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1. Vorwort

Einleitung

Uber dieses
Handbuch

Haftungsausschl
flr Inhalte

Online-
Handbiicher

Glickwunsch zum Kauf lhres neuen Universal-Robots-Roboters, der aus dem
Roboterarm (Manipulator), der Control-Box und dem Teach-Pendant besteht.

Der Roboterarm wurde urspriinglich entwickelt, um den Bewegungsumfang eines
menschlichen Arms nachzuahmen. Er besteht aus Aluminiumrohren, die tUber sechs
Gelenke beweglich sind und eine hohe Flexibilitat in lhrer Automatisierungsinstallation
ermoglichen.

Mit PolyScope, der patentierten Programmierschnittstelle von Universal Robots, kdnnen
Sie Ihre Automatisierungsanwendungen erstellen, laden und ausfihren.

Dieses Handbuch enthalt Sicherheitshinweise, Richtlinien fiir den sicheren Gebrauch und
Anweisungen zur Montage des Roboterarms, der Control-Box und des Teach-Pendants.
Dort finden Sie auch Anleitungen, wie Sie mit der Installation beginnen und wie Sie den
Roboter programmieren kénnen.

Lesen Sie den Verwendungszweck und halten Sie ihn ein. Fihren Sie eine
Risikobeurteilung durch. Installieren und verwenden Sie das Gerét in Ubereinstimmung
mit den elektrischen und mechanischen Spezifikationen in diesem Benutzerhandbuch.

Die Risikobeurteilung erfordert ein Verstandnis der Gefahren, Risiken und Malinahmen
zur Risikominderung fur die Roboteranwendung. Die Integration von Robotern kann ein
Grundniveau an mechanischer und elektrischer Ausbildungskenntnisse erfordern.

uss Universal Robots A/S verbessert weiterhin die Zuverlassigkeit und Leistung seiner
Produkte und behélt sich daher das Recht vor, Produkte und
Produktdokumentationen ohne vorherige Ankiindigung zu aktualisieren.
Universal Robots A/S unternimmt alle Anstrengungen, dass der Inhalt dieses
Benutzerhandbuchs genau und korrekt ist, ibernimmt jedoch keine Verantwortung
fur jedwede Fehler oder fehlende Informationen.

Dieses Handbuch enthalt keine Garantieinformationen.

Handblicher, Leitfaden und Anleitungen kénnen online gelesen werden. Wir haben eine
grofl3e Anzahl von Dokumenten unter https://www.universal-robots.com/manuals
zusammengestellt.

* PolyScope-Software-Handbuch mit Beschreibungen und Anweisungen fiir die
Software

* Service-Handbuch mit Anleitungen zur Fehlerbehebung, Instandhaltung und
Instandsetzung

* Script-Handbuch mit Scripts fiir eine griindliche Programmierung

UR16e PolyScope X
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UR+

Akademie

myUR

Entwickler-
Suite

Support

UR-Forum

Der Online-Showroom UR+www.universal-robots.com/plus bietet hochmoderne Produkte,
mit denen Sie lhre UR-Roboteranwendung individuell gestalten kénnen. Hier finden Sie
alles, was Sie brauchen, an einem Ort: von Werkzeugen und Zubehor bis hin zu Software.

UR+-Produkte lassen sich mit UR-Robotern verbinden und arbeiten mit ihnen zusammen,
um eine einfache Einrichtung und eine reibungslose Benutzererfahrung zu gewéahrleisten.
Alle UR+-Produkte werden von UR getestet.

Sie erhalten Zugang zum UR+-Partnerprogramm Uber unsere Softwareplattform
(plus.universal-robots.com), womit Sie noch benutzerfreundlichere Anwendungen fiir UR-
Roboter entwickeln kénnen.

Die Website der UR Academy academy.universal-robots.com bietet eine Vielzahl von
Schulungsmoglichkeiten.

Im myUR-Portal kénnen Sie alle Ihre Roboter registrieren, Servicefalle verfolgen und
Antworten zu allgemeinen Supportfragen finden.

Melden Sie sich bei myur.universal-robots.com an, um auf das Portal zuzugreifen.

Im myUR-Portal werden lhre Anfragen entweder von Ihrem bevorzugten Handler bearbeitet
oder an den Kundendienst von Universal Robots weitergeleitet.

Sie kénnen auch die Roboteriiberwachung abonnieren und zuséatzliche Benutzerkonten in
Ihrem Unternehmen verwalten.

Die UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite ist eine
Sammlung aller Tools, die Sie zum Aufbau einer kompletten Lésung bendtigen,
einschlieBlich der Entwicklung von URCaps, der Anpassung von Endeffektoren und der
Integration von Hardware.

Die Support-Website www.universal-robots.com/support enthalt andere Sprachversionen
dieses Handbuchs

Das UR-Forum forum.universal-robots.com bietet Roboter-Enthusiasten aller
Erfahrungsstufen die Méglichkeit, sich mit UR und untereinander auszutauschen und
Fragen zu stellen. Das UR-Forum wurde zwar von UR+ gegriindet und unsere
Administratoren sind UR-Mitarbeiter, aber der gréf3te Teil der Inhalte wird von Ihnen, den
Benutzern des UR-Forums, erstellt.
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Datenmitteilung

Adresse

GemaR Verordnung (EU) 2854/2023 (,Data Act“) kann eine Datenmitteilung fur dieses
Produkt zusammen mit Informationen zum Erhalten von leicht verfiigbaren Daten auf
der folgenden Seite gefunden werden: https://www.universal-robots.com/legal/data-
notice/

Universal Robots A/S
Energivej 51
DK-5260 Odense Danemark

Tel.: +45 8993 89 89

Bitte besuchen Sie die offizielle Universal Robots Webseite fiir Regionalbiiros.
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2. Haftung und Verwendungszweck

2.1. Haftungsbeschrankung

Beschreibung Die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen dirfen nicht als Garantie von UR
daflir ausgelegt werden, dass der Industrieroboter keine Verletzungen oder Schaden
verursacht, selbst wenn der Industrieroboter alle Sicherheitshinweise und
Informationen fiir den Gebrauch befolgt.

2.2. Verwendungszweck

UR16e PolyScope X 15 Benutzerhandbuch



2. Haftung und Verwendungszweck UNIVERSAL ROBOTS

Beschreibung

@ HINWEIS
Universal Robots Gibernimmt keine Verantwortung und keine Haftung
fur nicht genehmigte Verwendungen seiner Roboter oder
Verwendungen, fiir die seine Roboter nicht bestimmt sind, und
Universal Robots bietet keine Unterstltzung fiir unbeabsichtigte
Verwendungen.

HANDBUCH LESEN
Wenn Sie den Roboter nicht entsprechend der vorgesehenen

Verwendung einsetzen, kann dies zu Gefahrdungssituationen flihren.

* Lesen und befolgen Sie die Empfehlungen zum
Verwendungszweck und die Spezifikationen im
Benutzerhandbuch.

Die Roboter von Universal Robots sind fir die industrielle Handhabung von
Werkzeugen/Endeffektoren oder fiir die Verarbeitung oder Ubergabe von
Komponenten oder Produkten vorgesehen.

Alle UR-Roboter sind mit Sicherheitsfunktionen ausgestattet, die speziell fur
kollaborative Anwendungen entwickelt wurden, bei denen die Roboteranwendung
zusammen mit einem Menschen arbeitet. Die Einstellungen der Sicherheitsfunktionen
mussen entsprechend der Risikobeurteilung der Roboteranwendung auf die
entsprechenden Werte gesetzt werden.

Der Roboter und die Control-Box sind fiir den Innenbereich bestimmt, in dem
normalerweise nur nicht leitende Verschmutzungen auftreten, d. h. Umgebungen mit
Verschmutzungsgrad 2.

Kollaborative Anwendungen sind nur fur ungefahrliche Anwendungen vorgesehen, bei
denen die gesamte Anwendung, einschlie3lich Werkzeug/Endeffektor, Werksttick,
Hindernisse und andere Maschinen, gemal der Risikobeurteilung der spezifischen
Anwendung nur ein geringes Risiko birgt.

Benutzerhandbuch
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2. Haftung und Verwendungszweck

ﬁ WARNUNG
Die nicht bestimmungsgeméafie Verwendung von UR-Robotern oder UR-
Produkten kann zu Verletzungen, Tod und/oder Sachschaden flihren. Verwenden
Sie den UR-Roboter oder die UR-Produkte nicht flr die unten aufgefiihrten
unbeabsichtigten Zwecke und Anwendungen:

* Medizinische Verwendung, d. h. Verwendung im Zusammenhang mit
Krankheiten, Verletzungen oder Behinderungen beim Menschen,
einschlieBlich der folgenden Zwecke:

Rehabilitation

Assessment

Kompensation oder Entlastung

Diagnose

Behandlung

Chirurgisch

Gesundheitswesen

Prothesen und andere Hilfsmittel fir kérperlich Behinderte

Jegliche Verwendung in der Néhe eines Patienten

* Handhabung, Heben oder Transport von Personen

* Jede Anwendung, die die Einhaltung bestimmter Hygiene- und/oder
Sanitarstandards erfordert, wie z. B. die Nahe oder der direkte Kontakt mit
Lebensmitteln, Getranken, pharmazeutischen und/oder kosmetischen
Produkten.

UR-Gelenkfett leckt und kann auch als Dampf in die Luft abgegeben
werden.

UR-Gelenkfett ist nicht ,lebensmittelvertraglich®.

UR-Roboter erflillen keine Standards fiir Lebensmittel, der National
Sanitization Foundation (NSF), der Food and Drug Administration
(FDA) oder fiir hygienisches Design.

Hygienestandards, z. B. ISO 14159 und EN 1672-2, verlangen die
Durchfiihrung einer Hygienerisikobeurteilung.

* Jegliche Nutzung oder Anwendung, die von der beabsichtigten Nutzung,
den Spezifikationen und Zertifizierungen der UR-Roboter oder UR-
Produkte abweicht.

* Missbrauch ist verboten, da dies zum Tod, zu Verletzungen und/oder zu
Sachschaden fihren kann.

UNIVERSAL ROBOTS LEHNT AUSDRUCKLICH JEDE AUSDRUCKLICHE
ODER STILLSCHWEIGENDE GARANTIE DER EIGNUNG FUR EINE
BESTIMMTE VERWENDUNG AB.

UR16e PolyScope X
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A

WARNUNG

Wenn Sie die zusatzlichen Risiken betreffend Reichweite, Nutzlasten,
Betriebsdrehmomente und Geschwindigkeiten, die mit einer Roboteranwendung
verbunden sind, nicht berticksichtigen, kann dies zu Verletzungen oder zum Tod
fahren.

* Ihre Risikobeurteilung fur die Anwendung muss die Risiken einschliel3en,
die mit der Reichweite, der Bewegung, der Nutzlast und der
Geschwindigkeit des Roboters, des Endeffektors und des Werkstiicks
verbunden sind.

WARNUNG

Modifizieren oder verandern Sie die Endkappen der e-Series-Roboter nicht. Eine
Anderung kann unvorhergesehene Gefahren mit sich bringen. Alle autorisierten
Demontage- und Montagearbeiten miissen von einem UR-Servicezentrum
durchgefiihrt werden oder kdnnen von qualifizierten Personen geman der
neuesten Version aller relevanten Service-Handblcher durchgefiihrt werden.

Benutzerhandbuch
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3. Ihr Roboter

3. lhr Roboter

Beschreibung

Dieser Abschnitt bietet einen Uberblick (iber die Komponenten des Robotersystems,
einschlie3lich Hardware, Anschlusszubehor und Schnittstellen, die fir die Installation,
den Betrieb und die Benutzerinteraktion erforderlich sind.

3.1. Technische Spezifikationen UR16e

Allgemeine
Spezifikationen

Maximale Nutzlast 16 kg/35,21b
Reichweite 900 mm /35,4 in
Freiheitsgrade 6 Drehgelenke

Programmierung

GUI von PolyScope 5 auf 12-Zoll-Touchscreen
oder PolyScope-X-GUI auf 12-Zoll-Touchscreen

Stromverbrauch (durchschnitt) 585 WCa. 350 W mit einem typischen Programm

Umgebungstemperaturbereich kann der Roboter mit reduzierter Geschwindigkeit

0-50 °C. Bei Umgebungstemperaturen tber 35 °C

und Leistung arbeiten.

Sicherheitsfunktionen

21 konfigurierbare Sicherheitsfunktionen. PLd
Kategorie 3 in Ubereinstimmung mit: EN ISO
13849-1.

Leistung

Genauigkeit des Kraftmomentsensors | 5,5N

Bewegung

Funktionen

Geschwindigkeit

Basis und Schultergelenke: Max. 120°/s.

Alle anderen Gelenke: Max. 180°/s.

Maximale TCP-Geschwindigkeit: Ca. 3m/s/ Ca. 118,1
in/s.

Posenwiederholbarkeit

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

Gelenkbereiche

1 360 ° fur alle Gelenke aulRer Ellbogen £ 160 °

IP-Klassifizierung

IP54

Larm

Roboterarm: Weniger als 65 dB(A) Control-Box:
Weniger als 50 dB(A)

E/A-Anschlisse des
Werkzeugs

2 Digitaleingénge, 2 Digitalausgénge, 2
Analogeingange

Stromversorgung & Spannung
der Werkzeug-E/A

2 A (Doppel-Pin) 1 A (Einzelner Pin) & 12 V/24 V

UR16e PolyScope X
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Physisch Stellflache @190 mm/7,5in
Materialien Aluminium, PC/ASA Kunststoff
Gewicht des Roboterarms 33,1kg/7291b
Controller Stromquelle der Control-Box 100-240 VAC, 47-440 Hz
Grofe der Control-Box (B x Hx | 460 mm x 449 mm x 254 mm / 18,2 Zoll x 17,6 Zoll x
T) 10 Zoll
E/A-Anschliisse der Control- 16 digitale Eingénge, 16 digitale Ausgénge, 2 analoge
Box Eingange, 2 analoge Ausgange
E/A-Stromversorgung der 24V 2 Aim Steuerkasten
Control-Box
Haufigkeit der
Systemaktualisierung 500 Hz
Kurzschluss-
Strombelastbarkeit (SCCR) 200A
Kommunikation MODBUS TCP & Ethernet/IP-Adapter, PROFINET,
USB 2.0, USB 3.0
Werkzeugkommunikation RS-485
Roboterkabel TP-Kabel: Teach-Pendant zur

Control-Box

4,5m/177in

Roboterkabel: Roboterarm zur
Steuerbox (Optionen)

Standard (PVC) 1 m/39inx 12,1 mm.

Standard (PVC) 2 m/78,7 in x 12,1 mm.
Standard (PVC) 3m/118in x 12,1 mm.
Standard (PVC) 6 m/236 in x 12,1 mm.

High flex (PUR) 6 m/236 in x 13,4 mm.

(PUR)
(PUR)

High flex (PUR) 6 m/236 in x 14,6 mm.
(PUR)

Standard (PVC) 12 m/472,4in x 12,1 mm.

High flex (PUR) 12 m/472,4 in x 13,4 mm.

High flex (PUR) 12 m/472,4 in x 14,6 mm.

3.2. Verpackungsinhalt

Beschreibung

In diesem Abschnitt werden die Inhalte der Produktverpackung aufgefihrt.

Benutzerhandbuch
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Im
Lieferumfang

* Roboterarm

* Controller

* 3PE-Teach-Pendant

* Montagevorrichtung fiir die Control-Box

* Montagevorrichtung fir das 3PE-Teach-Pendant
* Schliissel zum Offnen der Control-Box

* Kabel zum Verbinden des Roboterarms und der Control-Box (je hach Gréf3e des
Roboters sind mehrere Optionen verfiigbar)

* Strom- bzw. Netzkabel fur Ihre jeweilige Region
* Rundschlinge oder Hebegurt (je nach Grofte des Roboters)
* Werkzeugkabeladapter (je nach Roboterausfiihrung)

* Dieses Handbuch

3.2.1. Roboterarm

Der
Roboterarm

Die Gelenke, die Basis und der Werkzeugflansch sind die Hauptkomponenten des
Roboterarms. Der Controller koordiniert die Gelenkbewegungen, um den Roboterarm zu
bewegen.

