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El6sz6 Gratulalunk Uj Universal Robots robotja megvasarlasahoz, amely a robotkarbol
(manipulatorbdl), a vezérlddobozbdl és a Hordozhato kezelbegységbdl all.

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

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

A kézikbnyvr8l  Ez a kézikdnyv biztonsagi tudnivaldkat, a biztonsagos hasznalatra vonatkozé
irdnyelveket, valamint a robotkar, a vezérl6szekrény 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 Universal Robots A/S tovabb javitja termékei megbizhatosagat és teljesitményét, és mint
nyilatkozata ilyen, fenntartja maganak a jogot, hogy el6zetes figyelmeztetés nélkil frissitse a
tartalomrél termékeket és a termékdokumentaciot. Universal Robots A/S mindent megtesz annak

érdekében, hogy a Felhasznaldi kézikényv(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 olvashatdk. A https://www.universal-
kézikényvek robots.com/manuals oldalon nagyszamu dokumentumot gydijtottink 6ssze

* PolyScope Szoftver kézikdnyv a szoftverhez tartozo leirasokkal €s utasitasokkal

* A Szerviz kézikonyv a hibaelharitadshoz, karbantartashoz és javitashoz sziikséges
utasitasokkal

* A Parancssor konyvtar parancssorokkal a mélyrehaté programozashoz

UR10e 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 lehetéségeket
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

robots.com/support talalhaték

Az UR Forum forum.universal-robots.com lehetévé teszi minden szint(i robotrajongok
szamara, hogy kapcsolatba Iépjenek az UR-rel és egymassal, kérdéseket tegyenek fel és
informacidkat cseréljenek. Bar az UR Forumot az UR+ hozta létre, és rendszergazdaink az
UR alkalmazottai, a tartalom nagy részét Onok, az UR Forum felhasznaldi hozzak létre.

Nyilatkozataz Az (EU) 2854/2023 rendeletnek (,Adatvedelmi torvény”) megfeleléen a termékkel

adatokrol

kapcsolatos adatokra vonatkozo nyilatkozat, valamint a kdnnyen hozzaférheté adatok
megszerzéseére vonatkozo utasitasok a kovetkezd helyen talalhatok:
https://www.universal-robots.com/legal/data-notice/
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Felel6sség és rendeltetésszer(i hasznalat

2. Fele

2.1. Afele

Leiras

0sseq es rendeltetesszeru hasznalat

0sseq korlatozasa

A jelen kézikdnyvben kdzdlt tajékoztatas nem tekintendd az UR &ltal vallalt garancidnak arra,
hogy az ipari robot nem okoz sériilést vagy kart, még akkor sem, ha az ipari robot megfelel az
Osszes biztonsagi utasitasnak és hasznalati informaciénak.

2.2. Javasolt felhasznalas

Leiras

@ ERTESITES
Az Universal Robots nem vallal felel6sséget robotjainak nem engedélyezett
vagy nem rendeltetésszerl hasznalataért, és az Universal Robots nem nyuijt
tamogatast nem rendeltetésszer(i hasznalathoz.

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

helyzeteket eredményezhet.

* Olvassa el és kdvesse a Felhasznaléi kézikdnyvben talalhato,
rendeltetésszerl hasznalatra vonatkozo ajanlasokat és eldirasokat.

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 egylttm(ikddd alkalmazasokat, ahol a robotalkalmazas az emberrel egyuttmdkddik. A
biztonsagi funkcioé beallitasait a robotalkalmazas kockazatértékelése alapjan meghatarozott
megfelel6 értékekre kell allitani.

A robot és a vezérlédoboz olyan beltéri hasznalatra készllt, ahol altalaban csak nem vezet6
szennyez6dés fordul eld, pl. 2-es szennyezettségi foku kornyezet.

Az egylittm(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.

UR10e 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 UR10e PolyScope X
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A

FIGYELMEZTETES

A robotalkalmazassal kapcsolatos hatétavolsag, a hasznos terhek, a mikodési
nyomatékok és sebességek miatti tobbletkockazatok figyelmen kivil hagyasa
sérllést vagy halalt okozhat.

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

FIGYELMEZTETES

Ne modositsa vagy valtoztassa meg az e-sorozatu robotok végzaroé sapkait. Egy
modositas elére nem lathatd veszélyeket okozhat. Minden engedélyezett
szétszerelést és 6sszeszerelést az UR szervizkdzpontban kell elvégezni, vagy
szakképzett személyek végezhetik az 6sszes vonatkozo szervizkdnyv legujabb
verzioja szerint.

UR10e PolyScope X
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3. Az Onrobotja

Leiras

3.1. MUszaki adatok UR10e

Altaldnos
m(iszaki
adatok

Teljesitmény

Mozgas

Funkciok

Fizikai

Ez a szakasz attekintést nyujt a robotrendszer alkatrészeir6l, beleértve a telepitéshez,
Uzemeltetéshez és a felhasznaldi interakcidohoz szikséges hardvert, csatlakozési

kiegészitbket és interfészeket.

Maximalis hasznos teher

10kg /22 Ib vagy 12,5kg /27,6 Ib

Elérés

1300 mm/51,2in

Szabadsagfokok

6 forgo kotés

Programozas

PolyScope 5 GUI 12"-es érint6képernydn
vagy PolyScope X GUI 12"-es érint6képernyén

Energiafogyasztas (atlagos)

615W
Kb. 350 W egy tipikus program hasznalatanal

Koérnyezeti hdmeérséklet-
tartomany

sebessége és teljesitménye csdkkenhet.

0-50 °C. 35 °C feletti kornyezeti hémérsékleten a robot

Biztonsagi funkcidk

az EN ISO 13849-1 szerint.

23 konfiguralhaté biztonsagi funkcié. PLd 3. kategoria

Er6nyomaték-érzékel6 pontossaga | 5,5N

Sebesség

Alap- és valliziletek: Max 120 °/s.
Tébbi izulet: Max. 180 °/s.
Maximalis TCP sebesség: Kb. 4 m/s / Kb. 157,5in/s.

P6z ismételhet6sége

0,05 mm/£0,0019 in (1,9 mils) az ISO 9283 szerint

iziileti tartomanyok

+360° az Osszes iziiletre

IP-osztalyozas

IP54

Zaj

Robotkar: Kevesebb, mint 60 dB(A)
Vezérlddoboz: Kevesebb, mint 50 dB(A)

Szerszam /O portok

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analdg
bemenet

Szerszam /O tapegység &
fesziiltség

2 A (kétérintkez8s) 1 A (egyérintkezds) & 12 V/24 V

Alaptertilet

@190 mm/7,5in

Anyagok

Aluminium, PC/ASA mianyag

Robotkar sulya

33,3kg/73,51b

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 / 18,2 hiivelyk x
17,6 hivelyk x 10 hivelyk

Vezérl6szekrény 1/0 portok

16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analég
bemenet, 2 analog kimenet

(SCCR)

Vezérl6szekrény 1/O tapellatas | 24 V 2 A a vezérlédobozban
Rendszerfrissités gyakorisaga | 500 Hz
Roévidzarlati aramerdsség 200A

Kommunikacié

MODBUS TCP & Ethernet/IP adapter, PROFINET,
USB 2.0, USB 3.0

Eszkézkommunikacio

RS-485

Robotkabel

TP kabel: a hordozhat6
kezelbegysegtél a
vezérlészekrénybe

4,5m /177 hivelyk

Robotkabel: Robotkar a
vezérlédobozhoz (opcidk)

Standard (PVC) 1 m/39inx 12,1 mm.
Standard (PVC) 2 m/78,7 inx 12,1 mm.
Standard (PVC) 3m/118 in x 12,1 mm.
Standard (PVC) 6 m/236 in x 12,1 mm.
Standard (PVC) 12 m/472,4in x 12,1 mm.
High flex (PUR) 6 m/236 in x 13,4 mm.
High flex (PUR) 12 m/472,4 in x 13,4 mm.
High flex (PUR) 6 m/236 in x 14,6 mm.
High flex (PUR) 12 m/472,4 in x 14,6 mm.

3.2. Mivan a dobozban

Leiras

Ez a szakasz a termék csomagjanak tartalmat ismerteti.

UR10e PolyScope X
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A dobozokban

Robotkar.

CB vezérlédoboz5.

Hordozhato kezel6egység vagy 3PE Hordozhato kezel6egység.
Szerel6konzol a vezérlédobozhoz.

Hordozhato kezelbegység rogzitékonzolja.

A vezérlédoboz kinyitasahoz sziikséges kulcs.

Kabel a robotkar és a vezérlddoboz 6sszekdtéséhez (a robot méretétél fliggden
tobbféle valtozat all rendelkezésre).

Az On régidjaban hasznalhaté halézati kabel vagy tapkabel.
Kerek emel6heveder vagy emeldszij (a robot méretétél fliggden).

Ez a dokumentacio.

3.2.1. Robotkar

A robotkarrél Az iziiletek, az alap és a szerszamkarima a robotkar f6 alkotoelemei. A vezérl6egység
O0sszehangolja az izliletek mozgatasat a robotkar mozgatasahoz.

A robotkar végén talalhato szerszamkarimahoz csatlakoztatott végberendezés
(szerszam) segitségével a robot képes a munkadarabot megmunkalni. Egyes
eszkozoknek az alkatrészek kezelésén tulmutatd funkcidjuk is van, példaul minéség-
ellen6rzés , ragasztéfelvitel és hegesztés.

Felhasznaldi kézikbnyv

20 UR10e PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 3. Az On robotja

‘Wirlst 1 jaind

Wish 2 joint

/a%

Fease

aeo AT o I"1_'

Elonw joinit

A robotkar f6 alkotoelemei.

* Alap: ide van felszerelve a robotkar.

* Vall és konydk: nagyobb mozgasok végrehajtasa.

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

A robot részben kész gép; ennek megfelel6en beépitési nyilatkozat is rendelkezésre all.
Minden egyes robotalkalmazashoz kockazatértékelésre van sziikség.

3.2.2. Vezérlodoboz

A vezérlédobozrol A vezérlédoboz tartalmazza a robotkar-programokban és -telepitésekben hasznalt
csatlakozoportokat, valamint a vezérld bemeneteit és kimeneteit (1/0). A
csatlakozoportok kiilsé csatlakozasokhoz szolgalnak. Az 1/0-k olyan elektromos
interfészek csoportjai, amelyeket kommunikaciora és konfiguralasra hasznalnak.
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Klilsé csatlakozasi portok.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
& [2av 12V|H| PWR/@| [24V|H|[24V|H| [OV |H|{ OV M| [24V|H|[24V/H| OV |H| OV |H
g EIO GND|(HM| |GND CIO|HM||{Cl4|H| |COO|/H||CO4|H| |DIO||(DI4(lH| |DOO|M||DO4|H
& [24v ON |H| [24V 24V(H||24V(H| [OV (H|/ OV M| [24V(H||24V|H| [OV (H|| OV
E Ell OFF|H| | OV Cl1|H|{CI5(H| |CO1/M|/CO5/H| [DI1|M||DI5|H| |[DO1{H||DO5H
8 24V 24V(H||24V(H| [OV (H|/ OV M| [24V(H||24V|H| [OV (H|( OV
é SI10 ZClalel=]> Cl2|H|{Cl6(H| |CO2|H|/CO6/H| [DI2|H||DI6|H| |DO2(H||DO6|H
§ 24V alale a|J|2][2av(m|[24v|m| [ov |m| ov (M| [24v|m|[24v(m| |ov [m|| ov |
HER H| N NN NN C3 N C7 N CO3M|CO7H||DI3H| D7 H DO3MN DO7H

Bemeneti és kimeneti (I/0) csoportok.

A vezérlédoboz csatlakozdaljzatainak és a vezérld 1/0-jainak részletes leirasat lasd a
Telepités cim(i fejezetben.

SD-kartya Az SD-kartya-nyilas nyomoégombos-reteszel6-mechanizmussal van ellatva.
kezelése

é VIGYAZAT
Az SD-kartya eltavolitasa el6tt mindig kapcsolja ki a vezérlédobozot.
Ennek elmulasztasa az adatok sérliléséhez vezet.

ERTESITES

Az SD-kartyat mindig teljesen vegye ki, mielétt Ujra behelyezné. A
részleges eltavolitdas megakadalyozza a retesz bekapcsolédasat.

