov for sikkerhedsplaner, sdsom svejsning eller montering.
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Eksempel pa
begraensning af
veerktgjsflange

| dette eksempel oprettes et X-Y-plan med en forskydning pa 300 mm langs den positive
Z-akse i forhold til basisfunktionen.

Planets Z-akse kan opfattes som "pegende" mod det begraensede omrade.

Hvis sikkerhedsplanet er ngdvendigt pa f.eks. overfladen af et bord, skal man dreje
planet 3,142 rad eller 180° omkring enten X- eller Y-aksen, sa det begraensede omrade
er under bordet.

(TIP: Skift visningen af rotation fra "Rotationsvektor [rad]" til "RPY [°]")

U] AR wmemet> [} B H

Robot Feature

Base -
Tool Position
[+] = 0.00/ e [+ [ =]
Y 0.00/mm [+ —|
z 300.00/mm |+ [ =]

Reotation vector [rad] -

AX 0.000/rad | +
0.000/rad | + ||

RZ 0.000|rad

Om ngdvendigt er det muligt at forskyde planet i enten positiv eller negativ Z-retning
senere i sikkerhedsindstillingerne.
Nar du er tilfreds med planets position, skal du trykke pa OK.
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3.5.1. Vaerktgjsretningsbegraensning

Beskrivelse

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

Far du konfigurerer graensen, skal du definere et punkt eller plan i robotinstallationen.
Derefter kan funktionen kopieres, hvor dens Z-akse anvendes som centrum for keglen,

der definerer graensen.

Korsel stalatio

WV Sikkerhed

Robotgreenser

Ledgraenser

Planer

Veerktajspos...

Veerktajets
retning

1/0
Hardware
PROFIsafe
Sikkert Hjem

3-position

O Slukket

@ BEMARK
Konfigurationen af veerktgjets retning er baseret pa funktioner. Vi
anbefaler, at du opretter den eller de gnskede funktioner far redigering
af sikkerhedskonfigurationen. Det skyldes, at robotarmen slukkes, sa
snart fanen Sikkerhed er last op, hvorefter det er umuligt at definere nye
funktioner.

Egenskaber for graenser

Kopier funition [w}

‘ + toolBoundary v‘
+ Begreensninger

I Begge -

Afvigelse

5—-181,-30°
®
Veerktejsegenskaber

Kopier TCP Q
—_ ‘Vﬁrktmsﬂange v ‘

Rediger retning

Panorer Ijl °
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Egenskaber Graensen for Veerkigjsretning har tre konfigurerbare egenskaber:

for greenser 1. Keglecentrum: Du kan vaelge en punkt- eller planfunktion fra rullemenuen til at

definere centrum for keglen. Z-aksen for den valgte funktion anvendes som retningen,
hvorom keglen centreres.

2. Keglevinkel: Du kan definere, hvor mange grader robotten ma afvige fra centrum.

Deaktiveret graense for

. . Aldrig aktiv
veerktgjets retning 9
Normal graense for Kun aktiv, nar sikkerhedssystemet er i Normal
veerktgjets retning tilstand
Reduceret graense for Kun aktiv, nar sikkerhedssystemet er i Reduceret
veerktajets retning tilstand
Normal & Reduceret s . .
. Aktiv nar sikkerhedssystemet er i normal tilstand og
greense for veerktojets . . .
. nar det er i reduceret tilstand.
retning

Du kan nulstille veerdierne til standard eller fortryde konfiguration af veerktgjets retning ved at
kopiere funktionen tilbage til ,,Ikke defineret”.

Veerktgjseg Som standard peger veerktgjet i samme retning som Z-aksen for veerktgjets udgangsflange.
enskaber Dette kan aendres ved at specificere to vinkler:

* Vippevinkel: Hvor meget skal outputflangens Z-akse vippes mod outputflangens X-
aksen

* Panoreringsvinkel: Hvor meget den vippede Z-akse skal roteres rundt om den
oprindelige output-flanges Z-akse.

Alternativt kan Z-aksen for et eksisterende TCP kopieres ved at vaelge TCP fra rullemenuen.
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3.5.2. Veerktgjspositionsbegraensning

Beskrivelse

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

* Under Robot kan du visualisere dine andringer.
* Under Veerktgj kan du definere og konfigurere et veerktgj, op til to veerktajer.

* Tool_1 er standardveerkigjet defineret med veerdier x=0,0, y= 0,0, z=0,0 og
radius=0,0. Disse veerdier repraesenterer robotveerktgjets flange.

Under Kopiér TCP kan du ogsa veelge Veerktgjsflange og fa veerktgjsvaerdierne til at ga
tilbage til 0.
En standardkugle er defineret ved veerktgjsflangen.

slatior o oy B

> Bevzgelse Veerktejsflange
+ Tilfej veerktej
W Sikkerhed
o] ]
Ledgrasnser
Planer
( Vearldefyes. ? Husk at definere et vaerktaoj
Vaerktajets
retning /| Verktgjsflange
1/0
[ — Radius (maks.: 300mm)
0,0
PROFlIsafe
Sikkert Hjem Kopier TCP (:)
3-position —
D Feltbus X 0.0
Y 0,0
> URCaps
z 0,0
Sikicerhedskode Lisop || Las

OSlukket ’ ° 0 O ‘;?w‘rw,l\erw'wg.
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Brugerdefinerede

vaerktgjer

For de brugerdefinerede veerktgjer kan brugeren sendre:

* Radius for at eendre radius for veerktgjssfaeren. Radius tages i betragtning ved
brug af sikkerhedsplaner. Nar et punkt i sfeeren passerer et udlgserplan for
Reduceret, skifter robotten til en Reduceret konfiguration .
Sikkerhedssystemet forhindrer, at punkter pa sfaererne passer gennem et
sikkerhedsplan.

* Position for at eendre position i forhold til robottens veerktgjsflange. Positionen
tages i betragtning for sikkerhedsfunktionerne for veerktgjshastighed,
veerktgjskraft, stopafstand og sikkerhedsplaner.

Du kan bruge et eksisterende Tool Center Point som grundlag for at definere nye
veerktejspositioner. En kopi af den eksisterende TCP, foruddefineret i menuen
Generelt, i TCP-skaermen, kan tilgas i menuen Veerktgjsposition, i rullelisten Kopier
TCP.

Nar du redigerer eller justerer vaerdierne i felterne Rediger position , &endres navnet
pa den TCP, der er synlig i rullemenuen, til brugerdefinerede, hvilket indikerer, at der
er en forskel mellem den kopierede TCP og den faktiske graenseindgang. Den
oprindelige TCP er stadig tilgeengelig i rullelisten og kan veelges igen for at &endre
veerdierne tilbage til den oprindelige position. Valget i rullemenuen Kopier TCP
pavirker ikke veerktgjsnavnet.

Nar du anvender skeermbilledet Vaerktgjsposition , og hvis du forsgger at aendre det
kopierede TCP pa TCP-konfigurationsskaermen, vises et advarselsikon til hgjre for
Kopier TCP-tekst. Dette indikerer, at TCP'en er ude af synkronisering, dvs. at
oplysningerne i egenskabsfeltet ikke opdateres for at afspejle sendringer, der matte
veere foretaget i TCP'en. TCP'et kan synkroniseres ved at trykke pa
synkroniseringsikonet.

TCP'en behgver ikke at blive synkroniseret for at definere og bruge et veerktgj med
succes.

Du kan omdgbe veerktajet ved at trykke pa blyantfanen ved siden af det viste
vaerktgjsnavn. Du kan ogsa bestemme radius med et tilladt omrade pa 0-300 mm.
Graensen vises i grafikruden som enten et punkt eller en kugle afhaengigt af
radiusstarrelse.