Wenn Sie einen Endeffektor (Werkzeug) am Werkzeugflansch am Ende des
Roboterarms anbringen, kann der Roboter ein Werkstlick manipulieren. Einige
Werkzeuge haben einen speziellen Zweck, der tUber die Manipulation eines Teils
hinausgeht, z. B. QC-Inspektion, Auftragen von Klebstoffen und Schweilen.

UR16e PolyScope X
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Wirist 1 joind

Wish 2 joint

e 09 o
-

=Y

Sheonddiar |oind

Elcoivy jodrit
Die Hauptkomponenten des Roboterarms.

* Basis: wo der Roboterarm befestigt ist.
* Schulter und Ellbogen: machen gréfere Bewegungen.
* Handegelenk 1 und Handgelenk 2: dienen der Ausfiihrung kleinerer Bewegungen.
* Handgelenk 3: wo das Werkzeug am Werkzeugflansch befestigt ist.
Bei dem Roboter handelt es sich um eine unvollstdndige Maschine, fiir die eine

Einbauerklarung bereitgestellt wird. Flr jede Roboteranwendung ist eine Risikobeurteilung
erforderlich.

3.2.2. Controller

Die Control- Die Control-Box beherbergt die Anschlisse und Controller-Eingédnge und -Ausgange (E/A),

Box die in Roboterarmprogrammen und -installationen verwendet werden. Die Anschlussports
werden flr externe Anschliisse verwendet. Die E/A sind Gruppen von elektrischen
Schnittstellen, die fiir die Kommunikation und Konfiguration verwendet werden.

Benutzerhandbuch 22 UR16e PolyScope X
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Externe Anschliisse.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
2 |24v 12V|H| PWR|A| [24V|H|[24V|H| | OV (H |l oV M| [24V/H|[24V|H| OV (H| oV H
Ué EI0 GND|H| |GND! CIO|M|[{Cl4|H| [COO|M||cO4|/H| |DIO|M|(DI4|H| [DOO|H|[DO4|H
%24v ON |H| |24V 24V|M||24v|H| | oV (H|{ oV |H| [24V|H||24V|H| oV (H|| oV (M
& || (=L OFF|H| | OV Cl1|H||cI5|H| [cO1/M||co5/M| |DI1|H||DI5|H| |DO1{M||DO5|H
g [2av 24v|M||24v|H| | oV (H|| ov |H| [24v|HE||24V|H| oV [H|| oV |H
-:;; SI0 TeTalal>]= Cl2|H|[Cl6|H| [cO2|H|/co6/H| |DI2|H|(Di6 (M| [DO2|H|[DO6|H
2 [24v ala|o|a|d|2|[24v|/m|[24v|H]| [ov W|[ov [H| [24v|H]|[24v|H| [ov [H|[ ov|E
a|sin | H N NN C3/H|C7 N CO3M|cCOo7H||D3M D7 N DO3M|DO7H

Eingangs- und Ausgangsgruppen (E/A-Gruppen).

Ausflihrliche Beschreibungen der Anschlisse der Control-Box und der Controller-E/A
finden Sie im Abschnitt ,Installation®.

3.2.3. Teach-Pendant mit dreistufigem Zustimmschalter

UR16e PolyScope X
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Beschreibung

Abhangig von der Robotergeneration kann Ihr Teach-Pendant ein integriertes 3PE-
Gerét enthalten. Dies wird als 3-Position Enabling Teach-Pendant (3PE TP)
bezeichnet.

Roboter mit héherer Nutzlast kdnnen nur das 3PE TP verwenden.

Wenn Sie ein 3PE TP verwenden, befinden sich die Tasten wie unten dargestellt auf der
Unterseite des Teach-Pendants. Sie kénnen je nach Wunsch eine der beiden Tasten
verwenden.

Wenn das Teach-Pendant getrennt ist, miissen Sie ein externes 3PE-Gerat
anschlieRen und konfigurieren. Die 3PE-TP-Funktionalitat erstreckt sich auf die
PolyScope-Schnittstelle, wo es zusatzliche Funktionen in der Kopfzeile gibt.

HINWEIS
* Falls Sie einen Roboter der Modelle UR15, UR20, UR30, UR8
Long oder UR18 gekauft haben, wird ein Teach-Pendant ohne
das 3PE-Gerat nicht funktionieren. Siehe die Robot- und 3PE
TP Kompatibilitatstabelle unten.

* Die Verwendung eines UR15-, UR20-, UR30-, UR8 Long- oder
UR18-Roboters erfordert einen externen Zustimmschalter oder
ein 3PE-Teach-Pendant, wenn Sie innerhalb der Reichweite
der Roboteranwendung programmieren oder anlernen
modchten. Siehe ISO 10218-2.

* Das 3PE-Teach-Pendant ist nicht im Lieferumfang der OEM
Control Box enthalten, weshalb die Aktivierung der
Geratefunktionalitat nicht vorgesehen ist.

Benutzerhandbuch
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Kompatibilitatstabelle

fur Roboter und 3PE

TP

Uberblick 1.

tiber TP 2.
3.
4,

Kompatibilitdtstabelle flir UR Roboter-Generationen

Roboter-Generation

Standard-Teach-
Pendant

3PE-Teach-Pendant

e-Series

\/

\/

UR Series

\/

Bitte beachten Sie, dass Roboter der UR -Serie nicht mit dem Standard-

Teach-Pendant kompatibel sind.

Kompatibilitdtstabelle fiir einzelne UR -Roboter

Robotermodell*

Standard-Teach-
Pendant

3PE-Teach-
Pendant

Kein Teach-
Pendant

UR3e

\/

\/

\/

UR5e

UR7e

UR10e

UR12e

UR16e

< | 2|2 |2 <2

URS8 Long

UR15

UR18

UR20

< ||| ||| <

UR30

<

B R b I [ ) ) [

*Dies umfasst sowohl die Standard- als auch die OEM-Control-Box.

Einschalttaste
Not-Aus-Taste
USB-Anschluss (mit Staubschutz)
3PE-Tasten

UR16e PolyScope X
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Freedrive

Unter jeder 3PE-Taste befindet sich ein Freedrive-Robotersymbol, wie unten abgebildet.

Benutzerhandbuch
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3PE-Tasten des Teach-Pendants

@

Beschreibung HINWEIS

Die 3PE-Tasten sind nur im manuellen Modus aktiv. Im
Automatikbetrieb ist fir die Roboterbewegung keine Betatigung der
3PE-Taste erforderlich.

Die folgende Tabelle beschreibt die Funktionen der 3PE-Tasten.

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Alle Rechte vorbehalten.

Position Beschreibung Aktion
Es wird kein Druck auf Die Bewegung des Roboters wird im
. manuellen Modus angehalten. Der
. die 3PE-Taste .

Lésen . Lo Roboterarm wird nicht vom Strom

ausgelibt. Sie ist nicht . .
N genommen und die Bremsen bleiben
gedruckt. .
geldst.
Es wird etwas Druck
. auf die 3PE-Taste Ermdglicht das Abspielen lhres

Leichtes .. C . .

Driicken ausgelubt. Sie wird bis | Programms, wenn sich der Roboter im
zu einem Mittelpunkt manuellen Modus befindet.
gedriickt.
Es wird voller Druck auf
die 3PE-Taste Die Bewegung des Roboters wird im

Starkes . o

Driicken ausgeubt. Sie wird manuellen Modus angehalten. Der
ganz nach unten Roboter befindet sich in 3PE-Halt.
gedriickt.

Taste loslassen

Taste driicken

UR16e PolyScope X
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3.2.4. Roboterkabel

Beschreibung

In diesem Abschnitt werden die Roboterkabel der Serie e-aufgeflihrt und vor einer
falschen Kabelauswahl sowie der Verwendung inkompatibler Kabel gewarnt.

A

A\

@

@

©

WARNUNG

Die Kabel ,Standard (schwarz)“ und ,High Flex e-Serie (blau)“ sind nicht mit den Robotern
UR20 und UR30 kompatibel.

* Verwenden Sie kein Kabel der e-Series, um einen UR20- oder UR30-Roboterarm
anzuschlie3en.

* Verwenden Sie immer das High-Flex-Kabel, das mit den Roboterarmen UR20 und UR30
kompatibel ist.

WARNUNG: ELEKTRIZITAT

Die Installation und/oder Wartung von Geraten, die an eine Stromquelle angeschlossen
sind, kann zu Verletzungen oder zum Tod durch Stromschlag fiihren.

* Trennen Sie die Gerate von der Stromquelle, bevor Sie Installations- oder
Wartungsarbeiten durchfiihren.

HINWEIS

Eine falsche Auswahl, Verwendung oder Verkabelung der Kabel kann zu einem
Stromausfall am Roboterarm fiihren.

» Die maximale Lange der Roboterkabelverbindung vom Roboterarm zur Control-Box
betragt 12 Meter.

* Istes moglich, ein 6 Meter langes High-Flex-Kabel mit einem einzelnen 3 Meter langen
High-Flex-Kabel zu verlangern?

* Verwenden Sie keine andere Kabelkombination als die oben angegebene.

HINWEIS

Der direkte Anschluss des Basisflanschkabels an eine Control-Box kann zu Schaden an
Geraten oder Eigentum fiihren.

» Schlieen Sie das Basisflanschkabel nicht an die Control-Box an.

* Verwenden Sie immer ein UR-Roboterkabel, um den Basisflansch mit Ihrer Control-Box
zu verbinden.

HANDBUCH LESEN

Wenn Sie den Roboter nicht entsprechend der vorgesehenen Verwendung einsetzen,
kann dies zu Gefahrdungssituationen fiihren.

* Lesen und befolgen Sie die Empfehlungen zum Verwendungszweck und die
Spezifikationen im Benutzerhandbuch.

Benutzerhandbuch
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Max. Maximale
Gegensta Lang Torsio Steckzykl
Kabeltyp Mat. (%] Gesch Beschleunig Max. Zugspannung Biegung
nd e n en
w. ung
statisc | dynamis Zykle
Radius
h ch n
Standar | 200145 1m
7xd
d 200146 2m 12,1 m 7 10,3
PVC n/a n/a n/a (statische n/a 500
(schwar 165100 6m m N/mm? | N/mm?
Install.)
2) 165101 12m
4xd
Hohe 166100 6m (statische
5 Mil
Flexibilit 13,4m +30°/ 120 10 m/s? 50 20 Install.)
PUR bei8x | 500
at m m m/min N/mm?2 | N/mm? 8xd g
(blau) 166101 12m (dynamisc
he Install.)
3.2.5. PolyScope X Ubersicht
Ubersicht PolyScope X ist die auf dem Teach-Pendant installierte grafische Benutzeroberflache

(GUI), die den Roboterarm {iber einen Touchscreen bedient. Uber die Schnittstelle von
PolyScope X kénnen Sie Programme erstellen, laden und ausflihren.

HINWEIS
Aktualisieren Sie |hre Software stets auf die neueste Version.
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Anzeige des
Hauptbildschirms

Tippen Sie auf das 3D-Ansicht-Symbol in der Hauptnavigation. So
erhalten Sie eine dreidimensionale Ansicht des Roboterarms in X-Y-Z-
Koordinaten.

Um den 3D-Anzeigebereich zu maximieren, klappen Sie das rechte Menul mit
der Seitenleiste ein:

. PO

Tippen Sie einmal auf das Bewegen-Symbol

Tippen Sie zweimal auf das Programmstruktur-Symbol

Tippen Sie zweimal auf das Globale-Variablen-Symbol

Program name

= B pefault &

oo Preview

Relative To

TCP Offset Name: base
Name: Tool_flange Position
pogam oo 1896 mm
Voo Y6097 mm
z2610mm
(] Zoomm
e Lo Orientation
Rx-007°
000+ 178,55
o3 #z.000° a < rz.223°
oo poica Base
s
ook
Shoulder
Center of "
Gravity s896
x00mm Ebow
voomm 2622
Z:00mm Wrist1

4629

Wrist2
o139

Wrist3
78"

Robot State
off
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Bildschirm Die Benutzeroberflache von PolyScope X ist wie in der folgenden Abbildung dargestellt
Layout unterteilt:
= [ B petout =

ppppppppppp

TCP Offset
Name: Tool_flange
X:00mm
Y:0.0mm
2:00mm
RX:0.00
RY:000*
RZ:000"
Payload
0.000kg

Center of

Gravity
X:0.0mm
Y:0.0mm

z:00mm

Rabot State

Off

Previ

jiew

Relative To Ld
Name: base
Position
X:-189.6 mm

¥:-609.7 mm

z.261.0mm Program
uuuuuuuu

Orientation
RX:-0.07"

* Kopfzeile - in Box mit rotem Rand. Auch Systemverwaltung genannt.

Enthalt einen Ordner zum Laden, Erstellen und Bearbeiten von Programmen und

zum Zugriff auf URCaps.

* Hauptnavigation - in Box mit griinem Rand. Auch als Navigationshub bezeichnet.

Enthalt Symbole/Felder zur Auswahl eines Hauptbildschirms:

* Hamburger-Symbol
* Anwendung

* Programm

* 3D-Ansicht

* Benutzerbildschirm

* Seitenleiste - in Box mit blauem Rand. Auch Multitasking-Panel genannt.

Enthalt Symbole/Felder zur Auswahl eines Multitasking-Bildschirms:

* Sicherheitspriifsummensymbol

° Bewegen
* Programm-Struktur

* Globale Variablen

* FuBzeile - in Box mit gelbem Rand. Auch Robotersteuerleiste genannt.

Enthalt Buttons zur Steuerung des Roboterstatus, der Geschwindigkeit und der

Programmausflihrung/-wiedergabe.

UR16e PolyScope X
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Bildschirmkombinationen Der Hauptbildschirm und der Multitasking-Bildschirm bilden zusammen den

Betriebsbildschirm des Roboters.

Der Multitasking-Bildschirm ist unabhangig vom Hauptbildschirm, sodass Sie
verschiedene Aufgaben ausfiihren kénnen. Sie kdnnen beispielsweise ein
Programm im Hauptbildschirm konfigurieren, wéhrend Sie den Roboterarm
im Multitasking-Bildschirm bewegen. Sie kdnnen den Multitasking-Bildschirm
auch ausblenden, wenn er nicht benotigt wird.

* Hauptbildschirm

Enthélt Felder und Optionen zum Verwalten und Uberwachen von
Roboteraktionen.

* Multitasking-Bildschirm

Enthalt Felder und Optionen, die sich haufig auf den Hauptbildschirm
beziehen.

_ rogram name
E B pefault &

Move Joints TP Smart Skills

Abbildung 1.1: Hauptbildschirm und Multitasking-Bildschirm

So blenden Sie
den

. Tippen Sie in der Seitenleiste auf ein beliebiges Feld, um den Multitasking-

Bildschirm anzuzeigen.

Multitasking- Die Seitenleiste wird auf die Mitte des Bildschirms erweitert, sodass der
Bildschirm Multitasking-Bildschirm sichtbar wird.
ein/aus . Tippen Sie auf das aktuell ausgewéhlte Feld in der Seitenleiste, um den
Multitasking-Bildschirm auszublenden.
Touch-Screen
Benutzerhandbuch 32 UR16e PolyScope X
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Beschreibung Der Teach-Pendant-Touch-Screen ist fir den Einsatz in Industrieumgebungen
optimiert. Im Gegensatz zur Unterhaltungselektronik ist der Touch-Screen des Teach-
Pendants von der Konstruktion her widerstandsfahiger gegen Umwelteinflisse wie z.

B.:
* Wassertropfchen und/oder Tropfchen vom Maschinenkihimittel
* Funkwellenemissionen
* Andere leitungsgebundene Emissionen in der Betriebsumgebung
Verwendung Die Beriihrungsempfindlichkeit ist so ausgelegt, dass eine falsche Auswahl in
des Touch- PolyScope X vermieden wird und unerwartete Bewegungen des Roboters verhindert
Screens werden.

Die besten Ergebnisse erzielen Sie, wenn Sie mit der Fingerspitze eine Auswahl auf
dem Bildschirm treffen. In diesem Handbuch/Leitfaden wird dies als Tippen bezeichnet.
Falls gewlinscht, kann ein handelsiiblicher Touchpen zur Auswahl auf dem Bildschirm
verwendet werden. Im vorigen Abschnitt sind die Symbole/Tabs und Buttons in der
Oberflache von PolyScope X aufgelistet und definiert.
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4 Sicherheit

Beschreibung Sehen Sie sich den Inhalt hier an, um die wichtigsten Sicherheitsrichtlinien zu
verstehen, einschliel3lich wichtiger Sicherheitshinweise und Ihrer Verantwortlichkeiten
bei der Arbeit mit dem Roboter.

