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Elészé Gratulalunk Uj Universal Robots robotja megvasarlasahoz, amely a robotkarbdl
(manipulatorbdl), a vezérlédobozbdl és a Hordozhato kezel6egységbdl all.

Az eredetileg az emberi kar mozgastartomanyanak utanzasara tervezett robotkar hat
csuklo altal izelt aluminiumcsdvekbdl all, igy nagyfoku rugalmasséagot biztosit az
automatizalt berendezésekben.

Az Universal Robots szabadalmaztatott programozasi felllete, a PolyScope automatizalasi
alkalmazasok létrehozasat, betdltését és futtatasat teszi lehetévé.

A kézikbnyvr8l  Ez a kézikdnyv biztonsagi tudnivaldkat, a biztonsagos hasznalatra vonatkozé
iranyelveket, valamint a robotkar, a vezérlészekrény és a hordozhato kezel6egység
felszerelésére vonatkozo utasitasokat tartalmazza. A telepités megkezdéséhez és a
robot programozasanak megkezdéséhez is talal utasitasokat.

Olvassa el és tartsa be a rendeltetésszer( felhasznalasi médokat. Végezzen el egy
kockazatértékelést. Telepitse és hasznalja a jelen felhasznal6i kézikbnyvben megadott
elektromos és mechanikai specifikacioknak megfelel6en.

A kockazatértékelés a robotalkalmazas veszélyeinek, kockazatainak és
kockazatcsOkkentd intézkedéseinek a megértését feltételezi. A robotok 6sszeépitése
alapszintli mechanikai és elektromos képzettséget igényelhet.

Jogi nyilatkozat Universal Robots A/S tovabb javitja termékei megbizhatosagat és teljesitményét, és mint

a tartalomrél ilyen, fenntartja maganak a jogot, hogy el6zetes figyelmeztetés néelkil frissitse a
termékeket és a termékdokumentaciot. Universal Robots A/S mindent megtesz annak
érdekében, hogy a Felhasznaldi kézikdnyv(ek) tartalma pontos és helyes legyen, de nem
vallal felel6sséget az esetleges hibakért vagy hianyzé informacioért.

Ez a kézikdnyv nem tartalmaz jotallasi informaciot.

Online A kézikdnyvek, utmutatok és kézikdnyvek online olvashaték. A https://www.universal-
kézikényvek robots.com/manuals oldalon nagyszamu dokumentumot gyjtottink 6ssze

* PolyScope Szoftver kézikdnyv a szoftverhez tartozo leirasokkal és utasitasokkal

* A Szerviz kézikdnyv a hibaelharitashoz, karbantartashoz és javitashoz sziikséges
utasitasokkal

* A Parancssor konyvtar parancssorokkal a mélyrehaté programozashoz

UR20 PolyScope X Felhasznaloi kézikonyv
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UR+

Akadémia

myUR

Fejlesztbi
csomag

Az UR+www.universal-robots.com/plus internetes bemutatéteremben az UR
robotalkalmazas testre szabdsahoz megtalalja a legmodernebb termékeket. Egy helyen
mindent megtalal, amire szilksége van - a szerszamoktol és tartozékoktdl a szoftverekig.

Az UR+ termékek csatlakoznak az UR robotokhoz és egyiittm(ikddnek vellk az egyszerii
beallitas és a zokkendmentes felhasznaldi éimény biztositdsa érdekében. Az dsszes
UR+ terméket az UR teszteli.

Szoftverplatformunkon plus.universal-robots.com keresztiil hozzaférhet az UR+ Partner
Program-hoz is, hogy még inkabb felhasznalobarat termékeket tervezzen az UR robotok
szédmara.

Az UR Academy webhely academy.universal-robots.com kiilénféle képzési lehetdségeket
kinal.

A myUR portal lehetévé teszi az 6sszes robot regisztralasat, a szervizligyek nyomon
kovetését és az altalanos tigyfélszolgalati kérdések megvalaszolasat.

A portal megnyitasahoz jelentkezzen be a myur.universal-robots.com oldalon.

A myUR portalon az On eseteit vagy az On altal preferalt forgalmazé kezeli, vagy az
Universal Robots lGigyfélszolgalati csapataihoz kertilnek.
El6fizethet robotfelligyeletre is, és tovabbi felhasznaldi fiokokat is kezelhet vallalatanal.

Az UR fejlesztécsomag universal-robots.com/products/ur-developer-suite egy teljes
megoldas létrehozasahoz sziikséges dsszes eszkozt tartalmazza, beleértve az URCaps
fejlesztését, a végeffektorok adaptalasat és a hardver 6sszeépitését.

Ugyfélszolgalat A jelen kézikdnyv mas nyelvi valtozatai az ligyfélszolgalat weboldalan www.universal-

UR férumok

Nyilatkozat az
adatokrdl

robots.com/support talalhaték

Az UR Forum forum.universal-robots.com lehetévé teszi, hogy a robotok szerelmesei
minden tudasszinten kapcsolatba Iéphessenek az UR céggel és egymassal, kérdéseket
tehessenek fel és informaciot cserélhessenek. Bar az UR Férumot az UR+ hozta létre, és
adminjaink az UR alkalmazottai, a tartalom nagy részét On, az UR Férum felhasznaldja
hozza létre.

Az (EU) 2854/2023 rendeletnek (,Adatvédelmi tdrvény”) megfeleléen a termékkel
kapcsolatos adatokra vonatkozo nyilatkozat, valamint a kbnnyen hozzaférhetd adatok
megszerzésére vonatkozo utasitasok a kovetkezd helyen talalhatok:
https://www.universal-robots.com/legal/data-notice/
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2. Fele

2.1. Afele

0sseq es rendeltetesszeru hasznalat

0sseq korlatozasa

Leiras A jelen kézikdnyvben kdzolt téjékoztatas nem tekintendd az UR 4ltal vallalt garancidnak
arra, hogy az ipari robot nem okoz sérilést vagy kart, még akkor sem, ha az ipari robot
megfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak és hasznalati informacionak.

2.2. Javasolt felhasznalas

Leiras
ERTESITES
Az Universal Robots nem vallal felel6sséget robotjainak nem

engedélyezett vagy nem rendeltetésszer( hasznalataért, és az Universal
Robots nem nyujt tamogatast nem rendeltetésszerl hasznalathoz.

KEZIKONYV ELOLVASASA
Ha a robotot nem a rendeltetésének megfeleléen hasznalja, az veszélyes

helyzeteket eredményezhet.

* Olvassa el és kdvesse a Felhasznéloi kézikdnyvben talalhatd,
rendeltetésszer(i hasznalatra vonatkozo ajanldsokat és elGirasokat.

Az Universal Robots robotokat ipari felhasznalasra, szerszamok/végeffektorok és
szerelvények kezelésére, illetve alkatrészek vagy termékek feldolgozasara vagy
tovabbitasara tervezték.

Minden UR robot biztonsagi funkciokkal van felszerelve, amelyek célja, hogy lehetévé
tegyék a egylittm(ikddo alkalmazasokat, ahol a robotalkalmazas az emberrel egytttmiikodik.
A biztonsagi funkcid beallitasait a robotalkalmazas kockazatértékelése alapjan
meghatarozott megfeleld értékekre kell allitani.

A robot és a vezérlédoboz olyan beltéri hasznalatra késziilt, ahol altalaban csak nem vezet6
szennyezd6dés fordul el, pl. 2-es szennyezettségi foku kdrnyezet.

Az egyuttm(ikdd6 alkalmazasok csak olyan nem veszélyes célokra szolgalnak, ahol a teljes
alkalmazas, beleértve a szerszamot/végeffektort, a munkadarabot, az akadalyokat és mas
gépeket is, az adott alkalmazas kockazatértékelése szerint alacsony kockazatu.

UR20 PolyScope X 15 Felhasznaloi kézikonyv
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ﬁ FIGYELMEZTETES
Az UR robotok vagy UR termékek rendeltetésen kivili hasznélata sériilésekhez,
halalhoz és/vagy anyagi karokhoz vezethet. Ne hasznalja az UR robotot vagy
termékeket az alabbiakban felsorolt nem rendeltetésszer(i felhasznalasi modok
és alkalmazasok egyikére sem:

* Orvosi felhasznalas, azaz emberek betegségével, sérilésével vagy
fogyatékossagéaval kapcsolatos felhasznalés, beleértve a kdvetkezé
célokat:

* Rehabilitacio
* Felmérés
* Kompenzacio vagy enyhités
* Diagnosztika
* Kezelés
* Sebészet
* Egészségiigy
* Protézisek és egyéb segédeszkdzok mozgaskorlatozottak szamara
* Barmilyen felhasznalas a beteg/ek kdzelében
* Emberek kezelése, emelése vagy szallitdsa

* Barmely alkalmazas, amely megkdveteli a kiilénleges higiéniai és/vagy
egészseégugyi el6irasok betartasat, peldaul élelmiszerek, italok,
gyogyszerek és/vagy kozmetikai termékek kozelsége vagy kozvetlen
érintkezese.

* Az UR izlleti zsir szivarog, és para formajaban a levegébe is
kerulhet.

* Az UR iziletzsir nem ,élelmiszer-minéségi”.

* Az UR robotok nem felelnek’meg semmilyen élelmiszer-, Nemzeti
Higiéniai Alapitvany (NSF), Elelmiszer- és Gyogyszerigyi Hivatal
(FDA) vagy higiéniai tervezési szabvanynak.
A higiéniai szabvanyok, példaul az ISO 14159 és az EN 1672-2, higiéniai
kockazatértékelés elvégzéseét irjak eld.
* Az UR robotok vagy UR termékek rendeltetésszerl hasznalatatol,
specifikaciéitol és tanusitvanyaitdl eltéré barmilyen felhasznalas vagy
alkalmazas.

* Arendeltetésellenes hasznalat tilos, mivel annak kdvetkezménye halal,
személyi sériilés és/vagy anyagi kar lehet

AZ UNIVERSAL ROBOTS CEG KIFEJEZETTEN KIZAR MINDEN OLYAN
EXPLICIT VAGY IMPLICIT GARANCIAT, AMELY A TERMEK BARMILYEN
KONKRET FELHASZNALASRA VALO ALKALMASSAGARA VONATKOZIK.

Felhasznaldi kézikbnyv 16 UR20 PolyScope X
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é FIGYELMEZTETES
A robotalkalmazassal kapcsolatos hatétavolsag, a hasznos terhek, a mikodési
nyomatékok és sebességek miatti tébbletkockazatok figyelmen kiviil hagyasa
sérilést vagy halalt okozhat.

* Az alkalmazasi kockazatértékelésének ki kell terjednie az alkalmazas
hatotavolsagaval, mozgasaval, hasznos terhelésével és a robot, a
végeffektor €és a munkadarab sebességével kapcsolatos kockazatokra is.

UR20 PolyScope X 17 Felhasznaloi kézikonyv
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3. Az Onrobotja

3.1. MUszaki adatok UR20

General
specification

Performance

Movement

Funkciok

Physical

Maximalis hasznos teher

20 kg (44,1 1b)
25 kg (55 Ib) a kézikdnyv szerinti hatarfeltételekkel

Elérés 1750 mm/ 68,9 in
Szabadsagfokok 6 forgo kotés
Programozs PolyScope 5 GUI 12"-es érintéképernydn

vagy PolyScope X GUI 12"-es érint6képernydn

Energiafogyasztas (atlagos)

750 W (max.)
Kb. 500 W egy tipikus program hasznalata esetén

Kdrnyezeti hémérséklet-
tartomany

0-50 °C, csokkentett teljesitménnyel 35 °C felett.

Biztonsagi funkciok

20 konfiguralhato biztonsagi funkcio. PLd 3.
kategoria az EN ISO 13849-1 szerint.

Eré6nyomaték-érzékel6 pontossaga | 10 N

Sebesség

Minden csukloizilet: Max 210 °/s
Kényokizilet: Max 150 °/s

Alap- és valliziletek: Max 120 °/s
Szerszam: kb. 2 m/s / kb. 78,7 in/s

P&z ismételhet6sege

10,1 mm /10,0039 in (3,9 mils) az ISO 9283 szerint

iziileti tartomanyok

+ 360° minden izliletnél, kivéve a kdnyodknél + 160°

IP-osztalyozas

Robotkar: IP65, Vezérl6doboz: IP44, Hordozhato
kezel6egység: IP54

Tisztaszoba besorolas

Robotkar: ISO 4 osztaly, Vezérlédoboz: ISO 4. osztaly,
Hordozhato kezelbegység: ISO 1. osztaly

Szennyezettség mértéke

2

Paratartalom

90% nem lecsapddod

Zaj

Robotkar: Kevesebb mint 65 dB(A), Vezérlédoboz:
Kevesebb mint 50 dB(A)

Szerszam /O portok

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analdg
bemenet

Szerszam /O tapegység &
fesziiltség

2 A (kétérintkez6s) 1 A (egyérintkezds) & 12 V/24 V

Alaptertlet

@245 mm/9,65in

Anyagok

Aluminium, PC/ASA miianyag, acél

Robotkar sulya

64kg/141,11b

Felhasznaldi kézikbnyv
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Vezérlédoboz

Vezérlészekrény aramforrasa

100-240 VAC, 47-440 Hz

Vezérl6szekrény mérete (Sz x
Ma x Mé)

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

10in

Vezérlészekrény sulya

12kg /26,5 b

Vezérlészekrény 1/O portok

16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analdg

bemenet, 2 analég kimenet

Vezérl6szekrény 1/0 tapellatas

24VI2 A

Rendszerfrissités gyakorisaga

500 Hz

Rovidzarlati aramerdsség
(SCCR)

200A

Kommunikacio

MODBUS TCP & EthernetNet/IP adapter,

PROFINET, USB 2.0, USB 3.0

Tanité

TP méret (Sz x Ma x Mé)

300 mm x 231 mm x 50 mm

fliggelék

TP suly

1,8kg /3,961 Ib

TP kabel: a hordozhat6
kezelb6egységtdl a
vezérl6szekrénybe

4.5m/177in

Robot
Cable

Robotkabel: Robotkartol a vezérlédobozhoz

High flex (PUR) 3 m/118"x 12,1 mm
High flex (PUR) 6 m/236" x 12,1 mm
High flex (PUR) 12 m/472,4" x 12,1 mm

3.2. Mivan a dobozban

A dobozokban

* Robotkar

* Vezérl6doboz

* Hordozhato kezel6egység vagy 3PE Hordozhat6 kezel6egység

* tartokonzol a vezérlédobozhoz

* Tartékonzol a 3PE Teach hordozhaté kezel6egységhez

* Kulcs a vezérlészekrény kinyitasahoz

* Kabel a robotkar és a vezérl6ddoboz ¢sszekapcsolasahoz (a robot méretétdl
fligg6en tobbfele opcid is rendelkezésre all)

« Az On régiojaval kompatibilis halozati kabel vagy tapkabel

* Kerek heveder vagy emel6heveder (a robot méretétdl fliggbéen)

* Szerszamkabel-adapter (a robot verziojatol fliggéen)

* Ez akézikényv

UR20 PolyScope X
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3.2.1. Robotkar

A robotkarrol Az iziletek, a talp és a szerszdmkarima a robotkar f6 alkotdelemei. A vezérldegység
O0sszehangolja az izliletek mozgatasat a robotkar mozgatasahoz.

A robotkar végén Iévd szerszamkarimahoz egy végeffektor (szerszam) csatlakoztatasa
lehet6vé teszi, hogy a robot munkadarabot kezelhessen. Egyes szerszamok az
alkatrészek megmunkalasan kivil specialis célokra szolgalnak, példaul minéség-
ellen6rzésre, ragasztdanyagok felvitelére vagy hegesztésre.

4

|

4

M=

§

\

\

\\\

\ \Wrist 2 joint

“ Wrist 3 joint

\ Wrist 1 joint

Base/

Base ioint; f f

Shoulder joint|  Elbow joint |

A robotkar f6 alkotéelemei.

* Alap: ide van felszerelve a robotkar.

* Vall és kdnybk: nagyobb mozgasok végrehajtasa.

* 1. csukld és 2. csuklé: finomabb mozdulatokat végeznek.
* 3. csukld: ahol a szerszamot a szerszamkarimaba rogzitik.

A robot részben befejezett gép, ezért Beépitési nyilatkozatot mellékeltiik. Minden egyes
robotalkalmazashoz kockazatértékelésre van szikség.
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Vilagité gydru

Leiras A robotkar alapjanal Iévé fénygylr(i az alabbi tablazatban leirtak szerint jelzi az allapotot.

Robot alap

@
@

ERTESITES

A fénygytirl konfiguraciéjat a felhasznalé mddosithatja és/vagy letilthatja.
Tovabbi informaciokért lasd: Script Directory.

ERTESITES
A fénygylril szinskalaja a maximalis kdrnyezeti hdmérsékleten eltérhet.

Fénygydiri

2 |Alap

UR20 PolyScope X
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Szinkddok Méod
Allandé Lassu villogas 0,5Hz
) A robot nem mozog, vagy éppen megall.
Piros
1. Vészledllitas
A robot nem mozog, vagy éppen megall.
1. Robot leéllitasa (korabbi nevén
Sarga védelmi leallitas)
2. Helyreallitas
3. Védoutkdzo (minden tipus)
. Automatikus izemméd Automatikus tizemmod
Z6ld i 1. CsoOkkentett
1. Futd ; fs
paraméterekkel valé futas
Kézi izemmaod A robot kézzel mozgathato
Kék Nem automatikus, nincs athelyezve 1. Hatramenet
1. Inditasi folyamat 2. Szabad mozgatas
A robotkar nem kap aramot
1. Hiba
Kl 2. Megsértés
3. Képerny6 betdltése
4. Rendszer KIKAPCSOLASA
Felhasznaloi kézikdnyv 22 UR20 PolyScope X
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3.2.2. Vezérlodoboz

A vezérlédobozrdl A vezérlédoboz tartalmazza a robotkar programjaiban és beszerelésekben hasznalt
csatlakozoportokat és vezérld bemeneteket és kimeneteket (1/0). A csatlakozasi
portokat kiilsd csatlakozasokhoz hasznaljak. Az 1/0-k a kommunikaciéhoz és
konfiguraciohoz hasznalt elektromos interfészek csoportjai.

Klilsé csatlakozéasi portok.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
g [24v 12V|H| PWR/@| [24v|H|[24V|H]| [OoV |[H|[{ OV M| [24V|H|[24V/H| OV |H| 0oV |H
E‘ EIO GND|H| |GND ClIO|H|[CI4|H| [COO/H||/CO4|H| |DIO|H||/DI4|H| [DOO/H||DO4|H
> |24V ON |H| 24V 24V|(H||24V|/H| |oV |H|/ oV |H| |24V|H|[24V/H| [OV (H| OV |H
E Ell OFF|H| | OV Cl1|H|[CI5|H| [CO1{H||/CO5/H| |DI1|H||/DI5|H| DO1/H|DO5|H
524V 24V|(H||24V|/H| |OoV |H| oV |H| |24V|H|[24V/H| [OV (H| OV |H
§ SI10 SSlale]=]> Cl2|H|[Ci6|H| [CO2|H||/CO6/H| |DI2|H||DI6|H| DO2/H||DO6|H
2(24V clala|o |2 [24v|m|[24v(m]| [ov [m]|[ ov (W] [24v(m|[24v(m]| [ov [m]|| oV |m
HER lH|H ENE NN C3 N C7|/H CO3M|CO7H| DI3MD7 H|H DO3M| DO7H

Bemeneti és kimeneti (I/0) csoportok.

A vezérlédoboz csatlakozoportjai és a vezérld 1/0 részletes leirasat lasd a Telepités

részben.

UR20 PolyScope X
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3.2.3. Hordozhato kezeldegyséeg harom allapotu ledllas engedélyezd
eszkozzel

Leiras A robot generaciojatol fliggéen a Hordozhatd kezel6egyseg beépitett 3PE eszkdzt is
tartalmazhat. Ezt 3 poziciot lehetévé tevé Hordozhat6 kezel6egységnek nevezziik (3PE TP).
A nagyobb hasznos terhelés(i robotok csak a 3PE TP-t hasznéalhatjak.

Ha 3PE TP-t hasznal, a gombok a Hordozhat6 kezelbegység aljan talalhatdk, az alabbi
abran lathatd modon. Barmelyik gombot hasznalhatja tetszése szerint.

Ha a Hordozhato kezel6egység le van valasztva, akkor kiils6 3PE eszkdzt kell
csatlakoztatnia és konfiguralnia. A 3PE TP funkcio kiterjed a PolyScope felliletre, ahol a
fejlécben tovabbi funkcidk talalhatok.

ERTESITES
* Ha UR15, UR20 vagy UR30 robotot vasarolt, a Hordozhaté

kezel6egység nem fog mikodni a 3PE eszkoz nélkil.

* Az UR15, UR20 vagy az UR30 robot hasznélatdhoz a
robotalkalmazas hatokorén belll talalhatoé kilsé engedélyezé
eszkdzre vagy 3PE hordozhato kezelbegységre van sziikség a
programozashoz vagy betanitashoz. Lasd: ISO 10218-2.

* A 3PE hordozhat6 kezel6egység nem a megvasarolt OEM Control
Box csomag része, igy az engedélyezd eszkdz funkcidja hianyzik.

ATP 1. Bekapcsol6 gomb
attekintése 2. Vészleallitd gomb
3. USB aljzat (porvéddvel)
4. 3PE gombok

Felhasznaloi kézikdnyv 24 UR20 PolyScope X
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Szabad Mindegyik 3PE gomb alatt egy szabadonfuto (Freedrive) robot szimbdlum talalhatd, az
mozgatas alabbiak szerint.
UR20 PolyScope X 25 Felhasznaloi kézikdnyv
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3PE hordozhato kezel6egység nyomogomb funkciok

Leiras
ERTESITES
A 3PE gombok csak kézi izemmaddban aktivak. Automatikus izemmaodban
a robot mozgatasa nem igényel 3PE gombmdiveletet.
Az alabbi tablazat a 3PE gombok funkcidit ismerteti.
Helyzet Leiras Mivelet
Nincs nyomas a A robot mozgasa kézi izemmoddban leall. Az
1 Kioldas 3PE gombra. Nincs | aramellatast nem valasztjak le a robotkarrol,
lenyomva. és a fékek tovabbra kioldva maradnak.
Enyhe Van némi nyomas a
5 nyomas 3PE gombon. Lehetdveé teszi programja lejatszasat, amikor a
(Enyhe Kézéppontig robot kézi izemmaodban van.
markolas) lenyomva.
Szoros Teljes nyomas a
3 lenyomas 3PE gombon. A robot mozgasa kézi izemmaddban leall. A
(szoros Utkozésig robot 3PE leéllasban van.
befogas) lenyomva.
Nyomogomb elengedése Nyomogomb lenyomasa
UR20 PolyScope X 27 Felhasznaloi kézikdnyv
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3.2.4. APolyScope X attekintese

Attekintés PolyScope X a hordozhat6 kezel6egyseégre telepitett grafikus felhasznalai felilet (GUI),
amely a robotkart egy érintképernydn keresztil mikodteti. A PolyScope X interfész

lehetbvé teszi programok létrehozasat, betdltését és végrehajtasat.

A féképernyd

megjelenitése . , .
1. Af6 navigaciods panelen koppintson a 3D megjelenitd ikonra

haromdimenzids képet ad a robotkarrol X-Y-Z koordinatakban.

.Ez

2. A 3D-s megtekintési teriilet maximalizalasahoz csukja dssze a jobb oldali fiokot a

jobb oldali oldalsav segitsegével:

. s

Koppintson egyszer a Mozgas elemre

Koppintson kétszer a Programstruktira ikonra

Koppintson kétszer a Globalis valtozok ikonra

_ Program name
= B pefault

nnnnnnnnnnn

Shoulder
9896 *

Elbow
2622°
Wrist 1
4629

Wrist2
9139°

Wrist 3
a78°
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Képernyd A PolyScope X GUI felosztasa az alabbi abran lathato:

Elrendezés

oo
oo

Application

TCP Offset

X00mm
¥:00mm
Z00mm
® RX: 0,00
RY:0.00°

oy RZ:0.00°

Payload
0.000kg
Center of
Gravity

X 00mm

Y:00mm

2:00mm

Robot State

Name: Tool_flange

Program name
[ B pefault l k>l

Preview

Relative To s
Name: base
Position
X:-189.6 mm
¥i-608.7 rm
z2610mm Program
.

Orientation

RK0.07°
RY:178.55° {3
RZ223° ciobl

Varisbles

Base

9171

Shoulder
98.96°

Elbow
2622°

Wrist1
4629°

Wrist2
o130°

Wrist3
EECH

* Fejléc - piros keretli mezdben. Rendszerkezel6nek is nevezik.

Mappat tartalmaz a programok betéltéséhez, Iétrehozasahoz és szerkesztéséhez,
valamint az URCaps eléréséhez.

* F& navigacio - a zold keretli mez&ben. Navigacios kézpontnak is nevezik.

Ikonokat/mezéket tartalmaz a féképernyd kivalasztasahoz:

Hamburger ikon
Alkalmazas
Program

3D megjelenitd

Operator Screen

* Oldalsav - a kék keret(i mezdben. Tébbfeladatos panelnek is nevezik.

Ikonokat/mezd&ket tartalmaz a tdbbfeladatos képerny6 kivalasztdsahoz:

Biztonsagi ellen6rzd 6sszeg ikonja
Mozgas
A program strukturaja

Globalis valtozék

* Labléc - sarga keretli mezdében. Robotvezérlé savnakis nevezik.

Gombokat tartalmaz a robot allapotanak, sebességének és a program
futtatasanak/lejatszasanak vezérlésére.

UR20 PolyScope X
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Képernydkombinaciok

A féképernyd és a tobbfeladatos képerny6 alkotja a robot mikodési
képernydjének kombinaciojat.

A tébbfeladatos képerny6 fiiggetlen a féképerny6tdl, igy kiilon feladatokat
végezhet. Példaul konfiguralhat egy programot a féképerny6n, mikézben
mozgathatja a robotkart a tébbfeladatos képernydn. A tébbfeladatos képerny6t
el is rejtheti, ha nincs ra sziikség.

* Foéképernyd

- Mezdket és opcidkat tartalmaz a robotm(iveletek kezelésére és
fellgyeletére.

* Tobbfeladatos képerny6

- A f6képerny6hoz gyakran kapcsolédo mezéket és lehetdségeket
tartalmaz.

_ Program name - .
= B2 pefautt o v a3 s Y

Move Joints. TP ‘Smart Skills

Translate Rotate

Robot State
Ooff

Abra 1.1 : Féképernyd és tébbfeladatos képernyé

A tébbfeladatos
képernyd
megjelenitése/elrejtése

1. Az oldalsavon koppintson barmelyik mezdre a tobbfeladatos képernyé
megjelenitéséhez.

Az oldalsav kib&vil a képernyd kézepéig, igy a tobbfeladatos képernyd
lathatova valik.

2. Atobbfeladatos képernyd elrejtéséhez koppintson az oldalsav jelenleg
kivalasztott mezéjére.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Erintéképernyé

Leiras A hordozhato kezel6egység érintéképerny6jét ipari kornyezetben térténé hasznalatra
optimalizaltak. A szérakoztato elektronikaval ellentétben a hordozhaté kezel6egység
érintéképernydjének érzékenysége a konstrukcidjanal fogva jobban ellenall a kbrnyezeti
tényez6knek, mint példaul:

* Vizcseppek és/vagy hiitéfolyadék-cseppek
* Radiofrekvencias zajok

* A miikoédési kornyezetbdl szarmazo egyéb zajok

Az Az érintési érzékenységet ugy allitottak be, hogy kizarjak a hamis kivalasztas
érintéképerny6 lehet&ségét a PolyScope X fellileten, és megakadalyozzak a robot varatlan mozgasat.
hasznalata A legjobb eredmény érdekében az ujja hegyét hasznalja a valasztashoz a képernyén.

Ebben az utmutatéban/kézikdnyvben ezt koppintasnak nevezziik.

Sziikség esetén kereskedelmi forgalomban kaphaté toll is hasznalhato a
kivalasztashoz a képernydn. Az el6z6 rész felsorolja és meghatarozza a PolyScope X
fellleten talalhato ikonokat/lapokat és gombokat.

Ilkonok

Fejlec Ikon Cim Leiras
ikonjai
Hozzaférést biztosit a Rendszerkezel6hoz.
E Program neve Lehetdveé teszi programok és URCaps-fajlok
betoltését, mentését és hozzaadasat.
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F6 Ikon
havigacios
ikonok

O

Cim

Tovabbiak

Alkalmazas

Program

3D

Kezeld

Leiras

Hozzaférés a robot verzidjara,
sorozatszamara és beallitdsaira vonatkozo
informaciokhoz.

Konfigurélja és beallitja a robotkar
beallitasait és biztonsagat, beleértve a
végeffektorokat és a kommunikaciot.

Robotprogramok megtekintése és
maodositasa.

Lehetbvé teszi a robot mozgasanak
vezérlését és szabalyozasat X, Y, Z
koordinatakban.

El6re megirt programok segitségével
mikddteti a robotot, és megjeleniti a robot
allapotat.

lkonok a Ikon
Hamburger
ikonban

© o I

CI®.

Cim

Rendszerkezel6

Névjegy

Beallitasok

Ujratdltés

Ledllitas

Leiras

Hozzaférést biztosit a Rendszerkezel6hoz.
Lehetdve teszi programok és URCaps-
fajlok betbltését, mentését és hozzaadasat.

Informacidkat jelenit meg a robot
verziojarol és sorozatszamarol.

Konfiguralja a rendszerbeallitasokat,
példaul a nyelvet, az egységeket, a jelszét
és a biztonsagot.

Az alkalmazasban meghatarozott
alapértelmezett beallitasok alkalmazasara
szolgélo biztonsagos funkcié.

Az Ujrainditashoz kapcsolja be és ki a
robotot.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Az oldalsav |kon

ikonjai

CcCccCcC
CcCccCcC

s

Cim

Biztonsagi ellen6rz66sszeg

Mozgas

A program strukturaja

Globalis valtozok

Leiras

Megjeleniti az aktiv biztonsagi
ellendrz66sszeget és hozzaférést biztosit az
egyes robotkarok alkatrészeinek részletes
paramétereihez, és megvaltoztatja a
mikoddési modot.

A robot mozgéasara szolgalo atfogo funkcio,
aziziletek, a TCP, a karima és az alap
részletes leirasaval.

Szerkezeti attekintést nyujt a f6 programrol,
modulokrol és funkciokrél. Hozzéférés
modulok hozzaadasahoz.

Hozzaférést biztosit a globalis
valtozonevekhez és azok értékeihez.

UR20 PolyScope X
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Labléc |lkon
ikonjai

00000606060

Max

250 mm/s

Cim

Inicializalas

Lejatszas

Lépés

Stop

Sebességcsuszka

Nagy sebesseg
kézi izemmod

Leiras

A robot allapotanak kezelése. Ha
PIROS, nyomja meg, hogy a robot
mikoddképes legyen.

* Fekete, kikapcsolas. A robotkar
leallitott allapotban van.

* Narancssarga, Uresjarat. A
robotkar be van kapcsolva, de
még nem all készen a normal
mikodésre.

* Narancssarga, zarolva. A
robotkar zarolva van.

e Z0ld, normal. A robotkar be van
kapcsolva, és készen all a normal
m(ikodésre.

* Piros, hiba. A robot
hibaallapotban, példaul e-stop
allapotban van.

* Keék, atmenet. A robot allapotot
valtoztat, példaul kioldja a féket.

Elinditja az aktualis betdltott programot.

Lehetbvé teszi egy program egylépéses
futtatasat.

Leallitja az aktualis bet6ltdtt programot.

Valos idéskalan mutatja a robotkar
mozgatasanak relativ sebességét,
szamitasba véve a biztonsagi
beallitdsokat.

A nagysebességu kézi mod csuszkdja
csak kézi izemmaddban érhet6 el, ha
harom helyzetl engedélyez6 eszkdz
van konfigurdlva. A nagysebesség kézi
Uzemmod lehetbve teszi, hogy a
szerszam sebessége és a kényok
sebessége atmenetileg tillépje az
alapértelmezett sebességkorlatot.

Felhasznaldi kézikbnyv
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3. Az On robotja

Fokeépernyd Ikon Cim
ikonjai

’I\ Mozgatas felfelé

\L Mozgatas lefelé

( a Visszaallitas

% ) Visszavonas visszavonasa

@ Tiltas/
Titkositast megsziintet

@ Masolas

I-EI Beillesztés
!

gb Kivagas

@ Toérlés

Leiras

Parancscsomopont felfelé mozgatasa egy
programfaban.

Parancscsomopont lefelé mozgatasa egy
programfaban.

Parancscsomopont legutébbi athelyezésének
visszavonasa egy programfaban.

Parancscsomadpont legutébbi athelyezése
visszavonasanak visszavonasa egy
programfaban.

Parancscsomopont elrejtése vagy az elrejtés
feloldasa egy programfaban.

Parancscsomépont masolasa egy masik
programfaba.

Parancscsomoépont beillesztése egy masik
programfaba.

Parancscsomopont kivagasa programfabol.

Parancscsomopont torlése egy
programfaban.
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4. Biztonsag

Leiras

Olvassa el az itt talalhato biztonsagi informaciokat, hogy megértse a legfontosabb
biztonsagi iranyelveket, ideértve a fontos biztonsagi lizeneteket és a robot kezelésével
kapcsolatos felel8sségét is.

Itt nem foglalkozunk a rendszer tervezésével és telepitésével.

4. Altaldnos

Leiras

Olvassa el az altalanos biztonsagi tajékoztatét, valamint a kockazatértékelésre és a
rendeltetésszerl hasznalatra vonatkozo utasitasokat és Utmutatasokat. A kdvetkezd
szakaszok az egyuttmikddé alkalmazédsok szémara kifejezetten fontos, biztonsaggal
kapcsolatos funkcidkat irjak le és hatarozzak meg.

é FIGYELMEZTETES
A személyzet és a berendezések biztonsaga érdekében alkalmazasi
kockazateértekelést kell végezni.

Olvassa el és tanulmanyozza a szerelésre és telepitésre vonatkozo specialis mlszaki
adatokat, hogy megértse az UR robotok beépitését, miel6tt a robotot el6szor bekapcsolja.

Feltételnll tartsa be és kovesse a jelen kézikdnyv kdvetkezd szakaszaiban talalhato
valamennyi 6sszeszerelési utasitast.

@ ERTESITES
Az Universal Robots kizar minden felelésséget, ha a robot (robotkar
vezérl6szekrény, hordozhaté kezel6egységgel vagy anélkil) barmilyen
maddon megséril, megvaltozik vagy médositjak. Az Universal Robots nem
vonhato felelésségre a programozasi hibak, az UR robothoz és annak
tartalmahoz valo illetéktelen hozzaférés vagy a robot meghibasodasa miatt
a robotban vagy barmely mas berendezésben okozott karokeért.
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Biztonsag

4.2. Biztonsagi Uzenettipusok

Leiras A biztonsagi lizeneteket a fontos informaciok hangsulyozasara hasznaljuk. Olvassa el az
Osszes Uzenetet a biztonsag, valamint a személyi sérulések és a termékkarok megelbzése
érdekében.

FIGYELMEZTETES

Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kerliljuk el, halalhoz vagy
sulyos sériiléshez vezethet.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Veszélyes elektromos helyzetet jelez, amely, ha nem kertiljiik el, halalt
vagy sulyos sériilést okozhat.

FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

Veszélyes forré fellletet jelez, ahol az érintés és az érintés nélkili
kdzelség sérilést okozhat.

VIGYAZAT

Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kerdljik el, sérilést
okozhat.

> B B P

FOLD
Foldelést jelez.

VEDOFOLD
Védéfoldelést jelez.

|||—

ERTESITES

Jelzi a berendezés karosodasanak kockazatat és/vagy hasznos
informaciot, amelyet figyelembe kell venniink.

KEZIKONYV ELOLVASASA

Részletesebb informacioét jelez, amelyet a kézikbnyvben kell
tanulményozni.

S = ©®
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4.3. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

Leiras A kovetkezd figyelmeztetd zenetek megismételheték, magyarazhatok vagy részletezhetdk
a kovetkez6 szakaszokban.

Q FIGYELMEZTETES
Az aldbbiakban felsorolt altalanos biztonsagi elbirasok elmulasztasa sérlilést
vagy halalt okozhat.

* Gy6z6djon meg arrol, hogy a robotkar és a szerszamot/végberendezést
szakszer(ien és biztonsagosan a helylikre csavaroztak.

* Ellendrizze, hogy a robotalkalmazashoz elegendd hely all-e
rendelkezésre az akadalymentes miikddéshez.

* Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a személyzet védelme biztositott a
robotalkalmazas teljes élettartama alatt, beleértve a szallitast, telepitést,
Uzembe helyezést, programozast/betanitast, izemeltetést és
hasznalatot, leszerelést és artalmatlanitast.

* Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a robot biztonsagi konfiguracios
paramétereit ugy allitottak be, hogy védjék a személyzetet, beleértve
azokat is, akik a robotalkalmazas hat6tavolsagan belll lehetnek.

* Ne hasznalja a robotot, ha megsériilt.

* Kerlilje a laza ruhazat vagy ékszerek viselését, amikor a robottal
dolgozik. Kdsse hatra a hosszu hajat.

* Ne tegye ujjait a vezérl6szekrény belsé burkolata mogeé.

* Tajékoztassa a felhasznaldkat a veszélyes helyzetekrdl és a nyujtott
védelemrél, magyarazza el a védelem esetleges korlatait és a
fennmarado kockazatokat.

* Tajékoztassa a felhasznaldkat a vészleallitd gomb(ok) helyérél és a
vészleallito gombok aktivalasanak madjarol vészhelyzet vagy
rendellenes helyzet esetén.

* Figyelmeztesse az embereket, hogy maradjanak a robot hatotavolsagan
kivil, tdbbek kdzott a robotalkalmazas inditasa elétt.

* Legyen tisztaban a robot tajolasaval, hogy megértse a mozgas iranyat,
amikor hasznalja a hordozhato kezel6egységet.

* Tartsa be az ISO 10218-2 szabvany el6irasait.

Q FIGYELMEZTETES
Az éles élekkel és/vagy szoritdé pontokkal rendelkez6 szerszamok/végrehajtok
kezelése sérlilést okozhat.

* Gy6z6djon meg rola, hogy a szerszamok/végberendezések nem
rendelkeznek éles élekkel vagy becsipédési pontokkal.

* Védbkesztylire és/vagy véddszemiivegre lehet sziikség.
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Szerz6i jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

f E FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

A robotkar és a vezérlészekrény altal termelt hdvel vald hosszan tart6 érintkezés
mikodés kdzben kellemetlenséget okozhat, ami sérilésekhez vezethet.

* Ne kezelje vagy érintse meg a robotot miikdédés kdzben vagy kdzvetlendl
mUikodés utan.

* Ellenérizze a h6mérsékletet a naplé-képernydn, mieldtt a robotot kezelné
vagy megeérintené.

* Kikapcsolas és egy 6ra varakozas utan hagyja lehilni a robotot.

é VIGYAZAT
A beépités és a mikdodtetés el6tti kockazatértékelés elmulasztasa névelheti a
sérillésveszélyt.

* Végezzen kockazatértékelést és csokkentse a kockazatokat az
lzemeltetés elétt.

* Ha a kockazatértékelés alapjan ez megallapitast nyert, miikddés kdzben
ne Iépjen be a robot mozgasi tartomanyaba, és ne érintse meg a
robotalkalmazast. Szerelje fel a biztositoberendezést.

* Olvassa el a kockazatértékelési tajékoztatot.

é VIGYAZAT
A robot nem tesztelt kiilsé gépekkel vagy nem tesztelt alkalmazasban torténé
hasznalata ndvelheti a személyzet sérilésének kockazatat.

* Tesztelje az 6sszes funkciot és a robotprogramot kiilén-kalon.

* Olvassa el a belizemelési tajékoztatét.

ERTESITES
A nagyon erds magneses mez0 karosithatja a robotot.

* Ne tegye ki a robotot allandé magneses térnek.

KEZIKONYV ELOLVASASA
Ellendrizze, hogy minden mechanikus és elektromos berendezés a vonatkozé

eléirasoknak és figyelmeztetéseknek megfeleléen van-e telepitve.
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4 4. Integracio és feleldsseqg

Leiras A jelen kézikdnyvben szerepld informacié nem vonatkozik a robotalkalmazas
megtervezésére, telepitésére, beépitésére és lizemeltetésére, és nem terjed ki az 6sszes
olyan periférias berendezésre, amely befolyasolhatja a robotalkalmazas biztonsagat. A
robotalkalmazast a robot telepitésének helye szerinti orszag vonatkozé szabvanyaiban és
el6irasaiban meghatarozott biztonsagi kévetelményeknek megfeleléen kell megtervezni és
telepiteni.

Az UR robotot integrald személyek felel6sek az adott orszag vonatkozé elirasainak
betartasaért és a robotalkalmazassal kapcsolatos kockazatok megfelelé mérték
mérsékléséért. Ide tartozik, tobbek kozott:

* Kockazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

« Osszekapcsolas mas gépekkel és tovabbi biztonsagi intézkedések, ha a
kockazatértékelés megkoveteli

* Ahelyes biztonsagi beallitasok a szoftverben

* Annak garantalasa, hogy a biztonséagi intézkedéseket nem modositjak

* Arobotalkalmazas megtervezésének, telepitésének és 6sszeépitésének
érvényesitése

* Meghatarozni a hasznalati utasitdsokat

* Megjel6lni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetéségével

* Az 0sszes dokumentacio megdérzése; beleértve az alkalmazas kockazatértékelését,
ezt a kézikdnyvet és a tovabbi kapcsolédo dokumentaciot.