RERZ+ QB S

ntallstion

> Beveegelse Veerktgjsflange
+ Tifoj veerktoj
v Sikkerhed

Robotgreenser E‘

Ledgraenser

Bevag

Planer

1 Veerktgjspos... 1 Husk at definere et veerktaj

Veerktajets
retning [ ] 7| verktaisflange
170
Radlius (maks.: 300mm)

0,0

Hardware

PROFlsafe

Sikkert Hjem Kopier TCP (&)

3-position E
> Feltbus X 0.0
> URCaps Y 0.0
z 0,0

ikicerhedsicode Lasop || Las
R ° 0 o S\V‘x-u,ﬂeﬂr'ug.
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Veerktajspositionsadvarsel

Du skal indstille en veerktgjsposition i sikkerhedsindstillingerne, for at
sikkerhedsplanet udlgses korrekt, nar veerktgjets TCP naermer sig
sikkerhedsplanet.

Advarslen forbliver pa veerktgjspositionen, hvis:

* Du undlader at tilfgje et nyt veerktgj under Veerktgjsflange.

For at konfigurere veerktgjets position
1. Itoppanelet tryk pa Installation.

2. lvenstre side af skaermen, under Sikkerhed, skal du trykke pa
Veaerktgjsposition.

3. I hgjre side af skaermen skal du veelge Tilfaj veerktgj.
* Det nyligt tilfgjede veerktgj har et standardnavn: Veerktgj_x.

4. Tryk pa redigeringsknappen for at omdgbe Veaerktgj_x til noget mere
identificerbart.

5. Rediger Radius og Position, sa den passer til det veerktgj, du bruger i
gjeblikket, eller brug rullemenuen Kopier TCP, og veelg en TCP fra
Generelt>TCP-indstillingerne, hvis de er defineret.
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Eksempel pa

vaerktgjspositionsadvarsel

| dette eksempel indstilles en radius pa 0,8 mm og TCP-positionen til
henholdsvis XYZ [20, 0, 400] i millimeter. Du kan eventuelt vaelge "Kopier
TCP" ved at bruge rullemenuen, hvis en sadan allerede er indstillet i -
>Generelt/TCP-indstillinger. Nar du trykker pa Anvend i nederste hgjre

hjarne af skeermen, er opgaven UDFQJRT.

Advarslen pa knappen Veaerktgjsposition angiver, at et vaerktgj ikke er tilfgjet
under Veerktgjsflange.

RBZ+ QH

» General

Robaot Limits
Joint Limits
Planes

Tool Position

Lock

Tool (1 of 3)
Tool Flange
+ Add Tool

1. Remember to define a toal

& | Tool Flange

Radius (max: 300mm}

Copy TCP

Exit Poskion

Veerktgjspositionsknap uden advarsel angiver, at et vaerktgj (andet end

veerktgjsflangen) er tilfgjet.

> 'Gomrlu

Robaot Limits
Joint Limits
Planes

Tool Position

Lock

Teel (2 of 3)
Tool Flange
Tool 1

+ Add Tool

Tool_1

Radius (max: 300mm}
0.8 rrm

Copy TCP
Custom

Exit Poskion

X 20.0 mm
¥ 0.0 mm
Z | 400.0 mm

| Apply
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O.Vurdering af cybersikkerhedstrussel

Beskrivelse

Dette afsnit indeholder oplysninger, der hjeelper dig med at beskytte robotten mod potentielle
cybersikkerhedstrusler. Det skitserer krav til handtering af cybersikkerhedstrusler og giver
retningslinjer for sikkerhedshaerdning.

9.1. Generel cybersikkerhed

Beskrivelse

Tilslutning af en Universal Robots-robot til et netvaerk kan introducere
cybersikkerhedsrisici.

Disse risici kan afbgdes ved hjeelp af kvalificeret personale og implementering af
specifikke

foranstaltninger til beskyttelse af robottens cybersikkerhed.

Implementering af cybersikkerhedsforanstaltninger kreever gennemfgrelse af en
cybersikkerhed-trusselsvurdering.

Formalet er at:

* ldentificere trusler
* Definere tillidsomrader og kanaler

* Angive krav for hver komponent i applikationen

ﬁ ADVARSEL
Manglende gennemfarelse af en cybersikkerhedsrisikovurdering kan
bringe robotten i fare.

* Integratoren eller kompetent, kvalificeret personale skal foretage
en cybersikkerhedsrisikovurdering.

BEMARK

Kun kompetent, kvalificeret personale ma tage ansvaret for at fastsla
behovet for specifikke cybersikkerhedsforanstaltninger og for at
tilvejebringe de ngdvendige cybersikkerhedsforanstaltninger.

9.2. Krav til cybersikkerhed

Beskrivelse

Konfiguration af dit netvaerk og sikring af din robot kraever, at du implementerer
trusselsforanstaltningerne for cybersikkerhed.

Folg alle kravene, far du begynder at konfigurere dit netveerk, og kontroller derefter, at
robotopsaetningen er sikker.
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9. Vurdering af cybersikkerhedstrussel

Cybersikkerhed

* Driftspersonalet skal have en grundig forstaelse af generelle

cybersikkerhedsprincipper og avancerede teknologier, som anvendes i UR-
robotten.

Fysiske sikkerhedsforanstaltninger skal implementeres for kun at tillade
autoriseret personale fysisk adgang til robotten.

Der skal veere tilstraekkelig kontrol med alle adgangspunkter. For eksempel:
lase pa daere, systemer med ID-badges, fysisk adgangskontrol generelt.

ﬁ ADVARSEL
Tilslutning af robotten til et netveerk, der ikke er korrekt sikret, kan

medfare sikkerhedsrisici.

* Tilslut kun din robot til et betroet og korrekt sikret netveerk.

Krav til
netvaerkskonfiguration

* Kun enheder, som der er tillid til, ma tilsluttes det lokale netvaerk.

* Der ma ikke vaere indgaende forbindelser fra tilstedende netvaerk til
robotten.

* Udgaende forbindelser fra robotten skal begraenses for at tillade det
mindste relevante saet af specifikke porte, protokoller og adresser.

* Kun URCaps og magiske scripts fra partnere, som der er tillid til, kan
bruges, og kun efter at have bekraeftet deres segthed og integritet

Robot-opsaething
sikkerhedskrav

Skift standardadgangskoden til en ny, steerk adgangskode.
Deaktiver "Magiske filer", nar de ikke bruges aktivt (PolyScope 5).

Deaktiver SSH-adgang, nar det ikke er ngdvendigt. Brug naglebaseret
godkendelse frem for adgangskodebaseret godkendelse

Indstil robotfirewallen til de mest restriktive brugbare indstillinger, og deaktiver
alle ubrugte greenseflader og tjenester, luk porte og begraens IP-adresser
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9.3. Retningslinjer for haerdning af cybersikkerhed

Beskrivelse

Selvom PolyScope har mange funktioner til at holde netvaerksforbindelsen sikker, kan du
forstaerke sikkerheden ved at observere fglgende retningslinjer:

* For du tilslutter din robot til et netveerk, skal du altid sendre standardadgangskoden

til en steerk adgangskode.

BEMARK

Du kan ikke hente eller nulstille en glemt eller mistet
adgangskode.

* Opbevar alle adgangskoder sikkert.

Brug de indbyggede indstillinger til at begraense netvaerksadgangen til robotten, sa
meget som muligt.

Nogle kommunikationsgraenseflader har ingen metode til at godkende og kryptere
kommunikation. Dette udger en sikkerhedsrisiko. Overvej passende
modforanstaltninger baseret pa din vurdering af cybersikkerhedstrusler.

SSH-tunneling (omdirigering af lokal port) skal bruges til at fa adgang til
robotgraenseflader fra andre enheder, hvis forbindelsen krydser
tillidszonegraensen.