SD-kartya igy helyezze be az SD-kartyat:
behelyezése 1. Az SD-kartya behelyezése el6tt tigyeljen arra, hogy a kartyat a vezérlédobozon

lathaté mddon helyezze be.
2. Ovatosan nyomja be az SD-kartyat a nyilasba, amig kattanast nem érez.

3. AKkartya most mar reteszelve van, és biztonsagosan a helyén marad.

Felhasznaloi kézikdnyv 22 UR10e PolyScope X
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Szerzdbi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

SD-kartya igy lehet eltavolitani az SD-kartyat.
eltavolitasa

é VIGYAZAT
Ne huzza ki az SD-kartyat anélkiil, hogy el6bb befelé nyomna, hogy
kioldja a reteszt. A kartya eltavolitasa a tolomechanizmus hasznalata
nélkil a nyilasmechanizmus fokozott kopasahoz vezethet.

1. Nyomja be az SD-kartyat, amig kattanast nem érez.
2. Engedje el a kartyat; az részben kicsuszik.

3. Huzza ki telijesen az SD-kartyat.

3.2.3. Hordozhato kezeldegyséeg harom allapotu ledllas engedélyezd
eszkozzel

Leiras A robot generaciodjatol fliggéen a Hordozhaté kezel6egység beépitett 3PE eszkozt is
tartalmazhat. Ezt 3 poziciét lehetévé tevé Hordozhaté kezel6egységnek nevezzik (3PE TP).
A nagyobb hasznos terhelés(i robotok csak a 3PE TP-t hasznalhatjak.

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

Ha a Hordozhato kezelbegység le van valasztva, akkor kllsé 3PE eszkozt kell csatlakoztatnia
és konfiguralnia. A 3PE TP funkcio kiterjed a PolyScope felliletre, ahol a fejlécben tovabbi
funkciok talalhatok.

ERTESITES
* Ha UR15, UR20, UR30, UR8 Long vagy UR18 robotot vasarolt, a 3PE
eszkoz nélkili Hordozhato kezel6egység nem fog mikodni. Lasd az
alabbi Robot és 3PE TP kompatibilitasi tablazatot.

* Az UR15, UR20, UR30, UR8 Long vagy UR18 robot hasznalatahoz
kiilsé engedélyez6 eszkdzre vagy 3PE hordozhaté kezel6egységre
van sziikség a robotalkalmazas hatétavolsagan beldli
programozashoz vagy tanitashoz. Lasd: ISO 10218-2.

* A 3PE hordozhat6 kezel6egység nem a megvasarolt OEM Control
Box csomag része, igy az engedélyezd eszkoz funkcidja hianyzik.
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Robot és 3PE TP Kompatibilitasi tablazat az UR robotgeneraciokhoz
kompatibilitasi . Standard hordozhat6 3PE hordozhat6
tablazat Robotgeneraci6 kezelGegység kezel6egység
e-Series \/ V
UR Series v
Felhivjuk figyelmét, hogy az UR sorozatu robotok nem kompatibilisek a Hordozhato
kezelbegységtel.

Kompatibilitasi tablazat az egyes UR robotokhoz

Robot Standard hordozhat6 3PE hordozhaté Nincs hordozhat6

Modell* kezel6egység kezel6egység kezel6egység
UR3e l V V
UR5e
UR7e
UR10e
UR12e
UR16e
URS8 Long
UR15
UR18
UR20
UR30
*Ez magaban foglalja mind a Standard, mind az OEM vezérl6dobozokat.

< | 2|2 | <2<

B R P I B I I [ )
||| | ||| |2 |2

ATP 1. Bekapcsolé gomb
attekintése 2. Vészleallité gomb
3. USB aljzat (porvéddvel)
4. 3PE gombok

Felhasznaloi kézikdnyv 24 UR10e PolyScope X
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Szabad
mozgatas

Mindegyik 3PE gomb alatt egy szabadonfutd (Freedrive) robot szimbdlum taldlhatoé, az
alabbiak szerint.
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Erintéképernyé

Leiras A hordozhaté kezelSegység érintdképernyéjét ipari kdrnyezetben torténé hasznalatra
optimalizaltak. A szérakoztato elektronikaval ellentétben a hordozhaté kezel6egység
érintéképernyd6jének érzékenysége a konstrukciojanal fogva jobban ellenall a kdrnyezeti
tényezdknek, mint példaul:

* Vizcseppek és/vagy hitéfolyadék-cseppek
* Radiofrekvencias zajok

* A m(ikédési kérnyezetbél szarmazé egyéb zajok

Az Az érintési érzékenységet ugy allitottak be, hogy kizarjak a hamis kivalasztas
érint6képernyd lehet6ségét a PolyScope X fellileten, és megakadalyozzak a robot varatlan mozgéasat.
hasznélata A legjobb eredmény érdekében az ujja hegyét hasznalja a valasztashoz a képernyén.

Ebben az utmutatdéban/kézikdnyvben ezt koppintasnak nevezziik.

Sziikség esetén kereskedelmi forgalomban kaphaté toll is hasznalhat6 a kivalasztashoz
a képerny6n. Az el6z6 rész felsorolja és meghatarozza a PolyScope X feliileten
talalhato ikonokat/lapokat és gombokat.

3PE hordozhato kezeléegység nyomogomb funkciok

Leiras
ERTESITES
A 3PE gombok csak kézi izemmaodban aktivak. Automatikus tizemmodban a
robot mozgatasa nem igényel 3PE gombmliveletet.

Az alabbi tablazat a 3PE gombok funkcioit ismerteti.

Helyzet Leiras Mivelet
Nincs nyomas a 3PE | A robot mozgasa kézi izemmaodban leall. Az
1 Kioldas gombra. Nincs aramellatast nem valasztjak le a robotkarrol, és
lenyomva. a fékek tovabbra kioldva maradnak.
Enyhe Van némi nyomas a
2 nyomas 3PE gombon. Lehet6vé teszi programja lejatszasat, amikor a
(Enyhe Kbdzéppontig robot kézi izemmaodban van.
markolas) lenyomva.
Szoros

Teljes nyomas a

lenyomas A robot mozgasa kézi izemmadban leall. A
3 3PE gombon. 12
(szoros R robot 3PE leallasban van.
. Utk6zésig lenyomva.
befogas)
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Nyomdgomb elengedése

Nyomdgomb lenyomasa

UR10e PolyScope X
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3.2.4. Arobot kabelei

Leiras Ez a szakasz felsorolja az e-sorozatu robotkabeleket, és figyelmeztet a nem megfeleld
kabelvalasztasra és az 6sszeférhetetlen kabelek hasznalatéra.

Figyelmeztetések . ,
é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Aramforrashoz csatlakoztatott berendezés telepitése és/vagy
karbantartasa aramutés altali sériilést vagy halalt okozhat.

* Atelepitési vagy karbantartasi feladatok elvégzése el6tt kapcsolja le
a berendezést az aramforrasrol.

ERTESITES
A kabelek helytelen kivalasztasa, hasznalata vagy csatlakoztatasa a

robotkar aramellatasanak megszakadasahoz vezethet.

* Ne hosszabbitsa meg a csatlakozast gy, hogy egynél tobb kabelt
csatlakoztat a vezérl6doboz és a robot kozott.

ERTESITES
Az alapkarima kabel kozvetlen bekotése barmely vezérlédobozba

karosithatja a berendezést vagy egyéb anyagi karokat okozhat.
* Ne kdsse be kdzvetleniil az alapkarima kabelt a vezérlédobozba.

* Az alapkarimat mindig UR robotkabellel csatlakoztassa a
vezérlédobozhoz.

KEZIKONYV ELOLVASASA
Ha a robotot nem a rendeltetésének megfelel6en hasznalja, az

veszélyes helyzeteket eredményezhet.

* Olvassa el és kdvesse a Felhasznaldi kézikonyvben talalhato,
rendeltetésszer( hasznalatra vonatkozé ajanlasokat és el6irasokat.
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Cikk 200145 | 200146 | 165100 | 165101 166100 | 166101
Nagy rugalmassag
Kabel tipusa Standard (fekete)
(kék)

Hosszlsag Tm | 2m | 6m | 12m 6m | 12m
Anyaga PVC PUR
Diameter 12,1 mm 13,4 mm
Torzié n/a +30°/m
Max. sebesség n/a 120 m/min
Maximalis gyorsulas n/a 10 m/s?

statikus 7 N/mm? 50 N/mm?
Maximalis szakit6 alakvaltozas

dinamikus 10,3 N/mm? 20 N/mm?

4 x d (statikus telepités)
sugar 7 x d (statikus telepités)
8 x d (dinamikus telepités)
Hajlitas
5 millié
ciklusok n/a
8xd
Osszekapcsolasi ciklusok 500
UR10e PolyScope X 29 Felhasznaloi kézikdnyv
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Leiras

Olvassa el az itt talalhat6 biztonsagi informacidkat, hogy megértse a legfontosabb biztonsagi
irAnyelveket, ideértve a fontos biztonsagi Gzeneteket és a robot kezelésével kapcsolatos
felel6sségét is.

Itt nem foglalkozunk a rendszer tervezésével és telepitésével.

4. Altaldnos

Leiras

Olvassa el az altalanos biztonsagi tajékoztatot, valamint a kockazatértékelésre és a
rendeltetésszerl hasznalatra vonatkozo utasitasokat és Utmutatasokat. A kbvetkezd
szakaszok az egylttm(kodd alkalmazasok szamara kifejezetten fontos, biztonsaggal
kapcsolatos funkcidkat irjak le és hatarozzak meg.

Q FIGYELMEZTETES
A személyzet és a berendezések biztonsaga érdekében alkalmazasi
kockazatértékelést kell végezni.

Olvassa el és tanulmanyozza a szerelésre és telepitésre vonatkozo specialis miszaki
adatokat, hogy megértse az UR robotok beépitését, miel6tt a robotot el8szor bekapcsolja.

Feltételnil tartsa be és kdvesse a jelen kézikdnyv kdvetkez6 szakaszaiban talalhato
valamennyi 6sszeszerelési utasitast.

@ ERTESITES
Az Universal Robots kizar minden felel6sséget, ha a robot (robotkar
vezérlészekrény, hordozhat6 kezel6egységgel vagy anélkil) barmilyen
mddon megséril, megvaltozik vagy modositjak. Az Universal Robots nem
vonhaté felelésségre a programozasi hibak, az UR robothoz és annak
tartalmahoz vald illetéktelen hozzaférés vagy a robot meghibasodasa miatt a
robotban vagy barmely mas berendezésben okozott karokért.
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4.2. Biztonsagi Uzenettipusok

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

FIGYELMEZTETES

Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kertiljik el, halalhoz vagy
sulyos sériléshez vezethet.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Veszélyes elektromos helyzetet jelez, amely, ha nem kerdljiik el, halalt vagy
sulyos sértilést okozhat.

FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

Veszélyes forré felliletet jelez, ahol az érintés és az érintés nélkili kbzelség
sérilést okozhat.

VIGYAZAT
Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kertljik el, sériilést okozhat.

FOLD
Foldelést jelez.

- B> B B B

VEDOFOLD
Véddéfoldelést jelez.

ERTESITES

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

KEZIKONYV ELOLVASASA
Részletesebb informacioét jelez, amelyet a kézikbnyvben kell tanulmanyozni.

S = ©®
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4.3. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

Leiras A kdvetkez6 figyelmeztet6 Uizenetek megismetelheték, magyarazhatdk vagy részletezhetdk a
kdvetkezd szakaszokban.

Q FIGYELMEZTETES
Az alabbiakban felsorolt altalanos biztonsagi eléirasok elmulasztasa sériilést
vagy halalt okozhat.

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

* Ellendrizze, hogy a robotalkalmazashoz elegendé hely all-e rendelkezésre
az akadalymentes mikddéshez.

* Bizonyosodjon meg arrol, 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 arrél, hogy a robot biztonsagi konfiguracios
paramétereit Ugy allitottak be, hogy védjék a személyzetet, beleértve
azokat is, akik a robotalkalmazas hatétavolsagan beldl lehetnek.

* Ne hasznalja a robotot, ha megsérdlt.

* Kerllje a laza ruhazat vagy ékszerek viselését, amikor a robottal dolgozik.
K&sse hatra a hosszu hajat.

* Ne tegye ujjait a vezérlészekrény belsd burkolata mogé.

* T4jékoztassa a felhasznaldkat a veszélyes helyzetekrél és a nyujtott
védelemr6l, magyarazza el a védelem esetleges korlatait és a fennmarado
kockazatokat.

