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

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

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

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

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

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

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

a tartalomrol

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

Ez a kézikdnyv nem tartalmaz jotallasi informaciot.

Online A kézikdnyvek, utmutatok és kézikdnyvek online olvashaték. A https://www.universal-
kézikényvek robots.com/manuals oldalon nagyszamu dokumentumot gyjtottink 6ssze
* PolyScope Szoftver kézikdnyv a szoftverhez tartozo leirasokkal és utasitasokkal
* A Szerviz kézikdnyv a hibaelharitashoz, karbantartashoz és javitashoz sziikséges
utasitasokkal
* A Parancssor konyvtar parancssorokkal a mélyrehaté programozashoz
UR15 Felhasznaloi kézikonyv
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UR+ 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.
Akadémia Az UR Academy webhely academy.universal-robots.com kiilénféle képzési lehetdségeket
kinal.
myUR A myUR portal lehet6vé teszi az 6sszes robot regisztralasat, a szerviziigyek 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.

Fejlesztbi Az UR fejlesztécsomag universal-robots.com/products/ur-developer-suite egy teljes
csomag 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-
robots.com/support talalhaték

UR férumok Az UR Forum forum.universal-robots.com lehet6vé teszi, hogy a robotok szerelmesei
minden tudasszinten kapcsolatba Iéphessenek az UR céggel és egymassal, kérdéseket
tehessenek fel és informaciot cserélhessenek. Bar az UR Férumot az UR+ hozta létre, és
adminjaink az UR alkalmazottai, a tartalom nagy részét On, az UR Férum felhasznaldja
hozza létre.

Cim Universal Robots A/S
Energivej 51
DK-5260 Odense Dania
Tel.: #4589 93 89 89
A regionalis irodakat a hivatalos Universal Robots weboldalon talalja.
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2. Fele

2.1. Afele

0sseq es rendeltetesszeru hasznalat

0sseq korlatozasa

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

2.2. Javasolt felhasznalas

Leiras
ERTESITES
Az Universal Robots nem vallal felel6sséget robotjainak nem

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

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

helyzeteket eredményezhet.

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

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

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

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

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

UR15 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 UR15
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A

FIGYELMEZTETES

A robotalkalmazassal kapcsolatos hatétavolsag, a hasznos terhek, a mikodési
nyomatékok és sebességek miatti tébbletkockazatok figyelmen kiviil hagyasa
sérilést vagy halalt okozhat.

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

UR15
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3. Az Onrobotja

3.1. Mdszaki adatok URIT5

Robot tipusa UR15

Maximalis hasznos teher 17,5 kg (38,6 Ib)

Elérés @190 mm/51.5in

Szabadsagfokok 6 forgo kotés

Programozas PolyScope 5 GUI 12"-es érintéképernydn

vagy PolyScope X GUI 12"-es érint6képernydn

550 W (max.)
Kb. 350 W egy tipikus program hasznalatanal

Energiafogyasztas (atlagos)

Kdrnyezeti hémérséklet-

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

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

Robotkar: IP 65, vezérlédoboz: IP 44, hordozhato
kezel6egyseég: IP 54

Vezérl6doboz: ISO 4. osztaly, Hordozhato kezel6egység:

Biztonsagi funkciok

IP-osztalyozas

Tisztaszoba besorolas ISO 1. osztaly, Robotkar: ISO 4. osztaly (S/N
20256701013)
Szennyezettség mértéke 2
Paratartalom 90% nem lecsapodo
Zai Robotkar: kisebb mint 67 dB(A), vezérlédoboz: kisebb mint
50 dB(A)
Szerszam /O portok 2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analég bemenet
Szerszam /O tapegyseg & 2 A (Kettés csap) 0,9 A (szimpla csap) & 12 V/24 V
fesziltség
Er6nyomaték-érzékeld
pontgsséga 83N
Minden csukldizilet: Max. 300 °/s
Sebesség Konyokizilet: Max. 240 °/s
Alap- és valliziiletek: Max 180 °/s
P6z ismételhetésége 0,05 mm /10,0019 " az ISO 9283 szerint
iziileti tartomanyok 1 360° minden iziletnél, kivéve a konyoknél £ 160°
Alaptertlet 204 mm/8"
Anyagok Aluminium, PC/ASA mianyag, acél
Robotkar sulya 40,7 kg
Rendszerfrissités gyakorisaga 500 Hz
Vezerloszekreny merete (S2 | 460 mm x 449 mm x 254mm /18.2in x 17.6 in x 10 in
Ma x Mé)
Vezeérl6szekrény sulya 12kg/26.51b

16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analdg
bemenet, 2 analdg kimenet

Vezérldszekrény 1/0 tapellatas 24V/2 A

Vezérlészekrény I/O portok

Felhasznaloi kézikdnyv 18 UR15
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MODBUS TCP & EthernetNet/IP adapter,

Kommunikacio PROFINET, USB 2.0, USB 3.0

Vezérl6szekrény aramforrasa 100-240 V e.a., 47-440 Hz
Roévidzarlati aramerdsség (SCCR) 200A

TP méret (Sz x Ma x Mé) 300 mm x 231 mm x 50 mm
TP suly 1.8kg/3.9611b

TP kabel: a hordozhato kezel6egységtél a .
vezérlészekrénybe P 4.5m/177in

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

Robotkabel: Robotkartol a
vezérlédobozhoz

3.2. Mivan a dobozban

A dobozokban * Robotkar
* Vezérl6doboz
* Hordozhato kezel6egység vagy 3PE Hordozhat6 kezel6egység
* tartdkonzol a vezérlédobozhoz
* Tartékonzol a 3PE Teach hordozhaté kezel6egységhez
* Kulcs a vezérlészekrény kinyitasahoz

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

« Az On régiojaval kompatibilis halozati kabel vagy tapkabel
* Kerek heveder vagy emel6heveder (a robot méretétdl fliggbéen)
* Szerszamkabel-adapter (a robot verziojatol fliggéen)

* Ez akézikonyv

3.2.1. Robotkar

A robotkarrél Az izliletek, a talp és a szerszamkarima a robotkar f§ alkotdéelemei. A vezérléegység
O0sszehangolja az izliletek mozgatasat a robotkar mozgatasahoz.

A robotkar végén lév6 szerszamkarimahoz egy végeffektor (szerszam) csatlakoztatasa
lehetévé teszi, hogy a robot munkadarabot kezelhessen. Egyes szerszémok az
alkatrészek megmunkalasan kivil specialis célokra szolgalnak, példaul minéség-
ellendrzésre, ragasztdanyagok felvitelére vagy hegesztésre.

UR15 19 Felhasznaloi kézikonyv
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\ \Wrist 2 joint

\ Wrist 3 joint

\ Wrist 1 joint
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Base '|oint; f f

I
Shoulder joint|  Elbow joint |

A robotkar f6 alkotoelemei.

* Alap: ide van felszerelve a robotkar.

* Vall és kénybk: nagyobb mozgasok végrehajtasa.

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

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

Vilagitoé gydri

Leiras

A robotkar alapjanal Iév6 fénygylr(i az alabbi tablazatban leirtak szerint jelzi az 4llapotot.

ERTESITES
A fénygytrd konfiguraciéjat a felhasznalé modosithatja és/vagy letilthatja.
Tovabbi informaciokért lasd: Script Directory.

ERTESITES
A fénygylrd szinskalaja a maximalis kdrnyezeti h6mérsékleten eltérhet.

Felhasznaldi kézikbnyv 20
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3. Az On robotja

Robot alap
1 | Fénygydiri
2 | Alap
Szinkédok Mod
Allando Lassu villogas 0,5Hz
) A robot nem mozog, vagy éppen megall.
Piros
1. Vészledllitas
A robot nem mozog, vagy éppen megall.
1. Robot leallitdsa (korabbi nevén
Sarga védelmi leallitas)
2. Helyreallitas
3. Védoutkdzd (minden tipus)
) Automatikus lizemméd Automatikus izemmod
Zold . 1. Csokkentett
1. Futo . A
paraméterekkel valé futas
Kézi izemmaod A robot kézzel mozgathato
Kek Nem automatikus, nincs athelyezve 1. Hatramenet
1. Inditasi folyamat 2. Szabad mozgatas
A robotkar nem kap aramot
1. Hiba
Kl 2. Megsértés
3. Képerny6 betdltése
4. Rendszer KIKAPCSOLASA
UR15 21 Felhasznaloi kézikdnyv
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3.2.2. Vezérlodoboz

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

Klilsé csatlakozéasi portok.

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

Bemeneti és kimeneti (I/0) csoportok.

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

Felhasznaloi kézikdnyv 22 UR15
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3.2.3. Hordozhato kezeldegyséeg harom allapotu ledllas engedélyezd
eszkozzel

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

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

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

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

kezel6egység nem fog mikodni a 3PE eszkoz nélkil.

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

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

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

UR15 23 Felhasznaloi kézikdnyv
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Szabad
mozgatas

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

Felhasznaloi kézikdnyv 24 UR15
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3PE hordozhato kezel6egység nyomogomb funkciok

Leiras
@ ERTESITES

A 3PE gombok csak kézi izemmaddban aktivak. Automatikus izemmaodban
a robot mozgatasa nem igényel 3PE gombmdiveletet.

Az alabbi tablazat a 3PE gombok funkcidit ismerteti.

Helyzet Leiras Mivelet
Nincs nyomas a A robot mozgasa kézi izemmoddban leall. Az
1 Kioldas 3PE gombra. Nincs | aramellatast nem valasztjak le a robotkarrol,
lenyomva. és a fékek tovabbra kioldva maradnak.
Enyhe Van némi nyomas a
5 nyomas 3PE gombon. Lehetdveé teszi programja lejatszasat, amikor a
(Enyhe Kézéppontig robot kézi izemmaodban van.
markolas) lenyomva.
Szoros Teljes nyomas a
lenyomas 3PE gombon. A robot mozgasa kézi izemmaddban leall. A
(szoros Utkdzésig robot 3PE leéllasban van.
befogas) lenyomva.

Nyomogomb elengedése

Nyomogomb lenyomasa

UR15
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A 3PE gombok hasznalata

A 3PE Program lejatszasahoz

hasznalata 1. Gondoskodjon réla a PolyScope-on, hogy a robot Kézi izemmédra legyen allitva,
vagy valtsonKézi lizemmédra.
2. Tartsa enyhén lenyomva a 3PE gombot.

3. A PolyScope alkalmazasban koppintson a Lejatszas elemre a program
futtatasahoz.

Ha a robot nincs a program elsé pozicidjaban, megjelenik a Robot mozgatésa
poziciéba képerny®.

Egy program leallitasahoz

1. Engedje el a 3PE gombot, vagy PolyScope esetén érintse meg a Stopgombot.

Egy program felfiiggesztése
1. Engedje fel a 3PE gombot, vagy a PolyScope-ban koppintson a Sziinet gombra.

A program végrehajtasanak folytatdsahoz tartsa enyhén lenyomva a 3PE gombot,
és koppintson a Folytatds gombra a PolyScope-ban.

Szabadpnfuté (Freedrive) 3PE gombokkal

A 'Robot helyzetbe allitasa' hasznalata

Leiras A 'Robot pozicidba allitasa' lehetévé teszi, hogy a robotkart ebbe a kiindulé helyzetbe
allitsa, miutan befejezett egy programot. A program futtatasa elétt a robotkarnak kezdé
pozicidban kell lennie.

Mozgatas A 3PE gombbal allithatja a robotkart egy helyzetbe:
pozicioba 1. Amikor a programja lefutott, nyomja meg a Play lejatszas gombot.
2. Valassza a Lejatszas elejétdl lehetéséget.

A PolyScope-on megjelenik a Robot helyzetbe allitdsa képernyd, amely a robotkar
mozgatasat mutatja.

Enyhén nyomja meg és tartsa lenyomva a 3PE gombot.

Most a PolyScope-on nyomja meg és tartsa lenyomva a Automatikus mozgatas
gombot, hogy a robotkar a kezd6 pozicidba kertiljon.

Megjelenik a Program lejatszasa képerny®.
5. A program futtatasahoz tartsa enyhén lenyomva a 3PE gombot.

Engedje fel a 3PE gombot a program leallitdsahoz.

Felhasznaldi kézikbnyv 26 UR15
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3.2.4. APolyScope attekintese

Leiras A PolyScope a grafikus felhasznaldi fellilet (GUI) ahordozhat6 kezel6egységben, amely
érintéképerny6n keresztll miikddteti a robotkart. Programokat hoz létre, tolt be és hajt végre
a robot szamara a PolyScope-ban. A PolyScope interfész a kdvetkez6 abran lathaté médon
oszlik meg:

Az
érintéképernyé
hasznalata

* A: Fejléc ikonokkal/fiilekkel, amelyekkel On elérheti az interaktiv képernySket.
* B: Labléc gombokkal, amelyek az On betdltott programjait/programjat vezérlik.

* C: Képernyé mezdkkel és opciokkal a robotm(iveletek kezelésére és felligyeletére.

o

8

Az érintési érzékenységet ugy allitottak be, hogy kizarjak a hamis kivalasztas
lehetéségét a PolyScope feliileten, és hogy megakadalyozzak a robot hirtelen
mozgasat.

A hordozhat6 kezel6egység érintéképernydjét ipari kornyezetben térténé hasznalatra
optimalizaltak. A szérakoztato elektronikaval ellentétben a hordozhaté kezel6egység
érintéképerny6jének érzékenysége a konstrukciojanal fogva jobban ellenall a
kornyezeti tényezdknek, mint példaul:

* vizcseppek és/vagy gépi hiitéfolyadék-cseppek

¢ radiohullam-kibocséatas

* egyeéb, a miikddési kdrnyezetbél szarmazé zajok.
A legjobb eredmény érdekében az ujja hegyét hasznalja a valasztashoz a képernyén.
A kézikdnyvben ezt ,koppintasnak” nevezziik.

Sziikség esetén kereskedelmi forgalomban kaphat6 toll is hasznalhaté a kivalasztashoz
a képernydn.

UR15
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Ikonok/Fllek a PolyScope rendszeren

Leiras

Fejléc ikonok /
tulajdonsagk

Miikddési moédok

A kovetkez6 szakaszban felsoroljuk és meghatarozzuk a PolyScope fellileten
eléfordulé ikonokat/flileket és gombokat.

A Futtatas egy egyszer( mddszer, amely el6re megirt programokat hasznal a
robot mikodtetéséhez.

=l A Program robotprogramokat hoz létre és/vagy modosit.

el Telepités konfiguralja a robotkar beallitasait és a kiilsé berendezéseket, pl.
szerelés és biztonsag.

P A Mozgatas vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgasat.

ral |/O felligyeli és beallitja a robot vezérlédobozaba érkezd és onnan indulo €16

bemené/kimend jeleket.

@ A Naplé jelzi a robot allapotat, valamint az esetleges figyelmeztetd- vagy
hibatizeneteket.

A Program és telepitéskezel6 kivalasztja és
megjeleniti az aktiv programot és telepitéfajlt. A Program- és telepitéskezeld a
kdvetkezdket tartalmazza: F4jl elérési tja, Uj, Megnyitas és Mentés.

[
Az Uj... Gj programot vagy telepitést hoz létre.

@ A Megnyitas... megnyit egy korabban létrehozott €s mentett programot vagy
telepitést.

A Mentés... egy programot, telepit6fajlt vagy mindkettét menti egyszerre.

e Automatikusazt jelzi, hogy a robot izemmadijat automatikusra allitottak.
Erintse meg a kézi izemmodba valtashoz.

g Kéziazt jelzi, hogy a robot izemmadjat kézire allitottak. Erintse meg az
automatikus tzemmodba valtashoz.

Tavvezérlés A Helyi méd és a Tavoli mod ikonok csak akkor valnak elérhetévé, ha engedélyezi a
Tavvezérlést.

Felhasznaldi kézikbnyv
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A Helyi azt jelzi, hogy a robot helyileg vezérelhetd. Koppintson ra a taviranyitéra
valtashoz.

7l A Tavoli azt jelzi, hogy a robot tavoli helyrél iranyithatd. Koppintson ra a Helyi
vezérlésre valtashoz.

ccce
Biztonsagi ellenérzé ésszeg megjeleniti az aktiv biztonsagi konfiguraciot.

E Hamburger menii megnyitja a PolyScope sugot, a névjegyet és a beallitasokat.

Labléc
ikonok /

funkciok E Inicializalas kezeli a robot llapotat. Ha PIROS, nyomja meg, hogy a robot
miikodoképes legyen.

Sebességcsliszka: valos idéskalan mutatja a robotkar
mozgatasanak relativ sebességét, szamitasba véve a biztonsagi beallitasokat.

Simulation .
Szimulacié gomb atkapcsolja a program

végrehajtasat a Szimulaciés maod és a Valodi robot kdzott. Szimulacios tzemmaodban a
robotkar nem mozog. Ezért a robot nem karosithatja magat vagy a kozeli berendezést
Utkdzeés esetén. Ha nem biztos benne, hogy a robotkar mit fog tenni, hasznalja a
Szimulaciés médot a programok teszteléséhez.

m Lejatszas elinditja az aktualisan betdltétt robot-programot.
E Lépés lehet6évé teszi a program Iépésenkénti futtatasat.

Leallitas leallitja az aktualisan betoltott robot-programot.

Nagy A nagysebességu kézi, lenyomva tartas altali futtatasi funkcié csak kézi izemmaodban
sebességli érhetd el, ha egy harom helyzetl engedélyez6 eszkdz van konfiguralva.

kézi lizemméd
rELNINTER Nagysebesség( kézi izemméd engedélyezi, hogy mind a szerszam, mind a

kényok sebessége atmenetileg tullépje a 250 mm/s sebességet.
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4. Biztonsag

Leiras

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

Itt nem foglalkozunk a rendszer tervezésével és telepitésével.

4. Altaldnos

Leiras

Olvassa el az altalanos biztonsagi tajékoztatét, valamint a kockazatértékelésre és a
rendeltetésszer(i hasznalatra vonatkozo utasitasokat és Utmutatasokat. A kovetkezd
szakaszok az egyuttm{kdd6 alkalmazédsok szamara kifejezetten fontos, biztonsaggal
kapcsolatos funkcidkat irjak le és hatarozzak meg.

Olvassa el és tanulmanyozza a szerelésre és telepitésre vonatkozo6 specialis mlszaki
adatokat, hogy megértse az UR robotok beépitését, miel6tt a robotot el6szor bekapcsolja.

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

@ ERTESITES
Az Universal Robots kizar minden felelésséget, ha a robot (robotkar
vezérlészekrény, hordozhat6 kezelbegységgel vagy anélkiil) barmilyen
maddon megséril, megvaltozik vagy modositjak. Az Universal Robots nem
vonhaté felel6sségre a programozasi hibak, az UR robothoz és annak
tartalmahoz valdé illetéktelen hozzaférés vagy a robot meghibasodasa miatt
a robotban vagy barmely mas berendezésben okozott karokért.

Felhasznaldi kézikbnyv 30 UR15

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



Szerz6i jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 4. Biztonsag

4.2. Biztonsagi Uzenettipusok

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

é FIGYELMEZTETES
Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kerliljuk el, halalhoz vagy
sulyos sériléshez vezethet.

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

ﬁ FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET
Veszélyes forré fellletet jelez, ahol az érintés és az érintés nélkili
kbzelség sérlilést okozhat.

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

L FOLD

= Foldelést jelez.

@ VEDOFOLD
Védéfoldelést jelez.
ERTESITES
Jelzi a berendezés karosodasanak kockazatat és/vagy hasznos
informaciot, amelyet figyelembe kell venniink.
KEZIKONYV ELOLVASASA
Részletesebb informacioét jelez, amelyet a kézikbnyvben kell
tanulmanyozni.
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4.3. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

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

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

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

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

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

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

* Ne hasznalja a robotot, ha megsériilt.

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

* Ne tegye ujjait a vezérl6szekrény belsé burkolata mogeé.

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

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

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

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

* Tartsa be az ISO 10218-2 szabvany el6irasait.

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

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

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

f E FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

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

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

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

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

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

* Végezzen kockazatértékelést és csokkentse a kockazatokat az
lzemeltetés elétt.

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

* Olvassa el a kockazatértékelési tajékoztatot.

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

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

* Olvassa el a belizemelési tajékoztatét.

ERTESITES
A nagyon erds magneses mez0 karosithatja a robotot.

* Ne tegye ki a robotot allandé magneses térnek.

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

eléirasoknak és figyelmeztetéseknek megfeleléen van-e telepitve.

UR15 33 Felhasznaloi kézikonyv



R
4. Biztonsag UNIVERSAL ROBOTS

4 4. Integracio és feleldsseqg

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

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

* Kockazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

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

* Ahelyes biztonsagi beallitasok a szoftverben

* Annak garantalasa, hogy a biztonséagi intézkedéseket nem modositjak

* Arobotalkalmazas megtervezésének, telepitésének és 6sszeépitésének
érvényesitése

* Meghatarozni a hasznalati utasitdsokat

* Megjel6lni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetéségével

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

4.5. Leallitasi kategoriak

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

Leallitasi

kateg6riak SGIEE

0 A robot leallitasa az aramellatas azonnali megszakitasaval.

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

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

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

es es kezeles

Leiras A robotkarok kiilonb6z6 méretliek és sulyuak, ezért fontos az egyes modelleknek megfeleld
emelési és kezelési technikak alkalmazasa. A robot biztonsagos emelésével és kezelésével
kapcsolatos informacidkat itt talalja.

Megfeleld 1. Arobotot emelévillas targoncaval szallitsa a telephelyre.

emelés és 2. Az abran lathaté modon nyissa ki a dobozt.
kezelés
UR15 35 Felhasznaloi kézikonyv



R
5. Emelés és kezelés ~ UNIVERSAL ROBOTS

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

é VIGYAZAT
A nehezebb robotkarok emeléséhez hasznaljon emeléberendezést.

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

Oldaliranyu felszerelés Szdgben torténd felszerelés (£45°)

Fejjel lefelé torténd felszerelés

UR15 37 Felhasznaloi kézikonyv



(R
5. Emelés és kezelés UNIVERSAL ROBOTS

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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5.1. Robotkar

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

5.1.1. Kerek heveder hasznalata

Leiras A kerek heveder az UR sorozat robotjainal az UR része.
A gyart6 szerint a kerek heveder megfelel a kdvetkez8 szabvanyoknak:

* EN 1492-1:2000+A1 :2008 Textilhevederek - Biztonsag - M{iszalas lapos sz6vet
hevederek altalanos hasznalatra.

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

é FIGYELMEZTETES
A kerek heveder hasznalata szemle nélkil sértilést okozhat.

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

* Hasznalat kézben ellenérizze a hevedert, ha lehetséges.

Q FIGYELMEZTETES
Sérllt kerek heveder hasznalata sériilést okozhat.

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

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

A VIGYAZAT
A helytelen tarolas és/vagy kezelés karosithatja a kerek hevedert.
* Tartsa tavol a hevedert a savaktol és lugoktol.
* Védje a hevedert az éles szélektél és a surlédastol.

* Ne kdsson csomoét a hevederre.
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ERTESITES

szemléjére.
* Tartsa be az emel6berendezések szemléjére vonatkozo helyi elbirasokat.

* Tartsa be az emel6berendezések szemléjének gyakorisagara vonatkozo
helyi el6irasokat.

Tablazat Kerek heveder leirasa

Cikk Kerek heveder 1T x TM/2M
Szin Lila (az EN 1492-2 szerint)
Anyaga Poliészter
1.0 (1000 KG) Egyenes emelés D
WLL-tényezd
0.8 (800 KG) Fojtékapcsold &

5.2. Control Box and Teach Pendant

Leiras A vezérlédobozt és a hordozhato6 kezelbegységet hordozhatja egy személy.
Hasznalat kozben a kabeleket fel kell tekerni és tartani kell a botlasveszély elkeriilése
érdekeében.
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0. Osszeszerelés és felszerelés

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

Osszeszerelése  kezel6egységet.

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

Csatlakoztassa a robotkabelt a robotkarhoz és a vezérlédobozhoz.

a kr 0o b=

Csatlakoztassa a vezérlGszekrény halozati vagy f6 tapkabelét.

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

* Gy6z6djon meg réla, hogy a robotkar stabil feliilethez van
rogzitve
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Szerzdbi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

6.1. Arobotkar rogzitése

Leiras %5
Mounting pattern
for URT15 Base
[#]9 0.0s[A[D]
& x MI10 - éH
Recommented alignment pin hole:
{28 ké for Pin @8hé
[7]0.05]
Méretek és furatkép a robot felszereléséhez.
A robotkar

kikapcsolésa A FIGYELMEZTETES
A varatlan elindulas és/vagy mozgas sériléseket okozhat.

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

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

Az ikon szine z0ldrdl fehérre valtozik.

2. Avezérl6doboz kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység
bekapcsolé gombijat.

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

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

* Varjon 30 masodpercet, amig a robot lemeriti a tarolt energiat.
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A robotkar 1.
régzitése
2.
3.

Helyezze a robotkart arra a fellletre, amelyre fel kivanja szerelni.
A felllet legyen sima és tiszta.

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

Ha a robot pontos ujbdli felszerelésére van sziikség, hasznalja a szerel6lemezen
lévé @8 mm-es lyukat és @8x13 mm-es nyilast a megfelel6 ISO 2338 &8 h6
pozicional6 csapokkal.

Felhasznaldi kézikbnyv
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6.2. Az allvany méretezese

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

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

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

* Fxy: Er6 az alap xy sik barmely iranyaban.

Eré és nyomaték az alapkarima meghatarozasakor.
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Az allvany
méretezés
e

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

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

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

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR15 1310 2430 1730 1720
Maximalis iziileti nyomaték a 0, 1 és 2 kategoriaju leallasok soran.

Robot Modell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR15 1090 1860 1310 1490
Maximalis iziileti nyomaték normal miikédés soran.

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

sagi

ré’hag « Statikus merevség: A nem kelléen merev allvany a robot mozgéasa soran elhajlik, ami azt

yasok eredményezi, hogy a robotkar nem éri el a tervezett Utpontot vagy palyat. A statikus
merevség hianya szintén eredményezhet kedvez6étlen szabadonfuto tanitasi éliményt vagy
védelmi leallitdsokat.

* 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.

A FIGYELMEZTETES

* Felborulasi veszélyek lehetdsége.

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

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

Q VIGYAZAT

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

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

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

Leiras Hat M10-es, 8.8-as szilardsagi osztalyu csavarokkal szerelve.
Robotkar (Alap) Az M10-es csav’arokat 4§ Nm-rel kell rr’1gghL'Jz'ni.

Az alap pontos athelyezéséhez hasznaljon két @8 mm-es csapot a
pozicionalé furatokban.
A négy M6-os menetes furat a szerszam a robot
szerszamkarimajahoz valé rogzitésére szolgal.
Szerszam Az M6-0s, 8,8-as szilardsagi osztalyu csavarokat 8 Nm-rel kell
(szerszamkarima) meghuzni.
A szerszam pontos elhelyezéséhez hasznaljon csapot a @6 mm-es
furatban.
Vezérl6doboz A vezérlddoboz falra vagy talajra szerelhetd.
A Hordozhato kezel6egység falra szerelhet6 vagy a vezérlédobozra
helyezheté. Ellenérizze, hogy a kdbel nem okoz-e botlasveszélyt.
Vasarolhat kiilén konzolokat a vezérlészekrény és a hordozhat6
kezelbegység felszereléséhez.

Tanito fliggelék

é FIGYELMEZTETES
Mindig gy6z6djon meg a robot alkatrészeinek szakszer( és biztonsagos
rogzitésérdl és lecsavarozasarol.
* Szerelje a robotot olyan kdrnyezetbe, amely az IP besorolashoz illik. A
robotot tilos olyan kdrnyezetben lizemeltetni, amely meghaladja a

robotkar (IP65), a hordozhaté kezel6egyseg (IP54) és a vezérl6doboz
(IP44) behatolasvédelmi IP besorolasat

Q FIGYELMEZTETES
Az instabil rogzités sértilést okozhat.

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

410
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6.3.2. Vezérldszekrény szerelési hézaga

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

1 200 mm

é FIGYELMEZTETES
A nedves Control Box halalos sértilést okozhat.

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

* Helyezze a vezérlédobozt (IP44) az IP-besorolasnak megfeleld
kdrnyezetbe.
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©.4. MunkateruUlet és Uzemi ter

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

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

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

ERTESITES

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

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

A hengeres térfogat kdzvetlenll a robot alapja felett és kdzvetlenll alatta helyezkedik el. A robot
1300 mme-re nyulik ki az alapizilettol.

——L

Elllsé Délt
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6.4.1. Szingularitas

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

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

+ Allitson be biztonsagi hatarokat a kénydkiziilet sebességére és
gyorsulasara.

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

* Csuklo bedllitasa

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

Elkeriilend6: Rendezze el a robot kortli berendezéseket ugy, hogy a robot ne nyuljon tul
az ajanlott munkaterileten.
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Belsé
munkatertlet
hatara

Csuklé
beallitasa

A szingularitas azért kdvetkezik be, mert a mozgasok kézvetlenil a robot alapja felett
vagy kodzvetlenil alatta vannak. Emiatt tdbb pozicid/orientacio elérhetetlenné valik.

Elkerlilend6: Programozza a robot feladatat ugy, hogy ne kelljen a kézponti hengerben
vagy annak kdzelében dolgoznia. Azt is megfontolhatja, hogy a robot alapjat vizszintes
feluletre szereli, hogy a kdzponti henger fliggdlegesbél vizszintessé valjon, és igy
tavolabb kerilhessen a feladat kritikus tertleteitdl.

Ez a szingularitas azért kdvetkezik be, mert a 2. csukléizllet ugyanabban a sikban forog,
mint a vall, a kdnydk és az 1. csukloiziilet. Ez a munkatertlettdl fliggetlenil korlatozza a
robotkar mozgastartoméanyat.

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

6.4.2. Rogzitett és mozgathato telepites

Leiras A rogzitett (allvanyra, falra vagy padlora szerelt) és mozgathato (linearis tengely, tolokocsi

vagy mobil robotalapzat) robotkart egyarant biztonsagosan kell felszerelni, hogy a

stabilitdsa minden mozgas soran biztositva legyen.

A rdgzités kialakitdsanak biztositania kell a stabilitast a kdvetkez6k mozgésa esetén:
* robotkar
* robotalap
* mind a robotkar, mind a robotalap
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6.5. Robot csatlakozas: Alapkarima kabel

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

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

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

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

* Ne hasznaljon robotkabelt egy masik robotkabel
meghosszabbitasara.

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

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

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

Akarésa Forditsa jobbra a csatlakozét, 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 feldl jové kabelt a vezérlédoboz aljan talalhatéd
aljzatban, 14sd 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 vezérlédoboz hal6zati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel. Csatlakoztasson

egy orszagspecifikus halozati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

ERTESITES
* IEC 61000-6-4: 1. fejezet hatélya: ,This part of IEC 61000 for

emission requirement applies to electrical and electronic
equipment intended for use within the environment of existing
industrial (see 3.1.12) locations.”

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

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

taldlhaté IEC C14 készillékbemenethez csatlakozik.

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

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

* Tovabbi biztonsagi intézkedések esetén a halézati csatlakozé
dugaszat szintén a védett téren kivil kell elhelyezni, hogy a

tapellatas potencialis veszélyeztetés nélkiil eltavolithatd legyen.

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

* Csatlakozas a talajhoz

* FO biztositék

* Maradékaram-készuléek

* Zarhato (kikapcsolt OFF allasban) kapcsolo

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

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

elektro

mos veszélyek miatt.

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

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

Szervizelés kdzben zarjon le minden aramot a robot teljes telepitéséhez.

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

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

UR15
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/. Elsoinditas

Leiras Az els6 inditas az olyan miveletek sorozata, amelyeket a robot 0sszeszerelése utan az elsé
beallitashoz végre kell hajtani.
A kezdéfolyamathoz az alabbiak sziikségesek:

Kapcsolja be a robotot

Adja meg a sorozatszamot
Inicializalja a robotkart

A szabadonfutas hasznalata

Kapcsolja ki a robotot

VIGYAZAT

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

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

VIGYAZAT

A hasznos teher és a telepités helytelen beallitasai megakadalyozzak a robotkar
és a vezérlészekrény szabalyos miikodését.

* Mindig ellendrizze a hasznos teher és a telepités beallitdsainak a
megfelel6ségét.

ERTESITES

Ha a robotot alacsonyabb hémérsékleten inditja el, az a hémérsékletfiiggd olaj-
és kenbzsir-viszkozitas miatt alacsonyabb teljesitményt vagy leallast
eredményezhet.

* Arobot alacsony hémérsékleten torténd elinditasahoz bemelegitési
fazisra lehet sziikség.
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/.1. Arobot bekapcsolasa

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

bekapcsolasa 1. Arobot bekapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezeléegység bekapcsold

gombjat.

/.72 . Asorozatszam beirasa

A sorozatszdm A robot elsé telepitéséhez be kell irnia a robotkaron 1évé sorozatszamot.
beillesztése Ez a mivelet a szoftver Ujratelepitésekor is sziikséges. Példaul egy szoftverfrissités
telepitésekor.
1. Valassza ki a vezérlédobozt.
2. Adja meg a robotkaron fetiintetett sorozatszamot.

3. A befejezéshez koppintson a OK gombra.

A kezdbdképerny6 betdltése eltarthat néhany percig.
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/.3. Abiztonsagi konfiguracio megerdsitése

A biztonsagi Az elsé inditaskor meg kell erésitenie a robot biztonsagi konfiguraciojat.
konflglira’c’lo 1. Abiztonsagi konfiguracié megerdsitéséhez koppintson a Biztonsagi konfiguracio
megerositese megerdsitése elemre.

/.4. Arobotkar elinditasa

A robot A robotkar elinditasa kikapcsolja a fékrendszert, és lehetévé teszi a robotkar mozgatasat és
inditasa a PolyScope hasznalatat.

A folyamatot az Inicializalas mez6ben Iév6 korok szinvaltozasa alapjan kovetheti.

A lablécben talalhaté Inicializalas gomb szine is valtozik a robotkar allapotatol fliggben.

1. Aképernyd bal alsé sarkaban, a Iablécben koppintson a piros Inicializalas gombra.
Az inicializalas megkezdédik. A sarga koér azt jelzi, hogy a Robot aktiv.
Ez azt jelenti, hogy az izliletfékek nincsenek kioldva, és a robotkar nem mozgathato.
2. Erintse meg a START gombot a robotkar fékeinek a feloldasahoz.

Az inicializalas folytatasa soran sorra megjelen6 zold korok jelzik, hogy a Robot
Robot aktiv médban van, majd Fékek kioldva.

Az izuleti fékek feloldasat hang és enyhe mozgéasok kisérik.
3. AKilépés gombra koppintva tavolitsa el az Inicializalas mez6t.
Ekkor a z4ld kor azt mutatja, hogy a robot normal tzemmaddban van.
Miutan ellendrizte a robotkar felszerelését, a START gombra koppintva folytathatja az
Osszes izileti fék kioldasat, el6készitve a robotkart a miikbdésre.

Megjelenhet az Els6 I1épések képerny6, amely felszdlitja a robot programozasanak
megkezdésére.
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ERTESITES

megnyitasahoz.

A robotkar elsd inicializalasakor megjelenhet a Nem folytathatd parbeszédpanel.
Valassza az Ugras az Inicializalas képerny6re elemre az Inicializalas képerny6

A képernyd bal aljan az Inicializalas gomb szinekkel jelzi a robotkar allapotat:

* Piros Kikapcsolas. A robotkar ledllitott allapotban van .

+ Sérga Uresjarat. A robotkar be van kapcsolva, de még nem all készen a normal

mUikddésre.

* Zo6ldNormal. A robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal mikodésre.

RS2 ¢ QH

Robot dllapota

Bootolds
kész

BEkapcsolas

@ START

Hasznos terhelés

Az aktiv hasznos terhelést haszndfa a telepitési hasznos terhelés
ideiglenes fellllirdsara.

Robot Fékek
aktiv kiengedve

[ ewm |

Robot Normal
médban

Robot

Altiv hasznos terhelés

‘\/ Payload - ‘

Hasznos terhelés

0,000 kg

4!

O Normal

° 0 O ‘:‘Ii"‘wu\w:i‘-.
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/5. Arobotkar felszerelésének ellendrzése

A felszerelés Lehet, hogy az elsé inditaskor ellendriznie kell a robotkar felszerelését.
ellenbrzése Ha a robotkar sik asztalra vagy talajra van szerelve, nincs szlikség valtoztatasra.
Ha nincs ellendrizve a robotkar felszerelése, megjelenik az Elsé Iépések parbeszédpanel.

1. Koppintson a Robot telepitésének konfiguralasa lehetdségre

2. Az Altalanos részben koppintson a Szerelés lehetéségre a Robot szerelése és
sz0g képernyd megjelenitéséhez.

3. Aképerny6 jobb oldalan talalhaté gombokkal allitsa be a robotkar sz6gét.
Lehet, hogy a robotkar a valtoztatasok alkalmazasahoz kikapcsol.

4. Ismételje meg a fent leirt inditasi és inicializalasi miveletsort.

Mit szeretne el6szor tenni?

R 1= P4

PROGRAM FUTTATASA A ROBOT PROGRAMOZASA ROBOT TELEPITESENEK
KONFIGURALASA

O AjovBben ne jelenjen meg ez az Uzenet,

/.6. Arobotkar felszerelésének a bedllitisa

Leiras A robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:
1. Arobotkar megfelel6 megjelenitéséhez a PolyScope képernygjén.

2. A gravitacio iranyanak a vezérl6 részére torténé megadasahoz.

é FIGYELMEZTETES
A robotkar helyes felszerelésének elmulasztasa gyakori leallast

eredményezhet.

é FIGYELMEZTETES
Ellendrizze és hasznalja a megdfeleld telepitési beallitasokat. Mentse el és
toltse be a telepitéfajlokat a programba.
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Ha a robotkar az alabb felsorolt médok valamelyikével van beszerelve, akkor beéllitdsra van
szukség.

* mennyezetre szerelt

* falra szerelt

* ferdén szerelt
A Robot szerelése és sz6g képerny6n a jobb oldali gombok segitségével allitsa be a robotkar
szerelési szogét. A szdget az els6 harom gomb allitja be a kovetkezéképpen:

* mennyezet (180°)

 fal (90°)

* talaj (0°)

A DGlés gomb tetszéleges szdget allit be.

A képernyd also6 részén talalhatdo gombok a Robotkar talapzatanak forgatasara szolgalnak,
hogy megfeleljen a tényleges talapzatnak.

Robot szerelése és szdg

TCP T
' Hasznos
* terhelés f\lﬂ
Talapzat ?
1/0 beéllitasa ==
Eszkoz ifo Délés
Valtozok '
45 ...
Inditas '
Kezddlap
0,0°
Szallitoszalag
kovetése ‘
Csavarozas 45 ...
[

> Biztonsag

A robot alapdlivényédnak forgatésa

«45“-05 ‘ | 0.0“| . ” 45“-05. |
ONorméI : ° 0 O SZHTHJ\é[\Ij.

Egy fejlett dinamikai modell a robotkar z6kkendmentes és preciz mozgatasat teszi lehetévé,
valamint lehetévé teszi, hogy a robotkar szabadonfuté médban tartsa magat. Emiatt fontos a
robotkar helyes felszerelése.

UR15
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/.7.5zabad mozgatas

Leiras A szabadonfutés arra vald, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy p6zba huzzuk
A Szabadonfutas engedélyezésének legjellemz&bb modja a legtdbb robotméret esetében a
hordozhat6 kezel6egység Szabadonfutds gombjanak a megnyomasa. A Szabadonfutas
engedélyezésének és hasznalatanak tovabbi modjait a kdvetkezb részek ismertetik.
Szabadonfutdsnal a robotkar iziiletei kis ellenalldssal mozognak, mivel a fékek ki vannak
oldva. Amikor a robotkar Szabadonfuté médban megkdzelit egy elére meghatarozott hatart
vagy sikot, az ellenallas fokozodik. Ez megneheziti a robot helyzetbe val6 hizasat.

é FIGYELMEZTETES
A személyzet megsérilhet a varatlan mozgas miatt.

* lIgazolja, hogy a konfiguralt hasznos teher valdban az alkalmazott
hasznos teher.

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

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

* |/O miveletek hasznalataval.

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

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

3PE hordozhaté A 3PE TP gomb hasznalata a robotkar szabadon mozgatasahoz:

kezeldegység 1. Rapidly light-press, release, light-press again and keep holding the 3PE button in

this position.

Now you can pull the robot arm into a desired position, while the light-press is
maintained.
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Freedrive a A szabadonfut6 (Freedrive) hasznalata a roboton a robotkar szabadhajtasahoz:

roboton 1. Nyomija le és tartsa lenyomva a Szabadonfuté a roboton miikddésre konfiguralt

kapcsolo gombjat.

2. Amikor a szabadonfut6 panel megjelenik a PolyScope képernydn, valassza ki a
kivant mozgasfajtat a robotkar izlileteihez. Vagy hasznalja a tengelyek listajat a
mozgastipus testreszabasahoz.

3. Szikseég esetén meghatarozhatja a tulajdonsag tipusat ugy, hogy kivalaszt egy
bedllitast a Tulajdonsag legordulé listabdl.

A robotkar leallhat, ha megkozeliti a szingularitas forgatokdnyvet. Koppintson a
Minden tengely szabad elemre a Freedrive panelen a mozgatas folytatasahoz.

4. Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

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

Leiras Amikor a robotkar szabadonfuté médban van, egy alabb szemléltetett panel jelenik meg a
PolyScope képernyéjén.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

&L L s X

All axes are free

A Szabadonfutas 1. Afejlécen koppintson a Mozgatas lapra.
panel 2. Akeépernyd aljan koppintson a Szabadonfutas elemre.
megnyitasa

Megnyilik a Szabadonfutas panel.
3. Tartsa lenyomva a Szabadonfutas gombot a panel belsejében.

A robotkart a hordozhat6 kezel6egységen talalhaté Szabadonfutds gomb
megnyomdaséahoz hasonléan mozgathatja manualisan.

Egy LED jelzi, ha a robotkar szingularitasi poziciohoz kozelit. A LED leirasat a
kévetkez6 rész tartalmazza.

A Szabadonfutds A Szabadonfutas panel allapotsavjanak LED kijelz6je a kdvetkezbket jelzi:
Ef‘"le'__LED - Amikor egy vagy tbb iziilet kézelit az iziileti hatarértékekhez.
ijelzéje
: ) * Amikor a robotkar helyzete szingularitas felé kozeledik. Ahogy a robot
szingularitas felé kozelit, ugy ndévekszik az ellenéllas, midltal egyre nehezebbé

valik a helyzetét allitani.