Systemdesign und -installation werden hier nicht behandelt.

4.1, Allgemein

Beschreibung Lesen Sie die allgemeinen Sicherheitshinweise sowie die Anweisungen und Hinweise
zur Risikobeurteilung und zum Verwendungszweck. In den folgenden Abschnitten
werden sicherheitsrelevante Funktionen beschrieben und definiert, die fir kollaborative
Anwendungen besonders wichtig sind.

WARNUNG

Fir die Sicherheit von Personal und Ausriistung muss eine
Risikobeurteilung der Anwendung durchgefiihrt werden.

Lesen und verstehen Sie die spezifischen technischen Daten, die fiir die Montage und
Installation relevant sind, um die Integration von UR-Robotern zu verstehen, bevor der
Roboter zum ersten Mal eingeschaltet wird.

Beachten und befolgen Sie unbedingt alle Montageanweisungen in den folgenden
Abschnitten dieses Handbuchs.

@ HINWEIS

Universal Robots schlief3t jedwede Haftung aus, wenn der Roboter
(Controller des Arms und/oder Teach-Pendant) beschadigt, verandert
oder auf bestimmte Weise manipuliert wird. Universal Robots kann
nicht fir Schaden am Roboter oder an anderen Geraten verantwortlich
gemacht werden, die durch Programmierfehler, unbefugten Zugriff auf
den UR-Roboter und seinen Inhalt oder Fehlfunktionen des Roboters
verursacht werden.

Benutzerhandbuch 34 UR16e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Alle Rechte vorbehalten.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Alle Rechte vorbehalten.

UNIVERSAL ROBOTS 4. Sicherheit

4.2. Typen von Sicherheitsmeldungen

Beschreibung Sicherheitsmeldungen werden verwendet, um wichtige Informationen hervorzuheben.
Lesen Sie alle Hinweise, um die Sicherheit zu gewahrleisten und Verletzungen von
Personen und Schaden am Produkt zu vermeiden.

WARNUNG

Weist auf eine Gefahrdungssituation hin, die, wenn nicht vermieden,
zum Tod oder zu schweren Verletzungen flihren kann.

WARNUNG: ELEKTRIZITAT

Weist auf eine elektrische Gefahrdungssituation hin, die, wenn nicht
vermieden, zum Tod oder zu schweren Verletzungen flihren kann.

WARNUNG: HEIRE OBERFLACHE

Weist auf eine gefahrliche heille Oberflache hin, die bei Bertihrung
oder Beinahe-Beriihrung zu Verletzungen flihren kann.

VORSICHT

Weist auf eine Gefahrdungssituation hin, die, wenn nicht vermieden,
zu Verletzungen fiihren kann.

> B B P

ERDUNG
Zeigt die Erdung an.

SCHUTZERDUNG
Zeigt die Schutzerdung an.

|||—

O & 6

HINWEIS

Weist auf die Gefahr von Gerateschaden und/oder auf wichtige
Informationen hin.

HANDBUCH LESEN

Weist auf ausfiihrlichere Informationen hin, die im Handbuch
nachzuschlagen sind.
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4 3. Allgemeine Warnungen und Sicherheitshinweise

Beschreibung Die folgenden Warnmeldungen kénnen in den folgenden Abschnitten wiederholt,
erlautert oder detailliert werden.

WARNUNG

Die Nichteinhaltung der unten aufgefihrten allgemeinen Sicherheitspraktiken
kann zu Verletzungen oder zum Tod fihren.

* Vergewissern Sie sich, dass der Roboterarm und das
Werkzeug/Anbauteil ordnungsgemaf und fest angeschraubt sind.

* Vergewissern Sie sich, dass die Roboteranwendung geniigend Platz
hat, um frei zu arbeiten.

* Vergewissern Sie sich, dass das Personal wahrend der gesamten
Lebensdauer der Roboteranwendung geschitzt ist, einschlief3lich
Transport, Installation, Inbetriebnahme, Programmierung/Anlernen,
Betrieb und Verwendung, Demontage und Entsorgung.

* Vergewissern Sie sich, dass die Sicherheitsparameter des Roboters so
eingestellt sind, dass das Personal geschiitzt ist, einschlie3lich
derjenigen, die sich in Reichweite der Roboteranwendung befinden.

* Vermeiden Sie die Verwendung des Roboters, wenn er beschadigt ist.

* Vermeiden Sie das Tragen von loser Kleidung oder Schmuck, wenn Sie
mit dem Roboter arbeiten. Lange Haare zurlickbinden.

* Vermeiden Sie es, mit den Fingern hinter die innere Abdeckung der
Control-Box zu greifen.

* Informieren Sie die Benutzer Giber samtliche Gefahrdungssituationen
und vorhandene SchutzmalRnahmen, und erlautern Sie samtliche
Einschrankungen dieser SchutzmalRnahmen sowie die Restrisiken.

* Informieren Sie die Benutzer dartiber, wo sich die Nothalt-Tasten
befinden und wie diese im Falle eines Notfalls verwendet werden.

* Warnen Sie Personen, sich au3erhalb der Reichweite des Roboters
aufzuhalten, auch kurz vor Start der Roboteranwendung.

* Achten Sie auf die Ausrichtung des Roboters, um die
Bewegungsrichtung zu verstehen, wenn Sie das Teach-Pendant
verwenden.

* Halten Sie sich an die Anforderungen in ISO 10218-2.

WARNUNG

Die Handhabung von Werkzeugen/Endeffektoren mit scharfen Kanten und/oder
Klemmpunkten kann zu Verletzungen fiihren.

* Vergewissern Sie sich, dass die Werkzeuge/Endeffektoren keine scharfen
Kanten oder Klemmpunkte haben.

* Es kodnnten Schutzhandschuhe und/oder Schutzbrillen erforderlich sein.
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WARNUNG: HEIRE OBERFLACHE

Langerer Kontakt mit der vom Roboterarm und der Control-Box erzeugten Hitze
kann zu Unbehagen und Verletzungen fiihren.

* Fassen Sie den Roboter wahrend des Betriebs oder unmittelbar nach dem
Betrieb nicht an.

* Prifen Sie die Temperatur auf dem Protokollbildschirm, bevor Sie den
Roboter anfassen.

* Lassen Sie den Roboter abkiihlen, indem Sie ihn ausschalten und eine
Stunde warten.

é VORSICHT
Die Nichtdurchfiihrung einer Risikobeurteilung vor Integration und Betrieb kann
das Verletzungsrisiko erhdhen.

* Fuhren Sie eine Risikobewertung durch und reduzieren Sie die Risiken
vor dem Betrieb.

* Betreten Sie nicht den Bewegungsbereich des Roboters und beriihren Sie
die Roboteranwendung wéhrend des Betriebs nicht, wenn dies in der
Risikobeurteilung so festgelegt wurde. Installieren Sie eine
Schutzvorrichtung.

* Lesen Sie die Informationen zur Risikobeurteilung.

é VORSICHT
Die Verwendung des Roboters mit nicht getesteten externen Maschinen oder in
einer nicht getesteten Anwendung kann das Verletzungsrisiko fiir das Personal
erhéhen.

* Testen Sie sdmtliche Funktionen und das Roboterprogramm separat.

* Lesen Sie die Informationen zur Inbetriebnahme.

HINWEIS
Sehr starke Magnetfelder kbnnen den Roboter beschadigen.

* Setzen Sie den Roboter keinen permanenten Magnetfeldern aus.

HANDBUCH LESEN
Uberpriifen Sie, ob alle mechanischen und elektrischen Gerate gemaR den
relevanten Spezifikationen und Warnhinweisen installiert wurden.

UR16e PolyScope X 37 Benutzerhandbuch



4. Sicherheit

IR
UNIVERSAL ROBOTS

4 4 Integration und Verantwortlichkeiten

Beschreibung

Die Informationen in diesem Handbuch decken weder den Entwurf, die Installation, die
Integration und den Betrieb einer Roboteranwendung ab, noch alle Peripheriegerate,
die die Sicherheit der Roboteranwendung beeinflussen kdnnen. Die
Roboteranwendung muss gemal den Sicherheitsanforderungen aus den relevanten
Normen und Vorschriften des Landes konzipiert und installiert werden, in dem der
Roboter installiert wird.

Die Personen, die den UR-Roboter integrieren, sind dafiir verantwortlich, dass die in
dem betreffenden Land geltenden Vorschriften eingehalten werden und dass etwaige
Risiken bei der Roboteranwendung angemessen reduziert werden. Dies beinhaltet,
beschrankt sich jedoch nicht auf:

* Durchflihrung einer Risikobewertung fir das komplette Robotersystem

* Kopplung von anderen Maschinen und zuséatzlichen Schutzmechanismen, wenn
die Risikobeurteilung dies vorgibt

* Einrichtung der korrekten Sicherheitseinstellungen in der Software
* Sicherstellen, dass die SicherheitsmalRnahmen nicht verandert werden

* Validierung des Entwurfs, der Installation und der Integration der
Roboteranwendung

* Spezifizierung der Nutzungsanweisungen

* Kennzeichnung der Roboterinstallation mit relevanten Schildern und Angaben
von Kontaktinformationen des Integrators

* Bewahren Sie alle Unterlagen auf, einschlieRlich der Risikobeurteilung der
Anwendung, dieses Handbuchs und weiterer relevanter Unterlagen.
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5. Heben und Handhabung

Beschreibung Die Roboterarme sind in verschiedenen Grof3en und Gewichten erhaltlich, daher ist es
wichtig, fiir jedes Modell die geeigneten Hebe- und Handhabungstechniken
anzuwenden. Hier finden Sie Informationen zum sicheren Anheben und zur
Handhabung des Roboters.

OrdnungsgeméaRes 1. Transportieren Sie den Roboter mit einem Gabelstapler zu der Stelle.
Heben und 2. Offnen Sie die Kiste wie abgebildet.
Handhaben

Y
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4. Heben Sie den Roboterarm mit dem Gurt und Haken aus der Kiste.

é VORSICHT
Verwenden Sie Hebemaschinen zum Heben von schwereren
Roboterarmen.

5. Waéhrend der Roboter angehoben wird, stiitzen Sie ihn, um ihn wie abgebildet zu drehen
und aufzuhangen.
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Montage des  Der Roboterarm kann seitlich, kopfuber oder in einem Winkel (+45°) montiert werden.
Roboterarms

Seitliche Montage Winkelmontage (£45°)

Kopfliber-Montage
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1.

Montieren Sie den Roboterarm. Ziehen Sie die Schrauben fest und wenden Sie das
Drehmoment wie in der entsprechenden Benutzeranleitung angegeben an.

2. Entfernen Sie den Guirt.

3. Schalten Sie den Roboter ein und positionieren Sie das Schultergelenk wieder wie

vorgesehen.

HINWEIS
Fir die seitliche Montage muss der Roboter nicht eingeschaltet werden.

Bringen Sie den Gurt wieder an.

Benutzerhandbuch
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é WARNUNG
Das Heben oder Bewegen schwerer Teile kann zu Verletzungen fiihren.
* Eine Hebevorrichtung/Hebehilfe kann erforderlich sein.

* Packen Sie den Roboterarm im gewiinschten Arbeitsraum aus, um das
Heben und Bewegen schwerer Teile zu minimieren.

ﬁ WARNUNG
Falsche Montage von Komponenten und/oder Verkabelung kann zu
Verletzungen fihren.

* Personliche Schutzausriistung (Schuhe, Brillen, Handschuhe) kann
erforderlich sein.

HINWEIS
Méoglicherweise gibt es in Ihrer Region besondere Vorschriften flr das Heben
beim Montieren.

* Befolgen Sie die ortlichen Vorschriften und Richtlinien zum Heben.

Detaillierte Montagebeschreibungen finden Sie im Montage-Abschnitt.

5.1. Roboterarm

Beschreibung Der Roboterarm kann je nach Gewicht von einer oder zwei Personen getragen werden,
es sei denn, es wird eine Schlinge bereitgestellt. Wenn die Schlinge bereitgestellt wird,
sind Hebe- und Transportmittel erforderlich.

5.2. Controller und Teach-Pendant

Beschreibung Die Control-Box und das Teach-Pendant kdnnen jeweils von einer Person getragen
werden.
Wahrend des Betriebs sind alle Kabel aufzuwickeln und zu halten, um Stolperfallen zu
vermeiden.
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6. Montage und Befestigung

Beschreibung

Installieren und schalten Sie den Roboterarm und die Steuerbox ein, um mit der
Verwendung von PolyScopezu beginnen.

Montage des Sie miissen den Roboterarm, die Control-Box und das Teach-Pendant zusammenbauen,
Roboters um fortfahren zu kénnen.

Packen Sie den Roboterarm und die Control-Box aus.

Montieren Sie den Roboterarm auf einer stabilen, vibrationsfreien Oberflache.
Stellen Sie die Steuerbox auf den Ful3.

Schlie3en Sie das Roboterkabel an den Roboterarm und die Steuerbox an.
Stecken Sie die SD-Karte in die Control-Box.

S o

SchlieRen Sie das Netzkabel der Control-Box an.

WARNUNG

Wenn Sie den Roboterarm nicht auf einer stabilen Oberflache befestigen,
kann es zu Verletzungen kommen, wenn der Roboter herunterfallt.

* Stellen Sie sicher, dass der Roboterarm auf einer stabilen
Arbeitsflache befestigt ist.

SD- OEM Control-Box Controller
Karte
O O
einleg (o) s 7, (o)
en

(R
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6.1. Befestigung des Roboterarms

Beschreibung

10

&0

@190

+0.030 )
@ 8FG8 +0.008 ¥ 8.5 min.

+0.
8 FGB8 +0.008 X 13 ¥ 8.5 min.
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1.1: Ansicht der Roboterbasis von unten

Surface on which the robot is fitted

L7

0.05

1.2: Montageplatte fiir Roboterbasis
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6. Montage und Befestigung

Um den
Roboterarm A WARNUNG

abzuschalten

3.

Ein unerwartetes Anlaufen und/oder eine unerwartete Bewegung kann
zu Verletzungen fihren.

* Schalten Sie den Roboterarm aus, um ein unerwartetes
Anlaufen wahrend des Auf- und Abbaus zu verhindern.

. Tippen Sie auf der linken Seite der Ful3zeile auf das Symbol ,, Robot State “, um

den Roboterarm auszuschalten.
Die Symbolfarbe éndert sich von griin zu weil3.

Driicken Sie den Power-Knopf am Teach-Pendant, um die Control-Box
auszuschalten.

Wenn das Dialogfeld Herunterfahren erscheint, tippen Sie auf Ausschalten.

Sie kdnnen jetzt:

* Ziehen Sie den Stecker des Netzkabels aus der Steckdose.

* Warten Sie 30 Sekunden, bis der Roboter die gespeicherte Energie vollstéandig

entladen hat.

Um den 1.

Roboterarm zu

sichern 2.
3.

Platzieren Sie den Roboterarm auf der zu montierenden Oberflache. Die
Oberflache muss eben und sauber sein.

Ziehen Sie die vier M8-Schrauben der Starke 8,8 mit einem Drehmoment von 20
Nm an.

(Die Drehmomentwerte wurden aktualisiert mit SW 5.18. Friihere Druckversionen
zeigen andere Werte)

Wenn eine genaue Montage des Roboters erforderlich ist, verwenden Sie die @8-
mm-Bohrung und den @8x13-mm-Schlitz mit den entsprechenden ISO 2338 &8
h6-Positionierstiften in der Montageplatte.

UR16e PolyScope X
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6.2. Bemessung des Standers

Beschreibung Die Struktur (Sténder), auf der der Roboterarm montiert wird, ist ein entscheidender Teil
der Roboterinstallation. Der Stdnder muss stabil sein und darf keine Vibrationen von
aullen erfahren.