* Tajékoztassa a felhasznaldkat a vészleallité gomb(ok) helyérdl és a
vészledllito gombok aktivalasanak moédjarol vészhelyzet vagy rendellenes
helyzet esetén.

* Figyelmeztesse az embereket, hogy maradjanak a robot hatétavolsagan
kivil, tobbek kozott a robotalkalmazas inditasa el6tt.

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

* Tartsa be az SO 10218-2 szabvany elbirasait.

ﬁ FIGYELMEZTETES
Az éles élekkel és/vagy szoritdé pontokkal rendelkez6 szerszamok/végrehajtok
kezelése sértilést okozhat.

* Gy6zdbdjon meg rola, hogy a szerszamok/végberendezések nem
rendelkeznek éles élekkel vagy becsipédési pontokkal.

* Védobkesztylre és/vagy véddszemiivegre lehet sziikség.
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f E FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

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

* Ne kezelje vagy érintse meg a robotot miikddés kdzben vagy kézvetlendl
mukdodés utan.

* Ellendrizze a hdmérsékletet a naplo-képernyén, miel6tt a robotot kezelné
vagy megérintené.

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

é VIGYAZAT
A beépités és a mikodtetés el6tti kockazatértékelés elmulasztasa ndvelheti a
sérilésveszélyt.

* Végezzen kockazatértékelést és cstkkentse a kockazatokat az
lUzemeltetés elétt.

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

* Olvassa el a kockazatértékelési tajekoztatot.

Q VIGYAZAT
A robot nem tesztelt kiils6 gépekkel vagy nem tesztelt alkalmazasban torténé
hasznalata névelheti a személyzet sériilésének kockazatat.

* Tesztelje az 6sszes funkciot és a robotprogramot kildn-kildn.

* Olvassa el a belizemelési tajékoztatot.

ERTESITES
A nagyon er6s magneses mezd karosithatja a robotot.

* Ne tegye ki a robotot allandé magneses térnek.

KEZIKONYV ELOLVASASA
Ellenérizze, hogy minden mechanikus és elektromos berendezés a vonatkozo

el6irasoknak 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
el6éirasaiban meghatarozott biztonsagi kdévetelményeknek megfeleléen kell megtervezni és
telepiteni.

Az UR robotot integrald személyek felelések az adott orszag vonatkozo el6irasainak
betartasaért és a robotalkalmazassal kapcsolatos kockazatok megfeleld mértéki
mérsékléséért. Ide tartozik, tobbek kozott:

* Kockazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

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

* A helyes biztonsagi beallitasok a szoftverben

* Annak garantalasa, hogy a biztonsagi intézkedéseket nem maodositjak

* Arobotalkalmazas megtervezésének, telepitésének és dsszeépitésének érvényesitése
* Meghatarozni a hasznalati utasitdsokat

* Megjeldlni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetéségével

* Az 6sszes dokumentacié megbrzése; beleértve az alkalmazas kockazatértékelését,
ezt a kézikdnyvet és a tovabbi kapcsol6do dokumentaciot.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Emelés és kezelés

5. Eme

Leiras

Megfeleld
emelés és
kezelés

es es kezeles

A robotkarok kilonb6z6é méretliek és sulyuak, ezért fontos az egyes modelleknek megfeleld
emelési és kezelési technikak alkalmazéasa. A robot biztonsagos emelésével és kezelésével
kapcsolatos informaciokat itt talalja.

1. Arobotot emeldvillas targoncaval szallitsa a telephelyre.

2. Az abran lathato médon nyissa ki a dobozt.

4 4 L
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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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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().

ERTESITES
Az On régiojaban helyi eléirasok 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 hordozhatd, hacsak nem tartozik
hozza heveder. Ha tartozik hozza heveder, emel6- és szallitdeszkdzre van sziikség.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Leiras A vezérl6dobozt és a hordozhato kezel6egységet hordozhatja egy személy.
Hasznalat k6zben a kabeleket fel kell tekerni és tartani kell a botlasveszély elkertilése
érdekében.
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0. Osszeszerelés és felszerelés

Leiras A PolyScopehasznalatanak megkezdéséhez telepitse és kapcsolja be a robotkart és a
vezérlédobozt.
A robot A folytatdshoz 6ssze kell szerelnie a robotkart, a vezérlédobozt és a hordozhaté

Osszeszerelése  kezel6egységet.

Csomagolja ki a robotkart és a vezérl6dobozt.

Szerelje fel a robotkart egy erds, rezgésmentes fellletre.

Helyezze a vezérlédobozt a labara.

Csatlakoztassa a robotkabelt a robotkarhoz és a vezérl6dobozhoz.

Helyezze be az SD-kartyat a vezérl6dobozba.

o g A~ w D =

Csatlakoztassa a vezérlszekrény halozati vagy f6 tapkabelét.

é FIGYELMEZTETES
A robotkar szilard felliletre rogzitésének elmulasztasa esetén a robot

leeshet, ami sérlilésekhez vezethet.

* Gy6z6djon meg réla, hogy a robotkar stabil fellilethez van

régzitve.
SD-kartya OEM vezérlédoboz Vezérlddoboz
behelyez
o) 0
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6.1. Arobotkar rogzitése

Leiras
&0
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1.1: Arobot alapjanak alulnézete

Surface on which the robot is fitted
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1.2: Szerelblemez robotalaphoz
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A robotkar
kikapcsolasa é FIGYELMEZTETES

A varatlan inditas és/vagy mozgas sértilést okozhat.

* Kapcsolja ki a robotkart, hogy megakadalyozza a szerelés és
leszerelés soran torténd varatlan bekapcsolodast.

1. Alabléc bal oldalan érintse meg a Robot allapot ikonjat a robotkar
kikapcsolasahoz.

Az ikon szine zoldrdl fehérre valtozik.

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

3. Ha megjelenik a Leallitas parbeszédpanel, érintse meg a Kikapcsolas gombot.
Mostantdl a kdvetkezbket teheti:
* Huzza ki a halézati kabelt 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. A fellilet
régzitése legyen sima és tiszta.

2. Huzza meg a négy 8,8-as szilardsagu, M6-os csavart 20 Nm-es nyomatékkal.
(A nyomatékértékek frissitve lettek SW 5.18. (A korabbi nyomtatott valtozatban
eltérd értékek talalhatok)

3. Haarobot pontos ujbdli felszerelésére van sziikség, hasznalja a
szerel6lemezen lIévé @8 mm-es lyukat és @8x13 mm-es nyilast a megfeleld
ISO 2338 I8 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: Az alap z-tengelye korali nyomaték.
* Fz: Az alap z-tengely mentén hato eré.
* Mxy: Barmely iranyu billené nyomaték az xy alap sikban.

* Fxy: Er6 az alap xy sik barmely iranyaban.

Eré és nyomaték az alapkarima meghatarozasakor.

Felhasznaldi kézikbnyv 44 UR10e PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



R
UNIVERSAL ROBOTS 6. Osszeszerelés és felszerelés

Szerzdi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

Az allvany A terhelés nagysaga a robot modelljétdl, a programtol és szamos egyéb tényez6tél fligg.
méretezés Az allvany méretezésénél figyelembe kell venni azokat a terheléseket, amelyeket a robotkar

e normal, megszakitas nélkili miikdédés kézben, valaminta 0., 1. és 2. kategériaju leallasi
mozdulatok soran general.

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

Az alabbi tablazatokban szerepl6 értékek a legrosszabb esetben el6forduld mozgasoknal
érvényes maximalis névleges terheléseket jelentik, szorozva 2,5-6s biztonsagi tényezével. A
tényleges terhelések nem haladjdk meg ezeket az értékeket.

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 990 1700 1460 1160
Maximalis iziileti nyomatékok a 0., 1. és 2. kategdriaju ledllasok soran.

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 830 1450 860 860
Maximalis iziileti nyomaték normal miikdés soran.

A normal Gizemi terhelések altalaban csdkkenthetdk az izliletek gyorsulasi hatarértékeinek
csokkentésével. A tényleges Gizemi terhelések az alkalmazastdl 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
* Lehetséges felborulasi veszélyek.

* 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 robot szoftverével kompenzalhatja a kiils6 tengelyek gyorsulasat a
kovetkezd parancsfajl hasznalataval: set_base_acceleration
()

* A magas gyorsulasi értékek a robotot biztonsagi leallasokra késztethetik.
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6. Osszeszerelés és felszerelés

0.3.Szerelés leirasa

Leiras

Szerszamkarima

Négy M6-0s menetes furatot hasznal a szerszam szerszamkarimahoz
valo rogzitéséhez. Az M6-0s, 8,8-as szilardsagi osztalyu csavarokat

8 Nm-rel kell meghuzni. Az eszkdz preciz athelyezéséhez hasznaljon
egy csapot a meglévé J6 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.

A

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 robot
(IP54), a hordozhato kezel6egység (IP54) és a vezérlédoboz (IP20)
behatolasvédelmi IP besorolasat

FIGYELMEZTETES
Az instabil rogzités sértilést okozhat.

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

G bt

410
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6.3.2. Vezérldszekrény szerelési hézaga

Leiras A forro6 levegd aramlasa a vezérlédobozban a berendezés meghibasodasahoz vezethet. A
vezérléddoboz ajanlott tavolsaga mindkét oldalon 200 mm a megfelel® hivds légaramlas
érdekében.

1 200 mm

é FIGYELMEZTETES
A nedves Control Box halalos sérlilést okozhat.

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

* Helyezze a vezérlddobozt (IP44) az IP-besorolasnak megfelelé
kérnyezetbe.
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6.4. Munkaterulet és Uzemi ter

Leiras A munkaterilet a teljesen kinyujtott robotkar vizszintes és fliggéleges tartomanya. A m(ikodési
tér az a helyszin, ahol a robottdl elvarhato, hogy mikddjon.

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

A robot felszerelési helyének kivalasztasakor fontos figyelembe venni a kézvetlendl a robot
alapja felett és alatt talalhatd hengeres térfogatot. Kerilni kell a szerszam kozelitését a
hengeres térfogathoz, mert az iziiletek mozgasanak felgyorsulasat okozza, még akkor is, ha a
szerszam lassan mozog. Ez a robot nem megfelel6 miikddését okozhatja, és megnehezitheti
a kockazatértékelés elvégzését.

ERTESITES

Ha a szerszamot a hengeres térfogathoz kézel mozgatja, az izliletek tul
gyorsan mozoghatnak, ami a miikéd6képesség elvesztéséhez és anyagi
karokhoz vezethet.

* Ne kozelitse tulsagosan a szerszamot a hengeres térfogathoz, még
akkor sem, ha a szerszam lassan mozog.

A hengeres térfogat kdzvetlentl a robot alapja felett és kdzvetlenul alatta helyezkedik el. A robot
1300 mme-re nyulik ki az alapizilettél.

Eltlsé Délt
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6.4.1. Szingularitas

Leiras A szingularitas olyan p6z, amely korlatozza a robot mozgasat és pozicionalasi képességét. A
robotkar megallhat, vagy nagyon hirtelen és gyors mozgast végezhet, amikor megkéozelit és
elhagy egy szingularitast. A robot munkaterileten valo elhelyezése és a mikodési tér
meghatarozasa soran fontos szamitasba venni az alabbiakban részletezett szingularitasi
poziciot.

é FIGYELMEZTETES
Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot mozgasa a szingularitas kézelében nem
jelent veszélyt a robotkar, a végeffektor €s a munkadarab hatékorén belil
tartézkodo személyekre.

« Allitson be biztonsagi hatarokat a kdnyokiziilet sebességére és
gyorsulasara.

Az alabbiak szingularitast okoznak a robotkarban:
* Kilsé munkaterilet hatara
* Bels6 munkaterilet hatara

* Csuklé bedllitasa

Kiilsé A szingularitas azért kévetkezik be, mert a robot nem nyul elég messzire, vagy tdlnyul a
munkaterilet maximalis munkaterileten.
hatéra

Elkeriilend6: Rendezze el a robot kortili 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. Fontoldra veheti azt is, hogy a robot alapjat egy
fuggdbleges fellletre szereli fel, igy a kézponti hengeret fliggdlegesbdl vizszintes
helyzetbe forgathatja, és ezzel esetleg elmozdithatja azt a feladat kritikus terileteitél.

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.