Fjern falsomme oplysninger fra robotten, far den tages ud af drift. Vaer ekstra
opmaerksom pa URCaps og oplysninger i programmappen.

* For at sikre sikker fiernelse af meget falsomme data skal du gdelsegge SD-
kortet eller slette det sikkert.
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UNIVERSAL ROBOTS 9. Vurdering af cybersikkerhedstrussel

9.4. Adgangskoder

Beskrivelse Du kan oprette og administrere forskellige typer adgangskoder i PolyScope. Der skal
indstilles en indledende adgangskode for at fa adgang til de fulde sikkerhedsindstillinger.
Folgende adgangskodetyper er beskrevet nedenfor:

*  Administrator

* Driftsmaessig

9.5. Adgangskode indstillinger

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

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

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

3. Indtast en adgangskode i Ny adgangskode.

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

5. Tryk pa Afslut nederst til venstre i den bla menu for at vende tilbage til den forrige
skaerm.

Du kan trykke pa fanen Las for at lase alle sikkerhedsindstillinger igen, eller du kan blot
navigere til en skaerm uden for menuen Sikkerhed.

Siklerhedskode Las op Las
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9.6. Administrator-adgangskode

Beskrivelse Brug Administrator (Admin)-adgangskoden til at aendre systemets
sikkerhedskonfiguration, inklusive netveerksadgang.
Administrator-adgangskoden er den samme, som adgangskoden der bruges til rod-
brugerkontoen pa Linux-systemet, der karer robotten, som kan vaere ngdvendigt pa visse
netvaerk, sdsom SSH eller SFTP.

Q ADVARSEL
Du kan ikke genoprette en mistet Administrator-adgangskode.

* Tag de ngdvendige forholdsregler for at sikre, at din
Administrator-adgangskode ikke gar tabt.

RE 2 $QQH

Administratoradgangskode
WV Adgangskode

Administrator  Administratoradganasloden gar det muligt at cendre indstillinger for systemsikierhed

Tilstand Nuveerende adgangskode

Sikkerhed

> Sikkerhed

Bekreeft ny adgangskode

Adgangskoden skal veere p& mindst 8 tegn!

Serg for at husle din adgangskode, da der ikike findes nogen metode til gendannelse af en glemt
* administratoradgangsl<ode!

_ 0 Veelg systemside-tilladelser i Sikkerhed > Tilladelser

ONormaI : o 0 O smutering (]

For at indstille . Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.
admin-

adgangskoden

1
2. Under Adgangskode skal du trykke pa Admin.

3. Under Nuveerende adgangskode, indtast den standard adgangskode: easybot.
4. Under Ny adgangskode, oprettes en ny adgangskode.

Du opnar den bedste sikkerhed for dit system, ved at oprette en steerk, hemmelig
adgangskode.

Under Bekraeft ny adgangskode, gentag din nye adgangskode.
6. Tryk pa Anvend for at bekreefte aendring af din adgangskode.

Sikkerhed Sikkerhedskoden forhindrer uautoriseret aendring af sikkerhedsindstillingerne.
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O.7. Adgangskode til drift

Beskrivelse Adgangskode til driftstilstand eller tilstandsadgangskoden opretter to forskellige
brugerroller pa PolyScope:

* Manuel

* Automatisk
Nar tilstandsadgangskoden er indstillet, kan programmer og installationer kun oprettes
og redigeres i manuel tilstand. Automatisk tilstand giver kun operatgren mulighed for at

indleese foruddefinerede programmer. Nar en adgangskode er blevet indstillet, vises et
nyt tilstandsikon i headeren.

Skift af driftstilstande, fra manuel til automatisk og fra automatisk til manuel, far
PolyScope til at bede om den nye adgangskode.

RE24+QH

Adgangskode til driftstilstand

87 GERFEETEED Adgangskoden til driftstilstand muligger anmodning om adgangskode, ndr der skiftes mellem automatisi og maruel
tilstand.

Pt iaies | automatisk tilstand er brugere begraenset til fanerne Ker, Initialisér, Bevaeg, 1/0 og Log.

Tilstand Nuveerende adgangskode
Sikkerhed

> Sikkerhed

Belreeft ny adgangskode

B | o cooangskoae

000 @

For at indstille 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.
tilstandsadgangskoden

N

Under Adgangskode skal du trykke pa Tilstand.
Under Ny adgangskode, oprettes en ny adgangskode.

Du opnar den bedste sikkerhed for dit system, ved at oprette en steerk,
hemmelig adgangskode.

Under Bekraeft ny adgangskode, gentag din nye adgangskode.
Tryk pa Anvend for at bekreefte aendring af din adgangskode.
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10. Kommunikationsnetvaark

Feltbus Du kan bruge Fieldbus-indstillingerne til at definere og konfigurere familien af industrielle
computernetveerksprotokoller, der bruges til realtids distribueret kontrol accepteret af
PolyScope:

* MODBUS

* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFIsafe
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10.1. MODBUS

Beskrivelse Her kan MODBUS-klientens (master) signaler indstilles. Forbindelser TIL Modbus-
servere (eller slaver) pa specificerede IP-adresser kan oprettes med input/output-
signaler (registre eller digitale). Hvert signal har et unikt navn, sa det kan bruges i
programmer.

RBZsQH

Opdater Tryk pa denne knap for at opdatere alle Modbus-forbindelser. Forfriskning afbryder alle
modbus-enheder og forbinder dem igen. Alle statistikker er ryddet.

Tilfgj enhed Tryk pa denne knap for at tilfeje en ny MODBUS-ENHED.

Sletenhed Tryk pa denne knap for at slette MODBUS-ENHEDEN og alle signaler pa den pageeldende

enhed.
Indstil Her vises MODBUS-ENHEDENS IP-adresse. Tryk pa knappen for at &endre den.
enhedens IP
Sekventiel Kun tilgaengelig, nar Vis avancerede indstillinger er valgt. Markering af dette
tilstand afkrydsningsfelt tvinger modbus-klienten til at vente pa et svar, far naeste anmodning

sendes. Denne tilstand er pakraevet af nogle feltbussenheder. Hvis du teender for denne
indstilling, kan det hjeelpe, nar der er flere signaler, og stigende anmodningsfrekvens
resulterer i signalafbrydelser.

Den faktiske signalfrekvens kan veere lavere end anmodet, nar flere signaler defineres i
sekventiel tilstand. Den faktiske signalfrekvens kan observeres i signalstatistik.
Signalindikatoren bliver gul, hvis den faktiske signalfrekvens er mindre end halvdelen af
den valgte veerdi fra rullelisten Frekvens.

Tilfgj signal Tryk pa denne knap for at tilfgje et signal til den tilsvarende MODBUS-ENHED.
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Sletsignal  Tryk pa denne knap for at slette et Modbus-signal fra den tilsvarende MODBUS-ENHED.

Indstil Brug denne rullemenu til at veelge signaltype.
signal Tilgeengelige typer er:
type

En digital indgang (spole) er en en-bit meengde, der aflaeses FRA
Modbus-enheden pa spolen, der er angivet i signalets
adressefelt. Funktionskode 0x02 (laes diskrete indgange)
anvendes.

En digital udgang (spole) er en en-bit maengde, der kan indstilles
til enten hgij eller lav. For veerdien af dette output er blevet
indstillet af brugeren, laeses vaerdien fra den eksterne MODBUS-
ENHED. Det betyder, at funktionskode 0x01 (laesespoler)
anvendes. Nar udgangen er indstillet af et robotprogram eller ved
at trykke pa knappen set signal value , bruges funktionskoden
0x05 (Write Single Coil) fremad.

Et registerinput er en 16-bit maengde, der leeses fra den adresse,
der er angivet i adressefeltet. Funktionskoden 0x04 (Lees
inputregistre) bruges.