A Szabadonfutds Letilthat egy vagy tobb tengelyt, igy a TCP csak egy adott irdanyba haladhat az alabbi
panel ikonjai tablazatban meghatarozottak szerint.
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(oAl

Minden tengely szabad

A mozgatas minden tengely mentén
megengedett.

A mozgatas csak az X és az Y tengely mentén
megengedett.

Sik
-/L A mozgatas minden tengely mentén
) megengedett, forgatas nélkdl.
Athelyezés
E“D‘E? A mozgatas minden tengely mentén
LN megengedett, szférikus mozgatassal a TCP
Forgatas kordl.

eredményezhet.

mozgatja.

é VIGYAZAT
A robotkar mozgatasa bizonyos tengelyek iranyaban, amikor egy
szerszam csatlakozik a robotkarhoz, becsip&dési pontot

* Legyen 6vatos, amikor a robotkart barmely tengely mentén

/.8. Kapcsolja kiarobotot

A robotkar

kikapcsolésa A FIGYELMEZTETES
A varatlan elindulas és/vagy mozgas sériiléseket okozhat.

* Kapcsolja ki a robotkart a fel- és leszerelés soran esetleg
bekbvetkez6 varatlan inditas megel6zése céljabol.

1. Arobotkar kikapcsolasahoz a Iabléc bal oldalan koppintson a Robot allapota

ikonra.

Az ikon szine z0ldrdl fehérre valtozik.

2. Avezérl6doboz kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység

bekapcsolo gombjat.

3. Ha megjelenik egy Kikapcsolas parbeszédpanel, koppintson a Kikapcsolas

gombra.

Ezen a ponton igy folytathatja:

* Huzza ki a hal6ézati kabelt / tapkabelt a fali aljzatbdl.

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

UR15
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S. Beepites

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

8.1. Elektromos figyelmeztetések és dvintézkedések

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

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

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

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

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

C} FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

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

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

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

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

|||—

VIGYAZAT

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

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

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

FOLD

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

KEZIKONYV ELOLVASASA

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

UR15
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3.2. Vezerlbdoboz csatlakozasi portjai

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

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

* SD-kartya portja SD-kartya behelyezéséhez.

* Ethernet port az ethernet tipusu kapcsolatokhoz.

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

* A Mini Blade biztositékot kiils6 tapegység csatlakoztatasa esetén hasznaljuk.

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

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

* Ahordozhat6 kezel6egység csatlakoztatasa el6tt kapcsolja ki a
vezérlédobozt.

ERTESITES
Ha nem csatlakoztatja az aktiv adaptert, miel6tt bekapcsolja a

vezérlédobozt, akadalyozhatja a kijelzd kimenetet.

* Avezérlddoboz bekapcsolasa el6tt csatlakoztassa az aktiv
adaptert.

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

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

Leiras

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

* Tavoli hozzaférés és vezérlés.

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

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

Az elektromos jellemz8ket az aldbbi tdblazat tartalmazza.

Paraméter Min. Tipus . Egység

Adatatviteli sebesség 10 Mb/s

UR15
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3.4. 3PE hordozhato kezeldegyseq telepitése

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

3.4.1. Hardvertelepités

Hordozhat6 p (T
kezelbegység @ RTESITES

eltavolitasa

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

* Mindig a megfelel6 konfiguraciot valassza ki a hordozhatd
kezel6egyseég tipusahoz.

A szabvanyos hordozhato kezel6egységeltavolitasa:

1.
2.

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

Tavolitsa el és selejtezze le a hordozhat6 kezelbegységkabelek rogzitéséhez
hasznalt két kabelkotegel6t.

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

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

Ovatosan tavolitsa el a hordozhato kezel6egységkabelt és a hordozhat6
kezelbegyseégett.

=X

mann‘fxw

]
Lﬁ A

=
I
I

| 1 | Kapcsok | 2 | Miianyag tdmszelence
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| 1 | Kabel gyorskotozok

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

hordozhaté kezel6egység aljzatba.

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

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

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

* Abotlasveszély elkerllése érdekében mindig megfeleléen tarolja a hordozhat6
kezelbegységet és a kabelt.
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3.5. Vezer

&1/0

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

* Digitalis (24 V)

* Konfiguralhat6 (24 V)
* Analdg

* Biztonsagi (24 V)

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

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

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

ERTESITES

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

A digitalis I/0O tapellatasa biztosithato egy bels6 24 V-os tapegységrdl vagy kilsé
aramellatasrol a Power nevi sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy csatlakozobol
all. Afelsé ketté (PWR és GND) 24 V és a bels6 24 V-os tapellatas foldelése. A blokkban
Iévé also két csatlakozo (24 V és 0 V) az /0O 24 V-os bemenete. Az alapértelmezett
konfiguracié a belsd aramellatast hasznalja.

Felhasznaldi kézikbnyv 74 UR15

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

8. Beépités

Alapértelmezett

Ebben a példaban az alapértelmezett konfiguracié a belsé tapegységet hasznalja

tapegység
Power
PWR| @
GND
24v |
oV
Kils6 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
tulterhelddik, ki kell cserélni.
’_( Power
PWR|H
GND H
24V | E-
\ 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.

UR15
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Digitalis 1/0 A digitalis I/0 az IEC 61131-2 szabvany szerint készlilt. Az elektromos specifikacidk alabb
specifikacié lathatok.

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Digitalis kimenetek

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

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

*Legfeljebb 1 H ellenall6 terhelés vagy induktiv terhelés.

8.5.1. Digitalis bemenet és kimenet

Digitalis
kimenet

Az eszk6z kommunikacios interfésze lehetévé teszi két digitalis kimenet fliggetlen
konfiguralasat. A PolyScope rendszerben minden egyes érintkez6h6z tartozik egy
legdrdulé ment, amelyen keresztul beallithaté a kimeneti izemmaod. A kdvetkez6
lehet6ségek allnak rendelkezésre:

* Nyel6: Ez teszi lehetévé az érintkezd NPN vagy nyeld konfiguralasat. Amikor nincs
kimenet, az érintkezd lehetbvé teszi az aram féldbe aramlasat. Ezt a PWR
érintkezdvel egylttesen hasznalhatjuk egy teljes aramkér Iétrehozésahoz.

* Forras: Ezzel egy érintkez6 PNP-re vagy a Forrasra konfiguralhat6. Amikor van
kimenet, az érintkez6 pozitiv feszultségforrast biztosit (konfiguralhatd az 10 lapon).
Ezt a GND érintkez6vel egylttesen hasznalhatjuk egy teljes aramkor
létrehozasahoz.

* Push/Pull: Ezzel allithat6 az érintkez6 Push/Pull konfiguraciéba. Amikor a kimenet
be van kapcsolva, a csatlakozo pozitiv fesziiltségforrast biztosit (az 10 lapon
konfiguralhatd). Ezt a GND érintkezdvel egylttesen hasznalhatjuk egy teljes
aramkor létrehozasahoz. Amikor nincs kimenet, az érintkez6 lehetdveé teszi az aram
féldbe aramlasat.

Uj kimeneti konfiguracio kivalasztasa utan a valtozasok érvénybe lépnek. Az aktualisan
betdltott telepités mdédosul, hogy tiikrézze az Uj konfiguraciét. Miutan ellenérizte, hogy az
eszkoz 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) hasznalhatja a
bemenet kvadraturas kodolasu szallitoszalag kovetésére.

>

oV

HlDI11
B DI10

o
a
H

| DI8

¢
N
HE

8.5.2. /0O felllet vezérlése

Leiras Az I/O fellilet vezérlése lehetbvé teszi, hogy atvaltson a felhasznaloi vezérlés és a URcap
vezérlés kozott.

Talapzat

Nyeld (NPN) v
Nyeld (NPN) -

azl/oO 1. Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos alatt érintse meg az Eszkdz 1/0
interfészvezérlés pontot.
hasznalatahoz 2. Az /O fellilet vezérlése alatt valassza a Felhasznaldt, hogy hozzaférjen az

Eszkdz analog bemeneteihez és/vagy a digitalis kimeneti mod beallitasaihoz.
Az URCap kivalasztasa megsziinteti a hozzaférést az eszk6z analdg
bemeneteihez és a digitalis kimeneti mdd beallitdsaihoz.

ERTESITES
Ha egy URCap vezérel egy végeffektort, példaul egy

fogoszerkezetet, akkor az URCap megkéveteli az eszkdz 10
interfész vezérlését. Valassza ki az URCap elemet a listabol, hogy
lehet6évé tegye az eszkdz 10 interfész vezérlését.
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3.5.3. Az|/O lap hasznalata

Leiras

Fesziiltség

Analég
domain
beallitasok

Az 1/0 Tab képernyd segitségével figyelemmel kisérheti és beallithatja az él6 /O
vezérlddobozbdl érkez6 és oda mend jeleket.

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

A konfiguralhato I/O érintkez6k fenntarthatok a telepités biztonsagi I/0 konfiguracios
szakaszaban meghatarozott specialis biztonsagi beallitasok szamara (lasd I/0); a
fenntartott érintkez6k az alapértelmezett vagy a felhasznalé altal meghatarozott név helyett
a biztonsagi funkcioé nevét kapjak.

A biztonsagi beallitdsok szamara fenntartott konfiguralhat6 kimenetek nem kapcsolhatok at,
és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

20)(Js 2008 satProg | 6 200s

3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analég bemenet Eszkéz digitdlis bemenete Eszkdz digitalis kimenete
andlog n[0) Feszlitsig v o o001
v

Amikor a Szerszam kimenetet a felhasznalo vezérli, akkor konfiguralhat6 a Fesziiltség. Az
URCap kivalasztasa megsziinteti a Feszlltséghez val6 hozzaférést.

Az analog I/O-k aram [4-20mA] vagy feszlltség [0-10V] kimenetre allithatok be. Ezek a
beallitasok a robotvezérld ujrainditdsakor is megmaradnak, és elmentésre kerililnek a
telepitésben.

A szerszam |/O-k vezérlése az Installacié lap Szerszdm 1/0 meniipontjaban rendelhetd
hozza egy URCap-hoz. Az URCap kivalasztasa megsziinteti a felhasznalo ellenérzését a
szerszam analdg 1/O-ja felett.
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Szerszamkommunikacios Ha a Tool Communication Interface TCl engedélyezve van, az eszk6z
feliilet analég bemenete elérhetetlenné valik. Az 1/O képerny6n az Eszkéz
bemenete mezd az abran lathaté modon jelenik meg.

Tool Analeg Inpuit

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

R Idle Chars 150
T Idle Chars 350

Kétérintkez6s dramellatds A kettOs csapos tapellatast a szerszam aramforrasaként hasznaljak. A
Kétérintkezds aramellatas engedélyezésével letiltja a szerszam
alapértelmezett digitalis kimeneteit. Ha a Kétérintkez0s dramellatas elemet
engedélyezi, a szerszam digitalis kimeneteit az alabbiak szerint kell
elnevezni:

* tool_out[0] (Teljesitmény)
* tool_out[1] (GND)

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA
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3.5.4. Meghajto kijelzdje

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

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

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

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

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

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov |EH
DOO|H | [DO4|E -
ov (H|l ov|H
DOL1{H||DO5|H
ov |H||ov|H
DO2|H|DO6|H
ov |H||ov|H
DO3|H||DO7|H
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AKijelzd 1. A PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.

konfiguralasa 2. Abal oldalmeniiben koppintson az Altalanos elemre, majd valassza a I/O

beadllitasa lehetéséget.

3. AKimenet részben valassza az egyik digital_out kimenetet.

Koppintson a Mivelet a programban leg6rdiil6 mendre.

Valassza Magas, ha a meghaijt6 be van kapcsolva, egyébként Alacsony

RE 2+ Q2H
A Pros + ntallation Move w Log
W General
WView
TCP
Al
+ Payload
- Input Output
s = oife) digital_in[0] A | [ potor  digRaloutio) Orive-Powes-Hi 0
U0 Setup L] digital_in[1] 0o(1]  akgmalout{1]
oIzl digital_in{2] oof21  dighal outfz]
oIt digitat_in[3] 0Of3]  dighal out(3]
oif4) digital_in[4] oaf4] dighal_sut(4]
ois) digitalin{5] 00(5] igital_out(5)
oiel digital_inf&] oo(s] kRl sut(6]
oIty digitat_in[7] oOt71 dighal outl7]
o) toal_in{0] To{o] 1001_6ut[0]
~ ~

i tool_ini1] Tol11 tool_out{ 1]

Selected /O:  digital_out{0]

Rename

Clear
Action in program
High when drive power is on, otherwise Low -

00O -

O Power off

Speed 100%

UR15
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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
ovintézkedés

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

* 3PE ledllitds védelmi eszk6zokhoz

A funkcionalis kiilonbség alabb lathato.

Vészledlitss  izonsagi 3PE leéllitas
CE)
A robot leallitia a mozgast Igen Igen Igen
Program végrehaijtasa Sziinetek Sziinetek Sziinetek
Meghajto erd Ki Be Be
. i - Automatikus Automatikus
Visszaallitas Kézi - -
vagy kézi vagy kézi
A hasznalat gyakorisaga Nem gyakori Minden CIk|US. i Minden CIk|US. i
nem gyakori nem gyakori
- s Csak fék
Ujratelepitést igényel kiengedése Nem Nem
Leallitasi kategoria (IEC 60204-1) 1 2 2
A feltgyeleti funkcid PLd PLd PLd

teljesitményszintje (ISO 13849-1)

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 ellendrzésének és tesztelésének
elmulasztasa veszélyes helyzetekhez vezethet.

* Arobot izembe helyezése el6tt igazolni kell a biztonsagi
funkciokat.

Felhasznaloi kézikdnyv
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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

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)

SafetyA

SafetyB

0.0 ms

10.0 ms

20.0 ms

30.0 ms

40.0 ms

50.0 ms

—

L

32 ms

18 ms

J_l

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.

biztonsagi berendezések nélkili mikddeést.

Safety

Emergency Stop

24V

EIO

24V

El1

Safeguard Stop

24V

SI0

24V

Si1

A robotot alapértelmezett konfiguracioval szallitjak, amely lehet6vé teszi a tovabbi

A legtdbb alkalmazésban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallito gombot. Az

gombok alabbi abran lathat6,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészleallitd gomb.
csatlakoztatdsa
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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

_[zavm

a|Eo|m 7\7 =

g [2av[m|/ NEMC] : [ov [w] ™

g En 2 e [m] [2av ]

ACTL A S e # ]
24V El1 [,

g |

£(sio [2av (o]

2 §[so] —

HEND )2 v [u] N

g 3[s1 i

HEE

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
ledllitas biztonsagi kerileten kivili visszaallitas sziikséges. A visszaallitas gombnak kétcsatornas
visszaallitas tipusunak kell lennie. Az alabbi példaban a visszaallitasra konfiguralt 1/0 a CI0-CI1.
gombbal —£)

Biy
T

- Iz 7 \ -------
:i ) B N EML]
evim// v[@fem 4 4| | [ov m|
HENC,
I 2202 1/ 71V [ 1{E71V2 L1 [ O s M
ok om0\ /[ U
qu /
N
38.6.1.1/0 jelek
Leiras Az 1/0 kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek k6z6tt, és ezeket ugy parositottak,

hogy mindegyik funkcié egy 3. kategoérias és PLd I/O-t adjon.
<unnamed> [h ﬁ B Cccc —

default*

Input Signal Function Assignment
W Safety
Robot Limits conflg_in[0], config_in[1] Safeguard Reset A
T L config_in[2], config_In[3] Unassigned hd
config_in[4], config_in[5] Unassigned v
Planes
config_in[6], config_in[7] Unassigned v
1 Tool Position . .
tool_in[Q], tool_in[1]
Tool
Direction
1/0
Hardware Qutput Signal Function Assignment OSsD
PROFIsafe
O conflg_out[0], config_out[1] Unassigned A O
config_out[2], config_out[3] Unassigned il O
Three
Position config_out[4], config_out[5] Unassigned v [m}
conflg_out[6], config_out[7] Unassigned v O
> Fieldbus
> URCaps

Safety pas ord Unlock Apply
O Power off . » o 0 D ']il'\'w‘.\\ﬂti-i-lu.
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Vezérlédoboz A bemeneteket az alabbi tablazatok ismertetik:

Bemenetek

1. kategorigju leallitast végez (IEC 60204-1), mellyel
tajékoztatja a Rendszerleallitas kimenetet hasznal6 tébbi

Veszleallito gépet, ha a kimenet definialva van. A kimenethez

gomb L ) e
csatlakoztatott barmilyen berendezés leéllitasat
kezdeményezi.
1. kategoriaju leallitast (IEC 60204-1) végez a vezérlédoboz

Robot bemenetén keresztil, amellyel tajékoztatja a rendszer

vészleallitd vészleallitd kimenetét hasznalé tobbi gépet, ha ez a kimenet
meg van hatarozva.

Kilsé . ‘i A

. s Csak a roboton végez 1. kategorigju (IEC 60204-1) leallitast.

vészleallitd
Minden biztonsagi hatarérték alkalmazhato, amig a robot
Normal vagy Csékkentett konfiguraciot hasznal.
A konfiguralas soran a bemenetekre kiildétt alacsony jel
hatasara a biztonsagi rendszer atvalt a csokkentett
konfiguraciéba. A robotkar lelassul, hogy megfeleljen a
csokkentett paramétereknek.

CsOkkentett A biztonsagi rendszer garantalja, hogy a robot a bemeneti

inditojelet kdvet6 0,5 masodpercen belll a csékkentett
hatarértékeken beliil legyen. Ha a robotkar tovabbra is sérti a
csokkentett hatarértékek barmelyikét, akkor 0. kategoriaju
ledllitas Iép életbe. Az inditésikok is okozhatnak csokkentett
konfiguraciéba val6 atmenetet. A biztonsagi rendszer ugyanigy
valt normal konfiguracioba.

Felhasznaldi kézikbnyv
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8. Beépités

Vezérlédoboz A bemeneteket az alabbi tablazatok ismertetik:
Bemenetek
Kilsé izemmad kivalasztasa esetén az Automatikus
- . lizemmad és Kézi lizemmadd kozoétt valt. A robot
Uzemmod . . . .
Automatikus izemmaddban van, ha a bemenet alacsony, és
Kézi izemmoddban, ha a bemenet magas.
Biztonsagi leallitott allapotbdl visszatér a Biztonsagi
, visszaallitd bemenet jelének felfutd élére. Biztonsagi leallitas
Védelem i ) I
. A bekdvetkezésekor ez a bemenet gondoskodik rola, hogy a
visszaallitasa ) AN A . .
Biztonsagi ledllitas allapota fennmaradjon, amig
visszaallitast nem inditjak.
Biztonsaai A biztonsagi rendszer bemenete altal kivaltott leallitas. 2.
g kategoriaju leallitast hajt végre (IEC 60204-1) minden
rendszer i . . . . O
Uzemmodban, amikor egy biztonsagi elem kivaltja.
Automatikus CSAK automatikus médban végez 2. kategériaju leallitast
izemmaod- (IEC 60204-1). Automata médu biztonsagi leallitas csak
védelem akkor valaszthat6, ha egy harom helyzet(i engedélyezé
leallitasa eszkozt konfiguraltak és szereltek be.
Automatikus g e o .
A . . | Automata modu biztonsagi leallitas allapotbol visszatér az
mod biztonsagi s C e s .
Automata mdd biztonsagi visszaallitdsa bemenetére érkezé
alaphelyzetbe . ey
s jel felfutd élére.
allitdsa
Kézi izemmoddban a robot mozgatasahoz egy kiilsé 3-
3-helyzetl helyzetl engedélyez6 eszkozt kell a kozépsd helyzetben
engedélyezd lenyomva tartani. Ha beépitett 3-helyzetl engedélyez6
eszkoéz eszkdzt hasznal, akkor a robot mozgatasahoz a gombot
k6zépsd helyzetben kell lenyomva tartani.
A Szabadonfutds bemenetet ugy is konfiguralhatja, hogy a
. szabadonfutast engedélyezze és hasznalja anélkiil is, hogy
Freedrive a . .
roboton meg kellene nyomnia a Szabadonfutds gombot egy
szabvanyos TP-n, vagy részben lenyomott helyzetben
kellene tartania a 3PE TP barmelyik gombjat.
A FIGYELMEZTETES
Ha az alapértelmezett Biztonsagi visszaallitas ki van kapcsolva, akkor
automatikus visszaallitas torténik, amikor a biztonsagi berendezés mar
nem valt ki ledllast.
Ez akkor fordulhat el8, ha egy személy athalad a biztonsagi
berendezés teriletén.
Ha egy személyt nem észlel a biztonsagi berendezés, és a személy
veszeélynek van kitéve, a szabvanyok tiltjak az automatikus
visszaallitast.
* Avisszaallitashoz csak akkor hasznalja a kiils6 visszaallitast, ha
a személy nincs veszélynek kitéve.
é FIGYELMEZTETES
Ha az Automata mad biztonsagi leallitas engedélyezve van, a
biztonsagi leallitas kézi izemmaodban nem Iép miikddésbe.
UR15 87 Felhasznaloi kézikonyv
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Vezérl6doboz A biztonsagi rendszer megseértése vagy hiba esetén minden biztonsagi kimenet alacsony
kimenetei 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 kivalt6 allapot megsz(inik:

1Rendszerleallitas

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

Robot mozgatasa

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

A robot nem all le

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

Csokkentett

A jel Alacsony, ha a csdkkentett paraméterek aktivak,
vagy ha a biztonsagi bemenet csokkentett 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 talalhaté. Ellenkezd esetben
a jel Low. Ezt gyakran hasznaljak, amikor az UR
robotokat mobil robotokkal integraljak.

3-helyzet(i
engedélyezés
leallitva

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,
egyébként magas.

@

ERTESITES
A robottdl Vészleallitd kimenettel Vészleallitas allapotot kapd kilsé

gépnek meg kell felelnie az ISO 13850 szabvanynak. Ez kiilondsen
akkor sziikséges, ha a robot vészleallito bemenete kiils6 vészleallitd
eszkdzhoz van csatlakoztatva. llyen esetekben a Vészledllitd kimenet
magas, amikor a kiilsd vészleallité eszkdzt kioldjak. Ez azt jelenti, hogy
a kils6 gép vészleallitasi allapota a robot kezel6jének kézi
beavatkozasa nélkiil visszaall. Ezért a biztonsagi eléirasoknak valo
megfelelés érdekében a kiilsé gépeknek manualis milveletet kell
végeznilk a folytatdshoz.

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

Felhasznaléi kézikonyv

88

UR15

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

8. Beépités

8.6.2. Az 1/O bea

tdsa

Leiras Az 1/0 Beallitas (Setup) képernyd segitségével az I/0 jeleket definialhatja, és az 1/0
lapvezérlével konfiguralhatja a mliveleteket. Az I/O jelek tipusait a Bemenet és Kimenet
alatt soroljuk fel.

Hasznalhat terepi buszt, példaul Profinet és EtherNet/IP az altalanos célu regiszterek
eléréséhez.
Ha engedélyezi a Szerszamkommunikacios interfészt (TCI), a szerszam analog bemenete
elérhetetlenné valik.
P ‘D\gitéhs v
A Haszm’ls
* terhelés Bemenet Kimenet
Talapzat DIl0] digital_in[0] ~ Do0] digital_out[0] ~
1/0 beallitésa DI[1] digital_in[1] % DO[L] digital_out[1] Prog-Running
. DI[2] digital_in[2] Start-Prog DO[2] digital_out[2]
Eszkz ifo DI3] digital_in[3] Stop-Prog Do3] digital_out[3]
Valtozok DI[4] digital_in[4] Do[4] digital_out[4]
o DIs] digital_in[S] DO[5] digital_out[S]
Inditas DIl6] digital_in[6] Do[6] digital_out[6]
Kezdélap DI[7] digital_in[7] DO[7] digital_out(7]
Szallitészalag TiO) tool_in[0] To[0] tool_out[0]
koveteé T toolin[l] ~ Ton tool_out(1] h
Csavarozds Kivélasztott 1/0:  digital out{1]
Muivelet a programban
‘Magas, amikor fut, alacsony, amikor megéll v ‘
O Normél
ERTESITES
Amikor a programokat I/O vagy terepbusz bemenetrdl inditja, a robot a
meglévd poziciojabol kezdheti meg a mozgast, nem lesz sziikség kézi
mozgatasra az els6 utponthoz a PolyScopeon keresztil.

/O jeltipus A Bemenet és Kimenet alatt felsorolt jelek szamanak korlatozasahoz hasznalja a Nézet
legdrdildé menit a megjelenitett tartalom moédositadsahoz a jelek tipusa alapjan.
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Egyéni nevek

Elnevezheti a bemeneti és kimeneti jeleket, hogy kdbnnyen azonosithassa a

hozzarendelése hasznaltakat.

1. Valassza ki a kivant jelet.
2. Koppintson a szovegmezoére a jel nevének megadasahoz.

3. Anév alapértelmezettre allitasahoz érintse meg a Térlésgombot.

Meg kell adnia egy felhasznalé altal definialt nevet egy altalanos célu regiszterhez,
hogy elérhetévé tegye azt a programban (azaz egy Wait parancshoz vagy egy If
parancs feltételes kifejezéséhez).

A Varakozas és a Ha parancsokat a (Varakozas) illetve a ( Ha) parancsok kapcsan
ismertetjik. A nevesitett altalanos rendeltetés(i regisztereket megtalalja a Bemenet
vagy Kimenet valasztokapcsol6 alatt a Kifejezés-szerkesztd képernydn.

I/0 miiveletek A Physical és a Fieldbus digitalis I/O-k segitségével miiveleteket indithat el, vagy reagalhat

és /O fil
vezérlése

1/0 fiil
vezérlése

Elérhetd
bemeneti
m(iveletek

egy program allapotara.

Az 1/0 Tab Control segitségével megadhatja, hogy a kimenetet az I/0O lapon vezérli-e
(programozoék, vagy mind a kezel8k, mind a programozok), vagy ha a robotprogramok
vezérlik.

Parancs Mivelet

Inditja vagy folytatja az aktualis programot egy felfuto élen
(csak tavvezeérl6ben engedélyezett)

Stop Megallitja az aktualis programot egy emelked6 élen
Sziineteltetés Felfuto szélen szlinetelteti az aktualis programot

Ha a bemenet magas, a robot belép a freedrive-ba (hasonléan
Szabad a freedrive gombhoz).

mozgatas A bemenetet a rendszer figyelmen kivil hagyja, ha mas
feltételek nem teszik lehet6vé a freedrive hasznalatat.

é FIGYELMEZTETES
Ha a robot leall a beviteli mivelet inditasa kdzben, a robot lassan a

program elsé utpontjara lép, miel6tt végrehajtana a programot. Ha a robot
szineteltetve van a beviteli mlvelet inditasa kdzben, a robot lassan
mozog arra a poziciéra, ahonnan szlineteltette, miel6tt folytatna a
programot.

Inditas

Felhasznaloi kézikdnyv 90 UR15
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Elérhet6
i i - Kimeneti
kimeneti Mvelet Al Programallapot
miveletek apot
Alacsony, ha nem fut Alacsony Leallitva vagy sziineteltetve
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
Nt Alacsony .
megallasnal beltemezve
Alacsony a nem tervezett Program befejezve nem
s iy Alacsony .
leallitdsnal, egyébként Magas beltemezve
magas 9 Futas, ledllitas vagy sziineteltetés
Valtas a magas | Fut (szlinetelteti vagy leallitjia a
Folyamatos impulzus és az alacsony | programot az impulzusallapot
kozott fenntartasahoz)

Programleallas Rendkivili programbefejezés az alabb felsorolt okok barmelyike miatt bekdvetkezhet:
oka * Robot ledllitasa
* Hiba

* Szabalysértés

* Futasidejd kivetel
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3.6.3.1/0O hasznalata Uzemmaod kivalasztasahoz

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

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

Uzemmédvalasztd

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

Az
lizemmoédvalasztd
hasznalata

Az lizemmodvalaszto, példaul egy kulcsos kapcsol6 hasznalata megakadalyozza,

hogy a TP-t hasznaljak az izemmaddok kodzétti valtashoz.

1. Csatlakoztassa az izemmodvalasztét a bemenetekhez az alabbi abran

lathaté médon.

2. Ellendrizze, hogy az lizemmddvalasztd helyesen van csatlakoztatva és

konfiguralva.

Configurble Inputs

24V

24V

Clo

Cla

24V

24V

Cl1

Cl15

24V

24V

Key Switch

Cl2

Cl6e

24V

24V

CI3

Cl7
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A csatlakoztatott A masodlagos eszkdz csatlakozasa biztonsdgos bemeneteinek konfiguralasahoz fel
biztonsagi kell oldani a biztonsagi I/0 képernyd zarolasatt.
bemenetek 1

. A PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.
konfiguralasa

2. Abal oldalsé meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza az |/O
lehetbéséget.

3. Aképerny6 aljan koppintson a Biztonsagi jelszé mezére, és adja meg a
jelszavat az I/O-k feloldasahoz

Ha nincs alkalmazva biztonsagi jelsz0, a rendszer felszdlitja, hogy a biztonsagi
konfiguracio feloldasahoz allitsa be.

4. Az 1/O-konfiguracioé hozzarendelése alatti mez6re koppintva valassza ki az egyik
bemeneti jelet.

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

Most mar csak a masodlagos eszkozt hasznalhatja az Gzemmodok
kivalasztasara és/vagy atvaltasara.

Miutan a bemenetet a masodlagos eszk6zhdz rendelte, az izemmaod TP dtjan térténd
valtasa letiltasra kertl. Ha megkisérli a TP-t az lzemmaodok valtasara hasznalni,
megjelenik egy uUzenet, amely megerdsiti, hogy a TP nhem hasznalhatd az izemmad
megvaltoztatasara.
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3.6.4. Haromhelyzetl engedélyezd eszkdz

Leiras A robotkart egy 3PE hordozhato kezel6egység formaju engedélyezé eszkbzzel szerelték fel.
A vezérlszekrény a kdvetkezd engedélyezd eszkdz-konfiguracidkat tamogatja:

* 3PE hordozhat6 kezel6egység

* Kilsé harompoziciés engedélyez6 eszkdz

* Kiilsé harompoziciés eszkdz és 3PE hordozhaté kezel6egység

Az alabbi illusztracié bemutatja, hogyan csatlakoztathat egy harom helyzetl engedélyez6

eszkozt.

Confifjyurabl Inputs
24V 24v |H
Cloj| Q4 |
24v N | [2avY W
CH | ERCI5 [
24v |H|[2pv]
cr2|H|(¢e| Ml
24v |H|[23vIH
Ci3 |H||C

3-Position Switch

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

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

M(kodési mod A haromallasu engedélyezd eszkdz hasznalata megkoveteli a Miikddési méd kapcsolo

kapcsoldja hasznélatat.

Az alabbi abran egy lizemmadd-kapcsolo lathato.

Confilurabl Inputs

24vj|H||24v (A
Cloj(Hj|jci4 |l
24Vvi|H||24v (W
cij|H||ci5 |l
24v|| B |24V |H
Ci2| s |H
24v Nl [|24avi
C13 | ECI7 N

Operational mode Switch

W
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8.7. Altaldnos célu digitalis /O

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

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

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

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

L Digital Inputs

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

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

Digital Inputs Digit
ov
DOO|

<

I

=

I

<

I

]

I

<

I

)

l

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

Leiras

Tavvezérlés

* Amikor a hordozhat6 kezel6egység nem elérhet6.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

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

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

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

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

Remote /" \‘I Remote /" \‘I

12v|d T 12v|d I

GND|H S P } GND|H S }

ON | ON H

OFF|H\_ 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. Fesziltseg (0-10 V) vagy aramerdsseg (4-
20 mA) beallitasara vagy mérésére hasznalatos mas berendezésrél vagy berendezésre.
A lehet6 legnagyobb pontossag elérése érdekében a kdvetkezd utasitasok betartasa
ajanlott.

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

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

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

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

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

Terminalok Paraméter Min.  Tipus Max. Egység
Analdg bemenet aram

lizemmodban

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

maodban

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

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

modban

[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \
[AOx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
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Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon
szalagot vagy szijat analég

Ez a példa bemutatja egy analég szenzor
csatlakoztatasat.

sebességkontrollalé bemenettel.

8.8.1. Analog bemenet: Kommunikacios interfész

Leiras A szerszam kommunikacids interfész (TCl) szolgaltatja a robot azon képességét, hogy egy
csatolt szerszamhoz kapcsolddjon a robot-szerszam analdég bemenetén keresztil. Ez
megsziinteti a kiilsé kabelezés sziikségességét.

Amint a szerszam kommunikacios felliletet engedélyezték, a szerszam minden analog
bemenete nem lesz elérhetd

Szerszamkommunikacios
felllet

1.

Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos ponton az Eszkéz I/0
pontot.

Valassza ki a Kommunikacios interfészegységeket, hogy szerkessze
a TCl beallitasokat.

Amint engedélyezték a TCI-t, a szerszam analég bemenete nem lesz
elérhetd a Telepit6fajl I/O beallitasahoz, és nem jelenik meg a
bemeneti listan. Az eszkdz analog bemenete szintén nem érhet6 el a
programokhoz, mint példaul a Varakozas az opciokra és a
kifejezésekre.

A kommunikacios interfész alatti legérdiilé meniiben valassza ki a
szlkséges értékeket.

Az értékek barmilyen valtozasat a rendszer azonnal elkiildi a
szerszamnak. Ha barmelyik telepitési érték eltér attol, amit a
szerszam hasznal, figyelmeztetés jelenik meg.

Felhasznaldi kézikbnyv
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9. Veégeftektorintegracioja

Leiras

A végeffektort ebben a kézikbnyvben szerszamnak és munkadarabnak is nevezhetjiik.

ERTESITES
Az UR dokumentaciét kinal a robotkarral integralandé végeffektorhoz.

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

9.1. Maximalis hasznos teher

Leiras

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

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

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

UR15

99 Felhasznaloi kézikonyv



R
9. Végeffektor integracioja UNIVERSAL ROBOTS

Payload [kg]
kiterjesztett 17.5
hasznos TN
terhelés \
15.0
~——
[ ] teljes \
teljesitmény 12.5 h"“'——..___‘
[~
100
7.5
5.0
25
]
0 50 100 150 200 250 300 3s0

Sulypont eltolas [mm]

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

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

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

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

S

Gravity

Példa a sulypont vizszintes eltolasanak a kiszamitasara.

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

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

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

ERTESITES
Megndovelt hasznos terhelési tartomany hasznalata nem érvényteleniti a

robotra vonatkozé garanciat.
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A hasznos teher Ha a hasznos terhelés helyesen van bedllitva, akkor nagy tehetetlenségl hasznos
tehetetlensége terheléseket is konfiguralhat.
A vezérldszoftver automatikusan beallitja a gyorsulasokat, ha a kovetkez8 paraméterek
helyesen vannak beallitva:

* Hasznos teher ttmege
* Sulypont
* Tehetetenség

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

O.2. Aszerszam rogzitése

Leiras A szerszamot vagy munkadarabot a robot csucsan Iév6 szerszam-kimeneti karimara
szerelik.
N 8
4xM6-6HV 6+0.2 > ©2 3 4
|
7\

©31.50

@50 +0.10

@63 h8

@90 +0.10

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

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

A

VIGYAZAT

A nagyon hosszu M6 csavarok a szerszamkarima aljahoz nyomoédva
révidzarlatot okozhatnak a robotban.

* A szerszam felszereléséhez ne hasznaljon 8 mm-nél hosszabb
csavarokat.

FIGYELMEZTETES

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

* Gy6zb8djon meg rola, hogy a szerszamot szakszer(ien és biztonsagosan
rogzitették csavarozassal.

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

UR15
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9.3.Eszkdzi/o

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

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

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

@__
T

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

ﬁ FIGYELMEZTETES
A szerszamkabel adapterének csatlakoztatasa egy bekapcsolt

robothoz sériiléshez vezethet.

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

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

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

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

L FOLD

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

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

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

* Induktiv terheléseknél er6sen ajanlott védddioda hasznalata.

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

*** A szerszam tapellatadsanak engedélyezésekor 400 ms lagy inditési id6 indul, amely
lehetbvé teszi, hogy inditaskor 8000 uF kapacitasu terhelést csatlakoztassanak a szerszam
tapellatasahoz. Mlkddési kdzbeni csatlakozaskor a kapacitiv terhelés nem engedélyezett.
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Szerzdi jog © 2009-2025 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

9.3.2. Eszkdz tapegysege

Leiras Az Eszkdz I/0 részt a Telepités lapon talalja

POWER

GND (RED) — JoI

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

1. 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
lehet&séget.

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
aramtiske esetében (az aram leall).

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

9.3.3. Az eszkdz digitalis bemenetei

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 kialakitdsa PNP, gyenge lehuzé ellenallasokkal. Ez azt jelenti, hogy a
lebegd bemenet mindig alacsony értéki(i. Az elekiromos specifikaciok alabb lathatok.

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

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

digitalis

bemeneteinek

hasznalata

POWER

oCd

Felhasznaloi kézikdnyv
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9.3.4. Az eszkdz digitdlis kimenetei

Leiras

Az eszkoz
digitalis

kimeneteinek

A digitalis kimenetek harom kullénb6z6 modot tdmogatnak:

Maéd Aktiv Inaktiv

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

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

konfiguralasahoz. Az elektromos specifikacidk alabb lathatok.

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

ERTESITES

&)

VIGYAZAT

>

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

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

Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-
os aramellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/O lapon meg kell hatarozni. A

HALOZATI csatlakozas és a pajzs/foldelés kozott fesziiltség van, még akkor is, amikor a

hasznalata terhelés ki van kapcsolva.
Javasolt védé diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az alabbiakban lathatok
szerint.
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9.3.5. 5zerszam analog bemenetek

Leiras

Vigyazat!

A szerszam
analég

Az eszk6z analdg bemenetei nem differencialisak, és az I/O lapon akar a fesziiliség (0-10 V),
akar az aramer8sség (4-20 mA) beallithato. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség modban -0.5 - 26 \
Bemeneti ellenallas 0 V és 10 V kdzotti

tartomanynal i 10.7 i kQ
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti feszliltség aramerésség médban -0.5 - 5.0 \Y,
Bemeneti aramerdsség aramerésség modban -2.5 - 25 mA
Bemeneti ellendllas 4 mA és 20 mA kozotti

tartomanynal ) 182 188 Q
Felbontas - 12 - bit

Az analég bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkezd alpontban talalhato.

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

Ez a példa bemutat egy anal6g érzékeld csatlakozast nem differencialis kimenettel. Az
érzékeld kimenete lehet aram vagy feszliiltség, mindaddig, amig az adott analég

bemeneteinek bemenet bemeneti modja ugyanarra van beallitva az 1/O lapon.
hasznalata, nem Megjegyzés: Ellenérizheti, hogy egy fesziiliségkimenetl érzékeld képes-e a szerszam

differencial

A szerszam
analdég

belsé ellenallasanak meghajtasara, vagy a mérés érvénytelen lehet.

POWER
M|
Al2 | «
S =
A
GND —L

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

bemeneteinek differencial érzékeld.

hasznalata,
differencialis
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9.4. Hasznos terhelés beallitasa

Leiras A Hasznos teher beallitasa (Set Payload) paranccsal éllithatja be a robot hasznos
terhelését. A hasznos terhelés a robotszerszam karimajara szerelt 6sszes szerszam
egylttes sulya.

Mikor kell hasznalni:

* Ahasznos teher sulyanak beallitasaval elkeriili, hogy a robot véddleallitast valtson ki.

A hasznos terhelés szakszer(ien beallitott sulya biztositja a robot optimalis
mozgatasat.

A hasznos teher preciz beallitasa biztositja az optimalis mozgasi teljesitményt és
elkerli a robot leallitasait.

* Ahasznos teher beallitasa a felrakasi és belltetés programban hasznalathoz,
megfogd hasznalataval.

Hasznos
terhelés
beaéllitasa
Hasznélja a 1. Jeldlje ki a robotprogramjaban azt a helyet vagy csomoépontot, ahova Beallitas
Set Payload parancsot kivan hozzaadni.
parancsot 2. Az Alap alatt koppintson a Hasznos teher beallitasa lehetéségre.
3. Hasznalja a legordllé meniit a Hasznos teher kivalasztasa alatt.

a. Valasszon ki egyet a mar beallitott hasznos terhek kozlil.

b. Vagy hasznalja a legordiilé meniit egy Uj hasznos teher konfiguralasahoz
ugy, hogy kivalasztja a Egyedi hasznos teher lehet6séget, és kitdlti a tdmeg
és a CoG mezdket.

o [l cramca  varozs

’imgas L) Véltozdk bedllitasa Hasznos terhelés beillitasa

Utpont 2 Robotprogram

Irény 3 = Hasznos terhelés beéllitdsa: Payload 0.1 Telles hasznos teher bedlitésa

Vérakozas « Payload - ‘

Beallitas Hasznos terhelés

Eléugrds Tomeg 0,000

Leallit Stlypont

— cx 0,00,

Megjegyzés ] bor 0.00

Mappa cz 0,00

Hasznos

terhelés bea... . )

1 Ne felejtse el bedlitani a hasznos teher tomegét
Allitsa be az dtmenetiidét a hasznos teher véltozdsanak a simitdsahoz.
Id&tartam 5
< >
285 xBREZ
O Normal ’ ° 0 O SIUW,Hér:hi.
Tipp A Beallitds most gombbal is beadllithatja a csomdponton az értékeket aktiv hasznos

teherként.
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A csucs
hasznalata

Példa:
Hasznos teher
beallitasa

Hasznos teher
atallasi id6

Ne feledje, hogy mindig frissitse a hasznos terhelést, amikor a robotprogram

Egy felrakas és behelyezés programban egy alapértelmezett hasznos terhet hozna létre a
telepitésben. Ezutan hozzaad egy Hasznos teher beallitasa parancsot, amikor felvesz egy
targyat. A hasznos terhet a megfogo zarasat kdvetéen, de a mozgatas megkezdése elbtt
frissitené.

Ezenkivil a targy elengedését kovetéen hasznalhatja a Hasznos teher beallitasa
parancsot.

Ez az az id6, amely alatt a robot egy adott hasznos teherhez beall. A képernyd aljan
beéllithatja a kiilénbdz6 hasznos terhelések kdzotti atallasi idét.

A hasznos teher atallasi id6t masodpercben adhatja meg.

A nullanal nagyobb atmeneti id6 beallitdsa megakadalyozza, hogy a robot egy kis "ugrast”
hajtson végre, amikor a hasznos teher megvaltozik. A program végrehajtasa folytatodik,
amig a korrekcio zajlik.