Elkerlilendd: A robot feladatat ugy kell megtervezni, hogy ne legyen sziikség a robot
csukloizileteinek ilyen modon térténd beallitasara. A szerszam iranyat is eltolhatja, igy a
szerszam a problémas csuklomddositds nélkil is irdnyulhat vizszintesen.

6.4.2. Rogzitett és mozgathato telepites

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

A rogzités kialakitdsanak biztositania kell a stabilitast a kovetkez6k mozgasa 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 csatlakozoval konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja
le.

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

kébele robotkart a vezérlédobozhoz. A robotkabel az egyik végén az alapkarimakabel

csatlakozéjahoz, a masik végén pedig a vezérlészekrény csatlakoz6jahoz csatlakozik.
Az 6sszes csatlakoz6t rogzitheti, amint robot kapcsolat [étrejott.

Q VIGYAZAT
A robot szakszer(tlen bekdtése a robotkar energiaellatdsanak
megsz(inését eredményezheti.

* Ne hosszabbitsa meg a 12 m-es robotkabelt.

ERTESITES
Az alapkarima kabel kézvetlen bekétése barmely vezérlédobozba
karosithatja a berendezést vagy egyéb anyagi karokat okozhat.

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

Leiras Ez az alfejezet egy rogzitett 6 méteres robotkabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja
le.

Akarésa Forditsa jobbra a csatlakozot, hogy kdnnyebb legyen régziteni azt a kabel bedugasa

vezérlédoboz utan.

csatlakoztatasa * Létrehozza a robotkapcsolatot a robotkar vezérlddobozhoz valo

csatlakoztatasaval a robotkabel segitségével.

* Dugja be és rogzitse a robot felél jové kabelt a vezérlédoboz aljan talalhato
aljzatban, lasd alabb.

* Csavarja meg kétszer a csatlakozot, hogy biztositsa a megfeleld zarast, miel6tt
bekapcsolja a robotkart.

é VIGYAZAT
A robot szakszer(tlen bekotése a robotkar energiaellatasanak megsziinését
eredményezheti.

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

* Ne moédositsa az eredeti robotkabelt.
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©./. Halozati csatlakozok

Leiras A vezérl6doboz haldzati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel. Csatlakoztasson
egy orszagspecifikus halézati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

Halozati
csatlakozok

ERTESITES
* |IEC 61000-6-4: 1. fejezet hatalya: ,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
kozépfesziiltségl transzformatorrdl taplalt, a létesitmény ellatasara
szolgélo, kildn villamosenergia-halozattal ellatott helyszinek”

A robot taplalasahoz a vezérlészekrényt a mellékelt tapkabelen keresztil kell
csatlakoztatni a hal6zathoz. A tapkabel IEC C13 csatlakozdja a vezérlédoboz aljan
talalhato IEC C14 készulékbemenethez csatlakozik.

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

* A halozati csatlakozé dugaszat a robot hatétavolsagan kivdl kell
elhelyezni ugy, hogy a tapellatas eltavolithatéd legyen anélkdil,
hogy a személyzetet potencialis veszélynek tenné ki.

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

@ ERTESITES
A vezérldszekrényhez csatlakoztatashoz mindig orszagspecifikus fali
csatlakozoval ellatott tapkabelt hasznaljon.
A <200 V™ orszagokban hasznaljon 15 A terhelhetéségli tapkabelt.
A >200 V™ orszagokban hasznaljon 10 A terhelhetéségl tapkabelt.
Ne hasznaljon adaptert.

Az elektromos telepités részeként adja meg a kovetkezbket:
* Csatlakozas a talajhoz
* FO biztositék
* Maradékaram-készulék
* Zarhato (kikapcsolt OFF allasban) kapcsolo
A zarolas egyszer(i eszkdzeként egy fékapcsolot kell felszerelni a robotalkalmazas 6sszes

berendezésének kikapcsolasara. Az elektromos jellemzdket az alabbi tablazat
tartalmazza.
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Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség 90 - 264 VAC
Kiils6é 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 miikddési teljesitmény 90 250 500 w

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

elektro

mos veszélyek miatt.

Gy6z6djon meg a robot szakszerd foldelésérdl (elektromos csatlakozas a
féldhdz). Hasznalja a féldelés szimbdlummal ellatott, nem hasznalt
csavarokat a vezérlddobozban, hogy a rendszerben kdzds foldelést
biztositson minden berendezésnek. A féldelévezetéknek legalabb a
rendszer legnagyobb aramanak megfelel6 névleges aramerésségiinek
kell lennie.

Biztositsa, hogy a Vezérlédobozba bemen aram vedet legyen
maradékaram-késziilékkel (RCD) és megfelel biztositékkal.

Szervizelés kdzben zarjon le minden aramot a robot teljes telepitéséhez.

Gy6z6djon meg arrol, hogy mas berendezések nem szolgaltatnak aramot
a robot I/0O-nak, amikor a robot le van zarva.

Miel6tt a vezérlddobozt aram ala helyezné, gy6z6djon meg az 6sszes
kabel szakszer(i bekétésérdl. Mindig hasznaljon eredeti halézati kabelt.
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/. Elsoinditas

Leiras Az Osszeszerelés utan a kezd6 miiveletsorozat, amelyet elvégezhet a robottal, az els6
inditas.
A kezddfolyamathoz az alabbiak sziikségesek:
* Kapcsolja be a robotot
* Adja meg a sorozatszamot
* Atelepités ellen6rzése
* Inicializalja a robotkart
* Tesztelje a tartot és a hasznos tehert a szabadonfutas segitségével

* Kapcsolja ki a robotot

é 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.

é VIGYAZAT
A helytelen hasznos teher és telepitési beallitasok megakadalyozzak a robotkar
és a vezérlddoboz megfelelé mikddését.

* Mindig ellendrizze, hogy a hasznos teher és a telepitési beallitasok
helyesek-e.

ERTESITES
A robot alacsony h6mérsékleten torténd inditadsa a hémeérséklettél fliggd olaj- és
kenbzsir-viszkozitds miatt teljesitménycsdkkenéshez vagy lealldshoz vezethet.

* Arobot alacsony h6mérsékleten torténd elinditasahoz bemelegitési
fazisra lehet sziikség.

/1. Arobot bekapcsolasa

A robot A robot bekapcsolasa bekapcsolja a vezérlédobozt, és betdlti a kijelz6t a TP képernydn.

bekapcsolasa 1. A hordozhato kezeléegységen nyomja meg a vészleallitds gombot.

2. Nyomja meg a hordozhaté kezel6egység bekapcsolé gombjat a robot
bekapcsolasahoz.
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/.2. Asorozatszam beirdsa

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 vezérlédobozt.
2. Adja meg a robotkaron fetiintetett sorozatszamot.

3. Abefejezéshez koppintson a OK gombra.

A kezdbképerny6 betodltése eltarthat néhany percig.

W
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number

Standard ‘

(1) (=) [5) (@)

(4] (5] [¢]

@D
0

/.3. Atelepites ellendrzése

A robot A felszerelési beallitasok meghatarozzak, hogy a robotot fliggélegesen, vizszintesen
felszerelésének  vagy ferde helyzetben szerelik-e fel. Ez lehetévé teszi a robot szdmara a gravitacio
ellenbrzése iranyanak meghatarozasat, ami zokkenémentes és pontos mozgast tesz lehetévé.

Ezen a képernydn megadhatja a robot alapjanak a néz6hdz viszonyitott tajolasat is, igy

a robot pontos megjelenést kap a vizualizaciokban.

Felhasznaldi kézikbnyv 58

UR10e PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



R
UNIVERSAL ROBOTS 7. Els6 inditas

Szerz6i jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

é FIGYELMEZTETES
A robotkar inditasa el6tt mindig ellendrizze, hogy a tényleges hasznos
teher és a telepités beallitasai helyesek-e. Ha ezek a beallitasok
helytelenek, a robotkar és a vezérldédoboz nem fog megfeleléen
mikodni, és akar veszélyes is lehet emberekre vagy berendezésekre.

é VIGYAZAT
Gondoskodjon réla, hogy a robotkar ne érjen semmilyen targyhoz (pl.
asztalhoz), mert a robotkar és egy akadaly (itk6zése karosithatja az
iztlet fogaskerékhazat.

A robotkar rogzitési beallitdsainak médositasahoz:
1. A hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg a vészleallitas gombot.

2. Ahordozhato kezel6egységen nyomja meg a bekapcsolé gombot, és varja meg,
amig a rendszer elindul és a PolyScope X betdltédik.

3. Aképernydn érintse meg az OK gombot, amikor megjelenik a Robot
vészleallitdsa parbeszédablak.

4. Erintse meg az Alkalmazas ikont a Hordozhaté kezeléegység képernyé bal
oldalan talalhato f6 navigaciés savban.

Erintse meg a Szerelés ikont.
Megjelenik egy képernyd, amelynek bal oldalan két mez6 talalhaté:
Forgatas. A tapkabelhez viszonyitott beallitas.

Délés. Az alap szoge fokban kifejezve: 0 fok a vizszintes padldra szerelést, 90
fok a falra szerelést, 180 fok pedig a mennyezetre szerelést jelenti.

A robotkar a képerny8 kézepén lathato.
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5. Arobotkar nézetének beallitasahoz a kdvetkez6 érintéses gesztusokat hasznalhatja. Csak
az aktualis nézet valtozik.

* Nyomja meg és forgassa az éramutaté jarasaval megegyez® vagy azzal
ellentétes iranyba.

Funkcié: Megvaltoztatja a robot nézgiranyat.

* Pinch . Erintse meg a képernyét két ujjal, majd kozelitse 6ket egymashoz.
Funkcio: Kicsinyiti a robot képét.

* Terjesztés . Erintse meg a képernyét két ujjal, majd hiizza szét dket.
Funkcid: Nagyitja a robot képét.

6. Erintse meg a Forgatas mez6t , adja meg az értéket fokban, majd valassza a Megerdsités
lehetéséget.

7. Erintse meg a Tilt mez6t , adja meg az értéket fokban, majd valassza a Confirm

nnnnnnnnn
nnnnnnn

aaaaaaa

T~ Max peed
= -1000.00 mm/s = 0% t

8. Erintse meg a vissza nyil gombot az eléz6 képernyére vald visszatéréshez.
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Az aktiv A robotkar elinditasaval a fékrendszer kikapcsol, igy elindithatja a robotkar mozgasat és
hasznos teher elkezdheti hasznalni a PolyScope X szoftvert. A robotkar bekapcsolasa el6tt ellendriznie
ellendrzése kell, hogy a megfeleld aktiv hasznos teher van-e beallitva.

1. Ellenérizze a Robot allapotat a képernyd aljan.

Ha az allapot Vészledllitas, tartsa lenyomva és forgassa el a vészleallitds gombot
a visszaallitashoz. A kar ezutan Ki allapotba kerdil.

Lépjen ki a robotkar hatotavolsagabdl (munkateriletébdl).

Erintse meg a képernyén a Bekapcsolas gombot.

Initialize

Arm - OFF
Robot 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
0.000 kg

& ‘ Application Payload | 0 kg

4. Az lInitialize (Inicializalas) mez6ben érintse meg a Power On (Bekapcsolas)
gombot. Egy Uj robot esetén vagy a szoftverfrissités utani elsé inditaskor
megjelenhet a Firmware frissitése parbeszédablak. Amikor a robotkar firmware-
frissitése befejezddott, a robot allapota Zarva -ra valtozik.

5. Az Aktiv hasznos teher mez6ben ellendrizze a hasznos teher tdmegét.

Erintse meg az Aktiv hasznos teher mezét, és a f6képernyén megjelenik egy
Szerkesztés mez6.

7. Adja meg az aktiv hasznos tehert, majd érintse meg a Megerdsités gombot.

Edit

Active Payload

0500

Most mar feloldhatja a fekeket, és elindithatja a robotkar mozgasat.
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/.4. 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 érintse meg a bekapcsoldé gombot vagy a ,Robot allapota” ikont.

2. Ha arobotkar allapota ,Ki”, érintse meg a ,Bekapcsolas” gombot az ,Inicializalas”
mezdben. A robotkar allapota ,Booting ” és ,Locked” allapotra valt.

3. Afékek feloldasahoz koppintson a Feloldas gombra.

Initialize

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

Confirm that the below payload is accurate before unlocking.

Active Payload ot
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

") Power Off Unlock
O

Robot State

Locked
A robotkar inicializaldsa hanggal és némi mozgassal jar az izlletek fékjeinek a
kioldasa miatt.