Et registeroutput er en 16-bit maengde, som kan indstilles af
brugeren. Far vaerdien af registret er indstillet, laeses vaerdien af
det fra den eksterne MODBUS-ENHED. Det betyder, at
funktionskode 0x03 (Lees Holdingregistre) anvendes. Nar
udgangen er indstillet af et robotprogram eller ved at angive en
signalveerdi i feltet indstillet signalveerdi , bruges funktionskode
0x06 (Skriv enkeltregister) til at indstille veerdien pa den eksterne
MODBUS-ENHED.

Digital indgang

Digital udgang

Registrer input

Registrer output

Indstil Dette felt viser adressen pa den EKSTERNE Modbus-server. Brug tastaturet pa
signaladresse skaermen til at veelge en anden adresse. Gyldige adresser athaenger af producenten og
konfigurationen af den eksterne MODBUS-ENHED.

Indstil Ved hjeelp af skeermtastaturet kan brugeren give signalet et navn. Dette navn bruges, nar
signalnavn signalet bruges i programmer.
Signalveerdi Her vises signalets aktuelle veerdi. For registersignaler udtrykkes veerdien som et

usigneret heltal. For udgangssignaler kan den gnskede signalveerdi indstilles ved hjaelp af
knappen. Igen, for et registeroutput, skal veerdien, der skal skrives til enheden, leveres
som et usigneret heltal.
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Signalforbind Dette ikon viser, om signalet kan leeses/skrives korrekt (gran), eller om enheden reagerer
elsesstatus uventet eller ikke kan nas (gra). Hvis der modtages et MODBUS undtagelsessvar, vises
svarkoden. MODBUS-TCP-undtagelsessvarene er:

UGYLDIG FUNKTION (0x01) Den funktionskode, der modtages
E1 i forespargslen, er ikke en tilladt handling for serveren (eller
slaven).

ULOVLIG DATAADRESSE (0x02) Den funktionskode, der
modtages i forespgrgslen, er ikke en tilladt handling for serveren
E2 (eller slaven). Kontroller, at den indtastede signaladresse svarer
til opsaetningen af den EKSTERNE Modbus-server.

ILLEGAL DATA VALUE (ULOVLIG DATAVARDI) (0x03) En
veerdi i feltet med forespgrgselsdata er ikke en tilladt veerdi for
E3 serveren (eller slaven), kontroller, at den indtastede signalveerdi
er gyldig til den angivne adresse pA MODBUS fjernserveren.
SLAVENHEDSFEJL (0x04) Der opstod en fejl, der ikke kunne
E4 gendannes, mens serveren (eller slaven) forsggte at udfere den
gnskede handling.

BEKRAFT (0x05) Specialiseret brug i forbindelse med

E5 programmeringskommandoer sendt til den eksterne MODBUS-
ENHED.

SLAVEENHED OPTAGET (0x06) Specialiseret brug i
forbindelse med programmeringskommandoer sendt til den
eksterne MODBUS-ENHED, er slaven (serveren) ikke i stand til
at reagere nu.

E6

Vis
avancerede
indstillinger

Dette afkrydsningsfelt viser/skjuler de avancerede indstillinger for hvert signal.
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Avance -

rede Denne menu kan bruges til at aendre

indstilli opdateringsfrekvensen for signalet. Dette betyder den
nger frekvens, hvormed anmodninger sendes til den eksterne

MODBUS-ENHED til enten at laese eller skrive
signalvaerdien. Nar frekvensen er indstillet til 0, initieres
modbusanmodninger efter behov ved hjaelp af en modbus_
get_signal_status, modbus_set output_registerog
modbus_set_output_signal scriptfunktioner.

Dette tekstfelt kan bruges til at indstille en bestemt
slaveadresse for de anmodninger, der svarer til et bestemt
signal. Veerdien skal veere i intervallet 0-255, begge
Slaveadresse inkluderet, og standardvaerdien er 255. Hvis du aendrer
denne veerdi, anbefales det at konsultere manualen for den
eksterne MODBUS-ENHED for at bekraefte dens
funktionalitet, nar du aendrer slaveadresse.

Opdateringsfrekvens

Genopret . . .
forbindelsestzelling Antal gange TCP-forbindelsen blev lukket og tilsluttet igen.
Forbindelsesstatus TCP-forbindelsesstatus.
. Tid mellem modbusanmodning sendt og svar modtaget -
Responstid [ms] dette opdateres kun, nar kommunikationen er aktiv.
, Antal modtagne pakker, der indeholdt fejl (dvs. ugyldig
Modbus pakkefejl leengde, manglende data, TCP-sokkelfejl).
, Antal modbusanmodninger, der ikke fik svar.
Timeout
Anmodninger Antal pakker, der ikke kunne sendes pa grund af ugyldig
) sokkelstatus.
mislykkedes

Den gennemsnitlige frekvens af klient (master)
Faktisk frekv. signalstatusopdateringer. Denne vaerdi genberegnes, hver
gang signalet modtager et svar fra serveren (eller slaven).

Alle teellere teeller op til 65535, og derefter vikles tilbage til 0.
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10.2. EtherNet/IP

Beskrivelse EtherNet/IP er en netveerksprotokol, der muligger tilslutning af robotten til en industriel
EtherNet/IP-scannerenhed.
Hvis forbindelsen er aktiveret, kan du veelge den handling, der opstar, nar et program
mister EtherNet/IP-scannerenhedens forbindelse.
Disse handlinger er:

Ingen

PolyScope ignorerer tabet af EtherNet/IP-forbindelse, og
programmet fortsaetter med at kare.

Seet pa
pause

PolyScope seetter det aktuelle program pa pause. Programmet
genoptages, hvor det stoppede.

Stop

PolyScope stopper det aktuelle program.

10.3. PROFINET

Beskrivelse

PROFINET netvaerksprotokol aktiverer eller deaktiverer forbindelsen mellem robotten og
en industriel PROFINET IO-controller.
Hvis forbindelsen er aktiveret, kan du veelge den handling, der opstar, nar et program
mister PROFINET IO-Controller-forbindelsen.
Disse handlinger er:

Inaen PolyScope ignorerer tabet af PROFINET-forbindelse, og

g programmet kgrer fortsat.

Seet pa PolyScope seetter det aktuelle program pa pause. Programmet

pause genoptages, hvor det stoppede.

Stop PolyScope stopper det aktuelle program.
Hvis det tekniske PROFINET-veerktgj (f.eks. TIA-portalen) udsender et DCP Flash-signal
til robottens PROFINET- eller PROFIsafe-enhed, vises en pop op i PolyScope.
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10.4. PROFIsafe

Beskrivelse

PROFIsafe netveerksprotokollen (implementeret som version 2.6.1) ggr det muligt for
robotten at kommunikere med en sikkerheds-PLC i henhold til ISO 13849, kat. 3 PLd-
kravene. Robotten overfgrer sikkerhedstilstandsoplysninger til en sikkerheds-PLC og
modtager derefter oplysninger om at blive reduceret, eller om at udlgse en
sikkerhedsrelateret funktion som et ngdstop.

PROFIsafe-graensefladen giver et sikkert, netvaerksbaseret alternativ til tilslutning af
ledninger til sikkerheds-I1O-stifterne pa robotkontrolboksen.

PROFIsafe er kun tilgaengelig pa robotter, der har en aktiveringslicens, som du kan
anskaffe ved at kontakte din lokale salgsrepraesentant. Nar den er anskaffet, kan
licensen downloades pa myUR.

Se Robotregistrering og URCap-licensfiler for oplysninger om robotregistrering og
licensaktivering.

Avancere En kontrolmeddelelse modtaget fra sikkerheds-PLC'en indeholder oplysningerne i

de
indstilling
er

nedenstaende tabel.