4.5. Leallitasi kategoriak

Leiras A koértlményektél fliggden a robot kezdeményezhet haromféle leallitasi kategoriat az IEC
60204-1 szerint meghatarozva. Ezek a kategoriak az alabbi tablazatban kertilnek
meghatarozasra:

Leallitasi

kateg6riak SGIEE

0 A robot leallitasa az aramellatas azonnali megszakitasaval.

1 A robotot rendezett, kontrollalt médon allitja le. A robot leallasa utan veszi
el az aramot.
*Leallitja a robotot ugy, hogy a meghajtokat ellatja kézben arammal, és

2 fenntartja a palyat. A robot leallasa utan is fenntartja az aramot a
meghajton.

*A Universal Robots robotok 2. kateg6riaju leallitasat az IEC 61800-5-2 szabvany SS1 vagy
SS2 tipusu leallitasként ismerteti részletesen.
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5. Eme

Leiras

Megfeleld
emelés és
kezelés

es es kezeles

A robotkarok kiilénb6z6é méretliek és sulyuak, ezért fontos az egyes modelleknek megfelelé
emelési és kezelési technikak alkalmazasa. A robot biztonsagos emelésével és kezelésével
kapcsolatos informacidkat itt talalja.

1. Arobotot emeldvillas targoncaval szallitsa a telephelyre.

2. Az abran lathatdo médon nyissa ki a dobozt.

4 ;

UR20 PolyScope X 41 Felhasznaloi kézikonyv



R
5. Emelés és kezelés ~ UNIVERSAL ROBOTS

4. Aheveder és a horog segitségével emelje ki a dobozbdl a robotkart.

é VIGYAZAT
A nehezebb robotkarok emeléséhez hasznaljon emeléberendezést.

5. Amikor a robot megemelt allapotban van, tamassza ala, hogy az abranak megfeleléen
forogjon és légjon.
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A robotkar A robotkar felszerelhetd oldaliranyban, fejjel lefelé vagy egy bizonyos szégben (£45°).
felszerelése

Oldaliranyu felszerelés Szdgben torténd felszerelés (£45°)

Fejjel lefelé torténd felszerelés
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1. Szerelje fel a robotkart. Hizza meg a csavarokat, és alkalmazza a vonatkoz6 felhasznaléi
kézikdnyvben megadott nyomatékot.

2. Téavolitsa el a hevedert.

3. Kapcsolja be a robotot, és helyezze vissza a vallizlletet a kivant helyre.

ERTESITES
Az oldaliranyu szereléshez nem sziikséges bekapcsolni a robotot.

4. Helyezze fel ujbdl a hevedert.
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Szerz6i jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

é FIGYELMEZTETES
A nehéz alkatrészek emelése vagy mozgatasa sérilést okozhat.

* Sziikség lehet emeld készullékre/emeld segédeszkozre.

* Arobotkar kicsomagolasat a kivant munkatertileten végezze, hogy
minimalisra csdkkentse a nehéz alkatrészek emelését és mozgatasat.

é FIGYELMEZTETES
Az alkatrészek és/vagy vezetékek szakszer(tlen 6sszeszerelése séruléshez
vezethet.

* Sziikség lehet személyi védbfelszerelésre (Iabbeli, szemiveg, keszty().

é VIGYAZAT
A robot sulydnak megfelel6 emel6eszkdz hasznalatanak elmulasztasa sérilést
és anyagi kart okozhat.
UR30 esetében:

* Az emel6szerkezet legyen alkalmas 63,5 kg emelésére - csak a robot.
UR20 esetében:

* Az emel6szerkezet legyen alkalmas 64 kg emelésére - csak a robot.
UR15 esetében:

* Az emel6szerkezet legyen alkalmas 41 kg emelésére - csak a robot.
URS8 Long esetében:

* Az emel6szerkezet legyen alkalmas 44,7 kg emelésére - csak a robot.
UR18 esetében:

* Az emel6szerkezet legyen alkalmas 39,2 kg emelésére - csak a robot.

ERTESITES
Az On régiodjaban helyi elirasok vonatkozhatnak a szerelés soran végzett
emelésre.

* Kovesse az emelésre vonatkozo helyi el6irasokat és iranyelveket.

A szerelés részletes leirasat lasd az Osszeallitas részben.

5.1. Robotkar

Leiras A robotkar a sulyatol fliggéen egy vagy két ember altal is hordozhato, hacsak nem tartozik
hozza heveder. Ha tartozik hozz4 heveder, emel6- és szallitbeszkdzre van szikség.
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5.1.1. Kerek heveder hasznalata

Leiras A kerek heveder az UR sorozat robotjainal az UR része.
A gyarto szerint a kerek heveder megfelel a kdvetkez6 szabvanyoknak:

* EN 1492-1:2000+A1 :2008 Textilhevederek - Biztonsag - M(iszalas lapos szovet
hevederek altalanos hasznalatra.

* EN 1492-2:2000+A1 :2008 Textilhevederek - Biztonsag - Kerek hevederek,
miszalakbdl, altalanos hasznalatra.

é FIGYELMEZTETES
A kerek heveder hasznalata szemle nélkil sériilést okozhat.

* Minden hasznalat el6tt és utan végezze el a heveder szemléjét.

* Hasznalat kbzben ellenérizze a hevedert, ha lehetséges.

é FIGYELMEZTETES
Sérilt kerek heveder hasznalata sérilést okozhat.

* Minden hasznalat el6tt gondosan szemrevételezze a hevedert.
* Ne hasznalja a hevedert, ha repedt, szakadt vagy a varrasa meglazult.

* Ne hasznalja a hevedert, ha h6 okozta kdrosodas jelei mutatkoznak.

A VIGYAZAT
A helytelen tarolas és/vagy kezelés karosithatja a kerek hevedert.
* Tartsa tavol a hevedert a savaktdl és lugoktdl.
* Védje a hevedert az éles szélektél és a surldédastol.

* Ne kdsson csomoét a hevederre.

ERTESITES
Az On régiodjaban konkrét eléirasok vonatkozhatnak az emel6berendezések
szemléjére.

* Tartsa be az emeléberendezések szemléjére vonatkozd helyi elbirdsokat.

* Tartsa be az emel6berendezések szemléjének gyakorisagara vonatkozo
helyi elGirasokat.
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Tablazat Kerek heveder leirasa

Cikk Kerek heveder 1T x 1TM/2M
Szin Lila (az EN 1492-2 szerint)
Anyaga Poliészter
1.0 (1000 KG) Egyenes emelés [
WLL-tényez6
0.8 (800 KG) Fojtokapcsolo {%)
5.2. Control Boxand Teach Pendant
Leiras A vezérlédobozt és a hordozhato kezel6egységet hordozhatja egy személy.

Hasznalat kozben a kabeleket fel kell tekerni és tartani kell a botlasveszély elkertilése

érdekében.

Felhasznaloi kézikdnyv
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0. Osszeszerelés és felszerelés

Leiras A PolyScopehasznalatanak megkezdéséhez telepitse és kapcsolja be a robotkart és a
vezérl6dobozt.
A robot A folytatashoz dssze kell szerelnie a robotkart, a vezérlédobozt és a hordozhato

Osszeszerelése  kezel6egységet.

Csomagolja ki a robotkart és a vezérlédobozt.
Szerelje fel a robotkart egy erds, rezgésmentes fellletre.
Helyezze a vezérlédobozt a labara.

Csatlakoztassa a robotkabelt a robotkarhoz és a vezérlédobozhoz.

a kr 0o b=

Csatlakoztassa a vezérlGszekrény halozati vagy f6 tapkabelét.

ﬁ FIGYELMEZTETES
A robotkar szilard felliletre rogzitésének elmulasztasa esetén a robot
leeshet, ami sérilésekhez vezethet.

* Gy6z6djon meg réla, hogy a robotkar stabil feliilethez van
rogzitve
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6. Osszeszerelés és felszerelés

6.1. Arobotkar rogzitése

Leiras

Bottom View of Robot Base
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Méretek és furatkép a robot felszereléséhez.
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kikapcsolasa

A robotkar
é FIGYELMEZTETES

A varatlan elindulas és/vagy mozgas sériléseket okozhat.

* Kapcsolja ki a robotkart a fel- és leszerelés soran esetleg
bekovetkezd varatlan inditas megel&zése céljabal.

1. Arobotkar kikapcsolasahoz a labléc bal oldalan koppintson a Robot allapota
ikonra.

Az ikon szine z0ldrdl fehérre valtozik.

2. Avezérlédoboz kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység
bekapcsolo gombijat.

3. Ha megjelenik egy Kikapcsolas parbeszédpanel, koppintson a Kikapcsolas
gombra.

Ezen a ponton igy folytathatja:
* Huzza ki a halézati kabelt / tapkabelt a fali aljzatbdl.

* Varjon 30 masodpercet, amig a robot lemeriti a tarolt energiat.

A robotkar 1. Helyezze a robotkart arra a felliletre, amelyre fel kivanja szerelni.
régzitése Afeliilet legyen sima és tiszta.

2. Huzza meg a hat darab 8,8-as szilardsagu, M10-es csavart 45 Nm-es nyomatékkal.
(A nyomatékeértékek frissitve lettek SW 5.18. (A korabbi nyomtatott valtozatban eltérd
értékek talalhatok)

3. Haarobot pontos ujboli felszerelésére van sziikség, hasznalja a szerel6lemezen
lévé @8 mm-es lyukat és @8x13 mm-es nyilast a megfelel ISO 2338 @8 h6
pozicional6 csapokkal.
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6.2. Az allvany méretezese

Leiras A szerkezet (allvany), amelyre a robotkart szerelik, a robot telepitésének egyik meghatarozo
része. Az allvany legyen massziv és mentes minden kiilsd forrasbdl szarmazo rezgéstél.

Az egyes robotcsuklok olyan nyomatékot hoznak létre, amely mozgatja és megallitjia a
robotkart. A normal, megszakitas nélkili mikodés és a leallitd mozgatas soran a csuklok a
nyomatékokat a kbvetkez6képpen tovabbitjak a robotallvanyra:

* Mz: Nyomaték a z alaptengely korul.
* Fz: Er6k a z alaptengely mentén.
* Mxy : Dontési nyomaték az xy alapsik barmely iranyaban.

* Fxy: Er6 az alap xy sik barmely iranyaban.

Eré és nyomaték az alapkarima meghatarozasakor.

UR20 PolyScope X 53 Felhasznaloi kézikonyv



R
6. Osszeszerelés és felszerelés UNIVERSAL ROBOTS

Az allvany
méretezés
e

A terhelések nagysaga a robot modelljétdl, a programtél és szamos mas tényez6tdl fligg.
Az allvany méretezésénél figyelembe kell venni azokat a terheléseket, amelyeket a robotkar a

A leallitasi mozgas soran az izliletek nyomatéka meghaladhatja a legnagyobb névleges
Uzemi nyomatékot. A ledllasi mozgas kdzben a terhelés fluggetlen a leallasi kategoria
tipusatol.

A kovetkezb tablazatokban megadott értékek a legkedvezétlenebb esetben fellépd
legnagyobb névleges terheléseket jelentik, megszorozva a 2,5-szeres biztonsagi tényezdvel.
A tényleges terhelések nem haladjak meg ezeket az értékeket.

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR20 2220 3380 2950 2120
Maximalis iziileti nyomaték a 0, 1 és 2 kategoriaju leallasok soran.

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR20 1850 2750 1890 1580
Maximalis iziileti nyomaték normal miikédés soran.

A normal Gizemi terhelések altalaban csékkenthetdk az izliletek gyorsulasi hatarértékeinek
csokkentéseével. A tényleges lizemi terhelések az alkalmazastol és a robotprogramtol
figgnek. Az URSim segitségével értékelheti a varhato terhelést az 6n konkrét
alkalmazasaban.
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Bizton Tovabbi biztonsagi mozgasteret épithet be az alabbi tervezési megfontolasok figyelembevételével:
sagi

ré’hag « Statikus merevség: A nem kelléen merev allvany a robot mozgéasa soran elhajlik, ami azt
yasok eredményezi, hogy a robotkar nem éri el a tervezett Utpontot vagy palyat. A statikus

merevség hianya szintén eredményezhet kedvez6étlen szabadonfuto tanitasi éliményt vagy
védelmi leallitasokat.

* Dinamikus merevség: Ha az allvany sajat frekvenciaja megegyezik a robotkar mozgasi
frekvenciajaval, az egész rendszer rezonalhat azt a benyomast keltve, hogy a robotkar
rezeg. A dinamikus merevség hianya szintén védelmi leallasokat eredményezhet. Az
allvany rezonanciafrekvenciajanak legalabb 45 Hz-nek kell lennie.

* Faradas: Az allvanyt ugy kell méretezni, hogy megfeleljen a teljes rendszer varhato
mikodési élettartamanak és terhelési ciklusainak.

é FIGYELMEZTETES
* Felborulasi veszélyek lehetdsége.

* Arobotkar tizemi terhelései miatt a mozgathato platformok, példaul
asztalok vagy mobil robotok felborulhatnak, ami balesetveszélyes lehet.

* Helyezze el6térbe a biztonsagot azaltal, hogy mindig megfeleld
intézkedéseket foganatosit a mozgathato platformok felborulasanak
megakadalyozasara.

Q VIGYAZAT
* Haarobot egy kiils6 tengelyre van szerelve, akkor ennek a tengelynek a
gyorsulasi értékei nem lehetnek tul magasak.

A kiils6 tengelyek gyorsulasanak a kompenzalasat egy szkriptparanccsal
a robot szoftverére bizhatja:
set base acceleration()

* A magas gyorsulasi értékek a robotot biztonsagi leallasokra késztethetik.
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0.3.Szerelés leirasa

Leiras

Robotkar (Alap)

Hat M10-es, 8.8-as szilardsagi osztalyu csavarokkal szerelve.

Az M10-es csavarokat 45 Nm-rel kell meghuzni.

Az alap pontos elhelyezéséhez hasznaljon két 8 mm atmérdjli csapot
a pozicional6 furatokban.

Szerszamkarima

A hat M8-as menetes furat a szerszam a robot szerszamkarimajahoz
valo régzitésére szolgal.

Az M8-as, 8,8-as szilardsagi osztalyu csavarokat 16Nm-rel kell
meghuzni.

A szerszam pontos Ujrapozicionalasahoz hasznaljon csapot a
rendelkezésre allé 8 mm atmérdj(i furatban.

Vezérl6doboz A vezérlédoboz falra vagy talajra szerelhetd.
A Hordozhato kezel6egység falra szerelhet6 vagy a vezérlédobozra
Tanité fiiggelék helyezheté. Ellenérizze, hogy a kdbel nem okoz-e botlasveszélyt.

Vasarolhat kiilén konzolokat a vezérlészekrény és a hordozhat6
kezelbegység felszereléséhez.

é FIGYELMEZTETES
Mindig gy6z6djon meg a robot alkatrészeinek szakszer( és biztonsagos
rogzitésérdl és lecsavarozasarol.

* Szerelje a robotot olyan kdrnyezetbe, amely az IP besorolashoz illik. A
robotot tilos olyan kdrnyezetben lizemeltetni, amely meghaladja a
robotkar (IP65), a hordozhaté kezel6egyseg (IP54) és a vezérl6doboz
(IP44) behatolasvédelmi IP besorolasat

Q FIGYELMEZTETES
Az instabil rogzités sértilést okozhat.

* Mindig gy6z8djon meg a robot alkatrészeinek szakszer( és biztonsagos
rogzitésérél és lecsavarozasarol.

Felhasznaldi kézikbnyv
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6.3.1. Vezérlddoboz felszerelése

CB felszerelése A vezérl6doboz felszereléséhez hasznalja a robothoz mellékelt konzolt az alabbi abra
afalra szerint.
Szerelje fel a konzolt a falra, majd akassza fel a vezérl6dobozt a konzolra a régzité
csapok segitségével.

35 289 35
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6.3.2. Vezérldszekrény szerelési hézaga

Leiras A forro leveg6 aramlasa a vezérlédobozban a berendezés meghibasodasahoz vezethet. A
vezérlddoboz ajanlott tdvolsaga mindkét oldalon 200 mm a megfeleld hlivos légaramlas
érdekében.

1 200 mm

é FIGYELMEZTETES
A nedves Control Box halalos sértilést okozhat.

+ Ugyeljen ra, hogy a vezérlédobozt és a kabeleket ne érje folyadék.

* Helyezze a vezérlédobozt (IP44) az IP-besorolasnak megfeleld
kdrnyezetbe.
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Szerzdbi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

©.4. MunkateruUlet és Uzemi ter

Leiras A munkaterilet a teljesen kinyujtott robotkar vizszintes és fliggbleges tartomanya. A
mUiikodési tér az a helyszin, ahol a robottol elvarhatd, hogy m(ikédjon.

ERTESITES
A robot munkateriletének és miikddési terének figyelmen kivil hagyasa
anyagi karokat okozhat.

A robot felszerelési helyének kivalasztasakor fontos figyelembe venni a kézvetlentil a robot
alapja felett és alatt talalhato hengeres térfogatot. Kerulni kell a szerszam kozelitését a
hengeres térfogathoz, mert az izliletek mozgasanak felgyorsulasat okozza, még akkor is, ha
a szerszam lassan mozog. Ez a robot nem megfelelé miikddését okozhatja, és
megnehezitheti a kockazatértékelés elvégzését.

ERTESITES

Ha a szerszdmot a hengeres térfogathoz kdzel mozgatja, az iziiletek tul
gyorsan mozoghatnak, ami a mikodéképesség elvesztéséhez és anyagi
karokhoz vezethet.

* Ne kozelitse tulsagosan a szerszamot a hengeres térfogathoz, még
akkor sem, ha a szerszam lassan mozog.
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Munkatertilet * Arobot 1750 mme-re nyulik ki az alapizilett6l.

* Ahengeres térfogat kdzvetlenil a robot alapja felett és kdzvetleniil alatta
helyezkedik el.

* A szerszamot nem szabad a hengeres térfogathoz kdzel mozgatni, mivel ez az
izliletek tul gyors mozgasat okozza, meg akkor is, ha a szerszam lassan mozog.
Ez veszélyeztetheti a tulajdont és a funkcionalitast.

Elulsé Délt
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6.4.1. Szingularitas

Leiras A szingularitas olyan p6z, amely korlatozza a robot mozgasat és pozicionalasi képességét.
A robotkar megéllhat, vagy nagyon hirtelen és gyors mozgast végezhet, amikor megkdzelit
és elhagy egy szingularitast. A robot munkatertileten valo elhelyezése és a mikodeési tér
meghatarozasa soran fontos szamitasba venni az alabbiakban részletezett szingularitasi
poziciét.

é FIGYELMEZTETES
Gy6z8djon meg arrél, hogy a robot mozgasa a szingularitas kdzelében
nem jelent veszélyt a robotkar, a végeffektor és a munkadarab hatokorén
belll tartézkodd személyekre.

+ Allitson be biztonsagi hatarokat a kénydkiziilet sebességére és
gyorsulasara.

Az alabbiak szingularitast okoznak a robotkarban:
* Kilsé munkaterilet hatara
* Bels6é munkaterilet hatara

* Csuklo bedllitasa

Kilsé A szingularitas azért kovetkezik be, mert a robot nem nyul elég messzire, vagy tdlnyul a
munkaterulet maximalis munkaterileten.
hatara

Elkeriilend6: Rendezze el a robot kortli berendezéseket ugy, hogy a robot ne nyuljon tul
az ajanlott munkaterileten.
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Bels6 A szingularitas azért kdvetkezik be, mert a mozgasok kdzvetlenil a robot alapja felett
munkaterilet vagy kodzvetlenil alatta vannak. Emiatt tdbb pozicid/orientacio elérhetetlenné valik.
hatara
Elkerlilend6: Programozza a robot feladatat ugy, hogy ne kelljen a kézponti hengerben
vagy annak kdzelében dolgoznia. Azt is megfontolhatja, hogy a robot alapjat vizszintes
fellletre szereli, hogy a kézponti henger fliggblegesbél vizszintessé valjon, és igy
tavolabb kerilhessen a feladat kritikus tertleteitdl.

Csuklé Ez a szingularitas azeért kdvetkezik be, mert a 2. csukléizilet ugyanabban a sikban forog,
beallitasa mint a vall, a kdnyok és az 1. csukloiziilet. Ez a munkateriilettdl fliggetlenil korlatozza a
robotkar mozgastartoméanyat.

Elkerlilend6: Rendezze el a robotfeladatot ugy, hogy a robot csukloiziileteit ne kelljen ilyen
modon beallitani. A szerszam iranyat is eltolhatja, igy a szerszam a problémas
csuklomédositas nélkul is iranyulhat vizszintesen.

6.4.2. Rogzitett és mozgathato telepites

Leiras A rogzitett (allvanyra, falra vagy padlora szerelt) és mozgathato (linearis tengely, tolokocsi
vagy mobil robotalapzat) robotkart egyarant biztonsagosan kell felszerelni, hogy a
stabilitdsa minden mozgas soran biztositva legyen.

A rdgzités kialakitdsanak biztositania kell a stabilitast a kdvetkez6k mozgésa esetén:
* robotkar
* robotalap

* mind a robotkar, mind a robotalap
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6.5. Robot csatlakozas: Alapkarima kabel

Leiras Ez az alfejezet egy alapkarima-kabel csatlakozdval konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja
le.

Alapkarima Az alapkarimakabel hozza létre a robot csatlakozasat azaltal, hogy csatlakoztatja a a

kébelcsatlakoz6  robotkart a vezérlddobozhoz. A robotkabel az egyik végén az alapkarimakabel
csatlakozéjahoz, a masik végén pedig a vezérlészekrény csatlakozojahoz csatlakozik.
Az 6sszes csatlakoz6t rogzitheti, amint robot kapcsolat Iétrejott.

é VIGYAZAT
A robot szakszerttlen bekotése a robotkar energiaellatasanak
megsziinését eredményezheti.

* Ne hosszabbitsa meg a 12 m-es robotkabelt.

ERTESITES
Az alapkarima kabel kdzvetlen bekdtése barmely vezérlédobozba
karosithatja a berendezést vagy egyéb anyagi kadrokat okozhat.

* Ne csatlakoztassa kozvetleniil a vezérlédobozhoz az
alapkarima-kabelt.
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0.6. Robot csatlakozas: Robot kabel

Leiras Ez az alfejezet egy rogzitett 12 méteres robotkabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat
irja le.

Csatlakoztassa a Létrehozza a robotkapcsolatot a robotkar vezérlédobozhoz val6 csatlakoztatasaval a

kartés a robotkabel segitségével.

vezérldszekrényt  Csatlakoztassa és rogzitse a robotbdl érkez6 kébelt a vezérlédoboz aljan [év6
csatlakozohoz (Iasd az alabbi abrat). Csavarja meg kétszer a csatlakozot, hogy
biztositsa a megfeleld rogzitést, mielbtt bekapcsolja a robotkart.
Forditsa jobbra a csatlakozot, hogy kdnnyebb legyen régziteni azt a kabel bedugasa
utan.

é VIGYAZAT
A robot szakszer(itlen bekoétése a robotkar energiaellatdsanak megsziinését
eredményezheti.

* Ne csatlakoztassa le a robotkabelt, amikor a robotkar be van kapcsolva.

* Ne hosszabbitsa meg és ne médositsa az eredeti kabelt.
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©./. Halozati csatlakozok

Leiras A vezérlédoboz hal6zati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel. Csatlakoztasson
egy orszagspecifikus halozati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

ERTESITES
* IEC 61000-6-4: 1. fejezet hatélya: ,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: 3.1.12. fejezet ipari telephely: ,Nagy- vagy
kozépfesziltségl transzformatorrdl taplalt, a létesitmény
ellatasara szolgald, kilon villamosenergia-halozattal ellatott

helyszinek”
Halozati A robot taplalasahoz a vezérlészekrényt a mellékelt tapkabelen keresztul kell
csatlakozék csatlakoztatni a hal6zathoz. A tapkabel IEC C13 csatlakozdja a vezérlédoboz aljan

taldlhaté IEC C14 készillékbemenethez csatlakozik.

é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG
A halozati csatlakozas nem megfelel6 elhelyezése sértilést okozhat.

* A hélozati csatlakozd dugaszat a robot hatétavolsagan kivil kell
elhelyezni ugy, hogy a tapellatas eltavolithato legyen anélkil,
hogy a személyzetet potenciélis veszélynek tenné ki.

* Tovabbi biztonsagi intézkedések esetén a halézati csatlakozé
dugaszat szintén a védett téren kivil kell elhelyezni, hogy a
tapellatas potencialis veszélyeztetés nélkiil eltavolithatd legyen.

@ ERTESITES
A vezérl6szekrényhez csatlakoztatdshoz mindig orszagspecifikus fali
csatlakozoval ellatott tdpkabelt hasznaljon.
A <200 V™ orszagokban hasznaljon 15 A terhelhetéségli tapkabelt.
A >200 V™ orszagokban hasznaljon 10 A terhelhet6ségl tapkabelt.
Ne hasznaljon adaptert.
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Az elektromos telepités részeként adja meg a kdvetkezéket:

* Csatlakozas a talajhoz

* FO biztositék

* Maradékaram-készuléek

* Zarhato (kikapcsolt OFF allasban) kapcsolo

A zarolas egyszer(i eszkdzeként egy f6kapcsolot kell felszerelni a robotalkalmazés dsszes
berendezésének kikapcsolasara. Az elektromos jellemzéket az alabbi tablazat
tartalmazza.
Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti feszlltség 90 - 264 VAC
Kiils6 haldzati biztositék (90-200V) 15 - 16 A
Kiils6 haldzati biztositék (200-264 V) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 440 Hz
Készenléti teljesitmény - - <1.5 w
Névleges miikédési teljesitmény 90 300 750 w

é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG
Az alabbiak barmelyikének mell6zése sulyos sértilést vagy halalt okozhat az

elektro

mos veszélyek miatt.

Gy6z6djon meg a robot szakszer( féldelésérdl (elektromos csatlakozas a
foldhoz). Hasznalja a foldelés szimbolummal ellatott, nem hasznalt
csavarokat a vezérlddobozban, hogy a rendszerben k6zos foldelést
biztositson minden berendezésnek. A foldel6vezetéknek legalabb a
rendszer legnagyobb aramanak megfelel6 névleges aramerdssegiinek
kell lennie.

Biztositsa, hogy a Vezérlédobozba bemené aram védet legyen
maradékaram-keészilékkel (RCD) és megfeleld biztositékkal.

Szervizelés kdzben zarjon le minden aramot a robot teljes telepitéséhez.

Gy6z6djon meg arrél, hogy mas berendezések nem szolgaltatnak aramot
a robot I/O-nak, amikor a robot le van zarva.

Miel6tt a vezérlédobozt aram ala helyezné, gy6z6djon meg az 6sszes
kabel szakszer( bekotésérdl. Mindig hasznaljon eredeti halézati kabelt.

Felhasznaloi kézikdnyv

66 UR20 PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdbi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

I
UNIVERSAL ROBOTS

7. Els6 inditas

/. Elsoinditas

Leiras Az 8sszeszerelés utan a kezd6 miiveletsorozat, amelyet elvégezhet a robottal, az els6

inditas.

A kezdéfolyamathoz az alabbiak szikségesek:

* Kapcsolja be a robotot

* Adja meg a sorozatszamot

* Inicializalja a robotkart

* Kapcsolja ki a robotot

A\

A\

VIGYAZAT

A hasznos teher és a telepités ellenérzésének a robotkar beinditasa el6tti
elmulasztasa személyi sériilésekhez és/vagy anyagi karokhoz vezethet.

* Arobotkar inditasa el6tt mindig ellenérizze, hogy a tényleges hasznos
teher és a telepités beallitasai helyesek-e.

VIGYAZAT

A hasznos terhelés és a telepités helytelen beallitasai megakadalyozzak a
robotkar és a vezérlédoboz szabalyos mikodését.

* Mindig ellendrizze a hasznos teher és a telepités beallitasainak a
megfeleléségét.

ERTESITES

Ha a robotot alacsonyabb h6mérsékleten inditja el, az a hémérsékletfliggd
olaj- és kenbzsir-viszkozitds miatt alacsonyabb teljesitményt vagy lealldsokat
eredményezhet.

* Arobot alacsony hdmérsékleten torténd elinditasahoz bemelegitési
fazisra lehet sziikség.

UR20 PolyScope X
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/.1. Arobot bekapcsolasa

A robot A robot bekapcsolasa bekapcsolja a vezérlédobozt, es betdlti a kijelzét a TP képernyén.

bekapcsolasa 1
gombjat.

. Arobot bekapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység bekapcsolo

/.72 . Asorozatszam beirasa

A sorozatszdm A robot elsé telepitéséhez be kell irnia a robotkaron 1évé sorozatszamot.
beillesztése Ez a mlivelet a szoftver Ujratelepitésekor is sziikséges. Példaul egy szoftverfrissités

telepitésekor.

1. Vélassza ki a vezérl6dobozt.

2. Adja meg a robotkaron fetiintetett sorozatszamot.

3. A befejezéshez koppintson a OK gombra.

A kezdbdképerny6 betdltése eltarthat néhany percig.

R

UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box

Standard

OEM AC

OEM DC

Enter Serial Number

B )

B

@D
o
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/.3. Arobotkar elinditasa

A robot A robotkar elinditasa kikapcsolja a fékrendszert, és lehet6vé teszi a robotkar mozgatasat es
inditasa a PolyScope X hasznalatat.

1. Alabléc bal oldalan koppintson a bekapcsolégombra vagy a Robot allapota ikonra. A
robotkar allapota Ki.

2. Amikor megjelenik az Inicializalas mezd, koppintson a Bekapcsolas elemre. A
robotkar allapota Bootolas.

Initialize

Arm - OFF
Rabot arm is currently off and not communicating with the controller

Press "Power On" to send power to the arm in a locked state.

Active Payload N -
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

Power On

3. Afékek feloldasahoz koppintson a Feloldas gombra.

Initialize

Arm -
The robot arm is powered but for safety has its brakes applied.

Cenfirm that the below payload is accurate before unlocking.

Active Payload N -
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

(') Power off ﬁ Unlock

Robot State
Locked

A robotkar inicializalasa hanggal és némi mozgassal jar az izlletek fékjeinek a
kioldasa miatt.
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4. Arobotkar allapota most Aktiv, elkezdheti hasznalni az interfészt.

Initialize

Arm -

Robot arm is currently active and can communicate with the control
box and other equipment.

Press "Power Off" to stop the communication and power off the
robot arm.

Active Payload N P
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

O Power Off

Robot State
Active

5. Arobotkar kikapcsolasahoz koppintson a Kikapcsolas gombra.

Amikor a robotkar allapota Uresjarat-rél Normal-ra valtozik, a rendszer 6sszeveti az érzékelék
adatait a robotkar konfiguralt beépitésével.

Ha leellendrizte a beszerelést, a START gombra koppintva az 6sszes izileti fék feloldasaval
folyassa a robotkar mikodésre vald el6készitését.

/.4. Arobot kikapcsolasa

kikapcsolasa

A robotkar
Q FIGYELMEZTETES

A varatlan elindulas és/vagy mozgas sértléseket okozhat.

* Kapcsolja ki a robotkart a fel- és leszerelés soran esetleg
bekovetkez6 varatlan inditas megel6zése céljabol.

1. Arobotkar kikapcsolasahoz a labléc bal oldalan koppintson a Robot allapota
ikonra.

Az ikon szine z6ldrél fehérre valtozik.

2. Avezérlddoboz kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egyseég
bekapcsolo gombijat.

3. Ha megjelenik egy Kikapcsolas parbeszédpanel, koppintson a Kikapcsolas
gombra.

Ezen a ponton igy folytathatja:
* Huzza ki a halézati kabelt / tapkabelt a fali aljzatbdl.

* Varjon 30 masodpercet, amig a robot lemeriti a tarolt energiat.
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/.5. Alkalmazas lap

Az Alkalmazas lapon konfiguralhatja a robot és a PolyScope X egydittes teljesitményét
befolyasolo beallitasokat.

Program name

PickPlace_Final 7
L ccce
oo Application cccc
oo
Application
&
@ 2048 o
4 ] P — Move
VO B IS
8 [ g Das = {X}
[$5] Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Feadn
D Rotation, Tilt Position, references Layouts TCP, Position, Orientation, oint, Linear, Optimove Variables configuration
Payload, Center of Gravity
{
o3 Variables
Operator
=) &
i i =
Communication Safety Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
Digital, Analog, 10s Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo, Log Messages, Joint
mits URCaps Temperatures

Robot State > Max
Active =% -1000.00 mm/s

Abra 1.1 : Az Alkalmazés képernyé az alkalmazas megjelenitett gombjaival.

Az Alkalmazas lapon a kévetkez6 konfiguracios képernyékhoz férhet hozza:

* Talapzat
* Keretek
* Racsok

* Végeffektorok

* Motion Profiles

* Alkalmazas valtozéi
* Kommunikacio

* Biztonsag

* Intelligens készségek
* Sidebar

* Operator Screen

* Rendszerinformaciok
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/.5.1. Kommunikacio

Leiras A Kommunikacio alkalmazas lehetévé teszi a robot vezérlédobozabdl vagy abba érkez6 é16
I/0 (bemeneti/kimeneti) jelek megfigyelését és bedllitasat.

=]

Program name
Robotbot >l
oo & Communication

oo

« Robot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output

Wired 10 o o a4 o 00 0 €04 1o DIO 1o DI4 1o D00 Lo

Tool 10 Safeguard Reset
mmmmmm
uuuuuuuu

' Modbus al e

<+ Add Source

Max Speed
-1000.00 mm/s = 100% +

Abra 1.2 . Az I/O-kat megjelenité Kommunikécié képernyé.

/.6.5zabad mozgatas

Leiras A szabadonfutds arra vald, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy p6zba huzzuk
A Szabadonfutas engedélyezésének legjellemz6bb mddja a legtébb robotméret esetében a
hordozhato kezel6egység Szabadonfutas gombjanak a megnyomasa. A Szabadonfutas
engedélyezésének és hasznalatanak tovabbi madjait a kdvetkez6 részek ismertetik.
Szabadonfutasnal a robotkar iziiletei kis ellenallassal mozognak, mivel a fékek ki vannak
oldva. Amikor a robotkar Szabadonfuté médban megkdzelit egy elére meghatarozott hatart
vagy sikot, az ellenallas fokozddik. Ez megneheziti a robot helyzetbe val6 huzasat.

é FIGYELMEZTETES
A személyzet megsériilhet a varatlan mozgas miatt.

* lgazolja, hogy a konfiguralt hasznos teher valéban az alkalmazott
hasznos teher.

* Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a megfelelé hasznos terhet szilardan
rogzitették a szerszamkarimahoz.
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A szabadonfuté A Freedrive modot az alabbi médokon engedélyezheti:
engedélyezése * A 3PE hordozhato kezeléegység hasznalataval.
* A Szabadonfutas hasznalataval a roboton.

* |/O miveletek hasznalataval.

ERTESITES
A szabadonfut6 engedélyezése a robotkar mozgatasa kozben a
robotkar kisodrédasat okozhatja, ami meghibasodashoz vezethet.

* Ne engedélyezze a szabadonfutast, mikozben tolja vagy
megérinti a robotot.

3PE hordozhaté A 3PE TP gomb hasznalata a robotkar szabadon mozgatasahoz:
kezeldegyseég 1. Gyorsan kdnnyedén nyomja meg, engedije el, majd ismét kdnnyedén nyomja meg

és tartsa lenyomva a 3PE gombot ebben a helyzetben.

Now you can pull the robot arm into a desired position, while the light-press is
maintained.

Freedrive a A szabadonfuté (Freedrive) hasznalata a roboton a robotkar szabadhajtasahoz a
roboton PolyScope-on:

1. Af6 navigacional koppintson az Alkalmazas, majd a Biztonsag elemre.
2. Koppintson a Feloldas elemre és irja be a jelszét.

3. ABiztonsagi I/O részben koppintson a Bemenetek lehetdségre.

4

. AFunkcidk legordiiléd menliben gérgessen le a Szabadonfutas engedélyezve
bemenetre.

5. Arobotkar Ujrainditasahoz koppintson az Alkalmazés és az Alkalmazas és
Ujrainditas pontra.

Koppintson a Konfiguracié megerfsitése elemre.

Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

Hatramenet A robotkar inicializalasa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot fékjeit
kiengedik. Bizonyos helyzetekben, példaul amikor a robot kdzel van az itk6zéshez, ezek
arezgések nem kivanatosak. Hasznalja a hatramenet-vezérlést, hogy bizonyos izlleteket
a kivant pozicioba kényszeritsen anélkiil, hogy a robotkar 6sszes fékjét feloldana.
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o. Telepités

Leiras A robot telepitése a bemeneti és kimeneti jelek (I/O-k) konfiguralasat és hasznalatat is
megkovetelheti. Ezeket a kiilonb6z6 tipusu 1/0-kat és felhasznalasukat a kovetkez6 részek
ismertetik.

8.1. Elektromos figyelmeztetések és dvintézkedések

Figyelmeztetések  Tartsa be a kdvetkez6 figyelmeztetéseket az 6sszes interfészcsoportra vonatkozéan,
beleértve egy alkalmazas tervezését és telepitését is.

Q FIGYELMEZTETES
Az alabbiak kozil barmelyik el6iras mellézése sulyos sériilést vagy halalt
okozhat, mivel a biztonsagi funkcidkat felllirhatjak.
* Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC vezérléh6z, amely

nem a megfeleld biztonsagi szintli biztonsagi PLC. Fontos, hogy a
biztonsagi interfészjeleket elkiilonitsiik a normal I/O interfészjelektdl.

* Minden biztonsaggal kapcsolatos jel redundans kiépités(i (két fiiggetlen
csatorna).

* Tartsa a két fliggetlen csatornat elkilonitve, hogy egyszeri hiba ne
okozhassa a biztonsagi funkcio elvesztéseét.

C} FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Az alabbiak barmelyikének mell6zése sulyos sértilést vagy halalt okozhat az
elektromos veszélyek miatt.

* Gondoskodjon réla, hogy az olyan berendezések, amelyeket nem
mindsitették vizallésagra, szarazon maradjanak. Ha viz keril a termékbe,
zarjon le minden aramellatast, majd forduljon a helyi Universal Robots
szerviz szolgaltatojahoz segitségért.

* Kizarolag a robothoz mellékelt eredeti kabeleket hasznalja. Ne hasznalja a
robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabelek hajlitasnak vannak kitéve.

* Legyen 6vatos a robot I/0 csatlakozokabeleinek beszerelésekor. Az aljan
Iév6 fémlemez az interfészkabelekhez és csatlakozokhoz szolgal. A
furatok furasa el6tt tavolitsa el a lemezt. A lemez visszahelyezése el6tt
gy6z8djon meg rola, hogy az 6sszes forgacsot eltavolitotta. Ne feledje,
hogy a megfelel6 méretl tomszelencéket hasznalja.
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A\

|||—

VIGYAZAT

A megadott IEC szabvanyokban meghatarozott szinteknél magasabb szint(i
zavaro jelek a robot nem vart viselkedését okozhatjak. Ugyeljen a kdvetkezékre:

* Arobot elektromagneses kompatibilitas (EMC) bevizsgalasat a
vonatkoz6 nemzetk6zi IEC szabvanyok szerint végezték el. A nagyon
magas jelszintek vagy a tulzott expozicié a robot maradando karosodasat
okozhatja. Ugy talaltak, hogy EMC problémak altalaban eléfordulnak a
hegesztési folyamatokban és arra a napléban altalaban hibalizenetek
figyelmeztetnek. A Universal Robots nem tarthato felelésnek az EMC
problémak altal okozott karokért.

* Avezérlédoboztél a gépekhez vagy gyari berendezésekhez vezet6 1/10
kabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak kiegészité
vizsgalatokat nem végeznek velik.

FOLD

A negativ csatlakozasokat foldelésnek (GND) nevezik, és a robot burkolatdhoz
és a vezérlészekrényhez csatlakoznak. Az 6sszes emlitett GND csatlakozas
csak a tapellatasra és a jelzésekre szolgal. PE (védéfoldelés) esetén hasznalja a
vezérlészekrény belsejében talalhato, foldelés szimbdlummal jel6lt M6 méreti
csavaros csatlakozokat. A féldel6vezetéknek legalabb a rendszer legnagyobb
aramanak megfelel6 névleges aramerésséglinek kell lennie.

KEZIKONYV ELOLVASASA

A vezérl6szekrényen beliil bizonyos 1/0 egységeket normal vagy biztonsaggal
kapcsolatos I/O funkciora lehet konfiguralni. Olvassa el és értse meg az
elektromos interfészrél szol6 teljes fejezetet.
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3.2. Vezerlbdoboz csatlakozasi portjai

Leiras A vezérlédobozban lévd I/0-interfészcsoportok aljan az aldbbiakban ismertetett kiils
csatlakozonyilasok és biztositék talalhato. A vezérlddoboz szekrényének aljan kupakkal
lezart nyilasok talalhatok a csatlakozasi portokhoz valé hozzaféréshez sziikséges kiilsd
csatlakozokébelek bevezetésére.