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 .
0.000 kg > | Application Payload | 0 kg

(") power Off

Robot State
Active

5. A ,Kikapcsolas” gombra koppintva kikapcsolhatja a robotkart, vagy a ,szabadonfutas”
opciét bejeldlve ellendrizheti a robotkar rogzitését.
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/.5. Atartoszerkezet és a hasznos teher tesztelese a
szabadonfutas segitsegével

Leiras Freedriving the robot allows quickly check if the robot is functioning normally and mounting
settings and payload are correctly specified.
Detailed description of the Freedrive could be found in the Freedrive section.

To test 1. Set Active Payload to zero if there are no tools attached to the robot arm.
Freedrive Alternatively, set the Active Payload, TCP (tool center point) and CoG (center of
gravity) according to tool specifications.
See Payload and Center of Gravity for details.

2. To move the robot arm in Freedrive, see figure below.

Standard TP 3PETP
On a standard teach pendant (TP), press On a 3PE TP, rapidly light-press, release,
and hold the Freedrive button. light-press again, and keep holding the

3PE button in this position.

3. Pull/Push the robot arm to a horizontally elongated position and release. See figure
below.

.
N

Elongated horizontal position of UR robot

4. Verify the robot arm can maintain this position without support while you are pressing
the Freedrive or 3PE button.
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/.6. Arobot kikapcsolasa

kikapcsolasa

A robotkar
Q FIGYELMEZTETES

A varatlan inditas és/vagy mozgas sértilést okozhat.

* Kapcsolja ki a robotkart, hogy megakadalyozza a szerelés és
leszerelés soran térténd varatlan bekapcsolédast.

1. Alabléc bal oldalan érintse meg a Robot allapot ikonjat a robotkar
kikapcsolasahoz.

Az ikon szine z6ldrdl fehérre valtozik.

2. Avezérl6doboz kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység
bekapcsolo gombjat.

3. Ha megjelenik a Ledllitas parbeszédpanel, érintse meg a Kikapcsolas gombot.
Mostantol a kdvetkezbket teheti:
* Huzza ki a halézati kabelt a fali aljzatbol.

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

/.7. APolyScope X attekintése

Attekintés PolyScope X az a szoftver, amely a hordozhato kezel6egységre van telepitve, és amely
érintéképernydn keresztlil vezérli a robotkart. A PolyScope X interfész lehetévé teszi
programok létrehozasat, betoltését és végrehajtasat.

ERTESITES
Mindig frissitse a szoftvert a legujabb verziora.
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A foéképernyé

megjelenitése y , , e . , -
1. Erintse meg a 3D Viewer ikont a f6 navigacios savon. Ez hdromdimenzids

képet ad a robotkarrél X-Y-Z koordinatakban.

2. A 3D-s nézéteriilet maximalizalasahoz az oldalsav ikonjaival csukja be a
Y, — @
('¢'),:: ” [ {X}

* Egyszer érintse meg a képerny6t a tobbfeladatos képerny6 paneljei kozotti
valtashoz

multitasking képernyét: ,

* Erintse meg a mar kijeldlt ikont a multitasking képernyé bezarasahoz

33

= = Robotbot PP =5

oo
oo @
Preview
Applction Mode
seecton
Active Frame
) TeP Offset Name: base oy
. &
brogam ame:Tool flange Position v
X00mm x1606mm | Move
¥:00mm ¥:-609.7 mm
(S 2:261.0mm
Z.00mm —
3 RX:000° Orientation -
Program
RY:000° R 007 %
RY: 17855
Q RZ:000°
w23
oo Payload C
Operator y sase fscd
0000kg guze | togc
program
centened Shoulder
Gravity
9896°
X00mm B
Elbow
¥:00mm
5 Log
12622
Z.00mm Messages
Wrist 1
4629°
&
WASt2 | orises
oz L

Wrist3
178°

= 25000mmis
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Képernyd A PolyScope X képernyéfelliilete az alabbi abran lathaté médon van felosztva:
Elrendezés

= Program name a7
| = B Robotbot_PP 335

8 P
oo
Preview
Application Mode
Selection
Active Frame
Name: base

@) TCP Offset
” . s
pogrom | Name:TooLfange Position 5
X:0.0 mm X:-189.6 mm Move
Y:0.0 mm Y:-609.7 mm
@ 2:261.0mm
2:00mm =
» R000° Orientation
o | progom
RY:000° 400y structure
RZ:0.00° RY: 17855
2 Rz:223°
Operator Payload Base ®
0.000 kg 91.71° Logic
= = program
centeged Shoulder
Gravity pvsid
X:0.0 mm E

Elbow
12622°

¥:0.0 mm Log
2:00mm Messages
Wrist 1
4629°
{
Wrist2 Variables

9139°

Wrist 3
178°

Robot State -
@Active = 250.00 mm/s

* Fejléc - piros szegélyl keretben. Mas néven rendszerkezel6 ,amely tartalmaz egy
mappat a programok betoltéséhez, Iétrehozasahoz és szerkesztéséhez, valamint
az URCaps eléréséhez.

Harom ikont tartalmaz:
* Hamburger ikon
* Rendszergazda
* Biztonsagi ellen6rzd dsszeg

* F& navigaci6 - narancssarga szegeély(i keretben. Navigaciés kézpontnak is
nevezik.

Ikonokat/mezéket tartalmaz a f6képernyd kivalasztasahoz:
* Alkalmazas
* Program
* 3D megjelenitd
* Kezel6i képerny6
* Oldalsayv - kék szegeély( keretben. Mas néven multitask képernyé .
Ikonokat/mezéket tartalmaz a tébbfeladatos képernyd kivalasztasahoz:
* Mdkodési mod
* Mozgas
* A program strukturaja
* Logikai program
* Naploizenetek
* Valtozok
* Labléc - z6ld szegély(i keretben. Robotvezérlé savnakis nevezik.

Gombokat tartalmaz a robot allapotanak, sebességének és a program
futtatdsdnak/lejdtszdsanak vezérlésére.

* Arobot allapotanak inicializélasa

Felhasznaloi kézikonyv * Lejatszas/sziinet/lealhigas UR10e PolyScope X
* Kézi nagy sebességl izemmad

* Sebességcsuszka
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KépernySdkombinaciok

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

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

* Foéképernyd
- Mezd&ket és opcidkat tartalmaz a robotm(iveletek kezelésére és
fellgyeletére.

* Tobbfeladatos képernyd

- A f6képerny6hoz gyakran kapcsolédo mezéket és lehetdségeket
tartalmaz.

= B pobotbot pp

Preview Move Joints T Smart Skils

TCP Offset.

Robot tate o~ " spend
@Active = 250.00mm/s = 1o T

Féképernyd és Multitask képernyd

A tébbfeladatos
képernyd
megjelenitése/elrejtése

1. Az oldalsavban érintse meg barmelyik ikont a tébbfeladatos képernyd
megjelenitéséhez.

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

2. Erintse meg az oldalsavban jelenleg kijeldlt ikont a tébbfeladatos
képernyd elrejtéséhez.

UR10e PolyScope X
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/.8. Alkalmazas ful

Az Alkalmazas lapon konfiguralhatja a robot és a PolyScope X egydittes teljesitményét

befolyasolo beallitasokat.

oo
oo

Application

(im]

Program

@

3D

jo

Operator

Application

Mounting Frames Grids
Rotation, Tilt Position, references Layouts
- A @
O i -
Communication Safety Smart Skills
Digital, Analog, 10s Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup

mits

Abra 1.3 : Az Alkalmazés képernyé az alkalmazas megjelenitett gombjaival.

Sidebar configuration Configuration, Logo,

ogram name
PickPlace_Final

g @

End Effectors Motion Profiles

Application Variables

tion, Orientatio joint, Linear, Optimove Variables configuration

yload, Center of Gravity

4T @ B

Sidebar Operator Screen System Info

Log Messages, Joint
URCaps Temperatures

o Max
=% -1000.00 mm/s

ccec
cccc

2,
5

Move

Program
structure

{3

Variables

Az Alkalmazas lapon a kdvetkezd konfiguracios képernySkhoz férhet hozza.

Talapzat

Keretek

Grids alkalmazas
Végberendezések alkalmazasa
Mozgasi profilok

Alkalmazas valtozoi
Kommunikacié

Biztonsag

Smart Skills alkalmazas

Az Alkalmazas fil oldalsavja
Operator képerny6 alkalmazas

Rendszerinformaciok
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/.9. Arobot mozgatasa a 3PE hordozhato
kezelbegyseggel

Leiras A szabadonfutés arra vald, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy p6zba huzzuk
A Szabadonfutas engedélyezésének legjellemzébb maddja a legtébb robotméret esetében a
hordozhato kezel6egység Szabadonfutas gombjanak a megnyomasa. A Szabadonfutas
engedélyezésének és hasznalatdnak tovabbi médjait a kdvetkezd részek ismertetik.
Szabadonfutdsnal a robotkar izilletei kis ellenallassal mozognak, mivel a fékek ki vannak
oldva. Amikor a robotkar Szabadonfuté médban megkézelit egy elére meghatarozott hatart
vagy sikot, az ellenallas fokozodik. Ez megneheziti a robot helyzetbe val6 huzasat.

Q FIGYELMEZTETES
A személyzet megsériilhet a varatlan mozgas miatt.

* Ellendrizze, hogy a konfiguralt hasznos teher megfelel-e a hasznalt
hasznos tehernek.

* Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a megfelel6 hasznos terhet szilardan
rogzitették a szerszamkarimahoz.

A szabadonfuté A Freedrive mddot az alabbi médokon engedélyezheti:
engedélyezése * A 3PE hordozhato kezel6egység hasznalataval.
* A Szabadonfutas hasznalataval a roboton.

* |/O miveletek hasznalataval.

ERTESITES
A Szabadonfutas engedélyezése a robotkar mozgatasa kozben a
robotkar kisodrédasahoz és meghibasodashoz vezethet.

* Ne engedélyezze a szabadonfutast, mikdzben tolja vagy
megeérinti a robotot.

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

és tartsa lenyomva a 3PE gombot ebben a helyzetben.

Most mar az enyhe megnyomas fenntartdsa mellett a robotkarjat a kivant pozicioba
hazhatja.
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Freedrive a Haszndlja a szabadonfutas funkciot a roboton a robotkar mozgatasahoz a PolyScope
roboton programban:

1. Af6 navigacios savon érintse meg a Alkalmazaselemet, majd érintse meg a
Biztonsag elemet.

2. Koppintson a Feloldas elemre és irja be a jelszot.
3. ABiztonsagi I/O részben koppintson a Bemenetek lehetdségre.

4. A Funkcidk legordiilé meniiben gorgessen le a Szabadonfutas engedélyezett
bemenet elemhez.

5. Arobotkar Ujrainditasahoz koppintson az Alkalmazés és az Alkalmazas és
djrainditas 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.

Heavy Ha a robotkar be van kapcsolva és a fékek ki vannak oldva, az izlletek erével
szabadonfutas mozgathatdk. A mozgas elinditdsahoz sziikséges er6 a biztonsagi beallitdsokban
megadott er6hataroktol fiigg.
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o. Telepités

Leiras A robot telepitése a bemeneti és kimeneti jelek (1/0-k) konfiguralasat és hasznalatat is
megkovetelheti. Ezeket a kiildnb6z6 tipusu 1/0-kat és felhasznalasukat a kdvetkezé részek
ismertetik.

8.1. Elektromos figyelmeztetések és dvintézkedések

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

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

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

* Minden biztonsaggal kapcsolatos jel redundans kiépitésti (két fliggetlen
csatorna).

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

é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Az aldbbiak barmelyikének mell6zése sulyos sérilést 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 hajlitdsnak vannak kitéve.

* Legyen 6vatos a robot I/O 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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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.

Felhasznaldi kézikbnyv
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3.2. Vezerlbdoboz csatlakozasi portjai

Leiras A vezérlédobozban Iévé I/0-interfészcsoportok aljan az alabbiakban ismertetett kiils
csatlakozoényilasok és biztositék talalhatd. A vezérlddoboz szekrényének aljdn kupakkal
lezart nyilasok talalhatok a csatlakozasi portokhoz val6 hozzaféréshez sziikséges kiilsé
csatlakozokabelek bevezetésére.