Signal Beskrivelse

Nadstop efter system | Fastholder systemets e-stop.

Beskyttelsesstop Haevder beskyttelsesstoppet.

Nulstiller beskyttelsesstoptilstand (ved lav til hgj overgang

Nulstil i automatisk tilstand), hvis beskyttelsesstopindgangen er
beskyttelsesstop . .
ryddet pa forhand.
Sikrer sikkerhedsstop, hvis robotten kgrer i automatisk
tilstand.

Safeguard stop auto ma kun bruges, nar en 3-positions
Beskyttelsesstop auto | aktiverende (3PE) enhed er konfigureret. Hvis ingen 3PE-
enhed er konfigureret, fungerer
beskyttelsesstopautomatikken som en normal
beskyttelsesstopindgang.

Nulstil Nulstiller SIKKERHEDSSTAND auto-tilstand (ved lav til
beskyttelsesstop hgj overgang, nér den er i automatisk tilstand), hvis
automatisk SIKKERHEDSSTAND autoindgange er ryddet pa
Reduceret Aktiverer sikkerhedsgreenserne for Reduceret.

Aktiverer enten manuel eller automatisk driftstilstand. Hvis
sikkerhedskonfigurationen "Valg af driftstilstand via
PROFIsafe" er deaktiveret, skal dette felt udelades fra
PROFIsafe-kontrolmeddelelsen.

Driftstilstand
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Avance En statusmeddelelse sendt til sikkerheds-PLC'en indeholder oplysningerne i nedenstaende tabel.
rede

nger

Robot udfarer, eller har gennemfart, et sikkerhedsstop i

Stop, kat. 0 kategori 0; Et hardt stop ved gjeblikkelig fiernelse af strgm til
armen og motorerne.

Robotten udfgrer eller har gennemfart et sikkerhedsstop i
Stop, kat. 1 kategori 1; Et kontrolleret stop, hvorefter motorerne efterlades i
en slukket tilstand med bremserne aktiveret.

Robotten udfgrer eller har gennemfert et sikkerhedsstop i
Stop, kat. 2 kategori 2; Et kontrolleret stop, hvorefter motorerne efterlades i
en teendt tilstand.

Robotten stoppes, fordi sikkerhedssystemet ikke overholder de
geeldende sikkerhedsgraenser.

Robotten stoppes pa grund af en uventet ekstraordinzer fejl i

Overtreedelse

Fejl sikkerhedssystemet.
Robotten er stoppet pa grund af en af fglgende tilstande:
* en sikkerheds-PLC tilsluttet via PROFIsafe har haevdet
systemniveau e-stop.
E-stop ved system * etimmi-modul tilsluttet kontrolboksen har haevdet et

systemniveau e-stop.

* enenhed, der er tilsluttet systemets e-stop
konfigurerbare sikkerhedsindgang pa kontrolboksen, har
haevdet systemniveau e-stop.

Robotten stoppes pa grund af en af falgende tilstande:

* Undervisningsvedheaengets e-stop-knap trykkes ned.

E-stop med robot * Der trykkes pa en e-stop-knap, der er forbundet til

robottens e-stop ikke-konfigurerbare sikkerhedsindgang
pa kontrollerskabet.

Robotten stoppes pa grund af en af falgende tilstande:

* En sikkerheds-PLC, der er tilsluttet via PROFIsafe, har
haevdet beskyttelsesstoppet.

* Enenhed, der er tilsluttet beskyttelsesstoppet, ikke-
konfigurerbar indgang pé kontrolboksen, har haevdet
beskyttelsesstoppet.

* En enhed, der er tilsluttet kontrolboksens
sikkerhedsstopkonfigurerbare sikkerhedsindgang, har
haevdet sikkerhedsstoppet.

Beskyttelsesstop

Signalet fglger sikkerhedsnulstillingssemantikken. En
konfigureret funktion til nulstilling af beskyttelsesstop skal
bruges til at nulstille dette signal.

PROFlsafe indebaerer brug af
beskyttelsesnulstillingsfunktionen.
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Avance
rede Signal Beskrivelse

indstilli Robotten stoppes, fordi den kerer i automatisk tilstand og pa
nger grund af en af felgende tilstande:

* En sikkerheds-PLC, der er tilsluttet via PROFIsafe, har
erklaeret beskyttelsesstop auto.

* Enenhed, der er tilsluttet en autokonfigurerbar
sikkerhedsindgang til kontrolboksen, har erkleeret

Beskyttelsesstop auto autokonfigurerbar sikkerhedsindgang.

Signalet fglger sikkerhedsnulstillingssemantikken. En
konfigureret funktion til nulstilling af beskyttelsesstop skal
bruges til at nulstille dette signal

PROFIsafe indebeerer brug af
beskyttelsesnulstillingsfunktionen

Robotten stoppes, fordi den kerer i manuel tilstand og pa
grund af en af fglgende tilstande:

* Du bruger en 3PE TP, og ingen af knapperne er i
3PE stop midterpositionen.

* En 3-positions aktiveringsenhed, der er tilsluttet en
konfigurerbar sikkerhedsindgang pa kontrolboksen, har
haevdet 3PE-stoppet.

Indikation af den aktuelle driftstilstand for robotten.

Driftstilstand Denne tilstand kan veere: Deaktiveret (0), Automatisk (1) eller
Manuel (2).
Reduceret Sikkerhedsgraenser for Reduceret er i gjeblikket aktive.

Det aktive seet sikkerhedsgraenser.

Aktiv greense indstillet | Dette kan veere: Normal (0), Reduceret (1) eller Genopretning
(2).

Robotten bevaeger sig. Hvis et led beveeger sig med en
Robot i beveegelse hastighed pa 0,02 rad/s eller hgjere, betragtes robotten som
veerende i bevaegelse.

Robotten eri ro (robotten beveaeger sig ikke) og i den position,
der er defineret som den sikre hjemmeposition.

Sikker hjemmeposition
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Konfiguration af Konfiguration af PROFIsafe vedrarer programmering af sikkerheds-PLC'en, men kraever

PROFIsafe

Aktivering af
PROFIsafe

minimal robotopsaetning.

1. Tilslut robotten til et betroet netveerk, der har adgang til en sikkerhedskompatibel
plc.

Pa PolyScope skal du trykke pa Installationi overskriften.

3. Tryk pa Sikkerhed, vaelg PROFIsafe , og konfigurer efter behov.

<u ngivets*
default_1*

> Beveegelse
() Altiver PROF|safe|

W Sikkerhed
Konfiguration v

Robotgreenser

Ledgraenser Kildeadresse 0

Planer Destinationsadresse 0

Veerktajspos... Kortrolier driftstilstand

Veerktgjets
retning

110

Hardware
PROFIsafe
Sikkert Hjem

3-position

(——— /']'Q
O\u e e A uuu\,mg.

Siklcerhedslode Las op Las

—

Indtast robottens sikkerhedsadgangskode, og tryk pa Las op.

n

Brug afbryderknappen til at aktivere PROFIsafe.
Indtast en kildeadresse og destinationsadresse i de tilsvarende felter.

Disse adresser er vilkarlige tal, der bruges af robotten og sikkerheds-PLC'en til at
identificere hinanden.

4. Du kan skifte Control Operational Mode til ON-positionen, hvis du vil have
PROFIsafe til at styre robotens driftstilstand.

Kun én kilde kan styre robotens driftstilstand. Derfor deaktiveres andre kilder til
tilstandsvalg, nar valg af driftstilstand via PROFIsafe er aktiveret.

Robotten er nu sat op til at kommunikere med en sikkerheds-PLC.
Du kan ikke frigere robotens bremser, hvis PLC'en ikke reagerer, eller hvis den er forkert
konfigureret.
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10.5. UR Connect

Beskrivelse

Installer UR
Connect

Aktivér UR
Connect

UR Connect
URCap-
opdatering

URCap UR Connect leveres forudinstalleret med 5.19 PolyScope 5 software.