Kiils6 A kuils6 csatlakozasi portok a kbvetkezOk:
csatlakozasi * Hordozhaté kezel3egység port a hordozhaté kezeléegység robotkar vezérléséhez
portok vagy programozasahoz térténd hasznalatahoz.

* SD-kartya portja SD-kartya behelyezéséhez.

* Ethernet port az ethernet tipusu kapcsolatokhoz.

* Mini DisplayPort a monitorok DisplayPort hasznalataval torténd tamogatasahoz.
Ehhez a porthoz aktiv atalakito sziikséges a DVI vagy HDMI tamogatasahoz.

* A Mini Blade biztositékot kiils6 tapegység csatlakoztatasa esetén hasznaljuk.

ERTESITES
Ha a vezérlédoboz bekapcsolt allapotaban csatlakoztat vagy vélaszt le
hordozhato6 kezel6egységet, az a berendezés karosodasat okozhatja.

* Ne csatlakoztasson hordozhaté kezel6egységet, amig a
vezérlédoboz be van kapcsolva.

* Ahordozhat6 kezel6egység csatlakoztatasa el6tt kapcsolja ki a
vezérlédobozt.

ERTESITES
Ha nem csatlakoztatja az aktiv adaptert, miel6tt bekapcsolja a

vezérlédobozt, akadalyozhatja a kijelzd kimenetet.

* Avezérlddoboz bekapcsolasa el6tt csatlakoztassa az aktiv
adaptert.

* Bizonyos esetekben a kiilsé monitort a vezérlészekrény elétt kell
bekapcsolni .

* Hasznaljon aktiv adaptert, amely tdmogatja az 1.2-es verziot,
mivel nem minden adapter miikodik elsére.
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8.3. Ethernet

Leiras Az Ethernet interfész a kdvetkezdkre hasznalhato:
* MODBUS, EtherNet/IP és PROFINET.

* Tavoli hozzaférés és vezérlés.

Az Ethernet-kabel csatlakoztatasahoz vezesse at a kabelt a vezérlészekrény aljan [évé lyukon, és
dugja be a konzol aljan |évé Ethernet-portba.

A vezérlgszekrény aljan lévé kupakot cserélje ki egy megfeleld kabelbevezetd tomszelencére, hogy
a kabelt az Ethernet-porthoz csatlakoztassa.

Az elektromos jellemz8ket az aldbbi tdblazat tartalmazza.

Paraméter Min. Tipus . Egység

Adatatviteli sebesség 10 Mb/s

UR20 PolyScope X 77 Felhasznaloi kézikdnyv



8. Telepités

IR
UNIVERSAL ROBOTS

3.4. 3PE hordozhato kezeldegyseq telepitése

Leiras A 3-helyzetli engedélyez6 hordozhato kezel6egység (3PE TP) egy biztonsagi szempontbdl
kritikus interfész, amelynek célja a kézi vezérlés javitasa. A hordozhato kezel6egységbe
kdzvetlendl integralt 3PE gombok biztositjak, hogy a robot mozgasa csak akkor indithato el,
ha a kezel6 ellen6rzétt fogast tart.

8.4.1. Hardvertelepités

Hordozhat6
kezel6egység
eltavolitasa

ERTESITES
A hordozhaté kezel6egység cseréje azt eredményezheti, hogy a

rendszer inditaskor hibat jelez.

* Mindig a megfelel6 konfiguraciot valassza ki a hordozhatd
kezel6egység tipusahoz.

A szabvanyos hordozhato kezel6egységeltavolitasa:

1.
2.

Kapcsolja ki a vezérlédobozt, és hlizza ki a halozati kabelt az aramforrasbdl.

Tavolitsa el és selejtezze le a hordozhato6 kezelbegységkabelek rogzitéséhez
hasznalt két kabelkotegel6t.

Nyomija be a hordozhaté kezel6egységdugd mindkét oldalan lévé kapcsokat az
abranak megfeleléen, és huzza lefelé, hogy levaljon a hordozhato
kezelbéegységcsatlakozoérol.

Teljesen nyissa ki/lazitsa ki a vezérl6doboz aljan 1évé miianyag tomitést, és vegye
ki a hordozhato kezel6egységdugot és a kabelt.

Ovatosan tavolitsa el a hordozhaté kezel6egységkabelt és a hordozhatd
kezelbegyseégett.

| 1 | Kapcsok | 2 | Mianyag tdmszelence
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| 1 | Kabel gyorskotozok

3PE hordozhatd 1. Helyezze be a hordozhaté kezel6egység dugot és a kabelt a vezérlédoboz aljan
kezelegység keresztll, és zarja le/hizza szorosra a mlanyag tomit6gy(irdt.
telepitése 2. A csatlakozashoz nyomja be a hordozhaté kezel6egység csatlakozédugojat a

hordozhaté kezel6egység aljzatba.

3. Hasznaljon két Uj kabelkotegelbt a hordozhaté kezel6egység kabelek
beszereléséhez.

4. Csatlakoztassa a haldzati kabelt az aramforrashoz, és kapcsolja be a
vezérlédobozt.

A hordozhat6 kezel6egységhez mindig tartozik egy hosszu kabel, amely botlasveszélyt
jelenthet, ha nem megfelel&en taroljak.

* Abotlasveszély elkerllése érdekében mindig megfeleléen tarolja a hordozhat6
kezelbegységet és a kabelt.
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8.4.2. Szoftver telepitése

A 1. A PolyScope bal oldali menijében koppintson az Alkalmazas elemre, majd
3PE TP szoftver valassza a Biztonsag lehet6séget.
konfiguralasa = ® peice vl &
g Application b3
@ Tﬁ &Q g
- g T
($) Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Frogam
o3 Variables
o 4 @ [
‘Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Configuration and set Sidebar configuration nfiguration, Logo,

= Speed
= 100000 mm/s = 10w t+

2. Koppintson a Hardver és a Feloldas gombra.

B pick and Place revised

~ Robot Limits

Speed Limit

Power & Force

v Joint Limits

Hardware
Select connected Teach Pendant

PEEnabled ¥

A il

Joint Positions

Joint Speeds

v safetylo

Inputs

Outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

o wx
= .1000.00 mm/s — 10w t

3. Adja meg a jelszdt, és koppintson a Megerésités lehetdségre. A Hordozhato
kezel6egység mostantdl engedélyezve van.

4. Koppintson a Alkalmazza elemre a rendszer Ujrainditasahoz. A PolyScope
tovabbra is fut.

5. Koppintson az Alkalmazas és Ujrainditas, majd a Konfiguracié megerdsitése
elemre a 3PE Hordozhat6 kezel6egység szoftver telepitésének befejezéséhez.
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3.5. Vezer

&1/0

Leiras A vezérlédobozon beliili elektromos interfész bemeneti és kimeneti csoportokbol I/Oall,
amelyek lehetbve teszik a robotkar és a kilonb6z6 tipusu berendezések kdzotti
kommunikaciot és konfiguralast. Az 1/0 csoportok a kdvetkez6ket tartalmazzak:

* Digitalis (24 V)

* Konfiguralhat6 (24 V)
* Analdg

* Biztonsagi (24 V)

Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaléi fellilet csoportjainak elrendezését a
vezérlddobozon beliil. Tartsa be és tartsa fenn a szinséma céljat az alabbi abranak

megfeleléen.
Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
& |24av 12vil PWRF PZAVAL RIPZAVAR | oV (HM|| oV (M| |24V|H||24V|/H| |OV (H|[ OV g AG (H
g EIO GND|M| |GND CIO||[CI4 (| |COO|M||CO4|/M| [DIO|M|(DI4|H| |DOO|M||DO4| N 5 AlO |l
& |24v on [m| 2av[W) [24v[m]|[24v[m] [ov [m]|[ ov |m] [24v[m|[2av[m]| [ov [m]|[ov[m]| [S[AG[m
E|EIl OFF|H| | OV Cl1|H||CI5|H| |CO1/M||CO5/H| |DI1|M||DI5|H| [DO1{M||DO5|H <Al ]
s 24V 24v(H|[24v(H ov|H|/ov|H| [24v|H|[24V|/H| |OV |H|| oV |H £1AG|H
g SI0 “TSlalel=]> Cl2|H||Cl6|H| |CO2|H|{cOo6|/H| |DI2|H|(DI6 || |DO2|H||DO6|H g AO0O| N
3[2av|m||5|5[2[5|&|3|[2av[m|[2av[m] [ov [m]|[ ov |m]| [2av[m]|[2av[m]| [ov [m]|[ov[m]| |2 [AG|m
& (s ummm{m{m||[c3[m|[c7|m]| [co3[m]||co7|m]| [o13]m|[017|m]| [po3[m]|[po7[m]| |2 [r01(m
Sarga piros széveggel Kilén biztonsagi jelzések
Sarga fekete szdéveggel Biztonsaghoz konfiguralhat6
Sziirke fekete szdveggel Altalanos célu digitalis 1/0
Z6ld fekete szbéveggel Altalanos célu analég 1/0
/10 A robotot telepitheti az elektromos specifikacioknak megfeleléen, amelyek mindhdrom
csoportok felsorolt bemenet esetében azonosak.

* Biztonsagi l/O.
* Konfiguralhaté 1/0.
+ Altalanos rendeltetésdi 1/0.

ERTESITES

A konfiguralhato I/O-k olyan 1/0-k, amelyek biztonsagi I/0-ként vagy
normal I/0-ként vannak konfiguralva. Ezek a sarga terminalok tGres
szbveggel.

A digitalis I/0O tapellatasa biztosithato egy bels6 24 V-os tapegységrdl vagy kilsé
aramellatasrol a Power nevi sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy csatlakozobol
all. Afelsé ketté (PWR és GND) 24 V és a bels6 24 V-os tapellatas foldelése. A blokkban
Iévé also két csatlakozo (24 V és 0 V) az /0O 24 V-os bemenete. Az alapértelmezett
konfiguracié a belsd aramellatast hasznalja.
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Alapértelmezett Ebben a példaban az alapértelmezett konfiguracié a belsé tapegységet hasznalja
tapegység
Power
PWR| @
GND
24v |
ov
Kiilsé Ha tobb aram sziikséges, akkor kils6 aramellatast csatlakoztathat az alabbiak szerint.
tapegység A biztositék Mini Blade tipusu, névleges maximalis arameréssege 10 A, minimalis
fesziltsége 32 V. A biztositéknak UL jeldléssel kell rendelkeznie. Ha a biztositék
tulterhelédik, ki kell cserélni.
’_( Power
PWR H
GND| N
24V| B
\ ov N
A példaban a konfiguracio kils6 tapegységet hasznal a nagyobb aram érdekében.
Tapegység Az elektromos specifikaciok a belsd és kilsé aramellatasra vonatkozdan egyarant alabb

specifikaciéja lathatok.

Terminalok Paraméter Min.  Tipus Max. Egység
Bels6 24 V-os aramellatas
[PWR - GND] Fesziiltség 23 24 25 \%
[PWR - GND] Aktudlis 0 - 2% A
Klilsé 24 V-os bemenet
kévetelmeényei
[24 V - 0 V] Fesziiltség 20 24 29 \
[24 V — 0 V] Aktualis 0 - 6 A
*3,5 A 500 ms vagy 33%-os lizemi ciklus esetében.
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Digitalis 1/0 A digitalis I/0 az IEC 61131-2 szabvany szerint készlilt. Az elektromos specifikacidk alabb
specifikacié lathatok.

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Digitalis kimenetek

[COx / DOx] Aram* 0 - 1 A
[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0.5 \Y,
[COx / DOx] Szivargé daram 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkcio - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tipus
Digitalis bemenetek

[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Kl tartomany -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] BE tartomany 11 - 30 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] Aram (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcio - PNP + - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tipus

*Legfeljebb 1 H ellenall6 terhelés vagy induktiv terhelés.

8.5.1. Digitalis bemenet és kimenet

Eszkoz A szerszam kimenete két digitalis kimeneti mezét tartalmaz: a szerszam kimeneti
kimenete feszlltségét és a tapegyseég aramkijelzéjét, valamint a kétérintkezds tapellatas
kapcsolojat.

* Digitélis kimenet (DO) - fiiggetlendl allithatd magas vagy alacsony értékre

* A szerszam kimeneti fesziiltsége - valaszthaté 0V, 12V és 24V. Ez a bedllitas a
robotvezérl6 Ujrainditasa utan is megmarad

* Tapegység - az aramfelvétel kijelzbje

* Kétérintkezds tapellatas - a digitalis kimenetek és a szerszam aramforrasa kozotti
valtashoz hasznalatos. A Kétérintkezds tapellatas engedélyezése letiltja a
szerszam alapértelmezett digitalis kimeneteit (DO)

Uj kimeneti konfiguracio kivalasztasa utan a valtozasok érvénybe lépnek. Az aktualisan
betdltott telepités modosul, hogy tiikrézze az Uj konfiguraciét. Miutan ellendrizte, hogy az
eszkoz kimenetei a kivant médon miikédnek, mentse el a telepitést, hogy ne vesszenek el
a valtoztatasok.
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Digitalis Az alabbi abran lathato vizszintes digitalis bemeneti blokkot (DI18-DI11) hasznéalhatja a
bemenet kvadraturas kodolasu szallitoszalag kovetésére.

>

>
O

B DIil1

Hl DIl1O0

o
a
H

| DI8

¢
N
_
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8.5.2. AVezetékes |/O ful hasznalata

Leiras A Vezetékes I/O lap képernyd segitségevel figyelemmel kisérheti és beallithatja az €l6 1/0
vezérlddobozbdl érkez6 és oda mend jeleket.

A képernydn megjelenik az I/O aktualis allapota, beleértve a program végrehajtasa soran. A
program leall, ha a végrehajtas soran barmi megvaltozik. A program leallasakor minden
kimeneti jel meg6rzi az allapotat. A képerny6 10 Hz-es frekvenciaval frissiil, ezért
el6fordulhat, hogy egy nagyon gyors jel nem jelenik meg megfelel6en.

..........
v Robet Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output Analog Input Analog Output

wired10 o as 1w @0 10 04 Lo DI0 1 DI4 o D00 10 D04 Lo

DDDDDD SO as o1 |w} | o5/ |uo] b1 0 DIs o D01 10| D05 |10
as 1w 02 w© 06 1o b2 10 D6 1o 002 (o] 006 [to o o1 coma
+ addsource safeguard Resec -

IS a: M| a7 B @3 1 7 1w iz @ o7 [© 003 @) o7 (=
(((((((

Konfiguralhat6 A konfiguralhaté I/O-k fenntarthatok az 1/0 beallitasokban meghatarozott specialis
1/0-k biztonsagi beallitasokhoz. A fenntartott elemek alatt az alapértelmezett vagy a
felhasznald altal meghatarozott név helyett a biztonsagi funkcidé nevét kapjak.

A biztonsagi bedllitdsok szamara fenntartott konfiguralhaté bemenetek nem
kapcsolhatok at, és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

A nem fenntartott I/0O-k esetében a kdvetkez6 lehetéségek vannak:
* Program inditasa
* Program leallitasa
* Program sziineteltetése

* Szabad mozgatas

Digitalis I/0- A Dl esetében a kdvetkez6 lehetéségek vannak:
k * Program inditasa

* Program leallitasa

* Program sziineteltetése
* Szabad mozgatas

Az dsszes Dl elébeadllitasa: alacsony.
Az 6sszes DO egymastdl fliggetlenilil vagy magasra vagy alacsonyra van beallitva.

Analég I0-k Az analdg I/O-k aram [4-20mA] vagy fesziiltség [0-10V] kimenetre allithatok be. Ezek a
beallitasok a robotvezérld Ujrainditasa utan is megmaradnak, és a telepités soran keriinek
mentésre.
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3.5.3. Meghajto kijelzdje

Leiras A meghajtas kijelz6je egy lampa, amely akkor vilagit, amikor a robotkar be van kapcsolva,
vagy amikor a robotkabel &ram alatt van. Amikor a robotkar ki van kapcsolva, a meghajtas
kijelz6je kialszik.

A meghaijtas kijelz6je a digitalis kimeneteken keresztll van csatlakoztatva. Ez nem
biztonsagi funkcid, és nem hasznal biztonsagi I/0-kat.

Kijelzé A meghajto kijelz6je 24 V DC fesziiliségen m(ikodd lampa is lehet.
Ajelzé A jelz6 beallitasahoz egy lampara és a kimenetek kabelezésére van sziikség.
beallitasa 1. Csatlakoztassa a meghaijtd teljesitményjelzéjét a digitalis kimenetekhez az alabbi

abran lathaté médon.
2. Ellendrizze, hogy a meghaijté teljesitményjelzéje megfeleléen van csatlakoztatva.
* Bekapcsolhatja a robotkart, és ellenérizheti, hogy a lampa vilagit-e.

* Kikapcsolhatja a robotkart, és ellendrizheti, hogy a lampa kialszik-e.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov |EH
DOO|H | [DO4|E -
ov (H|l ov|H
DOL1{H||DO5|H
ov |H||ov|H
DO2|H|DO6|H
ov |H||ov|H
DO3|H||DO7|H
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A kijelzd A Navigacio meniiben koppintson az Alkalmazas elemre.

konfiguralasa Valassza a Kommunikacié elemet.

Az oldalsé meniiben valassza a Vezetékes 10 elemet.

DD~

Gorgessen a kivant kimeneti tipusra, és koppintson az alabbiak egyikének
kivalasztasahoz:

* Konfiguralhaté kimenet
* Digitalis kimenet
* Analég kimenet
5. Valassza a Mivelet el6beallitasa elemet
Nevet adhat a kivalasztott kimenetnek

6. Alegordllé meniiben valassza a Magas beallitast, ha a meghaijtas be van
kapcsolva, ellenkezd esetben az Alacsony beallitast.

— Program name
= Default program a7
ccec
oo & Communication ccec
oo
Application R
Configurable Input Configurable Output Digital Input o
0 ~  Robot blez
c1o Lo a4 Lo coo Lo C04 10 DIO Lo D14 Lo
Program e =
Safeguard Reset High when -
@ Tool 10 CIs Lo @ E— C05 110 DI1 Lo D15 L0 pogom
11 Lo structure
» v Modbus 6 1o €01 1w (06 10 pI2 1© DI6 10
Safequard Reset o
o} <+ Add Source a2 0D caz Lo co2 Lo C07 10 DI3 Lo D17 L0 Gobal
Variables
Operator
s B 03 1o

Robot State

Active

— Program name
= Default program a7
ccec
oo & Communication ccec
oo
Application .
Configurable Input Configurable Output Digital Input o
0 ~  Robot blez
c1o Lo a4 Lo coo Lo co4 Lo DIO Lo D14 Lo
Program e =
Safeguard Reset = -
S Tool 10 g b1 w0 DI5 10 Progam
cI1 Lo oo o structure
» v Modbus C DI2 10 DI6 10
Safeguard Reset Name & {x}
a + Addsource (s DI3 10 DI7 10 o
a2 o Action Preset \ariables
Operator High when drive power is on, otherwise Low e
CI3 Lo

Robot State Speed +
Active 100 %
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3.6. Biztonsagi l/O

Biztonsagi /O Ebben a szakaszban ismertetjik a célorientalt biztonsagi bemenetet (sarga kapocs piros
szdveggel) és a konfiguralhaté I/O-t (sarga kapcsok fekete széveggel), ha biztonsagi

Téblazat

Biztonsagi
dvintézkedés

I/Obemenetként allitottak be.

A biztonsagi eszkdzbket és berendezéseket a Biztonsag fejezetben kdzolt biztonsagi
utasitasoknak és a kockazatértékelésnek megfeleléen kell telepiteni.
Minden biztonsagi I/O kett6zo6tt(redundans), igy egy egyedi hiba nem okozhatja a

biztonsagi funkcié elvesztését. A biztonsagi /O kapcsokat azonban két kuldn dgként kell

megtartani.

Az allando biztonsagi bemenet-tipusok a kévetkezok:

* Robot vészleadllité kizarolag a vészleallitdo berendezéshez

* Védo stop védelmi eszkd6zokhoz

A funkcionalis kiildnbség alabb lathato.

Vészleallitas

Biztonsagi
leallito

3PE leallitas

A robot leallitja a mozgast Igen Igen Igen
Program végrehajtasa Sziinetek Sziinetek Sziinetek
Meghaijto erdé Ki Be Be
. A - Automatikus Automatikus
Visszaallitas Kézi - -
vagy kézi vagy kézi
A hasznalat gyakorisaga Nem gyakori Minden C|klu§ i Minden Clk|US. i
nem gyakori nem gyakori
- e Csak fék
Ujratelepitést igényel kiengedése Nem Nem
Leallitasi kategoria (IEC 60204-1) 1 2 2
A felligyeleti funkcié
teljesitményszintje (ISO 13849-1) PLd PLd PLd

Hasznalja a konfiguralhaté 1/0O-t tovabbi biztonsagi I/0 funkcié telepitésére, pl.:
vészleallitd kimenet. A PolyScope interfész segitségével meghatarozhatja a biztonsagi
funkcidkhoz konfiguralhato I/O elemeket.

VIGYAZAT

A\

* A biztonsagi funkcidkat rendszeresen tesztelni kell.

A biztonsagi funkcidk rendszeres ellenérzésének és tesztelésének
elmulasztasa veszélyes helyzetekhez vezethet.

* Arobot izembe helyezése el6tt igazolni kell a biztonsagi
funkcidkat.

UR20 PolyScope X

89

Felhasznaloi kézikdnyv



8. Telepités

IR
UNIVERSAL ROBOTS

OSSD jelek Az 6sszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet sz(irik, hogy lehetévé tegyék az
OSSD biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A biztonsagi
bemenetbdl minden milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet allapotat
meghatarozzak a leggyakrabban latott bemeneti jel szerint az utols6 7 milliszekundum alatt.

OSsD
biztonsagi
jelzések

Alapértelmezett
biztonsagi
konfiguracio

Vészleadllito
gombok
csatlakoztatasa

Konfiguralhatja a vezérlddobozt OSSD impulzusok kibocsatasara, ha a biztonsagi kimenet
inaktiv/imagas. Az OSSD impulzusok érzékelik a vezérlészekrény azon képességét, hogy a
biztonsagi kimenetek aktivak/alacsonyak legyenek. Ha az OSSD-impulzusok
engedélyezve vannak egy kimeneten, a biztonsagi kimeneten 32 ms-onként 1 ms alacsony
impulzus keletkezik. A biztonsagi rendszer észleli, ha egy kimenet csatlakozik egy
tapegységhez, és leallitja a robotot.

Az alabbi abran lathato: egy csatorna impulzusai kdz6tti id6 (32ms), az impulzus hossza
(1ms) és az egyik csatorna impulzusa és a masik csatorna impulzusa k6z6tti id6 (18ms)

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

SafetyA _‘U

32 ms 1 ms

SafetyB j_| U
18 ms

OSSD engedélyezése a biztonsagi kimenethez

1. Afejlécben koppintson a Telepités elemre, és valassza a Biztonsaglehet6séget.
2. A Biztonsagalatt valassza a I/Olehet6séget.

3. Az /O képerny6n a Kimeneti jel alatt jeldlje be a kivant OSSD jel6l6négyzetet. Az
OSSD jel6lénégyzetek engedélyezéséhez hozza kell rendelnie a kimeneti jelet.

A robotot alapértelmezett konfiguracioval szallitjak, amely lehet6vé teszi a tovabbi

biztonsagi berendezések nélkili mikddeést.
Safety

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

A legtdbb alkalmazésban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallito gombot. Az
alabbi abran lathat6,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészleallitd gomb.
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A vészleadllité Beallithat egy megosztott vészleallitd funkcidt a robot és mas gépek k6zott, ha az alabbi
megosztasa I/O funkcidkat a GUI-n keresztil konfiguralja. A Robot vészleéllité bemenete nem
mas gépekkel hasznalhaté megosztasi célokra. Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tébbet kell
csatlakoztatni, biztonsagi PLC sziikséges a vészleallito jelek kontrollalasahoz.
* Konfiguralhaté bemenet-par: Kulsé vészleallitas.

* Konfiguralhato kimenet-par: Rendszerleallitas.

Az alabbi abran lathato, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallito funkcioit. Ebben a
példaban a hasznalt konfiguralt I/O-k a CI0-Cl1 és a CO0-CO1.
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Biztonsagi Ez a konfiguracié csak olyan alkalmazasokhoz készlilt, ahol a kezel§ nem tud atmenni

leallité az ajtoén, és nem tudja becsukni maga mogoétt. A konfiguralhaté 1/0 egy az ajton kivil

automatikus elhelyezett kiils6 visszaallitogomb beallitdsara hasznalhatd a robot mozgatasanak

visszaallassal Ujrainditasahoz. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a jelzés Ujra
létrejon.

ﬁ FIGYELMEZTETES
Ne hasznalja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés a biztonsagi kerlleten

bellilr6l hozhato létre Ujra.

Safety
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A példa egy ajtokapcsolo6 egy Ebben a példaban a biztonsagi szényeg egy

alapvetd biztonsagi eszkéz, biztonsagi eszk6z, amelynél automatikus folytatas
amelynél a robot megall, haaz  helyénvalé. Ez a példa egy biztonséagi
ajtét kinyitjak. Iézerszkennerre is érvényes.
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Biztonsagi Ha a biztonsagi felhasznalé fellilet kdnny(i fliggony illesztéssel hasznalatos, akkor a
leallitas biztonsagi kerlleten kivili visszaallitas szlikséges. A visszaallitas gombnak kétcsatornas
visszaéallitas tipusunak kell lennie. Az alabbi példaban a visszaallitasra konfiguralt I/0 a CI0-Cl1.
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3.6.1. Biztonsagil/O jelek

Leiras Az |/O kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek kdzott, és ezeket ugy parositottak,
hogy mindegyik funkcio egy 3. kategorias PLd lehet6séget adjon.
= D -
g w Py
i Robot Limits Wired Inputs <
(i} . Function Signal Mow
e = >
Joint Positions Safeguard Reset at
@ Joint Speeds Function o a2
* W as
v sweyio N
2 Grasine voas
’ Inputs Function . as
Unassigned ar

Three Position

@ fax Speed
= -1000.00 mm/s = 100% +

Abra 1.3 : A PolyScope X képernydje a megjelenitett bemeneti jelekkel.

= Program name
= B end effectors >
ccce
oo & safety Aprly m G
&0
Application
i [
Robot Limits Wired Outputs &
0 Function signal 05sD More
Joint Limits
Program = . o _
Joint positions ressioned o1 =
®
Joint Speeds Func . 2
£ Unassigned 3
v Safetylio X
Q Funct o4 53
Outputs WS T cos Variables
Operator
Inputs Funct _ s
Unassigned 07
Planes.
Hardware

Three Position

o Max @) speed
== -1000.00 mm/s 100 % +

ERTESITES

Amikor a programokat I/O vagy terepbusz bemenetrdl inditja, a robot a

mozgatasra az elsé utponthoz a PolyScopeon keresztil.

UR20 PolyScope X 93 Felhasznaloi kézikonyv



R
8. Telepités UNIVERSAL ROBOTS

Vezérlod A bemeneteket az alabbi tablazatok ismertetik:

oboz
Bemenet 1. kategoriaju ledllitast végez (IEC 60204-1), mellyel tajékoztatja a
ek Vészleallitd Rendszerleallitas kimenetet hasznalo tobbi gépet, ha a kimenet

gomb definialva van. A kimenethez csatlakoztatott barmilyen berendezés
ledllitasat kezdeményezi.

1. kategoriaju leallitast (IEC 60204-1) végez a vezérlédoboz

Robot . . s . . s
. i bemenetén keresztil, amellyel tajékoztatja a rendszer vészleallitd
vészledllitd . . g empb s . .
kimenetét hasznal6 tdébbi gépet, ha ez a kimenet meg van hatarozva.
Kilsé , iaes s
, i Csak a roboton végez 1. kategoriaju (IEC 60204-1) leallitast.
vészledllitd

Minden biztonsagi hatarérték alkalmazhatd, amig a robot Normal
vagy Csokkentett konfiguraciét hasznal.

A konfiguralas soran a bemenetekre kiildétt alacsony jel hatasara a
biztonsagi rendszer atvalt a csokkentett konfiguracidba. A robotkar
lelassul, hogy megfeleljen a cstkkentett paramétereknek.
Csokkentett A biztonsagi rendszer garantalja, hogy a robot a bemeneti inditojelet
kévet6 0,5 masodpercen beliil a csdkkentett hatarértékeken bellil
legyen. Ha a robotkar tovabbra is sérti a cs6kkentett hatarértékek
okozhatnak csdkkentett konfiguraciéba vald dtmenetet. A biztonsagi
rendszer ugyanigy valt normal konfiguraciéba.
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UNIVERSAL ROBOTS

8. Telepités

Vezérlod A bemeneteket az alabbi tablazat ismerteti:

Kiilsé izemmad kivalasztasa esetén az Automatikus iizemmod és
Kézi izemmad kozott valt. A robot Automatikus izemmaodban van,
ha a bemenet alacsony, és Kézi izemmddban, ha a bemenet
magas.

oboz

Bemenet

ek )
Uzemmoad
Védelem

visszaallitasa

Biztonsagi leallitott allapotbdl visszatér a Biztonsagi visszaallitd
bemenet jelének felfuto élére. Biztonsagi leallitas
bekdvetkezésekor ez a bemenet gondoskodik réla, hogy a
Biztonsagi leallitas allapota fennmaradjon, amig visszaallitast nem
inditjak.

Biztonsagi
rendszer

A biztonsagi rendszer bemenete altal kivaltott leallitas. 2.

Automatikus
lizemmod-
védelem
ledllitasa

60204-1). Automata mddu biztonséagi leallitas csak akkor
valaszthatd, ha egy harom helyzet( engedélyezd eszkozt
konfiguraltak és szereltek be.

Automatikus
maod biztonsagi
alaphelyzetbe
allitasa

Automata modu biztonsagi leallitas 4llapotbdl visszatér az
Automata mad biztonsagi visszaallitasa bemenetére érkez6 jel
felfuto élére.

Freedrive a
roboton

A Szabadonfutas bemenetet Ugy is konfiguralhatja, hogy a
szabadonfutast engedélyezze és hasznalja anélkiil is, hogy meg
kellene nyomnia a Szabadonfutas gombot egy szabvanyos TP-n,
vagy részben lenyomott helyzetben kellene tartania a 3PE TP
barmelyik gombjat.

3-helyzet
engedélyezd
eszkoz

Kézi izemmddban a robot mozgatdsahoz egy kiilsé 3-helyzet
engedélyezd eszkdzt kell a k6zépsb helyzetben lenyomva tartani.
Ha beépitett 3-helyzet(i engedélyezb eszkozt hasznal, akkor a robot
mozgatasahoz a gombot kdzéps6 helyzetben kell lenyomva tartani.

A

FIGYELMEZTETES

A

Ha az alapértelmezett Biztonsagi visszaallitas ki van kapcsolva, akkor
automatikus visszaallitas térténik, amikor a biztonsagi berendezés mar nem
valt ki leallast.

Ez akkor fordulhat el8, ha egy személy athalad a biztonsagi berendezés
teruletén.

Ha egy személyt nem észlel a biztonsagi berendezés, és a személy
veszélynek van kitéve, a szabvanyok tiltjak az automatikus visszaallitast.

* Avisszaallitashoz csak akkor hasznalja a kils visszaallitast, ha a
személy nincs veszélynek kitéve.

FIGYELMEZTETES

Ha az Automata madd biztonsagi ledllitds engedélyezve van, a biztonsagi
leallitas kézi izemmaodban nem lép miikédésbe.
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Vezérl6d A biztonsagi rendszer megsértése vagy hiba esetén minden biztonsagi kimenet alacsony

oboz
kimenete
i

értékre kapcsol. Ez azt jelenti, hogy a Rendszerleallitas kimenet akkor is leallast kezdeményez,
ha nincs aktivalva E-stop.

A kovetkezd biztonsagi funkciok kimeneti jeleit hasznalhatja. Az 6sszes jel visszatér alacsony
szintre, amikor a magas jelet kivalté allapot megszUinik:

1Rendszerleallitas

A jel Alacsony, amikor a biztonsagi rendszert vészhelyzeti
leallitott allapotba viszi a robot Vészleallito bemenete vagy a
Vészleallitd gomb. Ha a Vészleallitott allapotot a
Rendszerleéllitas bemenet véltja ki, a holtpontok elkerilése
érdekében nem ad alacsony jelet.

Robot mozgatasa

A jel Alacsony , ha a robot mozog, egyébként magas.

A robot nem all le

A jel Magas , ha a robot le van éllitva, vagy vészleallitas vagy
biztonsagi leallitas miatt leall. Egyébként logikusan alacsony
lesz.

Csokkentett

A jel Alacsony, ha a csOkkentett paraméterek aktivak, vagy ha a
biztonsagi bemenet csdkkentett bemenettel van konfiguralva, és
a jel jelenleg alacsony. Egyébként a jel magas.

Nem csokkentett

Ez a fent meghatarozott Csdkkentett inverze.

Biztonsagos otthon

A jel Magas, ha a robotkar le van allitva, és a konfiguralt
Biztonsagos alaphelyzetben taldlhato. Ellenkezé esetben a jel
Low. Ezt gyakran hasznaljak, amikor az UR robotokat mobil
robotokkal integraljak.

3-helyzeti
engedélyezés
leallitva

A jel alacsony, ha harom pozicios leallitas aktiv, egyébként
magas.

A nem 3-helyzeti
engedélyezés
leallitva

A jel alacsony, ha harom pozicios leallitas inaktiv, egyébként
magas.

@

ERTESITES
A robottdl Vészleallitd kimenettel Vészledllitas allapotot kapd kiilsé gépnek

meg kell felelnie az ISO 13850 szabvanynak. Ez kildndsen akkor sziikséges,
ha a robot vészleallitd bemenete kiilsé vészleallitd eszkézh6z van
csatlakoztatva. llyen esetekben a Vészleallitd kimenet magas, amikor a kiilsé
vészledllitd eszkdzt kioldjak. Ez azt jelenti, hogy a kiils6 gép vészleallitasi
allapota a robot kezel6jének kézi beavatkozédsa nélkil visszaall. Ezért a
biztonsagi el6irasoknak valé megfelelés érdekében a kiilsé gépeknek
manualis miveletet kell végezniiik a folytatashoz.

1A Rendszerleallitas korabban ,Rendszer vészleallitd” néven volt ismert a Universal Robots robotok
esetében. Lehet, hogy a PolyScope megijeleniti a ,Rendszer vészleallitod” feliratot.

Felhasznaléi kézikonyv
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8.6.2.Az1/O

bedllitasa

Leiras Az 1/O Setup (I/0O beallitas) képernyén definialhatja az I/O jeleket és konfiguralhatja a
miveleteket az I/O fiil vezérl6jével. Az I/O jelek tipusait a Bemenet és Kimenet alatt soroljuk
fel.

= B o effectors -
ag & Safety Apply @ EE Eg
[ Robot Limits Wired II’IPII(S QI’
() o jomtumis Function Signal Move
Program Function o cao —
Joint Positions e L (ag] =

® Joint Speeds L a2 G

Ex) as

v safety /0 {
2 = -

e
arz

@ Speed
== -1000.00 mm/s = 0% T

Bemenetek

ERTESITES
Amikor a programokat I/O vagy terepbusz bemenetrdl inditja, a robot a

mozgatasra az elsé utponthoz a PolyScopeon keresztiil.

Nyissa meg az Alkalmazas lapot.
Nyissa meg a Biztonsag részt.
Koppintson a Biztonsagi /0O részben a Bemenetek elemre.

Oldja fel a beallitasokat.

a kr o=

Rendeljen egy funkciét a jelcsoporthoz.

A biztonsagi funkcié leirdséat lasd a Biztonsagi I/0 jelek részben.

UR20 PolyScope X
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Elérheté
bemeneti
miiveletek

Kimenetek

Elérheté
kimeneti
miiveletek

Parancs Mivelet

Inditas

Inditja vagy folytatja az aktualis programot egy felfuté élen
(csak tavvezerlében engedélyezett)

Stop Megallitja az aktualis programot egy emelkedé élen

Szlineteltetés Felfutd szélen szlinetelteti az aktualis programot

Amikor a bemenet magas, a robot Szabadonfutas moédba megy
Szabad at (hasonlé a Szabadonfutas gombhoz).

mozgatas A bemenetet figyelmen kivul hagyja, ha mas kérilmények nem
teszik lehetévé a Szabadonfutas modot.

‘ FIGYELMEZTETES
Ha a robot leall a beviteli miivelet inditasa kbzben, a robot lassan a

program els6 utpontjara lép, miel6tt végrehajtana a programot. Ha a robot
szlineteltetve van a beviteli miivelet inditasa kdzben, a robot lassan
mozog arra a pozicidra, ahonnan szilineteltette, miel6tt folytatna a

programot.

Nyissa meg az Alkalmazas lapot.

Nyissa meg a Biztonség részt.

1
2
3. Koppintson a Biztonsagi I/O részben a Kimenetek elemre.
4

Oldja fel a beallitasokat.

5. Rendeljen egy funkciét a jelcsoporthoz.

Az OSSD minden kimeneti jeInél engedélyezheté.
A biztonsagi funkcié leirdséat lasd a Biztonséagi I/0 jelek részben.

Mdvelet

Kimeneti
allapot

Programallapot

magas

Alacsony, ha nem fut Alacsony Leallitva vagy sziineteltetve
Magas, ha nem fut Magas Leallitva vagy szlneteltetve
Magas m(ikddés kézben, | Alacsony Futd,
alacsony leallitaskor Magas Leallitva vagy sziineteltetve
Alacsony a nem tervezett Program befejezve nem
Nt Alacsony .

megallasnal beltemezve
Alacsony a nem tervezett Program befejezve nem

s s iy Alacsony .
leallitdsnal, egyébként beltemezve

Magas

Futas, ledllitas vagy sziineteltetés

Folyamatos impulzus

Valtas a magas
és az alacsony
kozott

Fut (szlnetelteti vagy leallitja a
programot az impulzusallapot
fenntartasahoz)

Felhasznaloi kézikdnyv
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Programleallas
oka

Rendkivili programbefejezés az alabb felsorolt okok barmelyike miatt bekévetkezhet:
* Robot ledllitasa
* Hiba
* Szabalysértés

* Futasidejd kivetel

UR20 PolyScope X
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3.6.3.1/0O hasznalata Uzemmaod kivalasztasahoz

Leiras A robot ugy is konfiguralhatd, hogy a hordozhato kezel6egység hasznalata nélkiil valtson
mikodési mbdot. Ez azt jelenti, hogy a TP-t tilos hasznélni, amikor Automatikus
Uzemmodrol Kézi izemmaodra vagy Kézi izemmaodrol Automatikus izemmadra valt.

Az izemmodok hordozhat6 kezel6egység hasznalata nélkiili valtasahoz biztonsagi I/O
konfiguraciora és egy masodlagos eszkdzre van sziikség lizemmaodvalasztokent.

Uzemmédvalasztd

Az lzemmodvalaszto lehet egy kulcsos kapcsolo redundans elektromos
elrendezéssel vagy egy dedikalt biztonsagi PLC-bél kapott jelekkel.

Az
lizemmoédvalasztd
hasznalata

Az lizemmodvalaszto, példaul egy kulcsos kapcsol6 hasznalata megakadalyozza,

hogy a TP-t hasznaljak az izemmaddok kodzétti valtashoz.

1. Csatlakoztassa az izemmodvalasztét a bemenetekhez az alabbi abran

lathaté médon.

2. Ellendrizze, hogy az lizemmddvalasztd helyesen van csatlakoztatva és

konfiguralva.

Configurble Inputs

24V

24V

Clo

Cla

24V

24V

Cl1

Cl15

24V

24V

Key Switch

Cl2

Cl6e

24V

24V

CI3

Cl7
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A csatlakoztatott

biztonsagi
bemenetek
konfiguralasa

A masodlagos eszkdz csatlakozasa biztonsagos bemeneteinek konfiguralasahoz fel
kell oldani a biztonsagi I/0O képernyd zarolasatt.

1. Af6 navigacios panelen koppintson az Alkalmazas elemre.
2. Vélassza a Biztonsag lehet6séget, majd koppintson a Feloldas gombra.
A felszolitasra irja be jelszavat a Biztonsag képernyd feloldasahoz.

Ha korabban még nem hatarozott meg jelsz6t, hasznalja az alapértelmezett
jelszét: ursafe.

3. A Biztonsagi /O részben valassza a Bemenetek lehetdséget.

4. Valasszon ki az egyik bemeneti jelet a Bemenet legordiilé meni egy elemére
kattintva.

5. Alegérdiilé listaban valassza az Uzemméd lehetSséget.
Koppintson az Alkalmazas lehet6ségre, és engedje, hogy a robot Gjrainduljon.
Koppintson a Biztonsagi konfiguracié megerdsitése elemre.

Most mar csak a masodlagos eszkdzt hasznalhatja az izemmodok
kivalasztasara és/vagy atvaltasara.

Miutan a bemenetet a masodlagos eszk6zh6z rendelte, az izemmadd TP atjan térténd
valtasa letiltasra keriil. Ha megkisérli a TP-t az izemmodok valtasara hasznalni,
megjelenik egy Uzenet, amely megerdsiti, hogy a TP nhem hasznalhatd az izemmad
megvaltoztatasara.