Kiilsé A kulsé csatlakozasi portok a kbvetkezOk:
csatlakozasi * Hordozhaté kezel3egység port a hordozhato 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 kiilsé tapegység csatlakoztatasa esetén hasznaljuk.

ERTESITES
Ha a vezérl6doboz bekapcsolt allapotaban csatlakoztat vagy valaszt le
hordozhat6 kezel6egységet, az a berendezés karosodasat okozhatja.

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

* Ahordozhat6 kezel6egység csatlakoztatasa el6tt kapcsolja ki a
vezérlddobozt.

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 kiils6é 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 csatolofellilet a kdvetkezdékre hasznalhato:
* MODBUS, EtherNet/IP és PROFINET.

* Tavoli hozzaférés és vezérlés.

Az Ethernet-kabel csatlakoztatasahoz vezesse at a kabelt a vezérlészekrény aljan I1évé lyukon, és
dugja be a konzol aljan l1évé Ethernet-portba.

A vezérlszekrény aljan lévé kupakot cserélje ki egy megfelel kabelbevezetd tdomszelencére, hogy
a kabelt az Ethernet-porthoz csatlakoztassa.

Paraméter

Adatatviteli sebesség 10 - 1000 Mb/s
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3.4. 3PE hordozhato kezeldegyseq telepitése

Leiras A 3-helyzetli engedélyez6 hordozhato kezelbegység (3PE TP) egy biztonsagi szempontbadl
kritikus interfész, amelynek célja a kézi vezérlés javitasa. A hordozhat6 kezel6egységbe
kézvetlendl integralt 3PE gombok biztositjak, hogy a robot mozgasa csak akkor indithato el,
ha a kezel6 ellen6rzott fogast tart.

3.4.1. Hardvertelepités

Hordozhat6 e (TE
kezelbegység @ RTESITES

eltavolitasa

A hordozhat6 kezel6egység cseréje azt eredményezheti, hogy a
rendszer inditaskor hibat jelez.

* Mindig a megfelel6 konfiguraciot valassza ki a hordozhaté
kezelbegység tipusahoz.

A szabvanyos hordozhat6 kezel6egységeltavolitasa:

1.
2.

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

Tavolitsa el és selejtezze le a hordozhaté kezelbegységkabelek rogzitéséhez
hasznalt két kdbelkdtegel6t.

Nyomija be a hordozhat6 kezel6egységdugd mindkét oldalan 1évé kapcsokat az
abranak megfeleléen, és huzza lefelé, hogy levaljon a hordozhato
kezelbéegységcsatlakozorol.

Teljesen nyissa ki/lazitsa ki a vezérl6doboz aljan lévé miianyag tomitést, és vegye
ki a hordozhat6 kezel6egységdugot és a kabelt.

Ovatosan tavolitsa el a hordozhaté kezel6egységkabelt és a hordozhatd
kezelbegyseégett.

=X

mann‘fxw

]
Lﬁ A

=
I
I

e
| 1 |Kapcsok |2 |Ml’janyag tébmszelence
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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. Vezérlo l/O
Leiras A vezérlédobozon beliili elektromos interfész bemeneti és kimeneti csoportokbdl I/0all,

amelyek lehetéveé teszik a robotkar és a kilénbdz6 tipusu berendezések kdzotti
kommunikaciot és konfiguralast. Az 1/0 csoportok a kdvetkez6ket tartalmazzak:

* Digitélis (24 V)
* Konfiguralhato (24 V)
* Analdg
* Biztonséagi (24 V)

Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaldi fellilet csoportjainak elrendezését a
vezérlédobozon 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
g [2av 12V|H| PWR(| (24v(H||24V(H| |oV |H| oV || [24V/H|[24V|/H| oV |H| oV |H| |£/AG |H
z [EI0 GND|H| |GND cio|m|[ci4|m| [coo/m||cos|m]| [pio|m|[D14|m]| [poo|m]||{pos|m| | =[al0|[m
2 [2av oN |m| [2av 24v(m|[24v[m| [ov[m|[ov |m] [24v[m]|[24v(m| [ov [m|[ov|m]| |E[Ac[m
% Ell OFF|H| | OV Cl1|(H|[ci5|H| [cOo1{l||co5|/H| |DI1|(H|[DI5|H| [DO1/H||DO5|H <|an|m
§-24V 24vV|H||24Vv|/H| |OV (H|| OV |H| [24V/H|[24V|H| OV |H| OV (H 2(AG|H
2 [sio “ToTalals Ci2|H|{Cl6|H| |cO2|M||co6/HM| |DI2|M|[DI6|(M| [DO2(M |[DO6| M ngol
2[2av 21213|5|3|3| zav|m||[zav|m]| [ov [m]|[ov [m] [24v|m||[zav[m] [ov [m|[ov|m]| [2]Ac |m
=(si1 H|u|m|m|mm||c:{m|[c7|[m]| [co3[m||co7[m]| [D13[m|[D17|m]| [po3|m|[po7[m| [£[a01|m
Sarga piros szbveggel Kulén biztonsagi jelzések
Sarga fekete széveggel Biztonsaghoz konfiguralhaté
Sziirke fekete szdéveggel Altalanos célu digitalis 1/0
Z6ld fekete szbéveggel Altalanos célu analég 1/0
/10 A robotot telepitheti az elektromos specifikacioknak megfeleléen, amelyek mindharom
csoportok felsorolt bemenet esetében azonosak.
* Biztonsagi I/0.
* Konfiguralhato I/0.
+ Altalanos rendeltetésii I/O.
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 Ures
szbveggel.
A digitalis 1/0 tapellatasa biztosithato egy belsé 24 V-os tapegységrol vagy kiilsé
aramellatasrél a Power nevi sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy csatlakozobdl
all. Afelsé ketté (PWR és GND) 24 V és a bels6 24 V-os tapellatas foldelése. A blokkban
Iévd alsé két csatlakozo (24 V és 0 V) az /O 24 V-os bemenete. Az alapértelmezett
konfiguracié a belsé 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.
Felhasznaloi kézikdnyv 80 UR10e PolyScope X

Szerzdi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 8. Telepités

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

Eszkdz A szerszam kimenete két digitalis kimeneti mez6t tartalmaz: a szerszam kimeneti
kimenete feszlltségét és a tapegység aramkijelzéjét, valamint a kétérintkez8s tapellatas kapcsoldjat.

* Digitalis kimenet (DO) - fliggetlendl allithaté magas vagy alacsony értékre

* A szerszam kimeneti fesziiltsége - valaszthatdé 0V, 12V és 24V. Ez a bedllitas a
robotvezeérl6 Ujrainditasa utan is megmarad

* Téapegység - 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 mdédosul, hogy tiikrézze az Uj konfiguraciét. Miutan ellenérizte, hogy az
eszkdz kimenetei a kivant médon miikddnek, 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) hasznélhatja a
bemenet kvadraturas kodolasu szallitdszalag kovetésére.

>
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B DIi1l1

Hl DIl1O0

o
a
H

| DI8

q
NN
H
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8.5.2. AVezetékes |/O ful hasznalata

Leiras A Vezetékes I/O lap képernyd segitségéevel figyelemmel kisérheti és beallithatja az €6 1/0
vezérlédobozbol érkezd 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 frekvencidval frissul, ezért

el6fordulhat, hogy egy nagyon gyors jel nem jelenik meg megfeleléen.

.........

v Robot Configurable Input Configurable Output

oooooooo

Wired 10 a0 a4 1w 0 1 €04 10
et
as o @1 1 05 1w

as o ©2 1 06 o

Digital Input
ST
oItk
(I

[DERT)

D14

D6 Lo

b7 o

Digital Output

Ao A00 4.00mA

uuuuuuu

i o1 4.00ma

nnnnnnn

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 10-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 meghaijtas kijelz6je egy lampa, amely akkor vilagit, amikor a robotkar be van kapcsolva,
vagy amikor a robotkabel aram alatt van. Amikor a robotkar ki van kapcsolva, a meghajtas
kijelzdje kialszik.

A meghaijtas kijelzéje a digitalis kimeneteken keresztiil van csatlakoztatva. Ez nem biztonsagi
funkcid, és nem haszndl biztonsagi I/O-kat.

Kijelzé A meghajto kijelz6je 24 V DC fesziiliségen m(ikodd lampa is lehet.
Ajelzé A jelz6 beallitdsahoz egy lampara és a kimenetek kabelezésére van szlikség.
beallitasa 1. Csatlakoztassa a meghajto teljesitményjelzsjét 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|M | [DO4| = -
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.

UR10e PolyScope X
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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.
gombbal T~
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3.6.1. Biztonsagil/O jelek

Leiras Az 1/0 kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek k6z6tt, és ezeket ugy parositottak,
hogy mindegyik funkcié egy 3. kategorias PLd lehetéséget adjon.
= B foa itctors =
e & safety Apely m &
. Robot Limits Wired Inputs %
(i} Function Signal Movi
G V' Joint Limits. 5 a0 _
Joint Positions SIS at ==
o Joint Speeds Loaz i
* TEEEL as
v safety 1/0 w0
& resin v as
o Inputs . as
nassigned az

Hardware

Three Position

o0 Max Speed
== -1000.00 mm/s T 100% +

Abra 1.4 . A PolyScope X képernydje a megjelenitett bemeneti jelekkel.

Program na

= B tnd Effectors )

cc
oo ¢ safeyy P m G
ao
Application
i -
Robot Limits Wired Outputs S
(@] Function signal 0ssD Mo
V' Joint Limits
Program — o
Joint Positions Unassigned o1
@ Joint Speeds Function o o2
30 Unassigned o3
v safety /0 @
o} = | co4
Outputs TR o5 Variables
Operator
Inputs Function o o6
Unassigned 7
Planes

Hardware

Three Position

@ Max
-1000.00 mm/s

ERTESITES

Amikor a programokat I/O vagy terepbusz bemenetrdl inditja, a robot a
meglévé poziciojabol kezdheti meg a mozgast, nem lesz sziikség kézi
mozgatasra az els6 utponthoz a PolyScopeon keresztlil.
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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 biztonsagi 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.

FIGYELMEZTETES

A

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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Vezérlod
oboz
kimenete
i

A biztonsagi rendszer megsértése vagy hiba esetén minden biztonsagi kimenet alacsony
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, amikor a robot mozgasban van, egyébként
magas.

A robot nem éll le

A jel magas, amikor a robotot leallitjiak vagy olyan leallitas
folyamataban van, amely vészleallitas vagy biztonsagi leéllitas
miatt térténik. 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 talalhat6. Egyébként a jel alacsony.
Ezt gyakran hasznaljak, amikor az UR robotokat mobil
robotokkal integraljak.

3-helyzet(i
engedélyezés
ledllitva

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

A nem 3-helyzet(i
engedélyezés
leallitva

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

@

ERTESITES
A robottél Vészleallitd kimenettel Vészledllitas allapotot kapé kilsé gépnek

meg kell felelnie az ISO 13850 szabvanynak. Ez kiilondsen sziikséges olyan
beallitasoknal, ahol a Robot-vészleallité bemenet kiils6 Vészhelyzeti leallitd
eszkdzhoz csatlakozik. llyen esetekben a Vészledllitd kimenet magas, amikor
a kllsé vészleallité eszkozt kioldjak. Ez azt jelenti, hogy a vészleallitas allapota
a kilsd gépnél visszaall a robot kezelbjének kézi beavatkozasa nélkil. Tehat a
klls6 gép akkor felel meg a biztonsagi szabvanyoknak, ha manualis
beavatkozast igényel 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. Az 1/O bea

tdsa

Leiras Az 1/0 Setup (I/0 bedllitas) képernydn definialhatja az I/O jeleket és konfiguralhatja a
miveleteket az I/O fll vezérldjével. Az I/O jelek tipusait a Bemenet és Kimenet alatt soroljuk
fel.

= B g effctors -
g8 & Safety Apply m Eggg
== Robot Limits Wired Inputs &
] Function Signal Mo
Vv Joint Limits
e ) ao .
Joint Positions SateggarTRese an =
9 Joint Speeds Funct L a2 )
» S as

v Safetyl/0

Q Funci L asa |
Outputs Pnessigned as Variables

o ncto | as
Unassigned ar
Hardware

Three Position

@ 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 keresztiil.

Bemenetek Nyissa meg az Alkalmazas lapot.
Nyissa meg a Biztonsag részt.
Erintse meg a bemenetet a Biztonsagi /0 szakaszban.