A hasznos teher atallasi id6 hasznalata akkor ajanlott, amikor

nehéz targyakat kell felvenni vagy leengedni, vagy vakuumfogét kell hasznélni.
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9. Végeffektor integracidja

9.4.1. Hasznos terhelés

Leiras Ugy kell beallitania a hasznos terhelést, a sulypontot (CoG) és a tehetetlenséget, hogy a
robot optimalisan teljesitsen.
Toébb hasznos terhelést adhat meg, és ezeket a programban valtogathatja. Ez hasznos
példaul a felrakas és beliltetés alkalmazasokban, ahol a robot felvesz és kiad egy targyat.

v Altaldnos Has

Hasznos
terheleés Ha

Talapzat Témeg 0,000/ kg

1/0 bedllitasa  su
Eszkoz ifo cX
Valtozok cy
Inditas cz
Kezddlap

Szallitoszalag
kévetése Tel

Csavarozas m]

> Mozgas

> Biztonsag
> Funkcidk
> sin

> URCaps

i}

znos terhelés

sznos terhelés

lypont

0,00/ mm
0,00/ mm
0,00/ mm

hetetenség (kg m?)
Egyéni tehetetlenségi métrix hasznélata
Y
0,000000 0,000000
Y 0,000000 0,000000
z 0,000000 0,000000

Atehetetlenséget (igy adja meg, hogy az origd a stilypontban van,

R+ ][

+ Allitsa be most

# Mérés

1 Nefelejtse el bedlitani a hasznos teher témegét

0,000000
0,000000
0,000000

a tengelyeket pedig a szerszdm karima-tengelyeinez igazitja.

Hasznos terhelés megjelenitése

Szerszam karima

o -

° 0 o Etil‘nu\éw:hi.

o Normal

Hasznos Uj hasznos terhelés konfiguralasat a kovetkezé miiveletekkel kezdheti meg:

terhel’ése’k * Erintse meg al_* | gombot egy uj, egyedi nevii hasznos teher meghatarozasahoz.
hozzaadasa, Az Uj hasznos terhelés a legordiilé meniiben érheté el.

atnevezése,

moédositasa és

* Koppintson a gombra a hasznos teher atnevezéséhez.

eltavolitasa * Koppintson a [ | gombra a kivalasztott hasznos teher eltavolitdsahoz. Az utolso

hasznos terhelést nem lehet eltavolitani.

Aktiv
hasznos

, teher a ~ Set N
terhelés

A leg6rdiilé meniin pipa jelzi, hogy melyik hasznos terhelés aktiv Ev Farad  v| Az aktiv

°» | elem segitségével modosithato.

Alapértelmezett = Az alapértelmezett hasznos terhelést a program inditasa elétt aktiv hasznos
hasznos teher terheléskeént allitjuk be.

* Valassza ki a kivant hasznos terhet és koppintson a Beadllitas
alapértelmezettként elemre egy hasznos terhelés alapértelmezettkent térténd

beal

litAsahoz.

A legbrdulé meniiben zold ikon jelzi az alapértelmezetten konfiguralt hasznos terhelést

 Payload

-
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A gravitacios
ké6zéppont
beaéllitasa

Payload
Estimation

A Hasznos
terhelés
becslése
varazslé
hasznalata

A sulypont beéllitasahoz koppintson a CX, CY és CZ mezdkre. A beallitdsok a kivalasztott
hasznos terhelésre vonatkoznak.

Ez a funkcio teszi lehetévé, hogy a robot segitsen bedllitani a helyes hasznos terhelést és
sulypontot (CoQG).

A Telepités fiil altalanos eleme alatt valassza a Hasznos terhelés elemet.
A Hasznos terhelés képerny6n koppintson aMérés elemre.

A Hasznos terhelés becslése varazslo alatt koppintson a Kévetkezé elemre.

LD =

A négy pozici6 beallitdisahoz kdvesse a hasznos teher becslése varazslo Iépéseit.
A négy pozicio beallitasahoz a robotkart négy kiilénb6z8 pozicidba kell mozgatni. A
hasznos teher értékét minden poziciéban méri a rendszer.

5. Miutan az 6sszes mérés befejezddott, ellenérizheti az eredményt, és koppintson a
Befejezés gombra.

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

* Gy6zddjon meg rola, hogy a TCP pozicidk a lehetd legnagyobb
mértékben kilénbdznek egymastol

* Végezze el a méréseket révid idén beliil

* Abecslés elbtt és kézben kertilje a szerszdm és/vagy a hozza
kapcsolt hasznos teher elhizdséat

* Arobot talapzatat és szogét helyesen kell meghatarozni a
telepitésben
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Tehetetlenségi A tehetetlenségi értékek beallitdsahoz kivalaszthatja az Egyéni tehetetlenségi matrix

értékek hasznalata elemet.

bedllitasa A kivalasztott hasznos teherbiras tehetetlenségének beallitasahoz koppintson a
kovetkezd mezbkre: IXX, IYY, IZZ, IXY, IXZ éS IYZ.
A tehetetlenséget egy olyan koordinata-rendszerben hatarozzuk meg, amelynek origoja
a hasznos teher sulypontja (CoG), és a tengelyek szerszam karima tengelyeihez
vannak igazitva.
Az alapértelmezett tehetetlenség egyenl6 a felhasznal6 altal megadott tdmegli gémb
tehetetlenségével, amelynek tdmegsiiriisége 1g/cm3
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10. KonTiguracio

10.1. Gyors rendszerinditas

Gyors

rendszerinditas KOTELEZO MUVELET

A PolyScope hasznélata el6tt ellendrizze, hogy a robotkart és a
vezérlédobozt szakszer(ien telepitették.

igy indithatja gyorsan a robotot.

1. ATeach Pendanteszk6z6n nyomja meg a vészleallitd gombot.

2. A Hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg a bekapcsoldé gombot és varja
meg, amig a rendszer elindul és a PolyScope felirat megjelenik.

3. Az érintéképernyén megjelenik egy felugro ablak, amely jelzi, hogy a rendszer
készen all, és hogy a robotot inicializalni kell.

4. Az elbugré parbeszédablakban koppintson az Ugras az Inicializalas
képernydre elemre az Inicializalas képernyd eléréséhez.

5. Oldja fel a vészleallité gombot, hogy a robot Vészleallitva allapotbdl
Kikapcsolva allapotra valtson.

Lépjen ki a robot hatokérébdl (munkatertletébdl).

7. A Robot inicializalasa keperny6n koppintson a BE gombra, és varjon, amig a
robot allapota Uresjarat értékre valt.

8. A Hasznos teher mez6ben az Aktiv hasznos teher pontban ellendrizze a
hasznos teher tdmegét. Ellendrizheti a szerelési pozicio helyességét is a Robot
mezd&ben.

9. Erintse meg a Start gombot a robot fékrendszerének kioldasahoz. A robot
razkodik és kattogd hangokat ad, ezzel jelezve, hogy készen all a
programozasra.

ERTESITES
Tanulja meg a Universal Robots robot programozasat a www.universal-
robots.com/academy/ oldalon
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10.2. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi
felUletek

Leiras A Universal Robots robotokat beépitett biztonsagi funkciok széles skalajaval illetve
biztonsagi I/0 kapcsokkal, az elektromos felhasznaldi fellletrdl induld és oda érkez6 digitalis
és analog vezérldjelekkel épitik ki, amelyek egyéb gépekkez és tovabbi védbeszkdzokhodz
csatlakoznak. Minden biztonsagi funkcio és I/O kapocs kialakitasa megfelel az EN

alkalmazéasaval.

Q FIGYELMEZTETES
A kockazatcsokkentéshez sziikségesnek itélt biztonsagi konfiguracios
paraméterektdl eltéré paraméterek alkalmazasa olyan veszélyeket
eredményezhet, amelyeket ésszerien nem kiiszdbdlnek ki, vagy nem
csokkentik kell6képpen a kockazatokat.
* Gy6zbdjon meg a szerszamok és befogok szakszeri

csatlakoztatasardl, hogy elkertilje az aramkimaradasbol eredd
veszeélyeket.

C} FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

A programozoi és/vagy a huzalozasi hibak miatt a feszliltség 12 V-rél 24 V-
ra valtozhat, ami a berendezés tliz okozta karosodasahoz vezethet.

* Ellenérizze a 12V hasznalatat, és dvatosan jarjon el.

ERTESITES
* A biztonsagi funkcidk és kezeldi felliletek hasznalatahoz és

konfiguralasahoz be kell tartani a kockazatértékelési eljarasokat
mindegyik robotalkalmazasnal.

* Aleallasi id6t szamitasba kell venni az alkalmazas kockazatértékelésének
részeként.

* Ha arobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését észleli (pl. ha a
vészleallitd aramkor egyik vezetékét elvagjak vagy egy biztonsagi

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

Leiras A PolyScope-ban kiildnb6z46 tipusu jelszavakat hozhat létre és kezelhet. A teljes biztonsagi
beallitasok eléréséhez kezdeti jelszot kell beallitani. Az aldbbiakban a kdvetkez6 tipusu
jelszavakat ismertetjuk:

* Rendszergazda

* Mdkodési

Jelszobeallitasok

Jelszd Be kell allitania egy jelszét, hogy feloldja az 6sszes biztonsagi beallitast, amely a
beéllitAsahoz Biztonsagi konfiguraciot alkotja. Ha nem alkalmaz biztonsagi jelsz6t, akkor megkérik
annak beallitasara.

1. A PolyScope fejlécének jobb sarkaban nyomja meg aHamburger meniit, és
valassza a Bedllitdsok elemet.

2. Aképerny6 bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelszé elemet, és
valassza a Biztonsag lehetdséget.

3. A Ujjelszé mezébe irja be a jelszot.

Most pedig a Uj jelsz6 megerésitése mezébe irja be ugyanazt a jelszdt, és
nyomja meg az Alkalmaz elemet.

5. Akék menii bal alsé sarkaban nyomja meg a Kilépés gombot, hogy visszatérjen
az el6z6 képernydre.

AZarolas flilre koppintva Gjra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitast, vagy
egyszerlen kiléphet egy olyan képerny6re, amely nem tartozik a biztonsagi meniibe.

Biztonsagi jelsz Feloldas
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Rendszergazda jelszo

Leiras A Rendszergazda (Admin) jelsz6 hasznalataval modosithatja a rendszer biztonsagi
konfiguraciéjat, beleértve a halozati elérést is.
Az Admin jelszé megegyezik a roboton futd Linux rendszer gydkerében a felhasznaloi
fiokjahoz hasznalt jelszoval, amelyre bizonyos haldzati felhasznalasi esetekben, példaul
SSH vagy SFTP esetén lehet sziikség.

é FIGYELMEZTETES
Az elveszett rendszergazda-jelszot nem lehet helyreallitani.

* Tegye meg a megfeleld Iépéseket annak érdekében, hogy az
rendszergazda jelsz6 ne vesszen el.

RE2z+QH

> Preferencidk Rendszergazda jelszé

Rendszerg... A rendszergazda-jelszd lehetdvé teszi a rendszer biztonségi beélitdsainak madositésat

Mad Jelenlegi jelszd
Biztonsag
> Rendszer Uj jelszé
> Biztonsag
Uj jelszé megerésitése

A jelszénak legalédbb 8 karakter hosszunak kell lennie!

1 Mindenképpen jegyezze meg jelszavat, mivel az elveszett rendszergazda jelszé helyredlitdsara nincs mod!

_ ) Vélassza ki a rendszeroldalak engedélyeit a Biztonsag > Engedélyek mentpontban

@ v — 000 @
Az admin 1. Afejlécben érintse meg a hamburger menu ikont, majd valassza a Beallitdsok
jelszo lehetéséget.
beallitasa 2. A Jelsz6 alatt koppintson a Admin lehet8ségre.

Az Aktualis jelsz6 alatt irja be az alapértelmezett jelszot: easybot.

Az Uj jelsz6 alatt hozzon létre egy Uj jelszot.

Egy er6s, titkos jelszo létrehozasaval érheti el a legjobb biztonsagot a rendszer

szamara.

Az Uj jelsz6 megerdsitése alatt ismételje meg Uj jelszavat.

Koppintson az Alkalmazas gombra a jelszémodositas megerdsitéséhez.
Biztonsag A Biztonsagi jelsz6 megakadalyozza a Biztonsagi beallitasok jogtalan médositasat.
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Mikodeési jelszo

Leiras

Az lizemmod
jelszé
beéllitasa

A Miikodési méd jelszo vagy mdd jelszé két eltér felhasznaldi szerepet hoz 1étre a
PolyScope-on:

* Kézi

* Automatikus

Amennyiben az izemmad jelszét bedllitottak, a programokat és a telepitéseket csak kézi
lizemmodban lehet Iétrehozni és szerkeszteni. Az automatikus izemmaod csak elére
elkészitett programok betdltését teszi lehetévé a kezel6 szamara. A jelsz6 beallitasa utan
egy Uj izemmad ikon jelenik meg a fejlécben.

A mikddési modok valtasa, a kézi lzemmaodrol az automatikusra és az automatikusrél a
kézi izemmaodra, arra készteti a PolyScope-ot, hogy kérje az Uj jelszot.

RE 24 H

» Preferenciak MUikédési mdd jelszava

W Jelszé
A MUkédési mdd jelszava engedélyez eqy jelszét, azonnal amikor az automatilkus és manudlis mdd kozstt dtkapcsol.

Rendszerg... Automatikus mddban a felhasznéldk a Futtatés, Inicializélds, Mozgas, 1/O és Napld lapokra korldtozottal.
Méd Jelenlegi jelszd
Biztonsag

> v (T
> s |

Uj jelszé meger&sitése

@ s — OO0 @

1. Afejlécben érintse meg a hamburger menu ikont, majd valassza a Bedllitasok
lehetbséget.

N

A Jelsz6 alatt koppintson a Méd lehetdségre.
Az Uj jelszé alatt hozzon létre egy Uj jelszét.

Egy er0s, titkos jelszo l1étrehozasaval érheti el a legjobb biztonsagot a rendszer
szadmara.

Az Uj jelsz6 megerdsitése alatt ismételje meg Uj jelszavat.

Koppintson az Alkalmazas gombra a jelszomddositds megerdsitéséhez.
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10.2.2. Szoftverbiztonsagi jelszo beadllitasa

Leiras Be kell allitania egy jelszét, hogy feloldja az 6sszes biztonsagi beallitast, amely a Biztonsagi
konfiguracioét alkotja. Ha nem alkalmaz biztonsagi jelszét, akkor megkérik annak
beallitdsara.

Szoftverbiztonsagi  AZarolas fiilre koppintva Ujra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitast, vagy
jelsz6 bedllitasa egyszerlen kiléphet egy, a biztonsagi menin kivili képernyére.

1. A PolyScope fejlécének jobb sarkaban nyomja meg aHamburger mendit, és
valassza a Beallitdsok elemet.

2. A képerny6 bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelszé elemet, és
valassza a Biztonsag lehet6seget.

3. A Ujjelsz6 mezébe irja be a jelszot.

Most pedig a Uj jelszé6 meger8sitése mezébe irja be ugyanazt a jelszot, és
nyomja meg az Alkalmaz elemet.

5. A kék meni bal alsé sarkaban nyomja meg a Kilépés gombot, hogy
visszatérjen az el6z6 képernydre.

Biztonségi jelsz Feloldas
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10.2.3. Konfiguralhato biztonsagi funkciok

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

Leiras Az Universal Robots robot biztonsagi funkcioi az alabbi tablazatban felsoroltak szerint a
robotban taldlhatok, de a rendeltetésiik a robotrendszer, azaz a robot és a hozza
csatlakoztatott szerszam/végrehajto vezérlése. A robot biztonsagi funkcioit a robotrendszer
kockazatértékelésben meghatarozott kockazatainak cstkkentésére hasznaljak. A helyzetek
és a sebességet a robot alapjahoz kertlilnek viszonyitasra.

lllesztése helyzetének | Beallitja a fels6 és also hatarértékeket a megengedett csuklo-

hatarértéke pozicidkhoz.

IIIes'zt'e S! sebesseg Beallitja a csuklé sebességének felsé hatarertékét.

hatarértéke
Meghatarozza a sikokat, a térben, amelyek korlatozzak a robot

Biztonségi sikok helyz'etét. A biztonsagi fl’kok’vagy az es’zkbzt{yéggfffakton ’
magaban vagy az eszkdzt/végeffektort és a konydkot egyarant
korlatozzak.

Eszkoz tajolasa Meghatarozza a szerszam megengedett tajolasi hatarértékeit.
Korlatozza a robot maximalis sebességét. A sebesség

. o korlatozasa a konydknél, az eszkdz/vegeffektor pereménél és a

Sebesség hatarértéke s . . ,
felhasznald altal meghatarozott eszkdz/végeffektor helyzetének
kozéppontjanal torténik.
Korlatozza a roboteszkdz/végeffektor és a konyok altal kifejtett
maximalis erét fogd helyzetekben. Az er6 korlatozasa az

Erd hatarértéke eszkoz/veégeffektor, kdnyok pereménél és a felhasznalo altal
meghatarozott eszkdz/végeffektor helyzetének kézéppontjanal
torténik.

Imp’ul;u§momentum Korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.

hatarértéke

Teljesitménykorlat Korlatozza a robot altal végzett mechanikai munkat.

Leallasiidd Korlatozza a maximalis id6t, amit a robot leallitAshoz hasznal

hatarértéke véddleallitas kezdeményezése utan.

Leéllasi tavolsag Korlatozza a maximalis tavolsagot, amit a robot megtehet

hatarértéke véddledllitas kezdeményezése utan.

Biztonsagi Az alkalmazas kockazat-értékelésekor figyelembe kell venni a robot mozgasat a leallitas

funkcié elinditdsa utan. A folyamat megkodnnyitése érdekében hasznalhato a Leallasi id6

hatarértéke és a Leallasi tavolsag hatarértéke biztonsagi funkcio.

Ezek a biztonsagi funkcidk dinamikusan csdkkentik a robot mozgasanak sebességét, hogy
mindig a hatarértékeken belil 4lljon le. Az izlileti helyzethatarok, a biztonsagi sikok és a
szerszam/végrehajtd egység tajolasi hatarai figyelembe veszik a varhaté fékut megtételét,
azaz a robot mozgasa lelassul, miel6tt a korlatot elérné.

A miikoédési biztonsag az alabbiak szerint foglalhat6 0ssze:
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Figyelmeztetések

Biztonsagi funkcio Pontossag Teljesitményszint Kategoria
Vészleallitas - d 3
Véd6 stop - d 3
lllesztése helyzetének hatarértéke 5° d 3
lllesztési sebesség hatarértéke 1.15°/s d 3
Biztonsagi repiilégépek 40 mm d 3
Eszkoz tajolasa 3° d 3
Sebességkorlatozas 50 mm/s d 3
Erékorlat 25N d 3
Impulzusmomentum hatarértéke 3 kg m/s d 3
Teljesitménykorlat 10W d 3
Leallitasi idkorlat 50 ms d 3
Féktavolsagi korlat 40 mm d 3
Biztonsagos otthon 1.7° d 3

VIGYAZAT

A maximalis sebességkorlatozas konfiguralasanak elmulasztasa
veszélyes helyzeteket eredményezhet.

A\

* Ha arobotot kézi vezetéses alkalmazasokban linearis
mozgasokkal alkalmazzak, a sebességhatart a
szerszam/végrehajtd eszkdz esetében legfeljebb 250 mm/s
sebességre kell beallitani. Ez megakadalyozza a robot
konyokének gyors mozgasat a paratlanok mellett.

ERTESITES

Az er6korlatozo funkcidnak két kivétele van, amelyek egy
alkalmazas tervezésében jatszanak fontos szerepet.

Ahogy a robot kinyulik, a térdcsuklé hatasa nagy erét fejthet ki
sugariranyban (az alaptél tavolodva) kis sebességeknél. Hasonléan
a rovid emel6kar, amikor az eszkdz/végeffektor kozel van az
alaphoz és az alap koériil mozog, nagy eréket okozhat, kis
sebességnél.

UR15
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10.2.4. Biztonsagi funkciok

Leiras A biztonsagi rendszer a biztonsagi hatarértékek tullépésének, illetve a vészleallitas vagy a
biztonsagi leéllitas kezdeményezésének felligyeletével Iép mikédésbe.

A biztonsagi rendszer reakcioi a kdvetkezdk:

Kapcsolé Reakcid

Vészledllitas

1. leallitasi kategoria

Biztonsagi leallito

2. ledllitasi kategoria

3PE leallitas (ha 3 allapotu engedélyezb eszkozt csatlakoztattak)

2. leallitasi kategoria

Hatarérték megsértése

0. ledllitasi kategoria

Hiba észlelése

0. leallitasi kategoria

Osszes biztonsagi kimenet visszaall alacsonyra.

ERTESITES
Ha a biztonsagi rendszer hibat vagy el6iras megsértését észleli, akkor az
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10.2.5. Biztonsagi parameterkeészlet

Leiras A biztonsagi rendszer a kdvetkez6 konfiguralhato biztonsagi paraméterkészlettel
rendelkezik:

* Normal
* CsoOkkentett

Normal és Beallithatja a biztonsagi hatarértékeket minden egyes biztonsagi paraméterkészlethez,

Csokkentett ezaltal kilonféle konfiguracidkat hozhat Iétre a normal, illetve a magasabb és a
csokkentett beallitasokhoz. A csdkkentett konfiguracio akkor aktiv, ha a
szerszam/végeffektor egy Trigger Reduced Plane csokkentett oldalan helyezkedik el,
vagy ha a csdkkentett konfiguraciét egy biztonsagi bemenet valtja k ki kulséleg.
Egy sik hasznalata a cstkkentett konfiguracio kivaltasahoz: Amikor a robotkar a
csokkentett biztonsagi paraméterekkel konfiguralt inditdsik oldalarél mozog a normal
biztonsagi paraméterekkel konfiguralt oldalra, a kioldé sik koril egy 20 mm-es tertlet
talalhato, ahol a normal és a csokkentett hatarértékek egyardnt megengedettek. Ez a
teriilet az inditosik koéril megakadalyozza a zavaré biztonsagi leallasokat, amikor a robot
pontosan a hatarértéknél van.
Bemenet hasznalata a cs6kkentett konfiguracié inditdsahoz: Amikor egy biztonsagi
bemenet inditja vagy leallitja a cs6kkentett konfiguraciot, akar 500 ms is eltelhet, miel6tt
az uj hatérértékek aktivva valnak. Ez az aldbbi kdrtilmények barmelyikében eléfordulhat:

* Atvaltas csdkkentettrdl a normal konfiguraciora

+ Atvaltas a normal konfiguraciordl a csokkentettre

A robotkar 500 ms alatt alkalmazkodik az Uj biztonsagi hatarértékekhez.
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Helyreallitas Amikor egy biztonsagi hatarértéket meghaladnak, a biztonsagi rendszert Ujra kell inditani.
Példaul, ha egy izlileti helyzethatar a kivil esik a biztonsagi hataron, inditaskor a
Visszaallitasvalik aktivva.
Ha a helyreallitas aktivalva van, nem lehet programokat futtatni a robot szamara, de a
robotkar manualisan visszamozgathat6 a korlatok k6zé a Szabadonfutas muivelettel vagy
a PolyScope Mozgatas lapja hasznalataval.
A visszaallitas biztonsagi hatarértékei a kovetkezdk:

Biztonsagi funkcié Hatarérték

lllesztési sebesség hatarértéke 30°/s
Sebességkorlatozas 250 mm/s
Erékorlat 100N
Impulzusmomentum hatarértéke 10 kg m/s
Teljesitménykorlat 80w

Ha ezeket a hatarértékeket megseértik, a biztonsagi rendszer 0-4s leallasi kategoriat ad ki.

é FIGYELMEZTETES
A robotkar helyredllitdsi Gzemmaddban térténé mozgatésakor az

Ovatossag elmulasztasa veszélyes helyzetekhez vezethet.

* Legyen ovatos, amikor a robotkart a hatarértékeken beldl
mozgatja vissza, mivel az izlileti poziciok korlatozasait, a
biztonsagi sikokat és a szerszam/végeffektor tajolasat a
visszaallitasi moédban letiltja a rendszer.
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10.3. Szoftverbiztonsagi konfiguracio

Leiras Ez a rész a robot biztonsagi beallitdsainak elérésével foglalkozik. Olyan elemekbdl all,

é FIGYELMEZTETES

A robot biztonsagi beallitasainak konfiguralasa elétt az integratornak
kockazatértékelést kell végeznie a robot korili személyzet és
berendezések biztonsaganak garantalasa érdekében. A kockazatértékelés
a robot teljes élettartama alatt végzett valamennyi munkafolyamat
kiértékelése, melynek célja a helyes biztonsagi konfiguraciés beallitasok
alkalmazasa. Be kell allitania a kdvetkezdket a kockazatértékelésnek
megfeleléen.

1. Az integratornak meg kell akadalyoznia, hogy illetéktelen személyek

megvaltoztassak a biztonsagi konfiguraciot, pl. jelszévédelem
telepitése.

2. Abiztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaloi fellletek
hasznalata és konfiguracioja egy konkrét robotalkalmazashoz.

3. Biztonsagi konfiguracios bedllitdsok a robotkar elsé bekapcsolasa
el6tti beallitashoz és oktatashoz.

4. Minden biztonsagi konfiguracios beallitas elérhetd ezen a képernydn
és az allapokon.

5. Azintegratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi konfiguracios
bedllitasok minden modositdsa megfeleljen a kockazatértékelésnek.
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A szoftver A Biztonsagi beallitdsokat jelsz6 védi, és csak akkor konfiguralhatok, ha a jelszét
biztonsagi beallitjak, majd hasznaljak.
beallitdsainak A szoftver biztonsagi beallitadsainak elérése
elérése 1. A PolyScope fejlécében koppintson a Install ikonra.
2. Az oldalmeniben, a képerny6 bal oldalan, koppintson a Biztonsag elemre.
3. Figyelje meg, hogy a Robot Limits képernyd megjelenik, de a beallitasok nem
érheték el.
4. Ha korabban Biztonsagi jelsz6t allitott be, irja be a jelszot, és nyomja meg a
Felold gombot a bedllitdsok elérhetdvé tételéhez. Megjegyzés: A biztonsagi
beallitasok feloldasa utan minden beallitas aktivva valik.
5. Nyomja meg a Lock fiilet, vagy navigaljon el a Biztonsagi menlibdl a Biztonsagi

elem dsszes beallitasanak ujbdli zarolasahoz.

2P QM

Telepiés f Napls

> Altaldnos 1 VESZELY

> (et Ha a kockdzatértékelés &lital meghatdrozottaktdl eltérd biztonségi konfigurdcids paramétereket haszndl, az ésszerlien nem kilkUszobolhetd

veszélyeket és nem eléggé cstkkentett lkockézatokat eredményezhet
Robothatareé...
rr—— ® Gyéri elbbediitasok ®
esztési
hatarértékek Legjobban korldtozott Legkevésbé korldtozott
Sikok
Az eszkoz L
! helyzete O Egyéni
Az Eszkoz
irdnya Hatérérték Normal Csokkentett
1/0 Teliesitmény 300 200| .
Hardver Impulzusmomentum 25,0 10,0 *
PROFlsafe Ledllasi idé 400 300
Leéllési tévolség 500| 300|
Safe Home .
(bi agi ... E & 1500 750
4 4 sZikoz ereje i i
Héarom allapot Eszl 150,0 120,0
> FrlEeEl: Kénysksebesség 1500 750
Kénysk ereje 150,0 120,0 .
URCaps
Biztonségi jelsz Feloldas Alkalmazza

OKikap(solés { = o 0 O -Z:H'w,\\acio.
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10.3.1. Aszoftverbiztonsagi konfiguracio megvaltoztatasa

Leiras

Ajaniott

eljaras az
integrator
szamara:

A Biztonsagi konfiguracio beallitasain végzett médositasoknak meg kell felelniiik az
integrator altal elvégzett kockazatértékelésnek.

A biztonsagi konfiguracié médositasa

1. Ellenérizze, hogy a valtozasok megfelelnek-e az integrator altal végzett
kockéazatértékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitasokat az integrator altal végzett kockazatértékelés altal
meghatarozott megfelel6 szintre.

3. Ellendrizze, hogy a beallitasok alkalmazasra keriiltek-e.
4. Helyezze el a kdvetkezb szbveget a kezeldi kézikdnyvekben:
Miel6tt a robot kézelében dolgozik, gy6z8djén meg arrdl, hogy a biztonsagi konfiguracio az

elvartak szerinti. Ez ellen8rizhetd pl. a PolyScope jobb fels§ sarkaban talalhaté biztonsagi
ellendrzd6sszeg barmilyen valtozasanak megvizsgalasaval.

10.3.2. Uj szoftverbiztonsagi konfiguracio alkalmazasa

Leiras

A robot kikapcsol, mikézben modositja a konfiguraciot.

Valtoztatasai csak az Alkalmaz gomb megnyomasa utan Iépnek hatalyba.

A robotot addig nem lehet UGjra bekapcsolni, amig nem valasztja a Alkalmazas és
biztonsagi okokbdl SI mértékegységekben jelenik meg egy felugré ablakban.

A Valtozasok visszaallitdsa lehet6séget kivalasztva visszatérhet az el6z6 konfiguraciéhoz.
Amint befejezte a szemlét, valaszthatja a Biztonsagi konfiguracié megerdsitése
lehetéséget, és a rendszer a médositasokat automatikusan elmenti a robot aktualis
telepitésének részeként.

UR15
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Biztonsagi ellenorz6osszeg

Leiras

A Safety Checksum ikon az alkalmazott robotbiztonsagi konfiguraciot jeleniti meg.
ccce
CCccC

Ez lehet négy vagy nyolc szamjegy.

A négyjegyd ellendrz6 dsszeget fellilrdl lefelé és balrél jobbra kell olvasni, mig a nyolcjegy
ellen6rzd 6sszeget balrdl jobbra, a felsd sort els6ként. A kiilénb6z6 szbvegek és/vagy
szinek az alkalmazott biztonsagi konfiguracio valtozasait jelzik.

A Biztonsagi ellendrz66sszeg megvaltozik, ha mddositja a Biztonsagi funkcié beallitasait,
mert a Biztonsdgi ellendrz66sszeg csak a biztonsagi bedllitasok altal generalodik.

A Biztonsagi konfiguracié modositasat Onnek kell alkalmazni a Biztonsagi ellenérzé
dsszegre, hogy az tilkrézze az On altal végzett valtoztatasokat.

10.3.3. Biztonsagi konfiguracio hordozhato kezelbegyseg nelkl

Leiras

A hordozhatd
kezelbegység
biztonsagos
eltavolitasa

Hasznalhatja a robotot a hordozhato kezel6egység csatlakoztatasa nélkil is. A tanitasi
medal eltdvolitasahoz meg kell hatarozni egy masik vészleallitod forrast. Meg kell adnia, hogy
a Tanitasi medal csatlakoztatva van-e, hogy elkertlje a biztonsagi jogsértést.

é VIGYAZAT
Ha a Tanitasi medal le van valasztva vagy le van valasztva a robotrdl, a
Vészleallitd gomb mar nem aktiv. A Tanitasi medalt el kell tavolitania a
robot kdzelébdl.

A robot PolyScope nélkiil is hasznalhat6é programozasi feliiletként.
A robot konfiguralasa hordozhato kezel6egység nélkil

1. Afejlécben koppintson a Installaciéelemre.

2. Abal oldali oldalmeniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a
Hardver elemet.

irja be a biztonsagi jelszdt, és oldja fel a képernyét.

4. Torolje a Teach Pendant lehetéséget a PolyScope interfész nélkiili robot
hasznalatahoz.

5. Koppintson aMentés és Ujrainditas gombra a modositasok érvényesitéséhez.
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10.3.4. Szoftverbiztonsagi Uzemmaodok

Leiras Normal koriilmények k6z6tt, azaz amikor nincs hatalyban védd leallas, a biztonsagi rendszer
egy biztonsagi moédban mikddik, mely egy biztonsagi hatarérték-készlethez tarsul.

* Normal az alapértelmezés szerint aktiv biztonsagi konfiguracio

* Csokkentett az a biztonsagi konfiguracié, amely akkor aktiv, ha a robot
Szerszamkodzéppont (TCP) a Csokkentett mod inditasa sikon kivilre keril, vagy ha
egy konfiguralhaté bemenet segitségével valtjak ki.

* Helyreallitas izemmdd akkor aktivalodik, ha az aktiv hatarértékkészlet valamelyik

Ha a robotkar bekapcsolasakor sért egy aktiv biztonsagi hatarértéket, példaul egy
izlileti poziciohatart vagy egy biztonsagi hatart, a robotkar helyreallitasi izemmaodban
indul. Ez lehet6vé teszi a robotkar visszahtUzasat a biztonsagi hatarértékeken belil.

Helyreallitas modban a robotkar mozgasat rogzitett, nem testreszabhato
hatarértékkészlet korlatozza.

Q FIGYELMEZTETES
Az illesztéshelyzet,szerszamhelyzet és szerszam tajolas hatarértékeit
Helyreallitas modban letiltja a rendszer, ezért legyen 6vatos, amikor a
robotkart a hatarokon beliilre allitja vissza.

A Biztonsagi konfiguracio képernyd menuje lehetévé teszi, hogy a felhasznald a két
konfiguracidohoz kiilon biztonsagi hatarértékeket hatarozzon meg: Normal és csdkkentett. Az
eszkoz és az illesztések esetében a sebességre és impulzusmomentumra vonatkozé
Csokkentett hatarértékek szigoribbak, mint Normal modban.

Uzemmodvaltas: PolyScope 1. Afejlécben valassza ki a profil ikont.

* Automatikusazt jelzi, hogy a robot izemmadjat
automatikusra allitottak.

* Kéziazt jelzi, hogy a robot izemmadjat kézire allitottak.

Az iranyitopult- 1. Csatlakozzon az iranyitopult szerveréhez.
kiszolg’élé 2. Hasznalja a M(ikddési mod beéllitdsa parancsokat.
hasznalata + Uzemmod automatikus beallitasa
+ Uzemmod Kézikényv bedllitasa

* Mikodési mod torlése
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10.3.5. Szoftverbiztonsagi hatarértéekek

Leiras A biztonsagi rendszer hatarértékei a Biztonsagi konfiguracioban talalatok meg . A
Biztonsagi rendszer megkapja az értékeket a bemeneti mezoktél és észleli a megseértését,
ha ezeket az értékeket meghaladjak. A robotvezérld leallitassal vagy a sebesség
csokkentésével megakadalyozza a szabalytalansagokat.

Robothatarértékek

Leiras A Robotkorlatok korlatozzak a robot altalanos mozgatasat. A Robot Limits képernyén két
konfiguracios lehetéség all rendelkezésre: Gyari bedllitasok és Egyéni.

Gyari A Factory Presets (Gyari el6beallitdsok) menipontban a csuszkaval kivalaszthat egy

elébeallitasok

el6re meghatarozott biztonsagi bedllitast. A tablazat értékei frisstlnek, hogy tikrézzék az

el6re bedllitott értékeket a kdvetkez6ktél kezdve: Leginkabb korlatozott és

Legkevésbé korlatozott kozott.>
| @ ERTESITES

kockazatértékelést.

2+ QH

0o Napls

VESZELY

> Altalénos f}

Robothataré...
o @ Gvadri elébeditdsok
lllesztési
hatarértékek
Sikok
Az eszkoz )
0 helyzete O Egyéni
Az Eszkiz
irdnya Hatarérték Normal
1/0 Teliesftmény
Hardver Impulzusmomentum
Leélldsi id&
PROFIsafe
Ledlidsi tévolsag
Safe Home
(biztonsagi ... Eszlktzsebesség

Harom allapot Eszkoz ereje

URC.

Kénytksebesség

Kénysk ereje

O Kikapcsolds

,
Legjobban korltozott

300
25,0

500
1500
150,0
1500
150,0

A csuszkaértékek csak javaslatok, és nem helyettesitik a megfeleld

> Mozgés Ha & kockézatértékelés altal meghatérozottaktdl eltérd biztonségi konfiguraciés paramétereket haszndl, az ésszerten nem kikiisz6bslhetd

\/ Biztonsag wveszélyeket és nem eléggé csoldentett kockézatolat eredményezhet.

]
Legkevésbé korltozott

Csokkentett
200
0o -« @
300
300

750 .

120,0
750
120,0 .
° 0 O szmuiscis (]
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Egyéni Az Egyedi elemnél beallithat hatarértékeket a robot miikddésére és a tarsult tlirések
felligyeletére.

Korlatozza a robot altal a kérnyezetben végzett maximalis

Tapellatas mechanikai munkat. Ez a hatarérték a hasznos terhelést a robot
egy részének tekinti, nem pedig a kérnyezetnek.
Lendiilet Korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.

Korlatozza a maximalis id6tartamot, amelyre a robotnak a
ledlldshoz van sziiksége, pl. amikor egy vészleallitast aktivalnak.
Korlatozza a maximalis tavolsagot, melyet ledllas kbzben a robot
szerszam vagy kdonyok megtehet.

Leallitasi idd

ERTESITES
Megallitasi A megallasi id6 és a tavolsag korlatozasa
tavolsag befolyasolja a robot teljes sebességét. Példaul,
ha a ledllitasi id6 300 ms-ra van allitva, a robot
maximalis sebessége korlatozott, lehetévé téve a
robot 300 ms-on belili leallitasat.
Szerszam . . o .
) Korlatozza a robotszerszam maximalis sebességét.
sebessége
, . Korlatozza a robotszerszam altal a kérnyezetre kifejtett maximalis
Szerszamer§ ,, L L .
er6t a beszorulasi helyzet elkerlilése érdekében.
Kdényok . R L -
y , Korlatozza a robot-kdny6k maximalis sebességét.
sebessége
o, Korlatozza a kényok altal a kdrnyezetre kifejtett maximalis er6t a
Kdénydkerd

beszorulasi helyzetek elkerilése érdekében.
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A szerszamkarimanal és a két, felhasznalo altal meghatarozott szerszam-helyzet k6zéppontjanal
korlatozott a szerszdmsebesség és -erd.

Telepites |14 o

> Altalanos 1 VESZELY

Ha a kockazatértélcelés altal meghatérozottaltdl eltérd biztonsagi lonfiguracios paramétereket hasznél, az ésszerlen nem kikiiszébélhetd
</ Biztonsag veszélyeket s nem eléggé csokkentett kockdzatokat eredményezhet
Robothatare...
Gyéri eldbedéliitésolc (
Illesztési O v .
ittt Legjobban korldtozott Legkevésbé lcorlatozott
Sikok
Az eszkoz
0 helyzete @ Eayéni

Az Eszkiz
iranya Hatarérték Normal Csbkkentett
1/0 Teliestmény 300/ W 200(wW .
Hardver Impulzusmomentum 25,0 kgm/s 10,0(kgm/s *

Leélldsi idé 400/ ms 300|ms
PROFIsafe

Leélldsi tévolsédg 500/ mm 300( mm
Safe Home .
(biztonségi ... Eszktzsebesség 1500 mm/s 750 mmy/s
Harom allapot Eszktz ereje 150,0/N 120,0/N

Kénybksebesség 1500 mm/s 750 mmy/s

Koényok ereje 150,0|N 120,0/N .

> URCaps
Biztonségi jelsz Feloldas Alkalmazza

O Kikapcsolds

ERTESITES

Visszaallithatja a gyari beallitdsokat az sszes robot-hatarértékeknél az
alapértelmezett beallitasok visszaallitasahoz.
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lllesztési hatarértékek

Leiras Az iziileti hatarértékek lehetévé teszik az egyes robotiziiletek mozgasanak korlatozasat az
izUleti térben, azaz az iziilet forgasi poziciojat és az iziilet forgasi sebességét. Az iziilet
korlatozast szoftveres tengelykorlatozasnak is nevezhetjik. Az iziilet hatarértékei a
kdvetkez6k: Maximalis sebesség és Pozicigtartomany.

R B2

Pttt Telepiés

> Altalénos Helyzettartomany
Vv Biztonsag Minimaélis Maximélis Minimélis Maximélis

Robothataré... Alap 363 —363° 363 363 -363 363 +2°/-2°
llesztési vl -363 — 363 ° -363 363 -363 363/+2°/-2°
hatarértekek  (zny5 363 — 363 ° 363 363 -363 363/+2°/2°
Sikok 1. csukdé +363 — 363 ° -363 363 -363 363/ +2°/-2°
, Azeszkoz 2. esukld -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
* helyzete
3. csukle -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Az Eszkiz
irdnya
110 Maximélis sebesség
vl llesztések Maximalis Normal méd Csokkentett mod
Ok Alap max: 191 /s 191 191 11
Safe Home Vall max: 191 %s 191 191 -11°fs
(biztonsagi ...
Konydk max: 191 °/s 191 191 -11°/s
Harom éllapot .
1. csukié max: 191 °/s 191 191 -11°/s

2. csuklé max: 191 °/s 191 191 -11°/s
3. csuklé max: 191 °/s 191 191 -11°/s

URCaps
Biztonség jelszd Feloldés Alkalmazza
‘ . 000
i 3 - i L] Szimulécid
O Kikapcsolds s " 250mmJ/s Szimulacicd .
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10.3.6. Biztonsagos kezddlap

Leiras A Biztonsagos kezd6helyzet egy visszatérési helyzet, melyet a felhasznalo altal
meghatarozott Kezdéhelyzet hasznalataval hataroznak meg.
A Biztonsagos kezddlap 1/0 akkor aktiv, amikor a robotkar Biztons&dgos kezdéhelyzetben
van, és meghatarozasra kertlt egy Biztonsagos kezdblap 1/0.
A robotkar Biztonsagos kezd6helyzetben van, ha az illesztési helyzetek a meghatarozott
illesztési szogeknél vannak vagy annak 360 fokos t0bbszordseinél.
A Biztonsagos kezddhelyzet biztonsagi kimenete aktiv, amikor a robot mozdlatlanul all a
Biztonsagos kezdbhelyzetben.

) Altalédnos Robot Safe Home (biztonsagi alaphelyzet)

V/ Biztonsag

Robothataré... A
Torlés

Illesztési

hatarértékek

5 A biztonsdgos alaphelyzet torlésével
Sikok megszUnteti a biztonsdgos

. alaphelyzet kimenet hozzarendelését
Az eszkoz

* helyzete
Az Eszkiz
iranya
110 llesztés helyzete (0-360°)

Hardver

g o—

Alap 90,00°

PROFIsafe
Vil 270,00°
Safe Home " o
(biztonsagi ... Kényol 270,00
Harom &llapot 1. csukié 270,00°
> Funkcick 2. csuki 90,00
3. csuklé 0,00°

> URCaps

Biztonségi jelszo Feloldas Alkalmazza

O Kikapcsolds

Szinkronizalds a  Szinkronizalas az Kezd6laprol

kezddlaprol 1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Abal oldali meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a
Biztonsagos alaphelyzet elemet.

3. Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas alaphelyzetbdl
elemre.

4. Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelend parbeszédpanelen valassza az
Alkalmazas és ujrainditas lehetdséget.