UR20 PolyScope X
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3.6.4. Haromhelyzetl engedélyezd eszkdz

Leiras A robotot egy engedélyezd eszkdzzel szerelték fel 3PE hordozhaté kezel6egység

formajaban.

A vezérldszekrény a kdvetkezd engedélyezd eszkdz-konfiguracidkat tamogatja:

* 3PE hordozhato kezel6egység

* Kiilsé harompoziciés engedélyezé eszkdz

* Kilsé harompoziciés eszkdz és 3PE hordozhat6 kezelbegység

Az alabbi illusztracié bemutatja, hogyan csatlakoztathat egy harom helyzetli engedélyezé

eszkozt.

Confil;urabl Inputs
24V 24v |H
Clof| B4 (W
24v Nl | [24vY B
cl | ECI5 [l
24v (W |[2kv| M
cl2|(H|(¢ge|l
24v (M |[2viE
ci3|H||C

3-Position Switch

Megjegyzés: A hdrompozicios engedélyezd eszkdz bemenetének két bemeneti csatornajan
a jeleltérés toleranciaja 1 mp.

ERTESITES
Az UR robotbiztonsagi rendszer nem tamogatja tobb kiils6 haromallasu

engedélyez6 eszkdz hasznalatat.

Mikédési méd A haromallasu engedélyezb eszkdz hasznalata megkdveteli a Mldkodési mod kapcsolo

kapcsoldja hasznalatat.

Az alabbi abran egy lizemmadd-kapcsolo lathato.

Confilurabl

24vj|H||24v W
Cloj(Hj||ci4 |l
24V)|H|[24v |
clij|H||ci5 |l
24V|| B |24V |
Cl2f| Qs |l
ZAVAY - P2 |
CI3 | EHCI7 Nl

Operational mode Switch

9
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8.7. Altaldnos célu digitalis /O

Leiras Az Inditas képernyd beallitdsokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betbltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
kézben.

Altalanos Ez a rész az altalanos célu 24 V-os 1/0-t (szlirke terminalok) és a konfiguralhaté 1/0-t (sarga

célu digitalis terminalok fekete széveggel), amikor nem biztonsagi I/O-ként van konfiguralva.

110
Az altalanos célu I/O hasznalhatd a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus
relék hajtasara kézvetleniil vagy mas PLC rendszerekkel valé kommunikaciéhoz. Az 6sszes
digitalis kimenet letilthat6é automatikusan, amikor a program végrehajtasa leall.
Ebben a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak talalhatok
az alabbi alpontokban.
Ezekben a példakban szokasos digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmilyen
konfiguralhatd kimenetet is hasznalhattak volna, ha ezeket nem biztonsagi funkcio
teljesitésére allitottak be.

L Digital Inputs

Digital Outputs / \I 24V, . 24V .
ov [m|[ ov[d o pio| W | (D14
OO M D04 @ 2av/m|[2av[H I
ov M| ov
ool m|pos|m — DI1|H|(DI5 !‘ SEF EEEREEE }
ov|m| ov|m 24V|H|(24v|H
DO2|H ||po6|H DI2(H||DI6|H
ov | H| ov|H 24V|H |(24aviH
DO3|(H |[DO7(H DI3|H||DI7 |
Ebben a példaban egy terhelést digitalis A példaban egyszerl gomb van
kimenet vezérli, ha csatlakoztatva van. csatlakoztatva egy digitalis bemenethez.

Kommunikacio A digitalis /0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel valé kommunikacidhoz, ha
mas gépekkel egy szokasos GND (0 V) jott I1étre, és ha a gép PNP technolégiat hasznal, Iasd alabb.
vagy PLC-kkel

Digital Inputs Digit
ov
DOO|

<

I

=

I

<

I

]

I

<

I

)

l

ERTESITES
A digitalis 1/0-k csatlakoztatasahoz arnyékolt kabeleket hasznaljon.
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3./.1. TavoliKl/BE vezérles

Leiras Hasznalja a BE/KI tavvezérlést a vezérl6szekrény be- és kikapcsolasahoz a hordozhato
kezel6egység hasznalata nélkiil. Altalaban akkor hasznalatos:

* Amikor a hordozhat6 kezel6egység nem elérhet6.
* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

* Amikor tobb robotot kell egy idében be- vagy kikapcsolni.

Tavvezérlés A KI/BE tavvezérlés biztositja a 12 V-0s segédfesziiliséget, amely aktiv marad a
vezérlédoboz kikapcsoldsa utdn. A BE bemenet csak rovid id6étartamu aktivalasra szolgal,
és ugyanugy mikddik, mint a POWER gomb. A Kl bemenet lenyomva tarthaté, ha
szikséges. Hasznaljon szoftverfunkciét a programok automatikus betdltéséhez és
elinditdsahoz.

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Terminalok Paraméter

[12 V - GND] Feszliltség 10 12 13 \Y
[12 V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv feszliltség 0 - 0.5 \Y
[ON / OFF] Aktiv feszliltség 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivaciés id6 200 - 600 ms

Remote /" \‘I Remote /" \‘I
12v|d I 12v|d I
GND| SR EEEEREE } GND| SR EEETEE }
ON R ON (N
OFF|H\_ P OFF P
Ez a példa egy tavoli BE gomb Ez a példa egy tavoli KI gomb csatlakoztatasat
csatlakoztatasat szemlélteti. szemlélteti.

é VIGYAZAT
A bekapcsologomb benyomasaval és nyomva tartasaval mentés nélkl
KIKAPCSOLJA a vezérlgszekrényt.

* Ne nyomja meg és ne tartsa lenyomva a BE bemenetet vagy a
Bekapcsolas gombot mentés nélkiil.

* Hasznalja a OFF bemenetet a kikapcsolas tavvezérléséhez, hogy ezaltal
a vezérlészekrény menthesse a megnyitott fajlokat és szabalyosan alljon
le.
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8.8. Altaldnos célt analég /O

Leiras Az analog /0 felhasznaloi felllet a z6ld terminal. Fesziltseg (0-10 V) vagy aramerdsseg (4-
20 mA) beallitasara vagy mérésére hasznalatos mas berendezésrél vagy berendezésre.
A lehet6 legnagyobb pontossag elérése érdekében a kdvetkezd utasitasok betartasa
ajanlott.

* Hasznalja az I/0-hoz legkdzelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokasos
modsz(irét.

* Hasznalja ugyanazt a GND-t (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az
analdg I/O nincs galvanikusan szigetelve a vezérlddoboztol.

* Hasznaljon arnyékolt kabelt. Kosse az arnyékolast a GND érintkezére a Power
(Aramelltas) érintkezd mellett.

* Az dram modban m(ik6dé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek
az interferenciakra.

Elektromos A GUI fellleten kivalaszthatja a beviteli mddokat. Az elektromos specifikaciok alabb
specifikacio lathatok.

Terminalok Paraméter Min.  Tipus Max. Egység
Analdg bemenet aram

lizemmodban

[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég bemenet feszliltség

maodban

[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \
[ATx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet aram modban

[AOx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \%
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet feszliltség

modban

[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \
[AOx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
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Analdg s
. , [ Lo [m
kimenet és [ ml HmIO -
; 2 [ao [m] 0 iz
analdg e j> =0 {is 3{}
EER) AG «|
bemenet 3jorle jlo
glhc W SlAc [m
Elnot|m 3 o1 W

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon

szalagot vagy szijat analég
sebességkontrollalé bemenettel.

Ez a példa bemutatja egy analég szenzor
csatlakoztatasat.

3.9. Tavoliuzemmad a biztonsagi attekintésben

Leiras Ha aktivalasra kerl, akkor a Tavoli mod lehet6évé teszi, hogy kiilsé eszkdzok
csatlakozzanak az olyan, kulcsfontossagu szolgaltatasokhoz, mint az elsédleges

kliensfelllet.

Felhasznaldi kézikbnyv
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A tavoli méd a Biztonsag attekintése parbeszédablakban talalhato, erre a célra szolgald
kapcsoldval kapcsolhato be.

1. Lépjen a Biztonsag attekintése elemhez a f6képernyén.
2. Vdlassza a Mdd kivalasztasa elemet.

3. Ekkor kivalaszthatja az Automatikus opciét, majd a Tavoli médot.

Alapértelmezetten a ,Helyi” beallitas van kivalasztva.
A ,Tavoli” méd csak akkor aktiv, ha az alkalmazas Automatikus médban van.

Véltés a Safety Overview
hozzaférések —— Mode Selection

k(")Z(")tt Select Operational mode
Robot Limits Stand clear of the robot when Automatic er Remate mode is activated.

Joint Position ® Manual Automatic

Select Remote mode

Joint Speed

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Planes Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position

Safety Overview

——— Mode Selection

Select Operational mode

Robot Limits Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position Manual @ Automatic

[— Select Remote mode
oint Speex
@ Local Remote

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position
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Biztonsagos A Tavoli izemmaod esetén a PolyScope X interfész egy biztonsagos, csak olvasas
lezaras allapotba Iép. Minden szerkesztési és vezérlési miivelet le van tiltva, és csak a kezeldi

képernyd marad elérhet6é csak megtekintés médban. Tovabba a Tavoli méd ikon kertil
megjelenitésre a Biztonsagi ellendrz6 6sszeg felett, hogy egyértelmiien jelezze, a
rendszer tavfelligyelet alatt all.

a

Operator

Robot Name

e-Series UR10e

Configuration

Program name
" Default program

Status

(R
Stopped UNIVERSAL ROBOTS

Status Value

E3

ccaoc
cecc

I/0 vezérelt Ha a robot miik6dési madjat egy I/0O-jel vezérli, akkor az I/O-n keresztiili, Manualis médba
biztonsag kapcsolas automatikusan visszaallitja a Tavoli moédot Helyi médda.
Ez a funkcio biztositja a biztonsagos és strukturalt kdrnyezetet a tavmegfigyeléshez,

Safety Overview
Mede Selection
Robot Limits
Joint Position
Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

mikdzben sziikség szerint megtartja a helyi vezérlés integritasat is.

Mode Selection

Select Operational mode
Operational mode is currently controlled by safety inputs

Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Manual Automatic

Select Remote mode
Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote

Felhasznaloi kézikdnyv
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9. Veégeftektorintegracioja

Leiras A végeffektort ebben a kézikdnyvben szerszdmnak és munkadarabnak is nevezhetjik.

ERTESITES
Az UR dokumentaciét kinal a robotkarral integralandé végeffektorhoz.

* A szereléssel és csatlakoztatassal kapcsolatban olvassa el a
végberendezésre/szerszamra/munkadarabra vonatkozo
dokumentaciot.

9.1. Maximalis hasznos teher

Leiras A robotkar névleges hasznos teherbirasa a hasznos teher sulypontja (CoQ) eltolédasatol
figg, ahogy az alabbiakban lathato. A CoG eltolas a meghatarozas szerint a
szerszamkarima kdzéppontja és a csatlakoztatott hasznos teher sulypontja kozti tavolsag.

A robotkar hosszu sulyponteltol6dast is elbir, ha a hasznos teher a szerszamkarima alatt
helyezkedik el. Példaul a hasznos teher tomegének kiszamitasakor egy ,felvétel és
elhelyezés” tipusu alkalmazasban mind a megfogot, mind a munkadarabot figyelembe kell
venni.

A robot gyorsulasi képessége csdkkenhet, ha a hasznos teher sulypontja kilép a robot
hatétavolsagabdl és hasznos terhelésébdl. A robot hatdtavolsagat és hasznos terhelését a
MUszaki adatokban ellenérizheti.
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Sulypont eltolas [mm]

A névleges hasznos teher és a sulypont eltolodas viszonya.
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A hasznos A robotkar nagyobb hasznos terhek és hosszabb CoG-eltolédasok kezelésére képes, ha a
teherbiras hasznos teher a szerszamkarima alatt helyezkedik el. A robotkar maximalis teherbirasat a
ndvelése kovetkezd feltételek mellett névelheti:

* A nagy hasznos terhelés(i mozgatas fligg6legesen lefelé iranyul6 szerszammal
torténik, amint az gyakran el6fordul a raklapozasi alkalmazasokban.

* Ahasznos teher CoG pontja a robot névleges vizszintes hatétavolsagan belil van.

* A CoG eltolédas a vizszintes XY-sikon nem haladja meg a megndvelt hasznos teher
gorbéjét (a Z tengelyen a hasznos teher gorbéjét meghaladd hosszu eltolédasok
nem jelentenek problémat).

S

Gravity

Példa a sulypont vizszintes eltolasanak a kiszamitasara.

Amint a fenti abran lathato, a hasznos teher vizszintes dy eltolasanak a hasznos teher
gorbéjén belil kell lennie.

A megndvelt hasznos terhelés a robot barmilyen beszerelési orientacidja esetén
lehetséges.

A maximalis hasznos terhelés ndvelése esetén a robot kisebb csak sebességgel és kisebb
gyorsulassal mozoghat. A csuklokra hato nagyobb terhelés korlatozhat bizonyos
mozgasokat a robot mikddési tartomanyan belil. A robot szoftvere automatikusan
biztositja, hogy a robot ne Iépje tul a mechanikai hatarokat.

ERTESITES
Megndovelt hasznos terhelési tartomany hasznalata nem érvényteleniti a

robotra vonatkozé garanciat.
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A hasznos teher Ha a hasznos terhelés helyesen van bedllitva, akkor nagy tehetetlenségl hasznos
tehetetlensége terheléseket is konfiguralhat.
A vezérlészoftver automatikusan beallitja a gyorsulasokat, ha a kdvetkez6 paraméterek
helyesen vannak beallitva:

* Hasznos teher ttmege
* Sulypont
* Tehetetenség

Az URSim segitségével kiértékelheti a robotmozgasok gyorsulasait és ciklusidejét egy
adott hasznos teherrel.

O.2. Aszerszam rogzitése

Leiras A szerszam vagy munkadarab a robot csucsan Iévd szerszam kimeneti tokmanyara (ISO)
van szerelve.

-— 17,60

8 H7 ¥ 8+0,2

= 9,
o7
s
M8-6H ¥ 17,25 - 620
\

.
<\ ,
o/

@50 H7 56,50
A $80:0,1 SECTION A-A

@100 h8

A szerszamkarima méretei és a furatok elrendezése Minden méret mm-ben van megadva.

Szerszdmkarima A szerszam kimeneti karimajara (ISO 909-1) szerelik fel a szerszamot, a robot
csucsan. Célszer(i sugarasan hornyolt furatot hasznalni a csaphoz, hogy tulfeszités
nélkul biztositsuk a preciz poziciot.

Q VIGYAZAT
A nagyon hosszu M8 csavarok a szerszamkarima aljahoz nyomédva
révidzarlatot okozhatnak a robotban.

* A szerszam felszereléséhez ne hasznaljon 17,25 mm-nél hosszabb
csavarokat.
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A

FIGYELMEZTETES

A csavarok nem kell6 megszoritasa sériilést okozhat az adapterkarima és/vagy a
végberendezés meghibasodasa és a hasznos teher ebbdl fakadé elszabadulasa
miatt.

* Gy6z8djon meg rola, hogy a szerszamot szakszer(ien és biztonsagosan
rogzitették csavarozassal.

« Ugyeljen arra, hogy a szerszam olyan felépitésii legyen, amely nem
okozhat veszélyes helyzetet egy alkatrész varatlan leesésekor.

UR20 PolyScope X
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9.3.Eszkdzi/o

Szerszdmcsatlakozé Az alabb lathato szerszamcsatlakozo tapfesziiliséget és vezérlbjeleket biztosit
egy adott robotszerszamon hasznalt megfogokhoz és érzékel6khoz. A
szerszamcsatlakozon nyolc furat van, és a 3. csukld szerszamkarimaja mellett

talalhato.
A csatlakozén belll a nyolc vezeték kilonb6z8, az alabb felsorolt funkcidokhoz
tartozik:
# érintkez6 Jel Leiras
1 Al3/ Analog 3-ban vagy
RS485- RS485-
5 Al2/ Analég 2-ban vagy
RS485+ RS485+
6 74 0vagy 0V/12
(o} o 1 3 TOO/PWR V/24V digitalis
s5lo o8 o kimenetek
(o) 2 1. digitalis
a o (o) 4 TO1/GND kimenetek vagy
Foldelés
5 ARAM 0Vv/2Vvi24Vv
6 TIO 0. digitalis bemenet
7 TH 1. digitalis bemenet
8 GND Fold
@ ERTESITES
A szerszamcsatlakozot kézzel kell meghuzni legfeljebb 0,4 Nm
nyomatékkal.

Szerszam /0 Az 6sszes Universal Robots robothoz tartozé szerszam 1/0-hoz sziikség lehet egy
tartozékok kiegészit§ elemre, amely megkdnnyiti a szerszamokhoz val6 csatlakozast. Hasznalhatja a
szerszamkabel-adaptert.
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Szerszamkabel- A szerszamkabel-adapter az az elektronikus tartozek, amely biztositja a szerszam 1/O
adapter és a szerszamok kdzotti kompatibilitast.

@__
T

1 | Aszerszamhoz/végeffektorhoz csatlakozik.
2 | Arobothoz csatlakozik.

ﬁ FIGYELMEZTETES
A szerszamkabel adapterének csatlakoztatasa egy bekapcsolt

robothoz sériiléshez vezethet.

* Csatlakoztassa az adaptert a
szerszamhoz/végberendezéshez, mielétt az adaptert a
robothoz csatlakoztatja.

* Ne kapcsolja be a robotot, ha a szerszamkabel-adapter nincs
csatlakoztatva a szerszamhoz/végeffektorhoz.

A szerszamkabel-adapterben [évl nyolc vezeték kuldnbdz6 funkcidkat lat el az alabb
felsoroltak szerint:

# érintkez6 Jel Leiras
1 Al2/ Analog 2-ban vagy
RS485+ RS485+
3 9 Al3/ Analog 3-ban vagy
4 RS485- RS485-
2 3 T 1. digitalis bemenet
5 4 TIO 0. digitalis bemenet
1 5 ARAM o0vn2vi24v
3 6 TO1/GND 1. digitélis"kime'netek
2 vagy Fdéldelés
7 ToopwR | Ovagy0Vi2viaav
digitalis kimenetek
8 GND Fold

L FOLD

= A szerszamkarima a GND-re (f6ldre) van kotve.
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9.3.1. Szerszam |/ O telepitési specifikacioi

Leiras Az elektromos specifikaciok alabb lathatok. Valassza ki a Szerszam I/0O elemet a Telepités
flulén a belsd aramellatas beallitasahoz 0 V, 12V vagy 24 V feszlltségre.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Az elektromos fesziiltség 24 V-os modban 23.5 24 24.8 \%
Tapfesziiltség 12 V moédban 11.5 12 12.5 \%
Elektromos aramerésség (egy tlis)* - 1000 2000** mA
Elektromos aramer@sség (két tiis)* - 2000 2000** mA
Elektromos kapacitiv terhelés - - 8000 uF

* Induktiv terheléseknél er6sen ajanlott védddioda hasznalata.

** Csucsértek max. 1 masodpercig, lizemciklus max: 10%. Az atlagos aramerdsség 10
masodperc alatt nem haladhatja meg a jellemz6 értéket.

*** A szerszam tapellatadsanak engedélyezésekor 400 ms lagy inditési id6 indul, amely
lehetbvé teszi, hogy inditaskor 8000 uF kapacitasu terhelést csatlakoztassanak a szerszam
tapellatasahoz. Mlkddési kdzbeni csatlakozaskor a kapacitiv terhelés nem engedélyezett.
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9.3.2. Eszkdz tapegysege

Leiras Az Eszkdz I/0 részt a Telepités lapon talalja

POWER

GND (RED) — JoI

Dualis tiiske Két érintkez0s tapellatas tzemmaodban a kimeneti aramerdsség a Szerszam I/O résznek
tapegysége megfeleléen névelhetd.

1.
2.
3.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
A bal als6 sarokban koppintson a Altal4nos elemre.

Koppintson aSzerszam |O elemre, és valassza a Kett6s érintkezd aramellatas
lehet&séget.

Csatlakoztassa a Halozati vezetékeket (sziirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést

(piros) pedig a TO1-hez (rézsaszind).
/

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

ERTESITES
Amint a robot vészleallitast végez, a fesziiltség beall 0 V-ra mindkét

aramtiske esetében (az aram leall).
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9.3.3. Az eszkdz digitalis kimenetei

Leiras A digitalis kimenetek harom kullénb6z6 modot tdmogatnak:
Maéd Aktiv Inaktiv
Csokkenés (NPN) Alacsony Megnyitas
Foras (PNP) Magas Megnyitas
Nyomas/Huzas Magas Alacsony

Hozzaférési eszk6z 1/0 a Telepités lapon az egyes érintkezdk kimeneti médjanak a

konfiguralasahoz. Az elektromos specifikacidk alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Fesziiltség nyitaskor -0.5 - 26 \Y
Fesziltség 1 A slllyedéskor - 0.08 0.09 \%
Aramerésség megszerzéskor/siillyedéskor 0 600 1000 mA
Aramerésség GND-n keresztiil 0 1000 3000* mA

ERTESITES

&)

VIGYAZAT

>

Amint a robot vészleallitast végez, a digitalis kimenetek (DO0 és DO1)
inaktivalédnak (magas Z).

A digitélis kimenetek az eszk6zben nem aramerdsség-korlatoltak. A
meghatarozott adatok felllirasa maradandé kart okozhat.

Az eszkoz Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-
digitalis os aramellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/O lapon meg kell hatarozni. A
kimeneteinek ~ HALOZATI csatlakozas és a pajzs/foldelés kozétt fesziiltség van, még akkor is, amikor a

hasznalata terhelés ki van kapcsolva.

Javasolt véd6 diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az aldbbiakban lathaték

szerint.

Felhasznaloi kézikdnyv

118

UR20 PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS

9. Végeffektor integracidja

9.3.4. Az eszkdz digitdlis bemenetei

Leiras

Tablazat

A szerszadm
digitalis

Az Inditas képernyd beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betdltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas

kozben.

A digitalis bemenetek kialakitasa PNP, gyenge lehuzo ellenallasokkal. Ez azt jelenti, hogy a
lebegd bemenet mindig alacsony érték(i. Az elekiromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség -0.5 - 26 \Y
Logikus alacsony feszliltség - - 2.0 \%
Logikus magas fesziiltség 5.5 - - \Y
Bemeneti ellenallas - 47k - Q

Ez a példa bemutatja egy egyszer(i gomb csatlakozatasat.

bemeneteinek

hasznalata

POWER

oCd

9.3.5. Szerszam analog bemenetek

Leiras Az eszkdz analdég bemenetei nem differencidlisak, és az I/O lapon akér a feszltség (0-10 V),

akar az aramerdsség (4-20 mA) beallithat6. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.
Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség mddban -0.5 - 26 \
Bemen’etl el!enallas 0V és 10V kozotti ) 10.7 i KO
tartomanynal
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség aramerésség modban -0.5 - 5.0 \
Bemeneti aramerésség aramerésség modban -2.5 - 25 mA
Bemen’etl el!enallas 4 mA és 20 mA kozotti ) 182 188 0
tartomanynal
Felbontas - 12 - bit

Az analdg bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkezd alpontban talalhato.
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Vigyazat!

A szerszdm
analdg
bemeneteinek
hasznélata, nem
differencial

A szerszam
analég
bemeneteinek
hasznalata,
differencialis

é VIGYAZAT
Az analdég bemenetek nem védettek a tulfesziltség ellen aramerésség
modban. Ha az elektromos specifikaciokban szerepld hatarértéket
meghaladja, azzal a bemenet tartdsan karosodhat.

Ez a példa bemutat egy anal6g érzékeld csatlakozast nem differencialis kimenettel. Az
érzékeld kimenete lehet aram vagy feszlltség, mindaddig, amig az adott anal6g
bemenet bemeneti modja ugyanarra van beallitva az 1/0 lapon.

Megjegyzés: Ellendrizheti, hogy egy fesziiltségkimenetl érzékel6 képes-e a szerszam
belsé ellenallasanak meghajtasara, vagy a mérés érvénytelen lehet.

POWER
Bl
Al2 | «
=] -
A
GND T

Ez a példa bemutat egy anal6g szenzorcsatlakozast differencialis kimenettel. A negativ
kimeneti rész foldhéz (0V) vald csatlakoztatasa ugyanugy miikédik, mint egy nem
differencial érzékeld.

-
+r 1
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9.4. Hasznos terhelés beallitasa

9.4.1. Az aktiv hasznos terhelés biztonsagos beallitasa

Telepités A PolyScope X hasznalata elétt ellendrizze, hogy a robotkart és a vezérlédobozt
ellen6rzése szakszerlen telepitették.

1.
2.

© % N o g~

10.

11.

12.

13.

A hordozhaté kezel6egységen nyomja meg a vészleallitas gombot.

Amikor megjelenik a Robot vészleallitds mez6, a képernydn koppintson az OK
lehetéségre.

A hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg a bekapcsold gombot, és varja meg,
amig a rendszer elindul és a PolyScope X betdltédik.

Koppintson a képerny6 bal alsé részén talalhato Tapellatas gombra.
A feloldashoz tartsa lenyomva és csavarja el a vészleallito gombot.
A képernyd lablécében ellenrizze, hogy a Robot allapota Ki.
Lépjen ki a robotkar hatokorébdl (a munkateriletérdl).

Koppintson a képernydn lathat6é Tapellatas gombra.

Az Inicializalas mez&ben koppintson a Bekapcsolas gombra, és a robot Lezarva
allapotba kerdil.

Az Aktiv hasznos teher részben ellenérizze a hasznos teher témegét.
A 3D nézetben a szerelési pozicio helyessegét is ellendrizheti.

Koppintson az Aktiv hasznos terhelés mezére, és a féképernyén megjelenik egy
Szerkesztés mezé.

Adja meg az aktiv hasznos terhelést, és erdsitse meg.

A robotkar fékrendszerének feloldasahoz koppintson a Feloldas gombra.

UR20 PolyScope X
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10. Biztonsagi konfiguracio

LeirdsEz a rész leirja az alkalmazas lapon elvégezhetd biztonsagi konfiguraciot.

10.1. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi
felUletek

Leiras A Universal Robots robotokat beépitett biztonsagi funkciok szeles skalajaval, illetve
biztonsagi I/O kapcsokkal, az elektromos felhasznaléi fellletrél indul6 és oda érkezd
digitalis és analog vezérl6jelekkel épitik ki, amelyek mas gépekhez és tovabbi
védbeszkdzokhodz csatlakozhatnak. Minden biztonsagi funkcio és 1/0 kapocs kialakitasa

architektura alkalmazasaval.
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é FIGYELMEZTETES
A kockazatcsdkkentéshez szilkségesnek itélt biztonsagi konfiguracios
paraméterektdl eltéré paraméterek alkalmazasa olyan veszélyeket
eredményezhet, amelyeket ésszerlien nem kiisz6bdlnek ki, vagy nem csokkentik
kell6képpen a kockazatokat.

* Gy6zbdjon meg a szerszamok és befogok szakszer( csatlakoztatasarol,
hogy elkertlje az dramkimaradasbodl eredd veszélyeket.

é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

A programozoi és/vagy a huzalozasi hibak miatt a fesziltség 12 V-rél 24 V-ra
valtozhat, ami a berendezés t(iz okozta karosodasahoz vezethet.

* Ellendrizze a 12V hasznalatat, és 6évatosan jarjon el.

ERTESITES
* A biztonsagi funkciok és kezeldi fellletek hasznalatahoz és

konfiguralasahoz be kell tartani a kockazatértékelési eljarasokat
mindegyik robotalkalmazasnal.

* Aleallasi id6t szamitasba kell venni az alkalmazas kockazatértékelésének
részeként.

* Ha arobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését észleli (pl. ha a
vészledllitd aramkodr egyik vezetékét elvagjak vagy egy biztonséagi

ERTESITES
A végeffektort nem védi a UR biztonsagi rendszer. A végeffektor és/vagy a
csatlakozokabel miikodését nem monitorozzak

10.1.1. Konfiguralhato biztonsagi funkciok

Leiras Az Universal Robots alabbi tablazatban felsorolt robotbiztonsagi funkcioéi a robotban
talalhatok, de a robotrendszer, azaz a robot és a hozza csatlakoztatott
szerszam/veégeffektor vezérlésére szolgalnak. A robot biztonsagi funkcidit a robotrendszer
kockazatértékelésben meghatérozott kockazatainak csdékkentésére hasznaljak. A helyzetek
és a sebességet a robot alapjahoz kerlilnek viszonyitasra.
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Biztonsagi Biztonsagi funkci6

funkciok . .
Illesztése helyzetének

Leiras

Beallitja a felsd és alsé hatarértékeket a megengedett izllet-

hatarértéke poziciokhoz.

lllesztési sebessé A . . . s
e 9 Bedllitja a csuklo sebességének felsd hatarértéket.

hatarértéke

Biztonsagi sikok

Meghatarozza a sikokat, a térben, amelyek korlatozzak a robot
helyzetét. A biztonsagi sikok vagy az eszkdzt/végeffektort
magaban vagy az eszkdzt/végeffektort és a kdnydkot egyarant
korlatozzak.

Eszkdz tajolasa

Meghatarozza a szerszam megengedett tajolasi hatarértékeit.

Korlatozza a robot maximalis sebességét. A sebesség
korlatozasa a konydknél, az eszkdz/végeffektor pereménél és a

Sebessegkorlatozas felhasznal6 altal meghatarozott eszk6z/végeffektor helyzetének
k6ézéppontjanal torténik.
Korlatozza a roboteszkdz/végeffektor és a konydk altal kifejtett
maximalis erét fogd helyzetekben. Az er6 korlatozasa az
Er6korlat eszkoz/végeffektor, konydk pereménél és a felhasznalé altal

meghatarozott eszkdz/végeffektor helyzetének kézéppontjanal
tortéenik.

Impulzusmomentum
hatarértéke

Korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.

Teljesitménykorlat

Korlatozza a robot altal végzett mechanikai munkat.

Leallitasi idokorlat

Korlatozza a maximalis id6t, amit a robot ledllitAshoz hasznal
véddleadllitas kezdeményezése utan.

Leallasi tavolsag
hatarértéke

Korlatozza a maximalis tavolsagot, amit a robot megtehet
védoleallitas kezdeményezése utan.

Kockazatértékelés Az alkalmazas kockazat-értékelésekor figyelembe kell venni a robot mozgasat a
leallitas elinditasa utan. A folyamat megkonnyitése érdekében hasznalhaté a
Leallasi idé hatarértéke és a Leallasi tavolsag hatarértéke biztonsagi funkcio.
Ezek a biztonsagi funkcidk dinamikusan csdkkentik a robot mozgasanak
sebességét, hogy mindig a hatarértékeken bellil alljon le. Az izlleti helyzethatarok, a
biztonsagi sikok és a szerszam/végrehaijtd egység tajolasi hatarai figyelembe veszik
a varhato fékut megtételét, azaz a robot mozgasa lelassul, miel6tt a korlatot elérné.
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10.2. Beallitasok
Leiras A PolyScope X beallitasai a f6 navigacios panel hamburger menijébdl érheték el.
A kovetkez6 részeket érheti el:
+ Altalanos
* Jelszo

* Connection

* Biztonsag
Altalanos Az altalanos bedllitAsokban megvaltoztathatja a kivant nyelvet, a mértékegységeket
beallitdsok stb. Az altalanos bedllitdsoknal a szoftvert is frissitheti.

Jelszébedllitasok A jelszobedllitasokban megtalalhatja az alapértelmezett jelszavakat, és hogyan
modosithatja azokat a kivant és biztonsagos jelszavakra.

Kapcsolat A kapcsolatbeallitasokban beallithatja a halozati beallitasokat, példaul az IP-cimet, a
bedllitasai DNS-kiszolgaldt stb. A UR Connecthez kapcsolddo beallitasok is itt talalhatok.
Biztonsagi Az SSH-val, az admin jelsz6 jogosultsagaival és a szoftver kiilénb6z6 szolgaltatasainak
beallitasok engedélyezésévelltiltasaval kapcsolatos biztonsagi beallitasok.

10.2.1. Jelszd

Leiras A PolyScope X jelszébeallitasaiban harom kilénbdz6 tipusu jelszo talalhato.
+ Uzemmod
* Biztonsag
* Rendszergazda

Mindharom esetre beallithaté ugyanaz a jelsz6, de harom kiilénb6z6 jelszé is beallithatd a
hozzaférés és az opciok elkilonitéséhez.
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Jelsz6 - Rendszergazda

Leiras A Biztonsag alatt talalhato dsszes bedllitas rendszergazda-jelszoval védett. A
rendszergazda-jelszoval védett képerny6k egy atlatszo fellilettel vannak lezarva, igy a
beallitasok nem érhetdk el. A Biztonsaghoz val6 hozzaférés a kévetkez6 beallitasok
konfiguralasat teszi lehetévé:

* Secure Shell
* Jogosultsagok
* Szolgaltatasok
A bedllitasokat csak a kijelolt rendszergazdak modosithatjak.

Ha a Biztonsag menlipont alatt talalhat6 opcidk barmelyikét feloldja, a tébbi opciét is
feloldja, amig ki nem Iép a Beallitasok meniubdl.

Alapértelmezett = Az alapértelmezett rendszergazda-jelszé: easybot

jelszé
ERTESITES
Ha elfelejti a rendszergazda-jelsz6t, azt nem lehet pétolni vagy

helyreallitani.
Ujra kell majd telepitenie a szoftvert.
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Arendszergazda- Miel6tt a rendszergazda-jelszoval feloldana a védett képernydket, meg kell valtoztatnia
jelsz6 bedllitAsa  az alapértelmezett jelszot.

1. Lépjen a hamburger mendre, és valassza a Beallitdsok lehetéseéget.
2. A Jelsz6 részben koppintson a Rendszergazda lehet6ségre.
3. Mddositsa a jelenlegi remdszergazda-jelszot egy Uj jelszéra.

* Ha ez az elsé alkalom, valtoztassa meg az alapértelmezett
rendszergazda-jelsz6t ,easybot’rél egy Uj jelszora. Az (j jelszonak
legalabb 8 karakter hosszunak kell lennie.

4. Az ujjelszoval oldja fel a Beallitasok mendit, és 1épjen be a Biztonsag menlpont
alatt talalhato beallitdsokba.

sssssssssssssssssssssssssssssss
aaaaaa

uuuuuuuuuuuuuu

if you forget or misplace it

ssssss

A Bedllitasok  Ha a Biztonsagi beallitasok valamelyikét feloldja, a Beallitasok meni jobb alsé sarkaban
meniibdl valé  [év6 Bezarads gomb megvaltozik. A Bezaras gomb helyébe a Lezaras és bezaras gomb
kilépéshez lép, jelezve, hogy a biztonsagot feloldottak.

1. ABeallitasok meniiben keresse meg és koppintson a Lezaras és bezaras gombra.

Jelszé - Uzemméd

Alapértelmezett = Az izemmdd alapértelmezett jelszava: operator

jelszé
ERTESITES
Ha elfelejti a jelszavat, azt nem lehet po6tolni vagy helyreallitani.

Ujra kell majd telepitenie a szoftvert.

Amikor elsé alkalommal valtoztatja meg a jelsz6t, az alapértelmezett jelszot kell
hasznalnia.
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M(kodési mod igy valtoztathatja meg a PolyScope X beallitasaban a miikddési mad jelszavat.
jelszavanak 1. Af6 navigacios panelen koppintson a hamburger meniire.

megvaltoztatasa

o > w

Koppintson a Beallitasok elemre.
Koppintson a Jelsz6 rész Mikddeési mod elemére.
Ha az els6 alkalomrol van sz0, adja meg az alapértelmezett jelszot.

Adja meg a kivant, legalabb 8 karakterbdl allo jelszavat.

@ Settings X
Operational Mode

System Change password

uuuuu

H
H
H
SRS

nnnnn

NNNNN

uuuuuuuuuu

wwwwwwwww

,,,,,,,,,,,

‘‘‘‘‘‘

ccccc

Jelsz6 - Biztonsag

Alapértelmezett = Az alapértelmezett biztonsagi jelszé: ursafe

ERTESITES
Ha elfelejti a jelszavat, azt nem lehet po6tolni vagy helyreallitani.

jelszé

Ujra kell majd telepitenie a szoftvert.

Amikor elsd alkalommal valtoztatja meg a jelszot, az alapértelmezett jelszét kell
hasznalnia.
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Biztonsagi igy médosithatja a biztonsagi jelsz6t a PolyScope X beallitasaban.
jelsz6 1. Af6 navigaciés panelen koppintson a hamburger mendire.
mddositasa ) o
2. Koppintson a Beallitasok elemre.
3. Koppintson a Jelsz6 rész Biztonsag elemére.
4. Ha az els6 alkalomrol van szd, adja meg az alapértelmezett jelszot.
5. Adja meg a kivant, legalabb 8 karakterbdl allo jelszavat.

® settings X
Safety

System Char

o
— : 2]

AAAAA

aaaaaaaaaaa

sssssssss

wwwwwwwwww

ssssssss

ccccc

10.2.2. Secure Shell (SSH) hozzaférés

Leiras A robothoz val6 tavoli hozzaférést Secure shell (SSH) hasznalataval kezelheti. A Secure
shell biztonsagi beallitasok képernyd lehetévé teszi a rendszergazdak szamara, hogy
engedélyezzék vagy letiltsak a robothoz valé SSH-hozzaférést.

SSH
engedélyezése/letiltasa

Lépjen a hamburger menlre, és valassza a Bedllitasok lehet6séget.
A Biztonsag alatt koppintson a Biztonsagi héj lehetdségre.

A beallitasok feloldasahoz irja be a jelszot.

oL bh o=

Csusztassa az SSH hozzaférés engedélyezése kapcsolot bekapcsolt
allasba.

A képernydn az SSH-hozzaférés engedélyezése kapcsologombtdl jobbra
lathaté az SSH-kommunikacidhoz hasznélt port.

Hitelesités A hitelesités beallitasa jelszéval és/vagy el6re megosztott, engedélyezett
kulccsal torténhet. Biztonsagi kulcsokat a Kulcs hozzdadasa gombra valé
koppintassal és a biztonsagi kulcsfajl kivalasztasaval lehet hozzaadni. A
rendelkezésre allo kulcsok egytitt vannak felsorolva. A kivalasztott kulcsot a
szemetes ikon segitségével tavolithatja el a listarol.
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10.2.3. Jogosultsagok

Leiras A hal6zatkezelés, az URCap kezelése és a PolyScope X képernydk frissitése a rendszer
jogosulatlan médositasainak megakadalyozasa érdekében az alapértelmezés szerint
korlatozott. A képernydkhoz valé hozzaférés engedélyezéséhez modositsa az
engedélybeallitasokat. Az engedélyek eléréséhez rendszergazdai jelszo6 szikséges.

Az engedélyek 1. Lépjen a hamburger menire, és valassza a Beallitdsok lehet6séget.
elérésehez 2. Lépjen a Biztonsag részre, és koppintson az Engedélyek lehetéségre.
Tovabbi A rendszergazda-jelszdval zarolhat is néhany fontos képerny6t/funkciot. A

rendszerengedélyek  Beallitasok meni Biztonsag szakaszéban talalhato Engedélyek képernydn
megadhatja, hogy melyik tovabbi képernydket védje rendszergazda-jelszé, és
mely képerny6k legyenek elérheték minden felhasznalo szamara. A kdvetkezd
képernydk/funkciok opcionalisan zarolhatok:

* Haldzati beallitasok

* Beadllitasok frissitése

* URCaps szakasz a Rendszerkezel6ben
* UR Connect

Rendszerjogosultsagok 1. Hozzé&férési engedély a kordbban leirtak szerint. A védett képernydk
engedélyezéselletiltasa felsorolasa az Engedélyek alatt talalhato.

2. Akivant képernyd engedélyezéséhez csusztassa a Be/Ki kapcsol6t Be
allasba.

3. Akivant képernyd letiltdsdhoz csusztassa a Be/Ki kapcsolét Ki allasba.

Ha a kapcsolo Kl allasba kertil, a képernyd ismét zarolodik.
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10.2.4. Szolgaltatasok

Leiras A szolgaltatasok lehet6vé teszik a rendszergazdak szamara, hogy engedélyezzék vagy
letiltsak a tavoli hozzaférést a roboton futd szabvanyos UR-szolgaltatdsokhoz, mint példaul
az elsédleges/szekunder kliensinterfészek, PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 stb.

A Szolgaltatas képerny6vel korlatozhatja a robot tavoli elérését, hogy csak a robot azon
szolgaltatasaihoz engedélyezzen kiils6 hozzaférést, amelyeket az adott robotalkalmazas
ténylegesen hasznal. A maximalis biztonsag érdekében alapértelmezés szerint minden
szolgaltatas le van tiltva. Az egyes szolgaltatdsok kommunikacios portjai a szolgaltatasok
listajaban a Be-/Kikapcsold gombtdl jobbra talalhatok.

Az ROS2 Ha a ROS2 szolgaltatas engedélyezve van, ezen a képernyén megadhatja a ROS
engedélyezése tartomany azonositojat (0-9 értékek). A domain-azonosité modositasa utan a rendszer
Ujraindul, hogy a médositast alkalmazza.

10.3. Biztonsagi beallitasok feloldasa

Leiras A biztonsagi beallitdsokat a valtoztatasukhoz fel kell oldani.

ERTESITES
A biztonsagi bedllitdsok jelszoval védettek.