Oldja fel a beallitasokat.

o 0=

Rendeljen egy funkciét a jelcsoporthoz.

A biztonsagi funkcié leirasat lasd a Biztonsagi I/O jelek részben.
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Elérheté
bemeneti Parancs Mivelet

miveletek

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.

A

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.

Kimenetek

Az OSSD minden kimeneti jeInél engedélyezhetd.

Nyissa meg az Alkalmazas lapot.

Nyissa meg a Biztonsag részt.

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

. Oldja fel a beéllitasokat.

5. Rendeljen egy funkciot a jelcsoporthoz.

A biztonsagi funkcid leirasat lasd a Biztonsagi I/O jelek részben.

Elérhetd
kimeneti
m(iveletek

Mdvelet

Kimeneti
allapot

Programallapot

Alacsony, ha nem fut Alacsony Leallitva vagy szlineteltetve
Magas, ha nem fut Magas Leallitva vagy szlineteltetve
Magas m(ikddés kézben, | Alacsony Futo,
alacsony leallitaskor Magas Leallitva vagy sziineteltetve
Alacsony a nem tervezett Program befejezve nem
s Alacsony .

megallasnal beltemezve
Alacsony a nem tervezett Program befejezve nem

s s iy Alacsony .
leallitasnal, egyébként beltemezve

Magas

magas

Futas, leallitas vagy szlineteltetés

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

UR10e PolyScope X
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3.6.3.1/0O hasznalata Uzemmaod kivalasztasahoz

Leiras A robot ugy is konfiguralhatd, hogy a hordozhat6 kezel6egység hasznalata nélkul valtson
mikodési modot. Ez azt jelenti, hogy a TP-t tilos hasznalni, amikor Automatikus Gizemmadrél

Kézi izemmaodra vagy Kézi izemmaodrol Automatikus Gzemmédra valt.

Az izemmaodok hordozhaté kezelbegyseg hasznalata nélkuli valtasahoz biztonsagi I/0
konfiguracidra és egy masodlagos eszkdzre van sziikség lizemmaodvalasztoként.

Uzemmédvalasztd Az lizemmodvalaszté lehet egy kulcsos kapcsolé redundans elektromos
elrendezéssel vagy egy dedikalt biztonsagi PLC-bdl kapott jelekkel.

Az Az lizemmodvalaszto, példaul egy kulcsos kapcsol6 hasznalata megakadalyozza,

lizemmdédvélaszté  hogy a TP-t hasznaljak az izemmodok kéz6tti valtashoz.

hasznalata 1
lathaté moédon.

. Csatlakoztassa az lizemmodvalasztot a bemenetekhez az alabbi dbran

2. Ellendrizze, hogy az lizemmddvalasztd helyesen van csatlakoztatva és

konfiguralva.

Configurble Inputs,

24V

24V

Clo

Cla

24V

24V

Cl1

CI15

24V

24V

Cl2

Clée

24V

24V

(ells)

C17
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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.

UR10e 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 vezérlészekrény a kdvetkez8 engedélyezé eszkdz-konfiguraciokat tamogatja:

* 3PE hordozhaté kezel6egység

* Kilsé harompozicids engedélyez6 eszkdz

* Kilsé harompozicids eszkdz és 3PE hordozhato kezelbegység

Az alabbi illusztracié bemutatja, hogyan csatlakoztathat egy harom helyzetl engedélyezé

eszkozt.

Confilaurabl Inputs

24V

24V

| |
Clof| 4 (W
24v 1Nl | [2av)
cl | ERCI5|
24v (H|[2kv]H
cr2|H|(¢e|
24V |H |[24vIm

| |

CI3

3-Position Switch

Megjegyzés: A hdrompozicios engedélyezd eszkdz bemenetének két bemeneti csatornajan a

jeleltérés tolerancidja 1 mp.

ERTESITES
Az UR robotbiztonsagi rendszer nem tamogatja tobb kiils6 haromallasu
engedélyezd eszkdz hasznalatat.

M(ikédési méd A haromallasu engedelyezd eszkdz hasznalata megkdveteli a Mikddési mod kapcsold

kapcsoldja hasznalatat.

Az alabbi abran egy tizemmadd-kapcsolo lathato.

Confilurabl Inputs

24v||H||24v |H
Cloj(ljjci4 |l
24vj|H||24v (W
cij|M||icis |l
24V|| B |24V |H
Cl2f| Qs |l
24v Nl [|24avi
CI3 | ECI7 \E

Operational mode Switch

W
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8.7. Altaldnos célu digitalis /O

Leiras Az Inditas képerny6 beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betdltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
kdzben.

Altaldnos Ez arész az altalanos celu 24 V-os 1/0-t (szlrke terminalok) és a konfiguralhaté I/O-t (sarga

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

110
Az altalanos célu I/O hasznalhato a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus
relék hajtasara kozvetlenil vagy mas PLC rendszerekkel valé kommunikaciohoz. Az 6sszes
digitalis kimenet letilthatoé automatikusan, amikor a program végrehajtasa leall.
Ebben a modban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak talalhatdk
az alabbi alpontokban.
Ezekben a példakban szokasos digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmilyen
konfiguralhato kimenetet is hasznalhattak volna, ha ezeket nem biztonsagi funkcié
teljesitésére allitottak be.

L Digital Inputs

Digital Outputs / \I 24V|H ||24aVviH
ov (H|| ov ‘ LOAD DIO . Dl4
DOO|M| po4| i @ 2av|H|[2av[d |
oV |H|| ov
po1/m |[pos|m 1 DI1] M| DI5 .‘ T :|
ovim|ovim 24V|H||24v|H
DO2|H ||po6|H DI2(H||DI6|H

ov | H| ov|H 24v|H |(2av|H
DO3jM|[po7|® DI3|H|[DI17| W
Ebben a példaban egy terhelést digitalis A példaban egyszeri gomb van
kimenet vezérli, ha csatlakoztatva van. csatlakoztatva egy digitalis bemenethez.

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

Digital Inputs

ERTESITES
A digitélis 1/0-k csatlakoztatasahoz arnyékolt kdbeleket hasznaljon.
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3./.1. TavoliKl/BE vezérles

Leiras Hasznalja a BE/KI tavvezérlést a vezérl§szekrény be- és kikapcsolasahoz a hordozhat6

kezelbéegység hasznalata nélkiil. Altalaban akkor hasznalatos:

* Amikor a hordozhat6 kezel6egység nem elérhetd.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

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

Tavvezérlés A KI/BE tavvezérlés biztositja a 12 V-os segédfesziltséget, amely aktiv marad a
vezérlddoboz kikapcsoldsa utan. A BE bemenet csak rovid id6tartamu aktivalasra szolgal,
és ugyanugy m(ikddik, mint a POWER gomb. A Kl bemenet lenyomva tarthatd, ha
szlkséges. Hasznaljon szoftverfunkciot a programok automatikus betéltéséhez és
elinditasahoz.

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 Vv
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivacios id6é 200 - 600 ms

Remote J/ \‘I Remote /" \‘I

12v|d I 12v|d I

GND H S PR } GND H T PR }

ON R ON | H

OFF| M\ P OFF P

Ez a példa egy tavoli BE gomb
csatlakoztatasat szemlélteti.

Ez a példa egy tavoli KI gomb csatlakoztatasat

szemlélteti.

A\

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.

Felhasznaloi kézikdnyv
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8.8. Altaldnos célt analég /O

Leiras Az analog /0 felhasznaloi felllet a z6ld terminal. Fesziiltség (0-10 V) vagy aramer6sség (4-
20 mA) beallitasara vagy mérésére hasznalatos mas berendezésrél vagy berendezésre.
A lehet6 legnagyobb pontosséag 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 vezérlddobozhoz. Az analdg
I/0 nincs galvanikusan szigetelve a vezérl6doboztol.
* Hasznaljon arnyékolt kabelt. Kdsse az arnyekolast a GND érintkezére a Power
(Aramellatas) érintkez6 mellett.
* Az dram modban mik6doé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek
az interferenciakra.
Elektromos A GUI fellleten kivalaszthatja a beviteli mddokat. Az elektromos specifikaciok alabb
specifikacié 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
modban
[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \Y
[ATx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet aram mdodban
[AOx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet feszliltség
modban
[AOx - AG] Fesziltség 0 - 10 \Y,
[A0x - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
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Analdg

kimenet és 0 0
analog j> a0 ;4
bemenet

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 kertl, akkor a Tavoli mod lehetéveé teszi, hogy kiilsé eszk6zok csatlakozzanak az
olyan, kulcsfontossagu szolgaltatasokhoz, mint az elsddleges kliensfellilet.

A tavoli méd a Biztonsag attekintése parbeszédablakban talalhatd, erre a célra szolgalo
kapcsoloval kapcsolhaté be.

1. Lépjen a Biztonsag attekintése elemhez a féképernydn.
2. Valassza a Mdd kivalasztasa elemet.

3. Ekkor kivalaszthatja az Automatikus opciot, majd a Tavoli modot.

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

Vélta's a Safety Overview
hozzaférések — Mode Selection
kOZOtt Robot Limits Select Operational mode

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

Joint Position ® Manual | Automatic

Sreed Select Remote mode
oint Speer
LS Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Planes Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position
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Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Pasition

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

® Local Remote

Biztonsagos A Tavoli izemmad 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 ellendrzé 6sszeg felett, hogy egyértelmiien jelezze, a
rendszer tavfelligyelet alatt all.

jo

Operater

Robot Name

e-Series UR10e

Configuration

Program name
" Default program

Status

Status Value

&2

cccc
cecc

R
Stopped UNIVERSAL ROBOTS

UR10e PolyScope X

105

Felhasznaloi kézikdnyv



8. Telepités

R
UNIVERSAL ROBOTS

110 vezérelt Ha a robot mikddési modjat egy 1/0-jel vezérli, akkor az 1/0-n keresztiili, Manualis médba
biztonsag kapcsolas automatikusan visszaallitja a Tavoli moédot Helyi médda.
Ez a funkci6 biztositja a biztonsagos és strukturalt kdrnyezetet a tavmegfigyeléshez,

Safety Overview
Maode Selection
Robot Limits
Joint Pasition
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 szerszamnak és munkadarabnak is nevezhetjuk.

ERTESITES
Az UR dokumentaciét kinal a robotkarral integralandé végeffektorhoz.

* Aszereléssel és csatlakoztatassal kapcsolatban olvassa el a
végberendezésre/szerszamra/munkadarabra vonatkoz6
dokumentaciét.

9.1. Maximalis hasznos teher

Leiras A robotkar névleges hasznos teherbirasa a hasznos teher sulypontja (CoG) eltolédasatol
fligg, ahogy az alabbiakban lathat6. A CoG eltolas a meghatarozas szerint a szerszamkarima
kbézéppontja és a csatlakoztatott hasznos teher sulypontja kozti tavolsag.

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

A robot gyorsulasi képessége csokkenhet, ha a hasznos teher sulypontja kilép a robot
hatotavolsagabdl és hasznos terhelésébdl. A robot hatdtavolsagat és hasznos terhelését a
Miszaki adatokban ellenérizheti.

UR10e10 kg A robot hasznos teherbirasat a robotkaron talalhato cimkén nézheti meg. A 10 kg feletti
/112,5kg hasznos terhek vizszintes iranyban tulnyulnak a kénydkcsuklon.
A maximalis hasznos terhelés ndvelése esetén a robot kisebb csak sebességgel és kisebb
gyorsulassal mozoghat.
A nagy hasznos terhelés(i mozgatas fligg6legesen lefelé iranyuldé szerszammal térténik,
amint az gyakran el6fordul a raklapozasi alkalmazasokban.
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Payload [kg]

M UR10e
[ UR10e 12.5kg

A hasznos teher
tehetetlensége

I I I I
200 400 600 800

Sulypont eltolas [mm]

A névleges hasznos teher és a sulypont eltolodas viszonya.

Ha a hasznos terhelés helyesen van beallitva, akkor nagy tehetetlenségi hasznos
terheléseket is konfiguralhat.

A vezérldszoftver automatikusan beallitja a gyorsulasokat, ha a kdvetkez8 paraméterek
helyesen vannak beallitva:

* Hasznos teher ttmege
* Sulypont
* Tehetetenség

Az URSim segitségével kiértékelheti a robotmozgasok gyorsulasait és ciklusidejét egy
adott hasznos teherrel.
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O.2. Aszerszam rogzitése

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

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

® 6 H7 ¥ 6,20 0,20
6,50
4x P57 8
Mé-6H T 8
> vV A
% 6,20
O
=
y A /}
48,75
©31,50 H7
SECTION A-A
®50 £0,1
®63h8
?90 £0,1

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

Teljesitményes A szerszam kimeneti karimajara (ISO 909-1) szerelik fel a szerszamot, a robot
szerszamkarima  csucsan.