For at sikre korrekt drift er der nogle yderligere pakraevede elementer, der skal
installeres.

Se URCap-dokumentationen for yderligere oplysninger.

UR Connect-installations- og brugervejledning

Find mere information om produktet her: https://www.universal-robots.com/optimization-
services/ur-connect/

Falg nedenstaende trin for at installere UR Connect:
1. Gatil fanen Installation.
2. Tryk pafanen URCaps i venstre side af skaermen.
3. Tryk pa Installer for at starte installationen af de pakraevede elementer.
4

Falg trinene pa skeermen.

UR Connect URCap skal parres med myUR for at sende data til MyUR.
Se MyUR-dokumentationen pa UR Connect for yderligere oplysninger.

Du kan finde URCaps pa installationsfanen.
1. Gatil fanen Installation.
2. Tryk pa fanen URCaps i venstre side af skaermen.
3. Tryk pa knappen Sag efter opdateringer i nederste hgjre hjgrne.
4. Du kan nu downloade, afvise eller udskyde opdateringen.

a. Hvis du udskyder eller afviser, vises der kun meddelelse om ny opdatering,
nar der er en ny version.

Folg opdateringstrinnene.

6. Genstart PolyScope, nar opdateringen er fuldfgrt.

BEMARK
Du kan stadig opdatere UR Connect, selvom det IKKE er installeret.
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11. Nedsituationer

Beskrivelse

Falg instruktionerne her for at handtere ngdsituationer, sdsom aktivering af nadstoppet
ved hjeelp af den rade trykknap. Dette afsnit beskriver ogsa, hvordan man bevaeger
systemet manuelt uden strem.

11.1. Nedstop

Beskrivelse Nadstoppet eller E-stoppet er den rade trykknap, der er placeret pa
programmeringskonsollen. Tryk pa ngdstop-knappen for at stoppe al robotbevaegelse.
Aktivering af n@dstopknappen forarsager en stopkategori et (IEC 60204-1).
Nadstop er ikke sikkerhedsforanstaltninger (ISO 12100).
Ngdstop er supplerende, beskyttende foranstaltninger, som ikke forebygger
personskade. Risikovurderingen af robotprogrammet skal afgere, om der er behov for
yderligere nadstop-trykknapper. Na@dstopfunktionen og aktiveringsanordningen skal
overholde ISO 13850.
Nar et ngdstop aktiveres, fastholdes trykknappen i denne stilling. Hver gang et ngdstop
aktiveres, skal det manuelt nulstilles ved den trykknap, der indledte stoppet.
Far du nulstiller ngdstopknappen, skal du visuelt identificere og vurdere arsagen til, at E-
stoppet blev udlgst. Visuel vurdering af alt udstyr i applikationen er pakraevet. Nar
problemet er Igst, skal du nulstille ngdstop-knappen.
For at nulstille nedstop-trykknappen
1. Hold trykknappen nede, og drej med uret, indtil Iasen frigares.
Du bar fgle det, nar lasen er frakoblet, hvilket angiver, at trykknappen er nulstillet.
Kontroller situationen, og om ngdstoppet skal nulstilles.
Nar ngdstoppet er nulstillet, skal du genoprette strammen til robotten og
genoptage driften.
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11.2. Bevaegelse uden drivkraft

Beskrivelse

| det tilfelde, at der opstar en nadsituation, hvor det enten er umuligt eller ugnsket at
stremforsyne robotten, kan du bruge tvunget tilbagelgb til at beveege robot-armen.

Tvunget tilbagelgb kreever, at du skubber eller treekker robotarmen, det er sveert ar
bevaege leddet. Ved starre robotarme kan det kraeve mere end én person at beveege
leddet.

Hver ledbremse har en friktionskobling, som muligger bevaegelse under hgijt tvunget
moment. Tvunget tilbagelgb kraever stor kraft, og der kreeves muligvis en eller flere
personer for at bevasge robotten.

| situationer med klemning skal to eller flere personer udfgre det tvungne tilbagelgb. |
nogle situationer er to eller flere personer pakraevet for at adskille robotarmen.

Personale, der bruger UR-robotten, skal uddannes til at reagere pa nadsituationer. Ved
integration skal der gives supplerende oplysninger.

é ADVARSEL
Risici pa grund af en robotarm, der ikke understgttes, der knaekker eller
falder af, kan forarsage personskade eller dad.

* Robotten ma ikke skilles ad under en nedsituation.

* Understgt robotarmen, for du afbryder stremmen.

BEMARK
Manuel flytning af robotarmen er kun beregnet til ngd- og serviceformal.
Ungdvendig flytning af robotarmen kan fere til materielle skader.

* Beveeg ikke leddet mere end 160 grader for at sikre, at robotten
kan finde sin oprindelige fysiske position.

* Beveeg ikke nogen led mere end ngdvendigt.
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11.3. Tilstande

Beskrivelse

Skift af
tilstand

Du kan fa adgang til og aktivere forskellige tilstande ved hjaelp af
programmeringskonsollen eller Dashboard-serveren. Hvis en ekstern tilstandsveelger er
integreret, styrer den tilstandene - ikke PolyScope eller Dashboard-serveren.

Automatisk tilstand Nar dette er aktiveret, kan robotten kun udfere er program med
foruddefinerede opgaver. Du kan ikke sendre eller gemme programmer og installationer.
Manuel tilstand Nar denne er aktiveret, kan du programmere robotten. Du kan aendre og
gemme programmer og installationer.

De hastigheder, der anvendes i manuel tilstand, skal begraenses for at forhindre
personskade. Nar robotten karer i manuel tilstand, kan en person placeres inden for
reekkevidde af robotten. Hastigheden skal begraenses til den veerdi, der passer til
anvendelsens risikovurdering.

é ADVARSEL
Der kan ske kvaestelser, hvis man anvender for hgj hastighed, mens
robotten kgrer i manuel tilstand.

Manuel hgjhastighedstilstand kan bruges. Det tillader, at bade veerktgjshastighed og
albuehastighed midlertidigt overstiger 250 mm/s, mens der anvendes en hold-for-kgrsel.
Hold-for-kersel udferes ved kontinuerlig kontakt med hastighedsskyderen.

Robotten udfgrer et beskyttelsesstop i manuel tilstand, hvis en 3-positionskontakt er
konfigureret, og er enten frigivet (ikke trykket ind), eller den er helt trykket ind.

Skift mellem automatisk tilstand til manuel tilstand kraever, at 3-positionskontakten
slippes helt og trykkes pa igen for at tillade robotten at beveege sig.

Nar du bruger manuel hgjhastighedstilstand, skal du bruge sikkerhedsledgraenser eller
sikkerhedsplaner for at begraense robottens bevaegelsesomrade.

Driftstilstand
Frilab

[ ET I
X

Automatisk

*

Flyt robot med pile pa fanen Flyt

X

*

Rediger & gem program & installation

X

Udfer programmer

Reduceret
hastighed**

Start program fra valgt node

X

*Kun nar en 3-positionskontakt er konfigureret.
** Hvis en 3-positionskontakt er konfigureret, arbejder robotten ved manuel reduceret
hastighed, medmindre manuel hgjhastighedstilstand er aktiveret.
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é ADVARSEL
* Eventuelt suspenderede beskyttelsesstop skal fgres tilbage til fuld
funktionalitet fgr valg af automatisk tilstand.

* Hvor det er muligt, mad manuel tilstand kun bruges med alle personer
placeret uden for det beskyttede omrade.

* Hvis der anvendes en ekstern tilstandsveelger, skal den placeres uden for
det beskyttede omrade.