Az alapértelmezett biztonsagi jelsz6: ursafe.

Biztonsagi 1. A PolyScope X f6 navigaciéjanal koppintson az Alkalmazas fiilre.
beallitasok
feloldasa

n

A munkacella képerny6n koppintson a Biztonsag ikonra.

3. Figyelje meg, hogy a Robot hatarértékei képernyd megjelenik, de a beallitasok nem
érhetok el.

4. Adja meg a biztonsagi jelszét, és koppintson a FELOLDAS gombra, hogy a
beallitasok elérhetévé valjanak.

5. Koppintson a ZAROLAS lapra vagy Iépjen ki a Biztonsag meniibél, hogy a
biztonsagi elemek beallitdsai ismét lezarddjanak.

10.4. Biztonsagi menu-beallitasok
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Leiras A biztonsagi rendszer hatarértékei a Biztonsagi konfiguracioban talalhatok meg. A
Biztonsagi rendszer megkapja az értékeket a bemeneti mezOktél és észleli a megseértését,
ha ezeket az értékeket meghaladjak. A robotvezérld leallitassal vagy a sebesség
csokkentésével megakadalyozza a szabalytalansagokat.

é VIGYAZAT
A biztonsagi konfiguracio kockazatértékelésben meghatarozottaktdl eltéré
paramétereinek alkalmazasa olyan kockazatokat eredményezhet, amelyek
nincsenek ésszerlen kikliszobolve, vagy nem csdkkentik kelléképpen a
kockazatokat.

10.4.1. Robothatarértékek

Leiras A Robothatarértékek korldtozzak a robot altalanos mozgatasat.

* Valtoztassa meg a robot hatarértékeit (Normal és Csokkentett), majd alkalmazza a
mobdositasokat, hogy ldssa a biztonsagi ellendrzé 6sszegben végrehajtott
véltozdsokat.

* Ellenérizze, hogy a csdkkentett értékek mindig alacsonyabbak legyenek, mint a
normal értékek.

ERTESITES

A biztonsagi hatarértékek korlatozzak az er6ket és mozgasokat a
szerszamkariman és a felhasznal6 altal megadott két szerszampozicio
kdézepén
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Sebesség-
hatarértékek

oo & Safety
oo

Application

V' Robot Limits

O

Program

@

3D

Speed Limit
Power & Force
Vv Joint Limits

Joint Positions

§oy

Operator Joint Speeds

v/ safety /0

Inputs

Program name

Default program

Speed Limit

Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not

reasonably eliminated or risks that are not sufficient reduced

Limit

Tool Speed

Elbow Speed

Momentum

Normal

Tool Speed
1.5m/s

Elbow Speed
1.5m/s

Momentum
25 kg'm/s

Stopping Time

Reduced

Tool Speed
0.75 m/s

Elbow Speed
0.75 m/s

Momentum
10 kgrm/s

Stopping Time

Stopping Time e 0ae

Outputs

Safe Home

Planes

1/0 Planes

Tool Position

Hardware

Stopping Distance Stopping Distance

Stopping Distance 0.5m 03m

ERTESITES

A megallasi idd és a tavolsag korlatozasa befolyasolja a robot teljes
sebességét. Példaul, ha a leallitasi idé 300 ms-ra van allitva, a robot
maximalis sebessége korlatozott, lehetévé téve a robot 300 ms-on
belili leallitasat.

357a
7 dc

1
v

Move

Program
structure

3

Variables

Hatarérték Leiras

Szerszam
sebessége

Korlatozza a robotszerszam maximalis sebességét.

Kdénydk
sebessége

Korlatozza a robot-kénydk maximalis sebességét.

Lendllet

Korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.

Leallitasi idé

Korlatozza a maximalis id6tartamot, amelyre a robotnak a leéllashoz
van sziiksége, pl. amikor egy vészledllitast aktivalnak.

Megallitasi
tavolsag

Korlatozza a maximalis tavolsagot, melyet leallas kdzben a robot
szerszam vagy kdonyok megtehet.

UR20 PolyScope X

133 Felhasznaloi kézikdnyv



10. Biztonsagi konfiguracio

R
UNIVERSAL ROBOTS

Teljesitmény és
eré

©

@

Safety

Vv Robot Limits

Speed Limit

Power & Force

~ Joint Limits

Joint Positions

Joint Speeds

v safetylo

Inputs,

outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

Power & Force

Use of Safety C

hazards that are not risks that are not

sufficient reduced

Limit Normal
Tool Force Er Py

Elbow Force [ m ‘

o

|5

Wis campingToase. @ (e )

Uminatied ‘

Limit Disabled

ERTESITES

A harom csukléizllet tullépheti a szerszam és a konyok erdit, ha a
,CSuklordgzitési nyomaték” biztonsagi funkcioé ki van kapcsolva

Szerszamerd

helyzetekben.

Reduced

= 1000.00 mm/s — 0% T

Hatarérték Leiras

Korlatozza a robotszerszam altal kifejtett maximalis erét befogasi

Kdényokerd

Korlatozza a kényok altal a kérnyezetre gyakorolt maximalis er6t.

Tapellatas

Korlatozza a robot altal a kdrnyezetben végzett maximalis
mechanikai munkat. Ez a hatarerték a hasznos terhelést a robot
egy részének tekinti, nem pedig a kdrnyezetnek.

nyomaték

Csuklorogzitési

Korlatozza, hogy a csukld mekkora nyomatékot fejthet ki a

tolashoz.

Alapértelmezésben engedélyezve van.

Hatasa

Ez a konfiguracio alapértelmezés szerint aktiv.

Amikor a védelmi leallitas nem aktiv, a biztonsagi rendszer biztonsagi hatarértékek
készletéhez tarsuld biztonsagi médban mikodik:

Biztonsagi

mod
Biztonsagi
mod
Normal
CsoOkkentett

Ez a konfiguracié akkor aktivalddik, amikor a szerszamkozéppont (TCP)
a Csokkentett modot indito6 sikon kivilre keriil, vagy amikor egy
konfiguralhaté bemenet segitségével kivaltjak.
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Csuklorogzitési nyomaték hatarértéke

Leiras

A Csuklérogzitési nyomaték hatarértéke beallitas engedélyezi vagy letiltja a robot
csukléiziiletei maximalis szoritbnyomatékanak korlatozasat. A korlatozas alapértelmezés
szerint engedélyezve van. Ez a biztonsagi funkcioé korlatozza, hogy a csuklé mekkora
nyomatékot fejthet ki a tolas soran.

Csuklérégzitési Ha engedélyezve van, a robot korlatozza a csukldiziletek nyomatékat, hogy

nyomaték
hatarértéke
részletesen

megakadalyozza a csukld, a hasznos teher és a robot alsé karja kdzétti beszorulast.

ERTESITES
Ha a beallitas engedélyezve van, akkor meghatarozza a nem

biztonsagi felsé hatart is az alap-, vall- és kdnyokiziletek alkalmazott
nyomatékkorlatai szamara. Erévezérelt alkalmazasokban az elérhet6
érintkezeési erék jelentdsen alacsonyabbak lehetnek a Szerszam
eréhatar és Konyok erdhatar biztonsagi funkcidkban megadott
eréknél.

Ha le van tiltva, a robot nagyobb toloer6t tud kifejteni a csukloiziletekkel, példaul
erdvezérelt alkalmazasokban. Ha a funkcié le van tiltva, a robot csukloja a teher és az
alkar kozé torténd kockazatatbeszoritas kockazatat mas méodon kell csokkenteni.

ERTESITES
Ez a biztonsagi funkcio alapértelmezésben minden roboton

engedélyezve van. A PolyScope X 10.12 és Ujabb verzidknal le lehet
tiltani ezt a biztonsagi funkciot.
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Csuklérogzitési 1.
nyomaték 2
hatarértékének

engedélyezése 3

és letiltasa

Nyissa meg az Alkalmazas lapot, majd valassza a Biztonsag lehetéséget.

A Robot hatarértékei részben koppintson a Teljesitmény és erd elemre. Oldja
fel, irja be a biztonsagi jelszét, majd erdsitse meg.

Most kivalaszthatja a Korldtozas engedélyezve vagy a Korlatozas letiltva
opciét a Normal vagy Csokkentett beallitasokhoz.

Power & Force

;;;;;;;;;;

YRR

~ o  Wsieed
=) .1000.00 mm/s 100% Tt

Az Alkalmazas lehetdségre koppintva alkalmazza a biztonsagi konfiguraciot, és
inditsa ujra a biztonsagi rendszert.

Megijelenik egy felugré ablak, ahol visszaallithatja vagy megeré&sitheti a
konfiguraciot.

10.4.2. lllesztési hatarértekek

Leiras Az iziileti hatarértékek lehetévé teszik az egyes robotiziiletek mozgasanak korlatozasat az

korlatozast szoftveres tengelykorlatozasnak is nevezhetjik.
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lllesztési igy talalhatja meg a iziiletek helyzetét és sebességét.
poziciok 1. Nyissa meg az alkalmazast.
2. Nyissa meg a Biztonsag részt.

3. Vaélassza ki a bal oldali meniibdl a bedllitasokat.

“ Default program

~ Robot Limits Joint Positions

Joint Normal Reduced
Speed Limit
Range Minimum Maximum Minimum Maximum
Force Limit
N Joint Limits Base TERIES 363 S| | & | S| |we O
Joint Positions =
e IR | Z4RE 2 5= Z4RES 2
Joint Speeds
v saferymo Shoulder -363-363 e | |3 ol | S| |36 174
Inputs
wrist 1 -363-363° 263 124 363 A | | 363 124 363 193
Outputs
Planes Wrist2 -363-363 63 124 263 O | |36 124 oS b24

Tool Position
wrist3 -363-363° a6 Ied 63 A | 3. & 6 b
Hardware

Three Position

Wrist Clamping Position (7) ]

PROFIsafe

Joint Speeds = B ik mdas @
g € sifey T m e

v Robotimits Joint Speeds &
e Joint Normal Reduced o
Speed Limit
roge
Base I
» v Shoulder :
ions o
2 o — ks Varisbes
Opersor Jint speeds
Wrist 1
v saeylo
Inputs Wrist 2
outputs
Wrist 3

Three position

PROFIsafe

= 1000.00 mms
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10.4.3. Biztonsagi sikok

Leiras A biztonsagi sikok korlatozzak a robot munkateriiletét, a szerszamot és a konyokot.

é FIGYELMEZTETES
A biztonsagi sikok meghatarozdsa csak a meghatarozott

szerszamgomboket és konyOkoket korlatozza, a robotkar 4ltalanos
hatarértékét nem.

A biztonsagi sikok meghatarozasa nem garantalja, hogy a robotkar mas
részei megfelelnek az ilyen tipusu korlatozasoknak.

Program name
= End Effectors

o

Safety Planes (10f8)
Plane |of

Joint Positions. + AddPlane

Properties
Nam
Plane

Inputs. 0mm :

i Rotaior

0.00 0 0 0

Allow a tolerance of -1 mm from the plane

Both v

@ resticevon
@ restrcToorpange

= va
= -1000.00 mm/s — 100% T

Abra 1.4 - PolyScope X képernyd megjelenitett biztonsagi sikokkal.

Biztonsagi sik A biztonsagi sikokat az alabb felsorolt tulajdonsagokkal konfiguralhatja:
konfiguralasa * Név. A biztonsagi sik azonositasara hasznalt név.

* Az alaptél val6 eltolas. Ez a sik alaptdl mért magassaga, Y iranyban mérve.
* Délés. Ez a sik d6lésszdge a tapkabelt6l mérve.

* Forgatas. A sik elforgatasa az éramutaté jarasaval megegyezd iranyban.

Az egyes sikokat az alabb felsorolt korlatozasokkal konfiguralhatja:

* Normal. Amikor a biztonsagi rendszer Normal tizemmaodban van, egy normal sik
aktiv, és szigoruan korlatozza a poziciét.

* Csodkkentett. Amikor a biztonsagi rendszer csokkentett izemmodban van, egy
csokkentett izemmaodu sik aktiv, és szigoru korlatként miikédik a helyzetben.

* Mindketté. Amikor a biztonsagi rendszer Normal vagy Cstkkentett izemmaodban
van, egy normal és egy cstkkentett izemmaodu sik aktiv, és a pozicié szigoru
korlatjaként makodik.

* Csokkentett méd inditasa. A biztonsagi sik miatt a biztonsagi rendszer
csokkentett izemmaddba kapcsol, ha a Szerszam vagy a Kényok robot tul van
helyezve rajta.
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Konydkizilet A funkcio alapértelmezésben engedélyezve van.

korlatozasa Hasznalhatja a Konyok korlatozasa elemet, hogy megakadalyozza a robot kényok-
iziiletét abban, hogy az On altal meghatarozott sikokon athaladjon.
Kapcsolja ki a Konyokkorlatozas funkciot, hogy a konyok athaladjon a sikokon.

Szerszambefogd
karima korlatozasa

A szerszamkarima korlatozasa megakadalyozza, hogy a szerszamkarima és a
csatlakoztatott szerszam atlépje a biztonsagi sikot. A szerszamkarima korlatozasakor
a korlatozas nélkiili teriilet a biztonsagi sikon beliili teriilet, ahol a szerszamkarima
UzemszerGen miikoddhet.

A szerszamkarima nem haladhat &t a korlatozott tertileten, a biztonsagi sikon kivdl.
A korlatozas eltavolitasaval a szerszamkarima a biztonsagi sikon tulra, a korlatozott
teruletre kertilhet, mig a csatlakoztatott szerszam a biztonsagi sikon belil marad.

A szerszamkarima korlatozasat feloldhatja, ha nagy szerszameltolassal dolgozik.
Ezzel a szerszam mozgatasahoz sziikséges tobblettavolsaghoz juthat.

A szerszamkarima korlatozasahoz egy sikbeli tulajdonsagot kell Iétrehozni. A sikbeli
tulajdonsagot késébb egy biztonsagi sik beallitdsara hasznaljuk a biztonsagi
beallitasoknal.

10.4.4. Szerszamhelyzet korlatozasa

Leiras A Szerszam helyzete képernyd lehet6vé teszi, hogy a felhasznaldk pontosabban
korladtozzak a robotkar végére helyezett szerszamokat és/vagy tartozékokat a szerszamok

Szerszam helyzete és a sik kdzotti Gitkozés érzékelésével, vagy csokkentett médba lépve,
amikor a szerszam behatol a sikba.

Részletek A Szerszam helyzetének két f6 elénye van:

* Két egyéni konfiguraciot tamogat, amelyekkel megadhato, hogy hol kell reagalni a
biztonsagi sikokra.

* 3D-modellben jeleniti meg a szerszamok helyzetét.

ERTESITES
Akar két szerszamhelyzetet is meghatarozhat, konfiguralhat és kezelhet.
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Felhasznal6 A felhasznalé altal definialt eszk6zok esetében a felhasznaldé megvaltoztathatja:

altal definialt * A Sugar elem szolgal a szerszam-gémb sugaranak modositasara. A biztonsagi

szerszamok sikok hasznalatakor figyelembe kell venni a sugarat.

* Az XY, Z helyzet a szerszadm helyzetének médositasara a robot
szerszamkarimajahoz viszonyitva. A helyzet a szerszdmsebesség, szerszamero,
féktavolsag és biztonsagi sikok biztonsagi funkcidinal van figyelembe véve.

Hozzaférés a 1. Nyissa meg a Biztonséag alkalmazast.
Szerszam 2. Koppintson a bal oldali panel Szerszdm helyzete elemére. A féképernyd jobb felsé
helyzetéhez sarkaban koppintson a Feloldas gombra a szerszamok hozzaadasanak

aktivalasahoz. Adja meg a biztonsagi jelszot, és erfsitse meg.

B Vove_Motionprofile @

v N«
oo < Ssafety Apply £ Unlock cccc
88 . 4
Applcation ' Robot Limits .
Tool Positions (0of2) hd
Speed Limit wove
[ ]
Program Force Limit Y Tool Flange
@ fom AddTool
£ Joit
@ i spests Properties B

rrrrrrr v safety 10

Three Position

PROFIsafe \ /

= Max
== -1000.00 mm/s

3. Akozéps6 panel Szerszam helyzete oszlopaban koppintson a + Szerszam
hozzdadasa gombra. A hozzaadott Szerszam_1 szerszam a Szerszdmkarima
faja részben jelenik meg.

4. A hozzaadott szerszam kebab ikonjara koppintva nevezze 4t valamilyen
kénnyebben felismerhet6 névre. Tordlheti is.

o

V' Robot Limits

0ol Positions (1 0f2)
Speed Limit

v Tool Flange
Force Limic s

V Joint Limits Tool_1

Joint Positons + AddTool

Joint Speeds
Properties
v safety 10

Inputs om

o

o

SYRESY AR

ition
Frofsate \ /

-~ Max _ Speed
== -1000.00 mm/s 1w00% T
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5. A kozépsd panel Tulajdonsagok oszlopa négy szerkeszthetd mezét tartalmaz a
sugar, X, Yy és z pozicidk szamara. A mezd6kre koppintva sziikség szerint
megvaltoztathatja a sugarat és az x, y, z koordin4takat. A jobb oldali panelen a 3D-
modellben lévé gémb élében frisstil, segitve a pontos elhelyezést.

6. Koppintson a féképernyd jobb felsé részében talalhato Alkalmazas gombra.

o

V' Robot Limits

Tool Positions (10f2)

Speed Limit

V' Tool Flange

o~ Max Speed
= -1000.00 mm/s ~ 1% T

7. A robot mostantol reagalni fog a biztonsagi sikokra, amikor a szerszam
helyzetének gémbjei érintkezésbe keriilnek velik.

10.4.5. Hardver

Leiras A Hardver részben a felhasznaldk kivalaszthatjak a robotjukhoz csatlakoztatott Hordozhaté
kezel6egyseg (TP) tipusat. A rendelkezésre allo lehet6ségek:

* 3PE engedélyezve. 3 helyzetl engedélyezd hordozhato kezel6egység (3PE TP)

* Nincs. Lehetévé teszi a robot biztonsagos bekapcsolasat anélkil, hogy a Hordozhato
kezel6egyseg csatlakozna a vezérlédobozhoz.

ERTESITES
Biztonsagi okokbol a robot nem indul el, ha a kivalasztas nem felel meg a
csatlakoztatott hardvernek.
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A ,Nincs” A Nincs opcio olyan beallitasokat tamogat, ahol nincs sziikség Hordozhat6 kezel6egységre,
opcié célja  vagy az fizikailag nincs jelen, ami egyszerilbb és rugalmasabb telepitést tesz lehetdve,
elsésorban automatizalt vagy taviranyitasu kérnyezetekben.
Harom f6 elényt kinal a felhasznaloknak:

* Tamogatja a fej nélkili konfiguracidkat, amelyek nem hasznalnak hordozhato
kezelbegyseget.

* Egyszer(siti a minimalis konfiguraciok hardverkdvetelményeit.

* Javitja az inditas rugalmassagat azaltal, hogy megszinteti a hordozhat6
kezelbegység jelenlététdl vald fliggdseéget.

Hozzéaférés a 1. Koppintson a Biztonsag alkalmazas képerny6jének bal oldali paneljén 1évd
Nincs Hardver gombra.
lehetéséghez 2. Oldja fel a féképerny6t a jobb fels6 sarokban, irja be a biztonsagi jelszavat, majd

kattintson a Megerdsités gombra.

3. A kOzéps6 panelen koppintson a Hordozhat6 kezel6egység mezére, és valassza
a Nincs lehet6séget.

= pick and Place fina

Robot Limits Hardware

wwwwwwwww
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Koppintson a féképernydn a Lezaras gomb mellett talalhatd Alkalmazas gombra.

Koppintson az Alkalmazas és uGjrainditds gombra a Biztonsagi konfiguracio
alkalmazasa felugro ablakban.

6. Megjelenik az Alkalmazott biztonsagi konfiguracio megerdsitése felugro ablak,
ahol valaszthat a Visszaallitds vagy a Konfiguracié megerdsitése lehet6ségek
kozdl.

Confi of Applied safety C

Robot Limits

10kgmis
Joint Position

Stopping Time

Joint speed

Stopping Distance

Tool Speed

Tool Force

Elbow Speed

Elbow Force

10.4.6. Three Position

Leiras Manual high speed allows both tool speed and elbow speed to temporarily exceed 250
mm/s. Itis only available when your robot is on manual mode and a three-position enabling
device is configured.

If there is no interaction with the three-position enabling device in five minutes, increased
values will be reset to 250 mm/s.

To access On the left panel, tap Three Position.
Three Tap Unlock on the upper right side of the main screen.
Position

Adja meg a biztonsagi jelszdt, és erbsitse meg.

On the central panel, slide on the button to Allow manual high speed.

a > b=

Tap Apply on the upper right side of the main screen.

UR20 PolyScope X 143 Felhasznaloi kézikdnyv



R
10. Biztonsagi konfiguracio UNIVERSAL ROBOTS

10.4.7. PROFlsafe

Leiras

A PROFIsafe halozati protokoll (2.6.1 verzidoban implementalva) lehetévé teszi, hogy a robot
kommunikaljon az ISO 13849 Cat. 3 PLd szabvéany kdvetelményeinek megfeleld biztonsagi
PLC-vel. A robot biztonsagi allapotinformacidkat tovabbit egy biztonsagi PLC-nek, majd
informaciot kap a csokkentéshez vagy egy biztonsagi funkcio, példaul vészleallas
kivaltasahoz.

A PROFIsafe interfész biztonsagos, haldzati alapu alternativat kinal a robot
vezérlddobozanak biztonsagi IO csapjaihoz csatlakozé vezetékekhez.

A PROFIsafe licencelt szoftverfunkcidoként érhetd el. Licencet kell vasarolni egy hivatalos
forgalmazétol, majd azt a PolyScope X Licenckezel6jében aktivalni, hogy a funkcio elérhetd
legyen.

A licenc megvasarlasahoz vegye fel a kapcsolatot egy értékesitési képviseldvel.
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Biztonsagi A biztonsagi PLC altal a robotnak kiildétt vezérl6 tizenet a kdvetkez6 tablazatban szereplé

PLC kimenet informacidkat tartalmazza.

Jel Leiras

» 0: Aktivalja a rendszer vészleallitasat.
Vészledllitas rendszer szerint
« 1:Torli a rendszer vészledllitasat.

« 0: Aktivélja a biztonsagi ledllitast.
« 1: Normal miikddési allapot.

Védelmi leallitas
Megjegyzés: Nézze meg a ,Biztonsagi leéllas visszaallitdsa” jel

leirdsarél szolo részt is.

. L Lo Visszaallitja a biztonsagi leallas allapotat 0-rol 1-re valtaskor,
Biztonsagi leallitas visszaallitasa . ) L .
amikor a ,biztonsagi ledllas” jel mar 1-re van allitva.

< 0: Aktivalja a biztonsagi leallitast, ha a robot
automatikus tzemmaddban mikodik.

« 1: Normal miikddési allapot.

A biztonsagi stop auto csak akkor hasznalhatd, ha egy 3
Védelmi ledllités automatikus poziciét engedélyezd (3PE) eszkdz van konfiguralva. Ha nincs
konfiguralva 3PE eszkdz, a biztonsagi stop auto normal
biztonsagi stop bemenetként mikddik.

Megjegyzés: Nézze meg a ,Biztonsagi leallas visszaallitasa -

automatikus mod” jel leirasarol szolo részt is.

Visszaallitja az automatikus biztonsagi leallas allapotat 0-rél 1-
Védo stop automatikus visszaallitasa re valtaskor, amikor a ,biztonsagi leallas - automatikus maéd” jel

mar 1-re van allitva.

« 0: Aktivélja a Csokkentett mod biztonsagi
hatarértékeit.

< 1:Aktivalja a ,Normal méd” biztonsagi hatarértékeit.

Csdkkentett A biztonsagi rendszer garantdlja, hogy a robot a bemenet
aktivalasat kovetd 0,5 masodpercen bellil a csdkkentett

hatarértékeken beliil legyen. Ha a robotkar tovabbra is sérti a

leallitas lép életbe.

» 0: Aktivalja a manualis mik6dési médot.

« 1: Aktivalja az automatikus miikddési modot.

Uzemméd Ha az ,Uzemmod kivalasztasa PROFIsafe-en keresztiil”

biztonsagi konfiguracio le van tiltva, ezt a mezét ki kell hagyni a

PROFIsafe vezérlélizenetbdl.
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Biztonsagi A robot altal a biztonsagi PLC-nek kildétt allapotiizenet a kdvetkez6 tablazatban szerepld
PLC informaciokat tartalmazza.
bemenet

Jel Leiras

» 0: Arobot 0 kategdridju biztonsagi leallast hajt végre,
vagy mar befejezte; kemény ledllitds a kar és motorok

Allj, kat. 0 tapellatasanak azonnali megsziintetésével.

* 1:Normal miikddési allapot.

vagy mar befejezte; vezérelt ledllitas, amelyet
Allj, kat. 1 koévetéen a motorok kikapcsolt allapotban maradnak,
behuzott fékekkel.

» 1: Normal miikédési allapot.

vagy mar befejezte; vezérelt ledllitds, amelyet

Allj, kat. 2 kévetéen a motorok bekapcsolt dllapotban maradnak.

* 1:Normal miikddési allapot.

* 0: Arobot leallt, mert a biztonsagi rendszer nem tartotta
Szabalysériés be a meghatarozott aktiv biztonsagi hatarértékeket.

* 1: Normal miikddési allapot.

« 0: Arobot ledllt a biztonsagi rendszer varatlan kivételes
hibaja miatt.

Hiba

* 1:Arobot nem észlel varatlan kivételes hibat a
biztonsagi rendszerben.

« 0: Arobot a kdvetkezé feltételek valamelyike miatt allt
le:

* A PROFIsafe-en keresztil csatolt biztonsagi
PLC rendszer szint( vészleallitast valtott ki.

* Avezérlbegységhez csatolt IMMI modul
Vészleallas rendszer szerint rendszerszintli vészleallitast valtott ki.

* Avezérlédoboz vészledllité konfiguralhatod
biztonsagi bemenetéhez csatlakoztatott
egység rendszer szint(i vészleallitast
kezdeményezett.

* 1:Arobot nincs a rendszer vészleallasi allapotaban.

« 0: Arobot a kdvetkezé feltételek valamelyike miatt allt
le:

* Atanitasi medal e-stop gombja meg van
nyomva.

Vészleallas robottal *  Avezérlészekrény robot e-stop nem
konfiguralhato biztonsagi bemenetéhez
csatlakoztatott e-stop gomb megnyomasra
kerdl.

* 1: Arobot nincs a robot vészledllasi llapotaban.
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Jel Leiras

» 0: Arobot a kdvetkez6 feltételek valamelyike miatt &llt
le:

* A PROFIsafe-en keresztiil csatlakoztatott
biztonsagi PLC megerdsitette a biztonsagi
ledllitast.

* Avezérlédoboz nem konfiguralhaté
bemenetéhez csatlakoztatott egység
megerdsitette a biztonsagi ledllitast.

Védelmi leallitas o L .
* Avezérlészekrény biztonsagi stop

konfiguralhato biztonsagi bemenetéhez
csatlakoztatott egység megerdsitette a
biztonsagi stopot.

* 1: Arobot nem allt le biztonsagi leallitas miatt.

Megjegyzés: Nézze meg a ,Biztonsagi leallas visszaallitasa” jel
leirdséardl szolo részt is. A PROFIsafe kikényszeriti a biztonsagi

visszaallitas funkcio hasznalatat.

0: A robot leall, mert automatikus izemmaédban mikaddik, és

fennall az alabbi feltételek egyike:

* A PROFIsafe-en keresztill csatlakoztatott biztonsagi
PLC azt allitotta, hogy a biztonsagi stop automatikus.

* Avezérlészekrény biztonsagi stop automatikus
Védelmi leallitas automatikus konfiguralhato biztonsagi bemenetéhez csatlakoztatott
egység azt allitotta, hogy a biztonsagi stop

automatikus.

1: A robot nem allt le biztonsagi automatikus leallitas miatt.
Megjegyzés: Nézze meg a ,Biztonsagi leallas visszaallitasa -
automatikus mod” jel leirasarol szolo részt is. A PROFIsafe

kikényszeriti a biztonsagi visszaallitas funkcié hasznalatat.

« 0: Arobot leall, mert manualis Gzemmoddban mikodik,
és fennall az alabbi feltételek egyike:

* Valamelyik 3PE k6zéps6 pozicidba van

nyomva, és a Szabadonfutas bemenet aktiv.
3PE stop
* Nincs minden 3PE eszkdz kdzépsd pozicidba

nyomva.

* 1: Arobot nem allt meg 3 poziciés engedélyez6 eszkdz
hatasara.

A robot aktiv miikodési médjanak a kijelzése.
. * 0: Letiltva

Uzemmod
* 1: Automatikus

« 2:Kézi

* 0: A csokkentett biztonsagi hatarértékek aktivak.
Csokkentett
* 1: A normal biztonsagi hatarértékek aktivak.
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Jel

Aktiv korlat bedllitva

Leiras

A biztonsagi hatarértékek aktiv készlete.

0: Normal
1: Csokkentett

2: Helyredllitas

Robot mozgatasa

0: A robot mozog. Ha barmelyik iziilet 0,02 rad/s vagy annal
nagyobb sebességgel mozog a robotot mozgasban lévének
tekintjiik.

1: A robot mozdulatlan.

Biztonsagos alaphelyzet

0: A robot nyugalomban van (a robot nem mozog), és a biztonsagi
alaphelyzetként meghatarozott helyzetben van.

1: A robot nincs nyugalomban, vagy nincs a biztonsagi

alaphelyzetként meghatarozott helyzetben.

Felhasznaloi kézikdnyv
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A PROFlsafe 1.
konfiguralasa
2.
3.
4.
5.

Az alkalmazas Biztonsag képernydjén koppintson a bal oldali panel PROFIsafe
elemére.

A PROFIsafe engedélyezéséhez koppintson a féképernyé jobb felsé sarkédban
talalhaté Feloldas elemre. Adja meg a biztonsagi jelszot, és erésitse meg.

.. Program name
~ Default program

PROFISafe

Robot Limits

Vv JointLimits Config PROS s to and reliable ication for your safety d

o Enable PROFIsafe

Joint Speeds

Joint Positions
Source Address
v safetyvo 10

Operator Inputs Destination Addr
128

Outputs
Control Operational Mode

Hardware
Three Position

PROFISafe

speed
~ 0%

A jobb oldali panelen két mez6 és két gomb talalhaté a PROFIsafe
konfiguralasahoz:

* PROFIsafe engedélyezése gomb
* Forrascim mez§
* Célcim mezé
* Miikddési mod vezérlése
Csusztassa jobbra a PROFIsafe engedélyezése gombot.

A robot és a biztonsagi PLC altal egymas azonositasahoz hasznalt cimek
megadasahoz koppintson a Forrascim és a Célcim mezdkre.

A M(kédési mod vezérlése gombra kattintva engedélyezheti a PROFIsafe PLC
szamara a robot m(ikddési médjanak vezérlését.

UR20 PolyScope X
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ERTESITES

A PROFlIsafe konfiguralasahoz és hasznalatahoz a biztonsagi
szolgaltatasok beallitasai menuijében engedélyezni kell a Profinet
eszkdz lehetséget.

Enable PROFINET in Settings / Security / Services
PROFINET has to be enabled

A részleteket és az interfész helyét a Profinet részben talalja.

& Settings

~  General
System

Update

v Password

Operational Mode

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Primary Client interface

Secondary Client interface

Real-Time Client interface

Ports: 30001, 300

Ports: 30003, 30013

Safety
Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Admin
7 Conmection Interpreter Mode Socket Port: 30020
Network Modbus TCP Server Port: 502
S s Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
~  Security
o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40
Secure shell
ROS2
Permissions
Services
10.4.8. Biztonsagos otthon
Leiras A Biztonsagi alaphelyzet egy PolyScope X funkcid, amely lehetdvé teszi, hogy a

felhasznaldk meghatarozzanak egy biztonsagi kimenetet, amely akkor aktivalddik, amikor a

intelligens készségek legordiilé mentijébdl kivalasztja az Alaphelyzet lehetdséget, amely a
Biztonsagi alaphelyzet referenciajaként hatarozhaté meg.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Biztonsagi 1.
alaphelyzet
elérése

Koppintson a Alkalmazas fulre, majd valassza a Biztonsagi alkalmazasok
lehet&séget. A bal oldali panelen valassza a Biztonsagi alaphelyzet lehet6séget.

_ o, Programaame
E B satery >
Gz
=0 < safety Apply e
g
o
s
v Robot Limits safe Home 2
ore
foruse mustbe
bz Speed Limit After configuring a Safe Home posiion, you can configure 3 safety output function in Safety 1/0.
Useth Safe Home node nyour program t moveth robt 0 th Sfe Home psition. =
Forcetimit
@ Program
V  Joint Limits
»
JointPosions : 1)
2 - s
Operstor Joint Speeds
v sateyno -
nputs
Outputs Safe Home Position is not configured
Planes
ool Postion
Hordre -

Three Position

oo e P
= -1000.00 mm/s = 0% T

alkalmazast, és valassza az Alaphelyzet lehetdséget.

Koppintson a Péz szerkesztése gombra, és megjelenik a robotkar 3D-nézete.

— ogram name
= B satety @
- cccc
on < Smart skills (34
88
ppication
Duplicate an esting Smart SKil asthe base Home &
for your custom one, or create new from o
(] scratch
- Define a pose that th robot can be easily moved into curing program setup
+ Create smart sk When this pose i defined, the Smart Skill btton wil move the robot o this pose.
(o] Joint Positions
Algn to Plane
»
aas poulde bon
AlgnZ to Nearest Axs 0 ‘90 o
R Center Nrist
Operatr 90° 3 0
Freedrive

Move Into Contact

Retract

Vv Deactivated

Putinto Box

L y

-~ Max & speed
= -1000.00 mm/s 100% T
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A Mozgatas, [ziiletek, TCP gombokkal mozgassa a robotot a kivant poziciéba.

Nyomja meg hosszan a sarga Mozgatas ide gombot, amig az el6nézeti kép az (j
konfiguraciéba nem kertil.

6. A konfiguracio veglegesitéséhez koppintson a Mentés gombra.

£ kel S Q
X EditPose ereview @) Move Joints P Smart skills
o RelativeTo  Joints
e se

Name: Tool_flange

X 00mm pase

anmm W o - o+
200mm 3
o Orientation Shoulder
. RCE218° o
e wan O (mm o] =+
e
Payload =
ook o POV
ne =
centerof J Lo o +
Gy Shoulder
oamn -159.25° Wrist 1
¥-0omm =P : .
o =l ) (5 P
Wrist1 Wrist2
R
wissz ) (0% N
05770
wrist3
wists oy
o0t 000 o - +

@ o =

o 2
= -1000.00 mm/s

7. Térjen vissza a Biztonsagi alkalmazas Biztonsagi alaphelyzet menlpontjahoz, és
irja be a biztonsagi jelszot.

8. Az aktivalt Intelligens készség mez6ben valassza az Alaphelyzet lehetéséget, és
a konfiguralt robot pozicidja megjelenik a féképernyén.

9. Koppintson az Alkalmazaselemre, és valassza az Alkalmazas és Gjrainditas
lehetéséget. Koppintson a Konfiguracié megerdsitése elemre.

program nar
Safety

v Robot Limits. Safe Home
Speed Limit After configuring a Safe Home position, you can configure a safety output function In Safety 1/0.
' Joint Limits Hnme;. @
217.85
281.54°
Safe Home \ - \ o
91.57°

Three Position

o Max
= -1000.00 mm/s
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ERTESITES

Ha a pozicids intelligens készségét valasztja a Biztonsagi alaphelyzet

* Egy statikus lizenetablak jelenik meg a pozicios intelligens

készség oldalan.

* A Biztonsagi alaphelyzetként konfiguralt intelligens készséget
nem lehet atnevezni, szerkeszteni vagy torélni, kivéve, ha a
felhasznald torli vagy visszavonja a Biztonsagi alaphelyzet

kijelolését a Biztonsagi alaphelyzet képernyén.

Az intelligens készségek képernydn az Alaphelyzet pozicioja duplikalhato és
szerkeszthetd. Az 6sszes ujonnan létrehozott Intelligens készség is konfiguralhatd

Biztonsagi alaphelyzetként.

Program name
= B Safety
oo 4 Smart skills
oo
Appication
Home
- Define a pose that the robot can be easiy moved nto during program setup
+ Create Smart kil When this pose Is defined, the Smart Sill button will move the robot tothis pose.
) Joint Positions
Align to Plane.
»
5 houlder
AlignZ to Nearest Axis 142 126
2 Center wist wrist2
Operstor 9° 92°
Freedrive
This position i used for Safe Home
Move Into Contact @ | cantt be edited or deleted

Retract
Home

Deactivated
eactvate O oupicate

Putinto Box © oeactivate

<

Custom Edit Pose

g Max
== -1000.00 mm/s
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Biztonsagi Ha az Alaphelyzet poziciojat hozzarendeli egy pozicié-intelligens funkciéhoz a
alaphelyzet Biztonsag menipontban, akkor a biztonsagi kimeneti funkcio legérdiilé menijében uj
funkcié a funkcid-hozzarendelésként megjelenik a Biztonsagi alaphelyzet.

kimenetekben A Biztonsagi I/O Kimenetek részében talalhaté Funkcié mez&kben valassza a
Biztonsagi alaphelyzet lehet6séget.

\/ Robot Limits Wired Outputs
Function signal 0ssD
Fncion | €0

~
Safe Home -

Application

Speed Limit
Force Limit

~ Joint Limits
Robot Moving ba

Joint Positions
Robot Not Stopping

Joint Speeds
e )
v safety o —
System Emergency Stopped
Inputs

Safe Home
Planes

Three Position

@ = .1000.00 mm/s — 100% T

A Biztonsagi alaphelyzet az Alkalmazott biztonsagi konfiguracié megerdsitése
attekintd parbeszédpanel funkcio-hozzarendelési tablazataban lathato.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Safe Home preview

Joints Position
Joint Speed

s Base 3.8022 rad

Tool Position Shoulder 4.0779 rad

Input Elbow 49137 rad

Output

Wrist 1 6.1205 rad
Hardware

Wrist 2 1.5983 rad
Three Position

Wrist 3 0.0303 rad
PROFIsafe

Joint angles are clamped between 0 and 2r radians

Safe Home

Revert Confirm Configuration
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Biztonsagi alaphelyzet A Biztonsagi alaphelyzet programcsomopont a Parancs csomoépontok

programcsomopontként Mozgatas csomopontok kategdridja alatt taldlhaté. Ez a csomopont arra
szolgal, hogy a robotot a biztonsagos alaphelyzetre vonatkozo biztonsagi
alkalmazas konfiguracidjaban el6re meghatarozott biztonsagi alaphelyzetébe
mozgassa.

URCaps

Clipboard

" Hide deactivated
program nodes.

ERTESITES

Ha a csomépontot a biztonsagi beallitasokban konfiguralt
biztonsagi alaphelyzet pozicidja nélkil adja hozza, akkor a
csomoépont sarga szinnel lesz jel6lve.

B Goon Configure sfe home posiion n Appliction - Safety
Custom N

A Biztonsagi alaphelyzet parancscsomépontban mozgasprofilok és egyéb

specialis beallitasok érhetdk el a harom pontos ikonra koppintva.
@ Advanced Settings X
Movement
Select the movement type and speed that the robot shall move towards
the selected position
Motion Profile
Custom v ‘
opibiove ¥
Speed Acceleration
0% 2R o

Cancel
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Specialis A felhaszndldk a Specialis beallitasok részben két lap és két mez§ segitségével hozhatnak
beallitasok Iétre mozgasprofilokat:

* Motion Profile
* Speed Type

* Speedtab

* Acceleration tab

Mozgasprofil funkcid lehetdvé teszi, hogy a felhasznalok elére meghatarozott
mozgasprofilokat allitsanak be a mozgasi csomépontokban: iziilet mozgatasa, Linearis
mozgas, Korives mozgas, Folyamatmozgas és Irany. Egyéni Mozgasprofil lehetévé teszi,
hogy a felhasznalok mozgasi adatokat hatarozzanak meg a mozgasi csomoépontban.

A Sebességtipus mezd alapértelmezett beallitdsa az OptiMove. Choose Classic
movement if you want to input speed and acceleration in degrees per second or mm per
second. Az OptiMove beallitasok az egyszer(i hasznalat és beallitas érdekében
szazalékban vannak megadva.

A felhasznalok a Sebesség lapon konfiguralhatjak a sebesség szazalékos aranyat, amely
a robot maximalis sebességének szazalékaként hatarozza meg a célsebességet.

A felhasznalok a Gyorsulas lapon konfiguralhatjak a gyorsulas szazalékos aranyat, amely
a robot maximalis teljesitményének szazalékaként hatarozza meg a célnyomaték
hatarértékeit.

Felhasznaldi kézikbnyv 156 UR20 PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdbi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 11. Kiberbiztonsagi fenyegetésértékelés

11. Kiberbiztonsagi fenyegetésertekelés

Ez a rész olyan informaciokat tartalmaz, amelyek segitenek megerdsiteni a robotot a
potencialis kiberbiztonsagi fenyegetésekkel szemben. Felvazolja a kiberbiztonsagi

Leiras fenyegetések kezelésére vonatkozo kdvetelményeket, és biztonsagi megerdsitési utmutatot
ad.