Jedes Robotergelenk erzeugt ein Drehmoment, das den Roboterarm bewegt und anhalt.
Wahrend des normalen, ununterbrochenen Betriebs und wahrend der Stoppbewegung
werden die Drehmomente der Gelenke wie folgt auf den Roboterstéander tbertragen:

* Mz: Drehmoment um die Basis-z-Achse.
* Fz: Kréfte entlang der Basis-z-Achse.
* Mxy: Kippmoment in jede Richtung der Basis-xy-Ebene.

* Fxy: Kraft in beliebiger Richtung in der Basis-xy-Ebene.

Definition von Kraft und Drehmoment am Basisflansch.
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Bemessun Das Ausmal} der Belastungen hangt vom Robotermodell, dem Programm und vielen anderen

gdes Faktoren ab.

Standers Bei der Dimensionierung des Standers missen die Lasten beriicksichtigt werden, die der
Roboterarm bei normalem, ununterbrochenem Betrieb und bei Stoppbewegungen der
Kategorien 0, 1 und 2 erzeugt.

Wahrend der Stoppbewegung dirfen die Gelenke das maximale Nennbetriebsdrehmoment
Uberschreiten. Die Belastung wahrend der Stoppbewegung ist unabhangig von der Art der
Stoppkategorie.

Bei den in den folgenden Tabellen angegebenen Werten handelt es sich um maximale
Nennlasten bei Bewegungen im unginstigsten Fall, multipliziert mit einem Sicherheitsfaktor
von 2,5. Die tatsachlichen Belastungen werden diese Werte nicht Giberschreiten.

Robotermodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR16e 990 1870 1320 1330
Maximale Gelenkdrehmomente bei Stopps der Kategorien 0, 1 und 2.

Robotermodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR16e 830 1570 820 870
Maximale Gelenkdrehmomente bei normalem Betrieb.

Die normalen Betriebslasten kbnnen im Allgemeinen durch Herabsetzung der
Beschleunigungsgrenzen der Gelenke reduziert werden. Die tatsachliche Betriebslast hangt
von der Anwendung und dem Roboterprogramm ab. Sie kénnen URSim verwenden, um die
zu erwartenden Belastungen in lhrer spezifischen Anwendung zu bewerten.
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Sicher Sie haben die Mdglichkeit, zusatzliche Sicherheitsabstédnde einzubauen, indem Sie die folgenden
heitsa Uberlegungen bei der Konstruktion beriicksichtigen:
bstand

e + Statische Steifigkeit: Ein Stander, der nicht ausreichend steif ist, wird sich wahrend der
Roboterbewegung durchbiegen, was dazu fihrt, dass der Roboterarm nicht den
beabsichtigten Wegpunkt oder Pfad trifft. Ein Mangel an statischer Steifigkeit kann auch zu
einer schlechten Benutzererfahrung beim Freedrive-Anlernen oder bei Schutzstopps
fuhren.

* Dynamische Steifigkeit: Wenn die Frequenz des Standers mit der Bewegungsfrequenz
des Roboterarms lbereinstimmt, kann das gesamte System in Resonanz geraten, sodass
der Eindruck entsteht, dass der Roboterarm vibriert. Mangelnde dynamische Steifigkeit
kann auch zu Schutzstopps fiihren. Der Stander sollte eine Resonanzfrequenz von
mindestens 45 Hz haben.

* Materialermiidung: Der Stadnder muss so dimensioniert sein, dass er der erwarteten
Betriebsdauer und den Belastungszyklen des Gesamtsystems entspricht.

é WARNUNG
* Gefahr des Umkippens.

* Die Betriebslasten des Roboterarms kdnnen dazu fihren, dass
bewegliche Plattformen, wie Tische oder mobile Roboter, umkippen, was
zu Unfallen fihren kann.

* Geben Sie der Sicherheit den Vorrang, indem Sie jederzeit angemessene
MafRnahmen ergreifen, um das Umkippen beweglicher Plattformen zu
verhindern.

é VORSICHT
* Wenn der Roboter an einer externen Achse montiert ist, diirfen die
Beschleunigungen dieser Achse nicht zu hoch sein.

Sie kdnnen die Robotersoftware die Beschleunigung externer Achsen
kompensieren lassen mit dem Scriptbefehl:
set base acceleration|()

* Hohe Beschleunigungen kénnen den Roboter zu Sicherheitsstopps
zwingen.
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6.3. Montageanweisung

Beschreibung Verwendet vier Locher mit M6-Gewinde zur Befestigung eines
Werkzeugs an der Werkzeugflansch. Die M6-Schrauben der
Werkzeugflansch Festigkeitsklasse 8.8 sind mit 8 Nm anzuziehen. Fir eine
akkurate Werkzeugpositionierung verwenden Sie einen Stift in
dem vorgesehenen @6-Loch.

Die Control-Box kann an der Wand angebracht oder auf den
Boden gestellt werden.

Das Teach-Pendant kann an eine Wand angebracht oder an
der Control-Box befestigt werden. Vergewissern Sie sich, dass
Teach-Pendant das Kabel keine Stolpergefahr darstellt. Zusatzliche
Halterungen fir Control-Box und Teach-Pendant kénnen Sie
nach Bedarf erwerben.

Controller

é WARNUNG
Die Montage und der Betrieb des Roboters in Umgebungen, die die empfohlene
IP Klassifizierung tUberschreiten, kann zu Verletzungen fuhren.
* Montieren Sie den Roboter in einer Umgebung, die der IP Klassifizierung
entspricht. Der Roboter darf nicht in einer Umgebung betrieben werden,

die die IP Klassifizierung flir Roboter (IP54), Teach-Pendant (IP54) oder
Controller (IP44) liberschreitet

c WARNUNG
Eine instabile Montage kann zu Verletzungen flihren.

* Vergewissern Sie sich immer, dass die Roboterteile richtig und sicher
montiert und verschraubt sind.
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6.3.1. Montage der Control-Box

Montage der Verwenden Sie die unten gezeigte Halterung, die dem Roboter beiliegt, um die Control-

CB an einer Box zu montieren.

Wand Montieren Sie die Halterung an einer Wand und héangen Sie dann die Control-Box tiber die
Befestigungszapfen an die Halterung.

35 289 35

G s

410
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6.3.2. Abstande der Control-Box

Beschreibung Der HeiRluftstrom im Controller kann zu Ausfallen bei der Ausriistung fiihren. Der
empfohlene Freiraum flir den Controller betragt 200 mm auf jeder Seite, um einen fir
einen ausreichenden Kuhlluftstrom zu ermdglichen.

1 200 mm
« CB «
WARNUNG
Eine feuchte Control-Box kann tédliche Verletzungen zur Folge
haben.

* Stellen Sie sicher, dass die Control-Box und die Kabel nicht in
direkten Kontakt mit Flissigkeit kommen.

* Stellen Sie die Control-Box (IP44) in einer Umgebung auf, die
der IP-Schutzart entspricht.
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©.4. Arbeitsbereich und Betriebsort

Beschreibung Der Arbeitsbereich ist der Bereich des vollstdndig ausgefahrenen Roboterarms,
horizontal und vertikal. Der Betriebsort ist der Ort, an dem der Roboter arbeiten soll.

HINWEIS
Die Missachtung des Arbeitsbereichs und Betriebsorts des Roboters
kann zu Sachschéden fihren.

Bitte beachten Sie unbedingt das zylindrische Volumen direkt tiber und unter der
Roboterbasis bei der Wahl eines Montageortes flir den Roboter. Das Bewegen des
Werkzeugs in die Ndhe des zylindrischen Volumens sollte vermieden werden, da sich
die Gelenke sonst schnell bewegen, selbst wenn sich das Werkzeug langsam bewegt.
Dies kann dazu fuhren, dass der Roboter ineffizient arbeitet und dass die Durchfiihrung
einer Risikobeurteilung schwerfallt.

HINWEIS

Wenn Sie das Werkzeug in die Nahe des zylindrischen Volumens
bewegen, kdnnen sich die Gelenke zu schnell bewegen, was zu
Funktionsverlusten und Sachschaden fithren kann.

* Bewegen Sie das Werkzeug nicht in die Nahe des
zylindrischen Volumens, auch wenn es sich langsam bewegt.

Arbeitsraum Das zylindrische Volumen befindet sich sowohl direkt tiber als auch direkt unter der
Roboterbasis. Der Roboter fahrt 900 mm aus dem Basisgelenk heraus.

Vorderseite Geneigt
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6.4.1. Singularitat

Beschreibung

AuRere
Begrenzung des
Arbeitsbereichs

Eine Singularitat ist eine Pose, die die Bewegung und die Fahigkeit, den Roboter zu
positionieren, einschrankt. Der Roboterarm kann seine Bewegung stoppen oder sehr
plétzliche und schnelle Bewegungen ausfiihren, wenn er sich der Singularitat nahert
oder sie verlasst. Bei der Platzierung des Roboters im Arbeitsraum und der Definition
des Arbeitsraums ist es wichtig, die unten beschriebene Singularitatsposition zu
bertlcksichtigen.

ﬁ WARNUNG
Stelle sicher, dass die Bewegung des Roboters in der Nahe einer
Singularitat keine Gefahr fiir Personen im Bereich des Roboterarms,
des Endeffektors und des Werkstiicks darstellt.

* Legen Sie Sicherheitsgrenzen fir die Geschwindigkeit und
Beschleunigung des Ellbogengelenks fest.

Folgende Ursachen flihren zur Singularitat im Roboterarm:
* AuRere Begrenzung des Arbeitsbereichs
* Innere Begrenzung des Arbeitsbereichs

* Ausrichtung des Handgelenks

Die Singularitat tritt auf, weil der Roboter nicht weit genug oder auf3erhalb des
maximalen Arbeitsbereichs reichen kann.

Zur Vermeidung: Ordnen Sie die Ausristung um den Roboter herum an, damit dieser
nicht iiber den empfohlenen Arbeitsbereich hinausragt.
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Innere Die Singularitat tritt auf, weil sich die Bewegungen direkt (iber oder direkt unter der
Begrenzung des  Roboterbasis befinden. Dies fuhrt dazu, dass viele Positionen/Orientierungen nicht
Arbeitsbereichs  erreichbar sind.

Zur Vermeidung: Programmieren Sie die Roboteraufgabe so, dass es nicht notwendig
ist, im oder in der Nadhe des Zentralzylinders zu arbeiten. Sie kénnen auch in Erwagung
ziehen, die Roboterbasis auf einer horizontalen Flache zu montieren, um den zentralen
Zylinder von einer vertikalen in eine horizontale Ausrichtung zu drehen und ihn
moglicherweise von den kritischen Bereichen der Aufgabe wegzubewegen.

Ausrichtung Diese Singularitat tritt auf, weil sich das Handgelenk 2 auf der gleichen Ebene wie das
des Schulter-, Ellenbogen- und Handgelenk 1 dreht. Dies begrenzt den Bewegungsbereich
Handgelenks des Roboterarms, unabhéngig vom Arbeitsbereich.

Zur Vermeidung: Legen Sie die Aufgabe des Roboters so aus, dass es nicht notwendig
ist, die Handgelenke des Roboters auf diese Weise auszurichten. Sie kdnnen auch die
Richtung des Werkzeugs ausgleichen, sodass das Werkzeug horizontal zeigen kann,
ohne dass die Handgelenke in einer problematischen Position sind.

6.4.2. Feste und bewegliche Installation

Beschreibung Unabhéangig davon, ob der Roboterarm fest (an einem Stander, an der Wand oder am
Boden montiert) oder in einer beweglichen Installation (lineare Achse, Schubkarre oder
mobile Roboterbasis) installiert ist, muss er sicher installiert werden, um bei allen
Bewegungen Stabilitadt zu gewahrleisten.

Die Bauweise der Montage muss bei der Bewegungen von folgendem Stabilitat
gewahrleisten:

* der Roboterarm
* die Roboterbasis

* sowohl Roboterarm als auch Roboterbasis
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6.5. Roboteranschluss: Basisflanschkabel

Beschreibung Dieser Unterabschnitt beschreibt den Anschluss eines Roboterarms, der mit einem
Basisflanschkabelstecker konfiguriert ist.

Basisflanschkabelstecker = Das Basisflanschkabel stellt die Roboterverbindung vom Roboterarm zum
Controller her. Das Roboterkabel wird an den Basisflanschkabelstecker und
an den Anschluss der Control-Box angeschlossen.

Sie kénnen jeden Anschluss sperren, sobald die Roboterverbindung
hergestellt ist.

é VORSICHT
Ein unsachgemafer Anschluss des Roboters kann zu

einem Stromverlust beim Roboterarm flhren.

* Verwenden Sie ein Roboterkabel nicht zur
Verlangerung eines anderen Roboterkabels.

HINWEIS
Der direkte Anschluss des Basisflanschkabels an eine

Control-Box kann zu Schaden an Geraten oder Eigentum
fhren.

* Schlie3en Sie das Basisflanschkabel nicht direkt an
die Control-Box an.
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©.6. Roboteranschluss: Roboterkabel

Beschreibung Dieser Unterabschnitt beschreibt den Anschluss eines Roboterarms, der mit einem
festen 6 m langen Roboterkabel konfiguriert ist.

Arm und Drehen Sie den Anschluss nach rechts, um ihn einfacher zu arretieren, nachdem das
Control-Box Kabel angeschlossen wurde.
anschliefen

* Stellen Sie die Verbindung zum Roboter her, indem Sie den Roboterarm mit dem
Roboterkabel an die Control-Box anschlie3en.

* Verbinden und sichern Sie das Kabel des Roboters am Anschluss an der
Unterseite der Control-Box wie unten abgebildet.

* Drehen Sie den Anschluss zweimal, um sicherzustellen, dass er fest verankert ist,
bevor Sie den Roboterarm anstellen.

é VORSICHT
Ein unsachgemafer Anschluss des Roboters kann zu einem Stromverlust des
Roboterarms fihren.

* Trennen Sie das Roboterkabel nicht, solange der Roboterarm
eingeschaltet ist.

* Modifizieren Sie das urspriingliche Roboterkabel nicht.
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6. Montage und Befestigung

©./. Netzanschluss

Beschreibung Das Netzkabel an der Control-Box verfligt standardmaRig tiber einen IEC-Stecker.
Verbinden Sie den IEC-Stecker mit einem landerspezifischen Netzstecker oder

Netzkabel.

@

HINWEIS

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

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

Netzanschluss Um den Roboter mit Strom zu versorgen, muss die Control-Box Uber das mitgelieferte
Netzkabel an das Stromnetz angeschlossen werden. Der IEC-C13-Anschluss des
Netzkabels wird mit dem IEC-C14-Gerateanschluss an der Unterseite der Control-Box

verbunden.

WARNUNG: ELEKTRIZITAT

Wenn der Netzstecker nicht richtig eingesteckt wird, kann dies zu
Verletzungen fiihren.

* Der Netzstecker flir den Netzanschluss muss auf3erhalb der

Reichweite des Roboters angebracht werden, damit die
Stromversorgung unterbrochen werden kann, ohne dass
Personen potenziellen Gefahren ausgesetzt werden.

* Wenn zusatzliche SchutzmaRnahmen ergriffen werden, muss

der Netzstecker fur den Netzanschluss ebenfalls auferhalb des
geschutzten Bereichs angebracht werden, damit die
Stromversorgung unterbrochen werden kann, ohne dass eine
potenzielle Gefahr besteht.

HINWEIS

Verwenden Sie fiir den Anschluss an die Control-Box immer ein
Netzkabel mit einem landerspezifischen Netzstecker.

Fur Lander mit <200 V AC, verwenden Sie ein Stromkabel mit 15 A
Strombelastbarkeit.

Fir Lander mit >200 V AC, verwenden Sie ein Stromkabel mit 10 A
Strombelastbarkeit.

Verwenden Sie keinen Adapter.
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Stellen Sie als Teil der Elektroinstallation Folgendes bereit:
* Erdung
* Hauptsicherung
* Fehlerstromeinrichtung
* Verriegelbarer (in der AUS -Position) Schalter
Es muss ein Hauptschalter installiert werden, mit dem alle Gerate in der

Roboteranwendung ausgeschaltet werden kénnen, um eine einfache Verriegelung zu
ermoglichen. Die elektrischen Spezifikationen finden Sie in der untenstehenden Tabelle.