Biztonsagos . i . , . Y
alahel Set A Biztonsagos alaphelyzetet a Biztonsagos alaphelyzetet kimenet elétt kell
. phely meghatarozni.

kimenet
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A Biztonsagos
alaphelyzet
kimenet
meghatarozasa

Biztonsagos
alaphelyzet
szerkesztése

A biztonsagos alaphelyzet kimenet meghatéarozasa

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A képernyd baloldalan az oldalmeniben koppintson a Biztonsag elemre, és
valassza az I/O elemet.

Az 1/0 képerny6n a kimen6 jelen, a Funkcio hozzarendelése alatt, a legordilé
meniiben valassza a Biztonsagos alaphelyzet elemet.

Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelend parbeszédpanelen valassza az
Alkalmazas és ujrainditas lehetdséget.

Biztonsagos alaphelyzet szerkesztése

Az alaphelyzet szerkesztése nem modosit automatikusan egy korabban meghatarozott
biztonsagos alaphelyzetet. Amig ezek az értékek nincsenek szinkronban, az
Alaphelyzet (Home) program csomopont nem definialt.

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A képernydn a bal oldali mentiben, az Altaldnos elem alatt, valassza ki az
Alaphelyzet elemet.

Koppintson a Helyzet szerkesztése elemre, allitsa be a robotkar Uj helyzetét,
majd koppintson az OK gombra.

Az oldalmeniiben a Biztonsag alatt valassza a Biztonsagos alaphelyzet
elemet. A Biztonsagi beallitasok felolddsahoz biztonsagi jelszéra van sziikség.

Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas alaphelyzetbél
elemre

UR15
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10.4. Szoftver biztonsagi korlatozasok

Leiras
ERTESITES
A sikok konfiguralasa teljes mértékben a funkciokon alapul. Azt

tanacsoljuk, hogy a biztonsagi konfiguraci6 szerkesztése el6tt hozzon létre
és nevezzen el minden funkciot, mivel a robot a Biztonsag lap feloldasa
utan kikapcsol, igy a robotot nem lehet majd mozgatni.

A biztonsagi sikok korlatozzak a robot munkateriletét. Legfeljebb nyolc biztonsagi sikot
hatarozhat meg, korlatozva a roboteszkdzt és a konyokot. Korlatozhatja a kdnydk mozgasat
mindegyik biztonsagi sik esetében, és letilthatja a jeldlénégyzet kijeldlésének
megszlintetésével. A biztonsagi sikok konfiguralasa el6tt meg kell hataroznia egy funkciét a
robot telepitésében. A funkcid ezutan atmasolhaté a biztonsagi sik képernybre, és
konfiguralhaté.

é FIGYELMEZTETES
A biztonsagi sikok meghatarozasa csak a meghatarozott

szerszamgomboket és konyOkoket korlatozza, a robotkar 4ltalanos
hatarértékét nem. Ez azt jelenti, hogy a biztonsagi sik megadasa nem
garantalja, hogy a robotkar mas részei betartjak ezt a korlatozast.
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Biztonsagi Az egyes sikokat az alabbi ikonok segitségével korlatozé Médok beallitasokkal
sikok konfiguralhatja.
{izemmaédok
Letiltva A biztonsagi repiilégép soha nem aktiv ebben az
allapotban.
Amikor a biztonsagi rendszer Normal médban van,
O Normal akkor egy normal sik aktiv, és ez szigoru hatarként
miikoédik a helyzetre nézve.
Amikor a biztonsagi rendszer Csodkkentett, egy
L Csokkentett csokkentett sik aktiv, amely a pozici6 szigoru
korlatjaként miikodik.
Amikor a biztonsagi rendszer normal vagy csOkkentett
B Normal & modban van, akkor egy normal illetve csdkkentett modu
Csokkentett sik aktiv, és ez szigoru hatarként miikddik a helyzetre
nézve.
i A biztonsagi sik hatasara a biztonsagi rendszer
B Csokkentett Csokkentett modra valt, ha a robot szerszam va
mad inditasa Sokien . L 9
kdnyok ezen tul helyezkedik el.
. Y Az ikon megnyomasa elrejti vagy megjeleniti a
@ Megjelenites biztonsagi sikot a grafikus ablaktablaban.
Torli a 1étrehozott biztonsagi sikot. Nincs
] Torlés visszavonasi/ismétlési mivelet. Ha egy sikot
tévedésbdl tordinek, Gjra kell késziteni.
4 Atnevezés Az ikon megnyomasaval atnevezheti a gépet.
Biztonsagi sikok 1. Az On PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.
konfiguralasa 2. Azoldalmeniiben, a képernyd bal oldalan, érintse meg a Biztonsag opcidt, és
valassza a Sikok lehetdéséget.
3. Aképernyd jobb fels6 sarkaban, a Sikok mez6ben koppintson a Sik hozzaadasa
elemre.
4. A képerny6 jobb also sarkaban, a Tulajdonsagok mezd6ben allitsa be a

kovetkezdket: Név, Funkcid masolasa és Korlatozasok.

UR15
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Masolas
funkcio

A Copy Featurefunkciéban csak a Undefined és a Base all rendelkezésre. A konfiguralt
biztonsagi sik alaphelyzetbe allitdisahoz valassza a Undefinedlehet6séget

Ha a masolt jellemz6 mddosul a Jellemzdk képernyén, egy figyelmeztetd ikon jelenik meg a
Jellemz8 masolasa széveg jobb oldalan. Ez azt jelzi, hogy a funkcioé nincs szinkronban,
vagyis a tulajdonsagkartyan szerepld informacidk nem frisstlnek, hogy tikrézzék a

Funkcion esetleg végrehajtott modositasokat.

> Altalanos Robot
W Biztonsag

Robothataré...

lllesztési
hatarértékek

Sikok

Az eszkoz
helyzete

Az Eszkiz
iranya

1/0
Hardver
PROFlsafe

Safe Home
(biztonsagi ...

Hérom allapot

O Kikapesolds

Biztonsagi jelszé

"

Wiy

=

)

250mm/s

Sikok (3 of 8)

Sk 1 0Oe
sk 2 B e
sk 3 E e
+ Sk hozzédadésa

Tulajdonsagok

sik3
Masolés funkeié 1

‘ + toolBoundary v‘

Korlgtozasok

M Mindicetes -

Elmozdulés

& Konyok lorlatozésa

& Rogzitse a karimét

000 -

Felhasznaldi kézikbnyv

140

UR15

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

Szinkédok - - — —
Sziirke A sikot konfiguraltak, de letiltottak(A)
Sarga &
Normal sik (B
Fekete ®)
Kék &
. Inditésik (C
Zéld (©)
Fekete A sik azon oldalan, ahol a szerszam és/vagy a kdnydk megengedett
nyil (normal sikok esetén)
. .| Asiknak azon az oldalan, ahol a szerszam és/vagy a kényok
Zold nyil o .
elhelyezhetd (triggersikokhoz)
Szlirke A sik azon oldalan, ahol a szerszam és/vagy a kony6k megengedett
nyil (mozgaskorlatozott sikok esetén)
Robot Sikok (3 of 8)
Do
Ho
Robothataré... EI S‘rik hozzéadésa =
Illesztési
hatarértékek
Sikok
A Az eszkdz
* helyzete ® Tulajdonségok
Az Eszkoz
iranya Sk 3
1/0 5
Mésolés funkcié
fardvel ‘ + toolBoundary v‘
SIS Korlétozdsok
(5;;(:(:1":2;." EI ﬁ Mindketts - ‘
[PEm—— Eimozdulas
= M Konyok korldtozdsa
B Rgeice a karimit
——— Ferists
o Kikapcsolds zsfnﬁ‘:n/s ° 0 O Szimulcié .
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Konyok Engedélyezheti a Restrict Kénydk funkciot, hogy megakadalyozza a robot
korlatozasa kdnyodkizuletének athaladasat barmelyik meghatarozott sikon. Kapcsolja ki a
Koényokkorlatozas funkciot, hogy a kdnyok athaladjon a sikokon.
A kdnyokot korlatozé golyo atmérdje minden robotméret esetében eltérd.

UR3e 0.1m

UR5e 0.13m
UR10e / UR16e 0.15m
UR15 0.15m
UR20/UR30 0,19m

A konkrét sugarra vonatkozo informacioét a robot urcontrol.conffajlja tartalmazza a [Konyok]
szakasz alatt.

Properties

L
| Plane 1

Copy Feature (%]

-

D Restrictions
Displacernent

0
M Restrict Elbow

Szerszdmbefogd A szerszdmkarima korldtozasa megakadalyozza, hogy a szerszamkarima és a
karima korlatozdsa csatlakoztatott szerszam atlépje a biztonsagi sikot. A szerszamkarima korlatozasakor
a korlatozas nélkili tertilet a biztonsagi sikon bellli tertilet, ahol a szerszdmkarima
uzemszerlen miikodhet.
A szerszamkarima nem haladhat at a korlatozott teriileten, a biztonsagi sikon kiviil.

A korlatozas eltavolitasaval a szerszamkarima a biztonsagi sikon tulra, a korlatozott
teriletre kertilhet, mig a csatlakoztatott szerszam a biztonsagi sikon beliil marad.

A szerszamkarima korlatozsét feloldhatja, ha nagy szerszdmeltolassal dolgozik.
Ezzel a szerszam mozgatasahoz sziikséges tobblettavolsaghoz juthat.

A szerszamkarima korlatozasahoz egy sikbeli tulajdonsagot kell Iétrehozni. A sikbeli
tulajdonsagot kés6bb egy biztonsagi sik beallitasara hasznaljuk a biztonsagi
beallitasoknal.
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Példa egy Az elmozduls eltolja a sikot pozitiv vagy negativ iranyba a normal sik mentén (a sik
sikbeli funkcio Z-tengelye).
tulajdonséag Torolje a kdnyok és a szerszamkarima jeldlénégyzeteinek bejeldlését, hogy ezek ne
hozz4adasara aktivaljak a biztonsagi sikot. A kdnydk bejelélése megmaradhat, ahogy ezt az On
alkalmazasa igényli.
QB2+ Q E
Planes (1 of B)
Plane 1 Ec B
ROBaE LTk + Add plane
Joint Limits [+
Planes
1 Teol Position
Taal
Direction
o ! Properties
Hardware [#] Piane 1
PROFIsafe Copy Feature Q
sate Home Erwes -
m‘ Restrictions
F] me -
[SInse ~ g amm
O [Restrict Ewow)
O Restrict Flange
[ Lock Apply
A korlatozastdl mentes szerszamkarima keresztezhet egy biztonsagi sikot, még akkor is,
ha nincs szerszam meghatarozva.
Ha nem adott hozza szerszamot, a Szerszam pozicioja gombon egy figyelmeztetés
szélitja fel a szerszam szakszer(i definialdsara.
Amikor korlatozastél mentes szerszamkarimaval és meghatarozott szerszammal végez
munkat, a rendszer biztositja, hogy a szerszam veszélyes része ne menjen egy
bizonyos tertilet folé és/vagy azon tul. A korlatozastél mentes szerszamkarima minden
olyan alkalmazashoz hasznalhatd, ahol biztonsagi sikokra van sziikség, példaul
hegesztéshez vagy dsszeszereléshez.
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Példa a Ebben a példaban egy X-Y-sikot hozunk létre 300 mm-es eltolassal a pozitiv Z tengely
szerszamkarima mentén, az alapelemhez képest.
korlatozasara A sik Z tengelye ugy képzelhet6 el, mintha a korlatozott terilet felé "mutatna”.

Ha a biztonsagi sikra példaul egy asztal fellletén van sziikség, forgassa el a sikot
3,142 rad vagy 180°-kal az X- vagy Y-tengely koriil, hogy a korlatozott terlilet az asztal

alatt legyen.
(TIPP: Valtoztassa meg a forgatas kijelzését " Forgatasi vektor [rad]" helyett "RPY [°]")
REEP Q2 H e O oW
Robat : Fa::: . |
i L+__| Loul P“M:‘Uo . + -
P 0.00 mm |+ || =
Zz 300,00 mm + -
Rotation Vector [rad] -
T omx woolad [+][]

0.000/rad | +| —|
Az 0.000)md [+]|[—]

oK Cancel

Szikség esetén a biztonsagi beallitasoknal késébb a sikot pozitiv vagy negativ Z
irAnyban is eltolhatja.
Ha elégedett a sik helyzetével, koppintson az OK gombra.
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10.4.1. Szerszamirany korlatozasa

Leiras A Szerszam iranya képerny&vel korlatozhatja azt a széget, amelyre a szerszam iranyul. A
hatarértéket egy kup hatarozza mg, amely a robotkar alapjahoz képest egy régzitett tajolas.
Amint a robotkar kérbe mozdul, az eszk6z iranya ugy korlatozott, hogy a meghatarozott
kupon beliil marad. Az eszk6z alapértelmezett iranya egybeesik az eszkdz kimeneti
peremének Z tengelyével. A dblés és pasztazas szogének meghatarozasaval testre
szabhatja.
A hatarérték beallitasa el6tt meg kell hataroznia egy pontot vagy sikot a robot telepitésében.
A funkcio6 ezutan masolhato, és a Z tengelye hasznalhaté a hatart meghatarozo kuap
k6zéppontjaként.

Robothataré...

Illesztési
hatérértékek

Sikok

Az eszkoz
helyzete

Az Eszkéz
iranya

1/0
Hardver
PROFIsafe

Safe Home
(biztonsagi ...

Harom allapot

O Kikapcsolds

ERTESITES

Biztonségi jelsz:

Az eszkozirany konfiguracioja a funkciokon alapul. Azt javasoljuk, hogy
hozza Iétre a kivant funkcid(ka)t, mieltt a biztonsagi konfiguraciot
szerkeszti, mivel amint feloldja a Biztonsag lapot, a robotkar lekapcsol, és
az Uj funkciok meghatarozasa lehetetlen lesz.

Hatéarérték tulajdonségai

Mésolds funkcié &)

‘ + toolBoundary v‘

+ Korlétozésok

I vindleetts -
Eltérés
[ ]
Az eszkdz tulajdonségai
TCP mésoldsa (&}
— ‘Eszkc‘)z pereme v ‘
Irdny szerkesztése
Pésztézas Dl °
Feloldas Alkalmazza
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Hatarérték
tulajdonsagai

Az eszkéz
tulajdonsagai

A Szerszadmirany hatérérték harom konfiguralhato tulajdonsaggal rendelkezik:

Kap kézéppontja: A legordiilé menilibdl kivalaszthat egy pontot vagy sikbeli
jellemzét a kup kdézéppontjanak meghatarozasahoz. A kivalasztott funkcio Z
tengelye hasznalatos azon iranynak, amely korll a kip k6zéppontba kerdil.

2. Kipszog: Megadhatja, hogy a robot hany foknyira térhet el a kozépponttol.

Letiltott eszkoz

irAnyanak Soha nem aktiv
hatarértéke
Normal eszk6dz . . L. .
L Csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszer Normal
iranyanak tizemmodban van
hatarértéke
CsoOkkentett eszkdz , . - .
L Csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszer csékkentett
iranyanak tUzemmodban van
hatarértéke
Normal & , . . L .

R Akkor aktiv, amikor a biztonsagi rendszer Normal
CsoOkkentett . , . .
szerszAmiran Uzemmaodban van, valamint akkor is, ha

f s y CsoOkkentettiizemmaddban van.
hatarértéke

Visszaallithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az Eszkoz

Alapértelmezésként az eszk6z ugyanabba az iranyba mutat, mint az eszkdz kimeneti
peremének Z tengelye. Két sz0g megadasaval ez médosithato:

* Ddlésszdg: Mennyire kell donteni a kimeneti karima Z tengelyét a kimeneti karima

X tengelye felé

* Paésztazasi szogMennyire kell elforgatni a dontott Z tengelyt a kimeneti karima
eredeti Z tengelye kordl.

Masik modként, egy meglévé TCP Z tengelye masolhato, ha kivalasztjak azta TCP-ta
legordiild menibdél.

UR15

147 Felhasznaloi kézikonyv



R
UNIVERSAL ROBOTS

10.4.2. Szerszamhelyzet korlatozasa

Leiras A Szerszamhelyzet képerny6 lehet6ve teszi a robotkar végére helyezett szerszamok
és/vagy tartozékok jobban szabalyozott korlatozasat.

* Robot itt lehet megjeleniteni a sajat médositasait.

* Robot itt lehet megjeleniteni a sajat médositasait.

* Az 1. szerszdm az alapértelmezett szerszam x=0,0, y= 0,0, z=0,0 és sugar=0,0
értékekkel. Ezek az értékek a robot szerszamperemét képviselik.

A TCP masolasa alatt egyuttal kivalaszthatja a Szerszam karimat, és ennek hatasara a
szerszam értékeit 0-ra allithatja vissza.
Az alapértelmezett gdmb a szerszamperemnél van meghatarozva.

e =
> Altalanos Robot

Robothataéré...

Illesztési
hatarértékek

Sikok

Az eszkdz
helyzete

Az Eszkoz
iranya

1/0

Hardver
PROFIsafe

Safe Home
(biztonsagi ...

Hérom allapot

O Kikapcsolds

Biztonségi jelsz:

Eszk6z (1 of 3)
Eszkoz pereme
+ Eszkoz hozzdadasa

n Ne feledje, hogy egy
* eszkozt kel definiaini

[ ] /| Eszkéz pereme

Sugér (max.: 300mm)
0,0

TCP mésolésa &)
Helyzet szerkesztése

X 0,0

Y 0,0

z 0,0

Feloldas Alkalmazza
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Felhasznal6 A felhasznal¢ altal definialt eszkdz0k esetében a felhasznald megvaltoztathatja:

altal definialt * Sugar a szerszamgdmb sugaranak megvaltoztatasa. A biztonsagi sikok

szerszamok hasznalatakor figyelembe kell venni a sugarat. Amikor a gémb egy pontja athalad
egy csokkentett inditasi sikon, a robot Csdkkentett konfiguraciéra valt . A
biztonsagi rendszer megakadalyozza, hogy a gémb barmely pontja athaladjon egy
biztonsagi sikon.

* AHelyzet arra szolgal, hogy médositsa a szerszamnak a robot szerszam-
tokmanyéhoz viszonyitott helyzetét. A poziciot figyelembe veszik a
szerszamsebesség, a szerszamerd, a féktavolsag és a biztonsagi sikok biztonsagi
funkcioihoz.

Hasznalhat egy meglév6 eszkdzkézéppontot alapként az Uj eszkdzpoziciok
meghatarozasahoz. Az Altalanos meniiben, a TCP képerny6n elére definialt meglévé
TCP masolata a Szerszampozicié menlben, a TCP masolasa legordild listaban érhetd
el.

Amikor a Pozicié szerkesztése beviteli mezékben szerkeszti vagy modositja az
értékeket, a legordiild meniiben lathatd TCP neve egyéni-re valt, ezzel jelezve, hogy
kiildnbség van a masolt TCP és a tényleges hatarérték-bevitel kozott. Az eredeti TCP
tovabbra is elérhetd a legordlé listaban, és Ujra kivalaszthatd az értékek eredeti
poziciéba torténd visszaallitasahoz. A legordiilé TCP masolati mentben Iévé kivalasztas
nem befolyasolja a szerszam nevét.

Amint alkalmazza a Szerszampozicié képerny® modositasait, €s megprébalja médositani
a masolt TCP-t a TCP konfiguracios képernydn, a TCP masolasa szdveg jobb oldalan egy
figyelmeztet6 ikon jelenik meg. Ez azt jelzi, hogy a TCP nincs szinkronban, azaz a
tulajdonsagok mez8ben Iév6 informaciok nem frissiilnek, hogy tikrézzék a TCP-n esetleg
végrehajtott modositasokat. A TCP a szinkronizalas ikon lenyomasaval szinkronizalhato.
A TCP-t nem kell szinkronizalni egy eszkdz sikeres meghatarozasahoz és hasznalatahoz.
Az eszkozt dtnevezheti a megjelenitett eszkdz neve melletti ceruza fil megnyomasaval. A
sugarat 0-300 mm-es megengedett tartomannyal is meghatarozhatja. A korlat a grafikus
ablaktablaban pontként vagy gdmbként jelenik meg a sugar méretétdl fiiggden.

Eszkéz (1 of 3)
Eszkdz pereme
~+ Eszkoz hozzdadésa

W Biztonsag

Robothatare... E

Illesztési
hatarértékek
Sikok:

- y Ne feledje, hogy eqy
Az eszkoz * eszkozt kell definidini
helyzete
Az Eszkdz L] /| Eszkdz pereme
iranya

1/0 Sugér (max.: 300mm)

Hardver 0.0

PROFlsafe TCP mésoldsa Q

Safe Home

(biztonsagi ... -
2 = Helyzet szerkesztése
Harom allapot
X 0,0]
> Funkeidk
Y 0,0]
[>se | 2 oo

Biztonsagi jelsz Feloldas Alkalmazza

o Kikapcsolds
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Szerszam A biztonsagi beallitasokon bellil kell beallitania egy szerszamhelyzetet, hogy a
helyzet biztonsagi sik helyesen Iépjen mikddésbe, amikor a szerszam TCP megkézeliti a
figyelmeztetés biztonsagi sikot.

A figyelmeztetés a Szerszamhelyzetben fennmarad, ha:

* Elmulasztott Uj szerszamot hozzaadni a Szerszamkarima alatt.

A szerszam helyzetének beallitasa
1. Afejlécben koppintson a Installaciéelemre.

2. Aképerny6 bal oldalan, a Biztonsag alatt koppintson a Szerszam helyzet
lehetbségre.

3. Aképernyd jobb oldalan valassza a Szerszam hozzdaddasa lehetéséget.
* Az Ujonnan hozzaadott szerszam alapértelmezett neve: Szerszam_x.

4. Erintse meg a szerkesztés gombot a Szerszdm_x atnevezéséhez egy
kénnyebben felismerhetd névre.

5. Szerkessze a Sugar és a Pozicio értékét ugy, hogy ezek megfeleljenek az On
altal jelenleg hasznalt szerszamnak, vagy hasznalja a TCP masolasa legordilé
mentpontot, és valasszon egy TCP-t az Altalanos>TCP beallitasok kéziil, ha van
ilyen.
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Példa a Ebben a példaban a sugarat 0,8 mm értékre allitottak, a TCP helyzete pedig XYZ [20,

szerszamhelyzet 0, 400] milliméterben. Ehelyett valaszthatja a "TCP masolasa" opciot a legordild

figyelmeztetésére  meniibél, ha azt mar beallitottak a ->Altalanos/TCP beallitdsok kozétt. Ha a képernyé
jobb alsé sarkaban megérinti az Alkalmazas gombot, akkor ezzel mar KESZ.

A Szerszampozicio gombon megjelené figyelmeztetés azt jelzi, hogy a
szerszambefogd karima alatt nem jegyezték be a szerszamot.

R85+ Q M

» General Rabat Tool (1 of 3)

- s

+ Add Tool
Jeint Limits El
Flanes
1 Tool Pesition

1. Remember to define a tool
E S &' | Tool Flange

Radius (max: 300mm}

[ Lock | | apply |

Ha a Szerszampozicido gombon nincs figyelmeztetés, ez azt jelzi, hogy egy (a
szerszambefogo karimatol eltérd) szerszamot jegyeztek be.

> General Rebot Tool (2 of 3)
Tool Flange
Toal_1 .
Robot Limits E + Add Tool
Jeint Limits
Planes
Tool Pesition
Tool
L ]
o 1 Tool_1
PROFIsaf Radiue (max: 300rmm}
0.8
Three > Copy TCP Q
Custom -
Features -
B e
== x| 200/mm
o 0.0| mim
Z | 400.0 mm
| Lock | [ apply |
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11. Az elsO program

Leiras A program olyan parancsok listdja, amelyek megmondjak a robotnak, hogy mit tegyen. A
legtobb feladat esetében a programozast teljes egészében a PolyScope szoftver
segitségével végzik. A PolyScope segitségével megtanithatja a robotkart arra, hogy hogyan
mozogjon egy sor utpont alkalmazasaval beallitva egy palyat, amelyet a robotkarnak kell
kovetnie.

A Mozgatas lapon mozgassa a Robotkart a kivant pozicidba, vagy tanitsa be a helyzetet a
Robotkart a helyre huzva, mikézben a Szabadonfuté gombot lenyomva tartja a Hordozhat6
kezelbéegység tetején.

Készithet egy programot, amely 1/O jeleket kiildhet mas gépeknek a robot palyajanak
bizonyos pontjain, és végrehajthat olyan parancsokat, mintif... then( ha..., akkor) és hurok a
valtozok és az I/0 jelek alapjan.
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11. Az els6 program

Egyszer( Ez egy egyszerli példaprogram, amely megmutatja, hogy milyen egyszerl egy UR robot
program hasznalata. Artalmatlan kérnyezetet és nagyon 6évatos hasznalét feltételez. Ne ndvelje a
Iétrehozasa sebességet vagy gyorsulast az alapértelmezett értékek folé. Mindig végezzen

kockazatértékelést a robot miikddésbe helyezése elbtt.

1.

A PolyScope feliilet fejlécében a Fajl elérési utvonalon, koppintson a Uj...
lehetbéségre, és valassza a Program lehetéséget.

Az Alap alatt koppintson a Utpont lehet6ségre egy Utpont hozzaadasahoz a
programfahoz. Egy alapértelmezett Moved is hozzaaddodik a programfahoz.

3. Valassza ki az 0] Gtpontot, és a Parancs lapon koppintson a Utpontelemre.

4. A Move Tool (Eszkdz mozgatasa) képernyén mozgassa a robotkart a move nyilak

megnyomasaval.
A robotkart ugy is mozgathatja, hogy lenyomva tartja a Freedrive gombot, és a
robotkart a kivant pozicidba huzza.

Miutan a robotkar a helyén van, nyomja meg a OK gombot, és az Uj utpont
Waypoint_1 néven jelenik meg.

6. A Waypoint_2 létrehozasahoz kdvesse a 2-5. |épéseket.

7. Valassza a Waypoint_2 lehet8séget, €s nyomja meg a Move Up (Mozgatas felfelé)

nyilat, amig a Waypoint_1 félé nem kerlil a mozgasok sorrendjének
modositasahoz.

Alljon szabadon, tartsa lenyomva a vészleallitd gombot, és a PolyScope lablécben
nyomja meg a Play gombot a robotkar mozgasahoz a Waypoint_1 és a Waypoint_2
kozott.

Gratulalunk! Most létrehozta az elsé robotprogramjat, amely a robotkarot a két
megadott utpont k6z6tt mozgatja.

ERTESITES
Egy szingularitasi pozicié6 megakadalyozhatja a robotkar mozgasat tébb

pozicidba/tajolasba, sét teljesen blokkolhatja a robotkar mozgasat.
* Kertilje a robotkar szingularitasi pozicidba vald helyezését

Tovabbi részletes informaciokat a Singularitas cimd részben talal.

ERTESITES
Ne hajtsa a robotot sajat magaba vagy mas targyakba, mivel a robot

megrongalodhat.

é FIGYELMEZTETES
Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi tertiletén (munkateriletén) kiviil.

Ne tegye olyan helyre az ujjait, ahol becsipédhet.
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11.1. Futtatas lap

Leiras

Program

Uj program
betoltése

Valtozok

Valtozok
leirasa

A Run ful lehetdveé teszi egyszeri mliveletek elvégzését és a robot allapotanak nyomon
kovetéset. Programokat tolthet be, jatszhat le, felfliggeszthet és allithat le, valamint
felligyelheti a valtozokat. A Run Tab fll akkor a leghasznosabb, amikor a program elkésziilt,
és a robot készen all a miikédésre.

MEz¢aH

ABCDE ~

Atapot
Leallitva

Vezériés

A Program ablaktabla az aktualis program nevét és allapotat jeleniti meg.

1. A Program ablaktablan koppintson a Program betéltése lehetéségre.
2. VAlassza ki a kivant programot a listabal.
Erintse meg a Megnyitas lehetéséget az (j program betdltéséhez.

A valtozok, ha vannak, a program lejatszasakor megjelennek.

A Valtozok ablaktabla a programok altal az értékek tarolasara és frissitésére futas kdzben
hasznalt valtozok listajat jeleniti meg.

* A programvaltozok a programokhoz tartoznak.

* Atelepitési valtozok olyan telepitésekhez tartoznak, amelyek megoszthatok a
kiildnb6z6 programok kdzott. Ugyanaz a telepités tobb programmal is hasznalhato.

Programja minden valtozojat és telepitési valtozéjat a Valtozok ablaktablajan jeleniti meg a
rendszer lista formajadban, amely tartalmazza a valtozo6 nevét, értékét és leirasat.

A valtozokat a Leiras oszlopban talalhato valtozoleirasok hozzaadasaval egészitheti ki
informacioval. A valtozok leirasat arra hasznalhatja, hogy a Futtatas lap képernydgjét
hasznald operatorok és/vagy mas programozok szamara kozvetitse a valtozé
rendeltetését és/vagy értékének értelmezéset.

A valtozok leirasa (ha vannak) legfeljebb 120 karakter hosszu lehet, és a Futtatas lap
képernyéjén és a Valtozok lap képernydjén a valtozok listajanak Leiras oszlopaban jelenik
meg.
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Kedvenc A kivalasztott valtozokat a Csak a kedvenc valtozék megjelenitése opcidval is
valtozék megjelenitheti.
Kedvenc valtozék megjelenitése

1. AValtozodk terlleten jeldlje be a Csak a kedvenc valtozék megjelenitése
jelolénégyzetet.

2. Az 6sszes valtozé megjelenitéséhez jeldlje be Ujra a Csak a kedvenc valtozok
megjelenitése jelol6négyzetet.

A Futtatas filén nem lehet kedvenc valtozokat kijeldlni, csak megjeleniteni. A kedvenc
valtozok kijeldlése a valtozé tipusatol figg.

Kedvenc 1. Afejlécben koppintson a Programelemre.
programvaltozok A valtozok a Variable Setupalatt vannak felsorolva.
kijelblése

2. Valassza ki a kivant valtozdkat.
Jeldlje be a Kedvenc valtoz6 négyzetet.

Koppintson a Futtatas elemre, hogy visszatérjen a valtozo megjelenitéséhez.

Kedvenc 1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
telepitési 2. Az Altalanos teriileten valassza a Véltozok lehetéséget.
valtozék . . e . . )
o raer s A valtozok a Telepitési valtozék alatt talalhatok.
kijel6lése
3. Valassza ki a kivant valtozokat.
Jeldlje be a Kedvenc valtozé négyzetet.
Koppintson a Futtatas elemre, hogy visszatérjen a valtozé megjelenitéséhez.
A Leiras oszlop A valtozo leirasa sziikség esetén tobb sorra kiterjedhet, hogy a Leiras oszlop

6sszecsukasa/kibontdsa  szélességéhez igazodjon. A Leiras oszlopot az alabb lathaté gombok
segitségével dsszecsukhatja és kiterjesztheti.

A Leiras oszlop 6sszecsukasa/kibontasa
1. Koppintson az*” elemre a Leiras oszlop 6sszecsukdsahoz.

2. Koppintson a ".II elemre a Leiras oszlop kibontdsahoz.
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Osszecsukott Leiras
oszlop

Kiterjesztett Leiras oszlop

Program
myProgram2
Stopped
Control

00

O Normal

Program
myProgram
Running
Control

Variables

Name
avyceTime
counter_1
counter 2
cycleTime
discardedParts
errorDetectedl
errorDetecte
lastrror
mexCycieTime
plekupPostion
preparedPartsl
preparedParts2

proguc

items

subCountl
subCountz

totaPerts

- Value
5451
3
0
210125
3
True
False

“Device jam"

7.234

pl0.14397, 0.43562, 0.59797, -0,00122, -3.1167, 0,0389]

[ Show only favorke variables

Variables

Name
avCyckTime
counter_1
counter 2
eycleTime
discardecParts
errorDetected]
errorDetected?
lastError
mexCycleTime
preparedPartsl
preparedParts2
producedrems
subCountl
subCount2
totaParts

myProgram
default

210125
3

True

False
"Device ja
7234

30

a3

2

4

13

75

0O show ony favorte variables.

- Description I»
Average time for producing one kem (min) A

Measures time to produce the curren iem
(sec)

Total number discarded tems

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

“Type of latest encountered error

Maximun time for producing one item (min)
Number of parts prepared by Machine 1
Number of parts prepared by Machine 2
Total number of praduced fems

Total number of prepared parts
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Vezérlés A Vezérl6 ablaktabla lehetévé teszi a futé program vezérlését. Lejatszhatja és leallithatja,
illetve felfliggesztheti és folytathatja a programot az alabbi tablazatban felsorolt gombok
segitségével:

* ALejatszas gomb, a Sziinet gomb és a Folytatas tulajdonképpen egy gombban
kozositett.

* A Lejatszas gomb Sziinetre valt, amikor a program futtatasakor.

* A Sziinet gomb Folytatasra valt.

Gomb Funkcio

° Program lejatszasahoz

Play 1. AVezérlés alatt koppintson a Lejatszas elemre,
hogy elolrél kezdje a program futtatasat.

c Sziineteltetett program folytatasa

Folytatas 1. Erintse meg a Folytatas lehetéséget a
szineteltetett program futtatasanak folytatasahoz.

Egy program leallitdsahoz

O 1. Koppintson a Stop elemre a futé program

Stop leallitasahoz

Nem folytathat leallitott programot.
A program Ujrainditdsahoz rakoppinthat a
Lejatszas lehet6ségre.

m Egy program felfliggesztése

1. Koppintson a Sziinet gombra egy program adott
ponton torténd szlineteltetéséhez.

Sziineteltetés

Folytathatja a szlineteltetett programot.

11.2. Robot mozgatasa pozicioba

Leiras Menjen a Robot mozgatasa poziciéba képernydre, amikor a robotkart egy adott
kezdbhelyzetbe kell vinni a program futtatasa elétt, vagy amikor a robotkar egy utponthoz
felé halad egy program modositasa kézben.

Azokban az esetekben, amikor a Move Robot into Position (robot mozgatasa adott

robotkar a programfa elsé Utpontjara megy.
A robotkar helytelen tartasba éllhat, ha:

* Az els6 mozgas TCP-je, funkciopozicioja vagy utpontpozicidja az elsé Iépés
végrehajtasa el6tt megvaltozik a program végrehajtasa soran.

* Az elsé utpont egy If vagy Switch programfa-csomoponton bellil talalhato.
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A Move Robot
in Position
képernyd
elérése

Robot
mozgatasa
ide:

Kézi

1. Koppintson a fejlécben a Futtatas fllre.

2. A Labléc elemben koppintson a Lejatszas elemre a Robot mozgatasa poziciéba

képernydn.

3. Kdvesse a képernyén megjelend utasitasokat, hogy kapcsolatba keriljén az
animacioval és a valddi robottal.

Tartsa lenyomva a Robotot mozgatésa ide: elemet a robotkar kiindulo helyzetbe
allitasahoz. A képerny6n megjelend animalt Robotkar mutatja a végrehajtanddé kivant
mozgast.

ERTESITES

Az (itkdzés karosithatja a robotot vagy mas berendezést. Hasonlitsa
0ssze az animaciot a valodi robotkar helyzetével annak biztositasa
érdekében, hogy a robotkar biztonsagosan végrehajtsa a mozgast
anélkil, hogy barmilyen akadalyba (itkdzne.

Koppintson a Kézi elemre a Mozgatas képernyd megjelenitéséhez, ahol a robotkar a
Szerszdm mozgatasa nyilak segitségével mozgathat6 és/vagy a Szerszam helyzet és
Csukl6 helyzet koordinatak konfiguralasa.
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11.3. A Program ful hasznalata

Leiras A Program lapon hozhat Iétre és szerkeszthet robotprogramokat. Két f6 teriiletet
kildénboztetlink meg:

* Abal oldalon talalhaték azok a programcsomoépontok, amelyeket hozzaadhat a
robotprogramjahoz.

Hasznalhatja az Alap, a Specialis és a Sablon legérdilé menipontokat a bal szélsé
oldalon.

talalja.

Hasznalhatja a Parancs, a Grafika és a Valtozok opcidkat.

R

3 =

Keresés

t8 oo xepEz

O Hozzéadés Indtés elétt sorrencnez
[ Program hurok brélre

A9 xXxERAME

Programfa A programfa annak menetében épll, ahogy programcsomopontokat ad hozza a
programjahoz.
A parancs lapon konfiguralhatja a hozzaadott programcsomépontok funkcioit.

L —— 5 T
W Sablonok 2 ¥ Robotprogram Utpont 5 ’
N 4 © start
Eré 5 204
Palettazd 5 ee

szallitészalag
Kovetése

e
Y e 1:=1 = Hozzéadés Eddlg, amig

Program + Ures programfat vagy helyteleniil konfiguralt programcsomépontokat tartalmazo
csomépontok programot nem lehet futtatni.
hozzaadasa * A helyteleniil konfiguralt programcsomoépontok sarga szinnel vannak kiemelve.

* A helyesen konfiguralt programcsomopontok fehérrel vannak kiemelve.

UR15 159 Felhasznaloi kézikonyv



11. Az els6 program

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Program
végrehajtasanak
jelzése

Keresés gomb

Egy hosszu robotprogram lefolyasat az aktiv programcsoméponton keresztil kdvetheti
nyomon.

2o XBBED Hoezéadds Eclg, amig
o 000 @
Amikor a program fut, az aktualisan végrehaijtas alatt allé program csomdpontot egy
kisméret( ikon jelzi a csomdpont mellett.
A végrehajtas Gtvonala kék nyillal van kiemelve By,
A program sarkaban 1évé @ ikonra koppintva kdvetheti a végrehajtas alatt allo
parancsot

Egy konkrét parancsot/program csomopontot is kereshet. Ez akkor hasznos, ha
programja hosszu, sok kildnb6zé programcsomaoponttal.

Felhasznaldi kézikbnyv
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11.4. Programfa eszkdzsav

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

Leiras A programfahoz hozzaadott programcsomépontokat a programfa aljan talalhato ikonokkal
kezelheti.
lkonok a A Programfa modositasahoz hasznalja a Programfa aljan talalhat6 eszkdzsavot.
programfa
eszkodztarban o
Visszavonas & . o, - s
e visszavonja és Ujra végrehajtja a parancsok modositasait.
Ujrainditas o
Mozg’atas +
felfele & modositja egy csomopont helyzetét.
Mozgatés 3
lefelé
levag egy csomopontot, €s lehetévé teszi, hogy mas
Kivagas ¥ | m(iveletekhez hasznaljak (pl. beillesztés egy mas helyen
a programfaban).
lemasol egy csomoépontot, €s lehetbve teszi
Masolas | | felhasznalasat mas miveletekhez (pl. beillesztés egy
masik helyre a programfaban).
Beillesztés beilles:zt egy korabban kivagott vagy masolt
csomoépontot.
Torlés M | eltavolit egy csomopontot a programfabdl.
Tiltads = | letilt konkrét csomoépontokat a programfan.
keresés a programfaban.
Keresés gomb | &
A keresésbdl valo kilépéshez koppintson a
ikonra.
UR15 161 Felhasznaloi kézikonyv
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11.5. Kijelolt programcsomopontok hasznalata

Leiras A robotprogramot a programfa barmelyik programcsomaopontjabdl elindithatja. Ez akkor
hasznos, amikor a sajat programjat teszteli.

A robot kézi lzemmaodjaban engedélyezheti, hogy a program egy kivalasztott csoméponttdl
induljon, vagy elindithatja a teljes programot az elejétél.

Lejatszas a A lejatszas gomb a lablécben kilonb6z6 lehetéségeket nyujt a program inditasara.
kivalasztasbal Az alabbi képen a Lejatszas gomb van kivalasztva, és a Lejatszas a Kijel6lésbél jelenik
meg.

Mozgas . . PR
Seoant 1 X Viéltozdk bedllitdsa Mozgas Move) -

pon 2 v Robotprogram Hatédrozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok kézétt.
- 3 ¢ 4o Move

a4 ® Utpont 1 Az alébbi értékek vonatkoznak az 8sszes gyermek Utpontra, €s flggnek a kivélasztott
Vérakozas - mozgastipustél
Beallitas Helyzet Mozgas
Elugras Funkcié Mozgésvezériéi
Leallit ‘A\ap v ‘ ‘K\asszwkus - ‘
Megjegyzés TCP bedlitdsa llesztés sebessége
a4 13 f\ 4 °
p— [Aktfy TCP haszndlata -] ‘ 60, /s
Hasznos llesztés gyorsuldsa
D Speciélis O llesztési szégek haszndlata
) Sablonok
o Lejatszés az elejétdl
Robotprogram
Lejétszés a kivélasztésbdl
= — 3 M s
23S XKBREZ ovel

o Normal

* Egy programot csak a robotprogram-fa egy csomopontjabol indithat el. A
Lejatszas a kivalasztasbdl ledll, ha egy program nem futtathato egy kivalasztott
csomoponttol.

A program akkor is megall, és hibalizenetet jelenit meg, ha a kivalasztott
csomoépontbol szarmazo program lejatszasa kézben nem hozzarendelt valtozéval
talalkozik.

* ALejatszas a kivalasztasbdlparancsot alprogramban hasznalhatja A program
végrehajtasa leall, amikor az alprogram befejezédik.

* A Lejatszas kivalasztastl nem hasznalhato végrehajtasi szalakkal, mivel a
szalak mindig az elejérdl indulnak.

Program 1. Jeldljon ki egy csomopontot a programfan.
lejatszasa egy 2. Alablécben koppintson a Lejatszas lehetéségre.
kijel6lt . e x . .
Valassza a Lejatszas gylijteménybdl elemet, hogy e rogramot futtasson a
csoméponttd | gyuj y gy egy prog

programfa egy csomopontjabdl.

Példa Egy leallitott programot egy adott csomdpontbdl indithat Ujra.
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11.6. Alapvetd programcsomopontok hasznalata

Leiras

Az alapvetd programcsomépontok egyszerii robotalkalmazasok Iétrehozasara szolgalnak.
Egyes alapvet6 programcsomépontokat a robotprogramjaban talalhaté megjegyzések
rendszerezésére és létrehozasara is hasznaljuk. Ez igen hasznos lehet, ha nagy
robotprogramrol van szo.

11.7. Alapvetd programcsomopontok: Mozgatas

Leiras

A Mozgatas parancs lehetdvé teszi, hogy a robot eljusson egy A pontbdl a B pontba. A robot
mozgasanak mddja fontos az altala végzett feladat szempontjabdl. Amikor a programfahoz
egy Mozgatas parancsot ad, a képernyd jobb oldalan megjelenik a Mozgatas panel. A
Mozgatas panel opcidi lehetévé teszik a Mozgatas és a csatolt Utpont konfiguralasat.

SebességbeadllitAsok A mozgastipusokra vonatkozd megosztott paraméterek a maximalis izileti

sebesség és az iziileti gyorsulas.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

1.1 Mozgas sebességprofilja. A gérbe harom szegmensre oszlik: gyorsulas,
tempomat és lassulas. A tempomat fazis szintjét a mozgas sebességének
beadllitasa, mig a gyorsulas és lassulas fazis meredekségét a gyorsulasi
paraméter adja meg.