11.1. Altaldnos kiberbiztonsag

Leiras Egy Universal Robots robot halézathoz valo csatlakoztatasa kiberbiztonsagi kockazatokat
jelenthet.
Ezeket a kockazatokat szakképzett személyzet alkalmazasaval és kiilénleges
a robot kiberbiztonsaganak védelmére iranyulo intézkedések alkalmazasaval enyhitheti.
A kiberbiztonsagi intézkedések végrehajtasahoz kiberbiztonsagi fenyegetésértékelésre van
szikség.
A cél a kovetkezd:

* Fenyegetések felismerése
* Bizalmi zonak és csatornak meghatarozasa

* Adja meg az alkalmazas egyes 6sszetevdinek kdvetelményeit

é FIGYELMEZTETES
A kiberbiztonsagi kockazatértékelés elmulasztasa veszélybe sodorhatja a
robotot.

* Arendszer-6sszeépitd vagy hozzaért6, képzett személyzet kdteles
elvégezni a kiberbiztonsagi kockazatértékelést.

ERTESITES

Kizardlag hozzaért6, szakképzett személyzet felel az alabbiak igényének
megallapitdsaért: konkrét kiberbiztonsagi intézkedések alkalmazasa és a
szlikséges kiberbiztonsagi intézkedések meghatarozasa.

11.2. Kiberbiztonsagi kovetelmenyek

Leiras Az On halozatanak konfiguralasa és a robot védelme megkéveteli Ontél a kiberbiztonsagi
fenyegetést enyhit6 intézkedések végrehajtasat.
Kovesse az 6sszes kdvetelményt, miel6tt elkezdi a haldzat konfiguralasat, majd gy6zd6djon
meg arrol, hogy a robot bedllitasa biztonsagos.
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Kiberbiztonsag

* Az lizemeltet6 személyzetnek alaposan ismernie kell az altalanos

kiberbiztonsagi elveket és az UR robotban hasznalt fejlett technoldgiakat.

* Fizikai biztonsagi intézkedéseket kell bevezetni annak érdekében, hogy csak az

arra felhatalmazott személyzetnek legyen fizikai hozzaférése a robothoz.

* Minden hozzaférési pontot ellendrizni kell. Példaul: ajtézarak, beléptetd

kartyarendszerek, fizikai hozzaférés-ellenbrzés altalaban.

é FIGYELMEZTETES
Ha a robotot olyan haldézathoz csatlakoztatja, amely nincs

megfeleléen biztositva, ez biztonsagi és védelmi kockazatokat
jelenthet.

* Csak megbizhat6 és megfelel6en védett halozathoz
csatlakoztassa a robotot.

Hal6zati
konfiguraciés
kévetelmények

Csak megbizhat6 eszkdzok csatlakozhatnak a helyi halézathoz.
A szomszédos halézatokbol nem lehet bejové kapcsolat a robothoz.

A robotbdl kimend kapcsolatokat ugy kell korlatozni, hogy az adott portok,
protokollok és cimek legkisebb relevans csoportjat lehessen hasznalni.

Csak megbizhato partnerektdl szarmaz6é URCap- és varazsszkriptek
hasznalhatdk, és csak azok hitelességének és épségének ellenbrzése utan

Robotbeallitas
biztonségi
kévetelményei

Modositsa az alapértelmezett jelszo6t egy Uj, erés jelszora.
A ,Varazsfajlok” letiltasa, ha nem aktivan hasznaljak (PolyScope 5).

Az SSH-hozzaférés letiltasa, ha nincs ra sziikség. A kulcsalapu hitelesités
elényben részesitése a jelsz6alapu hitelesitéssel szemben

Allitsa a robot tlizfalat a legszigorubb hasznalhaté beallitasokra, és tiltsa le az
0sszes nem hasznalt interfészt és szolgaltatast, zarja le a portokat és korlatozza
az IP-cimeket.
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11.3. Iranyelvek a kiberbiztonsagi szigoritashoz

Leiras A PolyScope szamos funkciét tartalmaz a hal6zati kapcsolat biztonsaganak megdrzéséhez,
azonban a kdvetkezd iranyelvek betartasaval tovabb fokozhatja a biztonsagot:

Miel6tt a robotot barmilyen halézathoz csatlakoztatja, mindig cserélje le az
alapértelmezett jelszot egy erés jelszora.

ERTESITES

Az elfelejtett vagy elveszett jelsz6t nem tudja visszahivni vagy
visszaallitani.

* Minden jelszét taroljon biztonsagosan.

A beépitett beallitasok hasznalataval korlatozhatja a robot hozzaférését a halézathoz,
amennyire lehetséges.

Egyes adatatviteli felliletek nem rendelkeznek a kommunikacio hitelesitésére és
titkositasara szolgalé modszerrel. Ez egy biztonsagi kockdzat. Fontolja meg
megfelel kockazatcsdkkentd intézkedések alkalmazasat a kiberbiztonsagi
fenyegetések sajat értékelése alapjan.

A robotinterfészek mas eszkdzokrél torténd eléréséhez SSH-alagutat (helyi
porttovabbitas) kell hasznalni, ha a kapcsolat atlépi a bizalmi z6na hatarat.

Tavolitsa el az érzékeny adatokat a robotrdl, miel6tt azt hasznalaton kivil helyezné.
Forditson kulonos figyelmet az URCaps beéplilére és a program-mappaban lévd
adatokra.

* Arendkivil bizalmas adatok biztonsagos eltavolitasa érdekében tordlje vagy
semmisitse meg biztonsagosan az SD-kartyat.
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12. Kommunikacios ha

Ozatok

Sin A Fieldbus beallitasok segitségével meghatarozhatja és konfiguralhatja a PolyScope altal
elfogadott valos idejl elosztott vezérléshez hasznalt ipari szamitdgépes haldzati protokollok
csaladjat:

MODBUS
Ethernet/IP
Profinet
PROFIsafe
UR Connect

Felhasznaldi kézikbnyv

160

UR20 PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 12. Kommunikacios halézatok

12.1. MODBUS

Leiras Itt lehet beallitani a MODBUS kliens (master) jeleket. A megadott IP-cimeken a MODBUS
szerverekhez (vagy szolgakhoz) valé csatlakozasok bemeneti’kimeneti jelekkel (regiszterek
vagy digitalis) hozhatok létre. Minden jelnek egyedi neve van, igy programokban

_ Program name
= B End Effectors >
o &3
ication 896
o9 PP
Applicato
, &
Program U (v _
(S] Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Drogram.
» Rotation, Tilt Position, reference Layouts <P, Posi o Joint, Linear, Optimove Variables configuratio
Payioad,
{3
ol Variables
Operator
=
@
¢«
Ap— =
Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
int

Digital, Analog, I0s. lanes, 10s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo,
URCaps

Robot State

@ Max @ srced
Active == -1000.00 mm/s 100 %

< Communication

Modbus: Source

v Robot
b address Sequential mode
whedto 127,004 24 :
Tool 10 Reconnect count: @ MODBUS packet errors: 0 Connection status: Not connected =
v Modbus
+ Addsignal
Source

+ Add Source
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Jel Jel hozzaadasakor sajat nevet adhat a jelnek.
hozzaadasa Valassza ki a jel tipusat, irdnyat, és adja meg a frekvenciat, az idékorlatot és egyéb
specialis beallitasokat. A jel egy vagy tébb cimet is hasznalhat.

Add Signal X

Signal Name
MODBUS & Address Range

Address
From To
0 & 1
Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings

Frequency Timeout Slave address
v
10 Hz 2s § 255 0

Close @

Jelforrdsa A Modbus jelforras beallitasai szerkeszthetdk és torélheték. A szerkesztéshez koppintson a
Konfiguracié gombra, a térléshez pedig a szemetes ikonra.

Program name

= =

modbus 7l
P cece
oo & Communication coce
oo
Application
Modbus: Source &
v~ Robot 1P address § Move
(i) 127,001 124 Sequential mode
Progrem Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = ==
Tool 10 a—
5] Srovure
. o Modbus Read Digital Inputs &5 contig o
MODBUS_PLC_IN
g X
Source : ! &
Write Digital Outputs
Q & config Global
+  Add Source MODBUS_PLC_OUT @ Variables

Operator

+ Add signal

@ off 100 %
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Programozas

A t6bbi bemeneti jelhez hasonldéan a Modbus jeleket is felligyelheti. A programban a
Varakozas parancsnal valassza ki a Varakozas tipusa alatt a Jelbemenet lehetéséget.
Ezutan valassza ki a Modbus forrast, a konkrét bemeneti jelet és az allapotot, amelyre
varni kell.

A cimtartomanyok nem hasznalhatok logikai kifejezésekben. A program csak egyetlen
cimet hasznalhat, még akkor is, ha egy tartomany része.

Program name |

=

modbus L Main Program
|
i ccee Before Start
o 1 R Main Program ceco
.
, " T £ n n m O3 Contiratn
Applicatian Signal Input Source MODBUS_PLC_. High o
N
fa) v Status
. [+
Modules e |
Progiam
W V' Global Functions
o) Program
structure
+ create New
S o
{x
oy Goba
Variables
Operator
&

@ off 100 %

A Modbus kimeneti jel a Beallitds parancsbol konfiguralhato.

Program name

=]

modbus L7l Main Program
i ccce Before Start
oo 1 IR Main Program s
o P Configuration
Appication 2 & Wait: MODBUS_PLC == Hi
& Status
, M R )
=) Source MODBUS_PLC._... High s
& a Modules e
rogram
w ' Global Functions
@ Program
structure
w» S + create New
{3
e} aba
Varisbles
Operator T
&

@ off 100 %

12.2. Profinet

Leiras A PROFINET halozati protokoll engedélyezi vagy letiltja a robot csatlakoztatasat egy ipari
PROFINET IO-vezérl6hoz. Ha a kapcsolat engedélyezve van, kivalaszthatja azt a
mUveletet, amely akkor térténik, amikor egy program elvesziti a Profinet 10-vezérl6
kapcsolatat.
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PROFINET igy engedélyezheti a PROFINET funkciét a PolyScope X-ben.

engedélyezése 1
Bedllitasok elemre.

A képernyd bal fels sarkaban koppintson a Hamburger meniire, majd a

A bal oldali menliben a Biztonsag részben koppintson a Szolgaltatasok elemre.

Type the admin password.
A PROFINET bekapcsolasahoz koppintson a PROFINET gombra.

& settings

v General
System
Update

v Password
Operational Mode:
safety
Admin

Connection

Network

UR Connect
V' Security

Secure shell

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

| Secondary Client interface
| Real-Time Client interface

| Real-Time Data Exchange (RTDE)
| Interpreter Mode Socket

| Modbus TCP Server

| Ethernet/IP Adapter

JROS2

Ports: 20002, 20012
Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports: 74007649

Lock and Close
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12. Kommunikacios halozatok

A PROFINET APROFINET funkciék megkeresése a PolyScope X-ben:

hasznalata

A PolyScope X f6 navigaciojanal.

1. Koppintson az Alkalmazas ikonra.

2. A Kommunikacio részben valassza a PROFINET lehetdséget a bal oldali meniibdl.

Valassza ki a listarél a megfeleld miveletet:

Kihagyas

A PolyScope figyelmen kiviil hagyja a PROFINET-kapcsolat
megszakadasat, és a féprogram tovabb fut.

Szilineteltetés

A PolyScope X sziinetelteti a f6program futasat. A program onnan
folytatodik, ahol leallt.

A PolyScope X leallitja a féprogramot.

oo < Communication
oo
Application
“V  Robot
Wired /O
Program
Tool VO

V' Modbus
EL)

~+ Add source

Operator

v  Profinet

Profinet

~  EtherNet/IP

EtherNet/IP

Program name

Default program @

e
ccec

10 Device Name : “Z* No Controller -

Rohot action upon loss of Profinet input from 02T Rohot 10 or GP registers =

— Register Mod Regiter Module2 Program
v v structure

IGNORE IGNORE IGNORE

Enable network diagnostics (available in Support File) =

Logic
program

22116 {3

Variables
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Diagnosztika A Polyscope X lehet6évé teszi a Robot és a PROFINET 1/O-vezérld kozotti haldzati
forgalom rogzitését. Ez diagnosztikai célokra hasznalhaté kapcsolati problémak esetén.
* Az opcid engedélyezéséhez koppintson a ,Hal6ézati diagnosztika engedélyezése”
gombra.

A kommunikacios adatok .pcap fajlban kerlilnek mentésre.
A fajl a Rendszerkezel6 Tamogatasi fajljaban kerlil mentésre. A diagnosztikaban
legfeljebb 50 MB adat rogzithetd.

1. Nyissa meg a Fejlécet, megjelenik a Rendszerkezel6.
2. Valassza ki a programot, amelyen dolgozik.

3. Koppintson a harom fligg6leges pontbdl all6 ikonra (kebab ikon), majd valassza az
Export lehet6séget.

= Inf i
" ynvensaL nosors Programs information

[ programs Name Description
W uRcaps
B ucense 25104

D scrperes e
Wove_MotionProfle e
1) Export
ceb
WationPofies

Move_HereFinal

MoveHere

4. Valassza ki a pcap fajlban talalhaté kommunikacios adatokat, majd a Mentés

€ 5 v A T TERC > OSDSK(Q) > tdd-flare-1 v G| Search wddfiare-t » o % s
Organize > New folder = @ ¥ GraGriubMase. () BeginnersGuideto. 3 HIMLResponsivel.  [B The Complete Guid.
s Name : Date modified Type Size.
e e S0z o Feae e
@ pubiisn-falc pomaxmi 11472025 1:53 M Microsoft Edge HT.
uolisn-pa pomami 142025 153PM  Microsoft Edge HT.
v nisec © punicpat Manager X

[ readmemd
> & 0SDisk (C)

@ screenshots pomami

> = Release Atifac

Information
4+ Program
File name: | End Effectorspcap 9

Save astype: Alliles () =
Description &
. Details
~ Hide Folders save Cancel Open B :
Created: 25 Nov 2025 10:44
Latest version
) scriptFiles Modified : 26 Nov 2025 11:37
B Move MotionProfile Modified
Viewscript
0 ce Modified
I MotionProfiles Modified
[J  Move Herefinal Modified
O vovetere Modified
4

5. Aféképernyén megjelend felugro értesités tajékoztatja, hogy a fajl exportalasa a
programban sikeresen megtortént.
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Ethernet port A PROFINET eszk6z engedélyezésekor egy Uj virtualis Ethernet-port jon Iétre.

allapota A virtualis Ethernet-port konfiguracioja a jelenleg beallitott IP-cim, alhalézati maszk, atjaré
és MAC-cim adatait jeleniti meg.
Vegye figyelembe, hogy ez a virtualis port eltér a Robot halozati beallitasaiban konfiguralt
porttol.

12.3. Ethernet/IP

Leiras Az EtherNet/IP egy olyan halozati protokoll, amely lehetévé teszi a robot csatlakoztatasat
egy ipari EtherNet/IP szkennereszkdzh6z. Ha a kapcsolatot engedélyezték, kivalaszthatja a
miveletet, amelyet akkor végez el, amikor egy program elvesziti az EtherNet/IP szkenner
eszkdzzel a kapcsolatot.

Ethernet/IP igy engedélyezheti az Ethernet/IP miikddését a PolyScope X-ben.
engedélyezése 1. A képernyd bal fels6 sarkaban koppintson a Hamburger meniire.

Koppintson a Beallitasok elemre.

A bal oldali meniliben a Biztonsag részben koppintson a Szolgaltatasok elemre.

Type the admin password.

a > b

A bekapcsolashoz koppintson az Ethernet/IP adapter gombra.

& Ssettings

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

| Secondary Client interface Ports: 30002, 30012

| Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Operational Mode

| Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
safety

| Interpreter Mode Socket Port: 30020
Admin

' Connection | Modbus TCP Server Port: 502

Network
o Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818

UR Connect -
| Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
v security o

JROSZ Ports: 7400-7649

Lock and Close

Secure shell
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Ethernet/IP igy talalhatja meg az Ethernet/IP funkcidkat a PolyScope X-ben:

hasznalata

A PolyScope X bal oldali fejlécében.

1. Koppintson az Alkalmazas ikonra.

2. A Kommunikacié részben valassza az Ethernet/IP lehet6séget a bal oldali menlbdl.

Valassza ki a listarél a megfeleld miveletet:

Kihagyas

Szlineteltetés

A PolyScope X figyelmen kiviil hagyja az EtherNet/IP kapcsolat
megszakadasat, és a f6 program végrehajtasa folytatodik.

A PolyScope X sziinetelteti a féprogram futasat. A program onnan
folytatadik, ahol leallt.

A PolyScope X leallitja a féprogramot.

Program name
=} Default program o

ccee

oo <  Communication cece

oo
Application
D v Robot
Program
‘Wired 10
© Tool 10
»
v Modbus
Q + Addsource

Operator
v Profinet

Profinet

~  EtherNet/IP

EtherNet/IP

“= Connected

If connection is lost

u:
IGNORE fickiva)

e Global

A képernyd jobb fels6 sarkaban lathaté az Ethernet/IP allapota.

Csatlakoztatva A robot csatlakoztatva van az Ethernet/IP szkennerhez.

Nincs
szkenner

Letiltva

Az Ethernet/IP eszkdz fut, de egyetlen szkenner sincs csatlakoztatva a
robothoz Etherneten/IP-n keresztlil.

Ethernet/IP eszkdz nincs engedélyezve.

Felhasznaldi kézikbnyv

168 UR20 PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS

12. Kommunikaciés halézatok

12.4. UR Connect

A PolyScope X A PolyScope X szoftvert csatlakoztatnia kell a myUR Cloud szolgaltatashoz.
csatlakoztatdsaa A PIN-kédot a myUR-fiokjaban kell megkeresnie.

myUR felhéhoz 1.

2.
3.
4

Ha megjelenik a zold ikon az ablak jobb sarkaban, csatlakozott myUR Cloudhoz.

Lépjen a Beallitasokra.
Valassza az UR Connect lehetdséget.
Az UR Connect féoldalan nyomja meg a ,,Csatlakozas” gombot.

Adja hozza a myUR-bd&l szarmazé PIN-kddjat.

& Settings

UR Connect

v General
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
PIN Code
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect
Security

Secure shell

& Settings
UR Connect

v General
System Connected to myUR Cloud :
Update You are connected to myUR Cloud. You can now access your data from anywhere
e
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Secure shell
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Sikertelen Ha a ,Hibas PIN-kéd” lizenet jelenik meg, kérjuk, ellendrizze a PIN-kodjat a myUR-ben.

kapcsolddas

& Settings

v ‘General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
‘Connection
Network

UR Connect

Security

Error
Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

[a)4){+] (][4 [ 4]

Connection to UR Cannect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ GotoDiagnostics
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Diagnosztika Ha az UR Connect aktiv allapotaban barmilyen vératlan dolgot tapasztal, Iépjen a
Diagnosztika részre.

1.

2.
3.
4

Lépjen a Beallitasokra.
Valassza az UR Connect lehetdséget.
Nyissa meg a jobb felsé sarokban talalhatd, harom ponttal jeldlt menit.

Valassza a ,Diagnosztika” lehetdséget.

&) Settings
UR Connect

v General

System ‘Connected to myUR Cloud UR Conneet

Update
pdate Welcome to UR Connect. 6o to Diagnastics
UR Connect is a cloud-based service that allows you to access yc
Export Logs
You can also use UR Connect to monitor your robot and receive n

Password

Operational Mode

Connect
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

‘Secure shell

&) Settings
UR Connect

v General
System UR Connect Diagnostics
Update This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect.

Password )
sswe & Run Diagnostics

Operational Mode
Summary
safety 3 diagnostic(s) found

Admin Results

Connection

(D) Device not connected

Network
UR Connect UR Cennect URCap not installed
Security

(©) Diagnosties completed
‘secure shell
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Naplék Az UR Connect naplékat exportalhatja a PolyScope X szoftverbdl.

exportalasa

1.

a bk N

Lépjen a Beallitasokra.

Valassza az UR Connect lehetdséget.

Nyissa meg a jobb fels® sarokban talalhatd, harom ponttal jel6lt meniit.
Valassza a ,Naplok exportalasa” lehetéséget

Valassza az ,Exportalas a myUR-ba” vagy az ,Exportalas USB-re” lehet6séget.

I, Export Logs

Felhasznaloi kézikdnyv
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13. Kockazatéertekeles

Leiras A kockazatértékelés olyan kdvetelmény, amelyet az alkalmazashoz kételezéen el kell
végezni. Az alkalmazas kockazatértékelése az integrator feleléssége. A felhasznalé is lehet
az dsszeépitd.

A robot részben befejezett gép, igy a robot alkalmazasanak biztonsaga a
szerszamtol/végrehajtotol, az akadalyoktol és mas gépektdl fiigg. Az integraciot végzo
félnek az 1ISO 12100 és az ISO 10218-2 szabvanyt kell hasznalnia a kockazatértékelés
elvégzéséhez. Az ISO/TS 15066 miiszaki el6iras tovabbi utmutatast nyujthat az
egyuttm(ikddé alkalmazasokhoz. A kockazatértékelésnek a robotalkalmazas teljes
élettartama alatt valamennyi feladatot figyelembe kell vennie, beleértve, de nem
kizarolagosan a kovetkezdket:

* Arobot betanitasa a robot beéllitdsa és a robotalkalmazas fejlesztése soran
* Hibaelharitas és karbantartas

* Arobotalkalmazas normal miikddése

A kockazatértekelést a robotalkalmazas els6 bekapcsolasa el6tt kell elvégezni. A
kockazatértékelés iterativ folyamat. A robot fizikai beszerelése utan ellendrizze a
csatlakozasokat, majd fejezze be az 6sszeépitést. A kockazatértékelés része a biztonsagi
konfiguracios beallitasok, valamint az adott robotalkalmazashoz sziikséges tovabbi
vészleallasok és/vagy egyéb védelmi intézkedések sziikségességének meghatarozasa.
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Biztonsagi A helyes biztonsagi konfiguraciés beallitasok meghatarozasa kiilonésen fontos része a
konfiguracios robotalkalmazasok fejlesztésének. A jelszovédelem engedélyezésével és beallitasaval
beallitasok meg kell akadalyozni a jogosulatlan hozzaférést a biztonsagi konfiguraciohoz.

Q FIGYELMEZTETES
A jelszavas védelem beallitasanak elmulasztasa sériilést vagy halalt
okozhat a konfiguracios beallitasok szandékos vagy véletlen
megvaltoztatasa miatt.

* Mindig éllitson be jelszavas védelmet.

+ Allitson be egy programot a jelszavak kezelésére, hogy csak
olyan személyek férhessenek hozz4, akik értik a valtoztatasok
hatasat.

Néhany biztonsagi funkciot kifejezetten az egytittm(ikédé robotalkalmazasokhoz
terveznek meg. Ezek a biztonsagi konfiguracio beallitasain keresztiil konfiguralhatok.
Az alkalmazéas kockazatértékelésében azonositott kockazatok kezelésére szolgalnak.

A kovetkezdk korlatozzak a robotot, és mint ilyenek, befolyasolhatjak a robotkar, a
végberendezés és a munkadarab altal egy személyre atvitt energiat.

* Er6- és teljesitmény-korlatozas: A robot altal kifejtett, a mozgas iranyaba haté
szoritoer6k és nyomasok csokkentésére szolgal a robot és a kezel6 kdzott
bekovetkez6 utkozesek esetére.

* Mozgéasmennyiség korlatozas: A robot és a kezel6 kézott bekdvetkezd
Utk6zések esetén a nagy tranziens energia és itkozési er6k csokkentésére
szolgal a robot sebességének cstkkentése altal.

* Sebességkorlatozas: A konfiguralt hatarértéknél kisebb sebesség biztositasa.

A kovetkez6 tajolasi beallitasok a mozgasok elkeriilésére és az éles élek és kiallo
részek emberre gyakorolt hatasanak mérséklésére szolgalnak.

* A csuklo, a kdnyok és a szerszam/végrehajto eszkdz helyzetének
korlatozasa: Bizonyos testrészekkel kapcsolatos kockazatok csékkentésére
szolgal: Kerlilje a fej és a nyak felé iranyuldé mozgast.

* Szerszam/végrehaijté orientacioé korlatozasa: A szerszam/végrehaijté és a
munkadarab bizonyos tertileteivel és jellemzdivel kapcsolatos kockazatok
csokkentésére szolgal: Kertilje el, hogy az éles élek a kezel§ felé mutassanak, az
éles élek befelé, a robot felé forditasaval.
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Leallitasi
teljesitmény
kockazatai

Egyes biztonsagi funkcidkat kifejezetten barmilyen robotalkalmazashoz terveztek. Ezek
a jellemzdk a biztonsagi konfiguracio beallitasain keresztiil konfiguralhatok. A
robotalkalmazas leallasi teljesitményével kapcsolatos kockazatok kezelésére
szolgalnak.

Az alabbiak korlatozzak a robot fékidejét és a féktavolsagot, hogy a robot lealljon a
beallitott hatarértékek elérése el6tt. Mindkét beallitas automatikusan kihat a robot
sebességére, hogy a hatarértéket ne Iépje tul.

* Fékezési id6korlat: A robot leallitasi idejének korlatozasara szolgal.

* Féktavolsag-korlatozas: A robot fékutjanak korlatozasara szolgal.

Ha a fentiek barmelyikét hasznalja, nincs sziikkség manualisan elvégzett idészakos
leallitasi teljesitményvizsgalatra. A robot biztonsagi vezérlése folyamatos felligyeletet
végez.

Ha a robotot olyan robotalkalmazasba telepitik, ahol a veszélyek ésszerlien nem kiiszébolhetdk
ki, vagy a kockazatok nem csodkkenthetdk kell6képpen a beépitett biztonsaggal kapcsolatos
funkcidk hasznalataval (pl. veszélyes szerszam/végeffektor vagy veszélyes folyamat hasznalata
esetén), akkor biztonsagi elemeket kell alkalmazni.

Q FIGYELMEZTETES
Az alkalmazasi kockazatértékelés elmulasztasa novelheti a kockazatokat.

* Mindig végezze el az alkalmazas kockazatértékelését az elérelathato
kockazatok és az ésszer(ien elbrelathaté visszaélések tekintetében.

Az egylttm(ikdd6 alkalmazasok esetében a kockazatértékelés
magaban foglalja az litk6zésekbdl és az ésszerlien elbrelathatod
visszaélésekbdl eredd elbre lathato kockazatokat.

A kockazatértékelés a kdvetkezbkre terjed ki:
* AKkar sulyossaga
* Az el6fordulas valoszinlisége

* Aveszélyes helyzet elkertilésének lehet6sége

UR20 PolyScope X
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Potencialis Az Universal Robots a kdvetkez&kben felsorolt potencialisan jelentés veszélyeket
veszélyek hatarozza meg, amelyeket az integratornak figyelembe kell vennie. Egyéb jelentds
veszélyek is tarsulhatnak egy adott robotalkalmazashoz.

* A szerszam/végeffektor vagy az eszkoz/végeffektor-csatlakozo éles széleinek és

hegyes végzddéseinek athatolasa a béron.

A kozeli akadalyok éles széleinek és éles pontjainak behatolasa a bérbe.
Erintés miatti ziz6das.

Randulas vagy csonttorés utés kdvetkeztében.

A robotkart vagy szerszamot/végeffektort tarté laza csavarok okozta
kdvetkezmények.

A szerszambol/végrehajtobol kiesd vagy kirepllé targyak, pl. gyenge megfogas
vagy aramszlnet miatt.

Téves felfogas arrol, hogy mit vezérel a tébb vészleallitd gomb.
A biztonsagi konfiguracios paraméterek helytelen beallitasa.

Helytelen beallitasok a biztonsagi konfiguracios paraméterek illetéktelen
megvaltoztatasa miatt.
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13.1. Becsipodeés veszelye

Leiras A becsip6dési veszélyeket ugy lehet elkerlilni, hogy eltavolitjuk az akadalyokat ezeken a
terlleteken, masképpen helyezziik el a robotot, vagy biztonsagi sikok és a csuklok korlatai
megfelel6 kombinacidjaval kiiszoboljik ki a veszélyeket gy, hogy megakadalyozzuk, hogy
a robot a munkaterdilet e teriiletére jusson.

é VIGYAZAT
A robot bizonyos terileteken térténd elhelyezése becsipddésveszélyt
okozhat, ami sérliléshez vezethet.

_% 1650 mm
400 mm

A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkatertiletek figyelmet igényelnek szurd
veszélyek miatt. Az egyik tertilet (balra) a sugariranyu mozgasokhoz van meghatarozva,
amikor a 1. csukld iziilet legalabb 1650 mm-re van a robot alapjatol. A masik tertilet (jobbra)
400 mm-en bellil van a robot alapjétol, amikor érintélegesen mozog.
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13.2. Lea

Leiras

0. illesztés
(ALAP)

Féktavolsag
méterben,
20 kg 33%-a
esetén.

Féktavolsag
méterben,
20 kg 66%-a
esetén.

Itasi ido és ledllitasi tavolsag

A 0. izilet (alap) 1. iziilet (vall) és 2. iziilet (kbnydk) vonatkozasaban megadott grafikai
adatok a leallasi tavolsagra és leallasi iddre érvényesek:

* 0. kategoria
* 1. kategoria
* 2. kategoria

A 0. csuklé tesztjét vizszintes mozgasnal végezték, ahol a forgastengely merdleges volt a
talajra. Az 1. csuklé és a 2. csuklé tesztjei soran a robot fliggéleges palyat jart be, ahol a
forgastengelyek parhuzamosak voltak a talajjal, és a leallitast a robot lefelé haladasa alatt
végezték.

Az Y tengely az a tavolsag, amely a leallas megkezdésétdl a végso helyzetig tart.

ERTESITES

Bedllithatja a felhasznal6 altal meghatérozott biztonsagi besorolasu
maximalis leallasi id6ket és tavolsagokat. Ha felhasznalo altal
meghatarozott beallitasokat hasznal, a program sebessége dinamikusan
keril beallitasra, hogy mindig megfeleljen a kivalasztott hatarértékeknek.

stopping distance

—8— 100% extension
0.4 | —® 66% extension
—&— 33% extension

Distance [m]
o o o
= N w

o
o

66
Speed [%]

stopping distance

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—&— 33% extension

e o o ©
N s b

Distance [m]

°
-

o
o

33 100

66
Speed [%]
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Féktavolsag

stopping distance

méterben, -8~ 100% extension
20 kg maximalis 0.6 | o 337% oxtension
hasznos teher
esetén Eoa4
8
[
s
- .//_o/‘
0.0
33 66 100
Speed [%]
Féktavolsa . )
| g stopping distance
meterbel’l, —8— 100% extension
megnévelt O 3 S e
25 kg hasznos 03
teher esetén E
(]
©0.2
I
801
0.0 '//
33 66 100
Speed [%]
0. illesztés P
stopping time
(ALAP) —@— 100% extension
—8— 66% extension
0.20{ =@ 33% extension
Fékidd
masodpercben, - 0.15
20 kg 33%-a g
" £ 0.10
eseten.
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
Fékid6 N
i stopping time
masodpercben 0.30 —g~ 100% extension
-8~ 66% ext i
20 kg 66%-a 0.25{ =&~ 33% Zé:zi:
esetén.
0.20
)
E 0.15
=
0.10
0.05 /
0.00

66
Speed [%]
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Fékid6
masodpercben,
20 kg maximalis
hasznos teher
esetén.

Fékidé
masodpercben,
megndvelt 25 kg-
os hasznos teher
esetén.

stopping time

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension

0.3

Time [s]

0.1

|

0.0

=
o
o

66
Speed [%]

stopping time

0.30 —8— 100% extension
=8~ 66% extension
0.25 | —®— 33% extension

Time [s]
© ©
= =
o w

66
Speed [%]

1. csuklé
(VALL)

Féktavolsag
méterben,
20 kg 33%-a
esetén.

Féktavolsag
méterben 20 kg
66%-a esetén

stopping distance

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

Distance [m]
o o I o
= N w EN

o
<)

w
w

101

o

66
Speed [%]

stopping distance

0.6 { —8— 100% extension
—8— 66% extension
0.5 =@ 33% extension

Distance [m]
© o o o
=N W b

w
@

101

=3

66
Speed [%]
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Féktavolsag
méterben 20 kg
maximalis
hasznos teher
esetén

Féktavolsag
méterben,
megndvelt

25 kg hasznos
teher esetén

1. csuklé (VALL)

Fékid6
masodpercben,
20 kg 33%-a
esetén

Fékid6
masodpercben
20 kg 66%-a
esetén

stopping distance

o o
o ©

N

I
S

Distance [m]

o
N}

o
o

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

w
vy

66 100
Speed [%]

stopping distance

0.5

o
W

I\

Distance [m]
o
N

o
-

o
<)

—8— 100% extension
=8~ 66% extension
—&— 33% extension

w
@

66
Speed [%]

0.25

0.20

o
i
wu

N

Time [s]
©
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o

0.05

0.00

0.35
0.30
0.25

7 0.20

()

£0.15

[

0.10
0.05
0.00

stopping time

—@— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

w
()

66
Speed [%]

stopping time
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-8~ 66% extension
—8— 33% extension

N

w
(")
=
o
o
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Fékid6
masodpercben,
20 kg maximalis
hasznos teher
esetén.

Fékidé
masodpercben,
megndvelt 25 kg-
os hasznos teher

stopping time

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—&— 33% extension

T

66 100
Speed [%]

stopping time

—8— 100% extension
-8~ 66% extension
—&— 33% extension

esetén.

2. csukld
(KONYOK)

Féktavolsag
méterben,
20 kg 33%-a
esetén.

Féktavolsag
méterben,
20 kg 66%-a
esetén

66
Speed [%]

stopping distance

0.14 -8~ 100% extension

66
Speed [%]

stopping distance

0.175 | —=e— 100% extension
0.150
0.125

mj

5 0.100
=
0.075

visiwar

0.050
0.025
0.000

66
Speed [%]
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Féktavolsag

stopping distance

méterben, -8~ 100% extension
20 kg maximalis 0.20
hasznos teher
esetén E0.15
8
C
£0.10
0
o
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Féktavolsa : .
| g stopping distance
meterbel’l, 0.4 —8— 100% extension
megndvelt
25 kg hasznos 0.3
teher esetén E
(]
2 0.2
8
a
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
2. csuklé P
2 . stopping time
(KONYOK) 0.12 —@— 100% extension
Fékidé 010
masodpercben, % 0.08
20 kg 33%-a £
esetén " 0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
Fékid6 N
i stopping time
masodpercben —e— 100% extension
20 kg 66%-a 0.14
esetén 0.12
©0.10
()
£
£ 0.08
0.06
0.04

66
Speed [%]
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Fékid6
masodpercben,
20 kg maximalis
hasznos teher
esetén

Fékidé
masodpercben,
megndvelt 25 kg-
os hasznos teher
esetén

0.200
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©
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N
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o
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14. Veszhelyzeti esemenyek

Leiras A vészhelyzetek kezeléséhez, példaul a vészleallitas piros nyomdégombbal torténé
aktivalasahoz kovesse az itt talalhato utasitasokat. Ez a rész azt is leirja, hogyan lehet a
rendszert manudlisan, energiaellatas nélkul mozgatni.

14.1. Veszleallitas

Leiras A vészleallité vagy E-Stop a hordozhaté kezel6egységen talalhatd piros nyomégomb.
Nyomja meg a vészleallitd nyomégombot a robot minden mozgasanak leallitdsahoz. A

A vészleallitdsok nem mindsllinek biztonsagi eszk6znek (ISO 12100).

A vészleallitas kiegészitd védbintézkedés, amely nem akadalyozza meg a sértilést. A
robotalkalmazas kockazatértékelésében hatarozzak meg, hogy sziikségesek e tovabbi
vészleallitd gombok. A vészleallitd funkcidnak és a mikddtetd eszkdznek meg kell felelnie
az ISO 13850 szabvanynak.

A vészleallitas mikodtetése utan a nyomogomb ebben a beallitasban reteszel6dik. Mint
ilyen, minden alkalommal, amikor egy vészleallitast aktivalnak, manualisan kell
visszaallitani annal a nyomogombnal, amelyrél a leallitast elinditottak.

A vészleallitd nyomogomb alaphelyzetbe allitasa el6tt szemrevételezéssel azonositsa és
mérije fel a vészleallitd elsd aktivaldsdnak okat. Az alkalmazasban I1évé minden berendezés
vizualis felImérését el kell végezni. Amint megoldotta a problémat, allitsa vissza a
vészleallitd nyomoégombot.

A vészleallitd nyomdégomb visszaallitasahoz
1. Tartsa lenyomva a nyomoégombot, és csavarja az 6ramutato jarasaval megegyezd
irAnyba, amig a retesz ki nem old.

Ereznie kell, amikor a retesz kiold, ezzel jelezve, hogy a nyomégombot
visszaallitotta.

Ellen6rizze a helyzetet és azt, hogy vissza kell-e allitani a vészleallitét.

3. Avészledllitas visszaallitdsa utan allitsa vissza a robot aramellatasat, és folytassa a
miikodtetést.
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14.2. Mozgatas motoros meghajtassal nelkul

Leiras

Olyan vészhelyzetben, amikor a robot aramellatasa lehetetlen vagy nem kivanatos, a
robotkar mozgatasara kényszeritett hatramenetet is hasznalhat.

A kényszeritett hdtramenethez er6sen nyomni vagy huzni kell a robotkart, hogy az izulet
elmozduljon. A nagyobb robotkarok mozgatasahoz tébb emberre is sziikség lehet.

Minden izllet fékjét surlédé tengelykapcsoldval szerelték fel, amely lehetbvé teszi a
mozgatast nagy kényszernyomaték alatt. A kényszerhatramenet nagy erét igényel, és a
robot mozgatasahoz egy vagy tébb emberre is sziikség lehet.

Beszorulas esetén kett6 vagy tébb személy sziikséges a kényszerhatramenet
elvégzéséhez. Bizonyos helyzetekben két vagy tobb személyre van sziikség a robotkar
szétszereléséhez.

A UR robotot hasznal6 személyzetet ki kell képezni a vészhelyzetekre vald reagélsra. Az
integracio soran kiegészit informaciokat kell nyujtani.

é FIGYELMEZTETES
A tamaszték nélkiili robotkar eltérése vagy leesése okozta veszélyek
sérilést vagy halalt okozhat.

* Vészhelyzet esetén ne szerelje szét a robotot.

* Az aramellatas megszlntetése el6tt tamassza meg a robotkart.

ERTESITES
A robotkar kézi mozgatasa csak vészhelyzetben és szervizelési célokra
szolgal. A robotkar felesleges mozgatasa anyagi karokat okozhat.

* Aziziletet ne mozgassa 160 foknal nagyobb mértékben ezzel
biztositva, hogy a robot megtalalja eredeti fizikai helyzetét.

* Ne mozditson el egyetlen izlletet sem a kelleténél tébbet.
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14.3. Clamp Connection: Disassembly

Leiras
Q FIGYELMEZTETES
A meg nem erdsitett izliletek leeshetnek, vagy ezeket leejthetik, ami

sérilésekhez vezethet.

* Tamassza ala az izlileteket a bilincsek eltavolitdsa kdzben.

ERTESITES
Ha a bilincsek eltavolitasa kozben nem tamasztja ala az iziilete(ke)t, ez a
berendezés karosodasat eredményezheti.

* El6zze meg az izlletek leesését a bilincsek eltavolitasa kdzben a
kovetkezdk barmelyikével:

* Hasznaljon valamilyen tamasztékot a levalé alkatrész alatt.
* Szerelje szét az izlletet fekvd allapotban.

* Tamassza ala emel6berendezéssel.

Az oreg izllet visszahelyezése elbtti vizsgalat elmulasztasa vagyon- és/vagy
berendezéskarosodashoz vezethet.

Az izlilet cseréje el6tt mindig végezze el az izllet ellenbérzését. Tovabbi informaciokért lasd a
Szerviz kézikdnyv lllesztések ellenérzése cimUi részét.
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Szétszerelé 1.
s

Csatlakoztassa az ESD csuklépantot a pétalkatrész-csomagbdl vagy
szerszamkészletbdl egy elektromosan foldelt fellilethez.

Tavolitsa el a fekete lapos gydirdit.
Hasznalhat egy par hegyes csipeszt vagy egy kisméret( laposfejl csavarhuzét.

Felhasznaloi kézikdnyv
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14. Vészhelyzeti események

5. Azizilet most mar meglazult, és eltavolithatd.

7. Most ezzel leszerelte az iziiletet.
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14.4. Uzemmod

Leiras

A kilénb6zd izemmodokat a hordozhat6 kezelbegység vagy a miiszerfal szerver
segitségével érheti el és aktivalhatja. Ha kiils6 zemmaddvalaszté van beépitve, akkor az
vezeérli az izemmaodokat - nem pedig a PolyScope vagy a miszerfal-kiszolgalo.

Automatikus Gizemmaéd Aktivalas utan a robot csak egy elére meghatarozott feladatokat
tartalmazo programot tud végrehajtani. Nem modosithatja vagy mentheti a programokat és a
telepitéseket.

Kézi izemmadd Ha aktivalva van, akkor programozhatja a robotot. Médosithatja és mentheti
a programokat és a telepitéseket. A kézi izemmaodban hasznalt sebességeket a sériilések
megeldzése érdekében korlatozni kell. Amikor a robot kézi izemmaodban makodik, egy
személy tartozkodhat a robot hatétavolsagan bellil. A sebességet az alkalmazas
kockazatértékelésének megfeleld értékre kell korlatozni.