* 1SO 9409-1-50-4-M6 kis robotkarokhoz
* 1SO 9409-1-80-6-M8 nagy robotkarokhoz

A pozicional6 csaphoz ajanlott sugariranyu hornyolt furatot hasznalni, hogy elkeriilhet6é
legyen a tulzott rogzités, mikdzben a pontos pozici6 megmarad.

é VIGYAZAT
A nagyon hosszu M6-os csavarok nyomast gyakorolhatnak a szerszamkarima
aljara, és rovidzarlatot okozhatnak a robotban.

* A szerszam felszereléséhez ne hasznaljon 8 mm-nél hosszabb
csavarokat.
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é FIGYELMEZTETES
A csavarok nem megfelel§ meghulzasa sériilést okozhat az adapter karima
és/vagy a végberendezés elvesztése miatt.

* Gy6z8djon meg rola, hogy a szerszamot szakszerlien és biztonsagosan
rogzitették csavarozassal.

+ Ugyeljen arra, hogy a szerszam olyan felépités(i legyen, amely nem
okozhat veszélyes helyzetet egy alkatrész varatlan leesésekor.
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9.3.Eszkdzi/o

Szerszdmcsatlakozé Az alabb lathatd szerszamcsatlakozo6 tapfesziiltséget és vezérlGjeleket biztosit
egy adott robotszerszdmon hasznalt megfogokhoz és érzékel6khdz. A
szerszamcsatlakozén nyolc furat van, és a 3. csuklo szerszamkarimaja mellett
talalhato.

A csatlakozon beliil a nyolc vezeték kiilénbdz8, az alabbi tablazatban felsorolt
funkciokhoz tartozik:

# érintkez6 N Leiras
1 AlO/ Analdg 0-ban vagy
RS485- RS485-
. 5 All/ Analég 1-ban vagy
6 o) RS485+ RS485+
SERPNY 3 TooPwR | O vagy 0Vi2Vi2ay
slo oOs digitalis kimenetek
1. digitalis kimenetek
NV 4 TOVGND | agy Foldelss
3 5 ARAM 0Vv/2vi24V
6 TIO 0. digitalis bemenet
7 TH 1. digitélis bemenet
8 GND Fold
ERTESITES
A szerszamcsatlakozot kézzel kell meghuzni legfeljebb 0,4 Nm
nyomatékkal.
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Szerszamkabel- A szerszamkabel-adapter az az elektronikus tartozek, amely biztositja a szerszam 1/O
adapter €s az e-sorozatu szerszamok kodzotti kompatibilitast.

@__
T

1 Aszerszamhoz/végeffektorhoz csatlakozik.

2 A robothoz 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 alabbi
tablazatban felsoroltak szerint:

# érintkez6 Jel Leiras
1 AlIO/ Analog 0-ban vagy
RS485+ RS485+
3 9 All/ Analog 1-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 1/O elemet a Telepités

fllon a bels6 aramellatas beallitasahoz 0 V, 12 V vagy 24 V feszliltségre.
Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Az elektromos fesziiltség 24 V-os médban 23.5 24 24.8 \%
Tapfesziiltség 12 V médban 11.5 12 12.5 \Y,
Elektromos aramer6sség (egy tlis)* - 1000 2000** mA
Elektromos aramerfsség (két tlis)* - 2000 2000** mA
Elektromos kapacitiv terhelés - - 8000*** uF

* Induktiv terheléseknél erésen ajanlott védédidda hasznalata.

** Csucsértek max. 1 masodpercig, Uzemciklus max: 10%. Az atlagos aramerésség 10

masodperc alatt nem haladhatja meg a jellemzd értéket.

*** A szerszam tapellatasanak engedélyezésekor 400 ms lagy inditasi id6 indul, amely

lehet6vé teszi, hogy inditaskor 8000 uF kapacitasu terhelést csatlakoztassanak a szerszam

tapellatasahoz. Mikoddési kdzbeni csatlakozdskor 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) — Ja]

Dualis tiiske Két érintkez6s tapellatas izemmaodban a kimeneti aramerésség a Szerszam 1/O résznek
tapegysége megfeleléen ndvelhetd.

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Abal als6 sarokban koppintson a Altal4nos elemre.

3. Koppintson aSzerszam |O elemre, és valassza a Kett6s érintkezd aramellatas
lehetbséget.

4. Csatlakoztassa a Hal6zati vezetékeket (sziirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést

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

ERTESITES
Amint a robot vészleallitast végez, a fesziiltség beall 0 V-ra mindkét
aramtiiske esetében (az aram leall).

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

9.3.3. Az eszkdz digitalis bemenete

Leiras Az Inditas képerny6 beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betdltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
kdzben.
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Tablazat A digitalis bemenetek kialakitasa PNP, gyenge lehuzé ellenallasokkal. Ez azt jelenti, hogy a
lebegd bemenet mindig alacsony értékl. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

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

A szerszam Ez a példa bemutatja egy egyszer( gomb csatlakozatasat.

digitalis

bemeneteinek

hasznalata POWER \_l

I
I
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934 Az

Leiras

A szerszam
digitalis

eszkoz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek harom kulénbdzd modot tamogatnak:

Méd Aktiv Inaktiv

CsoOkkenés (NPN) Alacsony Megnyitas
Foras (PNP) Magas Megnyitas
Nyomas/Huzas Magas Alacsony

Hozzaférési eszkdz 1/0 a Telepités lapon az egyes érintkez6k kimeneti médjanak a
konfiguralasahoz. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Fesziiltség nyitaskor -0.5 - 26 \%
Fesziiltség 1 A siillyedéskor - - 0.09 \%
Aramfelvétel/aramleadas esetén, folyamatos 0 - 600 mA
Aramfelvétel/aramleadas, cstcsérték 0 - 1000* mA
GND-n atfolyo aram, folyamatos 0 - 2000 mA

GND-n atfoly6 aram, csucsérték 0 - 3000* mA
* Csucsérték legfeljebb 1 masodpercig, maximalis kihasznaltsagi ciklus: 10%. A 10 masodperc
alatt mért atlagos aram nem haladhatja meg a folyamatos aramot.

é VIGYAZAT
Az eszkoz digitalis kimenetei nem aramkorlatozottak. A megadott adatok
felllirdsa maradandé karosodast okozhat.

Ez a példa bemutatja, hogyan lehet egy fogyasztot bekapcsolni a beépitett 12 V-os vagy
24 V-os tapegyseég segitségével. Meg kell adni a kimeneti fesziiltséget az I/0 filon. A

kimeneteinek POWER csatlakozas és az arnyékolas/fold kdzott feszlltség van, meég akkor is, ha a

hasznalata

terhelés ki van kapcsolva.
POWER

Induktiv terhelések csatlakoztatasakor véddédiodat kell hasznalni, az alabbi abra szerint.
POWER
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9.3.5. 5zerszam analog bemenetek

Leiras Az eszkdz analdég bemenetei nem differencidlisak, és az /O lapon akér a feszltség (0-10 V),
akar az aramer@sség (4-20 mA) beallithato. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség mddban -0.5 - 26 Vv
Bemen,et| el!enallas 0V és 10V kozotti i 10.7 ) KO
tartomanynal
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség aramerésség modban -0.5 - 5.0 Vv
Bemeneti aramerésség aramerésség modban -2.5 - 25 mA
Bemen’et| el!enallas 4 mA és 20 mA kozotti i 182 188 0
tartomanynal
Felbontas - 12 - bit
Az analdg bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkezd alpontban talalhato.
Vigyazat!
o é VIGYAZAT
Az analog bemenetek nem védettek a tllfesziiltség ellen aramerésség

modban. Ha az elektromos specifikaciokban szerepld hatarértéket
meghaladja, azzal a bemenet tartésan karosodhat.

A szerszam Ez a példa bemutat egy anal6g érzékeld csatlakozast nem differencialis kimenettel. Az
analég erzékel6 kimenete lehet aram vagy fesziiltség, mindaddig, amig az adott analég
bemeneteinek bemenet bemeneti modja ugyanarra van beallitva az 1/0 lapon.

hasznalata, nem Megjegyzés: Ellenérizheti, hogy egy feszliltségkimenet( érzékeld képes-e a szerszam

differencial belsd ellenallasanak meghajtasara, vagy a mérés érvénytelen lehet.
POWER
T1
Al2

Tt

A szerszam Ez a példa bemutat egy analdg szenzorcsatlakozast differencialis kimenettel. A negativ
analég kimeneti rész f6ldhoz (0V) valo csatlakoztatasa ugyanugy mikodik, mint egy nem
bemeneteinek differencidl érzékeld.
hasznalata,

differencialis
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9.4. Hasznos terhelés beallitasa

Leiras Az Uj hasznos teher-becsl6 varazslo segitségével a robot segiti a felhasznalét a munkadarab -
példaul egy szerszam vagy a szerszamkarimahoz rogzitett kiegésziték kombinacidja -
megfelel6 hasznos teherének és sulypontjanak (CoG) beallitasaban.

Teherbiras és 1. Abal oldali panelen érintse meg az End_effector_1 elemet.
sulypont 2. Akozponti panelen érintse meg a Hasznos teher varazslé ikonjat,
(CoG) Rayload +
varazslé y bz

, €s megjelenik a
Hasznos teher becslés felugro ablak.

Z Payload Estimation

3. Ha afelhasznald négy kilonb6z6 poziciét tanit be a robotnak, az automatikusan
meg tudja becsiilni a hasznos teher témegét és a sulypontjat. A varazslo utolso
Iépése jelzi, hogy a kiszamitott hasznos teher tdémege, illetve a hasznos teher
tdmege és a sulypont-eltolédas kombinacidja csdkkentheti-e a robot teljesitményét.

2 Payload Estimation X
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Szerzdbi jog © 2009-2026 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

Akércsak a TCP pozicidvarazsldban, a felhasznalét értesitjik, ha a pozicidkat ujra kell
tanitani, mert a betanitott poziciok nem elég valtozatosak.

A TCP varazsldkhoz hasonléan barmikor megnyithat6 egy utasitasokat tartalmazo felugro
ablak.

ERTESITES
Kbvesse ezeket az iranyelveket a hasznos terhelési becslésre a legjobb
eredményeket kapja:

* Gy6zddjon meg rola, hogy a TCP pozicidk a lehet6 legnagyobb
mértékben kilénbdéznek egymastol

* A méréseket rovid idén belll hajtsa végre

* Abecslés el6tt és kdzben kertilje a szerszdm és/vagy a hozza
kapcsolt hasznos teher elhuzasat

* Arobot talapzatat és szdgét helyesen kell meghatarozni a
telepitésben

Hasznos teher  Uj hasznos terhelés konfiguralasat a kévetkezé miiveletekkel kezdheti meg:
atnevezése,
masolésa és
tériése

* Erintse # meg a hasznos teher atnevezéséhez.
* Erintse © meg a gombot a hasznos teher masolasahoz.

* Erintse M ' meg a gombot a kivalasztott hasznos teher térléséhez. Az utols6
hasznos terhelést nem lehet eltavolitani.
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9.4.1. Az aktiv hasznos terhelés biztonsagos beallitasa

Az aktiv A robotkar elinditasaval a fékrendszer kikapcsol, igy elindithatja a robotkar mozgasat és
hasznos teher elkezdheti hasznalni a PolyScope X szoftvert. A robotkar bekapcsolasa el6tt ellendriznie
ellenbrzése kell, hogy a megfeleld aktiv hasznos teher van-e beallitva.

1. Ellenérizze a Robot allapotat a képernyd aljan.

Ha az allapot Vészledllitas, tartsa lenyomva és forgassa el a vészleallitds gombot
a visszaallitashoz. A kar ezutan Ki allapotba kerdil.

Lépjen ki a robotkar hatotavolsagabdl (munkateriletébdl).

Erintse meg a képernyén a Bekapcsolas gombot.

Initialize

Arm - OFF
Robot 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
0.000 kg

& ‘ Application Payload | 0 kg

4. Az lInitialize (Inicializalas) mez6ben érintse