UR15
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Az OptiMove egy olyan mozgasvezérlési lehet6ség, amellyel hardveres korlatok betartasa
mellett hatdrozhatja meg a robot sebességét és gyorsulasat. Ez azt jelenti, hogy a robot
optimalis mozgasa nem lépi tul a kivant hatarokat.

Tehat a 100% a hardveres korlatokon bellil maradé maximalis sebesség-szazalékot és
gyorsulast jelenti.

Frogram

¥ Robotprogram

@ Utpent_1
= Bedllitas
B Vérakozas
@ Ebugras
O Ledlit
®| Megjegyzés
= Mappa

N Sablonok

Keresés
Eré

Palettézo

[To T s S, B N TV N

Szallitoszalag
kovetése

=
o
-

Csavarozas

N
.

- JLres>
£ Hurok
= <lires:
L. Hivés-
= var_2:=2 *force()
b Ha..

- <(res>

e
[ BN - R E RS IR )
£} R

& Parancssor
& \Eitas .

O idézits_1

21 Il Lehalmozds
22 @ StartPos_1

[
o ©
-

@ o irdrn

28-S xBEE

O Normal

Véltozok

A

Mozgas
Hatédrozza meg, hogyan mozaogjon a robot az Utpontol< lkdzott,

Move| 4

Az aldbbi értékel vonatkoznalk az 8sszes gyermel Gtpontra, és fliggnek a kivalasztott
mozgastipustdl,

Helyzet Mozgas
Funlcid Mozgésvezérléic
|Alap v | ‘\(Iasszikus v |
TCP beéllitasa llesztés sebessége
I |Al<t\’v TCP hasznélata - | ‘ 60| °/s
llesztés gyorsuldsa
\ 80 °/s?

O lllesztési szogel haszndlata

v
— Visszaallités
00O @

Mozgatasi
parancsok
Utpontokat ad hozza.

A Move parancs iranyitja a robot mozgatasat az utpontok segitségével.
Amikor a programban mozgatasi parancsokat ad meg, a rendszer automatikusan

A mozgatasi parancsokat a robotkar utpontok kézétti mozgatasa gyorsulasanak és
sebességének beallitasara is hasznalhatja.

A robot négy mozgatasi paranccsal mozgathato a kovetkezé részekben leirtak szerint:

* Moved below

* Movel on the next page
* MoveP on the next page
* MoveCircle 166

MovelJ

A Moved parancs a robot szamara optimalis mozgatast hoz létre egy A pontbdl a B
pontba. A mozgatas nem feltétlenll az A és B kdz6tti egyenes vonal, hanem az iziletek
kiindulasi és véghelyzete szempontjabdl optimalis utvonal.

A Moved parancs olyan mozgasokat végez, amelyeket a robotkar izileti terében szamit ki
arendszer. Az izlleteket ugy vezérli, hogy egyidejlileg fejezzék be mozgasukat. Ez a
mozgatastipus a szerszam altal kdvetett ivelt palyat eredményez.

Felhasznaldi kézikbnyv
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MoveJ
megadasa

MoveJ
hozzaadasa
OptiMove
segitségével

lllesztési
sz6gek
hasznalata
funkcié
hasznalata

MovelL

MovelL
hozzaadasa

MoveP

1. Arobot programfajaban jel6lje ki azt a helyet, ahova mozgatési parancsot kivan
beirni.

2. Egy Mozgatas csomépont és egy utvonalpont hozzaadasahoz koppintson az Alap
részben a Mozgatas elemre.

3. Valassza ki a mozgatasi csomoépontot.

4. Valassza ki a Moved parancsot a legordiilé menubél.

1. Arobot programfajaban valassza ki a kivant mozgatasi csomépontot vagy utpont
csomopontot.

2. A Mozgasvezérlés legordilé meniiben valassza az OptiMove elemet.
3. Asebesség beallitdsahoz hasznalja a csuszkat.

4. A beallitdsok 6sszekapcsoldsanak megtartasahoz valassza a Skalazott gyorsitas
lehetbséget.

A beallitdsok egymastol fliggetlen modositasahoz tavolitsa el a Skalazott
gyorsitas kivalasztasat.

Az lllesztési szogek hasznalata opcié a 3D tartas alternativaja, amelynél Moved
segitségével hataroz meg utpontot.

Az illesztési sz6g hasznalataval meghatarozott utpontok nem maédosulnak, ha a programot
mas robotra viszik at. Ez hasznos, ha a programot egy Uj robotra telepiti.

Az lllesztési szogek hasznélata esetén a TCP lehetéségek és funkcié nem érhetd el.

A Movel parancs az A és B pont k§z4tti egyenes mentén torténé mozgast hoz létre. A
Movel linearisan mozgatja a szerszam kdzéppontjat (TCP) az utpontok kdzott. Ez azt
jelenti, hogy minden izllet bonyolultabb mozgast végez, hogy a szerszam egyenes
vonalban maradjon.

A Movel hozzaadasa hasonl6 a Moved hozzaadasahoz.
1. Arobot programfajaban jeldlje ki azt a helyet, ahova MoveL parancsot kivan beirni.

2. Az Alap részben koppintson a Mozgatas elemre, és a legérdulé menlibdl valassza
a Movel lehet6séget.

A Movel OptiMove segitségével t6rtén6 hozzaadasa hasonlo a Moved OptiMove
segitségével torténé hozzaadasahoz.

Miutan kivalasztotta a csomoépontot, egyszerlien navigaljon a Mozgasvezérlés legordildé
mentire, és valassza az OptiMove lehet&séget.

A MoveP parancs alland6 sebességl mozgast hoz Iétre az Utpontok kdzott.
Az allando sebesség fenntartasahoz az utpontok kozoétti atmenet engedélyezett.

UR15
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MoveP
hozzaadasa

Részlet

MoveCircle

MoveCircle
hozz4adasa

A MoveP hozzaadasa hasonlé a MovedJ és Movel hozzaadasahoz.
1. Arobot programfajaban jeldlje ki azt a helyet, ahova MoveP parancsot kivan beirni.

2. Az Alap részben koppintson a Mozgatas elemre, és a legordiild menubél valassza
a MoveP lehetdséget.

A MoveP OptiMove segitségével torténd hozzaadasa hasonlé a Moved OptiMove
segitségével torténé hozzaadasahoz.

Miutan kivalasztotta a csomoépontot, egyszerlien navigaljon a Mozgasvezérlés legordildé
mentre, és valassza az OptiMove lehet&séget.

A MoveP parancs egyenes vonal mentén mozgatja a szerszamot allandé sebességgel,
korives atmenetekkel, és a ragasztashoz vagy adagolashoz hasonlo technoldgiai
mdveleteknél célszerl az alkalmazasa. A keverék sugaranak mérete alapértelmezés
szerint megosztott érték az 6sszes Utpont kdzott. A kisebb érték élesebbé teszi az utat,
mig a nagyobb érték simabba teszi az utat. Mikdzben a robotkar allandé sebességgel
halad at az utpontokon, a robot vezérlddoboza nem varhat sem 1/O m(iveletre, sem
kezeldi mliveletre. Ez leallithatja a robotkar mozgasat, vagy a robot leallasat okozhatja.

A MoveCircle parancs korives mozgast hoz létre egy félkor I1étrehozasaval.
CircleMove csak MoveP paranccsal adhaté meg.

1. Arobot programfajaban jeldlje ki azt a helyet, ahova mozgatasi parancsot kivan
beirni.

2. Az Alap részben koppintson a Mozgatas lehet6ségre.

A robot programjahoz egy utpontot adunk hozza a Move csomadponttal egyitt.
Valassza ki a mozgatasi csomopontot.

A leg6rdil6 meniibdl valassza ki a MoveP parancsot.

Koppintson a Kérkérés mozgas hozzdadasa elemre

o g bk~ w

Valassza ki a tajolas maodjat.
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Részlet A robot a jelenlegi helyzetébél vagy a kezdépontbdl inditja a kérkérdés mozgast, és athalad
a koriven meghatarozott ViaPoint Utponton egészen az EndPoint végpontig, amelynél
befejezi a korkdros mozgast.

A szerszam tajolasat a kdriv mentén egy izemmad segitségével szamoljak ki.
Az lizemmad lehet:

* Rogzitett: csak a kezd6pont hasznalatos az eszkdz tajolasdnak meghatarozasara.

* Korlatozas nélkiil: a kezd6pont atalakul Végpontta a szerszam tajolasanak
meghatarozasahoz.

> Alap Q - Grafika Viéltozék

D Specidlis
2 v Robotprogram ~| CircleMove
v Sablonok 3 9« MoveP
P 4 @ Utpont_1
Keresés 5 - Egy kérmozdulatot tesznek harom Citpont o
— @ v CircleMove segitségével: az Ctpont megeldzi a AV
16 6 @ ViaPoint_1 CircleMove csomépontot, az tpontot (1), LoD
—— 7 ® Végpont 1 a ViaPointot (2) és az EndPointot (3). _
szallitészalag 8 = Bedlitds Amikor régzitett médban van: (
Kovetése 9 B Vérakozas E mozgés téjoldsét a robot kezdSpontja )
P hatdrozza meg, teht a robot megtartja azt /
s e a téolast, amelyik a kérhdz viszonyul a ,/
11 O Ledlt mozgés éthaladd és végpontjain &t 1
112 ) Megiegyzés 3 =)

- Vélassza K a téolas modjat, amelyik a kérhsz viszonyul
18 3= var_2:=2 * force() @ Rogztett

19
x 9 b Ha . O Nem korlétozott
=] <dres

21 & Parancssor

22 * Véltds
~
idAZitA 1

28 - xmpaz

O Normal

ATCP Ezt a beallitdst akkor hasznalja, ha TCP-t kell valtani a robotprogram végrehajtasa soran.
beallitasa Ez akkor hasznos, ha kiilénb6z8 targyakat kell kezelni a robotprogramban.

funkcio A robot mozgatasa attol fliggéen modosul, hogy melyik TCP-t allitottak be aktiv TCP-
hasznalata ként.

Az Aktiv TCP figyelmen kivil hagyasa lehetévé teszi ezt a mozgast a
szerszamperemhez képest.

TCP beéllitasa 1. Nyissa meg a Program Tab képerny6t az utpontokhoz hasznalt TCP

egy beallitasahoz.

mozgatasban 2. A Command (Parancs) alatt a jobb oldali legérdiilé menuben valassza ki a Move
(Mozgatas) tipust.

A Mozgas alatt valasszon egy lehet6séget a TCP beadllitdsa legérdiilé menuben.

Valassza az Use active TCP (aktiv TCP hasznalata)>, vagy valasszon egy
felhasznal6 altal meghatérozott TCP-t.
Valaszthatja az Aktiv TCP mell6zése lehet6séget is.
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Funkcio

koordinatait.
Ez akkor hasznos, amikor az utpontokat allitja be (Ilasd Funkciok).

A funkcid a kdvetkezd esetekben hasznalhato:

Megosztott
paraméterek
egy mozgatasi
parancsban

Hasznalja a Funkciot az utpontok k6z6tt, hogy a program megjegyezze a szerszam

* Afunkcioé nincs hatassal a relativ Utpontokra. A relativ mozgas mindig az Alap
tajolasahoz viszonyitva torténik.

* Amikor a robotkar valtozé Utpont felé halad, a szerszam kdzéppontjat (TCP) a
kivalasztott funkcié terében lévé valtozo koordinataiként kell kiszamitani. Ezért a
robotkar valtozo utponthoz t6rténd mozgasa megvaltozik, ha egy masik funkciot

valaszt ki.

* A program futasa kézben is modosithatja egy funkcid helyzetét, ha beallit egy tartast
az annak megfeleld valtozohoz.

A Mozgatas képerny§ jobb alsé sarkaban talalhaté megosztott paraméterek a robotkar
el6zd pozicidjatdl a parancs alatt Iévé elsé Utpontig, majd onnan az azt kovetd utpontokig
végzett mozgasra vonatkoznak.
A Mozgatas parancs beallitdsai nem vonatkoznak az utolso utpontbol kiinduld, a

Mozgatas parancs alatt végzett palyara.

> Specislis

W Sablonok

Keresés
Eré
Palettazo

Szallitoszalag
kovetése

Csavarozas

o Normal

ISR RIS T, I I N

3

¥ Robotprogram
9 < Move/
@® Utpont_1
= Bedllitds
B Vérakozds
@A ElBugras
O Ledlit
» Me
? m Mappa
= <lires:

9 £ Hurok
= <lires=
1. Hivas-
a= var_2:=2 *force()
¢ B Ha..
<lres:
& Parancssor
& Valtds ...
© idézité_1
9 B Lehaimozés
@ StartPos_1

SN,

$OoOXKBBW:

~

3

Valtozék

Mozgas

Move) v

Hatdrozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok kézott

Az aldbbi értékek vonatkoznak az 8sszes gyermek Utpontra, és fliggnel a kivélasztott

mozgéstipustdl.

Helyzet Mozgas
Funkcid Mozgdsvezérik
‘A\ap v ‘ ‘Klasszikus A ‘

TCP bedlitasa

llesztés sebessége

Altiv TCP hasznélata

-] \ 60] °/s

O llesztési szégek hasznélata

llesztés gyorsuldsa
\ 80

/52

Visszadllitis
° 0 o Szir'rw.ﬂéw:iwfw.
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11.8. Alapveté programcsomopontok: Utpontok

Leiras Az utpontok alkotjak egy robotprogram egyik leginkabb kdzponti elemét, amelyek utasitjak
a robotkart, hogy hova menjen egy-egy mozgatassal.

Utpontok Egy utpont kisér egy mozgatast, ezért kdtelez6 hozzaadni egy mozgatast az elsé
hozziadasa .

utponthoz .
Egy Gtpont 1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet, ahova egy Move (mozgatas)
hozz4adasa egy parancsot kivan beirni.
robotprogramhoz 2. Az Alap részben koppintson a Mozgatés lehet6ségre.

A robot programjahoz egy utpontot adunk hozza a Move csomoponttal egyiitt.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables
Move
- 1 ¥ Robot Program Move Move) A 4
U 2 ¢ Move) Specify how the robot will move between waypoints
Direction 3 © Waypoint 1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP - ‘ ‘ 60.0‘ °ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
fl W ‘Ease v ‘ ‘ 80.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
> Advanced O Use joint angles
> Templates

O Normal :’ ° 0 o simuiation ()
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Tovabbi Gtpontok
hozzaadasa egy

Robotprogramjaban valasszon ki egy Mozgatas csomopontot vagy egy Utpont
csomopontot.

mozgatashoz Az Alapbeallitasok alatt koppintson az Utpont lehetéségre.
(’Move) vagy A tovabbi Utpontot a Mozgatas csomépontban adjuk hozza. Ez az Gtpont a
utponthoz Mozgatas parancs részét képezi.
Universal Robots Graphical Prograi ronment
Q _ Graphics Variables
Move
Waypoint 2 ;&.DMsvsjrogram Wayp‘"nt Fixed position
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint}
4 @ Waypoint_2
Wait 5 @ Waypoint_3
_ ?
Popup | -
Edit pose |
Comment
I b Move here
Folder
Set Payload
@ Stop at this point @ Use shared parameters
O Blend with radius o Joirt Speed 60
0 Joirt Acceleration 80
OT\me 2.0
. — Add Until
43S XBREATE
O Normal ‘ ) ° 0 o Simulation .
A tovabbi utpont az On éltal a robotprogramban kivalasztott Utpont ala keril.
Részlet Az Utpont hasznalata azt jelenti, hogy a mozgatas parancsbdl betanitott viszonyt alkalmazza

a tulajdonsag és a TCP kozott. A jellemzd és a TCP koz6tti viszonyt, az aktualisan
kivalasztott jellemzére alkalmazva, érjuk el a kivant TCP-helyet. A robot kiszamitja, hogyan
kell a kart pozicionalni ahhoz, hogy az aktuélisan aktiv TCP elérhesse a kivant TCP-

helyzetet.

Felhasznaldi kézikbnyv

170 UR15

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS 11. Az elsé program

11.9. AMozgatas ful hasznalata

Leiras A Mozgatas lap képerny&vel kdzvetleniil mozgathatja (kocogtathatja) a robotkart, akar a
robotszerszam elforditasaval/forgatasaval, akar a robot izlileteinek egyenkénti
mozgatasaval.

eszkéz helyzete

ot
unkei
Neézet < Tcp x[ -14352mm Rx[_ 0,002]raa

o[ s1207]mm A 3160

TCP téjolésa

A szerszam Tartsa lenyomva a Szerszdm mozgatésa nyilak barmelyikét a robotkar megfelel6 iranyba
mozgatasa torténé mozgatasahoz.
nyilak

* A Translate nyilak (fels6) a szerszamtokmanyt a jelzett iranyba mozgatjak.
hasznalata

* AForgatas nyilak (als6) a szerszam tajolasat a megadott iranyba valtoztatjak. A
forgatasi pont a szerszamkozéppont (TCP), azaz a robotkar végén 1évd pont, amely
a szerszam jellegzetes pontjat adja. A TCP kis kék golyoként jelenik meg.

Robot Ha a TCP aktualis pozicidja megkdzelit egy biztonsagi sikot, egy inditasi sikot, vagy a
robotszerszam orientacioja a szerszam tajolasi hatarértéke kdzelében van, megjelenik a
kdzeli hatarérték 3D abrazolasa. A program végrehajtédsa kdzben a hatarértékek
megjelenitése le van tiltva.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinben jelennek meg, egy nyillal, amely jelzi, hogy a
siknak melyik oldalan szabad a robot TCP-t elhelyezni.

Az inditasi sikok kék és zdld szinben jelennek meg, egy nyil jelzi a sik azon oldalat, ahol a
Normal izemmod hatarértékei aktivak.

Az eszk0Oz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkdz
aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett teriiletet
(vektor).

Amikor a TCP robot mar nincs a hatarérték kézelében, a 3D-s abrazolas eltlinik. Ha a TCP
megseérti vagy nagyon kézel all a hatarérték megsértéséhez, a hatarérték megjelenitése
pirosra valt.

Jellemzé A Tulajdonsagalatt megadhatja, hogyan iranyitja a robotkart a Nézet, Alap, vagy
Szerszam tulajdonsagokhoz képest. A robotkar iranyitasanak legjobb érzete érdekében
kivalaszthatja a View funkcidt, majd a Rotate nyilakkal modosithatja a 3D kép latoszdgét,
hogy megfeleljen a valddi robotkar nézetének.
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Aktiv TCP

Kezdélap

Szabad
mozgatas

Igazitas

Szerszam
pozicidja

Kdz6s
allaspont

A Robot mez6ben, az Aktiv TCP alatt, az aktualis aktiv szerszamkdzpont neve (TCP) jelenik
meg.

Az Alaphelyzet nyomégombbal megnyithatja a Robotot helyzetbe allitdsa képernyét, ahol
az Auto gombot lenyomva tartva allithatja a robotot a Telepités alatt korabban
meghatarozott helyzetbe. Az Alaphelyzet gomb alapértelmezett beallitasa visszaallitja a
robotkart fliggdleges helyzetbe.

A képernydn megjelené Freedrive (szabadonfutd) gomb segitségével a robotkart a kivant
helyzetekbe/tartasokba lehet huzni.

A Align (igazitas) gomb lehet6vé teszi, hogy az aktiv TCP Z tengelye egy kivalasztott
jellemzéhodz igazodijon.

A szbvegdobozok a TCP teljes koordinataértékeit jelenitik meg a kivalasztott jellemzéhéz
viszonyitva. Tobb nevesitett TCP-t is konfiguralhat. A Tartds szerkesztése lehetdségre
koppintva elérheti a Tartasszerkeszt6é képernyét is.

A Joint Position mez6 lehet6ve teszi az egyes iziiletek kdzvetlen vezérlését. Minden hézag
egy alapértelmezett hézag-hatarérték mentén mozog — 360~ és + 3607 kozo6tt, amelyet egy
vizszintes sav hataroz meg. A hatarérték elérése utan a csuklét mar nem lehet tovabb
mozgatni. Konfiguralhatja az illesztéseket az alapértelmezettdl eltérd pozicidtartomannyal,
ezt az Uj tartomanyt piros zéna jelzi a vizszintes savon beldl.
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A Szabadonfuté A szabadonfutd Freedrive gomb csak akkor hasznalhato az alkalmazasokban, ha a
(Freedrive) kockazatértékelés ezt megengedi.
hasznalata a

Mozgatas lapon é FIGYELMEZTETES

A rogzitési beallitas helyes konfiguralasanak elmulasztasa a Freedrive
gomb hasznalatakor a robotkar nemkivanatos mozgasat
eredményezheti.

* A Freedrive hasznalata el6tt a hasznos teher és a robot
szerelési beallitasait helyesen kell beéllitani.

* Minden személynek a robotkar hatétavolsagan kivil kell
maradnia, amikor a Freedrive hasznélatban van.

é FIGYELMEZTETES
A telepitési beallitasok nem megfeleld konfiguralasa ndvelheti a

robotkar Freedrive kdzbeni leesésének kockazatat a hasznos teher
hibai miatt.
* Ellenérizze, hogy a telepitési beallitasok megfelel6ek-e (pl. a
robot felszerelési szoge, a hasznos teher ttmege és a hasznos

teher sulypontjanak eltolasa) . Mentse el és toltse be a
telepitéfajlokat a programmal egyitt.

* Mentse el és toltse be a telepitéfajlokat a programmal egyitt.

11.10. Tartasszerkeszto

Leiras Miutan megnyitotta a Pose Editor képerny6t, pontosan konfiguralhatja a célcsukld poziciéit
vagy a célpoziciot (pozicié és tajolas) a TCP-hez. Megjegyzés: Ez a képerny6 offline , és
nem vezérli kbzvetlenil a robotkart.

RYi-lgreq (AR

TP
x 143,51/ mm
512,17 mm

[+

z -184,84 mm

[+]+[+]
L D] e Dt

[ ]
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Robot

Jellemzé és
eszkéz
pozicidja

lllesztési
poziciok

amelyet a képernyén megadott értékek vezérelnek. Nagyitashoz/kicsinyitéshez nyomja meg a
nagyité ikonokat, vagy hluzza at rajta az ujjat a nézet megvaltoztatasahoz.

Ha a robot TCP megadott célpozicidja kbzel van egy biztonsagi vagy inditésikhoz, vagy a
robotszerszam tajolasa a szerszam tajolasi hatarértékéhez kbzel van, a kdzeli hatarérték 3D
abrazolasa jelenik meg. A biztonségi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg egy kis
nyillal, amely a normal sikot jelzi, amely jelzi a sik azon oldalat, amelyen a TCP robot
elhelyezhetd. Az inditosikok kék és zold szinben jelennek meg és egy kis nyil mutat a sik azon
oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei aktivak. Az eszkdz tajolas hataréertékeit egy térbeli
kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszk6z aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi
az eszkdz tajolasahoz engedélyezett terlletet (vektor). Amikor a TCP célrobot mar nincs a
hatarérték kdzelében, a 3D-s abrazolas eltlinik. Ha a megcélzott TCP megsérti vagy nagyon
kozel &ll a hatarérték megsértéséhez, a hatarérték megjelenitése pirosra valt.

Megjelennek a kivalasztott funkcié aktiv TCP- és koordinataértékei. A X, Y, Z koordinatak
meghatarozzak az eszkdz helyzetét. A RX, RY, RZ koordinatak hatarozzak meg a tajolast.
Tébb nevesitett TCP konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi tajékoztatast talal itt.
Az RX, RY és RZ mez6k feletti legordilé menlibdl valaszthatja ki az orientacids abrazolas
tipusat:

* Elforgatasi vektor [rad] A tajolas elforgatasi vektorként van megadva. A tengely

hossza a forgatandé szdg radianban, a vektor maga pedig megadja a tengelyt,
amelyet forgatni szandékozik. Ez az alapértelmezett beallitas.

* forgatési vektor [°] Az iranyt egy forgatasi vektor formajaban adjuk meg, ahol a
vektor hossza a forgatas szdgét adja meg fokokban.

* RPY [rad] Roll, pitch és yaw (RPY) szdgek, ahol a szégek radianban vannak
megadva. Az RPY-forgasi matrixot (X, Y’, Z” forgas) a kévetkezd képlet adja meg:
Rroy(y, B, a) = Rz(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [¢]Roll, pitch és yaw (RPY) szdgek, ahol a szégek fokban vannak megadva.

A koordinatak szerkesztéséhez koppintson az értékekre. A + vagy - gombokat is
megérintheti egy doboz jobb oldalan, hogy hozzaadjon/kivonjon egy 6sszeget az aktualis
értékhez/értékbdl. Vagy lenyomva tarthat egy gombot az érték kézvetlen
noveléséhez/csdkkentéséhez.

Az egyes koz0s pozicidkat kozvetlenil hatarozzak meg. Minden csuklé-helyzethez tartozhat
egy csuklo-hatarérték tartomany a - 360 ° értéktél + 360 ° értékig. A csukldpoziciokat a
kdvetkezdképpen konfiguralhatja:

* Koppintson a + vagy - gombokra egy doboz jobb oldalan, hogy hozzaadjon vagy
kivonjon egy 6sszeget az aktualis értékhez/értékbdl.

* Tartson lenyomva egy gombot az érték kozvetlen ndveléséhez/cstkkentéséhez.
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OK gomb

Ha ezt a képerny6t a Mozgatas képerny6rél aktivalta, az OK gombra koppintva térjen vissza a
Mozgatas képernydre. A robotkar a megadott célpontra mozog. Ha az utoljara megadott érték
egy szerszamkoordinata volt, a robotkar a MoveL mozgatéastipussal mozog a célhelyzetbe;
vagy a MovedJ mozgatastipust hasznalja, ha legutobb egy iziileti helyzetet adott meg.

Mégse A Mégse gombra koppintva kilép a képerny6bdl, minden modositast elvetve.
gomb
UR15 175 Felhasznaloi kézikonyv
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12. Kiberbiztonsagi fenyegetéesertekelés

Ez a rész olyan informaciokat tartalmaz, amelyek segitenek megerdsiteni a robotot a
potencialis kiberbiztonsagi fenyegetésekkel szemben. Felvazolja a kiberbiztonsagi

Leiras fenyegetések kezelésére vonatkozo kdvetelményeket, és biztonsagi megerdsitési utmutatot
ad.

12.1. Altaldnos kiberbiztonsag

Leiras Egy Universal Robots robot halézathoz valo csatlakoztatasa kiberbiztonsagi kockazatokat
jelenthet.
Ezeket a kockazatokat szakképzett személyzet alkalmazasaval és kiilénleges
a robot kiberbiztonsaganak védelmére iranyulo intézkedések alkalmazasaval enyhitheti.
A kiberbiztonsagi intézkedések végrehajtasahoz kiberbiztonsagi fenyegetésértékelésre van
szikség.
A cél a kovetkezd:

* Fenyegetések felismerése
* Bizalmi zonak és csatornak meghatarozasa

* Adja meg az alkalmazas egyes 6sszetevdinek kdvetelményeit

é FIGYELMEZTETES
A kiberbiztonsagi kockazatértékelés elmulasztasa veszélybe sodorhatja a
robotot.

* Arendszer-6sszeépitd vagy hozzaért6, képzett személyzet kdteles
elvégezni a kiberbiztonsagi kockazatértékelést.

ERTESITES

Kizardlag hozzaért6, szakképzett személyzet felel az alabbiak igényének
megallapitdsaért: konkrét kiberbiztonsagi intézkedések alkalmazasa és a
szlikséges kiberbiztonsagi intézkedések meghatarozasa.

12.2. Kiberbiztonsagi kovetelmenyek

Leiras Az On halozatanak konfiguralasa és a robot védelme megkéveteli Ontél a kiberbiztonsagi
fenyegetést enyhit6 intézkedések végrehajtasat.
Kovesse az 6sszes kdvetelményt, miel6tt elkezdi a haldzat konfiguralasat, majd gy6zd6djon
meg arrol, hogy a robot bedllitasa biztonsagos.
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Kiberbiztonsag

Hal6zati
konfiguraciés
kévetelmények

Robotbeallitas
biztonségi
kévetelményei

Az lizemelteté személyzetnek alaposan ismernie kell az altalanos
kiberbiztonsagi elveket és az UR robotban hasznalt fejlett technoldgiakat.

Fizikai biztonsagi intézkedéseket kell bevezetni annak érdekében, hogy csak az
arra felhatalmazott személyzetnek legyen fizikai hozzaférése a robothoz.

Minden hozzaférési pontot ellendrizni kell. Példaul: ajtézarak, beléptetd
kartyarendszerek, fizikai hozzaférés-ellenbrzés altalaban.

é FIGYELMEZTETES
Ha a robotot olyan haldézathoz csatlakoztatja, amely nincs

megfeleléen biztositva, ez biztonsagi és védelmi kockazatokat
jelenthet.

* Csak megbizhat6 és megfelel6en védett halozathoz
csatlakoztassa a robotot.

Csak megbizhat6 eszkdzok csatlakozhatnak a helyi halézathoz.
A szomszédos halézatokbol nem lehet bejové kapcsolat a robothoz.

A robotbdl kimend kapcsolatokat ugy kell korlatozni, hogy az adott portok,
protokollok és cimek legkisebb relevans csoportjat lehessen hasznalni.

Csak megbizhato partnerektdl szarmaz6é URCap- és varazsszkriptek
hasznalhatdk, és csak azok hitelességének és épségének ellenbrzése utan

Modositsa az alapértelmezett jelszo6t egy Uj, erés jelszora.
A ,Varazsfajlok” letiltasa, ha nem aktivan hasznaljak (PolyScope 5).

Az SSH-hozzaférés letiltasa, ha nincs ra sziikség. A kulcsalapu hitelesités
elényben részesitése a jelsz6alapu hitelesitéssel szemben

Allitsa a robot tlizfalat a legszigorubb hasznalhaté beallitasokra, és tiltsa le az
0sszes nem hasznalt interfészt és szolgaltatast, zarja le a portokat és korlatozza
az IP-cimeket.

UR15
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12.3. Iranyelvek a kiberbiztonsagi szigoritashoz

Leiras A PolyScope szamos funkci6t tartalmaz a hal6zati kapcsolat biztonsaganak megdrzéséhez,
azonban a kdvetkezd iranyelvek betartasaval tovabb fokozhatja a biztonsagot:

Miel6tt a robotot barmilyen halézathoz csatlakoztatja, mindig cserélje le az
alapértelmezett jelszot egy erés jelszora.

ERTESITES

Az elfelejtett vagy elveszett jelszét nem tudja visszahivni vagy
visszaallitani.

* Minden jelszét taroljon biztonsagosan.

A beépitett bedllitdsok hasznalatdval korlatozhatja a robot hozzaférését a halézathoz,
amennyire lehetséges.

Egyes adatatviteli feliletek nem rendelkeznek a kommunikacio hitelesitésére és
titkositasara szolgalé médszerrel. Ez egy biztonsagi kockazat. Fontolja meg
megfelel kockazatcsdkkentd intézkedések alkalmazasat a kiberbiztonsagi
fenyegetések sajat ertékelése alapjan.

A robotinterfészek mas eszkdzokrél tortend eléréséhez SSH-alagutat (helyi
porttovabbitas) kell hasznalni, ha a kapcsolat atlépi a bizalmi zona hatarat.

Tavolitsa el az érzékeny adatokat a robotrol, miel6tt azt hasznalaton kivil helyezné.
Forditson kulonos figyelmet az URCaps beéplilére és a program-mappaban lévd
adatokra.

* Arendkivil bizalmas adatok biztonsagos eltavolitasa érdekében tordlje vagy
semmisitse meg biztonsagosan az SD-kartyat.
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13. Kommunikacids halozatok

13. Kommunikacios ha

Sin

Ozatok

A Fieldbus beallitasok segitségével meghatarozhatja és konfiguralhatja a PolyScope altal
elfogadott valos idejl elosztott vezérléshez hasznalt ipari szamitdgépes haldzati protokollok
csaladjat:

MODBUS
Ethernet/IP
Profinet
PROFIsafe
UR Connect

UR15
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13.1. MODBUS

Leiras

Frissités

Egység
hozzaadasa

Egység
torlése

Egység IP-
cimének
beallitasa

Szekvencialis
tizemmodd

Szignal
hozzaadasa

Itt lehet beallitani a MODBUS kliens (master) jeleket. A megadott IP-cimeken a MODBUS
szerverekhez (vagy szolgakhoz) valé csatlakozasok bemeneti’kimeneti jelekkel (regiszterek
vagy digitalis) hozhatok létre. Minden jelnek egyedi neve van, igy programokban
hasznalhato.

> Funkeidk
22

MMMMMM
PROFINET
Ethertietip

> Unceps

Nyomja meg ezt a gombot az 6sszes MODBUS-KAPCSOLAT frissitéséhez. A frissités
levalasztja az 6sszes modbus egységet, és Ujra csatlakoztatja 6ket. Minden statisztika
torlédik.

Uj Modbus-egység hozzaadasahoz nyomja meg ezt A gombot.

Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az adott egység 6sszes jelének
torléséhez.

Itt lathatdo a MODBUS egység IP-cime. A médositashoz nyomja meg a gombot.

Kizardlag akkor érhetd el, ha a Specialis beallitasok megjelenitését jeldlte be. Ennek a
jeldlénégyzetnek a kijeldlése arra kényszeriti a modbus klienst, hogy a kdvetkezd kérés
elklldése el6tt varja meg a valaszt. Ezt az izemmaodot néhany terepibusz-egység
igényli. Ennek az opcidnak a bekapcsolasa segithet, ha tobb jel van, és a ndévekvo kérési
frekvencia a jel megszakadasat eredményezi.

A tényleges jelfrekvencia alacsonyabb lehet a kértnél, ha tobb jel van megadva
szekvencialis izemmadban. A tényleges jelfrekvencia medfigyelhet a jelstatisztikakban
A jelzéfény sérgéra valt, ha a tényleges jelfrekvencia kisebb, mint a Frekvencia
legorduild listabol kivalasztott érték fele.

Nyomja meg ezt a gombot egy jel hozzaadasahoz a megfelel6 MODBUS egységhez.
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Szignal Nyomja meg ezt a gombot egy MODBUS jel t6rléséhez a megfelel6 MODBUS egységbdl.
tériése

Jeltipus Hasznalja ezt a legordulé ment a jel tipusanak kivalasztasahoz.

beallitasa A rendelkezésre allé tipusok:

A digitalis bemenet (tekercs) egy egybites mennyiség, amelyet a
Digitalis jel cimmezdjében megadott tekercs MODBUS egységébdl
bemenet olvasnak le. A 0x02 (Read Discrete Inputs - Diszkrét bemenetek
olvasasa) funkciokodot hasznaljuk.

A digitalis kimenet (tekercs) egy egybites mennyiség, amely
magasra vagy alacsonyra allithaté. Miel6tt a felhasznalo
bedllitana ennek a kimenetnek az értékét, az érték leolvasasra
kertl a tavoli MODBUS egységbél. Ez azt jelenti, hogy a 0x01
(olvasési tekercsek) funkcidkdd van hasznalatban. Ha a
kimenetet egy robotprogram 4allitotta be, vagy megnyomta a set
signal value gombot, a rendszer a 0x05 (Write Single Coil)
funkcidkddot hasznalja tovabb.

A regiszterbevitel egy 16 bites mennyiség, amely a cimmez&ben
Regisztracios | megadott cimrél olvashato le. A rendszer a 0x04 (Olvasasi
bemenet bemeneti regiszterek) figgvénykddot hasznalja.

A regiszter kimenet egy 16 bites mennyiség, amelyet a
felhasznal6 beallithat. A regiszter értékének beallitasa el6tt
annak értéke leolvaséasra keril a tavoli MODBUS egységbdl. Ez
lllesztési azt jelenti, hogy a 0x03 (Olvasasi nyilvantartasok) fliggvénykaod
kimenet van hasznalatban. Amikor a kimenetet egy robot-program allitja
be, vagy egy jelértéket adnak meg a jelérték beallitdsa
mezd8ben, akkor a 0x06 funkcidkddot (Egyszeri regiszter iras)
hasznalja az érték beallitasahoz a tavoli MODBUS egységen.

Digitalis
kimenet

Jelcim Ez a mez6 a tavoli MODBUS szerver cimét mutatja. Masik cim kivalasztasahoz hasznalja a
beallitasa képerny6-billenty(izetet. Az érvényes cimek a tavoli MODBUS egyseég gyartéjatol és
konfiguracioéjatol fliggenek.

Jelnevének A képernydn megjelend billentylizet segitségével a felhasznald nevet adhat a jelnek. Ez a
beallitasa név akkor hasznalatos, ha a jelet programokban hasznaljak.

Jelérték Itt Iathato a jel aktualis értéke. A regiszterjelek esetében az értéket elbjel nélkili egész
szamkeént fejezzUlk ki. Kimeneti jelek esetén a kivant jelérték a gombbal allithatd be. Ismét
egy regiszter kimenethez az egységbe irandé értéket eldjel nélkiili egész szamként kell
megadni.
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Jelkapcsolat Ez az ikon azt jelzi, hogy a jel megfelel6en olvashatd/irhaté-e (z6ld), vagy ha az egység
allapota varatlanul reagal, vagy nem érhet6 el (sziirke). Ha MODBUS kivételi valasz érkezik, a
valaszkod megjelenik. A MODBUS-TCP kivétellel kapcsolatos valaszok a kdvetkez6k:

ERVENYTELEN FUGGVENY (0x01) A lekérdezésben kapott
fuggvénykod nem megengedett mivelet a szerver (vagy slave) szamara.
ERVENYTELEN ADATCIM (0x02) A lekérdezésben kapott fliggvénykod
nem megengedett mivelet a szerver (vagy slave) szamara, ellenérizze,
E2 | hogy a megadott jelcim megfelel-e a tavoli MODBUS szerver
beallitasanak.

ERVENYTELEN ADATERTEK (0x03) A lekérdezési adatmezében
szerepld érték nem megengedett érték a szerver (vagy slave) szamara;
E3 | ellenbrizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e a tavoli MODBUS
szerver megadott cimére.

SLAVE ESZKOZ HIBA (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tértént, mikézben
a szerver (vagy slave) megprébalta végrehajtani a kért miveletet.
NYUGTAZAS (0x05) Speciélis hasznalat a tavoli MODBUS egységnek
kildo6tt programozasi parancsokkal egyiitt.

SLAVE ESZKOZ FOGLALT (0x06) Specialis hasznalat a tavoli

E6 | MODBUS egységnek kiildott programozasi parancsokkal egyiitt, a slave
(szerver) most nem tud véalaszolni.

E1

E4

E5

Specialis
beallitdsok
megjelenitése

Ez a jel6ldnégyzet az egyes jelek specialis opcibit jeleniti meg/rejti el.
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Specialis — —— " —
beallitasok Eza m’enu z’a jel fI’ISSI.teSI g.yakorlsage?nfak meqvaltoztatasara
hasznalhat6. Ez azt jelenti, hogy a kérések milyen
L gyakorisaggal kertilnek elklldésre a tavoli MODBUS
Gyakorisag . . . . iyt
frissitése egységhez a jelérték olvasasa vagy irasa céljabdl. Ha a
frekvencia 0-ra van allitva, akkor a modbus kérések kérésre
modbus_get _signal_status, modbus_set_output_registerés
modbus_set_output_signal parancsfajl-funkciéval indulnak.
Ez a sz6vegmezd hasznalhatd egy adott alarendelt cim
beallitasara egy adott jelnek megfelel6 kérésekhez. Az
értéknek a 0-255 tartomanyban kell lennie, és az
Szolga cime alapértelmezett érték 255. Ha megvaltoztatja ezt az értéket,
javasoljuk, hogy olvassa el a tavoli MODBUS eszkéz
kézikdnyvét, hogy ellenérizze annak miikddését a szolga cim
megvaltoztatasakor.
Osszesités A TCP-kapcsolat bezarasanak és ujboli csatlakoztatasanak
Ujrakapcsolasa szama.
f,<apcsolat TCP-kapcsolat allapota.
allapota
Vélaszids [ms] A modbus-kérés elkildése és a kapott valasz kdzétt eltelt id6 -
ez csak akkor frisstil, ha a kommunikacio aktiv.
Modbus Hibakat tartalmazé fogadott csomagok szama (pl. érvénytelen
csomaghibak hosszusag, hianyz6 adatok, TCP aljzat hiba).
Azon modbus-kérések szama, amelyekre nem érkezett
Idétallépés valasz.
Sikertelen Azon csomagok s'zéma, amelyeket érvénytelerj .
(. szoftvercsatorna-allapot miatt nem lehetett elkildeni.
kérések
A kliens (mester) jel allapotanak atlagos gyakorisaga frissul.
Tényleges frekv. | Ez az érték Ujraszamitasra kerlil minden alkalommal, amikor a
jel valaszt kap a szervertdl (vagy a szolgatol).
Minden szamlalé 65535-ig szamol, majd visszacsévél 0-ra.
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13.2. EtherNet/IP

Leiras Az EtherNet/IP egy olyan halozati protokoll, amely lehetévé teszi a robot csatlakoztatasat
egy ipari EtherNet/IP szkenner eszk6zhoz.
Ha a kapcsolat engedélyezve van, kivalaszthatja azt a miveletet, amely akkor térténik,
amikor egy program elvesziti az EtherNet/IP szkenner eszk6z kapcsolatat.
Ezek az intézkedések a kdvetkezdk:

A PolyScope figyelmen kivil hagyja az EtherNet/IP kapcsolat
megszakadasat, és a program tovabb fut.

A PolyScope sziinetelteti az aktualis programot. A program
Szlineteltetés onnan folytatédik, ahol leallt.

Nincs

Stop A PolyScope leallitja az aktudlis programot.

13.3. Profinet

Leiras
A PROFINET hélozati protokoll engedélyezi vagy letiltja a robot csatlakoztatasat egy ipari
PROFINET IO-vezérléhoz.
Ha a kapcsolat engedélyezve van, kivalaszthatja azt a miveletet, amely akkor térténik,
amikor egy program elvesziti a Profinet |0-vezérl6 kapcsolatat.
Ezek az intézkedések a kovetkezOk:

A PolyScope figyelmen kivil hagyja a PROFINET kapcsolat
elvesztését, és a program tovabb fut.

A PolyScope sziinetelteti az aktualis programot. A program
Sziineteltetés onnan folytatédik, ahol leélit.

Nincs

A PolyScope leallitja az aktuélis programot.

Stop

Ha a PROFINET mi{iszaki eszkoz (pl. TIA portal) egy DCP Flash jelet kiild a robot
PROFINET vagy PROFIsafe eszktzére, megjelenik egy felugré ablak a PolyScope-ban.
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13.4. PROFlsafe

Leiras
ERTESITES
SW 5.25 provided a significant software update to PROFIsafe.