* Ingen ma komme ind i eller befinde sig inden for det beskyttede omrade i
automatisk tilstand, medmindre der anvendes beskyttelse eller
samarbejdsdriften er valideret mht. effekt- og kraftbegraensning (PFL -
power and force limiting).

Enhed med Nar der anvendes en 3-positionskontakt, og robotten er i manuel tilstand, krasver
tre positioner, bevaegelse, at 3-positionskontakt trykkes ned til center-til-positionen. 3-positionskontakten
der aktiverer  haringen virkning i automatisk tilstand.

BEMZARK
* Nogle UR-robotstarrelser er muligvis ikke udstyret med en 3-
positionskontakt. Hvis risikovurderingen kraever kontakten, skal
der anvendes en 3PE programmeringskonsol.

En 3PE Programmeringskonsol (3PE TP) anbefales til programmering. Hvis en anden
person kan befinde sig inden for det beskyttede omrade i manuel tilstand, kan en ekstra
enhed integreres og konfigureres til den ekstra persons brug.
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11.3.1. Gendannelsestilstand

Beskrivelse Nar en sikkerhedsgraense overskrides, aktiveres Gendannelsestilstand automatisk, sa
robotarmen kan flyttes. Gendannelsestilstand er en type manuel tilstand .
Du kan ikke kare robotprogrammer, nar Gendannelsestilstand er aktiv.

Under Gendannelsestilstand flyttes robotarmen for at vaere inden for ledgraenserne ved
hjeelp af enten Frilgb eller Bevaeg-fanen i PolyScope.

Sikkerhedsgreenser for |7 TGl Graense

gendannelsestilstand Ledhastighedsgraense 30°/s
Hastighedsgraense 250 mm/s
Kraftgreense 100N
Momentumgreense 10 kg m/s
Effektgraense 80W

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

é ADVARSEL
Hvis der ikke udvises forsigtighed, nar robotarmen flyttes i

gendannelsestilstand, kan det fare til farlige situationer.

* Veer forsigtig, nar du flytter robotarmen tilbage inden for
greenserne, da graenserne for ledpositionerne,
sikkerhedsplanerne og veerktgjets/endeeffektorens
orientering er deaktiveret under gendannelse.

11.3.2. Tilbagelab

Beskrivelse Tilbagelgb er en manuel tilstand, der anvendes til at tvinge visse led til en gnsket
position, uden at alle robotarmens bremser udlgses.
Dette er undertiden nadvendigt, hvis robotarmen er taet pa kollision, og de vibrationer,
der ledsager en fuld genstart, ikke gnskes.
Robotleddene fales tunge at flytte, nar tilbagelab er i brug.

Du kan bruge en af felgende sekvenser til at aktivere tilbagelab:
* 3PE-programmeringskonsol

* 3PE-enhed/afbryder

* Freedrive pa robot
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3PE- Sadan bruges 3PE TP-knappen til at flytte robotarmen med tilbagelgb.

programmeringskonsol 1. Painitialiseringsskaermen skal du trykke pa TIL for at starte

opstartssekvensen.

2. Nar robottilstanden er Programmeringskonsol 3PE stop, skal du trykke
let pa 3PE TP-knappen og derefter trykke og holde let pa den.
Robottens tilstand sndres til Tilbagelab.

3. Nu kan du med et betydeligt pres frigare bremsen i et gnsket led for at
bevaege robotten.
Sa leenge der fastholdes et let tryk pa 3PE-knappen, er tilbagelgb
aktiveret, sd armen kan bevaeges.

3PE-enhed/afbryder For at bruge en 3PE-enhed/afbryder til at tilbagekgre robotarmen.

1. Painitialiseringsskaermen skal du trykke pa TIL for at starte
opstartssekvensen.

2. Nar robottilstanden er Programmeringskonsol 3PE stop, skal du trykke
let pa 3PE TP-knappen og derefter trykke og holde let pa den.
Robottens tilstand sendres til System 3PE Stop.

3. Tryk pa 3PE-enheden/-kontakten og hold den inde.
Robottens tilstand sendres til Tilbagelab.

4. Nu kan du med et betydeligt pres friggre bremsen i et gnsket led for at
bevaege robottens arm.
Sa leenge der fastholdes et tryk pa bade 3PE-enheden/kontakten og
3PE-knappen, er tilbagelgb aktiveret, sa armen kan bevaeges.

Freedrive pa robot For at bruge frileb pa robot til at bevaege robotarmen tilbage.

1. Painitialiseringsskaermen skal du trykke pa TIL for at starte
opstartssekvensen.

2. Narrobotten eri tilstanden Programmeringskonsol 3PE stop skal du
trykke pa knappen Frilgb pa robot og holde den inde.
Robottens tilstand sendres til Tilbagelab.

3. Nukan du med et betydeligt pres friggre bremsen i et gnsket led for at
bevaege robottens arm.
Sa leenge der fastholdes et tryk pa Frilgb pa robotten, er tilbagelgb
aktiveret, s armen kan bevaeges.
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Inspektion af tilbagelob

Beskrivelse Hvis robotten er taet pa at kollidere med noget, kan du bruge Tilbagelgb til at flytte
robotarmen til en sikker position inden initialisering.

3PE-programmeringskonsol
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Aktiver 1. Tryk pa ON for at teende for strammen. Status aendres til Robot aktiv
Backdrive

© 0 O

Power Booting Robot Brake Robot
oN Complete Active Release Operational

® oFf |

| @ START

1 Warning! Stand clear of the robot when starting it!

1 Active Payload is used to temporarily overwrite the Installation Payload.

‘
Active Payload Installation Payload I’
0.00 kg

L

2. Tryk og hold Frilgb. Status aendres til Tilbagelob

BACKDRIVE

1 Active Payload is used to temporarily ovenwrite the Installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

I 0.0019

3. Flytrobotten som i frilgbstilstand. Ledbremser frigares, hvor det er ngdvendigt, nar
frilsbsknappen aktiveres.

BEMARK
| tilstanden Tilbagelgb foles robotten "tung" at manipulere.

OBLIGATORISK HANDLING
Du skal teste Tilbagelgb-tilstand pa alle led.

Sikkerhedsindstillinger  Kontroller, at robot-sikkerhedsindstillingerne overholder risikovurderingen for
robotinstallationen.

Yderli
.der igere . Kontroller hvilke sikkerhedsindgange og -udgange der er aktive, og om de kan
sikkerhedsindgange )
udlgses via PolyScope eller eksterne enheder.
og -udgange fungerer
stadig
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12. Transport

Beskrivelse Transporter kun robotten i dens originale emballage. Gem emballagen pa et tert sted,
hvis du vil flytte robotten senere.
Nar robotten tages ud af emballagen til installationsstedet, skal der holdes ved begge rar
pa robotarmen pa samme tid. Hold robotten pa plads, til alle monteringsbolte er
forsvarligt tilspaendt pa robotfoden.
Laft kontrollerskabet ved dets handtag.

A ADVARSEL
Forkerte lgfteteknikker eller brug af forkert lgfteudstyr kan fgre til personskade.
* Undga at overbelaste din ryg eller andre kropsdele, nar du lafter udstyret.
* Brug korrekt lgfteudstyr.
* Alle regionale og nationale retningslinjer for Iaft skal fglges.

* Serg for at montere robotten i henhold til vejledningen i Mekanisk
interface.

BEMARK
Hvis robotten transporteres som et samlet anlaeg med eksternt udstyr, gaelder
folgende:

* Transport af robotten uden den originale emballage vil ugyldiggere alle
garantier fra Universal Robots A/S.

* Hvis robotten transporteres fastgjort til en applikation/installation fra
tredjepart, henvises der til anbefalingerne for transport af robotten uden
den originale transportemballage.