Parameter Min Typ Max Einheit
Eingangsspannung 90 - 264 VAC
Externe Netzsicherung (90-200 V) 15 - 16 A
Externe Netzsicherung (200-264 V) 8 - 16 A
Eingangsfrequenz 47 - 440 Hz
Stand-by-Leistung - - <15 w
Nennbetriebsleistung 90 250 500 w

WARNUNG: ELEKTRIZITAT

Die Nichtbeachtung der folgenden Hinweise kann zu schweren Verletzungen
oder zum Tod durch elektrische Gefahren flihren.

* Vergewissern Sie sich, dass der Roboter liber eine elektrische Verbindung
korrekt geerdet ist. Verwenden Sie die nicht genutzten Schrauben, die zu
den Erdungssymbolen in der Control-Box gehdren, um eine gemeinsame
Erdung aller Gerate im System zu schaffen. Die Nennstromstarke des
Masseverbinders sollte nicht unter der hdchsten Stromstarke des Systems
liegen.

* Stellen Sie sicher, dass der Eingangsstrom in der Control-Box mit einem
Fehlerstromschutzschalter (FI) und einer ordnungsgemafen Sicherung
abgesichert ist.

* Schalten Sie wahrend der Wartung die gesamte Stromzufuhr fiir die
gesamte Roboterinstallation ab.

* Stellen Sie sicher, dass andere Gerate den Roboter-E/A nicht mit Strom
versorgen, wenn der Roboter verriegelt ist.

* Stellen Sie sicher, dass alle Kabel korrekt angeschlossen sind, bevor Sie
die Control-Box verwenden. Verwenden Sie stets das originale
Stromkabel.
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/. Erster Start

Beschreibung Der erste Start ist die anféangliche Abfolge von Aktionen, die Sie nach der Montage mit
dem Roboter durchfiihren kénnen.
Diese erste Sequenz erfordert Folgendes:

* Roboter einschalten
* Geben Sie die Seriennummer ein
* |nitialisieren Sie den Roboterarm

* Schalten Sie den Roboter aus

é VORSICHT
Wenn Sie die Nutzlast und die Installation nicht tGberprifen, bevor Sie den
Roboterarm in Betrieb nehmen, kann dies zu Verletzungen von Personen
und/oder zu Sachschaden flihren.

* Stellen Sie stets sicher, dass die tatsédchliche Nutzlast und Installation
korrekt ist, bevor Sie den Roboterarm starten.

é VORSICHT
Falsche Nutzlast- und Installationseinstellungen verhindern, dass der
Roboterarm und der Controller richtig funktionieren.

+ Uberpriifen Sie immer, ob die Nutzlast und die Installationseinstellungen
korrekt sind.

HINWEIS

Das Starten des Roboters bei niedriger Temperatur kann aufgrund der
temperaturabhangigen Ol- und Fettviskositét zu einer geringeren Leistung oder
zum Stillstand fuhren.

* Das Starten des Roboters bei niedrigen Temperaturen kann eine
Aufwarmphase erfordern.
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/1. Roboter einschalten

Einschalten Das Einschalten des Roboters schaltet den Controller ein und Iadt das Display auf den

des Roboters TP-Bildschirm.

1. Driicken Sie auf den Ein-/Ausschalter am Teach-Pendant, um den Roboter

einzuschalten.

/.2.Seriennummer eingeben

Eingabe der Bei der Erstinstallation Ihres Roboters miissen Sie die Seriennummer am Roboterarm

Seriennummer eingeben.

Dieser Vorgang ist auch erforderlich, wenn Sie die Software neu installieren. Zum
Beispiel zum Installieren eines Software-Updates.

1. Wahlen Sie lhren Controller aus.

2. Figen Sie die Seriennummer hinzu, wie sie auf dem Roboterarm steht.

3. Tippen Sie zum Abschluss auf OK.

Es kann einige Minuten dauern, bis der Startbildschirm geladen ist.

R

UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box

Standard

OEM AC

OEM DC

Enter Serial Number

B E E

‘o

@D
2]
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/.3. Starten des Roboterarms

Zum Starten  Mit dem Roboterarm wird das Bremssystem entlastet, sodass Sie den Roboterarm
des Roboters bewegen und PolyScope X verwenden kdnnen.

1. Tippen Sie auf der linken Seite der FuRzeile auf die Ein-/Ausschaltflache oder das
Roboter-Status Symbol. Der Roboterarmzustand ist Aus.

2. Wenn das Initialisierungsfeld angezeigt wird, tippen Sie auf Einschalten. Der
Roboterarmzustand ist am Starten.

Initialize

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

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

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

Power On

Robot State
Off

3. Tippen Sie auf Entsperren, um die Bremsen zu l6sen.

Initialize

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

Cenfirm that the below payload is accurate before unlocking.

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

(') Power off ﬁ Unlock

Robot State
Locked

Bei der Initialisierung des Roboterarms sind durch das Losen der Gelenkbremsen
Gerausche zu horen und es finden leichte Bewegungen statt.
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4. Der Status des Roboterarms ist jetzt Aktiv, Sie kdnnen jetzt die Schnittstelle benutzen.

Initialize

Arm -

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

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

Pavload

EIDUU «_| ) ¢® | Application Payload | 0 kg

O Power Off

Robot State
Active

5. Sie kdnnen auf Ausschalten tippen, um den Roboterarm auszuschalten.

Wenn der Roboterarmstatus von Leerlauf auf Normal wechselt, werden die Sensordaten mit der
konfigurierten Montage des Roboterarms verglichen.

Wenn die Montage Uberprift wurde, tippen Sie auf START, um das Ldsen aller Gelenkbremsen
fortzusetzen und den Roboterarm fiir den Betrieb vorzubereiten.

/.4 Roboter ausschalten
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Um den
Roboterarm A WARNUNG
abzuschalten Ein unerwartetes Anlaufen und/oder eine unerwartete Bewegung kann

zu Verletzungen fihren.

* Schalten Sie den Roboterarm aus, um ein unerwartetes
Anlaufen wahrend des Auf- und Abbaus zu verhindern.

1. Tippen Sie auf der linken Seite der FuRzeile auf das Symbol ,, Robot State “, um
den Roboterarm auszuschalten.

Die Symbolfarbe éndert sich von griin zu weil3.

2. Driicken Sie den Power-Knopf am Teach-Pendant, um die Control-Box
auszuschalten.

3. Wenn das Dialogfeld Herunterfahren erscheint, tippen Sie auf Ausschalten.

Sie kdnnen jetzt:
* Ziehen Sie den Stecker des Netzkabels aus der Steckdose.

* Warten Sie 30 Sekunden, bis der Roboter die gespeicherte Energie vollstéandig
entladen hat.

/.5. Anwendung Tab

Das Tab ,Anwendung“ ermdglicht lhnen das Konfigurieren der Einstellungen, die die
Gesamtleistung des Roboters und von PolyScope X beeinflussen.

Program name
= B PickPlace_Final >l
L e
oo Application ccec
oo
Application
&
@‘ PR % (
DA P o Move
g L AT G = { X }
J &7 S &
@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables s
» station, Tilt Position, references Layouts CP, Posit . near, Variables configuration
Payload,
&}
ey Variables
Operator

oA 0 4 @ B

Communication Safety Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Safety Planes, I0s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo Log Messages, Joint
JRCaps Temperature:

Robot State o Max Speed
Active = -1000.00 mm/s = 0% T

Abbildung 1.3: Anwendungsbildschirm mit Buttons.

Uber das Tab ,Anwendung® kénnen Sie auf die folgenden Konfigurationsbildschirme zugreifen.
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* Montage

* Koordinatensysteme

* Grids Application

* End Effectors Application

* Bewegungsprofile

* Anwendungsvariablen

* Kommunikation

* Sicherheit

* Smart Skills Application

* Sidebar in the Application Tab
* Operator Screen Application

* Systeminformationen

/.0. Bewegen Sie den Roboter mit dem 3PE-Teach-
Pendant

Beschreibung Mit Freedrive kann der Roboterarm manuell in die gewiinschten Positionen gezogen
werden
Fir die meisten Robotergroéf3en ist die Ublichste Art, Freedrive zu aktivieren, die
Freedrive-Taste auf dem Teach-Pendant zu driicken. Weitere Moglichkeiten zum
Aktivieren und Verwenden von Freedrive werden in den folgenden Abschnitten
beschrieben.
In Freedrive sind die Gelenke des Roboterarms leicht beweglich, da die Bremsen gelost
sind. Der Widerstand erhéht sich, wenn sich der Roboterarm im Freedrive einem
vordefinierten Grenzwert oder einer Ebene nahert. Dadurch fiihlt es sich schwer an, den
Roboter in Position zu ziehen.

WARNUNG
Durch unerwartete Bewegungen kdnnen Verletzungen entstehen.

* Vergewissern Sie sich, dass die konfigurierte Nutzlast der
Nutzlast entspricht, die verwendet wird.

* Vergewissern Sie sich, dass die richtige Nutzlast sicher am
Werkzeugflansch befestigt ist.
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Freedrive Sie haben folgende Mdglichkeiten, Freedrive zu aktivieren:

aktivieren

* Verwenden Sie das 3PE-Teach-Pendant.
* Verwenden Sie Freedrive am Roboter.
* Verwenden Sie E/A-Aktionen.

HINWEIS
Wenn Sie Freedrive aktivieren, wahrend Sie den Roboterarm bewegen,

kann dies zu Abweichungen und Fehlern fihren.

* Aktivieren Sie Freedrive nicht, wahrend Sie den Roboter schieben
oder berthren.

3PE-Teach- So verwenden Sie die 3PE-TP-Taste flir einen Freedrive des Roboterarms:

Pendant 1.

Einmal leicht driicken, loslassen, dann erneut leicht driicken und die 3PE-
Schaltflache in dieser Position halten.

Jetzt kdnnen Sie den Roboterarm in die gewlinschte Position ziehen, wahrend das leichte
Driicken aufrechterhalten wird.

Freedrive auf Verwenden Sie , “und ,Freedrive“ auf dem Roboter- , um den Roboterarm in PolyScope
Roboter zu bewegen:

1.

Tippen Sie in der Hauptnavigation auf Anwendungund anschlieRend auf Sicherheit.

2. Tippen Sie auf Entsperren und geben Sie das Passwort ein.
3.
4

. Scrollen Sie im Dropdown-Men Funktionen nach unten zu Freedrive-fahige

Tippen Sie unter Sicherheits-E/A auf Eingange.

Eingabe.

Tippen Sie auf Anwenden und Anwenden und neu starten, um den Roboterarm neu
zu starten.

6. Tippen Sie auf Konfiguration bestétigen.

Bewegen Sie den Roboterarm wie gewlinscht.

Zuriickfahren Waéhrend der Initialisierung des Roboterarms kénnen kleinere Vibrationen auftreten,
wenn die Roboterbremsen geldst werden. In manchen Situationen, z. B. wenn der
Roboter kurz vor einer Kollision steht, sind diese Vibrationen unerwiinscht. Verwenden
Sie Backdrive, um bestimmte Gelenke in eine gewlinschte Position zu zwingen, ohne
alle Bremsen im Roboterarm zu l6sen.

Heavy Wenn der Roboterarm eingeschaltet ist und die Bremsen gel6st sind, kdnnen die Gelenke
Freedrive mit Kraft bewegt werden. Die zur Bewegungsauslésung erforderliche Kraft hdngt von den
in den Sicherheitseinstellungen festgelegten Kraftgrenzwerten ab.
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3. Installation

Beschreibung Die Installation des Roboters kann die Konfiguration und Verwendung von Eingangs-
und Ausgangssignalen (E/A) erfordern. Diese verschiedenen E/A-Typen und ihre
Verwendung werden in den folgenden Abschnitten beschrieben.

8.1. Elektrische Warn- und Sicherheitshinweise

Warnungen Beachten Sie die folgenden Warnhinweise fur alle Schnittstellengruppen, auch wenn Sie
eine Anwendung entwerfen und installieren.

Q WARNUNG
Die Nichtbeachtung einer der folgenden Hinweise kann zu schweren
Verletzungen oder zum Tod filhren, da die Sicherheitsfunktionen auf3er Kraft
gesetzt werden kdnnen.

* Schliel3en Sie Sicherheitssignale niemals an eine SPS an, bei der es sich
nicht um eine Sicherheits-SPS mit entsprechendem Sicherheitsniveau
handelt. Sicherheitsschnittstellensignale sind von den normalen E/A-
Schnittstellensignalen getrennt zu verlegen.

* Alle sicherheitsrelevanten Signale miissen redundant aufgebaut sein (zwei
unabhangige Kanéle).

* Halten Sie die beiden unabhangigen Kanale getrennt, damit ein einzelner
Fehler nicht zum Verlust der Sicherheitsfunktion flihren kann.

WARNUNG: ELEKTRIZITAT

Die Nichtbeachtung der folgenden Hinweise kann zu schweren Verletzungen
oder zum Tod durch elektrische Gefahren flihren.

* Stellen Sie sicher, dass alle nicht wassergeschiitzten Gerate trocken
bleiben. Sollte Wasser in das Produkt gelangt sein, trennen Sie alle
Stromversorgungen bzw. schalten Sie diese ab und kontaktieren Sie lhren
Universal Robots-Serviceanbieter.

* Verwenden Sie nur die mit dem Roboter bereitgestellten Originalkabel.
Setzen Sie den Roboter nicht flir Anwendungen ein, bei denen die Kabel
Biegungen ausgesetzt sind.

* Beider Installation der Schnittstellenkabel an den Roboter-E/A ist
sorgfaltig vorzugehen. Die Metallplatte am unteren Teil ist fir
Schnittstellenkabel und Anschliisse bestimmt. Entfernen Sie die Platte,
bevor Sie Locher bohren. Stellen Sie sicher, dass vor der erneuten
Montage der Platte alle Spane entfernt worden sind. Denken Sie daran,
die korrekten VerschraubungsgréRen zu verwenden.
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VORSICHT

Storsignale mit héheren Pegeln als denen, die in den spezifischen IEC-Normen
angegeben sind, kdnnen unerwartete Auswirkungen im Roboterverhalten zur
Folge haben. Beachten Sie Folgendes:

* Der Roboter wurde gemal internationaler IEC-Standards auf EMV
(elektromagnetische Vertraglichkeit) getestet. Sehr hohe Signalpegel
oder Ubermaflige Aussetzung kdnnen den Roboter dauerhaft
beschadigen. EMV-Probleme treten haufig bei Schweillvorgdngen auf
und werden in der Regel im Protokoll erfasst. Universal Robots kann nicht
fur Schaden haftbar gemacht werden, die im Zusammenhang mit EMV-
Problemen verursacht wurden.

* E/A-Kabel zwischen der Control-Box und anderen Maschinen/Geraten
durfen nicht Ianger als 30 m sein, es sei denn, es wurden zusatzliche
Priifungen durchgefihrt.

ERDUNG

Nullanschlisse sind mit GND (Erdung) bezeichnet und werden an die Schirmung
des Roboters und an die Control-Box angeklemmt. Alle markierten
Erdungsanschliisse (GND) sind nur fiir die Stromversorgung und Signalgebung
konzipiert. Verwenden Sie die mit Erdungssymbolen gekennzeichneten M6-
Schraubverbindungen als PE (Schutzerde) im Inneren der Control-Box. Die
Nennstromstarke des Masseverbinders sollte nicht unter der hdchsten
Stromstarke des Systems liegen.

HANDBUCH LESEN

Einige E/A in der Control-Box kdnnen entweder als normal oder als
sicherheitsrelevant konfiguriert werden. Lesen und verstehen Sie das gesamte
Kapitel: Elektrische Schnittstelle.
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8.2. Anschlusse der Control-Box

Beschreibung

Die Unterseite der E/A-Schnittstellengruppen in der Control-Box ist mit externen
Verbindungsanschliissen und einer Sicherung ausgestattet, wie unten dargestellt. An
der Unterseite des Gehauses der Control-Box befinden sich Offnungen mit Deckel,
durch die externe Anschlusskabel zu den Verbindungsanschlissen geflihrt werden
kdnnen.
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Externe Die Anschlisse fur externe Verbindungen sind:
Anschlisse * Teach-Pendant-Anschluss zur Steuerung oder Programmierung des Roboterarms
mit dem Teach-Pendant.
* SD-Kartenanschluss zum Einstecken einer SD-Karte.
* Ethernet-Port, um Ethernet-Verbindungen zu ermdglichen.
* Mini DisplayPort zur Unterstiitzung von Monitoren mit DisplayPort. Dieser
Anschluss bendétigt einen aktiven Adapter, um DVI oder HDMI zu unterstitzen.
* Die Mini-Blade-Sicherung wird verwendet, wenn eine externe Stromversorgung
angeschlossen ist.
HINWEIS
Das Anschlief3en oder Trennen eines Teach-Pendants bei
eingeschalteter Control-Box kann zu Schaden an Geraten oder
Ausruistung fiihren.