Please see the safety notice online: htips://www.universal-
robots.com/articles/ur/safety/safety-notice-profisafe-2/

A PROFIsafe halézati protokoll (2.6.1 verzidéban implementalva) lehetbveé teszi, hogy a robot
kommunikaljon az ISO 13849 Cat. 3 PLd szabvany kévetelményeinek megfelel biztonsagi
PLC-vel. A robot biztonsagi allapotinformaciokat tovabbit egy biztonsagi PLC-nek, majd
informacioét kap a csOkkentéshez vagy egy biztonsagi funkcio, példaul vészleallas
kivaltasahoz.

A PROFIsafe interfész biztonsagos, halézati alapu alternativat kinal a robot
vezérlédobozanak biztonsagi 10 csapjaihoz csatlakoz6 vezetékekhez.

A PROFIsafe csak olyan robotokon érhet6 el, amelyek rendelkeznek engedélyezd licenccel,
amelyet On a helyi értékesitési képviseléjéhez fordulva szerezhet be; a beszerzést kdvetéen
a licencet letdltheti a myUR oldalrdl.

a licenc aktivalasaval kapcsolatos informaciokeért.
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Biztonsagi A biztonsagi PLC altal a robotnak kiildétt vezérl6 tizenet a kdvetkez6 tablazatban szereplé
PLC kimenet informacidkat tartalmazza.

Jel

Vészledllitas rendszer szerint

Leiras
» 0: Aktivalja a rendszer vészleallitasat.

« 1:Torli a rendszer vészledllitasat.

Védelmi ledllitas

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

Megjegyzés: Nézze meg a ,Biztonsagi leéllas visszaallitdsa” jel

leirdsarél szolo részt is.

Biztonsagi leallitas visszaallitasa

Visszadllitja a biztonsagi leallas allapotat 0-rél 1-re valtaskor,

amikor a ,biztonsagi ledllas” jel mar 1-re van allitva.

Védelmi leallitas automatikus

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

« 1: Normal miikddési allapot.

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

Megjegyzés: Nézze meg a ,Biztonsagi leallas visszaallitasa -

automatikus mod” jel leirasarol szolo részt is.

Védé stop automatikus visszaallitasa

Visszadllitjia az automatikus biztonsagi ledllas allapotat 0-rol 1-
re valtaskor, amikor a ,biztonsagi leallas - automatikus maéd” jel

mar 1-re van allitva.

Csokkentett

« 0: Aktivélja a Csokkentett mod biztonsagi
hatarértékeit.

< 1:Aktivalja a ,Normal méd” biztonsagi hatarértékeit.
A biztonsagi rendszer garantdlja, hogy a robot a bemenet

aktivalasat kovetd 0,5 masodpercen bellil a csdkkentett

hatarértékeken beliil legyen. Ha a robotkar tovabbra is sérti a

leallitas lép életbe.

Uzemméd

» 0: Aktivalja a manualis mik6dési médot.
« 1: Aktivalja az automatikus miikddési modot.

Ha az ,Uzemmod kivélasztasa PROFIsafe-en keresztiil”
biztonsagi konfiguracio le van tiltva, ezt a mezét ki kell hagyni a

PROFIsafe vezérlélizenetbdl.
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Biztonsagi
PLC informacidkat tartalmazza.
bemenet

Jel

Allj, kat. 0

A robot altal a biztonsagi PLC-nek kildétt allapotiizenet a kdvetkez6 tablazatban szerepld

Leiras

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

* 1:Normal miikddési allapot.

Allj, kat. 1

vagy mar befejezte; vezérelt ledllitds, amelyet
koévetéen a motorok kikapcsolt allapotban maradnak,
behuzott fékekkel.

» 1: Normal miikédési allapot.

Allj, kat. 2

vagy mar befejezte; vezérelt ledllitds, amelyet
kévetéen a motorok bekapcsolt dllapotban maradnak.

* 1:Normal miikddési allapot.

Szabalysértés

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

* 1: Normal miikddési allapot.

Hiba

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

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

Vészleallas rendszer szerint

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

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

* Avezérlbegységhez csatolt IMMI modul
rendszerszintli vészleallitast valtott ki.

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

* 1:Arobot nincs a rendszer vészleallasi allapotaban.

Vészleallas robottal

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

* Atanitasi medal e-stop gombja meg van
nyomva.

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

* 1: Arobot nincs a robot vészledllasi llapotaban.

UR15
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Jel Leiras

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

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

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

Védelmi leallitas o L .
* Avezérlészekrény biztonsagi stop

konfiguralhato biztonsagi bemenetéhez
csatlakoztatott egység megerdsitette a
biztonsagi stopot.

* 1: Arobot nem allt le biztonsagi leallitas miatt.

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

visszaallitas funkcio hasznalatat.

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

fennall az alabbi feltételek egyike:

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

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

automatikus.

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

kikényszeriti a biztonsagi visszaallitas funkcié hasznalatat.

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

* Valamelyik 3PE k6zéps6 pozicidba van

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

nyomva.

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

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

Uzemmod
* 1: Automatikus

« 2:Kézi

* 0: A csokkentett biztonsagi hatarértékek aktivak.
Csokkentett

* 1: A normal biztonsagi hatarértékek aktivak.
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Jel Leiras

A biztonsagi hatarértékek aktiv készlete.
* 0:Normal

Aktiv korlat bedllitva

* 1: Csokkentett

*  2:Helyreallitas

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

Robot mozgatasa tekintjuk.

* 1: Arobot mozdulatlan.

* 0: Arobot nyugalomban van (a robot nem mozog), és a biztonsagi

alaphelyzetként meghatarozott helyzetben van.
Biztonsagos alaphelyzet
* 1: Arobot nincs nyugalomban, vagy nincs a biztonsagi

alaphelyzetként meghatarozott helyzetben.

A PROFlsafe A PROFIsafe konfiguralasa a biztonsagi PLC programozasahoz kapcsolodik, de
konfiguralasa minimalis robotbeallitast igényel.

1. Csatlakoztassa a robotot egy megbizhat6 halézathoz, amely hozzafér egy

biztonsagi el6irasoknak megfelel PLC-hez.
A PolyScope fejlécében koppintson a Telepités elemre.

Koppintson a Biztonsag elemre, valassza a PROFlsafe lehet6séget, és
konfiguralja sziikség szerint.

PROFisafe

@ s

Zi@y Konfiourécid v

v Biztor

>
[ oot |

Forrés cime

[ 9
e célomés cime [

o Vezériés! Gzemmod

PROFlsafe
Safe Home
(biztonsagi ...

pot
> Funkeiék

> sin
> URCaps
pr——— Feodas || Lezirss
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A PROFIlsafe

engedélyezése

1. irja be a robot biztonsagi jelszavat, és koppintson a Feloldas lehetéségre.
2. A PROFlsafe engedélyezéséhez hasznalja a kapcsol6 gombot.
irjon be egy forrascimet és egy célcimet a megfelelé mezékbe.

Ezek a cimek a robot és a biztonsagi PLC altal egymas azonositasara hasznalt
tetsz6leges szamok.

4. Avezérlési izemmodot BE allasba kapcsolhatja, ha azt szeretné, hogy a
PROFIsafe vezérelje a robot miikodési modjat.

Csak egy forras vezérelheti a robot mikodési modjat. Ezért az
Uzemmodvalasztas egyéb forrasai le vannak tiltva, ha a PROFIsafe-n keresztili
Uzemmodvalasztas engedélyezve van.

A robot most ugy van beallitva, hogy kommunikaljon egy biztonsagi PLC-vel.
Nem oldhatja ki a robot fékjeit, ha a PLC nem reagal, vagy ha rosszul van konfiguralva.

13.5. UR Connect

Leiras

Az UR
Connect
telepitése

Az UR
Connect
aktivalasa

Az URCap UR Connect az 5.19 PolyScope 5 szoftverrel egyltt van el6telepitve.
A helyes m(ikédésnek tovabbi telepitések az eléfeltételei.

UR Connect telepitési és felhasznaldi utmutato

A termékkel kapcsolatos tovabbi informacidkért latogasson el ide: hitps://www.universal-
robots.com/optimization-services/ur-connect/

Az UR Connect telepitéséhez kdvesse az alabbi lépéseket:

1.

2.
3.
4

Nyissa meg a Telepités lapot.
Nyomja meg az URCaps lapot a képernyd bal oldalan.
Az elbfeltételek telepitésének megkezdéséhez nyomja meg a Telepités gombot.

Kovesse a képernyén megjelend Iépéseket.

Az adatok MyUR-ba val6 kildéséhez az UR Connect URCap és a myUR parositasara van
szukség.

Felhasznaldi kézikbnyv
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13. Kommunikacids halozatok

Az UR Az URCaps a Telepités lapon talalhato.
S(I:g]ed 1. Nyissa meg a Telepités lapot.
ap . . “ .
frissitése 2. Nyomja meg az URCaps lapot a képernyd bal oldalan.
3. Nyomja meg a Frissitések keresése gombot a jobb alsé sarokban.
4. Most letdltheti, elutasithatja vagy elhalaszthatja a frissitést.
a. Ha elhalasztja vagy elutasitja, a frissités csak akkor torténik meg, ha uj verzié
jelenik meg.
Kovesse a frissités |1épéseit.
6. Afrissités befejezése utan inditsa Ujra a PolyScope-ot.
ERTESITES
A UR Connect akkor is frissithet, ha NINCS telepitve.
UR15 191 Felhasznaloi kézikonyv
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14. Kockazatertekeles

Leiras

A kockazatértékelés olyan kovetelmény, amelyet az alkalmazashoz kételezden el kell
végezni. Az alkalmazas kockazatértékelése az integrator feleléssége. A felhasznalé is lehet
az dsszeépitd.

A robot részben befejezett gép, igy a robot alkalmazasanak biztonsaga a
szerszamtol/végrehajtotol, az akadalyoktol és mas gépektdl fiigg. Az integraciot végzo
félnek az 1ISO 12100 és az ISO 10218-2 szabvanyt kell hasznalnia a kockazatértékelés
elvégzéséhez. Az ISO/TS 15066 miiszaki el6iras tovabbi utmutatast nyujthat az
egyuttm(ikddé alkalmazasokhoz. A kockazatértékelésnek a robotalkalmazas teljes
élettartama alatt valamennyi feladatot figyelembe kell vennie, beleértve, de nem
kizarolagosan a kovetkezdket:

* Arobot betanitasa a robot beéllitdsa és a robotalkalmazas fejlesztése soran
* Hibaelharitas és karbantartas

* Arobotalkalmazas normal miikddése

A kockazatértekelést a robotalkalmazas els6 bekapcsolasa el6tt kell elvégezni. A
kockazatértékelés iterativ folyamat. A robot fizikai beszerelése utan ellendrizze a
csatlakozasokat, majd fejezze be az 6sszeépitést. A kockazatértékelés része a biztonsagi
konfiguracios beallitasok, valamint az adott robotalkalmazashoz sziikséges tovabbi
vészleallasok és/vagy egyéb védelmi intézkedések sziikségességének meghatarozasa.

Felhasznaldi kézikbnyv 192 UR15
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Biztonsagi A helyes biztonsagi konfiguraciés beallitasok meghatarozasa kiilonésen fontos része a
konfiguracios robotalkalmazasok fejlesztésének. A jelszovédelem engedélyezésével és beallitasaval
beallitasok meg kell akadalyozni a jogosulatlan hozzaférést a biztonsagi konfiguraciohoz.

Q FIGYELMEZTETES
A jelszavas védelem beallitasanak elmulasztasa sériilést vagy halalt
okozhat a konfiguracios beallitasok szandékos vagy véletlen
megvaltoztatasa miatt.

* Mindig éllitson be jelszavas védelmet.

+ Allitson be egy programot a jelszavak kezelésére, hogy csak
olyan személyek férhessenek hozz4, akik értik a valtoztatasok
hatasat.

Néhany biztonsagi funkciot kifejezetten az egytittm(ikédé robotalkalmazasokhoz
terveznek meg. Ezek a biztonsagi konfiguracio beallitasain keresztiil konfiguralhatok.
Az alkalmazéas kockazatértékelésében azonositott kockazatok kezelésére szolgalnak.

A kovetkezdk korlatozzak a robotot, és mint ilyenek, befolyasolhatjak a robotkar, a
végberendezés és a munkadarab altal egy személyre atvitt energiat.

* Er6- és teljesitmény-korlatozas: A robot altal kifejtett, a mozgas iranyaba haté
szoritoer6k és nyomasok csokkentésére szolgal a robot és a kezel6 kdzott
bekovetkez6 utkozesek esetére.

* Mozgéasmennyiség korlatozas: A robot és a kezel6 kézott bekdvetkezd
Utk6zések esetén a nagy tranziens energia és itkozési er6k csokkentésére
szolgal a robot sebességének cstkkentése altal.

* Sebességkorlatozas: A konfiguralt hatarértéknél kisebb sebesség biztositasa.

A kovetkez6 tajolasi beallitasok a mozgasok elkeriilésére és az éles élek és kiallo
részek emberre gyakorolt hatasanak mérséklésére szolgalnak.

* A csuklo, a kdnyok és a szerszam/végrehajto eszkdz helyzetének
korlatozasa: Bizonyos testrészekkel kapcsolatos kockazatok csékkentésére
szolgal: Kerlilje a fej és a nyak felé iranyuldé mozgast.

* Szerszam/végrehaijté orientacioé korlatozasa: A szerszam/végrehaijté és a
munkadarab bizonyos tertileteivel és jellemzdivel kapcsolatos kockazatok
csokkentésére szolgal: Kertilje el, hogy az éles élek a kezel§ felé mutassanak, az
éles élek befelé, a robot felé forditasaval.

UR15 193 Felhasznaloi kézikonyv
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Leallitasi
teljesitmény
kockazatai

Egyes biztonsagi funkcidkat kifejezetten barmilyen robotalkalmazashoz terveztek. Ezek
a jellemzdk a biztonsagi konfiguracio beallitasain keresztiil konfiguralhatok. A
robotalkalmazas leallasi teljesitményével kapcsolatos kockazatok kezelésére
szolgalnak.

Az alabbiak korlatozzak a robot fékidejét és a féktavolsagot, hogy a robot lealljon a
beallitott hatarértékek elérése el6tt. Mindkét beallitas automatikusan kihat a robot
sebességére, hogy a hatarértéket ne Iépje tul.

* Fékezési id6korlat: A robot leallitasi idejének korlatozasara szolgal.

* Féktavolsag-korlatozas: A robot fékutjanak korlatozasara szolgal.

Ha a fentiek barmelyikét hasznalja, nincs sziikkség manualisan elvégzett idészakos
leallitasi teljesitményvizsgalatra. A robot biztonsagi vezérlése folyamatos felligyeletet
végez.

Ha a robotot olyan robotalkalmazasba telepitik, ahol a veszélyek ésszerlien nem kiiszébolhetdk
ki, vagy a kockazatok nem csodkkenthetdk kell6képpen a beépitett biztonsaggal kapcsolatos
funkcidk hasznalataval (pl. veszélyes szerszam/végeffektor vagy veszélyes folyamat hasznalata
esetén), akkor biztonsagi elemeket kell alkalmazni.

Q FIGYELMEZTETES
Az alkalmazasi kockazatértékelés elmulasztasa novelheti a kockazatokat.

* Mindig végezze el az alkalmazas kockazatértékelését az elérelathato
kockazatok és az ésszer(ien elbrelathaté visszaélések tekintetében.

Az egylttm(ikdd6 alkalmazasok esetében a kockazatértékelés
magaban foglalja az litk6zésekbdl és az ésszerlien elbrelathatod
visszaélésekbdl eredd elbre lathato kockazatokat.

A kockazatértékelés a kdvetkezbkre terjed ki:
* AKkar sulyossaga
* Az el6fordulas valoszinlisége

* Aveszélyes helyzet elkertilésének lehet6sége
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Potencialis Az Universal Robots a kdvetkez&kben felsorolt potencialisan jelentés veszélyeket
veszélyek hatarozza meg, amelyeket az integratornak figyelembe kell vennie. Egyéb jelentds
veszélyek is tarsulhatnak egy adott robotalkalmazashoz.

* A szerszam/végeffektor vagy az eszkoz/végeffektor-csatlakozo éles széleinek és
hegyes végzddéseinek athatolasa a béron.

* AKkodzeli akadalyok éles széleinek és éles pontjainak behatolasa a bérbe.
* Erintés miatti zGz6déas.
* Randulds vagy csonttdrés ltés kdvetkeztében.

* Arobotkart vagy szerszamot/végeffektort tartd laza csavarok okozta
kdvetkezmények.

* A szerszambol/végrehajtobol kiesd vagy kirepllé targyak, pl. gyenge megfogas
vagy aramszlnet miatt.

* Teves felfogas arrol, hogy mit vezérel a tobb vészleallito gomb.
* A biztonsagi konfiguraciés paraméterek helytelen beallitasa.

* Helytelen beallitasok a biztonsagi konfiguracios paraméterek illetéktelen
megvaltoztatasa miatt.
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14.1. Becsipodés veszélye

Leiras A becsip6dési veszélyeket ugy lehet elkerlilni, hogy eltavolitjuk az akadalyokat ezeken a
terlleteken, masképpen helyezziik el a robotot, vagy biztonsagi sikok és a csuklok korlatai
megfelel6 kombinacidjaval kiiszoboljik ki a veszélyeket gy, hogy megakadalyozzuk, hogy
a robot a munkaterdilet e teriiletére jusson.

é VIGYAZAT
A robot bizonyos terileteken térténd elhelyezése becsipddésveszélyt
okozhat, ami sérliléshez vezethet.

ﬁ% 1150 mm %
400 mm

A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkatertiletek figyelmet igényelnek szuro
veszélyek miatt. Az egyik tertilet (balra) sugariranyu mozgasokhoz van meghatarozva,
amikor a 1. csukloiziilet legalabb 1150 mm-re van a robot alapjatol. A masik tertilet (jobbra)
400 mm-en bellil van a robot alapjatol, amikor érintélegesen mozog.
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14.2. Lead

Itasi ido és ledllitasi tavolsag

Leiras A 0. izilet (alap) 1. iziilet (vall) és 2. iziilet (kbnydk) vonatkozasaban megadott grafikai
adatok a leallasi tavolsagra és leallasi iddre érvényesek:

* 0. kategoria
* 1. kategoria
* 2. kategoria

A 0. csuklé tesztjét vizszintes mozgasnal végezték, ahol a forgastengely merdleges volt a
talajra. Az 1. csuklé és a 2. csuklé tesztjei soran a robot fliggéleges palyat jart be, ahol a
forgastengelyek parhuzamosak voltak a talajjal, és a leallitast a robot lefelé haladasa alatt
végezték.

Az Y tengely az a tavolsag, amely a leallas megkezdésétdl a végso helyzetig tart.

ERTESITES

Bedllithatja a felhasznal6 altal meghatérozott biztonsagi besorolasu
maximalis leallasi id6ket és tavolsagokat. Ha felhasznalo altal
meghatarozott beallitasokat hasznal, a program sebessége dinamikusan
keril beallitasra, hogy mindig megfeleljen a kivalasztott hatarértékeknek.

0. illesztés
(ALAP)

stopping distance

—8— 100% extension
—&— 66% extension
—&— 33% extension

N
S

Féktavolsag
méterben 17,5
kg 33%-a
esetén

o
o
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o o o
= N w

w
@

66
Speed [%]

Féktavolsag
méterben 1 7’5 =~ 100% extension
kg 66%-a T S
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I
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Féktavolsag
méterben 17,5
kg maximalis
hasznos teher
esetén

0. illesztés
(ALAP)

Fékid6
masodpercben
17,5kg 33%-a
esetén

Fékid6
masodpercben
17,5 kg 66%-a
esetén

Fékid6
masodpercben
17,5 kg
maximalis
hasznos teher
esetén

stopping distance

0.6 { @ 100% extension
—8— 66% extension
0.5 =&~ 33% extension
g 0.4
so3
c
8
7]
2 0.2
0.1 /
0.0
33 66 100
Speed [%]
stopping time
—8— 100% extension
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—8— 33% extension
0.15
o
Q
£0.10
=
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
stopping time
—8— 100% extension
0.25 | =8~ 66% extension
=@~ 33% extension
0.20
£0.15
Q
£
~o.10
0.05 //
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0.4 { —®— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension
0.3
o
]
£0.2
[
0.1

w

3 10

o

66
Speed [%]
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1. csuklo ) ,
stopping distance
(VALL) 0.6 { =8~ 100% extension
—8— 66% extension
0.5 1 =@ 33% extension
Féktavolsag 04
méterben 17,5 E
2 0.3
kg 33%-a
esetén a 02
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
Féktavolsa . )
| g stopping distance
meterbel’l 17,5 0.8 { =8~ 100% extension
kg 66%-a Za 2 extension
esetén 0.6
E
© 0.4
c
I
80.2
0.0

33 100

66
Speed [%]

Fektavolsag L
, stopping distance
meterben 1 7,5 —8— 100% extension

kg maximalis —e— 66% extension

0.3 { =@ 33% extension

hasznos teher
esetén Eos

3

f

8

w

801

O:O %

33

66
Speed [%]

1. csuklé (VALL)

stopping time

0.30 —8— 100% extension

sy s g -8~ 66% ext i
Fékido 0.25 - 33% ::t:::z:
masodpercben ‘
17,5 kg 33%-a 5 220
esetén g015
E
0.10 //
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Fékid6 P
. stopping time
masodpercben e~ 100% extension
17,5 kg 66%-a 0.4] 2o 337 extension
esetén
_03
o,
[
£0.2
=
0.1 //
0.0
33 66 100
Speed [%]
i stopping time
FekIdO —8— 100% extension
méasodpercben o e 325 xtansion
17,5 kg '
maximalis =
5 0.2
hasznos teher £
o F /
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
2. csukl6 L
2 . stopping distance
(KONYOK) 0.251 - 100% extension
Féktavolsag 020
méterben, %0.15
17,5 kg 33%-a
esetén 2010
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Féktavolsa : ;
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17,5 kg 66%-a
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E
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g
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Felhasznaldi kézikbnyv 200 UR15

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

14. Kockazatértékelés

Féktavolsag

stopping distance

méterben, -8~ 100% extension
17,5kg 0.5
maximalis 0.4
hasznos teher £
; v 0.3
esetén g
»‘é’ 0.2
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
2. csuklé P
2 . stopping time
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0.16
Fékidé 0.14
masodpercben, =012
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"
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£
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£
£
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15. Veszhelyzeti esemenyek

Leiras

A vészhelyzetek kezeléséhez, példaul a vészleallitas piros nyomoégombbal torténé
aktivalasahoz kovesse az itt talalhato utasitasokat. Ez a rész azt is leirja, hogyan lehet a
rendszert manudlisan, energiaellatas nélkul mozgatni.

15.1. Vészleallitas

Leiras

A vészleallité vagy E-Stop a hordozhaté kezel6egységen talalhatd piros nyomégomb.
Nyomja meg a vészleallitd nyomégombot a robot minden mozgasanak leallitdsahoz. A

A vészleallitdsok nem mindsllinek biztonsagi eszk6znek (ISO 12100).

A vészleallitas kiegészitd védbintézkedés, amely nem akadalyozza meg a sértilést. A
robotalkalmazas kockazatértékelésében hatarozzak meg, hogy sziikségesek e tovabbi
vészleallitd gombok. A vészleallitd funkcidnak és a mikddtetd eszkdznek meg kell felelnie
az ISO 13850 szabvanynak.

A vészleallitas mikodtetése utan a nyomogomb ebben a beallitasban reteszel6dik. Mint
ilyen, minden alkalommal, amikor egy vészleallitast aktivalnak, manualisan kell
visszaallitani annal a nyomogombnal, amelyrél a leallitast elinditottak.

A vészleallitd nyomogomb alaphelyzetbe allitasa el6tt szemrevételezéssel azonositsa és
mérije fel a vészleallitd elsd aktivaldsdnak okat. Az alkalmazasban I1évé minden berendezés
vizualis felImérését el kell végezni. Amint megoldotta a problémat, allitsa vissza a
vészleallitd nyomoégombot.

A vészleallitd nyomdégomb visszaallitasahoz
1. Tartsa lenyomva a nyomoégombot, és csavarja az 6ramutato jarasaval megegyezd
irAnyba, amig a retesz ki nem old.

Ereznie kell, amikor a retesz kiold, ezzel jelezve, hogy a nyomégombot
visszaallitotta.

Ellen6rizze a helyzetet és azt, hogy vissza kell-e allitani a vészleallitét.

3. Avészledllitas visszaallitdsa utan allitsa vissza a robot aramellatasat, és folytassa a
miikodtetést.
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15.2. Mozgatas motoros meghajtassal nelkul

Leiras

Olyan vészhelyzetben, amikor a robot aramellatasa lehetetlen vagy nem kivanatos, a
robotkar mozgatasara kényszeritett hatramenetet is hasznalhat.

A kényszeritett hdtramenethez er6sen nyomni vagy huzni kell a robotkart, hogy az izulet
elmozduljon. A nagyobb robotkarok mozgatasahoz tébb emberre is sziikség lehet.

Minden izllet fékjét surlédé tengelykapcsoldval szerelték fel, amely lehetbvé teszi a
mozgatast nagy kényszernyomaték alatt. A kényszerhatramenet nagy erét igényel, és a
robot mozgatasahoz egy vagy tébb emberre is sziikség lehet.

Beszorulas esetén kett6 vagy tébb személy sziikséges a kényszerhatramenet
elvégzéséhez. Bizonyos helyzetekben két vagy tobb személyre van sziikség a robotkar
szétszereléséhez.

A UR robotot hasznal6 személyzetet ki kell képezni a vészhelyzetekre vald reagélsra. Az
integracio soran kiegészit informaciokat kell nyujtani.

é FIGYELMEZTETES
A tamaszték nélkiili robotkar eltérése vagy leesése okozta veszélyek
sérilést vagy halalt okozhat.

* Vészhelyzet esetén ne szerelje szét a robotot.

* Az aramellatas megszlntetése el6tt tamassza meg a robotkart.

ERTESITES
A robotkar kézi mozgatasa csak vészhelyzetben és szervizelési célokra
szolgal. A robotkar felesleges mozgatasa anyagi karokat okozhat.

* Aziziletet ne mozgassa 160 foknal nagyobb mértékben ezzel
biztositva, hogy a robot megtalalja eredeti fizikai helyzetét.

* Ne mozditson el egyetlen izlletet sem a kelleténél tébbet.

UR15
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15.3. Akar szétszerelese

Leiras
ﬁ FIGYELMEZTETES
A meg nem er0sitett izliletek leeshetnek, vagy ezeket leejthetik, ami

sérlilésekhez vezethet.

* Tamassza ala az izlileteket a bilincsek eltavolitasa kozben.

ERTESITES
Ha a bilincsek eltavolitdsa kdzben nem tamasztja ala az izilete(ke)t, ez a
berendezés karosodasat eredményezheti.

* El6zze meg az iziiletek leesését a bilincsek eltavolitasa kdzben a
kovetkezdk barmelyikével:

* Hasznaljon valamilyen tamasztékot a levalo alkatrész alatt.
* Szerelje szét az izlletet fekvd allapotban.

* Tamassza ala emel6berendezéssel.

Az Oreg izllet visszahelyezése elbtti vizsgalat elmulasztasa vagyon- és/vagy
berendezéskarosodashoz vezethet.

Az izllet cseréje el6tt mindig végezze el az izllet ellenbérzését. Tovabbi informaciokért 1dsd a
Szerviz kézikdnyv lllesztések ellenérzése cimii részét.
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15. Vészhelyzeti események

Szétszerelé 1. Csatlakoztassa az ESD csuklopantot a potalkatrész-csomagbol vagy

s szerszamkészletbdl egy elektromosan foldelt fellilethez.

2. Tavolitsa el a fekete lapos gydirdit.
Hasznalhat egy par hegyes csipeszt vagy egy kisméret( laposfejl csavarhuzét.

UR15 205
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5. Azizilet most mar meglazult, és eltavolithatd.

7. Most ezzel leszerelte az iziiletet.
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15.4. Uzemmaodok

Leiras

A kilénb6z6 izemmodokat a hordozhato kezelbegység vagy a miszerfal szerver
segitségével érheti el és aktivalhatja. Ha kiils6 izemmaodvalaszté van beépitve, akkor az
vezérli az izemmaodokat - nem pedig a PolyScope vagy a mlszerfal-kiszolgalé.

Automatikus lizemmad Aktivalas utan a robot csak egy elére meghatarozott feladatokat
tartalmazo6 programot tud végrehajtani. Nem modosithatja vagy mentheti a programokat és a
telepitéseket.

Kézi izemméd Ha aktivalva van, akkor programozhatja a robotot. Modosithatja és mentheti
a programokat és a telepitéseket.

A kézi izemmaodban hasznalt sebességeket a sériilések megeldzése érdekében korlatozni
kell. Amikor a robot kézi izemmaodban m(ikddik, egy személy tartézkodhat a robot
hatotavolsagan belll. A sebességet az alkalmazas kockazatértékelésének megfelel
értékre kell korlatozni.

é FIGYELMEZTETES
Ha a kézi izemmaddban m(ikddé robot tul nagy sebességet hasznal,

sérilést okozhat.

Nagy sebességli kézi izemmod hasznalhato. Ez lehetbvé teszi, hogy mind a szerszam,
mind a kényok sebessége lenyomva tartassal atmenetileg tullépje a 250 mm/s sebességet.
A folytonos mikddtetés a sebesség csuszka folyamatos érintésével torténik.

A robot kézi izemmaodban biztonsagi leallast hajt végre, ha egy harom helyzeti
engedélyezd eszkdz van konfiguralva, és vagy elengedik (nem nyomjak meg), vagy teljesen
lenyomjak.

Az automatikus mod és a Kézi méd kdzotti valtashoz sziikség van a hdrom helyzet
engedélyezd eszkdz teljes kioldasara és ismételt lenyomasara, hogy a robot mozgasat
lehetbveé tegyék.

Nagy sebességli kézi izemmaod hasznalata esetén a robot mozgasterének korlatozasara
hasznaljon biztonsagi izliletkorlatokat vagy biztonsagi sikokat.

UR15
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Uzemmodvaltas

Uzemméd Kézi Automatikus

Szabad mozgatas X *

Mozgassa a nyilakkal ellatott robotot a « .

Mozgatas lapon

Program szerkesztése & mentése & «

telepités

Programok végrehajtasa Csokkc?nt *
sebesség**

Program inditasa a kivalasztott «

csomopontbol

*Csak ha nincs haromallasu engedélyezd eszkdz konfiguralva.
** Ha haromallasu engedélyez eszkdz van konfiguralva, a robot kézi csokkentett
sebességgel miikddik, kivéve, ha a nagy sebességi kézi izemmadd aktivalva van.

A

FIGYELMEZTETES

* Az Automatikus izemmad kivalasztasa el6tt vissza kell allitani a
felfliggesztett biztonsagi berendezések teljes miikodéképességét.

* Akézi izemmodot lehetdleg csak akkor hasznalja, ha minden személy a
védett téren kivil tartézkodik.

* Ha kiils6 lzemmodvalasztét hasznalnak, azt a védett téren kivil kell
elhelyezni.

* Automatikus tzemmaodban senki nem léphet be a védett térbe, és nem
tartdzkodhat azon belll, kivéve, ha védbfelszerelést hasznalnak, vagy ha
az egyuttmikddd alkalmazas teljesitmény- és erékorlatozasra (PFL) van
hitelesitve.

Héarompoziciés
engedélyezd
eszkdz

Ha harom helyzet(i engedélyezd eszkozt hasznal és a robot kézi izemmoddban van, a

mozgatashoz a harom helyzet(i engedélyezd eszkozt kdzépsé pozicidba kell allitan
harom helyzetl engedélyezé eszkdznek automatikus médban nincs hatasa.

ERTESITES
* Eléfordulhat, hogy egyes UR robotméretek nem rendelkeznek
harom helyzet(i engedélyezb6 eszkozzel. Ha a

3PE hordozhato kezelbegység hasznalata kételezd.

A programozashoz a 3PE hordozhato kezelbegység (3PE TP) ajanlott. Ha kézi
lizemmodban egy masik személy is tartdzkodhat a védett térben, akkor a masik
személy altali hasznalathoz egy tovabbi eszkdz is beépithet6 és konfiguralhato.

i. A

kockazatértékelés megkoveteli az engedélyezd eszkozt, akkor

Felhasznaloi kézikdnyv
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15.4.1. Helyreallitas mod

Leiras

A helyredllitasi
iizemméd
biztonsagi
hatarértékei

A biztonsagi hatarérték tullépésekor a helyreallitasi izemmaod automatikusan aktivalodik,
lehetévé téve a robotkar mozgatasat. A helyreallitasi mod egyfajta Kézi lzemmod .
A robotprogramok nem futtathatok, amikor a helyreallitasi méd aktiv.

A helyreallitasi médban a robotkar a Freedrive vagy a PolyScope Mozgatas lapjanak
hasznalataval gy mozog, hogy az izlleti korlatokon bellil legyen.

Biztonsagi funkcio Hatarérték

lllesztési sebesség hatarértéke 30°/s
Sebességkorlatozas 250 mm/s
Erékorlat 100N
Impulzusmomentum hatarértéke 10 kg m/s
Teljesitménykorlat 80w

Ha ezeket a hatarértékeket megsértik, a biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategoriat ad ki.

Q FIGYELMEZTETES
A robotkar helyreallitasi izemmoddban t6rténé mozgatasakor az

Ovatossag elmulasztasa veszélyes helyzetekhez vezethet.

* Legyen 6vatos, amikor a robotkart a hatarértékeken belil
mozgatja vissza, mivel az izuleti poziciok korlatozasait, a
biztonsagi sikokat és a szerszam/végeffektor tajolasat a
visszaallitas soran letiltja a rendszer.

15.4.2. Hatramenet

Leiras

A hatramenet egy manualis izemmdd, amely arra szolgal, hogy bizonyos iziileteket egy
kivant poziciéba kényszeritsen anélkdl, hogy a robotkar 6sszes fékjét feloldana.

Erre néha akkor van sziikség, ha a robotkar kozelit az litkozéshez, és a teljes Ujrainditast
kisér6 rezgések elkertilenddk.

A robot iziiletei nehezen mozognak, amig a hatramenetet hasznaljuk.

A hatramenet (backdrive) engedélyezéséhez a kdvetkez6 miiveletsorok barmelyikét
hasznalhatja:

* 3PE hordozhat6 kezel6egység
* 3PE eszkoz/kapcsold

* Freedrive a roboton
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3PE hordozhat6 A 3PE TP gomb hasznalata a robotkar mozgatasahoz hatramenetben.

kezelGegyseg 1. Az Inicializalas képernyén érintse meg az BE elemet a bekapcsolasi
szekvencia inditasahoz.
2. Amikor a robot allapota Hordozhato kezel6egység 3PE leallitas, nyomja meg
enyhén a 3PE TP gombot, majd nyomja meg és tartsa lenyomva.
A robot allapota Hatramenetre valt.
3. Most mar er6teljes nyomast gyakorolhat a fék feloldasara egy kivant iziletben a
robotkar mozgatasahoz.
Mig a 3PE gombot enyhén lenyomva tartja, a hatramenet engedélyezve van,
igy a robotkar mozoghat.
3PE 3PE eszkdz/kapcsolo hasznalata a robotkar visszahajtasahoz.
eszkdz/kapcsold 1. Az Inicializalas képernyén érintse meg az BE elemet a bekapcsolasi
szekvencia inditasahoz.
2. Amikor a robot allapota hordozhaté kezel6egység 3PE leallitas, nyomja meg,
majd enyhén nyomja le és tartsa lenyomva a 3PE TP gombot.
A robot Rendszer 3PE ledllitasallapotra valt.
3. Nyomja meg és tartsa lenyomva a 3PE eszk&zt/kapcsolét.
A robot allapota Hatramenetre valt.
4. Most mar erételjes nyomast gyakorolhat a fék feloldasara egy kivant csukléban,
hogy a robotkar mozogjon.
Mindaddig, amig a 3PE eszkdzdn/kapcsolén és a 3PE TP gombon is
fennmarad a nyomas, a hatramenet engedélyezett, igy a robotkar mozoghat.
Freedrive a A szabadonfuté hasznalata a roboton a robotkar visszahajtasahoz.
roboton 1. AzlInicializalas képerny6n érintse meg az BE elemet a bekapcsolasi
szekvencia inditasahoz.
2. Amikor a robot allapota Hordozhat6 kezel6egység 3PE leéllas, nyomja meg
és tartsa lenyomva a Szabadonfuté a roboton gombot.
A robot allapota Hatramenetre valtozik.
3. Most mar erételjes nyomast gyakorolhat a fék feloldasara egy kivant iziiletben a
robotkar mozgatasahoz.
Mig a szabadonfuté tartasa fennmarad a roboton, a hatramenet engedélyezett,
igy a robotkar mozoghat.
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Hatramenet ellendrzése

Leiras

Ha a robot kdzel all ahhoz, hogy 0sszelitk6zzdn valamivel, akkor a hatramenet
alkalmazasaval allithatja biztonsagos helyzetbe a robotkart inicializalas elbtt.
3PE hordozhaté kezel6egység
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A Hatramenet
(Backdrive)
engedélyezése

1. Az aramellatas engedélyezéséhez nyomja meg a BE gombot. Az allapot Robot
aktiv értékre valtozik

o O

Power Booting Robot Brake Robot
on Complete Active Release Operational

| @ START

® OFF |

? Warning! Stand clear of the robot when starting it!

1 Active Payload is used to temporarily ovemrite the Installation Payload,

P
Active Payload Installation Payload r
T 0.0015

2. Nyomja le és tartsa nyomva a Szabadonfuté gombot. Az allapot Hatramenet
eértékre valt

BACKDRIVE

! Active Payload ks used to temporarily ovenwrite the Installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

ljlkg 0.00 kg

3. Mozgassa a robotot, mint szabadonfuté médban. Az iziileti fékeket sziikség
szerint kioldja a rendszer, amint a szabadonfuté gombot megnyomjak.

ERTESITES
Hatramenet modban a robotot ,nehéz” mozogni.

KOTELEZO MUVELET
Az 6sszes izlleten tesztelnie kell a hatramenet modot.

Biztonsagi Ellendrizze, hogy a robot biztonsagi beallitasai megfelelnek-e a robot telepitési
beallitasok kockazatértekelésének.
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A kiegészit6
biztonsagi
bemenetek és
kimenetek
tovabbra is
miikddnek

Ellendrizze, hogy melyik biztonsagi bemenet és kimenet aktiv, és hogy a PolyScope-on
vagy a kuls6 eszkdzokon keresztil indithatok e.
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16. Uzembehelyezés

Leir A robotalkalmazas elsd hasznalata el6tt vagy barmilyen médositas utan a kdvetkezd teszteket kell
as elvégezni.

* Gy6z8djon meg arrdl, hogy az 6sszes biztonsagi bemenet és kimenet megfeleléen
csatlakozik.

* Vizsgalja meg, hogy az 6sszes csatlakoztatott biztonsagi bemenet és kimenet, beleértve a
tobb gép vagy robot kdzos eszkdzeit is, rendeltetésszeriien miikodik-e.

* Tesztelje a vészleallité gombokat és bemeneteket, hogy meggy6z8djon arrdél, hogy a robot
megall és a fékek miikddésbe lépnek.

* Tesztelje a biztonsagi bemeneteket a robotmozgas leallitdsanak igazolasara. Ha a védelmi
visszaallitas be van allitva, ellenbrizze, hogy rendeltetésszer(ien miikddik-e.

* Nézze meg az inicializalasi képerny6t, aktivalja a csdkkentett bemenetet, és gy6z8djon meg
a képerny6 valtozasairdl.

* Valtoztassa meg a mikodési modot annak ellendrzésére, hogy a PolyScope képernyd jobb
fels6 sarkaban megvaltozik-e az lizemmad ikon.

* Tesztelje a 3 allasu engedélyez6 eszkdzt, hogy meggydzddjon arrdl, hogy a kdzépsd
bekapcsolt alldsba nyomva kézi izemmddban csékkentett sebességli mozgast tesz
lehetévé.

* Ha a vészleallito kimeneteket hasznalja, nyomja meg a vészleallit6 nyomoégombot, és
bizonyosodjon meg arrdl, hogy az egész rendszer leallt.

* Tesztelje a Biztonsagi I/0 jelekhez csatlakoztatott rendszert a Telepités szakaszban, hogy
ellendrizze, hogy a kimenet valtozasai észlelhetdk-e.

* Hatarozza meg a robotalkalmazas Gzembehelyezési kdvetelményeit.
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1/.5z3

Itas

Leiras A robotot csak az eredeti csomagolasban szallitsa. tarolja a géngyodleget szaraz helyen, ha
a robotot késébb at akarja helyezni.
Amikor a robotot a csomagolasbol a telepités helyére viszi, a robotkar mindkét csovét
egyszerre fogja meg . Tartsa a robotot a helyén, amig az sszes rogzitdcsavart szorosan
meg nem huzta a robot aljan.
Emelje fel a vezérlédobozt a fogantyujanal fogva.

é FIGYELMEZTETES
A szakszer(tlen emelési mddszerek vagy alkalmatlan emel6eszk6zok
hasznalata sériilésekhez vezethet.

* Kerlilje a hata vagy mas testrészei tulterhelését a berendezés
beemelésekor.

* Hasznaljon megfelel6 emeléberendezést.
* Minden regionalis és nemzeti emelési iranyelvet be kell tartani.

+ Ugyeljen arra, hogy a robotot a Mechanikai interfész cim alatt talalhato
utasitasoknak megfeleléen szerelje fel.

ERTESITES
Ha a robot szallitds kozben harmadik féltél szarmazé alkalmazashoz/
telepitéshez van csatlakoztatva, kérjik, olvassa el az alabbiakat:

* Arobot eredeti csomagolasa nélkili szallitasa érvényteleniti a Universal
Robots A/S altal nyujtott 6sszes garanciat.

* Ha a robotot el6regyartott megoldas részeként szallitjak, biztonsagosan
rogzitve és az alabbiakban ismertetett ajanlasok teljes koérd
betartasaval, az nem mindsl a jotallas megszegésének.

Felel6sségkizaras A Universal Robots nem tehet6 feleléssé a berendezés szallitasabol eredd karokeért.
A csomagolas nélkili szallitasra vonatkoz6 ajanlasokat a universal-
robots.com/manuals oldalon talalja

17.1. Dobozba helyezés elb6definalt pozicioja

Leiras Egy el6definialt pozicid keriilt hozzaadasra a felhasznaldi feliilethez a PolyScope 5-ban. Ez
felvaltja a korabbi Dobozba helyezés programot.
A Dobozba helyezés programmal a robotot kompakt, szallitasra alkalmas helyzetbe lehet
allitani. A Dobozba helyezés miveletsor elsé lépéseként a Nulla pozicioba all, amelyet a
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Dobozba igy talalhatja meg az elédefinialt poziciét:
helyezés 1. Koppintson a felsé meniiben a Telepités ikonra.