Ansvarsfraskrivelse  Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader, som skyldes transport af
udstyret.
Se anbefalingerne for transport uden emballage pa: universal-robots.com/manuals

Beskrivelse Universal Robots anbefaler at man altid transporterer robotten i dens originale
emballage.
Disse anbefalinger er skrevet for at reducere ugnskede vibrationer i led og
bremsesystemer og reducere ledrotation.
Hvis robotten transporteres uden sin originale emballage, henvises der til falgende
retningslinjer:

* Fold robotten sa meget sammen som muligt - transporter ikke robotten i
singularitetspositionen.

* Flyttyngdepunktet i robotten, sa det er sa teet pa basen som muligt.
* Fastger hvert rar til en fast overflade pa to forskellige punkter pa rgret.

* Fastger enhver pasat endeeffektor solidt i 3 akser.
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Transport

Fold robotten sa meget sammen som muligt. @ g

Ma ikke transporteres udfoldet.

(singularitetsposition) ’ %%
Fastger rarene til en solid overflade.
Fastger pasat endeeffektor i 3 akser.

12.1. Programmeringskonsol opbevaring

Beskrivelse

Operataren skal have en klar forstaelse af, hvad e-Stop pa Programmeringskonsol
pavirker, nar der trykkes pa det. For eksempel kan der opsta forvirring ved en installation
med flere robotter. Det bar geres klart, om e-Stoppet pa programmeringskonsollen
stopper hele installationen eller kun dens tilsluttede robot.

Hvis der kan opsta forvirring, skal du opbevare programmeringskonsollen saledes, at e-
Stop-knappen ikke er synlig eller brugbar.
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13. Vedligeholdelse og reparation

Beskrivelse

Sikkerhed ved
vedligeholdelse

Alle former for vedligeholdelsesarbejde, inspektion og kalibrering skal udfgres i
overensstemmelse med alle sikkerhedsinstruktioner i denne manual, i UR Service
Manual og i overensstemmelse med lokale krav.

Reparationsarbejde skal udferes af Universal Robots. Klientens udpegede, uddannede
personale kan udfgre reparationsarbejde, forudsat de falger servicemanualen.

Formalet med vedligeholdelse og reparation er at sikre, at systemet fortsat fungerer
som forventet.

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

é ADVARSEL
Manglende overholdelse af en hvilken som helst af de

sikkerhedspraksisser, der er angivet nedenfor, kan resultere i
personskade.

* Treek netledningen ud af stikket i bunden af kontrollerskabet for
at sikre, at det er totalt frakoblet al stramforsyning. Sluk for
enhver anden energikilde, der er forbundet med robotarmen
eller kontrollerskabet. Tag de nadvendige forholdsregler til at
forhindre andre personer i at teende for systemet under
reparationen.

* Tjek jordforbindelsen, far systemet start op igen.

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

* Forebyg, at vand og stev kan treenge ind i robotarmen eller
kontrollerskabet.
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Sikkerhed ved

vedligeholdelse A ADVARSEL
Hvis man ikke ger plads til at kontrollerskabets der kan abnes helt,

kan det fare til personskade.

* Serg for mindst 915 mm plads, sa kontrollerskabets der kan
abnes helt, hvilket giver adgang til servicering.

Q Advarsel: ELEKTRICITET
Hvis kontrollerskabets stramforsyning afbrydes for hurtigt efter

slukning, kan det resultere i personskade pa grund af elektriske farer.

* Undga at adskille stremforsyningen inde i kontrollerskabet, da
der kan veere hgje spaendinger (op til 600 V) inde i disse
streamforsyninger i flere timer efter, at kontrollerskabet er blevet
slukket.

Efter fejlfinding, vedligeholdelse og reparationsarbejde skal du sikre, at
sikkerhedskravene er opfyldt. Overhold nationale eller regionale bestemmelser for
arbejdssikkerhed. Den korrekte funktion for alle sikkerhedsfunktioners indstillinger skal
ogsa testes.

13.1. Test af stoppeevnen

Beskrivelse Test med jeevne mellemrum for at afgere, om stop-ydeevnen er forringet. @gede
stoppetider kan kraeve, at beskyttelsen aendres, eventuelt med aendringer i installationen.
Hvis stoptid og/eller stopafstands-sikkerhedsfunktioner anvendes og er grundlaget for
risikoreduktionsstrategien, kraeves der ingen overvagning eller test af stop-ydeevnen.
Robotten foretager Ilgbende overvagning.

13.2. Rengering og inspektion af robotarm

Beskrivelse Som en del af regelmeessig vedligeholdelse kan robotarmen renggres i
overensstemmelse med anbefalingerne i denne vejledning og lokale krav.
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Rengaringsmetoder

For at fjerne st@v, snavs eller olie pa robotarmen og/eller
programmeringskonsollen skal du blot bruge en klud sammen med et af de
renggringsmidler, der er angivet nedenfor.

Forberedelse af overflade: Fgr nedenstaende oplgsning pafares, skal overflader
muligvis forberedes ved at fjerne eventuelt Igst snavs.

Rengegringsmidler:
* Vand
* 70% isopropylalkohol
* 10% ethanolalkohol
* 10% naphtha (bruges til at fijerne fedt.)

Anvendelse: Oplgsningen pafares typisk pa overfladen, der skal renggres ved
hjaelp af en sprayflaske, barste, svamp eller klud. Det kan paferes direkte eller
fortyndes yderligere afhaengigt af kontamineringsniveauet og den type overflade,
der rengores.

Gnubbe: Ved genstridige pletter eller staerkt snavsede omrader kan oplgsningen
gnubbes ved hjaelp af en barste, skrubbe eller andre mekaniske midler for at
hjeelpe med at Igsne forureningen.

Dvaletid: Hvis det er nedvendigt, far oplgsningen lov til at sidde pa overfladen i op
til 5 minutter for at traenge ind og opl@se kontaminanterne effektivt.

Skylning: Efter ventetiden skylles overfladen typisk grundigt med vand for at
fierne de oplaste forurenende stoffer og eventuelle rester af renggringsmiddel. Det
er vigtigt at sikre grundig skylning for at forhindre, at rester forarsager skade eller
udger en sikkerhedsrisiko.

Terring: Endelig kan den rengjorte overflade lufttarres eller tarres ved hjeelp af
handklaeder.

Q ADVARSEL
BRUG IKKE BLEGEMIDDEL i nogen fortyndet

rengaringsoplasning.
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ﬁ ADVARSEL
Fedt er lokalirriterende og kan forarsage en allergisk reaktion. Kontakt,
indanding eller indtagelse kan forarsage sygdom eller skade. For at forhindre
sygdom eller skade skal du overholde felgende:

* FORBEREDELSE:
* Serg for, at omradet er godt ventileret.

* Placer ikke mad eller drikke omkring robotten og
renggringsmidler.

* Segrg for, at der er en gjenskyllestation i neerheden.

* Fremskaf det ngdvendige beskyttelsesudstyr (handsker,
gjenbeskyttelse)

* BRUG:

* Beskyttelseshandsker: Oliebestandige handsker (nitril)
uigennemtraengelige og modstandsdygtige over for produktet.

* Ojenbeskyttelse anbefales for at forhindre, at fedt utilsigtet
kommer i kontakt med gjnene.

* MA IKKE INDTAGES.
* ltilfeelde af
* hudkontakt, vask med vand og et mildt renggringsmiddel
* en hudreaktion, sgg lsegehjaelp
* kontakt med gjnene, brug en gjenskyllestation, sag laegehjeelp.
* indanding af dampe eller indtagelse af fedt, sag laegehjeelp
* Efter fedtarbejde
* renger forurenede arbejdsflader.

* bortskaf alle brugte klude eller papir, der bruges til rengering, pa
en ansvarlig made.

* Kontakt med bgrn og dyr er forbudt.
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