é FIGYELMEZTETES
Ha a kézi izemmaddban m(ikddé robot tul nagy sebességet hasznal,

sérilést okozhat.

Helyreallitas izemmad akkor aktivalodik, ha az aktiv hatarértékkészlet valamelyik
biztonsagi hatarértékét megsértik, a robotkar 0 kategoriaju leallast hajt végre. Ha egy aktiv
biztonsagi hatarértéket, pl. illesztési helyzet hatarértékét vagy biztonsagi hatart,
megsértenek, amikor a robotkar mar be van kapcsolva, akkor Helyredllitds médban indul el.
Ez lehetdvé teszi a robotkar visszahlzasat a biztonsagi hatarértékeken belll. Helyreallitas
modban a robotkar mozgasat rogzitett, nem testreszabhat6 hatarértékkészlet korlatozza.

Nagysebességii kézi izemmo6d Ha ez az lzemmadd engedélyezve van, atmenetileg
tullépheti a szerszdm és a konyok alapértelmezett sebességkorlatjat.

A robot kézi izemmaodban biztonsagi leallast hajt végre, ha egy harom helyzet
engedélyezd eszkdz van konfiguralva, és vagy elengedik (nem nyomjak meg), vagy teljesen
lenyomjak.

Az automatikus méd és a Kézi mad kozotti valtashoz szilkség van a harom helyzetl
engedélyezd eszkoz teljes kioldasara és ismételt lenyomasara, hogy a robot mozgasat
lehetbvé tegyék. Nagy sebességli kézi izemmadd hasznalata esetén a robot mozgasterének
korlatozasara hasznaljon biztonsagi izliletkorlatokat vagy biztonsagi sikokat.

ERTESITES
Ot perc tétlenség utan a sebességkorlatozas visszaall az alapértelmezett

értékre.
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A nagysebesség(i 1. Koppintson az Alkalmazéas elemre, majd valassza a Biztonsag lehet6séget.
kézi méd 2. Lépjen be a Haromhelyzetl engedélyezd eszkoz lehetéségeihez.
engedelyezése 3. Azoldalon csusztassa el a gombot a Kézi nagy sebesség engedélyezése
elemre.

Uzemmédvaltas  |i70 Automatikus

Mozgassa a robotot a +/- gombokkal a «

Mozgas lapon

Szabad mozgatas X

s Okkentett
Programok végrehajtasa Cso e’n f X
sebesség
Program szerkesztése és mentése X

*Ha harom helyzetl engedélyez6 eszkdz van konfiguralva, a robot kézi csdkkentett
sebességgel miikddik, kivéve, ha a kézi nagysebességil izemmaod engedélyezve van.

é FIGYELMEZTETES
* Az Automatikus izemmaod kivalasztasa el6tt vissza kell allitani a

felfiggesztett biztonsagi berendezések teljes miikodéképessegeét.

* A kézi lzemmodot lehetbleg csak akkor hasznalja, ha minden személy a
védett téren kivul tartézkodik.

* Ha kilsé izemmodvalasztét hasznalnak, azt a védett téren kivil kell
elhelyezni.

* Automatikus Gzemmodban senki nem Iéphet be a védett térbe, és nem
tartdzkodhat azon beliil, kivéve, ha védbfelszerelést hasznalnak, vagy ha
az egylttmikodd alkalmazas teljesitmény- és erékorlatozasra (PFL) van
hitelesitve.

Harompoziciés Ha harom helyzetli engedélyezd eszkdzt hasznal és a robot kézi izemmaodban van, a
engedélyezd mozgatashoz a harom helyzet(i engedélyezd eszkdzt kozeépsd pozicioba kell allitani. A
eszkdz harom helyzetli engedélyezd eszkdznek automatikus modban nincs hatasa.

ERTESITES
* Eléfordulhat, hogy egyes UR robotméretek nem rendelkeznek
harom helyzet(i engedélyez6 eszkbzzel. Ha a
kockazatértékelés megkdveteli az engedélyezé eszkdzt, akkor
3PE hordozhat6 kezelbegység hasznalata kotelez6.

A programozashoz a 3PE hordozhaté kezel6egyseég (3PE TP) ajanlott. Ha kézi
tizemmodban egy masik személy is tartbzkodhat a védett térben, akkor a masik
személy altali hasznalathoz egy tovabbi eszk6z is beépithet6 és konfiguralhato.
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Uzemmédvaltas Az lizemmaddok kdzétti valtashoz valassza ki a jobb oldali fejlécben a profil ikonjat,
hogy megjelenjen az Uzemmodvalaszté rész.

* Az Automatikus azt jelzi, hogy a robot izemmdd-beallitasa Automatikus.

* Kézi azt jelzi, hogy a robot izemmod-beallitasa Kézi.

A PolyScope X automatikusan Kézi modban van, amikor a Biztonsagi I/0 konfiguracio
engedélyezve van harom helyzetl engedélyez6 eszkozzel.

Tavoli A tavoli izemmadot csak akkor lehet megvaltoztatni, ha ,Automatikus” Gzemmodra
{izemmaéd valtott.
kivalasztasa Ha a tavoli izemmoddot ,tavoli” izemmaddrol ,helyi” Gzemmodra valtja, a mikddési mod

visszatér ,kézi” izemmodba.

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Position

Joint Speed

Planes

Input

output

Hardware

Three Position

Mode Selection

Select Operational mode
Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

® Manual Automatic

Select Remote mode
Swiiteh to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote

Felhasznaloi kézikdnyv
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15. 573

Itas

Leiras A robotot csak az eredeti csomagolasban szallitsa. tarolja a géngyodleget szaraz helyen, ha
a robotot késébb at akarja helyezni.
Amikor a robotot a csomagolasbol a telepités helyére viszi, a robotkar mindkét csovét
egyszerre fogja meg . Tartsa a robotot a helyén, amig az sszes rogzitdcsavart szorosan
meg nem huzta a robot aljan.
Emelje fel a vezérlédobozt a fogantyujanal fogva.

é FIGYELMEZTETES
A szakszer(tlen emelési mddszerek vagy alkalmatlan emel6eszk6zok
hasznalata sériilésekhez vezethet.

* Kerlilje a hata vagy mas testrészei tulterhelését a berendezés
beemelésekor.

* Hasznaljon megfelel6 emeléberendezést.
* Minden regionalis és nemzeti emelési iranyelvet be kell tartani.

+ Ugyeljen arra, hogy a robotot a Mechanikai interfész cim alatt talalhato
utasitasoknak megfeleléen szerelje fel.

ERTESITES
Ha a robot szallitds kozben harmadik féltél szarmazé alkalmazashoz/
telepitéshez van csatlakoztatva, kérjik, olvassa el az alabbiakat:

* Arobot eredeti csomagolasa nélkili szallitasa érvényteleniti a Universal
Robots A/S altal nyujtott 6sszes garanciat.

* Ha a robotot el6regyartott megoldas részeként szallitjak, biztonsagosan
rogzitve és az alabbiakban ismertetett ajanlasok teljes koérd
betartasaval, az nem mindsl a jotallas megszegésének.

Felel6sségkizaras A Universal Robots nem tehet6 feleléssé a berendezés szallitasabol eredd karokeért.
A csomagolas nélkili szallitasra vonatkoz6 ajanlasokat a universal-
robots.com/manuals oldalon talalja
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15.1. Szallitas csomagolas nelkdl

Leiras Universal Robots mindig azt javasolja, hogy a robotot az eredeti csomagolasaban kell
szallitani.
Ezek az ajanlasok azért készlltek, hogy csokkentsék a nem kivant rezgéseket az
izliletekben és a fékrendszerekben, és csokkentsék az izlletek forgasat.
Ha a robotot az eredeti csomagolasa nélkul szallitjak, kérjik, olvassa el az alabbi
irdnyelveket:

* Haijtsa 6ssze a robotot, amennyire csak lehetséges - ne szallitsa a robotot
szingularitasi pozicidban.

* Helyezze at a sulypontot a robotban a lehetd legkdzelebb az alaphoz.
* Roégzitse mindegyik csévet egy szilard felllethez a cs6 két kiilénb6zd pontjan.

* Rogzitsen szilardan 3 tengelyen barmilyen csatlakoztatott végeffektort.

Szalli
tas

Hajtsa 6ssze a robotot, amennyire
csak lehetséges.

Ne szallitsa hosszabbitoval ellatott
allapotban.
(szingularitasi pozicio)

Roégzitse a csdveket szilard
felulethez.

Rogzitse a csatlakoztatott
végeffektort 3 tengelyen.
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15.2. Ahordozhato kezelbegyseq tarolasa

Leiras

A kezeldnek tisztaban kell lennie azzal, hogy a tanito6 fliggépanel e-Stop gombjanak
megnyomasa milyen kévetkezményekkel jar. Példaul tébb robotbdl allé telepitések esetén
zavart okozhat. Egyértelmivé kell tenni, hogy a hordozhaté kezel6egység e-Stop funkcioja
a teljes telepitést vagy csak a csatlakoztatott robotot allitja-e le.

Zavar kockazata esetén tarolja a hordozhato kezel6egységet ugy, hogy az e-Stop gomb ne
legyen lathaté vagy hasznalhato.

15.3. Hosszu tavu tarolas

Leiras

Irdnyelvek

Ez a rész a robotok és alkatrészek hosszu tdvu tarolasara vonatkozo altaldnos iranyelveket
ismerteti.
Ez a robot minden generaciojara és poétalkatrészére vonatkozik.

A robot hosszU tavu tarolasa alatt 6 honapos vagy ennél hosszabb tarolasi id6tartamot
értunk.

A robot és alkatrészeinek optimalis allapotban tartdsahoz ajanlott a szokasos j6 gyakorlatot
kdvetni, azaz:

* Tarolasi hémérséklet: 10°C - 30°C
* Paratartalom: RH 20-60%

* Az Universal Robots azt tanacsolja, hogy legalabb évente csomagolja ki és inditsa
be a robotokat, és futtasson rajtuk egy kénny( terhelés(i programot, amely minden
izlletet elforgat minden iranyban 5-szér legalabb 90 fokkal, hogy eloszlassa a
kenbanyagokat.

Ha lehetséges, szerelje fel a potalkatrészeket is egy karra, és hajtsa végre ugyanezt
a miveletsort.

* Ritka esetekben sziikség lehet a robotok letérlésére tarolas utan, hogy eltavolitsa a
tomitésekbdl kiszivargott felesleges kenbanyagokat.

* Az akkumulator a robot élettartamara van tervezve, és a rendszer tapellatasa soran
nem toltédik. Az akkumulator élettartama 8-10 év, de az e-Series és az UR Series
esetében cserélhetd.

* A flash memodria idével elveszitheti adatkapacitasat, ezért fennall a veszélye, hogy
az SD-kartyan talalhat6 adatokat ujra kell irni.
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16. Karbantartas es javitas

Leiras A karbantartasi munkakat, az ellen6rzést és a kalibralast a jelen kézikdnyvben talalhato
Osszes biztonsagi utasitas, az URService Manual és a helyi kdvetelmények betartasaval
kell elvégezni.

A javitasi munkak az Universal Robots feladata. Az Ggyfél altal kijel6lt, képzett személyek
végezhetnek javitasi munkakat, feltéve, hogy betartjak a Szerviz kézikdnyvet.

Karbantartasi A karbantartas és a javitas célja, hogy a rendszer az elvarasoknak megfeleléen
biztonsag mikodjon.
Amikor a robotkaron vagy a vezérl6dobozon dolgozik, tartsa be az alabbi eljarasokat és
figyelmeztetéseket.

é FIGYELMEZTETES
Az alabbiakban felsorolt biztonsagi gyakorlatok barmelyikének

elmulasztasa sériilést okozhat.

* Huzza ki a halozati kabelt a vezérlddoboz aljabdl, ezzel
biztositva, hogy teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon ki
minden mas energiaforrast, amely a robotkarhoz vagy a
vezérlédobozhoz csatlakozik. Hozzon meg minden sziikséges
dvintézkedést, hogy a javitas idészaka alatt megakadalyozzon
masokat abban, hogy aram ala helyezzék a rendszert.

* Ellendrizze a foldel6 csatlakozast, mielétt Ujra aram ala helyezi a
rendszert.

* Tartsa be az ESD-el8irasokat, amikor a robotkar vagy a
vezérlddoboz alkatrészeit szétszereli.

* Kertilje el, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz vagy
por kertljon.
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Karbantartasi e

biztonsag é FIGYELMEZTETES
Ha a vezérlédoboz elhelyezésénél nem hagy elegendé helyet az ajtd
teljes kinyitasahoz, sérilések keletkezhetnek.

* Biztositson legalabb 915 mm helyet, hogy a vezérl6doboz ajtaja
teljesen kinyilhasson, és el tudja végezni a szervizelést.

Q FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG
Ha a vezérlédoboz tapegységét kikapcsolas utan tul gyorsan szereli
szét, ez elektromos kockazatokbdl kifolydlag sértilést okozhat.

* Kertlje a vezérlédobozban lév) tapegység szétszerelését, mivel
ezekben a tapegységekben a vezérlédoboz kikapcsolasa utan
még tébb 6ran keresztll fennmaradhat a magas fesziltség (akar
600 V).

A hibaelharitas, karbantartas és javitasi munkak utan gy6z8djon meg arrdl, hogy a
biztonsagi kdvetelmények teljesiilnek. Tartsa be az orszagos vagy regionalis
munkavédelmi el6irasokat. Az 6sszes biztonsagi funkcio beallitasanak helyes
mikodését is tesztelni és ellendrizni kell.
Lezaras Az UR robotok feszlltségmentesithetdk és lezarhatdk fesziiltségmentesitett allapotban.
megjeldlése Célja a robot, a robotalkalmazas vagy a robotcella telepitésével, karbantartasaval vagy

javitasaval kapcsolatos feladatokbol eredd veszélyes energiak ellenérzés alatt tartasa.

A robot aramellatasanak ,lezarasa” vagy ,veszélyes energia ellenérzése” érdekében
hasznalhat halézati dugaljzarat, amely megakadalyozza a tapkabel vezérlédobozhoz vald
Ujracsatlakoztatasat, példaul a Brady 148081 IEC dugaljzarat.

é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

A veszélyes energianak valo kitettség vagy a benne Iévé veszélyes
energia felszabadulasa aramutést és sulyos sértiilést okozhat.

* Hasznaljon halézati dugaljzarat, hogy megakadalyozza a
tapkabel vezérlédobozhoz valé visszacsatlakozasat. Mérlegelje
példaul a Brady 148081 IEC dugaljzarat vagy annak megfeleld
terméket.

A hibaelharitas, karbantartas és javitasi munkak utan gy6z6djén meg arrol, hogy a biztonsagi kdvetelmények
teljestinek. Tartsa be az orszagos vagy regionalis munkavédelmi el6irasokat. Az 6sszes biztonsagi funkcio
beallitasanak helyes mikddését is tesztelni és ellenbrizni kell.
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16.1. Aledllasi teljesitmeny tesztelese

Leiras

Rendszeresen tesztelje a rendszert annak megallapitasara, hogy a leallitasi teljesitmény
nem romlott-e. A megnoévekedett leallasi idék sziikségessé tehetik a biztositoberendezések
modositasat, esetleg a telepités megvaltoztatasaval. Ha a kockazatcsdkkentési stratégia
alapjat a fékid6 és/vagy a féktavolsag biztonsagi funkcidk képezik, nincs sziikség a leallasi
teljesitmény ellendrzésére vagy vizsgalatara. A robot folyamatos felligyeletet végez.

16.2. Robotkar tisztitasa és ellendrzese

Leiras

Tisztitasi
modszerek

A rendszeres karbantarts részeként a robotkar a jelen kézikényvben szerepl6 ajdnldsokkal
és a helyi eldirdsokkal 6sszhangban tisztithato.

A robotkaron és/vagy a hordozhato6 kezel6egységen Iévé por, szennyez&dés vagy olaj
eltavolitasahoz egyszerlien hasznaljon egy téréruhat és az alabbiakban megadott
tisztitoszerek egyikét.

Feliilet el6készitése: Lehet, hogy az alabbi megoldas alkalmazasa el6tt a fellleteket el6
kell késziteni a laza szennyezddések és tdormelékek eltavolitasaval.

Tisztitészerek:
* Viz
* 70% izopropil alkohol
* 10% etanol alkohol

* 10% nafta (A zsir eltdvolitasahoz.)

Alkalmazas: Az oldatot altalaban szérdéfejes flakon, ecset, szivacs vagy rongy
segitségével viszik fel a tisztitand6 felliletre. A szennyezddés mértékétdl és a tisztitandd
felllet tipusatdl figgben kdzvetleniil vagy tovabb higitva alkalmazhato.

Felrazés: A makacs foltok vagy er6sen szennyezett terliletek esetén az oldatot kefével,
suroloszerrel vagy mas mechanikus eszkdzzel lehet felkavarni, hogy segitsen fellazitani a
szennyezOdéseket.

Fennmaradasi id6: Ha sziikséges, az oldatot hagyjuk allni a feliileten legfeljebb 5 percig,
hogy behatoljon a szennyez&désekbe, és hatékonyan feloldja azokat.

Oblités: A tartozkodasi id6 utan a feliiletet altalaban alaposan ledblitik vizzel, hogy
eltavolitsak a feloldott szennyez&déseket és az esetleges tisztitoszer-maradvanyokat.
Alapvetd fontossagu az alapos 6blités, hogy a maradékok ne okozzanak kart vagy ne
jelentsenek biztonsagi kockazatot.

Szaritas: A megtisztitott felliletet hagyhatjuk a leveg6n szaradni, vagy torolkdzékkel
szarithatjuk.

é FIGYELMEZTETES
NE HASZNALJON FEHERITOT semmilyen oldatos tisztitdszerben.
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A

FIGYELMEZTETES

belégzés vagy lenyelés betegséget vagy sériilést okozhat. A betegség vagy
sérililés megel6zése érdekében tartsa be a kdvetkezOket:

+ ELOKESZITES:
* Gondoskodjon réla, hogy a terilet jol szell6ztetett legyen.
* Ne legyen étel vagy ital a robot és a tisztitdszerek kdzelében.
* Gondoskodjon arrél, hogy a kdzelben legyen szemmoso allomas.

* Qylijtse 6ssze a sziikséges egyéni védbeszkodzoket (kesztyd,
szemvedelem)

* VISELJE EZEKET:

* Véddkeszty(: Olajallé kesztyl (nitril), amely vizhatlan és ellenall a
terméknek.

* Akenbzsir véletlen szembe jutdsanak elkertilése érdekében
szemveédd hasznalata ajanlott.

* NE NYELJE LE.

* Abban az esetben, ha
* bdrrel érintkezik, vizzel és enyhe tisztitdszerrel mossuk le
* bdrreakciét észlel, forduljon orvoshoz

* szembe Kerll, hasznaljon szemmoso allomast, forduljon
orvoshoz.

* agbzoket belélegezte vagy a kendzsirt lenyelte forduljon
orvoshoz

* Zsirozas utan
* tisztitsa meg a szennyezett munkafellleteket.

* atisztitdshoz hasznalt rongyokat vagy papirt felel6sségteljesen
artalmatlanitsa.

* Gyermekekkel és allatokkal valo érintkezés tilos.
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Robotkar
ellenérzési
terv

Robotkar
ellendrzési
terv

Robotkar
ellendrzési
terv

Az alabbi tablazat az Universal Robots altal ajanlott ellendrzéstipusok ellendrz6 listaja.
Rendszeresen végezze el a tablazatban javasolt szemléket. Minden olyan hivatkozott
alkatrészt, amely kifogasolhato allapotban van, ki kell javitani vagy ki kell cserélni.

Ellen6rzési mivelet tipusa Id6keret
Havi  Kétéves  Eves

1 Lapos gydirlk ellen6rzése V X
2 Robot kabel ellenérzése V X
3 Robotkabel csatlakozas ellendrzése V X
4 Ellenérizze a robotkar régzitécsavarjait | F X
5 Ellendrizze a robotkar régzitécsavarjait | F X

*
6 Kerek heveder F X

ERTESITES
A robotkar alkatrészei karosulhatnak, ha a tisztitashoz siritett leveg6t
hasznal.

* Soha ne hasznaljon s(ritett levegét a robotkar tisztitasahoz.

Ha lehetséges, mozgassa a robotkart NULLA helyzetbe.

Kapcsolja ki és huzza ki a tapkabelt a vezérlészekrénybdl.

Ellen6rizze a vezérl6szekrény és a robotkar kézétti kabelt, hogy nem sérdlt-e.
Ellendrizze, hogy az alap rogzitécsavarjai megfeleléen meg vannak-e huzva.

Ellendrizze, hogy a szerszamkarima csavarokat megfelel6en rogzitették.

o g~ w2

Ellendrizze a lapos gy(riiket kopasra és sériilésre.

* Cserélje ki a lapos gydrliket, ha elhasznalddtak vagy sérliltek.

ERTESITES
Ha a szavatossagi idén belll barmilyen sériilést észlel a roboton,
forduljon a forgalmazoéhoz, akitél a robotot vasarolta.
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Ellen8rzés 1. Szereljen le barmilyen eszkdzt vagy tartozékot, vagy allitsa be a TCP/Hasznos
terhelés/sulypont értéket a szerszam specifikacidjanak megfeleléen.

2. Szabadonfuté modban a robotkar mozgatasahoz:

* A 3PE hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg gyorsan, engedije el és
nyomja meg Ujra, majd tartsa a 3PE gombot ebben a helyzetben.

Bekapcsol6 gomb 3PE gomb

3. Huzzaltolja a robotot vizszintesen elnyujtott helyzetbe, és engedie el.

aIo

4. Ellen6rizze, hogy a robotkar képes-e fenntartani a helyzetet aldtamasztas és a
szabadonfuto (Freedrive) aktivalasa nélkuil.

16.3. A TP ésa CB tisztitasa

A Hordozhat6 Hasznaljon enyhe, ipari tisztitdszert, amely nem tartalmaz higitészereket vagy
kezel6egység agressziv adalékanyagokat. A képernyd torléséhez ne hasznéljon suroléanyagot.
érintéképerny6jének a A Universal Robots nem népszer(sit konkrét tisztitészert.

tisztitasa

Avezériddoboz Sziikség esetén tordlje le a Vezérlbegység felszinét egy nedves ruhaval.
tisztitasa Kdvesse a felhasznaldi kézikdnyvben szerepld tisztitasi ajanlasokat.
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Cserélje ki a A vezérl6doboz mindkét oldalan talalhat6 egy-egy sz(r6.

vezérlédoboz 1
sz(iro6it

. Ovatosan tavolitsa el a kiilsé mianyag keretet az alabbi 3.7. képen piros

nyilakkal jelzett helyeken huzva. A keret Kinyilik.

2. Cserélje ki a sz(ir6ket.

3.7. abra Cserélje ki a vezérl6doboz sz{iréit.

Felhasznaldi kézikbnyv
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16.4. Szoftver telepitése

A 1. A PolyScope bal oldali menijében koppintson az Alkalmazas elemre, majd
3PE TP szoftver valassza a Biztonsag lehetéséget.
konfiguralasa = ® piaetnce o =

Applicati
o8 pplication

@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles

nt, Linear, Optimove

&
<«

Application Variables
arables configuratio

‘‘‘‘‘‘‘‘‘

= ox & e
=) 100000 mm/s 100% T+

2. Koppintson a Hardver és a Feloldas gombra.

B pick and Place revised
safety
~ Robot Limits Hardware
Speed Lim Select connected Teach Pendant
Power & Force 3PE Enabled e

A ror il notstarc reflect the conneceed arcvare

Joint Speeds

v safetylo

oo

= Max Spe
= -1000.00 mm/s — 0% t

3. Adja meg a jelszot, és koppintson a Meger6sités lehetdségre. A Hordozhat6

kezel6egység mostantdl engedélyezve van.

4. Koppintson a Alkalmazza elemre a rendszer Ujrainditasahoz. A PolyScope

tovabbra is fut.

5. Koppintson az Alkalmazas és ujrainditas, majd a Konfiguracié megerésitése
elemre a 3PE Hordozhato kezel6egység szoftver telepitésének befejezéséhez.
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17. Artalmatlanitas és kornyezet

Leiras

A Universal Robots robotokat a vonatkozd nemzeti térvényeknek, eldirasoknak és
szabvanyoknak megfelel6en kell artalmatlanitani. ez a felelésség a robot tulajdonosat
terheli.

Az UR robotok gyartasa a kérnyezet védelme érdekében a veszélyes anyagok korlatozott
felhasznalasanak megfeleléen torténik, ahogyan azt a 2011/65/EU eurépai RoHS-iranyelv
meghatarozza. Ha a robotokat (robotkar, vezérl6egység, hordozhaté kezel6egység)
visszakildik az Universal Robots Denmark-nak, akkor az Universal Robots A/S gondoskodik
az artalmatlanitasrol.

A dan piacon értékesitett UR robotok artalmatlanitasi dijat az Universal Robots A/S el6re
kifizeti a DPA-system cégnek. Az eurdpai 2012/19/EU WEEE iranyelv érvényességi
tertletén az importéroknek sajat regisztraciot kell végezniiik a nemzeti WEEE regiszterbe. A
dij altalaban kevesebb 1 €/robotnal.

A nemzeti nyilvantartasok listajat itt talalja: https://www.ewrn.org/national-registers.
A Globalis Megdfeleléség keresése itt: https://www.universal-robots.com/download.
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Az UR Robotkar
robotban * Csovek, alapkarima, szerszamtarto konzol: Eloxalt aluminium
el6fordulé - , -
* lzliletek burkolata: Porszort aluminium
anyagok

Fekete savos tomitégylriik: AEM gumi
* kiegészit6 csuszogylrl a fekete sav alatt: 6ntott fekete mlanyag
zarofedelek/fedelek: PC/ASA miianyag

Kisebb mechanikai alkatrészek, pl. csavarok, anyak, tavtartdk (acél, sargaréz
és mlanyag)

Rézhuzalokat tartalmazo huzalkdtegek és kisebb mechanikai alkatrészek, pl.
csavarok, anyak, tavtartok (acél, sargaréz és miianyag)

Robotkar iziiletei (belsd)

Fogaskerekek: Acél és zsir (részletek a Szerviz kézikbnyvben)
Motorok: Vasmag rézhuzalokkal

Rézhuzalokat tartalmazoé huzalkdtegek, nyomtatott aramkari lapok, kiilénb6z6
elektronikus alkatrészek és kisebb mechanikai alkatrészek

Az izlileti tomitések és O-gy(irlik kis mennyiségli PFAS-t tartalmaznak, amely
a PTFE (kozismert nevén TeflonTM) egyik vegyiilete.

Kendzsir: szintetikus + asvanyi olaj litiumkomplex szappan vagy karbamid
suritével. Molibdént tartalmaz.

* A modellidl és a gyartasi idéponttdl fliggéen a zsir szine lehet sarga,
bibor, s6tét rozsaszin, piros, zold.

* A Szerviz kézikdnyv részletezi a kezelési dvintézkedéseket és a zsirok
biztonsagi adatlapjait

Vezérl6egység

Szekrény (burkolat): Porszért bevonatos acél
* Standard vezérl6szekrény

Aluminium fémlemez haz (a szekrény belsejében). Ez egyben az OEM
vezeérl6 burkolata is.

* Standard vezérl6doboz és OEM vezérl6.

Rézhuzalokat tartalmazé huzalkétegek, NYAK, kiilénbdzé elektronikus
alkatrészek, miianyag csatlakozok és kisebb mechanikai alkatrészek, pl.
csavarok, anyak, tavtartok (acél, sargaréz és miianyag)

A litium akkumulator egy nyomtatott aramkoéri lapra van szerelve. Az
eltavolitas modjat lasd a szervizkézikdnyvben.
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18. Nyilatkozatok es tanusitvanyok
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18.1. Beépitésinyilatkozat (eredeti)
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UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B) original: EN
Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:
Universal Robots A/S David Brandt, Technology Officer, Compliance
Energivej 51, DK-5260 Odense S DK | Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with standard control box, standard length cables &
Function: | with or without UR 3PE teach pendant. Function is determined by the completed machine (robot
application or cell with end-effector, intended use and application program).

Model: | UR8Long, UR15, UR18, UR20, UR30 with a standard control box: no7E: This DO/ is NOT applicable

Serial Number: | Starting 2024 6 8 00252 and higher for the UR20* when the OEM Controller is used.
year Sequential numbering, restarting at 0 each year See control box markings.
series 6 =UR8Long, 7 = UR15, 5§ = UR18, 8 = UR20, 9 = UR30

*TUV Rheinland certifications: UR20:11 Mar ‘24 (#00252). UR30: 14 Mar ‘24. UR15: May ‘25.
UR8Long (#00019) & UR18 (#00012): 31 Jul 25

Incorporation: | Universal Robots UR8Long, UR15, UR18, UR20 & UR30 shall only be put into service upon being
integrated into a final complete machine (robot application or robot cell), which conforms with the
provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,
1.1.6,1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.1,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP,
1.5.1,1.5.2,1.5.4,1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.1.1,1.7.2,1.7.4,1.7.4.1,
1.7.4.2,41.2.1,4.1.2.3,4.1.2.5 (sling), 4.1.3, 4.3.3, Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and Article
6 of the EMC Directive:

() ENISO 10218-1:2011 X (1) EN IS0 13732-1:2008 () ENIEC 60947-5-8:2014 & 2021
(I ENISO12100:2010 () EN SO 13850:2015 (1) EN IEC 61000-3-2:2014 & 2019
(1) EN1SO 13849-1:2015 X (1) EN IEC 60204-1:2018 as applicable | (Ill) EN 61000-3-3:2013

2023 edition has no relevant changes
() ENISO 13849-2:2012 (1, I1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (111) EN 61000-6-2: 2012 & 2019
: +A11:2013+A2:2017 () EN 61140:2002/A1:2006 & 2016

X See TUV Rheinland Certificates

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1S0 9409-1:2004 (Il1) EN 60068-2-27:2009 (I) EN 60664-1:2007

(1) 1SO/TS 15066:2016 as applicable | (Ilf) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 | (II1) EN IEC 61000-6-4:2023

(111) EN 60068-2-1:2007 (1) EN IEC 60320-1:2021 (1) ENIEC 61784-3:2021 [SIL2]
(11) EN 60068-2-2:2007 (1) EN 60529:1991/AC:2016 (1) EN 61326-3-1:2017

[Industrial locations SIL 2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK019348,
1SO 14001 certificate DK019349, and 1SO 45001 certificate #DK019350.

Ty P
f "y 47/ (
Odense Denmark, 25 August 2025 L{%l/lt/ﬁ/\ S 7 22 )Z;——
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
This DOI can change without notice. DOIs are in User Manuals. Most recent User Manuals & DOIs are available from the UR website.

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark www.universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60
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18.2. Nyilatkozatok

Az eredeti utasitasok forditasa

EU beépitési nyilatkozat (

Gyané

es tanusitvanyok

DOI) (a 2006/42/EK iranyelv Il. B. mellékletének megfelel6en)

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Dania

A koz0sségben a miszaki
dokumentacié dsszeallitasara
jogosult személy

David Brandt
Technolégiai vezetd, K+F
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

A részben befejezett gép(ek) leiras

a és azonositasa

Termék és funkcio:

Ipari robot, tébbfunkcios, tdbbtengelyes manipulator standard
vezérlédobozzal, standard hosszusagu kabelekkel és UR 3PE
hordozhato6 kezel6egységgel vagy anélkil. A funkciojat a befejezett gép
hatarozza meg (robotalkalmazas vagy cella végberendezéssel,
rendeltetésszeri felhasznalassal és alkalmazo6i programmal).

Modell:

UR8Long, UR15, UR18, UR20, UR30 standard vezérlédobozzal:

Megjegyzés:

Ez a DOI NEM alkalmazhaté az OEM vezérlé hasznalata esetén. Lasd a vezérlédoboz
jeloléseit..

Sorozatszam:

Kezdve 20246800252 és magasabb értékekkel

&V sorozat 8=UR20, 9=UR30

TUV Rheinland tanusitas és jeldlés: UR20: 24. marcius 11., (#00252).
UR30: 24. marcius 14. UR15: 25. majus. UR8Long (#00019) & UR18
(#00012): ‘25. julius 31.

Beépités:

A Universal Robots UR8Long, UR15, UR18, UR20 és UR30 csak akkor
helyezhetd Gizembe, ha egy végsé befejezett gépbe
(robotalkalmazasba vagy robotcellaba) épitik be, amely megfelel a
Gépészetiirdnyelv és mas vonatkozé iranyelvek rendelkezéseinek.

Kijelentjiik, hogy a fenti leszallitott termékek megfelelnek az alabbiakban részletezett irdnyelveknek:
Amikor ezt a részben befejezett gépet beépitik és befejezett géppé valik, az integrator felelés azért, hogy a
befejezett gép teljesitse az 6sszes vonatkozé iranyelv elbirasait, a CE jeldlés alkalmazasaért, valamint a
Megfelel6ségi nyilatkozat (DOC) kiallitasaért.

I. 2006/42/EK Gépészeti iranyelv

A kdvetkez6 alapvetd kdvetelmények teljesiiltek: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.1.6,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.1,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1
3PE TP-vel, 1.5.1,1.5.2,1.54,1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3, 1.7.1.1,
1.7.2,1.74,1.7.41,1.7.42,4.1.2.1,4.1.2.3,4.1.2.5 (heveder), 4.1.3,
4.3.3, V1. melléklet. Kijelentjiik, hogy a vonatkoz6 mUiszaki
dokumentacié megfelel a Gépészetiiranyelv VII. melléklet B részének.

1. 2014/35/EU Kisfeszlltségl
iranyelv

Az alabbiakban az LVD iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

[1l. 2014/30/EU EMC-iranyelv

Az alabbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.
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Hivatkozas az alkalmazott harmonizalt szabvanyokra, az MD & LV iranyelvek 7. cikkének (2) bekezdésében
és az EMC iranyelv 6. cikkében emlitettek szerint:
(D ENISO 10218-1:2011*

. () EN1SO 13732-1:2008 () EN IEC 60947-5-8:2014 & 2021
E:; Es ::8 12;28_?02181 5+ () EN ISO 13850:2015 (I EN IEC 61000-3-2:2014 &
2023-as kiadas nerr-1 tartalmaz (I) EN IEC 60204-1:2018 2019
leva ‘ltoztatasokat értelemszerlien (11 EN 61000-3-3:2013
rf eE\ﬁ?ssc\)/i 30543_2?;’0?2 (I, 11) EN 60947-5 5:1997 (Ill) EN 61000-6-2: 2012 & 2019
S, ) , - o +A1:2005 + A11:2013 (I) EN 61140:2002/A1:2006 &
Lasd a TUV Rheinland

. e +A2:2017 2016

tanusitvanyokat

Hivatkozas mas alkalmazott mliszaki szabvanyokra és miszaki specifikaciokra:

(I) 1ISO 9409-1:2004 (1) EN 60664-1:2007

(I) ISO/TS 15066:2016 ( (1) EN IEC 61000-6-4:2023
értelemszeriien ( (1) EN IEC 61784-3:2021 [SIL2]
(1) EN 60068-2-1:2007 ( (1) EN 61326-3-1:2017

(1) EN 60068-2-2:2007 ( [Ipari helyszinek SIL 2]

A gyarté vagy annak meghatalmazott képviseldje a nemzeti hatésagok indokolt kérésére koteles kiadni a
részben befejezett gépre vonatkozo informaciot.

A teljes min&ségbiztositasi rendszer Bureau Veritas bejelentett szervezet altali jovahagyasa: ISO 9001
tanusitvany #DK015892 és ISO 45001 tanusitvany #DK015891.

[11) EN 60068-2-27:2009

[I1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
II) EN IEC 60320-1:2021

II) EN 60529:1991/AC:2016

18.3. UR20 tanusitvanyok

Leiras A harmadik fél tanusitvanya dnkéntes. Azonban a robotintegratorok szamara ugy tudja a
legjobb szolgaltatast nyujtani az Universal Robots, hogy robotjait az alabb felsorolt
akkreditalt vizsgalointézetekben tanusittatja.

Az 6sszes tanusitvany masolatat megtalalhatja ebben a fejezetben: Tanusitvanyok.
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Tanusitas A TUV Rheinland tanusitvanyai az EN ISO
S0 102180 10218-1 és az EN ISO 13849-1 szerint. A TUV
é é ENI1S0 138451 TOV Rheinland a biztonsagot és a minéséget
TOVRheiniad Rheinland képviseli gyakorlatilag az tizleti élet és

e wwcom altalaban az élet minden teriletén. A 150 évvel
ezel6tt alapitott vallalat a vilag egyik vezetd
tesztelési szolgéltatdja.

A cTUVus jeldlés azt mutatja, hogy a termék
megfelel az USA-beli és a kanadai biztonsagi
el6éirasoknak, igazolva az USA-beli és a
kanadai elektromos biztonsagi eléirasoknak
valo megfeleléségét.

TUOV
Rheinland

>

O
| =
w

A Universal Robots termékek megfelelnek az
elektronikus informatikai termékek szennyezé
CHINA RoHS | hatésa korlatozasara vonatkozé CHINA RoHS
koévetelményeknek. Terméknyilatkozati
tablazat is rendelkezésre all.

[ )
31

Az Universal Robots termékeit megvizsgaltak,
KCs és megfelelnek a KOSHA biztonsagi
szabvanyoknak.

A Universal Robots termékeit értékelték a
KC koreai EMC kdévetelményeknek vald
megfelelés szempontjabol.

A Universal Robots termékeinek teljesitményét

Delta a DELTA tesztelte.

Q™™ ©

Beszallitoi Beszallitoink visszajelzése szerint az Universal
harmadik fél Robots e-sorozatu robotok szallitasi raklapjai
tanasitvanya Koérnyezet | megfelelnek a fa csomagoldanyagok gyartasara
vonatkozo6 ISMPM-15 dén elirasoknak, és ennek
megfeleld jelléssel lattak el.

@.:.

Gyartoi teszt A Universal Robots e-sorozatu robotokat folyamatos
tanusitvanya . gyartomdvi vizsgalatoknak és végellendrzési
Universal oy D
eljarasoknak vetik ala.
Robots

A UR vizsgalati eljarasokat folytonos feltlvizsgélatnak
és fejlesztésnek vetik ala.
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Nyilatkozatok az Baraz EU iranyelvek Eurépara vonatkoznak, néhany Eurdpan kivili orszag elismeri

EU és/vagy el6irja az unids nyilatkozatok meglétét. Az eurdpai iranyelvek elérhetdk a
iranyelveknek hivatalos honlapon: http://eur-lex.europa.eu.
megfeleléen A gépipari iranyelv szerint az Universal Robots robotjai részben befejezett gépeknek

mindsulnek, és mint ilyenek, nem lathatdk el CE cimkével.
A gépekre vonatkozé iranyelvnek megfelel beépitési nyilatkozatot (DOI) ebben a
fejezetben talalja meg: Nyilatkozatok és tanusitvanyok.
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18.4. UR20 tanusitvanyok

TOV
Rheinland

Certificate

Page 1

Cartflcarero T 72408049 0001

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5260 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 013 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,
URSe, UR7e, URl@e, UR12e, UR16e

Technical Data: Rated Voltage: AC 108-200V, 58/60Hz or
AC 208@-240V, 58/6@Hz

Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

A TUVRheinland®
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TUV Page 1
Rheinland
W L
Eszak- Certificate
Amerika
Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5268 Odense S 5268 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308
5
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland
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Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

. Page 1
Rheinland
- -
Eszak- Certificate
Amerika
Certificate no.
UL1740 CU 72503109 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S See additional page(s) for the listing of 3
Energivej 51 factories
5260 Odense S
Denmark
Report Number: US25JQ7X ee2 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: UL 1740:2018 R8.23
CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2019)
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR15, UR2©, UR3@, UR8 Long, UR18
Technical Data: Rated Voltage: a) AC 1ee-20eV, 56/6eHz;
b) AC 200-248V, 50/66Hz
Rated Current: a) 15A; b) 8A
Protection Class: I
Special Remarks: The following safety functions have
been evaluated and determined to meet =
PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-1:2015: ;
1- Emergency Stop 2- Safeguard Stop ;
3- Joint Position Limit 4- Joint Speed Limit g
5- Pose Limit 6- Cartesian Speed Limit 4
7- Force Limit 8- Momentum Limit
9- Power Limit 10- Stopping Time Limit
11- Stopping Distance Limit 12 -System Emergency Stop Output
13 -Robot Moving Digital Output
14 -Robot Not Stopping Digital Output
15 -Reduced Mode Digital Output -
16- Not Reduced Mode Digital Output H
17- 3 Position Enabling Device INPUT E
Refer to product manual for additional information. g
Must be installed and programmed in accordance with the &
manufacturer’s instructions. Certificate is only valid within -
used in conjunction with the UR Control Box, with or without a
UR TeachPendant.
5
Remarks: Replaces Certificate CU72501652. £
Appendix: 1, 1-59
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
. . ®
www.tuv.com A TUVRheinland
UR20 PolyScope X 215 Felhasznaloi kézikdnyv



18. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

U

?\
UNIVERSAL ROBOTS

China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame —
7= 2/ 2 B EEEEYHEIATE
2 | & [ 2 | sumx | ZR-FE
0 ; Hexavalent ; Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
BN HARS
UR3/URS /UR10/
UR3e / URSe /UR7e/ X 0O X @] X X
UR10e/UR12e/
UR16e / UR1S/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RARZAFAEYRERBHMAERM R PIEEHES)/T 11363-2006 M REERMUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -
(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS

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

: ‘ - 807-84-000600
Aol *mxf_ﬂ”i " 80 8”4 0006@ 5"57*1‘@*"’6' Jytie

i a JETTE! HAYW\THERS(#IE Bilo\ 1-IE1A)

‘ ‘AI 2] gl N e i
i ZI (13486) kk‘7'|E L ﬂ-%‘!-_rl\ ’Hﬂié . BS 3025(MBS, Wi | ya))
Vi i i} ]

AZordlEtid 71A - 717y

UR20

A2t

AR
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KC
regISZtraIasa 0108-5A27-A36A-C776

FEFANAANTY AHFE 23

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AT B AY

. Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant

71 AAE A A E )

! Industrial Robot
Eauinment Name

NN %52} 71735
Equipment code IND
/Additional Equipment code
7| &2

Basic Model Number

UR20

SR ERL
Series Model Number

S=29s
Registration No.