* Schliel3en Sie kein Teach-Pendant an, wahrend die Control-Box
eingeschaltet ist.

* Schalten Sie die Control-Box aus, bevor Sie ein Teach-Pendant
anschlielRen.

HINWEIS
Wenn der aktive Adapter nicht vor dem Einschalten der Control-Box
angeschlossen wird, kann dies die Anzeige beeintrachtigen.

* Schliel3en Sie den aktiven Adapter an, bevor Sie die Control-Box
einschalten.

* In einigen Fallen muss der externe Monitor vor der Control-Box
eingeschaltet werden.

* Verwenden Sie einen aktiven Adapter, der Revision 1.2
unterstlitzt, da nicht alle Adapter sofort nach der Installation
funktionieren.
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8.3. Ethernet

Beschreibung Die Ethernet-Schnittstelle kann fiir folgende Zwecke verwendet werden:
* MODBUS, EtherNet/IP und PROFINET.

* Fernzugriff und Fernsteuerung.

Um das Ethernet-Kabel zu verbinden, wird es durch die Offnung an der Unterseite der Control-Box
gefluhrt und in den Ethernet-Anschluss an der Unterseite der Konsole eingesteckt.

Ersetzen Sie die Offnung an der Unterseite der Control-Box mit einer entsprechenden
Kabelverschraubung, wenn Sie das Kabel mit dem Ethernet-Anschluss verbinden.

Die elektrischen Spezifikationen finden Sie in der untenstehenden Tabelle.

Parameter Min Typ Einheit

Kommunikationsgeschwindigkeit 10 - 1000 MB/s
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8.4. Installation des 3PE-Teach-Pendants

Beschreibung Das Teach-Pendant mit dreistufigem Zustimmschalter (3PE TP) ist eine
sicherheitskritische Schnittstelle, welche zur Verbesserung der manuellen Steuerung
entwickelt wurde. Die 3PE-Tasten, welche die direkt in das Teach-Pendant integriert
sind, stellen sicher, dass Roboterbewegungen nur eingeleitet werden kénnen, wenn
der Bediener einen sicheren Griff beibehalt.

8.4.1. Hardware-Installation

Entfernen
eines Teach- HINWEIS
Pendants Das Austauschen des Teach-Pendants kann dazu fiihren, dass das

System beim Start einen Fehler meldet.

* Wahlen Sie stets die richtige Konfiguration fur die Art des Teach-
Pendants.

So entfernen Sie das Standard-Teach-Pendant:

1. Schalten Sie die Control-Box ab und trennen Sie das Netzkabel von der
Stromquelle.

2. Entfernen und entsorgen Sie die beiden Kabelbinder, die zur Befestigung der
Kabel des Teach-Pendants verwendet wurden.

3. Driicken Sie wie abgebildet die Klammern auf beiden Seiten des Steckers des
Teach-Pendants ein und ziehen Sie ihn nach unten, um sie vom Teach-Pendant
zu trennen.

4. Offnen/Lésen Sie die Kunststofftiille an der Unterseite der Control-Box vollstandig
und entfernen Sie den Stecker und das Kabel des Teach-Pendants.

5. Entfernen Sie vorsichtig das Teach-Pendant zusammen mit dem Kabel.

) (FESHBABAR -

| 1 | Klammern | 2 | Kunststoff-Tiille
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Installation
eines 3PE-
Teach-
Pendants

|1 | Kabelbinder

. Stecken Sie den Stecker und das Kabel des Teach-Pendants durch die Unterseite
der Control-Box und schlieRen/ziehen Sie die Kunststofftlille vollstéandig an.

Stecken Sie den Stecker des Teach-Pendants zum Anschlief3en in den
entsprechenden Teach-Pendant-Anschluss.

3. Verwenden Sie zwei neue Kabelbinder zur Befestigung der Kabel des Teach-

Pendants.

SchlieBen Sie das Netzkabel an die Stromquelle an und schalten Sie die Control-
Box ein.

Der Teach-Pendant enthalt immer ein Stlick Kabel, das bei unsachgeméafRer Lagerung
eine Stolperfalle darstellen kann.

* Bewahren Sie das Teach-Pendant und das Kabel immer ordnungsgemaf auf, um
Stolperfallen zu vermeiden.

8.4.2. Software-Installation
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Zum 1. Tippen Sie in PolyScope im linken Menl auf Anwendung und wahlen Sie
Konfigurieren Sicherheit aus.
der 3PE-TP- = B piaetac o =
Software g5 Aplcation s
@ Tﬁ &Q T
P T<‘ E«? { X } =
($) Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Frogam
o3 Variables
o 4 @ B
‘Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
=) 100000 mmvs D 6w +
2. Tippen Sie auf Hardware und dann auf die Schaltflache Entsperren.
B ot ce revses
v Robot Limits Hardware
Speed Limit Select connected Teach Pendant
Joint Limits A wil hardw
=) 1100000 mmvs ~ 0% T

3. Geben Sie das Passwort ein und tippen Sie auf Bestédtigen. Das Teach-Pendant
ist jetzt aktiviert.

4. Tippen Sie auf Anwenden, um das System neu zu starten. PolyScope wird
weiterhin ausgeflihrt.

5. Tippen Sie auf Anwenden und neu starten und dann auf Konfiguration
bestatigen, um die Software-Installation des 3PE-Teach-Pendants
abzuschlieen.
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3.5. Controller-E/A

Beschreibung Die elektrische Schnittstelle im Inneren der Control-Box besteht aus Gruppen von
Eingangen und Ausgéngen E/A, die die Kommunikation und Konfiguration zwischen
dem Roboterarm und verschiedenen Arten von Geraten ermoglichen. Zu den E/A-
Gruppen gehoren:
* Digital (24V)
* Konfigurierbar (24 V)
* Analog

* Sicherheit (24 V)
Die folgende Abbildung zeigt die Anordnung der elektrischen Schnittstellengruppen in

der Control-Box. Achten Sie auf den Zweck des Farbschemas und halten Sie es ein,
wie unten dargestellt.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
£ |24V 12V|H| PWR(/| 24V|H|[24V|/H| | oV H| oV |H| |24V|H|[24V|H| OV (H| oV H| [£/AG|H
é EIO GND|H| [GND CIO|H||Cl4(H| [COO|H||CO4|/H| |DIO(M|(DI4|H| DOO|/H||DO4H E Alo |
;-” 24V ON |H| |24V 24V(H|[24v|H| | OV (H| OV |H| [24V|H|[24V|/H| [OV (H| OV |H —E AG |H
5 [EIN OFF(H| | OV Cl1|H||CI5(H| [CO1/H||CO5/H| |DI1(H|(DI5|H| [DO1/H||DO5/H <Al
5[24v 24v|H|[24v|H| | ov |H|| oV [H| |[24V|H||24V/H| oV (H|| oV |(H| |£|AG|H
g SI0 “TSlala]=]> Cl2|H||Cl6(H| [CO2|H||CO6/H| |DI2|(H|(DI6|H| DO2|/H||DO6/H gAOO L]
s[24vm||5|E|8|5[%|3]| [24v|m]|[2av[m] [ov [m|[ ov [m] [24v|m]|[22v[m| [ov [m]|[ov[m]| [2]AG|m
= |si1 HH NN NN C3 H|C7|H| CO3M|CO7H| (D3 M| D7/ H| DO3MN| D07 N E Ao1l|H
Gelb mit roter Schrift Vorgesehen flr Sicherheitssignale
Gelb mit schwarzer Schrift Fir die Sicherheit konfigurierbar
Grau mit schwarzer Schrift Digital-E/A fur allgemeine Zwecke
Grin mit schwarzer Schrift Analog-E/A fiir allgemeine Zwecke
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E/A- Sie kénnen den Roboter gemal den elektrischen Spezifikationen installieren, die fur alle drei
Gruppen aufgefiihrten Eingange gleich sind.

* Sicherheits-E/A.
* Konfigurierbare E/A.

* Universal-E/A.

HINWEIS

Konfigurierbare E/A sind E/A, die entweder als sicherheitsbezogene E/A
oder normale E/A konfiguriert sind. Es handelt sich dabei um die gelben
Klemmen mit schwarzer Schrift.

Es ist méglich, den digitalen E/A mit einer internen 24-V-Spannungsversorgung oder mit
einer externen Stromversorgung zu betreiben, indem der Klemmenblock Spannung
entsprechend konfiguriert wird. Dieser Block besteht aus vier Klemmen. Die oberen beiden
(PWR und GND) sind der 24-V- und Erdungsanschluss der internen 24-V-Stromversorgung.
Die unteren beiden Klemmen (24V und 0V) des Blocks umfassen den 24V-Eingang der E/A-
Versorgung. Die Standardkonfiguration verwendet die interne Spannungsversorgung.

Standard- Dieses Beispiel veranschaulicht die Standardkonfiguration mit der internen
Stromversorgung Stromversorgung.
Power
PWR ’
GND
24v |
ov
Externe Falls die Stromstéarke nicht ausreicht, kann eine externe Spannungsversorgung
Stromversorgung angeschlossen werden (siehe unten).

Die Sicherung ist vom Typ Mini Blade mit einer maximalen Strombelastbarkeit von
10 A und einer minimalen Spannungsbelastbarkeit von 32 V. Die Sicherung muss
UL-gekennzeichnet sein. Wenn die Sicherung Uberlastet ist, muss sie ausgetauscht

werden.
( Power
PWR

GND|H
24V| B

\ ov|m

Dieses Beispiel veranschaulicht die Konfiguration mit einer externen
Stromversorgung flir mehr Strom.
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Spezifikation der Die elektrischen Spezifikationen flir eine interne und externe
Spannungsversorgung Spannungsversorgung sind unten angegeben.

Klemmen Parameter Min Typ Max Einheit
Interne 24-V-

Spannungsversorgung

[PWR - GND] Spannung 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Strom 0 - 2* A

Externe 24 V
Eingangsanforderungen
[24V - 0V] Spannung 20 24 29 \Y
[24V - 0V] Strom 0 - 6 A
* 3,5 A fiir 500 ms oder 33 % Einschaltdauer.

Digitale E/A- Die digitalen E/A erflillen IEC 61131-2. Die elektrischen Spezifikationen sind unten
Spezifikation = angegeben.

Klemmen Parameter Min Typ Max Einheit
Digitalausgénge

[COx / DOx] Strom* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spannungsabfall 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Kriechstrom 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funktion - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitaleingénge

[EIx/SIx/CIx/DIx] Spannung -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] AUS-Bereich -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIXx] EIN-Bereich 11 - 30 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIX] Strom (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funktion - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

Fir ohmsche Lasten oder induktive Lasten von maximal 1 H.
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3.5.1. Digitaler Eingang und Ausgang

Werkzeugausgang Der Werkzeugausgang enthalt zwei digitale Ausgangsfelder,

Werkzeugausgangsspannungs- und Stromversorgungsanzeige und einen Doppel-
Pin-Stromschalter.

* Digitaler Ausgang (DO) - kann unabhangig voneinander auf hoch oder
niedrig eingestellt werden

* Werkzeugausgangsspannung - wahlbar 0V, 12V und 24V. Diese
Einstellung bleibt zwischen Neustarts des Roboter-Controllers erhalten

* Stromversorgung - Stromverbrauchsanzeige

* Doppel-Pin-Strom - wird verwendet, um zwischen digitalen Ausgangen und
der Stromquelle fiir das Werkzeug umzuschalten. Das Aktivieren von
Doppel-Pin-Strom deaktiviert die standardmafigen digitalen Ausgénge des
Werkzeugs (DO)

Nach der Auswahl einer neuen Ausgangskonfiguration werden die Anderungen
wirksam. Die aktuell geladene Installation wird gedndert, um die neue
Konfiguration zu reflektieren. Nach dem Bestétigen, dass die Werkzeugausgéange
wie vorgesehen funktionieren, speichern Sie die Installation, um den Verlust der
Anderungen zu vermeiden.

Digitaler Sie kénnen flir diese Arten von Eingangen den unten abgebildeten horizontalen Block
Eingang ,Digitaleingange* (DI8-DI11) fur die Quadraturcodierung der Fliebandverfolgung
verwenden.
1S lalo|>]>
5 5 aRal NIES
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3.5.2. Verwenden des kabelgebundenen E/A-Tabs

Beschreibung

Konfigurierbare
E/A

Digitale E/A DE stehen folgende Optionen zur Verfligung:

Verwenden Sie den Bildschirm im Tab zu kabelgebundenen E/A, um die Live-E/A-

Signale von/zum Controller zu Giberwachen und einzustellen.

Der Bildschirm zeigt den aktuellen Status der E/A an, auch wahrend der
Programmausfiihrung. Das Programm stoppt, wenn sich wahrend der Ausfiihrung
etwas andert. Wenn ein Programm stoppt, behalten alle Ausgangssignale ihren Status
bei. Der Bildschirm wird mit 10 Hz aktualisiert, sodass ein sehr schnelles Signal

moglicherweise nicht richtig angezeigt wird.

Konfigurierbare E/A kdnnen flr spezielle Sicherheitseinstellungen reserviert werden,
die in der E/A-Einrichtung definiert sind. Unter denen, die reserviert sind, haben den
Namen der Sicherheitsfunktion anstelle des Standard- oder benutzerdefinierten

Namens.

Konfigurierbare Eingéange, die fir Sicherheitseinstellungen reserviert sind, kénnen nicht

bedient werden und werden nur als LEDs angezeigt.

Fir nicht reservierte E/A stehen folgende Optionen zur Verfiigung:
* Programm starten
* Programm stoppen

* Programm pausieren

* Freedrive

* Programm starten

* Programm stoppen

* Programm pausieren

* Freedrive

Alle DE sind auf Niedrig voreingestellt.
Alle acht DA werden unabhéngig voneinander entweder auf hoch oder niedrig eingestellt.

Analoge E/A  Die analogen E/A kénnen entweder auf den Ausgang Strom [4-20mA] oder Spannung [0-
10V] eingestellt werden. Diese Einstellungen persistieren tiber Neustarts des Roboter-

Controllers hinweg und sind in der Installation gespeichert.
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8.5.3. Indikator der Antriebskraft

Beschreibung

Der Indikator der Antriebskraft ist eine Leuchte, die aufleuchtet, wenn der Roboterarm

eingeschaltet ist oder wenn das Roboterkabel mit Strom versorgt wird. Wenn der

Roboterarm ausgeschaltet ist, erlischt der Indikator der Antriebskraft.

Der Indikator der Antriebskraft ist Gber die digitalen Ausgange angeschlossen. Es
handelt sich nicht um eine Sicherheitsfunktion und es werden keine Sicherheits-E/A

verwendet.

Indikator Der Indikator der Antriebskraft kann eine Leuchte sein, die mit 24 VDC betrieben werden

kann.

Sorichten Sie Das Einrichten des Indikators erfordert eine Beleuchtung und Verkabelung fiir die

den Indikator  Ausgénge.
ein 1

. Schlief3en Sie den Indikator der Antriebskraft an die digitalen Ausgéange an, wie in
der Abbildung unten dargestellt.

2. Uberpriifen Sie, ob der Indikator der Antriebskraft richtig angeschlossen ist.

* Sie kdnnen den Roboterarm einschalten und Uberprifen, ob das Licht

angeht.

* Sie konnen den Roboterarm ausschalten und Uiberprifen, ob das Licht

ausgeschaltet wird.