2. Vélassza az Altalanos legérdiilé meniibél az Alaphelyzet lehetéséget.

3. Koppintson a felhasznaléi felllet ,Dobozba helyezés” gombjara.
A robot ezzel elinditja a miiveletsort. A miveletsor befejezése utan a robot készen all a
hivatalos csomagba valo behelyezésre.

i

17.2. Szallitas csomagolas nélkdl

Leiras Universal Robots mindig azt javasolja, hogy a robotot az eredeti csomagolasaban kell
szallitani.
Ezek az ajanlasok azért készlltek, hogy csdkkentsék a nem kivant rezgéseket az
iziletekben és a fékrendszerekben, és csdkkentsék az iziiletek forgasat.
Ha a robotot az eredeti csomagolasa nélkil szallitjak, kérjuk, olvassa el az alabbi
iranyelveket:

* Haijtsa 6ssze a robotot, amennyire csak lehetséges - ne szallitsa a robotot
szingularitasi pozicidban.

* Helyezze at a sulypontot a robotban a lehetd legkdzelebb az alaphoz.
* ROgzitse mindegyik csovet egy szilard fellilethez a cs6 két kiilonb6z6 pontjan.

* Rogzitsen szilardan 3 tengelyen barmilyen csatlakoztatott végeffektort.
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Szalli
tas

Hajtsa 0ssze a robotot, amennyire
csak lehetséges.

Ne szallitsa hosszabbitoval ellatott

allapotban.

(szingularitasi pozicio) W
Rogzitse a csdveket szilard

felllethez.

Roégzitse a csatlakoztatott ﬁ m
végeffektort 3 tengelyen.

17.3. Ahordozhato kezeldegyseg tarolasa

Leiras A kezel6nek tisztaban kell lennie azzal, hogy a tanité fliggdpanel e-Stop gombjanak
megnyomasa milyen kdvetkezményekkel jar. Példaul tdbb robotbdl all6 telepitések esetén
zavart okozhat. Egyértelmivé kell tenni, hogy a hordozhaté kezel6egység e-Stop funkcioja
a teljes telepitést vagy csak a csatlakoztatott robotot allitja-e le.

Zavar kockazata esetén tarolja a hordozhato kezel6egységet ugy, hogy az e-Stop gomb ne
legyen lathaté vagy hasznalhaté.
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17. Széllitas

1/.4. HosszU tavu tarolas

Leiras

IrAnyelvek

Ez arész a robotok és alkatrészek hosszu tavu tarolasara vonatkozo altalanos iranyelveket
ismerteti.
Ez a robot minden generaciojara és poétalkatrészére vonatkozik.

A robot hosszu tavu tarolasa alatt 6 hdnapos vagy ennél hosszabb tarolasi idétartamot

értink.

A robot és alkatrészeinek optimalis allapotban tartasahoz ajanlott a szokasos jo gyakorlatot
kdvetni, azaz:

Tarolasi hdmérséklet: 10°C - 30°C
Paratartalom: RH 20-60%

Az Universal Robots azt tanacsolja, hogy legalabb évente csomagolja ki és inditsa
be a robotokat, és futtasson rajtuk egy kénnyd terhelés(i programot, amely minden
izlletet elforgat minden iranyban 5-szor legalabb 90 fokkal, hogy eloszlassa a
kenbanyagokat.

Ha lehetséges, szerelje fel a potalkatrészeket is egy karra, és hajtsa végre ugyanezt
a miveletsort.

Ritka esetekben sziikség lehet a robotok letdrlésére tarolas utan, hogy eltavolitsa a
tomitésekbdl kiszivargott felesleges ken6anyagokat.

Az akkumulator a robot élettartamara van tervezve, és a rendszer tapellatasa soran
nem t6ltédik. Az akkumulator élettartama 8-10 év, de az e-Series és az UR Series
esetében cserélhetd.

A flash memodria id6vel elveszitheti adatkapacitasat, ezért fennall a veszélye, hogy
az SD-kértyan talalhatd adatokat ujra kell irni.

UR15
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18. Karbantartas es javitas

Leiras A karbantartasi munkakat, az ellen6rzést és a kalibralast a jelen kézikdnyvben talalhato
Osszes biztonsagi utasitas, az URService Manual és a helyi kdvetelmények betartasaval
kell elvégezni.

A javitasi munkak az Universal Robots feladata. Az Ggyfél altal kijel6lt, képzett személyek
végezhetnek javitasi munkakat, feltéve, hogy betartjak a Szerviz kézikdnyvet.

Karbantartasi A karbantartas és a javitas célja, hogy a rendszer az elvarasoknak megfeleléen
biztonsag mikodjon.
Amikor a robotkaron vagy a vezérl6dobozon dolgozik, tartsa be az alabbi eljarasokat és
figyelmeztetéseket.

é FIGYELMEZTETES
Az alabbiakban felsorolt biztonsagi gyakorlatok barmelyikének

elmulasztasa sériilést okozhat.

* Huzza ki a halozati kabelt a vezérlddoboz aljabdl, ezzel
biztositva, hogy teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon ki
minden mas energiaforrast, amely a robotkarhoz vagy a
vezérlédobozhoz csatlakozik. Hozzon meg minden sziikséges
dvintézkedést, hogy a javitas idészaka alatt megakadalyozzon
masokat abban, hogy aram ala helyezzék a rendszert.

* Ellendrizze a foldel6 csatlakozast, mielétt Ujra aram ala helyezi a
rendszert.

* Tartsa be az ESD-el8irasokat, amikor a robotkar vagy a
vezérlddoboz alkatrészeit szétszereli.

* Kertilje el, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz vagy
por kertljon.
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Karbantartasi
biztonsag

Lezaras
megjeldlése

é FIGYELMEZTETES
Ha a vezérlédoboz elhelyezésénél nem hagy elegendé helyet az ajtd
teljes kinyitasahoz, sérilések keletkezhetnek.

* Biztositson legalabb 915 mm helyet, hogy a vezérl6doboz ajtaja
teljesen kinyilhasson, és el tudja végezni a szervizelést.

Q FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Ha a vezérlédoboz tapegységét kikapcsolas utan tul gyorsan szereli
szét, ez elektromos kockazatokbdl kifolydlag sértilést okozhat.

* Kertlje a vezérlédobozban lév) tapegység szétszerelését, mivel
ezekben a tapegységekben a vezérlédoboz kikapcsolasa utan
még tébb 6ran keresztll fennmaradhat a magas fesziltség (akar
600 V).

A hibaelharitas, karbantartas és javitasi munkak utan gy6z8djon meg arrdl, hogy a
biztonsagi kdvetelmények teljesiilnek. Tartsa be az orszagos vagy regionalis
munkavédelmi el6irasokat. Az 6sszes biztonsagi funkcio beallitasanak helyes
mikodését is tesztelni és ellendrizni kell.

Az UR robotok fesziiltségmentesithettk és lezarhatok fesziltségmentesitett allapotban.
Célja a robot, a robotalkalmazas vagy a robotcella telepitésével, karbantartasaval vagy
javitasaval kapcsolatos feladatokbol eredd veszélyes energiak ellenérzés alatt tartasa.

A robot aramellatasanak ,lezarasa” vagy ,veszélyes energia ellenérzése” érdekében
hasznalhat halézati dugaljzarat, amely megakadalyozza a tapkabel vezérlédobozhoz vald
Ujracsatlakoztatasat, példaul a Brady 148081 IEC dugaljzarat.

é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

A veszélyes energianak valo kitettség vagy a benne Iévé veszélyes
energia felszabadulasa aramutést és sulyos sértiilést okozhat.

* Hasznaljon halézati dugaljzarat, hogy megakadalyozza a
tapkabel vezérlédobozhoz valé visszacsatlakozasat. Mérlegelje
példaul a Brady 148081 IEC dugaljzarat vagy annak megfeleld
terméket.

UR15
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18.1. Aledllasi teljesitmeny tesztelése

Leiras

Rendszeresen tesztelje a rendszert annak megallapitasara, hogy a leallitasi teljesitmény
nem romlott-e. A megnoévekedett leallasi idék sziikségessé tehetik a biztositoberendezések
modositasat, esetleg a telepités megvaltoztatasaval. Ha a kockazatcsdkkentési stratégia
alapjat a fékid6 és/vagy a féktavolsag biztonsagi funkcidk képezik, nincs sziikség a leallasi
teljesitmény ellendrzésére vagy vizsgalatara. A robot folyamatos felligyeletet végez.

18.2. Robotkar tisztitasa és ellendrzése

Leiras

Tisztitasi
modszerek

A rendszeres karbantarts részeként a robotkar a jelen kézikényvben szerepl6 ajdnldsokkal
és a helyi eldirdsokkal 6sszhangban tisztithato.

A robotkaron és/vagy a hordozhato6 kezel6egységen Iévé por, szennyez&dés vagy olaj
eltavolitasahoz egyszerlien hasznaljon egy téréruhat és az alabbiakban megadott
tisztitoszerek egyikét.

Feliilet el6készitése: Lehet, hogy az alabbi megoldas alkalmazasa el6tt a fellleteket el6
kell késziteni a laza szennyezddések és tdormelékek eltavolitasaval.

Tisztitészerek:
* Viz
* 70% izopropil alkohol
* 10% etanol alkohol

* 10% nafta (A zsir eltdvolitasahoz.)

Alkalmazas: Az oldatot altalaban szérdéfejes flakon, ecset, szivacs vagy rongy
segitségével viszik fel a tisztitand6 felliletre. A szennyezddés mértékétdl és a tisztitandd
felllet tipusatdl figgben kdzvetleniil vagy tovabb higitva alkalmazhato.

Felrazés: A makacs foltok vagy er6sen szennyezett terliletek esetén az oldatot kefével,
suroloszerrel vagy mas mechanikus eszkdzzel lehet felkavarni, hogy segitsen fellazitani a
szennyezOdéseket.

Fennmaradasi id6: Ha sziikséges, az oldatot hagyjuk allni a feliileten legfeljebb 5 percig,
hogy behatoljon a szennyez&désekbe, és hatékonyan feloldja azokat.

Oblités: A tartozkodasi id6 utan a feliiletet altalaban alaposan ledblitik vizzel, hogy
eltavolitsak a feloldott szennyez&déseket és az esetleges tisztitoszer-maradvanyokat.
Alapvetd fontossagu az alapos 6blités, hogy a maradékok ne okozzanak kart vagy ne
jelentsenek biztonsagi kockazatot.

Szaritas: A megtisztitott felliletet hagyhatjuk a leveg6n szaradni, vagy torolkdzékkel
szarithatjuk.

é FIGYELMEZTETES
NE HASZNALJON FEHERITOT semmilyen oldatos tisztitdszerben.
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A

FIGYELMEZTETES

belégzés vagy lenyelés betegséget vagy sériilést okozhat. A betegség vagy
sérililés megel6zése érdekében tartsa be a kdvetkezOket:

+ ELOKESZITES:
* Gondoskodjon réla, hogy a terilet jol szell6ztetett legyen.
* Ne legyen étel vagy ital a robot és a tisztitdszerek kdzelében.
* Gondoskodjon arrél, hogy a kdzelben legyen szemmoso allomas.

* Qylijtse 6ssze a sziikséges egyéni védbeszkodzoket (kesztyd,
szemvedelem)

* VISELJE EZEKET:

* Véddkeszty(: Olajallé kesztyl (nitril), amely vizhatlan és ellenall a
terméknek.

* Akenbzsir véletlen szembe jutdsanak elkertilése érdekében
szemveédd hasznalata ajanlott.

* NE NYELJE LE.

* Abban az esetben, ha
* bdrrel érintkezik, vizzel és enyhe tisztitdszerrel mossuk le
* bdrreakciét észlel, forduljon orvoshoz

* szembe Kerll, hasznaljon szemmoso allomast, forduljon
orvoshoz.

* agbzoket belélegezte vagy a kendzsirt lenyelte forduljon
orvoshoz

* Zsirozas utan
* tisztitsa meg a szennyezett munkafellleteket.

* atisztitdshoz hasznalt rongyokat vagy papirt felel6sségteljesen
artalmatlanitsa.

* Gyermekekkel és allatokkal valo érintkezés tilos.

UR15

223 Felhasznald6i kézikdnyv



R
18. Karbantartas és javitas UNIVERSAL ROBOTS

Robotkar Az alabbi tablazat az Universal Robots altal ajanlott ellendrzéstipusok ellendrz6 listaja.
ellendrzési Rendszeresen végezze el a tablazatban javasolt szemléket. Minden olyan hivatkozott
terv alkatrészt, amely kifogasolhato allapotban van, ki kell javitani vagy ki kell cserélni.
Ellen6rzési mivelet tipusa Id6keret
Havi  Kétéves Eves
1 Lapos gydirlk ellen6rzése V X
2 Robot kabel ellendrzése \ X
3 Robotkabel csatlakozas ellenérzése \Y X
4 Ellenérizze a robotkar régzitécsavarjait | F X
%*
5 Ellendrizze a robotkar régzitécsavarjait | F X
*
6 Kerek heveder F X
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Robotkar e (TE

ellenérzési RTESITES

terv A robotkar alkatrészei karosulhatnak, ha a tisztitdshoz siritett leveg6t

hasznal.
* Soha ne hasznaljon s(iritett leveg6t a robotkar tisztitasahoz.
M4:2.5£10%
\ﬁ> M5:4 +10%
M6:7.5 £ 10%
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Robotkar 1. Halehetséges, mozgassa a robotkart NULLA helyzetbe.
ellendrzeési 2. Kapcsolja ki és hiizza ki a tapkabelt a vezérlészekrénybdl.
terv 3. Ellendrizze a vezérl6szekrény és a robotkar k6zotti kabelt, hogy nem sérilt-e.
4. Ellen6rizze, hogy az alap régzitécsavarjai megfeleléen meg vannak-e hiuzva.
5. Ellenérizze, hogy a szerszamkarima csavarokat megfeleléen rogzitették.
6. Ellendrizze a lapos gy(riiket kopasra és sériilésre.
* Cserélje ki a lapos gydrliket, ha elhasznalddtak vagy sérliltek.
ERTESITES
Ha a szavatossagi idén belll barmilyen sériilést észlel a roboton,
forduljon a forgalmazohoz, akitél a robotot vasarolta.
Ellen6rzés 1. Szereljen le barmilyen eszkdzt vagy tartozékot, vagy allitsa be a TCP/Hasznos

terhelés/sulypont értéket a szerszam specifikaciojanak megfeleléen.
2. Szabadonfuté modban a robotkar mozgatasahoz:

* A 3PE hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg gyorsan, engedije el és
nyomja meg Ujra, majd tartsa a 3PE gombot ebben a helyzetben.

Bekapcsol6 gomb 3PE gomb

3. Huzzaltolja a robotot vizszintesen elnyujtott helyzetbe, és engedje el.

Ol O

4. Ellenérizze, hogy a robotkar képes-e fenntartani a helyzetet alatamasztas és a
szabadonfuto (Freedrive) aktivalasa nélkiil.
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18.3. ATP és a CB tisztitasa

A Hordozhaté Hasznaljon enyhe, ipari tisztitdszert, amely nem tartalmaz higitészereket vagy
kezelbegység agressziv adalékanyagokat. Do not use an abrasive material to wipe down the
érintéképerny6jének a screen. Universal Robots does not promote a specific cleaning agent.
tisztitasa

Avezéribdoboz Sziikség esetén tordlje le a Vezérlbegység felszinét egy nedves ruhaval.

tisztitasa Kdvesse a felhasznaldi kézikbnyvben szerepl6 tisztitasi ajanlasokat.
Cseréliekia There is a filter on either side of the control box.
vezérl6doboz 1. Gently remove the outer plastic frame by pulling where the red arrows are, as

sz(r6it shown in the images below in figure 3.7. A keret kinyilik.

2. Cserélje ki a sz(roket.

Figure 3.7. Cserélje ki a vezérlddoboz sz(iréit.
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18.4. Naplo lap

Leiras A Log fiil a robotkarral és a vezérlédobozzal kapcsolatos informacidkat jeleniti meg.

Ertékek llesztés betdltése

Vezérlé hémérséldete 240 °C o Alap Rendben == 0,0V : .

Halozati fesziiltség 480V 1)Vl Rendben e 0,0V 4 . 3

Atlagos robotteljesitrmény 2w 2) Kényolc Rendben e 0,0V

Aktudlis 10A 3) 1. csuklé Rendben = oov z |

10 éramerdsség 00A 4) 2. csuklé Rendben ——m o0V

Eszldz dramerdssége 0 mA 5) 3. csukld Rendben — 0,0V 1 ] 0
Datumnapld

v [0] [ [E 18 5 oo
A 20250109 23:44:58.072 PolyScope CoAD ~

Vélasszon eseményt a Datumnapldbdl, hogy
tébb informacidt lasson

O Normal

Leolvasas és A Leolvasasok ablaktabla a vezérl6szekrény adatait jeleniti meg. A Hézagterhelés
az iziileti ablaktabla megjeleniti az egyes robotkar-csatlakozasok adatait.
terhelés Minden csuklon megjelenik:

* H6mérséklet
* Betoltés
* Allapot

* Feszliltség

Datum Az els6 oszlopban a sulyosséag szerint kategorizalt naplobejegyzések jelennek meg. A

naplé masodik oszlopban egy gemkapocs lathatd, ha a naplobejegyzéshez hibajelentés van
tarsitva. A kdvetkez6 két oszlop az lizenetek érkezési idejét és az lizenet forrasat mutatja. Az
utolsé oszlop maganak az Gizenetnek a rovid leirasat mutatja.
Egyes naplolizenetek célja, hogy tébb informaciot biztositsanak, amelyek a naplobejegyzés
kivalasztasa utan a jobb oldalon jelennek meg.
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Az lizenet Az lizeneteket a naplébejegyzés sulyossaganak vagy a melléklet meglétének megfeleld
stlyossaga valtégombok kivalasztasaval szlrheti. Az alabbi tablazat az Gizenetek sulyossagat irja le.

9] Altalanos informaciokat nyujt, példaul a program allapotat, a vezérld
és a vezérld verzidjanak valtozasait.

0 Problémék, amelyek felmeriilhettek, de a rendszer képes volt
helyreallitani.

al A biztonsagi hatarérték tullépése szabalysértésnek minésul. Ez azt

eredményezi, hogy a robot biztonsagi besorolasu leallitast hajt végre.
Hiba akkor fordul el8, ha helyrehozhatatlan hiba van a rendszerben.
& Ez azt eredményezi, hogy a robot biztonsagi besorolasu leallitast hajt
végre.

Amikor kivalaszt egy napldbejegyzést, tovabbi informéciok jelennek meg a képernyd jobb
oldalan. A mellékletek sz(ir6 kivalasztasaval vagy kizardlag a bejegyzés mellékleteit jeleniti
meg, vagy megjeleniti az 6sszes bejegyzést.

Hibajelentések A részletes allapotjelentés akkor érhetd el, ha a gemkapocs ikon megjelenik a
mentése naplésoron.

ERTESITES
A legrégebbi jelentés Uj jelentés létrehozasakor torlédik. Csak az 6t
legutdbbi jelentés kertil tarolasra.

1. Valasszon ki egy naplosort, és érintse meg a Jelentés mentése gombot a
jelentés USB-meghajtéra mentéséhez.

Mentheti a jelentést, mik6zben egy program fut.

A kovetkez6 hibalistat kdvetheti és exportalhatja:
* Veszleallitas
* Hiba
* Bels6 PolyScope kivételek
+ 1Robot ledllitasa
* Kezeletlen kivétel az URCap-ben
* Szabalysértés

Az exportalt jelentés a kdvetkezbket tartalmazza: egy felhasznaloi program, egy
elézménynaplo, egy telepités és a futd szolgaltatasok listaja.

1A robotleallitas korabban ,védelmi leallitas” néven volt ismert az Universal Robots robotoknal.
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Mdiszaki A jelentésfajl olyan informéaciokat tartalmaz, amelyek hasznosak a problémak

tAmogatas fajl diagnosztizaldsdhoz és reprodukalasahoz. A fajl tartalmazza a korabbi robothibak
nyilvantartasat, valamint az aktualis robotkonfiguracidkat, programokat és telepitéseket. A
jelentésfajl kiils6 USB-meghajtéra menthetd. A Napld képernydn érintse meg a
Tamogatasi fajl elemet, és a funkcio eléréséhez kovesse a képernyén megjelend
utasitasokat.

ERTESITES

Az exportalasi folyamat akar 10 percet is igénybe vehet az USB-meghaijto
sebességeétdl és a robotfajlrendszerbdl gyijtott fajlok méretétdl fliggden.
A jelentés normal ZIP-fajlként kerlil mentésre, amely nem jelszéval
védett, és szerkeszthetd, miel6tt elkildené a technikai tAmogatéshoz.
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18.5. Program- és telepiteskezeld

Leiras A Program- és telepitéskezel6 harom ikonra utal, amelyekkel programokat és telepitéseket
hozhat létre, tOlthet be és konfiguralhat:
* Uj... Lehet6vé teszi egy Uj program és/vagy telepités létrehozasat.
* Megnyitas... Lehetdveé teszi egy program és/vagy telepités betoltesét.

* Mentés... Mentési lehetségeket kinal egy programhoz és/vagy telepitéshez.

A File Path megjeleniti az aktualisan betdltétt program nevét és a telepités tipusat.

A F4jl atvonal médosul, amikor Uj programot programot vagy telepitéfajlthoz Iétre vagy tolt
be.

Egy robothoz tébb telepitdfajl is tartozhat. A létrehozott programok betoltik és
automatikusan hasznaljak az aktiv telepitést.

.ﬂ_B'_::: DE | D ﬁ E

default*
I 2y 'I‘I: -|_... I ar |tl=_...

Egy 1. A Program- és telepitéskezel6ben koppintson a Open... elemre, és valassza a Program

progra |ehet()seget

m 2. A Program betoltése képernydn valasszon ki egy meglévé programot, és érintse meg a

betdlté Megnyitas gombot.

se 3. Ellendrizze, hogy a File Path (Fajl elérési utja) mezében megjelenik-e a kivant
programnév.

Ledllitva

UR15 231 Felhasznaloi kézikonyv



R
18. Karbantartas és javitas UNIVERSAL ROBOTS

Egy 1. A Program- és telepitéskezel6ben koppintson a Open... elemre, és valassza a Installation
telepité lehetbséget.

s 2. ALoad Robot Installation (Robot telepitése) képernydn valasszon ki egy meglévd

beté6lté telepitést, és koppintson a Open (Megnyitas

se 3. A Safety Configuration (Biztonsagi konfiguracio) mez6ben valassza az Apply (Alkalmaz)

lehet&séget, és inditsa Ujra a robot Ujrainditasat.

4. Valassza a Telepités beallitasa lehetéséget az aktualis program telepitésének
beallitasahoz.

5. Ellendrizze, hogy a File Path (Fajl elérési Utja) mezében megjelenik-e a kivant telepités

neve.
Egy Gj 1. A Program és telepitéskezel6ben koppintson a New... elemre, és valassza a
program Program lehetdséget.

Iétrehozasa 2. A Program képerny6n konfiguralja az uj programot a kivant médon.

3. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Mentés...lehetdségre, és
valassza a Mind mentése vagy Program mentése maskeént... lehetéséget.

4. A Program mentése masként képernydn adjon meg egy fajlnevet, és érintse meg a
Mentés gombot.

5. Ellendrizze, hogy az Uj programnév megjelenik-e a File Path (Fajl elérési Utja)
mezében.

Egy (j Mentse el a telepitést hasznalatra a robot kikapcsolasa utan.

tt’alepltes' 1. A Program és telepitéskezelében koppintson a New... elemre, és valassza a
létrehozasa Telepités lehetdséget.

Koppintson a Confirm Safety Configuration (Biztonsagi konfigur
3. ATelepités képernydn konfiguralja az Uj telepitést a kivant modon.

4. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson aMentés...lehetdségre, és valassza
a Telepitéfajl mentése maskeént... lehetéséget.

5. A Save Robot Installation (Robottelepités mentése) képerny6n adjon meg egy
fajlnevet, és koppintson a Save (Ment

6. Valassza a Telepités beallitasa lehet6séget az aktualis program telepitésének
beallitasahoz.

7. AFile Path (Fajl elérési utja) mezdben ellendrizze, hogy megjelenik-e az Uj
telepités neve.
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A mentési Mentés...A betoltott/Iétrehozott programtol/telepitéstél fliggéen:

lehetdségek * Mentse mindet az aktualis program és telepités azonnali mentéséhez, anélkill,

hasznalata hogy a rendszer mas helyre vagy mas névre kérné a mentést. Ha nem torténik
valtozas a Programban vagy a Telepitésben, az Osszes mentése... gomb
deaktivalva jelenik meg.

* Program mentése masként... az Uj program nevének és helyének modositasahoz.
A jelenlegi Telepités is mentésre keril, a meglévd névvel és hellyel.

* Atelepités mentése masként... az j telepités nevének és helyének
modositasahoz. Az aktualis program mentésre kerll a meglévé névvel és hellyel.

Program

18.6. Hozzaférés arobot adataihoz

Leiras Az About (Kérilbelll) opcidval a robotra vonatkozé kiilénbdz6 fajta adatokat érhet el és
jelenithet meg.
A kovetkez6 tipusu robotadatokat jelenitheti meg:

* Altalanos
* Verzid

* Jogi informaciok

A robot 1. Afejlécben koppintson a Hamburger meniire.
adatainak 2. Valassza a About lehetdséget.

megjelenitése - . - i bava
9l Erintse meg a Altalanos elemet. hogy elérje a robot szoftververziojat, halézati

beallitasait és sorozatszamat.
A tobbi adattipus esetén:

* Koppintson a Verzi6 lehetéségre a robot szoftververzidjanak részletesebb
adatainak megjelenitéséhez.

* Erintse meg a Jogi inf6 elemet a robot szoftverlicencére vonatkozé adatok
megjelenitéséhez.

4. Erintse meg a Bezéarja lehetdséget, hogy visszatérjen a képernyére.
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18.7. Ujszoftver telepitése

A 1. A PolyScope fejlécében érintse meg a Telepités elemet és valassza a
3PE TP szoftver BiZtonsa’gelemet.
konfiguralasa RERS QN

Selact available hardware

2. Koppintson a Hardver elemre, és oldja fel a valaszthat6 elemek zarolasat a
Valassza ki az elérheté hardvert képernydn.

A képernyd zarolasanak feloldasahoz jelszo sziikséges.
QB2 ¢ QH

Solct vaiabe harcware
ot

i Foratty e

Robot Limits

Joint Limits.

3. A Hordozhat6 kezelb6egység legordiild meniibdl valassza a 3PE engedélyezve
elemet.

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

5. A 3PE hordozhat6 kezel6egység szoftver telepitésének befejezéséhez koppintson
a Biztonsagi konfiguracié megerésitése lehetdségre.

6. Amint a robot Ujraindul és alaphelyzetbe all, nyomja meg a 3PE gombot, és
koppintson az Start gombra a PolyScope-on.
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19. Artalmatlanitas és kornyezet

Leiras

A Universal Robots robotokat a vonatkozd nemzeti térvényeknek, eldirasoknak és
szabvanyoknak megfelel6en kell artalmatlanitani. ez a felelésség a robot tulajdonosat
terheli.

Az UR robotok gyartasa a kérnyezet védelme érdekében a veszélyes anyagok korlatozott
felhasznalasanak megfeleléen torténik, ahogyan azt a 2011/65/EU eurépai RoHS-iranyelv
meghatarozza. Ha a robotokat (robotkar, vezérl6egység, hordozhaté kezel6egység)
visszakildik az Universal Robots Denmark-nak, akkor az Universal Robots A/S gondoskodik
az artalmatlanitasrol.

A dan piacon értékesitett UR robotok artalmatlanitasi dijat az Universal Robots A/S el6re
kifizeti a DPA-system cégnek. Az eurdpai 2012/19/EU WEEE iranyelv érvényességi
tertletén az importéroknek sajat regisztraciot kell végezniiik a nemzeti WEEE regiszterbe. A
dij altalaban kevesebb 1 €/robotnal.

A nemzeti nyilvantartasok listajat itt talalja: https://www.ewrn.org/national-registers.
A Globalis Megdfeleléség keresése itt: https://www.universal-robots.com/download.

UR15
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Az UR Robotkar
robotban * Csovek, alapkarima, szerszamtarto konzol: Eloxalt aluminium
el6fordulé - , -
* lzliletek burkolata: Porszort aluminium
anyagok

Fekete savos tomitégylriik: AEM gumi
* kiegészit6 csuszogylrl a fekete sav alatt: 6ntott fekete mlanyag
zarofedelek/fedelek: PC/ASA miianyag

Kisebb mechanikai alkatrészek, pl. csavarok, anyak, tavtartdk (acél, sargaréz
és mlanyag)

Rézhuzalokat tartalmazo huzalkdtegek és kisebb mechanikai alkatrészek, pl.
csavarok, anyak, tavtartok (acél, sargaréz és miianyag)

Robotkar iziiletei (belsd)

Fogaskerekek: Acél és zsir (részletek a Szerviz kézikbnyvben)
Motorok: Vasmag rézhuzalokkal

Rézhuzalokat tartalmazoé huzalkdtegek, nyomtatott aramkari lapok, kiilénb6z6
elektronikus alkatrészek és kisebb mechanikai alkatrészek

Az izlileti tomitések és O-gy(irlik kis mennyiségli PFAS-t tartalmaznak, amely
a PTFE (kozismert nevén TeflonTM) egyik vegyiilete.

Kendzsir: szintetikus + asvanyi olaj litiumkomplex szappan vagy karbamid
suritével. Molibdént tartalmaz.

* A modellidl és a gyartasi idéponttdl fliggéen a zsir szine lehet sarga,
bibor, s6tét rozsaszin, piros, zold.

* A Szerviz kézikdnyv részletezi a kezelési dvintézkedéseket és a zsirok
biztonsagi adatlapjait

Vezérl6egység

Szekrény (burkolat): Porszért bevonatos acél
* Standard vezérl6szekrény

Aluminium fémlemez haz (a szekrény belsejében). Ez egyben az OEM
vezeérl6 burkolata is.

* Standard vezérl6doboz és OEM vezérl6.

Rézhuzalokat tartalmazé huzalkétegek, NYAK, kiilénbdzé elektronikus
alkatrészek, miianyag csatlakozok és kisebb mechanikai alkatrészek, pl.
csavarok, anyak, tavtartok (acél, sargaréz és miianyag)

A litium akkumulator egy nyomtatott aramkoéri lapra van szerelve. Az
eltavolitas modjat lasd a szervizkézikdnyvben.

Felhasznaldi kézikbnyv
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20. Nyilatkozatok és tanusitvanyok UNIVERSAL ROBOTS

20.1. Beépitési nyilatkozat (eredeti)

UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex I B) original: EN
Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:
Universal Robots A/S David Brandt, Technology Officer, Compliance
Energivej 51, DK-5260 Odense S DK | Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with standard control box, standard length cables &
Function: | with or without UR 3PE teach pendant. Function is determined by the completed machine (robot
application or cell with end-effector, intended use and application program).

Model: | UR8Long, UR15, UR18, UR20, UR30 with a standard control box: notE: This DO is NOT applicable
Serial Number: | Starting 2024 6 8 00252 and higher for the UR20* when the OEM Controller is used.
year—' Sequential numbering, restarting at 0 each year See control box markings.
series 6 =URS8Long, 7 = UR15, 5 = UR18, 8 = UR20, 9 = UR30
*TOV Rheinland certifications: UR20:11 Mar ‘24 (#00252). UR30: 14 Mar '24. UR15: May ‘25.
UR8Long (#00019) & UR18 (#00012): 31 Jul ‘25

Incorporation: | Universal Robots UR8Long, UR15, UR18, UR20 & UR30 shall only be put into service upon being
integrated into a final complete machine (robot application or robot cell), which conforms with the
provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,
1.1.6,1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.1,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1, 1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP,
1.5.1,1.5.2,1.5.4,1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.1.1,1.7.2, 1.7.4,1.7.4.1,
1.7.4.2,41.2.1,4.1.2.3,4.1.2.5 (sling), 4.1.3, 4.3.3, Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

IIl. Low-voltage Directive 2014/35/EU | Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and Article
6 of the EMC Directive:

() ENISO 10218-1:2011 X (1) EN 1SO 13732-1:2008 (1) EN IEC 60947-5-8:2014 & 2021
(1) ENISO 12100:2010 (1) EN 1SO 13850:2015 (1) EN IEC 61000-3-2:2014 & 2019
(1) ENISO 13849-1:2015 X (1) EN IEC 60204-1:2018 as applicable | (Il) EN 61000-3-3:2013

2023 edition h Jevant ch
0 e Iseo’1'°3"84zsgf’2;;va" caNGES | (1, 1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 | (lll) EN 61000-6-2: 2012 & 2019

) : +AT1:2013+A2:2017 () EN 61140:2002/A1:2006 & 2016

XK See TUV Rheinland Certificates

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1S0 9409-1:2004 (Ill) EN 60068-2-27:2009 (I) EN 60664-1:2007

() 1SO/TS 15066:2016 as applicable | (Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 | (Il) EN IEC 61000-6-4:2023

(1) EN 60068-2-1:2007 (1) EN IEC 60320-1:2021 (1) ENIEC 61784-3:2021 [SIL2]
(111) EN 60068-2-2:2007 (1) EN 60529:1991/AC:2016 (111) EN 61326-3-1:2017

[Industrial locations SIL 2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK019348,
1SO 14001 certificate DK019349, and ISO 45001 certificate #DK019350.

VA DAY ~
/. [ N N
Odense Denmark, 25 August 2025 Wtz /7 /a7 >é‘_
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
This DOI can change without notice. DOIs are in User Manuals. Most recent User Manuals & DOIs are available from the UR website.

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark www.universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60
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20. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

20.2. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

Az eredeti utasitasok forditasa

EU beépitési nyilatkozat (DOI) (a 2006/42/EK iranyelv Il. B. mellékletének megfelel6en)

Gyané

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Dania

A koz0sségben a miszaki
dokumentacié dsszeallitasara
jogosult személy

David Brandt
Technolégiai vezetd, K+F
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

A részben befejezett gép(ek) leiras

a és azonositasa

Termék és funkcio:

A tobbcélu, tébbtengelyes manipulatorral, vezérldszekrénnyel &
hordozhato kezel6egységgel ellatott vagy anélkili ipari robot funkciéjat
a befejezett gép hatarozza meg (robotalkalmazas vagy robotcella
végberendezéssel, rendeltetésszer(i felhasznalassal és alkalmazoi
programmal).

Modell:

UR20 és UR30: Az aldbb idézett tanusitvanyok és a jelen nyilatkozat a
kdvetkezOket tartalmazza:

Megjegyzés: Ez a beépitési nyilatkozat NEM alkalmazhaté az UR OEM vezérld
hasznalata esetén.

Sorozatszam:

Kezdve 20246800252 és magasabb értékekkel

&V sorozat 8=UR20, 9=UR30

TUV Rheinland tanusitasi & jeldlés: UR20 2024. marcius 11-én,
#00252. UR30: 2024. marcius 14.

Beépités:

A Universal Robots UR20 és UR30 csak akkor helyezhet6 Gizembe, ha
egy végso6 befejezett gépbe (robotalkalmazasba vagy robotcellaba)
épitik be, amely megfelel a Gépészeti iranyelv és mas vonatkozo
irdnyelvek rendelkezéseinek.

Kijelentjiik, hogy a fenti termékek - a szallitas terjedelmében - teljesitik a kbvetkez6 iranyelvek alabb
részletezett elirasait: Amikor ezt a részben 6sszeallitott gépet beépitik és befejezett géppé valik, az
integrator felels azért, hogy a befejezett gép teljesitse az 6sszes vonatkozé iranyelv elbirasait, a CE-jeldlés
alkalmazasaért, valamint a Megfelel6ségi nyilatkozat (DOC) kiallitasaért.

I. 2006/42/EK Gépészeti iranyelv

A kovetkez6 alapvetd kovetelmények teljesiltek: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.1.6,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.1,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1
with 3PE TP, 1.5.1,1.5.2,1.5.4,1.5.5,1.5.6,1.5.10, 1.6.3, 1.7.1.1,
1.7.2,1.74,1.7.41,1.7.42,2.21.1,4.1.21,4.1.2.3, 4.1.2.4 (heveder),
4.1.3,4.3.3, VI. melléklet. Nyilatkozunk, hogy a vonatkozé m{iszaki
dokumentacié megfelel a gépekkel foglalkozé iranyelv VII. melléklet B
részének.

II. 2014/35/EU Kisfeszlltségi
irdnyelv
[1l. 2014/30/EU EMC-iranyelv

Az aldbbiakban az LVD irdnyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.
Az alabbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

UR15
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Hivatkozas az alkalmazott harmonizalt szabvanyokra, az MD & LV iranyelvek 7. cikkének (2) bekezdésében
és az EMC iranyelv 6. cikkében emlitettek szerint:

(D ENISO 10218-1:2011

A TUV Rheinland tanusitvanya
(D ENISO 12100:2010

() ENISO 13849-1:2023

() ENISO 13849-2:2012
Tanusitotta a TUV Rheinland
2015-ig; 2023-ig

a kiadas nem tartalmaz relevans
valtoztatasokat

(I) EN ISO 13732-1:2008 (I) EN ISO
13850:2015 (1) EN 60204-1:2018 (1)
EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017

(I) EN 60947-5-8:2020 (1ll) EN
61000-3-2:2019 (I1l) EN 61000-
3-3:2013 (Ill) EN 61000-6-
2:2019 (IIl) EN 61000-6-4:2019
(I) EN 61140:2002/ A1:2006

Hivatkozas mas alkalmazott mliszaki szabvanyokra és miszaki specifikaciokra:

(1) 1SO 9409-1:2004 (1) ISO/TS
15066:2016 as applicable (I11)
EN 60068-2-1:2007 (l1l) EN
60068-2-2:2007

(Il) EN 60068-2-27:2008 (IIl) EN
60068-2-64:2008+A1:2019 (Il) EN
60320-1:2021 (1) EN 60664-1:2007

(I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (l1I)
EN 61326-3-1 2017 [Industrial
locations SIL 2]

#DK015891.

A gyartdnak vagy meghatalmazott képviseldjének a nemzeti hatésagok indokolt kérésére at kell adnia a
részben kész gépre vonatkozo relevans informaciokat. A teljes minéségbiztositasi rendszer Bureau Veritas
bejelentett szervezet altali jdbvahagyasa: ISO 9001 tanusitvany #DK015892 és ISO 45001 tanusitvany

20.3. URI5 tanusitvanyok

Leiras

A harmadik fél tanusitvanya dnkéntes. Azonban a robotintegratorok szamara ugy tudja a

legjobb szolgaltatast nyujtani az Universal Robots, hogy robotjait az alabb felsorolt
akkreditalt vizsgalodintézetekben tanusittatja.
Az dsszes tanusitvany masolatat megtalalhatja ebben a fejezetben: Tanusitvanyok.
Ezek a tanusitvanyok NEM érvényesek az OEM-telepitésekre.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Tanusitas A TUV Rheinland tandsitvanyai az EN ISO
| ENISO 102181 10218-1 és az EN ISO 13849-1 szerint. A
ENISO 138431 TOV TUV Rheinland a biztonsagot és a mindséget
Rheinland képviseli gyakorlatilag az tizleti élet és

| o tvcom altalaban az élet minden teriletén. A 150
évvel ezel6tt alapitott vallalat a vilag egyik

vezetd tesztelési szolgaltatdja.

Kanadaban a Canadian Electrical Code, CSA

éé ¥ Rh;Ia-iLr::;nd 22.1, Article 2-024 el6irja, hogy a
TUVRheinland® Eszak- berendezéseket a Kanadai Szabvanyugyi
. Tanacs altal jévahagyott vizsgald
Amerika

szervezetnek kell tanusitania.

Az Universal Robots e-sorozatu robotjai
megfelelnek az elektronikus informatikai
CHINA RoHS | termékek altal okozott kdrnyezetszennyezés
korlatozasat érintd kinai (CHINA RoHS)
irdnyitasi modszereknek.

/ Delta A Universal Robots e-sorozatu robotok
teljesitményét a DELTA tesztelte.
-‘-
X
L]

Beszallitoi Beszallitdink visszajelzése szerint az Universal

harmadik fél Robots e-sorozatl robotok szallitasi raklapjai

tanusitvanya Koérnyezet | megfelelnek a fa csomagoléanyagok gyartasara
vonatkozo6 ISMPM-15 dan elbirasoknak, és ennek
megfelel6 jeloléssel lattak el.

Gyartoi teszt A Universal Robots e-sorozatu robotokat folyamatos

tanasitvanya . gyartomlvi vizsgalatoknak és végellenérzési

Universal ., D
n Robots eljarasoknak vetik ala.

A UR vizsgalati eljarasokat folytonos fellilvizsgalatnak
és fejlesztésnek vetik ala.

Nyilatkozatok az Bar az EU iranyelvek Européara vonatkoznak, néhany Eurdpan kivili orszag elismeri

EU és/vagy el6irja az unios nyilatkozatok meglétét. Az eurdpai iranyelvek elérhet6k a
iranyelveknek hivatalos honlapon: http://eur-lex.europa.eu.
megfeleléen A gépipari iranyelv szerint az Universal Robots robotjai részben befejezett gépeknek

mindsulnek, és mint ilyenek, nem lathatdk el CE cimkével.
A gépekre vonatkozé iranyelvnek megfelel beépitési nyilatkozatot (DOI) ebben a
fejezetben talalja meg: Nyilatkozatok és tanusitvanyok.
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20.4. URI5 tanusitvanyok

TOV
Rheinland

Certificate no.

Certificate

T 72503111 0001

License Holder:

Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S See additional page(s) for the listing of 3 factories

Energivej 51
5260 Odense S
Denmark

Report Number:

Certification acc. to:

31875333 027 Client Reference: Roberta Nelson Shea

EN ISO 1218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product:

Model Designation:

Technical Data:

Remarks:

Appendix:

Industrial Robot

UR3, URS, UR1@, UR15, UR2@, UR3@, UR3e, URSe,
UR7e, UR1Pe, UR12e, UR16e, UR8 Long, UR1S

Rated Voltage: AC 18e-2eeV, 50/68Hz or AC 200-24eV, 50/6eHz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

Special Remarks: The robot is only a component in a final robot
application, collaborative or non-collaborative. The final
application/installation must comply with EN ISO 16218-2.
Certificate is only valid within used in conjunction with

the UR Control Box, with or without a UR Teach Pendant. Includes
optional IMMI accessory. The following safety functions have been
evaluated and determined to meet PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-
1:2015:

1- Emergency Stop; 2- Safeguard Stop

3- Joint Position Limit; 4- Joint Speed Limit

5- Pose Limit; 6- Cartesian Speed Limit

7- Force Limit; 8- Momentum Limit

9- Power Limit; 10- Stopping Time Limit

11- Stopping Distance Limit; 12- System Emergency Stop Output

13- Robot Moving Digital Output;

14- Robot Not Stopping Digital Output

15- Reduced Mode Digital Output;

16- Not Reduced Mode Digital Output

17- 3 Position Enabling Device INPUT

Refer to product manual for additional information.
Must be installed and programmed in accordance with the
manufacturer’s instructions.