A z=AA =T}
Manufacturer/Country of Origin

R-R-URK-UR20

Universal Robots A/S/¥l ¥} =

E5499
Date of Registration
e
Others
A 71 AA = TAshE ) Alssx22 A3l whel 55 = A& FHEch
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2024-03-21

20244 Month) 212 (Day)

FYATAT AR

Director General of National Radio Research Agency

B A e "A R G ILRAN 2 naete] fEshelok gt
SIabA] el s AR W S5l FaE = gl

bs

2

%

offt

o,
o

i

of
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19. Biztonsagi funkciok tablazata

Leiras

SF1

1,2,3,4
Vészleallitas
(1ISO 13850)

SF2
3,5

Biztonsagi
ledllité

(Véds ledllas az
I1ISO 10218-1
szabvany szerint*)
*2006 elétt ezt
L,biztonsagi
leéllasnak” vagy
L,biztonsagi

ledllitasnak” hivtak

Biztonsagi
ledllitas
visszaallitdsa

A Universal Robots biztonsagi funkcioi és a biztonsagi I/0 kapcsai PLd 3. kategoriaba (ISO 13849-1) tartoznak, ahol
minden biztonsagi funkcié PFH értéke kisebb, mint 1,8E-07.

A PFH értékeket frissiti a rendszer, hogy az ellatasi lanc rugalmassaga érdekében nagyobb konstrukcids rugalmassagot
biztositsanak.

A biztonsagi I/0 esetében a kiils6 eszkdzt vagy berendezést is tartalmazé eredd biztonsagi funkciot a teljes architektura és
az 6sszes PFH érték 6sszege hatarozza meg, beleértve az UR robot biztonsagi funkciojanak PFH értékét.

Ha az értékek a biztonsagi funkciok barmelyikének hatarértékét tullépik, vagy a biztonsagi funkcio vagy a vezérlérendszer
biztonsagi része hibat észlel, az UR a biztonsagos allapotot a meghajtas tapellatasanak kikapcsolasaval torténd leallasként

hatarozza meg (1. vagy 0. 4 lellasi kategoria, azaz a tapellatas azonnali kikapcsolasa).

ERTESITES
Az ebben a fejezetben bemutatott biztonsagi funkciok tablazatai egyszerlisddnek. Ezek atfogd

valtozatat itt taldlod: https://www.universal-robots.com/support

Mi
Leiras Tdrés Hatésa

térténik?

Az Estop PB megnyomasa a hordozhat6 kezeléegységen' vagy a kiilsé
Estop (ha az Estop biztonsagi bemenetet hasznalja) 14 kategoriaju

leallast eredményez, amelynek soran a robot miikodtetdinek és a

szerszam |/O csatoldjanak tapellatasa megsz(iinik. A vezérls I/O Leallitasi Robot, robot
»alacsony” értékre valt. kategoria 1 szerszam
Az 'parancs az Gsszes iziiletet ledllitia, és amint az dsszes iziilet (IEC - 1/0 és
ellen6rzott leallasi allapotba kerlil, az aramellatas megsziinik. 60204-1) vezérld I/0

Lasd: Fékid6 és Féktavolsag biztonsagi funkciok®.
CSAK VESZHELYZETI CELOKRA HASZNALJA, ne hasznalja

biztonsagi célokra, mivel kézi intézkedést igényel.

Leiras Mi torténik? Tdrés

Ezt a biztonsagi funkciot egy kiilsé védéberendezés kezdeményezi a 2. leéllitasi

biztonsagi bemenetek hasznalataval, amelyek 2. kategériaju leallast* kategéria

kezdeményeznek. Elésorban az embereket védi a sériilésektdl, nem a (IEC 60204-1)

robotot, berendezéseket vagy termékeket. SS2 ledllitas B Robot
A szerszam |/O-t nem befolyasolja a biztonsagi leallitas. (az IEC 61800-

Ha engedélyez6 eszkdz van csatlakoztatva, a biztonsagi leallitas 5-2

beallithat6 ugy, hogy CSAK automatikus izemmaodban mikddjon. szabvanyban

Lasd a Fékid6 és a Féktavolsag biztonsagi funkciokat.>. leirtak szerint)

Mi t6érténik? Tdrés Hatésa

Amikor biztonsagi visszaallitasra van konfiguralva és a kiilsé

. ) ) Bemenet
visszaallitasi csatlakozasok alacsonyrol magas szintre valtanak, a
visszadllitasa -- Robot
biztonsagi leallitas visszaall. Biztonsagi bemenet a SF2 SF2
-re

visszaallitasanak kezdeményezésére.
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SF3 Leiras Mi torténik? Giré Hatasa
[ziilet pozici6 .
P Nem engedi, hogy a
hatarértéke o
, mozgas tullépje a
(szoftveralapu -
" £ beallitott
tengelykorlatozas) . e A b -
Beallitja a fels6 és als6 hatarértékeket a megengedett hatarértékeket.
izlilet-poziciokhoz. A leallasi idének és -tavolsagnak A sebesség
nincs jelentésége, mivel a hatarértékeket nem Iépi tul. csOkkenthetd, hogy
Minden egyes iziiletnek lehetnek sajat hatarértékei. amozgas ne lépjen 5 iztilet
Kozvetlendil korlatozza a megengedett iziileti poziciok tul semmilyen (mindegyik)
készletét, amelyen bellil az iziiletek mozoghatnak. Ez hatarértéket.
az ISO 10218-1:2011, 5.12.3 szerinti biztonsagi Egy robotledllitast
besorolasu lagytengely-korlatozas és térkorlatozas. kezdeményez, hogy
megakadalyozza a
hatarértékek
tallépéseét.
SF4 Leiras Mi torténik? Tarés  Hatasa
[ziilet .
. . Nem engedi, hogy a
sebességkorlatja o
mozgas tullépje a
bedllitott
Az iziileti sebesség fels6 hatarértékét allitia be. Az egyes | hatarértékeket.
izlileteknek lehetnek sajat hatarértékei. Ez a biztonsagi A sebesség
funkcié fejti ki a legnagyobb hatast az energiaatvitelre csOkkenthetd, hogy a
(befogdas vagy menet kdzbeni) érintkezéskor. mozgas ne lépjen tul 1159/ iztilet
, s
Kozvetlenil korlatozza az iziiletek szamadra megengedett | semmilyen (mindegyik)
iziileti sebességek készletét. A gyors izlileti mozgasok, hatarértéket.
pl. a szingularitasokkal kapcsolatos kockdzatok Egy robotledllitast
korlatozgsara szolgal. kezdeményez, hogy
megakadalyozza a
hatarértékek
tullépését.
[zi]let A bels6 iziileti nyomaték-hatarérték tullépése (mindegyik iziiletnél) 0. kategoriaju® leallitast eredményez. Gyari
nyomatékkorlatja beallitas, ez a biztonsagi funkcié a felhasznald szamara nem elérhets. NEM jelenik meg itt, mert nincsenek

felhasznaléi beallitasok.
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SF5 Leiras Mi torténik? Tarés  Hatéasa
Kiilénb6z6 I . P
L. Felugyeli a TCP pdzt (pozicié és
neveken hivjak: o .
orientacio) és megakadalyozza a
Tartas korléat, , o .
, , biztonsagi sik vagy a TCP p6z
Szerszamhatar, e
Taiolasi korlat hatarérték tallépését.
B'a]:) a5|, 9r 'ak’ K Tébbféle tartaskorlatozas lehetséges
1zton 1Sl
. onsag .S oK, (szerszamkarima, kényok, és legfeljebb
Biztonsagi L . o : .
, 2 konfiguralhaté szerszameltolédasi Nem engedi, hogy a mozgas
hatarok pont sugarral) tullépje a beallitott hatarértékeket.
A tartast a szerszam karimajanak Z A sebességet vagy nyomatékokat 3040 TCP
irdnyatol valé eltérése VAGY a TCP ugy lehet csokkenteni, hogy a Szerszamkarima
mm
korlatozza. mozgas ne haladja meg az BF 5, Konyok
Kétrész. (1) a lehetséges TCP poziciok BF 6, BF 7 vagy BF 8 szamara
korlatozdsara szolgald biztonsagi sikok. bedllitott hatarértékeket.
(2) a TCP megengedett iranyként és
tlirésként megadott orientacios
hatarértéke. Ez a biztonsagi sikok miatt
befogadasi/kizarasi zonakat biztosit
TCP és csukl6 szamara.
SF6 Leiras Mi torténik? Hatasa
Sebessagkorlat, Egy robotleallitast
. o y I
TCP és kényék )
kezdeményez, hogy
. . ) A . megakadalyozza a
Felligyeli a TCP és a kény6k sebességét, hogy
| | o ) hatarértékek
megakadalyozza a sebességhatar tullépését. Az egész kar
L L LAl LA tallépését.
figyelésével egyenértéki, mivel a TCP és a kdnyok kdzotti
50 mm/s | TCP
szakaszok nem mozoghatnak gyorsabban, mint a szakaszok .
Nem engedi, hogy a
végpontjai. P
mozgas tullépje a
bedllitott
hatéarértékeket.
SF7 ira Mi torténik?
Eré P , , p—— .
L. . Az er6 hatarértéke a robot altal a TCP-nél (szerszamkdzéppont) és a
hatarértéke

+KOnydKknél” kifejtett erd. A biztonsagi funkcié folytonosan kiszamitja .
(TCP) o o ] Egy robotleallitast

az egyes izliletek szamara megengedett nyomatékokat, hogy a TCP- i
kezdeményez,

hogy
megakadalyozza a

re és a kdnyokre megadott er6hataron beliil maradjon.
Az izliletek szabalyozzak a nyomatékkimenetiiket, hogy a

megengedett nyomatéktartomanyon bellil maradjanak. Ez azt jelenti,
hatarértékek

hogy a TCP-n vagy a kény6knél az er6k a meghatarozott eréhataron
tullépését. 25N TCP

belll maradnak.

Amikor az er6hatarérték BF leallitast kezdeményez, a robot leall. Az .
) . Nem engedi, hogy
UR standard vezérl6je a mozgast a eréhatarérték tullépése elétti .
- B . s . . . .| amozgas tallépje
pozicidba ,huzza vissza”. Ez a ,visszahlUzas” nem része a biztonsagi .
a bedllitott

funkciénak, mivel a standard vezérl6 végzi. A biztonsagi vezérlének
hatarértékeket.

van egy fix idétartama (a valaszidé része), amelynek letelte utan a

robot megkezdi a leallitast.
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csuklérogzitési , R U
L A harom csukléiziilet tullépheti az eréhatarokat, ha a ,,csuklérégzitési nyomaték” biztonsagi funkcio ki van kapcsolva.
nyomaték
SF8 iré Mi torténik? Tirés Hatasa
Nyomatékkorlat — .
i i Egy robotleallitast kezdeményez, hogy
A nyomatékkorlat nagyon hasznos az
i . i L megakadalyozza a hatarértékek tullépését.
atmeneti Utkdzések korlatozasara.
A nyomatékkorlat az egész robotot . L 3kgm/s | Robot
Nem engedi, hogy a mozgas tullépje a
érinti.
bedllitott hatarértékeket.
SF9 Leiras Mi torténik? Tdrés Hatasa
Teljesitménykorlat - ; ; - ;
Ez a funkcio a robot altal végzett mechanikai munkat
(az izlileti nyomatékok és az iziileti szogsebességek Az
szorzatanak 6sszege) figyeli, amely a robotkar aramat
. . ) ) aramerésség/nyomaték 10w Robot
és a robot sebességét is befolyasolja. Ez a biztonsagi
dinamikus korlatozasa
funkcié dinamikusan korlatozza az
aramot/nyomatékot, de fenntartja a sebességet.
SF10 Leiras Mi térténik Tdrés Hatésa
UR robot NP 1
le4llasi Ha robotleallitasi kimenetre konfiguraltak, és robotleallas
e Sl
. . kovetkezik be, a kettés kimenetek értéke ALACSONY. Ha
kimenetei . B . L s
nincs robotledllitds kezdeményezve, a kettés kimenetek értéke
magas. Impulzusokat nem hasznalnak, de toleralhaték. Az
integralt biztonsagi funkciorol lasd a labjegyzetet.®
Ezek a kettds kimenetek allapotvaltast keltenek minden olyan
kiils6 Estop esetében, amely konfiguralhato biztonsagi
bemenetekhez csatlakozik, ahol ezt a bemenetet Vészleallitd .
A kett6s kimenetek L
bemenetként allitottak be. Kulsé
. i L » n értéke alacsony lesz
A Stop kimenet esetében az érvényesités a kiilsé csatlakoztatas
o . _ egy ledllitas esetén,
berendezésnél torténik, mivel az UR kimenet a kiilsé N/A logikai
i o . y ha konfiguralhat6
berendezéshez tartozo kiilsé ledllitas biztonsagi funkcié aramkorhoz vagy
kimenetek vannak
bemenete. berendezéshez
beallitva
ERTESITES
Ez a leallasi kimenet nincs az IMMI-hez
(Injection Moulding Machine Interface -
froccsontégép interfész)
csatlakoztatva, hogy elkeriljon egy
helyrehozhatatlan leallitast.
SF11 Lefras Mi trténik Tarés  Hatasa
Mozgas”
b ; g o A kettds
1ztonsagi
funkeié dq itali Amikor a robot mozog (a mozgatas folyamatban van), a kettés | kimenetek értéke Kulsé
unkcio digitalis
i 9 digitalis kimenetek értéke ALACSONY. A kimenetek értéke mozgas kozben csatlakoztatas
kimenetekkel _ ) . . .
MAGAS, ha nincs mozgas. A funkcionalis biztonsag arra alacsony, N/A logikai
vonatkozik, ami az UR roboton beliil van. Az integralt mozgas nélkl aramkorhoz vagy
biztonsagi funkciorol lasd a labjegyzetet®. pedig magas. berendezéshez
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SF12 Leiras Mi torténik? Tdrés  Hatasa
»Nincs ledllitas” .
. L. . A kettés
b|ztonsag| Valahanyszor a robot LEALL (leallitas van folyamataban vagy
. . kimenetek Kils6
funkci6 digitalis | leallitott helyzetben van), a kettés digitalis kimenetek értéke
i magasak, amikor csatlakoztatas
kimenetekkel MAGAS. Amikor a kimenetek értéke ALACSONY, a robot
. arobot le van N/A logikai
NINCS a leallas folyamataban, és NINCS nyugalmi . ) o
i ) . L o allitva vagy aramkorhoz vagy
allapotban. Az integralt biztonsagi funkcioérol lasd a . i
) nyugalmi berendezéshez
labjegyzetet®.
helyzetben van
SF13 Leiras Mi toérténik? Tirés Hatasa
»,Csokkentett
aktiv” A kettés
. .. Ha a biztonsagi funkciok csokkentett beallitasai aktivak (vagy . Kilsé
biztonsagi . e . kimenetek ,
funkcié digitali kezdeményezve vannak), a kettds digitalis kimenetek allapota | h csatlakoztatas
alacsonyak, ha
l:m cio digitalis ALACSONY. A funkcionalis biztonsag arra vonatkozik, ami az . Y N/A logikai
kimenetekkel ) . . - . csOkkentett o
UR roboton beliil van. Az integralt biztonsagi funkciorol 1asd a beallitasok aramkorhoz vagy
edllitdso
labjegyzetetS. berendezéshez
aktivak
SF14 Leiras Mi térténik? tiré Hatésa?
»Csokkentett, : : - .
‘ » Amikor a robot biztonsagi funkcidinak csékkentett
nem aktiv o ] i
. L. beallitasai NEM aktivak (vagy nincsenek o
biztonsagi ) S o L Kiilsé
N kezdeményezve), a digitalis kimenetek értéke A kett6s kimenetek ]
funkci6 digitalis csatlakoztatas
i tekkel ALACSONY. alacsonyak, ha NA o kel 2kt
ogikai aramkorhoz
imenstekke A funkcionalis biztonsagi besorolas arra vonatkozik, csOkkentett beallitasok 9
va
ami az UR roboton belll van. NEM aktivak. o
. . X X . berendezéshez.
Az integralt biztonsagi funkciordl 1asd az alabbi
labjegyzetet.6

e

paraméterbeallitasok . " " o o . . .
L e A ,csokkentett” valéjaban nem lizemmodot jeldl. A beallitasok kezdeményezett valtoztatasa:

médositasa

« belséleg egy biztonsagi sik/hatarvonal (akkor indul el, amikor a sik 2 cm-es
tavolsagaban van, és a csdkkentett beallitasokat a sik 2 cm-es tavolsagan belll éri
el), vagy

« kulséleg egy kiils6 bemenet hasznalataval, amely a csdkkentett bedllitAsokat a
kivalté bemenetet kdvetd 500 ms-on bell éri el.

Amikor a kiilsé csatlakozasok értéke alacsony, a cskkentett izemmaod aktivalodik. A Robot
,Csokkentett aktiv” azt jelenti, hogy minden csokkentett hatarérték AKTIV.

A ,csokkentett” nem egy biztonsagi funkcio. A ,csokkentett” lehetdség a biztonsagi funkciok
paraméterezésére szolgald eszkoz.

A ,csokkentett” lehetdség egy allapotvaltozas, amely kihat az alabbi biztonsagi funkciok

beallitasara: izllet pozicidja, izllet sebessége, TCP p6z, TCP sebesség, TCP erd, lenddilet,

teljesitmény, fékido és féktavolsag.

Ellendrizze és érvényesitse a robotalkalmazas 6sszes paraméterének a bedllitasat.
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SF15 irs Mi torténik? Tdréshatarok  Hatésa
Fékidokorlat

Nem engedi meg, hogy a

A koriilmények valés ideji felligyelete, hogy a . . .
) ) tényleges fékezés
fékid6korlatot ne Iépje tul. A robot sebessége 50 ms Robot
meghaladja a beallitott
korlatozott, hogy a fékidékorlatot ne Iépje tl. 7
hatarértéket.

SF16 Mi térténik? Tdréshatarok Hatasa
Féktavolsag- —— e — -
Korlat A korlilmények valés ideji felligyelete, hogy a A sebesség csokkentését
oria
féktavolsag hatarértékét ne Iépje tul. A robot vagy a robot leallasat
o i o . L 40 mm Robot
sebességét korlatozza, hogy a féktavolsag okozza, hogy NE Iépje tul a
hatarértékét ne lépje tal. 7 hatarértéket.
SF17 Leiras Mi torténik? Tdréshatarok Hatasa
Biztonsagi ) - ” R
Biztonsagi funkcio, amely felligyeli a
alaphelyzet _ . . )
. biztonsagi besorolasu kimenetet, igy . . L
“felugyelt A ,biztonségi alaphelyzet Kiilsé
biztositva, hogy a kimenet csak akkor . i
helyzete’I kimenet” csak akkor csatlakoztatas
aktivalhato, amikor a robot a beallitott és L o
aktivalodik, ha a robot a 1.7° logikai
feltigyelt ,biztonsagi alaphelyzetben” van. L . . L
. ) ) ) konfiguralt ,biztonsagi aramkorhéz vagy
Ha a kimenet akkor aktivalodik, amikor a robot
o o alaphelyzetben” van berendezéshez
nem a konfiguralt poziciéban van, akkor a
rendszer 0. kateg6riaju leallast indit.
Uzemmédkapcsol6 Leiras Mitorténik?  Hatasa
BEMENET o oy i ; ; .
Ha a kiils6 csatlakozasok értéke Alacsony, akkor az automatikus mod (futas)
aktiv. Ha magas, az izemmod programozas / betanitas.
Ajanlas: Hasznalja engedélyez6 eszkdzzel, pl. UR hordozhatd
kezel6egyseéggel és integralt 3-helyzetl engedélyezé eszkdzzel. Az SF2 Robot
obof
A betanitas/programozas soran a TCP sebessége kezdetben 250 mm/s-ra van bemenete
korlatozva. A sebesség manualisan névelhetd a TP ,sebességcstszkaja”
hasznélataval, de az engedélyezd eszkdz aktivaldsakor a sebességkorlatozas
visszaall 250 mm/s értékre.
SF18 Leiras Mi torténik? Tdrés Hatasa
(3-helyzeti - S 9
A 3-helyzet(i engedélyez6 eszkdz ¥ 3
engedélyezéssel) n o ,
. R k kapcsol6poziciéval rendelkezik: ki, be, ki (a
Biztonsagi funkcié L : .
8 ) mikodtetés sorrendje megnyomaskor).
bemenetei

Ha teljesen elengedi, a berendezés kikapcsol. Ha ) ;
Kézi izemmaédban,
megnyomja/kdzépsé helyzetbe tolja, bekapcsol.

amikor az SF18
Teljes megnyomasra (lenyomasra) kikapcsolt 3
bemenet alacsony, az Robot és
allapotba kerdil. o ;
i . . SF2 belséleg kiils6 SF19 és
Ha a 3P engedélyezd eszkdz ,BE” helyzetben van, a N/A
i i aktivalédik SF20
mozgas engedélyezve van. L .
- ; 3 . o i . Leallitasi kategoria 2 csatlakozas
Kézi lizemmaodban és amikor a kiilsé engedélyezé
B ) . (IEC 60204-1) SS2 (IEC
eszkdz kapcsolata Kl van kapcsolva, a biztonsagi
61800-5-2)

rendszer belséleg elinditja az SF2 funkciét, vagyis
egy 2. kategoriaju ledllitast.
Ajanlas: Hasznalja lzemmodkapcsoléval egyditt

biztonsagi bemenetként. 10
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19. Biztonsagi funkciok tablazata

SF19 Leiras Mi torténik? Tarés  Hatasa
3PE (3- :
L. Automatikus lizemmédban (,futds”) az SF19
helyzetii
kimeneteinek allapota MAGAS.
engedélyez6 L e . I
kG ) Kézi izemmodban és amikor barmelyik engedélyez6
eszKoz
. .. eszkoz!! Kl allapotban van (nem kézépsé BE allasban,
Biztonsagi ot ieleni olvors ecrkiy ol
.y ami azt jelenti, hogy az engedélyezd eszkoz el van
funkcié® ) Jy 8z engedely
digitélis engedve vagy teljesen le van nyomva), akkor az SF2 Kézi izemmédban,
. aktivalodik, vagyis 2. kategoriaju leallas (SS2) kdvetkezik i
kimenetekkel gy goriaj (S82) amikor a 3PE KI
be, és az SF19 kimenetei Alacsony szinten vannak. 8 allapotban van, a
Kézi izemmédban, amikor a Szabadonfutés és a 3PE kimenetek Kiilsé
hasznalatban van: ALACSONYAK és csatlakoztatas
+ Ha a Szabadonfutas aktivalva van, és az SF2 bels6leg N/A logikai
i aktivalodik. aramkorhdz vagy
»  MINDEN 3PE Kl allapotban van, az o |
SF19 kimenetek allapota MAGAS. 2. kategoriaji berendezéshez
’ ledllitas (IEC 60204-
» BARMELYIK 3PE BE allapotban van, az 1) 552 (IEC 61800-
SF19 kimenetek allapota ALACSONY. 52)
» Ha a Szabadonfutés nincs aktivalva, és
»  MINDEN 3PE BE allapotban van, az
SF19 kimenetek allapota MAGAS.
+ BARMELYIK 3PE KI allapotban van, az
SF19 kimenetek allapota ALACSONY.
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SF20

3PE (3-helyzeti
engedélyezéssel)
+-NEM allapot”
Biztonsagi funkcié
8 digitalis kimenetei

Leiras

Automatikus izemmédban (,futas™) az SF20
kimeneteinek allapota ALACSONY.

Kézi lizemmaddban és amikor barmelyik engedélyez6
eszkoz!1 Kl allapotban van (nem kézépsé BE
allasban, ami azt jelenti, hogy az engedélyezé eszkdz
el van engedve vagy teljesen le van nyomva), az
SF20 kimenetei Magas szinten vannak.”

Kézi izemmoddban, amikor a Szabadonfutas és a

3PE hasznalatban van:
* Ha a Szabadonfutas aktivalva van, és:

« MINDEN 3PE Kl allapotban van, az
SF20 kimenetek allapota
ALACSONY.

« Barmelyik 3PE BE allapotban van,
az SF20 kimenetek allapota
MAGAS.

» Ha a Szabadonfutas nincs aktivalva, és:

+ MINDEN 3PE BE allapotban van,
az SF20 kimenetek allapota
ALACSONY.

« Barmelyik 3PE Kl allapotban van,
az SF20 kimenetek allapota
MAGAS.

Megjegyzés: Az SF20 az SF19 forditott valtozata,
amelyben a kimeneti allapot logikailag megforditott az
SF19-hez képest.

Mi térténik?

Kézi
tizemmaédban,
amikor a 3PE Ki
van kapcsolva, a
kimenetek HIGH

allapotban vannak.

Tdrés

N/A

Hatasa

Kiilsé
csatlakoztatas
logikai
aramkorhdz vagy
berendezéshez

SF21 Leiras Mi torténik? Tarés  Hatésa
Csuklo - v - PP —
sazitési Figyeli a csukloiziletek A csukloiziiletek nyomatékat figyelik és szabalyozzak, hogy
rogzitesi
9 L nyomatékat, hogy elkertilje a megel6zzék a hatarérték tullépését. Robotleallitast
nyomatek— N/A Robot
L., magas szorité nyomatékokat kezdeményez, hogy megel6zze a hatarérték tullépését.
hatarértéke
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Az 1. tablazat
labjegyzetei

A hordozhato kezelbegység, a vezérld és a roboton beliili adatcsere SIL 2 szintii a biztonsagi adatok tekintetében (az
IEC 61784-3 szabvany szerint).

2Estop érvényesités: A hordozhaté kezeléegység Estop nyomégombjat a kezel6egységen belil értékelik, majd SIL2
adatatvitellel tovabbitjak ' a biztonsagi vezérls felé. A hordozhato kezelSegység Estop funkcidjanak érvényesitéséhez
nyomja meg a kezel6egység Estop nyomégombijat, és ellendrizze, hogy bekdvetkezik-e az Estop. Ez igazolja, hogy az
Estopot csatlakoztattak a hordozhat6 kezel6egységhez, az Estop rendeltetésszer(ien miikddik, és a hordozhatd
kezel6egységet bekototték a vezérlébe.

3Ha egy robot biztonsagi funkciéja ,integralva” vagy ,6sszekapcsolva” van kiilsé berendezésekkel, eszkozokkel vagy
logikaval, akkor az igy létrejové integralt biztonsagi funkcié PFH értéke az 6sszes PFH érték 6sszege, beleértve a robot
biztonsagi funkcidja PFH értékeét is.

4Ledllitasi kategériak az IEC 60204-1 (NFPA79) szerint. Az Estop esetében csak a 0. és 1. leallasi kategoriak

megengedettek.

* AQ0. ésaz 1. ledllasi kategbridk a meghajtas tapellatdsanak a megsziintetését eredményezik, a 0. leallasi
kategoria AZONNALI az 1. ledllasi kategdria pedig irdnyitott leallitast jelent (pl. lassitas ledllasig, majd a
meghaijtas tapellatdsanak megsziintetése).

« A2. ledllasi kategdria olyan ledllitas, ahol a hajtas aramellatasa NEM sziinik meg. A 2. megallasi kategoriat az

IEC 60204-1 hatdrozza meg. Az STO, SS1 és SS2 leirdsa az IEC 61800-5-2 szabvanyban talalhaté. UR
esetében a 2-es ledllasi kategoria fenntartja a palyat, és a ledllitds utan fenntartja a hajtasok aramellatasat.

5 Fékidé és Féktavolsag biztonsagi funkciokat kell hasznalni. A hasznalata esetén nincs sziikség a fékezés
teljesitményének idészakos ellenérzésére.

6 Ha egy robot biztonsagi funkcidja ,integralva” vagy ,6sszekapcsolva” van kiilsé berendezésekkel, eszkézokkel vagy
logikaval, akkor az igy létrejové integralt biztonsagi funkcié PFH értéke az 6sszes PFH érték 6sszege, beleértve a robot
biztonsagi funkcidja PFH értékeét is.

7 A robot megallasi képességét az adott mozgas(ok)ban folyamatosan feliigyelik, hogy megakadalyozzak az olyan
mozgasokat, amelyek meghaladnak a leallitasi hatarértéket. Ha fennall a veszélye annak, hogy a robot megallitdsahoz
sziikséges id6 meghaladja az id6korlatot, a mozgas sebességét ugy csdkkenti, hogy a korlatot ne Iépje tul. Leallitast
kezdeményez, hogy megakadalyozza a hatarérték tullépését.

8 A biztonsaggal kapcsolatos kills6 vezérlérendszerrel ellatott beépitett funkcionalis biztonsagi mindsitéshez adja hozza
ennek a biztonsaggal kapcsolatos kimenetnek a PFH értékét a kiilsé biztonsaggal kapcsolatos vezérlérendszer PFH
értékéhez. A biztonsagi funkcio és az altala kivaltott leallitas szerepel az adott SF PFH értékében.

9 Az engedélyezd eszkoz lehet a hordozhatd kezel3egységen vagy kiilséként az engedélyezd funkcio bemenetéhez
(SF18) csatlakoztatva.

10 3_helyzetii engedélyez eszkdz hasznalata esetén kiils6 izemmodkapcsold hasznalata ajanlott. Ha nem hasznal
kiilsé izemmodkapcsolét és csatlakozik a biztonsagi bemenetekhez, akkor a robot izemmadjat a felhasznaléi feliilet

hatarozza meg. Ha a felhasznaléi fellilet
« ,automatikus médban” van, az engedélyezési funkcié nem lesz aktiv.

« ,manualis médban” van, az engedélyezési funkcié aktiv lesz. A méd megvaltoztatasahoz jelszavas védelem
allithato be.

biztonsagi funkcid Kl van kapcsolva (nincs a k6zépsé BE pozicioban).
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19.1. 1a. tablazat

e

paraméterbeallitasok " S ST P . .
, L. A csokkentett konfiguraciot egy biztonsagi sik/hatarvonal indithatja (akkor indul el, amikor a
moédositasa

sik 2 cm-es tavolsagaban van, és a csdkkentett beallitdsokat a sik 2 cm-es tavolsagan belll
éri el), vagy egy bemenet hasznalataval kezdeményezheti (a csokkentett beallitdsokat 500
ms-on belll éri el). Amikor a kiils6 csatlakozasok értéke alacsony, a csokkentett
konfiguracié aktivalodik. A csokkentett konfiguracio azt jelenti, hogy MINDEN csdkkentett
hatarérték AKTIV.

A csokkentett méd nem biztonsagi funkcio, hanem olyan allapotvaltozas, amely kihat az

Robot

alabbi biztonsagi funkciok hatarértékeinek beallitdsara: iziilet pozicidja, izlilet sebessége,
TCP pozhatar, TCP sebesség, TCP er6, lendilet, teljesitmény, fékid6 és féktavolsag. A
csokkentett konfiguracio a biztonsagi funkciok ISO 13849-1 szerinti parametrizalasanak
eszkdze. Minden paraméterértéket igazolni és érvényesiteni kell, hogy ezek megfelelnek-e

a robotalkalmazasnak.

Védelem Leiras Hatasa
visszaallitasa

Amikor a biztonsagi visszaallitas van konfiguralva és a kiils6 csatlakozasok alacsonyrol magas szintre

valtanak, a biztonsagi leallitas VISSZAALL. Biztonsagi bemenet a biztonsagi leallitas biztonsagi Robot

funkcié visszaallitasanak kezdeményezésére.

>pozictid
engedélyez6 o P " : PR
kG Amikor a kilsé engedélyezd eszkdz csatlakozoi alacsony szinten vannak, egy biztonsagi leallast (SF2)
esSzK0oz
indit a rendszer. Ajanlas: Hasznalja izemmaddkapcsoloval egyiitt biztonsagi bemenetként. Ha nem
BEMENET

hasznal izemmodkapcsolét és csatlakozik a biztonsagi bemenetekhez, akkor a robot izemmadjat a

felhasznaloi fellllet hatarozza meg. Ha a felhasznaloi fellilet: Robot
« "futtatdsi modban" van, az engedélyezé eszkdz nem lesz aktiv.

« "programozasi médban" van, az engedélyezd eszkoz aktiv lesz. Jelszovédelem hasznalata
lizemmad-valtashoz a felhasznaléi fellileten at lehetséges.

e aposol
BEMENET

Ha a kiils6 csatlakozok szintje alacsony, az izemmad (futtatds / automatikus miikddés

automatikus izemmaodban) van érvényben. Ha magas, az izemmaod programozas / betanités.
Ajanlas: Hasznalja engedélyez6 eszkdzzel, példaul egy integralt 3-pozicidju engedélyez6
eszkOzzel ellatott UR e-Series hordozhato kezel6egységgel. Robot
Betanitas/programozas médban kezdetben mind a TCP, mind a kdnydksebesség 250 mm/s
értékre van korlatozva. A sebesség manualisan névelheté a kezel6egység felhasznaloi

felliletén a talalhté ,sebességcslszka” hasznalataval, de az engedélyez6 eszkdz aktivalasakor

a sebességkorlatozas visszaall 250 mm/s értékre.
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Szabadonfutas
BEMENET

19.2.2. 14

Leiras

Egylittm{ikddd
lizemelés
2011. évi
kiadas, 5.10.2.
pont

Egylttm{kodo
lizemelés
2011. évi
kiadas, 5.10.3.
pont

Szabadonfutdas BEMENET Magas, a robot csak akkor |ép Szabadonfutas izemmaddba, ha a

kovetkezd feltételek teljesiilnek:

« A 3PE TP gombot nem nyomtak meg

« 3-pozicioju engedélyezd eszkbz BEMENETET nem konfiguraltak vagy nem nyomtak meg
(BEMENET alacsony)

Robot

blazat

Az UR e-series robotok megfelelnek az ISO 10218-1:2011 szabvanynak és az ISO/TS 15066 szabvany vonatkoz6

részeinek. Fontos megjegyezni, hogy az ISO/TS 15066 tulnyomo része az integratorra és nem a robot gyartdjara

vonatkozik. Az ISO 10218-1:2011, 5.10 cikkely - egyiittm(ikdd6 (izemelés - részletesen ismertet 4 egyttmiikodd

{izemelési technikat az alabbiak szerint. Nagyon fontos megérteni, hogy az egyiittm(ikodo lizemelés az ALKALMAZAS
része AUTOMATIKUS Gizemmaodban.

Technika Magyarazat UR e-Series
L ) . Az UR robotok biztonsagi leallitasa
Leallasi feltétel, amikor a helyzetet nyugalmi allapotban . . L
o . o . ) egy biztonsagi besorolasu, feligyelt
. . tartjak, és biztonsagi funkcioként felligyelik. A 2. o
Biztonsagi o . . o leallitas, Lasd: SF2 az 1. oldalon.
o kategoriaju ledllitas automatikusan visszaallithato. o .
besorolasu . ) B B Val6szind, hogy a jévében a
) Biztonsagi besorolasu, felligyelt ledllitast kévetd ) . Lo
fellgyelt . L Lo »biztonséagi besorolasu feltgyelt
i visszaallitas és Ujrainditas esetén lasd az ISO 10218-2 . .
leallitas ) i . o leallitas” megnevezése nem az
és az ISO/TS 15066 szabvanyt, mivel az Ujrainditas nem L . »
. L egyuttmiikodd tzemelés egy formaja
okozhat veszélyes koriilményeket.
lesz.
Technika Magyarazat UR e-Series
Ez alapvet6en egyéni és kozvetlen
személyes iranyitas, mikdzben a robot
automatikus tizemmaddban van. A kézi
vezetOberendezést a végeffektor
kbzeleben kell elhelyezni, és a Az UR Robots nem tesz lehetdvé kézi vezetést az
kovetkezokkel kell rendelkeznie: egyuttmiikodd izemeléshez. Lehetéség van az UR
Kézi * egy vészledllito gomb robotok kézi iranyitasu betanitasara (szabadonfuto),
irdnyitas de ez a kézi izemmodu programozashoz, és nem az

* egy 3-poziciéju engedélyez6
eszkdz

* egy biztonsagi besorolasu
felugyelt leallitasi funkcio

* egy beallithat6 biztonsagi
besorolasu felligyelt sebesség
funkcio

automatikus Gzemmodu egylittm(ikodé lizemeléshez

UR20 PolyScope X
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Egylittm({ikodo
lizemelés
2011. évi
kiadas, 5.10.4.
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Technika

Sebesség- és
tavolsagtartas
felligyelete
(SSM)
biztonsagi

funkciok

Magyarazat

Az SSM funkcié gondoskodik réla,
hogy a robot tavolsagot tartson
minden kezel6tdl (embertdl). Ezt
ugy éri el, hogy felugyeli a
robotrendszer és a behatolasok
kozotti tavolsagot, hogy ezaltal
biztositsa a MINIMALIS
VEDOTAVOLSAGOT. Ezt
altaldban a nagy érzékenységu
védofelszerelés hasznalataval
(SPE) érik el, amelyben altalaban
egy biztonsagi lézerszkenner
észleli a robotrendszer felé
torténd behatolas(oka)t.

Ez az SPE a kovetkezbket

okozza:

1. akorlatozé biztonsagi
funkciék paramétereinek
dinamikus modositasa;

vagy

2. biztonsagi besorolasu,
feligyelt leallasi allapot.

A védbberendezés érzékelési
z6najabdl kilépve a behatolas
érzékelésekor a robot szamara

megengedett, hogy:

1. afenti 1) esetbena
"magasabb" normal
biztonsagi miikodési
hatarértékeket vegye fel

2. folytassa a miikodést a
fenti 2) esetben

A 2) 2), a biztonsagi besorolasu
felugyelt leallas utani Ujrainditas
esetében lasd az 1ISO 10218-2 és
az ISO/TS 15066 kdvetelményeit.

UR e-Series

Az SSM elbsegitése érdekében az UR robotok képesek
arra, hogy a biztonsagi funkciok két paraméterkészlete
kdzott valtsanak konfiguralhaté (normal és csokkentett)
hatarértékekkel. Normal miikodés akkor folytathatd, ha
nem észlelhet6 behatolas. Ezt okozhatjak a biztonsagi
sikok / biztonsagi korlatok is. Az UR robotokkal tébb
biztonsagi zénat is kdnnyen hasznalhat. Példaul az egyik
biztonsagi zénat a ,csokkentett beallitdsokhoz”, és egy
masik zonahatart az UR robot biztonsagi leallitd
bemeneteként hasznalhat. A csokkentett hatarértékek
tartalmazhatjak a fékidd és a féktavolsag hatarértékeinek
csokkentett beallitasat is - a munkaterilet és az

alapterilet csokkentése céljabdl.
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Egylittm({ikodo
tizemelés 2011
kiadas, 5.10.5

pont

Technika

Teljesitmény- és
erékorlatozas
(PFL) a velejaro
konstrukcié
vagy vezérlés

szerint

Magyarazat

A PFL megval6sitasanak madjat a robot
gyartdjara bizzak. A robot konstrukcidja és/vagy
biztonsagi funkcioi korlatozzak az
energiaatadast a robotrdl egy személyre. Ha
barmelyik paraméterhatart tullépi, a rendszer
ledllitja a robotot. A PFL-alkalmazasoknal
figyelembe kell venni a ROBOT
ALKALMAZASAT (beleértve a végeffektort és a
munkadarabo(ka)t is), hogy semmilyen
érintkezés ne okozzon sériilést. Az elvégzett
vizsgalatban a fajdalom FELLEPESENEL, nem
pedig a sériilésnél fennalld nyomast értékelték.
Lasd az A. mellékletet. Lasd ISO/TR 20218-1
Végeffektorok.

UR e-Series

Az UR robotok olyan teljesitmény- és
erékorlatozo robotok, amelyeket
kifejezetten az egyittm(ikddd
alkalmazasokra tervezték, amelyeknél a
robot érinthet embert, és nem okoz sértilést.
Az UR robotok olyan biztonsagi funkcidkkal
rendelkeznek, amelyek felhasznalhatok a
robot mozgasa, sebessége, lendiilete,
ereje, teljesitménye és még sok egyéb
mutatdja korlatozasara. Ezeket a biztonsagi
funkcidkat a robotalkalmazéasban
hasznaljak, hogy ezaltal csdkkentsék a
végeffektor és a munkadarab(ok) altal

kifejtett nyomast és eréket.
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