Drive Power Indicator

Digital Outputs
ov |H|| oV B
DOO|H | |DO4| R /
ov | H|lov
DOl/H|DO5N
ov | H||ov|
DO2(H||DO6|H
ov | H||ov
DO3|H|[DO7 M
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Konfiguration 1. Tippen Sie im Navigationsmen( auf Anwendung.
des Indikators 2. Wahlen Sie Kommunikation.
3. Wahlen Sie im Seitenmenii Kabel-E/A.
4. Scrollen Sie zu lhrem gewilinschten Ausgabetyp und tippen Sie auf, um eine der
folgenden Optionen auszuwahlen:
* Konfigurierbarer Ausgang
* Digitaler Ausgang
* Analoger Ausgang
5. Wahlen Sie Aktionsprofil
Sie kdnnen die ausgewahlte Ausgabe benennen
6. Wahlen Sie in der Dropdown-Liste HIGH, wenn die Antriebskraft eingeschaltet
ist, andernfalls LOW.
= Program name
- Default program a2
og & Communication T
oo
Application
Configurable Input Configurable Output Digital Input &
0 “~  Robot Move
P cIo Lo ci4 Lo coo Lo co4 Lo DIO o DI 4 Lo
‘Wired 10 =
© ool safsguardRest g 1o ® et 05 10 DI1 o | DI5 1o ".’”%:'“
cI1 Lo
® v Modbus 6 Lo 01 1w (06 Lo DI2 1© DI6 10
Safeguard Reset o
o} <+ Add Source a2 0D caz Lo co2 Lo C07 10 DI3 Lo D17 L0 Gobal
s B co3 Lo

Robot State

Active

Program name

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

Robot State
Active

el
100% T
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3.6. Sicherheits-E/A

Sicherheits-
E/A

Tabelle

Dieser Abschnitt beschreibt die speziellen Sicherheitseingange (gelbe Klemmen mit roter
Schrift) und als Sicherheits-E/A konfigurierte E/A.

Sicherheitsausriistung und -gerate mussen unter Einhaltung der Sicherheitsanweisungen
und der Risikobeurteilung installiert werden, gemaf’ Kapitel Sicherheit.

Alle Sicherheits-E/A sind gepaart (Redundanz), sodass ein einzelner Fehler nicht zu
einem Verlust der Sicherheitsfunktion fihrt. Die Sicherheits-E/A mlissen jedoch getrennt
geflihrt werden.

Die permanenten Sicherheitseingédnge sind:
* Roboter Not-Aus Nur fiir Notabschaltungsgerate
* Sicherungsstopp Fir Schutzvorrichtungen

Der funktionale Unterschied wird im Folgenden erklart.

Not-Halt Schutzstopp 3PE-Stopp
Roboterbewegung stoppt Ja Ja Ja
Programmausfiihrung Pausiert Pausiert Pausiert
Strom flr Antrieb Aus Ein Ein
. Automatisch oder | Automatisch oder
Zuriicksetzen Manuell
manuell manuell
. P . A Jeder Durchlauf Jeder Durchlauf
Einsatzhdufigkeit Nichthaufig | i nichthaufig | bis nicht haufig
Erfordert erneute Initialisierung Nur Losen Nein Nein
der Bremse
Stoppkategorie (IEC 60204-1) 1 2 2
Performance Level der
Uberwachungsfunktion (ISO 13849- PLd PLd PLd
1)

Sicherheitshinweis Verwenden Sie den konfigurierbaren E/A dazu, um zusatzliche E/A-

Sicherheitsfunktionen wie z. B. einen Notabschaltungsausgang einzurichten.
Verwenden Sie die PolyScope-Schnittstelle, um einen Satz konfigurierbarer E/A flr
Sicherheitsfunktionen zu definieren.

ﬁ VORSICHT
Wenn die Sicherheitsfunktionen nicht regelmaRig tberprift und
getestet werden, kann dies zu Gefdhrdungssituationen flhren.

* Die Sicherheitsfunktionen miissen vor der Inbetriebnahme
des Roboters lberprift werden.

* Die Sicherheitsfunktionen sind regelmaflig zu Gberprifen.
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OSSD- Alle konfigurierten und permanenten Sicherheitseingdnge werden gefiltert, um die

Signale Verwendung von OSSD-Sicherheitsgeraten mit Impulsldngen unter 3 ms zu erméglichen.
Der Sicherheitseingang wird jede Millisekunde abgetastet und der Zustand des Eingangs
wird durch das am haufigsten auftretende Eingangssignal innerhalb der letzten 7
Millisekunden bestimmt.

OSSD-
Sicherheitssignale

Sie kénnen die Control Box so konfigurieren, dass sie OSSD-Impulse ausgibt, wenn
ein Sicherheitsausgang inaktiv/hoch ist. OSSD-Impulse erkennen die Fahigkeit der
Control Box, Sicherheitsausgange aktiv/niedrig zu machen. Wenn OSSD-Impulse
fur einen Ausgang aktiviert sind, wird alle 32 ms ein 1 ms niedriger Impuls am
Sicherheitsausgang erzeugt. Das Sicherheitssystem erkennt, wenn ein Ausgang an
eine Versorgung angeschlossen ist und schaltet den Roboter ab.

Die folgende Abbildung zeigt: die Zeit zwischen den Impulsen auf einem Kanal
(32ms), die Impulslange (1ms) und die Zeit von einem Impuls auf einem Kanal zu
einem Impuls auf dem anderen Kanal (18ms)

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

sareya L] J_|

32 ms

SafetyB H N}
18 ms

OSSD-Aktivierung flr Sicherheitsausgang

1. Tippen Sie in der Kopfzeile auf Installation und wahlen Sie Sicherheit.
2. Wabhlen Sie unter Sicherheit den Eintrag E/A.

3. Aktivieren Sie auf dem E/A-Bildschirm unter Ausgangssignal das gewilinschte
Kontrollkdstchen OSSD. Sie missen das Ausgangssignal zuweisen, um die
OSSD-Checkboxen zu aktivieren.

StandardmaéaRige

Der Roboter wird mit einer Standardkonfiguration fiir den Betrieb ohne

Sicherheitskonfiguration  zusatzliche Sicherheitsausstattung ausgeliefert.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop
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Not-Aus-
Schalter
anschlielen

Notabschaltung
mit mehreren
Maschinen teilen

In den meisten Roboteranwendungen ist die Nutzung einer oder mehrerer zusatzlicher
Not-Aus-Schalter erforderlich. Die folgende Abbildung veranschaulicht die Verwendung
mehrerer Not-Aus-Schalter.

Eine gemeinsame Notabschaltungsfunktion zwischen dem Roboter und anderen
Maschinen kann mittels Konfiguration der folgenden E/A -Funktionen in der GUI
eingerichtet werden. Der Notabschaltungseingang des Roboters kann nicht flr
gemeinsame Verwendung eingesetzt werden. Sollen mehr als zwei UR Roboter oder
andere Maschinen verbunden werden, ist eine Sicherheits-SPS erforderlich, um die
Notabschaltungssignale zu steuern.

* Konfigurierbares Eingangspaar: Externe Notabschaltung.
* Konfigurierbares Eingangspaar: Systemstopp.
Die folgende Abbildung zeigt zwei UR Roboter, die sich die Notabschaltungsfunktion

teilen. In diesem Beispiel wurden CI0-CI1 und CO0-CO1 als konfigurierte E/A
verwendet.

N

: i e O
2av [mf]24¢ [m| [ov [m][ov [m : 24 [m o [m
(oo e m] orimlorl A | B [elwl ook | cor|m
24V 2av [ Wi ov [m| : Wi oV ov [m
W% [ci5 [m| [cot|m\cos|m| : ci cor[|[cos|m
[24v [m|[2av [m| ov! ov [m 2 i ov [m][ov [m
[ci2 [m|[ci [m] [coz[m\dps|m] 12 | coz|m|[cos|m
[2av [m|[2av [m]| [ov [m|\o O ov [m|[ov
[ci3 [m|[c7 [m] [cos|m] %( & [m] cos|m||cor
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Schutzstopp mit Diese Konfiguration trifft nur auf Anwendungen zu, bei denen der Bediener die Tur

automatischer nicht passieren und hinter sich schlieen kann. Mit dem konfigurierbaren E/A wird

Wiederaufnahme eine Reset-Taste vor der Tur eingerichtet, um den Roboterbetrieb
wiederaufzunehmen. Der Roboter setzt den Betrieb automatisch fort, sobald das
Signal wiederhergestellt ist.

WARNUNG

Verwenden Sie diese Konfiguration nicht, wenn das Signal von der
Sicherheitszone aus wiederhergestellt werden kann.

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

EmL]
mr

Emergency Stop

000

Al
[:
-i-l L0000

Safeguard Stop

Dieses Beispiel verwendet einen Dieses Beispiel verwendet eine

Tirschalter als grundlegende Sicherheitsmatte als Sicherheitsvorrichtung,
Sicherheitsvorrichtung, bei der der  bei der eine automatische Wiederaufnahme
Roboter gestoppt wird, sobald die  angebracht ist. Dieses Beispiel gilt auch fiir

Tir gedffnet wird. einen Sicherheitslaserscanner.
Schutzstopp Ist die Schutzstopp-Schnittstelle mit einem Lichtvorhang verbunden, so ist ein Reset von
mit Reset- aulerhalb der Sicherheitszone erforderlich. Die Reset-Taste benotigt zwei Kanéle. Im
Taste folgenden Beispiel ist der fiir die Reset-Taste konfigurierte E/A CI0-CI1.

B

e

Eﬁ
T

/ .......

T
Tl g\ |
§[com| 0 J2av ]
) 0 # # ------- foTm]
HERD ]

pav || L O R )

SI0 n
H Wi =\ ) e
3[silm [m]

3.6.1. Sicherheits-E/A-Signale
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Beschreibung Die E/As sind zwischen den Eingédngen und Ausgangen aufgeteilt und werden
paarweise so zusammengefasst, dass jede Funktion eine Kategorie 3 PLd bereitstellt.

= B end effectors -
e
oo < safety Apply e
a0
Appication
i .,
Robot Limits Wired Inputs @
(i) Function Signal Hove
' Joint Limits
Progam R o ao _
Joint Positions Sl e8] =
©
Joint Speeds Funct Loaz
30 Unassigned as
v safety 1/0 3
% Funct L aa
Outputs W) cs Variables.
Oper
Inputs Functo . as
Unassigned ar
Planes
Hardware

Three Position

-~ pax Speed
= -1000.00 mm/s = 0% T

Abbildung 1.4: Bildschirm von PolyScope X, der Eingangssignale anzeigt.

— Program name
= B tnd ffectors @
93
an
Applicaton .
Robot Limits Wired Outputs &
(i Function Signal 0ssD Move
Vv Joint Limits
Progam . co0 =
Joint Positions Unassign co1 =
Progrom
suuetore
Joint Speeds. Fur . 2
» Unassigned 03
v safetyl/o {}
Q o o4
Outputs Unassignt s varables
Operator
Inputs Fancion . w6
Unassigned @7
Planes
Hardware

Three Position

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

HINWEIS

Wenn Sie Programme von einem E/A oder Feldbus-Eingang aus
starten, kann der Roboter die Bewegung von der aktuellen Position
aus beginnen. Es ist keine manuelle Bewegung zum ersten Wegpunkt
via PolyScope erforderlich.
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Contro Die Eingange sind in den folgenden Tabellen beschrieben:

ller
Eingan Fiihrt einen Stopp der Kategorie 1 (IEC 60204-1) aus und informiert
ge andere Maschinen tGber den Systemstopp-Ausgang, falls dieser

Not-Aus-Taster definiert ist. Ein Stopp wird in allem ausgel6st, was mit dem Ausgang

verbunden ist.

Fihrt mittels Controller-Eingang einen Stopp der Kategorie 1 (IEC
Roboter Not-Aus | 60204-1) aus und informiert andere Maschinen tiber den System-
Notabschaltungsausgang, falls dieser definiert ist.

Externe Fihrt nur am Roboter einen Stopp der Kategorie 1 (IEC 60204-1)
Notabschaltung aus.

Alle Sicherheitsgrenzen kdnnen angewendet werden, wéahrend der
Roboter die normale Konfiguration oder eine reduzierte
Konfiguration verwendet.

Sind diese konfiguriert, wird ein LOW-Signal an die Eingénge
gesendet. Das Sicherheitssystem wechselt dadurch in die reduzierte
Konfiguration. Der Roboterarm bremst ab, um den reduzierten
Parametern zu entsprechen.

Das Sicherheitssystem sorgt dafiir, dass der Roboter innerhalb von
0,5 s nach dem Ansteuern des Eingangs die reduzierten Grenzwerte
einhalt. Sollte der Roboterarm eine der reduzierten Grenzen
weiterhin tberschreiten, fiihrt er einen Stopp der Kategorie 0 aus.
Auch Ausléseebenen kénnen einen Wechsel in die reduzierte
Konfiguration auslésen. Das Sicherheitssystem geht auf dieselbe
Weise in die normale Konfiguration iber.

Reduziert
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Contro Die Eingénge sind in der folgenden Tabelle beschrieben:

ller
Einga Wenn eine externe Modusauswahl verwendet wird, wird zwischen
nge . dem Automatikmodus und dem Manuellen Modus umgeschaltet.
Betriebsmodus ) i . .
Der Roboter befindet sich im Automatikmodus, wenn der Eingang
LOW: st und im Manuellen Modus, wenn der Eingang HIGH ist.
Kehrt aus dem Schutzstopp-Status zuriick, wenn eine steigende
Zurucksetzen der Flanke im Schutz-Reset-Eingang auftritt. Wenn ein Schutzstopp
Schutzeinrichtung auftritt, sorgt dieser Eingang dafir, dass der Schutzstopp-Status
gehalten wird, bis ein Reset ausgel6st wird.
Ein Stopp, der durch einen Sicherheitseingang ausgeldst wird.
Schutzstopp Fuhrt in allen Modi einen Stopp der Kategorie 2 (IEC 60204-1)
durch, wenn durch eine SchutzmalRnahme ausgeldst.
Fihrt einen Stopp der Kategorie 2 (IEC 60204-1) NUR im
Automatikbetrieb Automatikmodus aus. Die Automatikmodus-Schutzabschaltung
Absicherung Stopp | kann nur gewahlt werden, wenn ein Dreistufiger Zustimmschalter
konfiguriert und installiert ist.
Automatikmodus- Kehrt aus dem Automatikmodus-Schutzstopp-Status zurtick,
Schutz wenn im Automatikmodus eine steigende Flanke im Schutz-
zuricksetzen Reset-Eingang auftritt.
Sie kdnnen den Freedrive-Eingang so konfigurieren, dass Sie
Freedrive auf Freedrive aktivieren und verwenden kénnen, ohne die Freedrive-
Roboter Taste auf einem Standard-TP driicken zu miissen oder ohne eine
der Tasten auf dem 3PE-TP leicht gedrickt zu halten.
Im manuellen Modus muss ein externer Drei-Stellungs-
Zustimmschalter gedrtickt und in der Mittelposition gehalten
Drei-Stellungs- werden, um den Roboter zu bewegen. Wenn Sie einen
Zustimmschalter eingebauten Drei-Stellungs-Zustimmschalter verwenden, muss
die Taste gedriickt und und in der Mittelposition gehalten werden,
um den Roboter zu bewegen.
A WARNUNG
Wenn der standardméRige Schutz-Reset deaktiviert ist, erfolgt ein automatischer
Reset, wenn die Schutzfunktion nicht mehr ausldst.
Dies kann passieren, wenn eine Person das Schutzfeld passiert.
Wenn eine Person nicht vom Schutzsystem erkannt wird und der Person
Gefahren drohen, ist ein automatischer Reset durch Normen verboten.
* Verwenden Sie den externen Reset, um sicherzustellen, dass dieser nur
dann erfolgt, wenn eine Person keinen Gefahren ausgesetzt ist.
é WARNUNG
Wenn der Automatikmodus-Schutzstopp aktiviert ist, wird im manuellen Modus
kein Schutzstopp ausgelost.
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Contro Alle Sicherheitsausgange werden im Falle einer Verletzung oder eines Fehlers des

I-Box-  Sicherheitssystems LOW. Das bedeutet, dass der Systemstopp-Ausgang einen Stopp einleitet,

Ausgd auch wenn kein Not-Halt ausgelést wird.

nge Folgende Sicherheitsfunktionen kénnen Sie fiir die Ausgangssignale nutzen. Alle Signale werden

wieder LOW, wenn der Status, der das HIGH-Signal ausgeldst hat, beendet ist:

1Systemstopp

Das Signal ist LOW, wenn das Sicherheitssystem ausgeldst wurde
und Uber den Eingang Roboter-Not-Aus oder mittels Not-Aus-
Schalter in einen gestoppten Zustand gewechselt hat. Um
Blockierungen zu vermeiden, wird kein LOW-Signal ausgegeben,
wenn der Notaus-Status durch den Eingang Systemstopps
ausgeldst wird.