Replaces Certificate T72501672.
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TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1(978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
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UNIVERSAL ROBOTS 20. Nyilatkozatok és tanusitvanyok
TOV
Rheinland fage
Eszak- Certificat
Amerika e ca e
UL1740 Certificate no. CU 72503109 0001

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S See additional page(s) for the listing of 3

Energivej 51 factories

5260 Odense S

Denmark

Report Number: US251Q7X @82 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: UL 1749:2018 R8.23
CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2019)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR15, UR2@, UR3@, URS Long, UR18
Technical Data: Rated Voltage: a) AC 1ee-20eV, 56/6eHz;
b) AC 2ee-24eV, 50/6eHz
Rated Current: a) 15A; b) 8A

Protection Class: I

Special Remarks: The following safety functions have
been evaluated and determined to meet
PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-1:2015:

1- Emergency Stop 2- Safeguard Stop ;
3- Joint Position Limit 4- Joint Speed Limit g
5- Pose Limit 6- Cartesian Speed Limit 4
7- Force Limit 8- Momentum Limit

9- Power Limit 10- Stopping Time Limit

11- Stopping Distance Limit 12 -System Emergency Stop Output
13 -Robot Moving Digital Output

14 -Robot Not Stopping Digital Output

15 -Reduced Mode Digital Output

16- Not Reduced Mode Digital Output

17- 3 Position Enabling Device INPUT

Refer to product manual for additional information.

Must be installed and programmed in accordance with the
manufacturer’s instructions. Certificate is only valid within
used in conjunction with the UR Control Box, with or without a
UR TeachPendant.

are tegis tered trademarks
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Remarks: Replaces Certificate CU725@1652.

Appendix: 1, 1-59

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
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20. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

U

?\
UNIVERSAL ROBOTS

China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame —
7= 2/ 2 B EEEEYHEIATE
2 | & [ 2 | sumx | ZR-FE
0 ; Hexavalent ; Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
BN HARS
UR3/URS /UR10/
UR3e / URSe /UR7e/ X 0O X @] X X
UR10e/UR12e/
UR16e / UR1S/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RARZAFAEYRERBHMAERM R PIEEHES)/T 11363-2006 M REERMUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -
(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/c /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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21. Biztonsagi funkciok tablazata

Leiras

SF1

1,2,3,4
Vészleallitas
(1ISO 13850)

SF2
3,5

Biztonsagi
ledllité

(Véds ledllas az
I1ISO 10218-1
szabvany szerint*)
*2006 elétt ezt
L,biztonsagi
leéllasnak” vagy
L,biztonsagi

ledllitasnak” hivtak

Biztonsagi
ledllitas
visszaallitdsa

A Universal Robots biztonsagi funkcioi és a biztonsagi I/0 kapcsai PLd 3. kategoriaba (ISO 13849-1) tartoznak, ahol
minden biztonsagi funkcié PFH értéke kisebb, mint 1,8E-07.

A PFH értékeket frissiti a rendszer, hogy az ellatasi lanc rugalmassaga érdekében nagyobb konstrukcids rugalmassagot
biztositsanak.

A biztonsagi I/0 esetében a kiils6 eszkdzt vagy berendezést is tartalmazé eredd biztonsagi funkciot a teljes architektura és
az 6sszes PFH érték 6sszege hatarozza meg, beleértve az UR robot biztonsagi funkciojanak PFH értékét.

Ha az értékek a biztonsagi funkciok barmelyikének hatarértékét tullépik, vagy a biztonsagi funkcio vagy a vezérlérendszer
biztonsagi része hibat észlel, az UR a biztonsagos allapotot a meghajtas tapellatasanak kikapcsolasaval torténd leallasként

hatarozza meg (1. vagy 0. 4 lellasi kategoria, azaz a tapellatas azonnali kikapcsolasa).

ERTESITES
Az ebben a fejezetben bemutatott biztonsagi funkciok tablazatai egyszerlisddnek. Ezek atfogd

valtozatat itt taldlod: https://www.universal-robots.com/support

Mi
Leiras Tdrés Hatésa

térténik?

Az Estop PB megnyomasa a hordozhat6 kezeléegységen' vagy a kiilsé
Estop (ha az Estop biztonsagi bemenetet hasznalja) 14 kategoriaju

leallast eredményez, amelynek soran a robot miikodtetdinek és a

szerszam |/O csatoldjanak tapellatasa megsz(iinik. A vezérls I/O Leallitasi Robot, robot
»alacsony” értékre valt. kategoria 1 szerszam
Az 'parancs az Gsszes iziiletet ledllitia, és amint az dsszes iziilet (IEC - 1/0 és
ellen6rzott leallasi allapotba kerlil, az aramellatas megsziinik. 60204-1) vezérld I/0

Lasd: Fékid6 és Féktavolsag biztonsagi funkciok®.
CSAK VESZHELYZETI CELOKRA HASZNALJA, ne hasznalja

biztonsagi célokra, mivel kézi intézkedést igényel.

Leiras Mi torténik? Tdrés

Ezt a biztonsagi funkciot egy kiilsé védéberendezés kezdeményezi a 2. leéllitasi

biztonsagi bemenetek hasznalataval, amelyek 2. kategériaju leallast* kategéria

kezdeményeznek. Elésorban az embereket védi a sériilésektdl, nem a (IEC 60204-1)

robotot, berendezéseket vagy termékeket. SS2 ledllitas B Robot
A szerszam |/O-t nem befolyasolja a biztonsagi leallitas. (az IEC 61800-

Ha engedélyez6 eszkdz van csatlakoztatva, a biztonsagi leallitas 5-2

beallithat6 ugy, hogy CSAK automatikus izemmaodban mikddjon. szabvanyban

Lasd a Fékid6 és a Féktavolsag biztonsagi funkciokat.>. leirtak szerint)

Mi t6érténik? Tdrés Hatésa

Amikor biztonsagi visszaallitasra van konfiguralva és a kiilsé

. ) ) Bemenet
visszaallitasi csatlakozasok alacsonyrol magas szintre valtanak, a
visszadllitasa -- Robot
biztonsagi leallitas visszaall. Biztonsagi bemenet a SF2 SF2
-re

visszaallitasanak kezdeményezésére.

UR15
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SF3 Leiras Mi torténik? Giré Hatasa
[ziilet pozici6 .
P Nem engedi, hogy a
hatarértéke o
, mozgas tullépje a
(szoftveralapu -
" £ beallitott
tengelykorlatozas) . e A b -
Beallitja a fels6 és als6 hatarértékeket a megengedett hatarértékeket.
izlilet-poziciokhoz. A leallasi idének és -tavolsagnak A sebesség
nincs jelentésége, mivel a hatarértékeket nem Iépi tul. csOkkenthetd, hogy
Minden egyes iziiletnek lehetnek sajat hatarértékei. amozgas ne lépjen 5 iztilet
Kozvetlendil korlatozza a megengedett iziileti poziciok tul semmilyen (mindegyik)
készletét, amelyen bellil az iziiletek mozoghatnak. Ez hatarértéket.
az ISO 10218-1:2011, 5.12.3 szerinti biztonsagi Egy robotledllitast
besorolasu lagytengely-korlatozas és térkorlatozas. kezdeményez, hogy
megakadalyozza a
hatarértékek
tallépéseét.
SF4 Leiras Mi torténik? Tarés  Hatasa
[ziilet .
. . Nem engedi, hogy a
sebességkorlatja o
mozgas tullépje a
bedllitott
Az iziileti sebesség fels6 hatarértékét allitia be. Az egyes | hatarértékeket.
izlileteknek lehetnek sajat hatarértékei. Ez a biztonsagi A sebesség
funkcié fejti ki a legnagyobb hatast az energiaatvitelre csOkkenthetd, hogy a
(befogdas vagy menet kdzbeni) érintkezéskor. mozgas ne lépjen tul 1159/ iztilet
, s
Kozvetlenil korlatozza az iziiletek szamadra megengedett | semmilyen (mindegyik)
iziileti sebességek készletét. A gyors izlileti mozgasok, hatarértéket.
pl. a szingularitasokkal kapcsolatos kockdzatok Egy robotledllitast
korlatozgsara szolgal. kezdeményez, hogy
megakadalyozza a
hatarértékek
tullépését.
[zi]let Exceeding the internal joint torque limit (each joint) results in a Cat 0 Stop#. Gyari beallitas, ez a biztonsagi funkcid
nyomatékkorlatja a felhasznalé szamara nem elérhetd. NEM jelenik meg itt, mert nincsenek felhasznaldi beallitasok.
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SF5 Leiras Mi torténik? Tarés  Hatéasa
Kiilénb6z6 I . P
L. Felugyeli a TCP pdzt (pozicié és
neveken hivjak: o .
orientacio) és megakadalyozza a
Tartas korléat, , o .
, , biztonsagi sik vagy a TCP p6z
Szerszamhatar, e
Taiolasi korlat hatarérték tallépését.
B'a]:) a5|, 9r 'ak’ K Tébbféle tartaskorlatozas lehetséges
1zton 1Sl
. onsag .S oK, (szerszamkarima, kényok, és legfeljebb
Biztonsagi L . o : .
, 2 konfiguralhaté szerszameltolédasi Nem engedi, hogy a mozgas
hatarok pont sugarral) tullépje a beallitott hatarértékeket.
A tartast a szerszam karimajanak Z A sebességet vagy nyomatékokat 3040 TCP
irdnyatol valé eltérése VAGY a TCP ugy lehet csokkenteni, hogy a Szerszamkarima
mm
korlatozza. mozgas ne haladja meg az BF 5, Konyok
Kétrész. (1) a lehetséges TCP poziciok BF 6, BF 7 vagy BF 8 szamara
korlatozdsara szolgald biztonsagi sikok. bedllitott hatarértékeket.
(2) a TCP megengedett iranyként és
tlirésként megadott orientacios
hatarértéke. Ez a biztonsagi sikok miatt
befogadasi/kizarasi zonakat biztosit
TCP és csukl6 szamara.
SF6 Leiras Mi torténik? Hatasa
Sebessagkorlat, Egy robotleallitast
. o y I
TCP és kényék )
kezdeményez, hogy
. . ) A . megakadalyozza a
Felligyeli a TCP és a kény6k sebességét, hogy
| | o ) hatarértékek
megakadalyozza a sebességhatar tullépését. Az egész kar
L L LAl LA tallépését.
figyelésével egyenértéki, mivel a TCP és a kdnyok kdzotti
50 mm/s | TCP
szakaszok nem mozoghatnak gyorsabban, mint a szakaszok .
Nem engedi, hogy a
végpontjai. P
mozgas tullépje a
bedllitott
hatéarértékeket.
SF7 ira Mi torténik?
Eré P , , p—— .
L. . Az er6 hatarértéke a robot altal a TCP-nél (szerszamkdzéppont) és a
hatarértéke

+KOnydKknél” kifejtett erd. A biztonsagi funkcié folytonosan kiszamitja .
(TCP) o o ] Egy robotleallitast

az egyes izliletek szamara megengedett nyomatékokat, hogy a TCP- i
kezdeményez,

hogy
megakadalyozza a

re és a kdnyokre megadott er6hataron beliil maradjon.
Az izliletek szabalyozzak a nyomatékkimenetiiket, hogy a

megengedett nyomatéktartomanyon bellil maradjanak. Ez azt jelenti,
hatarértékek

hogy a TCP-n vagy a kény6knél az er6k a meghatarozott eréhataron
tullépését. 25N TCP

belll maradnak.

Amikor az er6hatarérték BF leallitast kezdeményez, a robot leall. Az .
) . Nem engedi, hogy
UR standard vezérl6je a mozgast a eréhatarérték tullépése elétti .
- B . s . . . .| amozgas tallépje
pozicidba ,huzza vissza”. Ez a ,visszahlUzas” nem része a biztonsagi .
a bedllitott

funkciénak, mivel a standard vezérl6 végzi. A biztonsagi vezérlének
hatarértékeket.

van egy fix idétartama (a valaszidé része), amelynek letelte utan a

robot megkezdi a leallitast.

UR15 247 Felhasznaloi kézikdnyv
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csuklérogzitési , R U
L A harom csukléiziilet tullépheti az eréhatarokat, ha a ,,csuklérégzitési nyomaték” biztonsagi funkcio ki van kapcsolva.
nyomaték
SF8 iré Mi torténik? Tirés Hatasa
Nyomatékkorlat — .
i i Egy robotleallitast kezdeményez, hogy
A nyomatékkorlat nagyon hasznos az
i . i L megakadalyozza a hatarértékek tullépését.
atmeneti Utkdzések korlatozasara.
A nyomatékkorlat az egész robotot . L 3kgm/s | Robot
Nem engedi, hogy a mozgas tullépje a
érinti.
bedllitott hatarértékeket.
SF9 Leiras Mi torténik? Tdrés Hatasa
Teljesitménykorlat - ; ; - ;
Ez a funkcio a robot altal végzett mechanikai munkat
(az izlileti nyomatékok és az iziileti szogsebességek Az
szorzatanak 6sszege) figyeli, amely a robotkar aramat
. . ) ) aramerésség/nyomaték 10w Robot
és a robot sebességét is befolyasolja. Ez a biztonsagi
dinamikus korlatozasa
funkcié dinamikusan korlatozza az
aramot/nyomatékot, de fenntartja a sebességet.
SF10 Leiras Mi térténik Tdrés Hatésa
UR robot NP 1
le4llasi Ha robotleallitasi kimenetre konfiguraltak, és robotleallas
e Sl
. . kovetkezik be, a kettés kimenetek értéke ALACSONY. Ha
kimenetei . B . L s
nincs robotledllitds kezdeményezve, a kettés kimenetek értéke
magas. Impulzusokat nem hasznalnak, de toleralhaték. Az
integralt biztonsagi funkciorol lasd a labjegyzetet.®
Ezek a kettds kimenetek allapotvaltast keltenek minden olyan
kiils6 Estop esetében, amely konfiguralhato biztonsagi
bemenetekhez csatlakozik, ahol ezt a bemenetet Vészleallitd .
A kett6s kimenetek L
bemenetként allitottak be. Kulsé
. i L » n értéke alacsony lesz
A Stop kimenet esetében az érvényesités a kiilsé csatlakoztatas
o . _ egy ledllitas esetén,
berendezésnél torténik, mivel az UR kimenet a kiilsé N/A logikai
i o . y ha konfiguralhat6
berendezéshez tartozo kiilsé ledllitas biztonsagi funkcié aramkorhoz vagy
kimenetek vannak
bemenete. berendezéshez
beallitva
ERTESITES
Ez a leallasi kimenet nincs az IMMI-hez
(Injection Moulding Machine Interface -
froccsontégép interfész)
csatlakoztatva, hogy elkeriljon egy
helyrehozhatatlan leallitast.
SF11 Lefras Mi trténik Tarés  Hatasa
Mozgas”
b ; g o A kettds
1ztonsagi
funkeié dq itali Amikor a robot mozog (a mozgatas folyamatban van), a kettés | kimenetek értéke Kulsé
unkcio digitalis
i 9 digitalis kimenetek értéke ALACSONY. A kimenetek értéke mozgas kozben csatlakoztatas
kimenetekkel _ ) . . .
MAGAS, ha nincs mozgas. A funkcionalis biztonsag arra alacsony, N/A logikai
vonatkozik, ami az UR roboton beliil van. Az integralt mozgas nélkl aramkorhoz vagy
biztonsagi funkciorol lasd a labjegyzetet®. pedig magas. berendezéshez
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SF12 Leiras Mi torténik? Tdrés  Hatasa
»Nincs ledllitas” .
. L. . A kettés
b|ztonsag| Valahanyszor a robot LEALL (leallitas van folyamataban vagy
. . kimenetek Kils6
funkci6 digitalis | leallitott helyzetben van), a kettés digitalis kimenetek értéke
i magasak, amikor csatlakoztatas
kimenetekkel MAGAS. Amikor a kimenetek értéke ALACSONY, a robot
. arobot le van N/A logikai
NINCS a leallas folyamataban, és NINCS nyugalmi . ) o
i ) . L o allitva vagy aramkorhoz vagy
allapotban. Az integralt biztonsagi funkcioérol lasd a . i
) nyugalmi berendezéshez
labjegyzetet®.
helyzetben van
SF13 Leiras Mi toérténik? Tirés Hatasa
»,Csokkentett
aktiv” A kettés
. .. Ha a biztonsagi funkciok csokkentett beallitasai aktivak (vagy . Kilsé
biztonsagi . e . kimenetek ,
funkcié digitali kezdeményezve vannak), a kettds digitalis kimenetek allapota | h csatlakoztatas
alacsonyak, ha
l:m cio digitalis ALACSONY. A funkcionalis biztonsag arra vonatkozik, ami az . Y N/A logikai
kimenetekkel ) . . - . csOkkentett o
UR roboton beliil van. Az integralt biztonsagi funkciorol 1asd a beallitasok aramkorhoz vagy
edllitdso
labjegyzetetS. berendezéshez
aktivak
SF14 Leiras Mi térténik? tiré Hatésa?
»Csokkentett, : : - .
‘ » Amikor a robot biztonsagi funkcidinak csékkentett
nem aktiv o ] i
. L. beallitasai NEM aktivak (vagy nincsenek o
biztonsagi ) S o L Kiilsé
N kezdeményezve), a digitalis kimenetek értéke A kett6s kimenetek ]
funkci6 digitalis csatlakoztatas
i tekkel ALACSONY. alacsonyak, ha NA o kel 2kt
ogikai aramkorhoz
imenstekke A funkcionalis biztonsagi besorolas arra vonatkozik, csOkkentett beallitasok 9
va
ami az UR roboton belll van. NEM aktivak. o
. . X X . berendezéshez.
Az integralt biztonsagi funkciordl 1asd az alabbi
labjegyzetet.6

e

paraméterbeallitasok . " " o o . . .
L e A ,csokkentett” valéjaban nem lizemmodot jeldl. A beallitasok kezdeményezett valtoztatasa:

médositasa

« belséleg egy biztonsagi sik/hatarvonal (akkor indul el, amikor a sik 2 cm-es
tavolsagaban van, és a csdkkentett beallitasokat a sik 2 cm-es tavolsagan belll éri
el), vagy

« kulséleg egy kiils6 bemenet hasznalataval, amely a csdkkentett bedllitAsokat a
kivalté bemenetet kdvetd 500 ms-on bell éri el.

Amikor a kiilsé csatlakozasok értéke alacsony, a cskkentett izemmaod aktivalodik. A Robot
,Csokkentett aktiv” azt jelenti, hogy minden csokkentett hatarérték AKTIV.

A ,csokkentett” nem egy biztonsagi funkcio. A ,csokkentett” lehetdség a biztonsagi funkciok
paraméterezésére szolgald eszkoz.

A ,csokkentett” lehetdség egy allapotvaltozas, amely kihat az alabbi biztonsagi funkciok

beallitasara: izllet pozicidja, izllet sebessége, TCP p6z, TCP sebesség, TCP erd, lenddilet,

teljesitmény, fékido és féktavolsag.

Ellendrizze és érvényesitse a robotalkalmazas 6sszes paraméterének a bedllitasat.
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SF15 irs Mi torténik? Tdréshatarok  Hatésa
Fékidokorlat

Nem engedi meg, hogy a

A koriilmények valés ideji felligyelete, hogy a . . .
) ) tényleges fékezés
fékid6korlatot ne Iépje tul. A robot sebessége 50 ms Robot
meghaladja a beallitott
korlatozott, hogy a fékidékorlatot ne Iépje tl. 7
hatarértéket.

SF16 Mi térténik? Tdréshatarok Hatasa
Féktavolsag- —— e — -
Korlat A korlilmények valés ideji felligyelete, hogy a A sebesség csokkentését
oria
féktavolsag hatarértékét ne Iépje tul. A robot vagy a robot leallasat
o i o . L 40 mm Robot
sebességét korlatozza, hogy a féktavolsag okozza, hogy NE Iépje tul a
hatarértékét ne lépje tal. 7 hatarértéket.
SF17 Leiras Mi torténik? Tdréshatarok Hatasa
Biztonsagi ) - ” R
Biztonsagi funkcio, amely felligyeli a
alaphelyzet _ . . )
. biztonsagi besorolasu kimenetet, igy . . L
“felugyelt A ,biztonségi alaphelyzet Kiilsé
biztositva, hogy a kimenet csak akkor . i
helyzete’I kimenet” csak akkor csatlakoztatas
aktivalhato, amikor a robot a beallitott és L o
aktivalodik, ha a robot a 1.7° logikai
feltigyelt ,biztonsagi alaphelyzetben” van. L . . L
. ) ) ) konfiguralt ,biztonsagi aramkorhéz vagy
Ha a kimenet akkor aktivalodik, amikor a robot
o o alaphelyzetben” van berendezéshez
nem a konfiguralt poziciéban van, akkor a
rendszer 0. kateg6riaju leallast indit.
Uzemmédkapcsol6 Leiras Mitorténik?  Hatasa
BEMENET o oy i ; ; .
Ha a kiils6 csatlakozasok értéke Alacsony, akkor az automatikus mod (futas)
aktiv. Ha magas, az izemmod programozas / betanitas.
Ajanlas: Hasznalja engedélyez6 eszkdzzel, pl. UR hordozhatd
kezel6egyseéggel és integralt 3-helyzetl engedélyezé eszkdzzel. Az SF2 Robot
obof
A betanitas/programozas soran a TCP sebessége kezdetben 250 mm/s-ra van bemenete
korlatozva. A sebesség manualisan névelhetd a TP ,sebességcstszkaja”
hasznélataval, de az engedélyezd eszkdz aktivaldsakor a sebességkorlatozas
visszaall 250 mm/s értékre.
SF18 Leiras Mi torténik? Tdrés Hatasa
(3-helyzeti - S 9
A 3-helyzet(i engedélyez6 eszkdz ¥ 3
engedélyezéssel) n o ,
. R k kapcsol6poziciéval rendelkezik: ki, be, ki (a
Biztonsagi funkcié L : .
8 ) mikodtetés sorrendje megnyomaskor).
bemenetei

Ha teljesen elengedi, a berendezés kikapcsol. Ha ) ;
Kézi izemmaédban,
megnyomja/kdzépsé helyzetbe tolja, bekapcsol.

amikor az SF18
Teljes megnyomasra (lenyomasra) kikapcsolt 3
bemenet alacsony, az Robot és
allapotba kerdil. o ;
i . . SF2 belséleg kiils6 SF19 és
Ha a 3P engedélyezd eszkdz ,BE” helyzetben van, a N/A
i i aktivalédik SF20
mozgas engedélyezve van. L .
- ; 3 . o i . Leallitasi kategoria 2 csatlakozas
Kézi lizemmaodban és amikor a kiilsé engedélyezé
B ) . (IEC 60204-1) SS2 (IEC
eszkdz kapcsolata Kl van kapcsolva, a biztonsagi
61800-5-2)

rendszer belséleg elinditja az SF2 funkciét, vagyis
egy 2. kategoriaju ledllitast.
Ajanlas: Hasznalja lzemmodkapcsoléval egyditt

biztonsagi bemenetként. 10

Felhasznaloi kézikdnyv 250 UR15

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

21. Biztonsagi funkciok tablazata

SF19 Leiras Mi torténik? Tarés  Hatasa
3PE (3- :
L. Automatikus lizemmédban (,futds”) az SF19
helyzetii
kimeneteinek allapota MAGAS.
engedélyez6 o U .
kG ) Kézi izemmodban és amikor barmelyik engedélyez6
eszKoz
. .. eszkoz!! Kl allapotban van (nem kézépsé BE allasban,
Biztonsagi ot ieleni olvors ecrkiy ol
.y ami azt jelenti, hogy az engedélyezd eszkoz el van
funkcié® ) Jy 8z engedely
digitélis engedve vagy teljesen le van nyomva), akkor az SF2 Kézi izemmédban,
. aktivalodik, vagyis 2. kategoriaju leallas (SS2) kdvetkezik i
kimenetekkel gy goriaj (S82) amikor a 3PE KI
be, és az SF19 kimenetei Alacsony szinten vannak. 8 allapotban van, a
Kézi izemmédban, amikor a Szabadonfutés és a 3PE kimenetek Kiilsé
hasznalatban van: ALACSONYAK és csatlakoztatas
+ Ha a Szabadonfutas aktivalva van, és az SF2 bels6leg N/A logikai
i aktivalodik. aramkorhdz vagy
»  MINDEN 3PE Kl allapotban van, az o |
SF19 kimenetek allapota MAGAS. 2. kategoriaji berendezéshez
’ ledllitas (IEC 60204-
» BARMELYIK 3PE BE allapotban van, az 1) 552 (IEC 61800-
SF19 kimenetek allapota ALACSONY. 52)
» Ha a Szabadonfutés nincs aktivalva, és
»  MINDEN 3PE BE allapotban van, az
SF19 kimenetek allapota MAGAS.
+ BARMELYIK 3PE KI allapotban van, az
SF19 kimenetek allapota ALACSONY.
UR15 251 Felhasznaloi kézikdnyv
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SF20

3PE (3-helyzeti
engedélyezéssel)
+-NEM allapot”
Biztonsagi funkcié
8 digitalis kimenetei

Leiras

Automatikus izemmédban (,futas™) az SF20
kimeneteinek allapota ALACSONY.

Kézi lizemmaddban és amikor barmelyik engedélyez6
eszkoz!1 Kl allapotban van (nem kézépsé BE
allasban, ami azt jelenti, hogy az engedélyezé eszkdz
el van engedve vagy teljesen le van nyomva), az
SF20 kimenetei Magas szinten vannak.”

Kézi izemmoddban, amikor a Szabadonfutas és a

3PE hasznalatban van:
* Ha a Szabadonfutas aktivalva van, és:

« MINDEN 3PE Kl allapotban van, az
SF20 kimenetek allapota
ALACSONY.

« Barmelyik 3PE BE allapotban van,
az SF20 kimenetek allapota
MAGAS.

» Ha a Szabadonfutas nincs aktivalva, és:

+ MINDEN 3PE BE allapotban van,
az SF20 kimenetek allapota
ALACSONY.

« Barmelyik 3PE Kl allapotban van,
az SF20 kimenetek allapota
MAGAS.

Megjegyzés: Az SF20 az SF19 forditott valtozata,
amelyben a kimeneti allapot logikailag megforditott az
SF19-hez képest.

Mi térténik?

Kézi
tizemmaédban,
amikor a 3PE Ki
van kapcsolva, a
kimenetek HIGH

allapotban vannak.

Tdrés

N/A

Hatasa

Kiilsé
csatlakoztatas
logikai
aramkorhdz vagy
berendezéshez

SF21 Leiras Mi torténik? Hatésa
Csuklé — A . e -
. Figyeli a robot szerszamkarimajanak a A harom csukloiziilet tallépheti a szerszam és a
r°gz,|t_efl helyzetét, hogy elkertilje a robot alsé kényok eréit, ha a ,csuklérogzitési nyomaték” N/A Robot
pozicioja karjahoz valé beszorulast. x biztonsagi funkcié ki van kapcsolva
Felhasznaloi kézikdnyv 252 UR15
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Az 1. tablazat 1A hordozhato kezel6egység, a vezérld és a roboton belilli adatcsere SIL 2 szint( a biztonsagi adatok tekintetében (az
labjegyzetei IEC 61784-3 szabvany szerint).
2Estop érvényesités: A hordozhaté kezeléegység Estop nyomégombjat a kezel6egységen belil értékelik, majd SIL2
adatatvitellel tovabbitjak ' a biztonsagi vezérls felé. A hordozhato kezelSegység Estop funkcidjanak érvényesitéséhez
nyomja meg a kezel6egység Estop nyomégombijat, és ellendrizze, hogy bekdvetkezik-e az Estop. Ez igazolja, hogy az
Estopot csatlakoztattak a hordozhat6 kezel6egységhez, az Estop rendeltetésszer(ien miikddik, és a hordozhatd
kezel6egységet bekototték a vezérlébe.
3Ha egy robot biztonsagi funkciéja ,integralva” vagy ,6sszekapcsolva” van kiilsé berendezésekkel, eszkozokkel vagy
logikaval, akkor az igy létrejové integralt biztonsagi funkcié PFH értéke az 6sszes PFH érték 6sszege, beleértve a robot
biztonsagi funkcidja PFH értékeét is.
4Ledllitasi kategériak az IEC 60204-1 (NFPA79) szerint. Az Estop esetében csak a 0. és 1. leallasi kategoriak

megengedettek.

* AQ0. ésaz 1. ledllasi kategbridk a meghajtas tapellatdsanak a megsziintetését eredményezik, a 0. leallasi
kategoria AZONNALI az 1. ledllasi kategdria pedig irdnyitott leallitast jelent (pl. lassitas ledllasig, majd a
meghaijtas tapellatdsanak megsziintetése).

« A2. ledllasi kategdria olyan ledllitas, ahol a hajtas aramellatasa NEM sziinik meg. A 2. megallasi kategoriat az

IEC 60204-1 hatdrozza meg. Az STO, SS1 és SS2 leirdsa az IEC 61800-5-2 szabvanyban talalhaté. UR
esetében a 2-es ledllasi kategoria fenntartja a palyat, és a ledllitds utan fenntartja a hajtasok aramellatasat.

5 Fékidé és Féktavolsag biztonsagi funkciokat kell hasznalni. A hasznalata esetén nincs sziikség a fékezés
teljesitményének idészakos ellenérzésére.

6 Ha egy robot biztonsagi funkcidja ,integralva” vagy ,6sszekapcsolva” van kiilsé berendezésekkel, eszkézokkel vagy
logikaval, akkor az igy létrejové integralt biztonsagi funkcié PFH értéke az 6sszes PFH érték 6sszege, beleértve a robot
biztonsagi funkcidja PFH értékeét is.

7 A robot megallasi képességét az adott mozgas(ok)ban folyamatosan feliigyelik, hogy megakadalyozzak az olyan
mozgasokat, amelyek meghaladnak a leallitasi hatarértéket. Ha fennall a veszélye annak, hogy a robot megallitdsahoz
sziikséges id6 meghaladja az id6korlatot, a mozgas sebességét ugy csdkkenti, hogy a korlatot ne Iépje tul. Leallitast
kezdeményez, hogy megakadalyozza a hatarérték tullépését.

8 A biztonsaggal kapcsolatos kills6 vezérlérendszerrel ellatott beépitett funkcionalis biztonsagi mindsitéshez adja hozza
ennek a biztonsaggal kapcsolatos kimenetnek a PFH értékét a kiilsé biztonsaggal kapcsolatos vezérlérendszer PFH
értékéhez. A biztonsagi funkcio és az altala kivaltott leallitas szerepel az adott SF PFH értékében.

9 Az engedélyezd eszkoz lehet a hordozhatd kezel3egységen vagy kiilséként az engedélyezd funkcio bemenetéhez
(SF18) csatlakoztatva.

10 3_helyzetii engedélyez eszkdz hasznalata esetén kiils6 izemmodkapcsold hasznalata ajanlott. Ha nem hasznal
kiilsé izemmodkapcsolét és csatlakozik a biztonsagi bemenetekhez, akkor a robot izemmadjat a felhasznaléi feliilet

hatarozza meg. Ha a felhasznaléi fellilet
« futasi modban” van, az engedélyezési funkcié nem lesz aktiv.

* ,programozasi médban” van, az engedélyezési funkcid aktiv lesz. A méd megvaltoztatdsahoz jelszavas
védelem dllithato be.

biztonsagi funkcid Kl van kapcsolva (nincs a k6zépsé BE pozicioban).
12 Az 1ISO 10218:2025 eltavolitotta az ,egyittmiikodésen alapuld miikodés” kifejezést.
13 A robot szerszamkarimajahoz régzitett szerszamok tovabbra is hozzaérhetnek a robot alsé karjahoz
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21.1.1a. tablazat

e

paraméterbeallitasok " S ST P . .
, L. A csokkentett konfiguraciot egy biztonsagi sik/hatarvonal indithatja (akkor indul el, amikor a
moédositasa

sik 2 cm-es tavolsagaban van, és a csdkkentett beallitdsokat a sik 2 cm-es tavolsagan belll
éri el), vagy egy bemenet hasznalataval kezdeményezheti (a csokkentett beallitdsokat 500
ms-on belll éri el). Amikor a kiils6 csatlakozasok értéke alacsony, a csokkentett
konfiguracié aktivalodik. A csokkentett konfiguracio azt jelenti, hogy MINDEN csdkkentett
hatarérték AKTIV.

A csokkentett méd nem biztonsagi funkcio, hanem olyan allapotvaltozas, amely kihat az

Robot

alabbi biztonsagi funkciok hatarértékeinek beallitdsara: iziilet pozicidja, izlilet sebessége,
TCP pozhatar, TCP sebesség, TCP er6, lendilet, teljesitmény, fékid6 és féktavolsag. A
csokkentett konfiguracio a biztonsagi funkciok ISO 13849-1 szerinti parametrizalasanak
eszkdze. Minden paraméterértéket igazolni és érvényesiteni kell, hogy ezek megfelelnek-e

a robotalkalmazasnak.

Védelem Leiras Hatasa
visszaallitasa

Amikor a biztonsagi visszaallitas van konfiguralva és a kiils6 csatlakozasok alacsonyrol magas szintre

valtanak, a biztonsagi leallitas VISSZAALL. Biztonsagi bemenet a biztonsagi leallitas biztonsagi Robot

funkcié visszaallitasanak kezdeményezésére.

>pozictid
engedélyez6 o P " : PR
kG Amikor a kilsé engedélyezd eszkdz csatlakozoi alacsony szinten vannak, egy biztonsagi leallast (SF2)
esSzK0oz
indit a rendszer. Ajanlas: Hasznalja izemmaddkapcsoloval egyiitt biztonsagi bemenetként. Ha nem
BEMENET

hasznal izemmodkapcsolét és csatlakozik a biztonsagi bemenetekhez, akkor a robot izemmadjat a

felhasznaloi fellllet hatarozza meg. Ha a felhasznaloi fellilet: Robot
« "futtatdsi modban" van, az engedélyezé eszkdz nem lesz aktiv.

« "programozasi médban" van, az engedélyezd eszkoz aktiv lesz. Jelszovédelem hasznalata
lizemmad-valtashoz a felhasznaléi fellileten at lehetséges.

e aposol
BEMENET

Ha a kiils6 csatlakozok szintje alacsony, az izemmad (futtatds / automatikus miikddés

automatikus izemmaodban) van érvényben. Ha magas, az izemmaod programozas / betanités.
Ajanlas: Hasznalja engedélyez6 eszkdzzel, példaul egy integralt 3-pozicidju engedélyez6
eszkOzzel ellatott UR e-Series hordozhato kezel6egységgel. Robot
Betanitas/programozas médban kezdetben mind a TCP, mind a kdnydksebesség 250 mm/s
értékre van korlatozva. A sebesség manualisan névelheté a kezel6egység felhasznaloi

felliletén a talalhté ,sebességcslszka” hasznalataval, de az engedélyez6 eszkdz aktivalasakor

a sebességkorlatozas visszaall 250 mm/s értékre.
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Szabadonfutas
BEMENET

Szabadonfutdas BEMENET Magas, a robot csak akkor |ép Szabadonfutas izemmaddba, ha a

kovetkezd feltételek teljesiilnek:

« A 3PE TP gombot nem nyomtak meg

« 3-pozicioju engedélyezd eszkbz BEMENETET nem konfiguraltak vagy nem nyomtak meg
(BEMENET alacsony)

Robot

21.2. 2. tablazat

Leiras

Egylittm{ikddd
lizemelés
2011. évi
kiadas, 5.10.2.
pont

Egylttm{kodo
lizemelés
2011. évi
kiadas, 5.10.3.
pont

Az UR e-series robotok megfelelnek az ISO 10218-1:2011 szabvanynak és az ISO/TS 15066 szabvany vonatkoz6

részeinek. Fontos megjegyezni, hogy az ISO/TS 15066 tulnyomo része az integratorra és nem a robot gyartdjara

vonatkozik. Az ISO 10218-1:2011, 5.10 cikkely - egyiittm(ikdd6 (izemelés - részletesen ismertet 4 egyttmiikodd

{izemelési technikat az alabbiak szerint. Nagyon fontos megérteni, hogy az egyiittm(ikodo lizemelés az ALKALMAZAS
része AUTOMATIKUS Gizemmaodban.

Technika Magyarazat UR e-Series
L ) . Az UR robotok biztonsagi leallitasa
Leallasi feltétel, amikor a helyzetet nyugalmi allapotban . . L
o . o . ) egy biztonsagi besorolasu, feligyelt
. . tartjak, és biztonsagi funkcioként felligyelik. A 2. o
Biztonsagi o . . o leallitas, Lasd: SF2 az 1. oldalon.
o kategoriaju ledllitas automatikusan visszaallithato. o .
besorolasu . ) B B Val6szind, hogy a jévében a
) Biztonsagi besorolasu, felligyelt ledllitast kévetd ) . Lo
fellgyelt . L Lo »biztonséagi besorolasu feltgyelt
i visszaallitas és Ujrainditas esetén lasd az ISO 10218-2 . .
leallitas ) i . o leallitas” megnevezése nem az
és az ISO/TS 15066 szabvanyt, mivel az Ujrainditas nem L . »
. L egyuttmiikodd tzemelés egy formaja
okozhat veszélyes koriilményeket.
lesz.
Technika Magyarazat UR e-Series
Ez alapvet6en egyéni és kozvetlen
személyes iranyitas, mikdzben a robot
automatikus tizemmaddban van. A kézi
vezetOberendezést a végeffektor
kbzeleben kell elhelyezni, és a Az UR Robots nem tesz lehetdvé kézi vezetést az
kovetkezokkel kell rendelkeznie: egyuttmiikodd izemeléshez. Lehetéség van az UR
Kézi * egy vészledllito gomb robotok kézi iranyitasu betanitasara (szabadonfuto),
irdnyitas de ez a kézi izemmodu programozashoz, és nem az

* egy 3-poziciéju engedélyez6
eszkdz

* egy biztonsagi besorolasu
felugyelt leallitasi funkcio

* egy beallithat6 biztonsagi
besorolasu felligyelt sebesség
funkcio

automatikus Gzemmodu egylittm(ikodé lizemeléshez

UR15
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Egylittm({ikodo
lizemelés
2011. évi
kiadas, 5.10.4.
pont

Technika

Sebesség- és
tavolsagtartas
felligyelete
(SSM)
biztonsagi

funkciok

Magyarazat

Az SSM funkcié gondoskodik réla,
hogy a robot tavolsagot tartson
minden kezel6tdl (embertdl). Ezt
ugy éri el, hogy felugyeli a
robotrendszer és a behatolasok
kozotti tavolsagot, hogy ezaltal
biztositsa a MINIMALIS
VEDOTAVOLSAGOT. Ezt
altaldban a nagy érzékenységu
védofelszerelés hasznalataval
(SPE) érik el, amelyben altalaban
egy biztonsagi lézerszkenner
észleli a robotrendszer felé
torténd behatolas(oka)t.

Ez az SPE a kovetkezbket

okozza:

1. akorlatozé biztonsagi
funkciék paramétereinek
dinamikus modositasa;

vagy

2. biztonsagi besorolasu,
feligyelt leallasi allapot.

A védbberendezés érzékelési
z6najabdl kilépve a behatolas
érzékelésekor a robot szamara

megengedett, hogy:

1. afenti 1) esetbena
"magasabb" normal
biztonsagi miikodési
hatarértékeket vegye fel

2. folytassa a miikodést a
fenti 2) esetben

A 2) 2), a biztonsagi besorolasu
felugyelt leallas utani Ujrainditas
esetében lasd az 1ISO 10218-2 és
az ISO/TS 15066 kdvetelményeit.

UR e-Series

Az SSM elbsegitése érdekében az UR robotok képesek
arra, hogy a biztonsagi funkciok két paraméterkészlete
kdzott valtsanak konfiguralhaté (normal és csokkentett)
hatarértékekkel. Normal miikodés akkor folytathatd, ha
nem észlelhet6 behatolas. Ezt okozhatjak a biztonsagi
sikok / biztonsagi korlatok is. Az UR robotokkal tébb
biztonsagi zénat is kdnnyen hasznalhat. Példaul az egyik
biztonsagi zénat a ,csokkentett beallitdsokhoz”, és egy
masik zonahatart az UR robot biztonsagi leallitd
bemeneteként hasznalhat. A csokkentett hatarértékek
tartalmazhatjak a fékidd és a féktavolsag hatarértékeinek
csokkentett beallitasat is - a munkaterilet és az

alapterilet csokkentése céljabdl.
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Egylittm({ikodo
tizemelés 2011
kiadas, 5.10.5

pont

Technika

Teljesitmény- és
erékorlatozas
(PFL) a velejaro
konstrukcié
vagy vezérlés

szerint

Magyarazat

A PFL megval6sitasanak madjat a robot
gyartdjara bizzak. A robot konstrukcidja és/vagy
biztonsagi funkcioi korlatozzak az
energiaatadast a robotrdl egy személyre. Ha
barmelyik paraméterhatart tullépi, a rendszer
ledllitja a robotot. A PFL-alkalmazasoknal
figyelembe kell venni a ROBOT
ALKALMAZASAT (beleértve a végeffektort és a
munkadarabo(ka)t is), hogy semmilyen
érintkezés ne okozzon sériilést. Az elvégzett
vizsgalatban a fajdalom FELLEPESENEL, nem
pedig a sériilésnél fennalld nyomast értékelték.
Lasd az A. mellékletet. Lasd ISO/TR 20218-1
Végeffektorok.

UR e-Series

Az UR robotok olyan teljesitmény- és
erékorlatozo robotok, amelyeket
kifejezetten az egyittm(ikddd
alkalmazasokra tervezték, amelyeknél a
robot érinthet embert, és nem okoz sértilést.
Az UR robotok olyan biztonsagi funkcidkkal
rendelkeznek, amelyek felhasznalhatok a
robot mozgasa, sebessége, lendiilete,
ereje, teljesitménye és még sok egyéb
mutatdja korlatozasara. Ezeket a biztonsagi
funkcidkat a robotalkalmazéasban
hasznaljak, hogy ezaltal csdkkentsék a
végeffektor és a munkadarab(ok) altal

kifejtett nyomast és eréket.

UR15
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