Roboter bewegt

Das Signal ist LOW wenn sich der Roboter bewegt, andernfalls

sich HIGH.
Das Signal ist HIGH, wenn der Roboter aufgrund einer

Roboter stoppt .

nicht Notabschaltung oder eines Schutzstopps angehalten wurde oder
im Begriff ist, anzuhalten. Ansonsten Logikpegel LOW.
Das Signal ist LOW, wenn reduzierte Parameter aktiv sind oder

. wenn der Sicherheitseingang mit einem reduzierten Eingang
Reduziert

konfiguriert und das Signal aktuell LOW ist. Andernfalls ist das
Signal HIGH.

Nicht reduziert

Dies ist das Gegenstiick zum oben definierten ,Reduziert”.

Sicheres Zuhause

Das Signal ist HIGH, wenn der Roboterarm in der konfigurierten
sicheren Home-Position angehalten wird und sich dort befindet.
Andernfalls ist das Signal LOW. Dies wird haufig verwendet, wenn
UR-Roboter in mobile Roboter integriert sind.

Zustimmschalter
gestoppt

Das Signal ist low, wenn ein 3-Stellungs-Stopp aktiv ist, ansonsten
high.

Zustimmschalter
nicht gestoppt

Das Signal ist low, wenn ein 3-Stellungs-Stopp inaktiv ist,
ansonsten high.

@ HINWEIS
Externe Maschinen, die ihren Notaus-Status Uiber den Systemstopp-Ausgang

vom Roboter erhalten, missen mit der ISO 13850 konform sein. Dies ist
insbesondere bei Installationen erforderlich, bei denen der Notaus-Eingang des
Roboters mit einer externen Notaus-Vorrichtung verbunden ist. In solchen Féllen
wird der Systemstopp-Ausgang HIGH, wenn die externe Not-Aus-Vorrichtung
auslost. Dies bedeutet, dass der Status der Notabschaltung bei der externen
Maschine ohne manuelles Eingreifen durch den Roboterbediener zuriickgesetzt
wird. Um die Sicherheitsnormen zu erflillen, muss die externe Maschine fiir
einen weiteren Betrieb manuell bedient werden.

1Der Systemstopp war friiher als ,System-Notabschaltung* fiir Universal Robots-Roboter bekannt. PolyScope

kann ,System-Notabschaltung® anzeigen.
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3.6.2. E/A-Einstellung

Beschreibung

Eingange

Auf dem E/A-Einrichtungsbildschirm kann der Benutzer E/A-Signale und Aktionen mit
der E/A-Tab-Steuerung definieren. Die Arten von E/A-Signalen sind unter Eingang und
Ausgangaufgefihrt.

= Program name
= = End Effectors &
e
oo & Safety Apply cccc
oo m
Application
i 2,
Robot Limits Wired Inputs @
(i Function Signal
~ Joint Limits
Program T o .
Joint Positions Safeguard Rese an E=
@ Frogam
uuuuuuuu
Joint Speeds Function . oaz
D Unassignec as
v Safety1/0 "
Function ca4
2 Coesine” Y as ores

Outputs
T Function . as
Unassigned ar

Planes

Hardware

Three Position

o Max
== -1000.00 mm/s

HINWEIS

Wenn Sie Programme von einem E/A oder Feldbus-Eingang aus
starten, kann der Roboter die Bewegung von der aktuellen Position
aus beginnen. Es ist keine manuelle Bewegung zum ersten Wegpunkt
via PolyScope erforderlich.

Wechseln Sie zur Anwendung.
Wechseln Sie zu Sicherheit.
Tippen Sie auf Eingdnge im Abschnitt Sicherheitseingénge.

Entsperren Sie die Einstellungen.

o k> wnh =

Weisen Sie der Signalgruppe eine Funktion zu.

Eine Beschreibung der Sicherheitsfunktion finden Sie in den Sicherheits-E/A-Signalen.
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Verfiigbare

Eingangs-
Aktionen

Ausgéange

Verfiigbare
Ausgangs-

Aktionen

Befehl Aktion

Startet oder setzt das aktuelle Programm bei einer steigenden
Start . -
Flanke fort (nur in der Fernsteuerung aktiviert)
Stopp Stoppt das aktuelle Programm bei steigender Flanke
Pause Pausiert das aktuelle Programm an einer ansteigenden Flanke
Wenn der Eingang high ist, wechselt der Roboter zu Freedrive
Freedrive (éhnli.ch zur FrgeQrive-Schaltfléche). . .
Der Eingang wird ignoriert, wenn andere Bedingungen Freedrive
nicht zulassen.

A

WARNUNG
Wenn der Roboter angehalten wird, wéhrend die Eingabeaktion Start

verwendet wird, bewegt sich der Roboter langsam zum ersten Wegpunkt
des Programms, bevor er dieses Programm ausfiihrt. Wenn der Roboter
wahrend der Verwendung der Starteingabeaktion angehalten wird,
bewegt sich der Roboter langsam zu der Position, von der aus er
angehalten wurde, bevor er dieses Programm wieder aufnimmt.

. Wechseln Sie zur Anwendung.

. Wechseln Sie zu Sicherheit.

1
2
3. Tippen Sie auf Ausgénge im Abschnitt Sicherheits-E/A.
4

Entsperren Sie die Einstellungen.

5. Weisen Sie der Signalgruppe eine Funktion zu.

Sie kdnnen OSSD fur jedes Ausgangssignal aktivieren.
Eine Beschreibung der Sicherheitsfunktion finden Sie in den Sicherheits-E/A-Signalen.

Aktion Ausgangszustand Programmstatus

Niedrig, wenn D :

nicht IAuft Niedrig Angehalten oder pausiert

Hoch im Stillstand | Hoch Angehalten oder pausiert

Hoch im Betrieb, -

Stillstgnd Hoch Angehalten oder pausiert

Niedrig bei

ungeplantem Niedrig Programm ungeplant beendet

Stopp

Niedria bei

urlle erl?an(:;m Niedrig Programm ungeplant beendet
gep Hoch Laufen, angehalten oder angehalten

Stopp, sonst Hoch

Kontinuierlicher
Puls

Wechselt zwischen
hoch und niedrig

Ausfuhren (Programm anhalten oder
stoppen, um den Impulszustand
aufrechtzuerhalten)
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Ursache der
Programmbeendigung

Ein auRerplanméRiger Programmabbruch kann aus einem der unten
aufgefiihrten Griinde erfolgen:

* Roboter-Stopp
* Fehler
* Verstol3

* Laufzeitausnahme
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8.6.3. Verwenden von E/A fur die Modusauswahl

Beschreibung

Moduswahler

Verwenden des
Moduswabhlers

Der Roboter kann so konfiguriert werden, dass er zwischen den Betriebsmodi
umschaltet, ohne das Teach-Pendant zu verwenden. Dies bedeutet, dass die
Verwendung des TP beim Wechsel vom Automatikmodus in den manuellen Modus

oder vom manuellen Modus in den Automatikmodus nicht erlaubt ist.

Das Umschalten der Modi ohne die Verwendung des Teach-Pendants erfordert eine
Sicherheits-E/A-Konfiguration und ein sekundares Gerat als Moduswahler.

Der Moduswaéhler kann ein Schllisselschalter mit redundanter elektrischer Anordnung

oder mit Signalen von einer dedizierten Sicherheits-SPS sein.

Die Verwendung des Moduswahlers, z. B. eines Schliisselschalters, verhindert, dass

der TP zum Umschalten zwischen den Modi verwendet wird.

1. SchlieRen Sie lhren Moduswahler an die Eingange an, wie in der Abbildung

unten gezeigt.

2. Stellen Sie sicher, dass der Moduswahler korrekt angeschlossen und konfiguriert

ist.

Configurble Inputs

24V

24V

Clo

Cl4

24V

24V

Cll

CI5

24V

24V

Cl2

Cl6

24V

24V

CI3

Cl7
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So konfigurieren Sie Die Konfiguration der Sicherheitseingange fur die sekundéare Gerateverbindung
die angeschlossenen  erfordert das Entsperren des Sicherheits-E/A-Bildschirms.

Sicherheitseingange 1

. Tippen Sie im Navigationsmeni auf Anwendung.
2.

Wahlen Sie Sicherheit und tippen Sie auf Entsperren.

Wenn Sie dazu aufgefordert werden, geben Sie |hr Passwort ein, um den
Sicherheitsbildschirm zu entsperren.

Wenn Sie zuvor kein Passwort festgelegt haben, verwenden Sie das
Standardpasswort: ursafe.

3. Wahlen Sie unter Sicherheits-E/A Eingénge.

4. Wahlen Sie eines der Eingangssignale aus, indem Sie auf eine der

Dropdown-Optionen Eingang tippen.

5. Wahlen Sie in der Dropdown-Liste Betriebsmodus.

6. Tippen Sie Ubernehmen und erlauben Sie den Neustart des Roboters.

7. Tippen Sie auf Sicherheitskonfiguration bestatigen.

Sie kdnnen jetzt nur noch das Sekundargerat verwenden, um zwischen den
Betriebsmodi zu wahlen und/oder zu wechseln.

Sobald der Eingang dem sekundaren Gerat zugeordnet ist, wird das Umschalten

der Modi Uber das TP deaktiviert. Wenn versucht wird, das TP zu verwenden, um
den Modus zu wechseln, erscheint eine Meldung, die bestéatigt, dass das TP nicht
verwendet werden kann, um den Betriebsmodus zu andern.
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3.6.4. Drei-Stellungs-Zustimmschalter

Beschreibung

Betriebsmodus-
Schalter

Der Roboter ist mit einem Drei-Stellungs-Zustimmschalter (3PE-Teach-Pendant)
ausgestattet.
Die Control-Box unterstiitzt die folgenden Geratekonfigurationen:

* 3PE-Teach-Pendant
* Externer Drei-Stellungs-Zustimmschalter
* Externer Drei-Stellungs-Zustimmschalter und 3PE-Teach-Pendant

Die folgende Abbildung zeigt, wie ein Drei-Stellungs-Zustimmschalter angeschlossen
wird.

Confilaurabl Inputs

3-Position Switch

24V 24v (W —
clof| <y [ ;

24v 1 | [24v) m — —
cn |EHciEm

24v (H|[2kv]H "
cr2|H|(¢e|

24v |H||2hvm

ci3 (m||C

Hinweis: Die beiden Eingangskanéle fur den dreistufigen Zustimmschalter haben eine
Abweichungstoleranz von 1 Sekunde.

HINWEIS
Das Sicherheitssystem des UR-Roboters unterstiitzt nicht mehrere
externe dreistufige Zustimmschalter.

Die Verwendung eines dreistufigen Zustimmschalters erfordert die Verwendung eines
Betriebsmodus-Schalters.

Die Abbildung unten zeigt einen Betriebsmodus-Schalter.

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

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

24v Nl |24V

CI3 | BCI7 \E

9

UR16e PolyScope X

99 Benutzerhandbuch



8. Installation

R
- UNIVERSAL ROBOTS

8.7. Digital-E/A fur allgemeine Zwecke

Beschreibung

Digital-E/A fir

Dieser Startbildschirm enthalt Einstellungen flir das automatische Laden und Starten
eines Standardprogramms und fiir die Auto-Initialisierung des Roboterarms beim
Einschalten.

Dieser Abschnitt beschreibt die allgemeinen 24 V E/A (graue Klemmen) und die nicht fest

allgemeine als Sicherheits-E/A konfigurierten aber konfigurierbaren E/A (gelbe Klemmen mit
Zwecke schwarzer Schrift).
Die allgemeinen E/A kdnnen fir die direkte Steuerung von Geraten wie pneumatischen
Relais oder fiir die Kommunikation mit einer SPS verwendet werden. Alle Digitalausgange
kdénnen automatisch deaktiviert werden, wenn die Programmausfiihrung gestoppt wird.
In diesem Modus ist der Ausgang immer LOW, wenn kein Programm lauft. Beispiele dafiir
finden Sie in den folgenden Unterabschnitten.
In den Beispielen werden regulare Digitalausgange verwendet. Solange er nicht fiir eine
Sicherheitsfunktion konfiguriert werden soll, kann jeder beliebige konfigurierbare Ausgang
verwendet werden.
Digital Inputs
Digital Outputs ,/ \1 24v|H||2av|H \
ov|m|| ov|d TOAD DIO|H || DI4
DooM)| pos @ 2av|m|[2av]dl |
ov |H|| ov
po1/ M| |{pos|m|\_ T Di1/M||DI5 / """" i|
ov m|ovim 24V|H|(24v|H
DOo2|H||Do6|H DI2|H | DI6|H
ov|H||ov|H 24V|H||24aVvH
DO3|H ||DO7|H DI3|H||DI17| W
Dieses Beispiel zeigt die Steuerung einer Dieses Beispiel zeigt, wie eine einfache
Last Gber einen Digitalausgang, wenn Taste mit einem digitalen Eingang
angeschlossen. verbunden wird.
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Kommunikation
mit anderen
Maschinen oder
einer SPS

Der digitale E/A kann verwendet werden, um mit anderen Geraten zu kommunizieren,
sofern ein gemeinsamer GND (0V) besteht und die Maschine PNP-Technologie
verwendet, siehe unten.

Digital inputs Sigitgf outputs |/ : Rigital inputs

24Vv|H||24V|H| oV

-3

l

<

I

=

I

<

I

N

I

<

I

a
H
8

HINWEIS
Verwenden Sie abgeschirmte Kabel um digitale E/As zu verbinden.

UR16e PolyScope X

101 Benutzerhandbuch



8. Installation

R
UNIVERSAL ROBOTS

3.7.1. EIN-/AUS-F ernsteuerung

Beschreibung

Die EIN-/AUS-Remote-Steuerung kann verwendet werden, um die Control-Box ein-
und auszuschalten, ohne das Teach-Pendant zu verwenden. Verwendet wird sie in der
Regel dann, wenn

* Wenn das Teach Pendant nicht verfligbar ist.
* eine SPS-Anlage die volle Kontrolle benétigt

* mehrere Roboter gleichzeitig ein- oder ausgeschaltet werden missen.

Fernsteuerung Die EIN-/AUS-Remote-Steuerung bietet eine 12-V-Hilfsstromversorgung, die aktiv
bleibt, wenn die Control-Box ausgeschaltet wird. Der EIN-Eingang ist nur fir kurzzeitige
Aktivierung gedacht und funktioniert in der gleichen Weise wie der Power-Knopf. Der
AUS-Eingang kann nach Belieben gedriickt gehalten werden. Verwenden Sie eine
Software-Funktion, um Programme automatisch zu laden und zu starten.

Die elektrischen Spezifikationen sind unten angegeben.
Klemmen Parameter Min Typ Max Einheit
[12V - GND] Spannung 10 12 13 \
[12V - GND] Strom - - 100 mA
[EIN / AUS] Inaktive Spannung 0 - 0,5 \Y,
[EIN / AUS] Aktive Spannung 5 - 12 Y
[EIN / AUS] Eingangsstrom - 1 - mA
[EIN] Einschaltzeit 200 - 600 ms
Remotelr \_l Remotelr \‘I
12v|H T 12v| I
GND|H R . } GND|H SEF EEPERRE }
ON N ON |l
OFF| M\, P OFF P
Dieses Beispiel zeigt, wie eine Remote-AN- Dieses Beispiel zeigt, wie eine Remote-AUS-
Taste angeschlossen wird. Taste angeschlossen wird.

A\

VORSICHT
Wenn Sie die Einschalttaste gedriickt halten, schalten Sie die Control-Box AUS,
ohne zu speichern.

* Halten Sie den EIN-Eingang oder den POWER-Knopf nicht gedriickt,
ohne vorher zu speichern.

* Verwenden Sie den AUS-Eingang zum Ausschalten per Fernsteuerung,
um das Speichern von Dateien und das problemlose Herunterfahren der
Control-Box zu ermdglichen.
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8.8. Analog-E/A fUr allgemeine Zwecke

Beschreibung

Elektrische

Spezifikationen

Die Analog-E/A-Schnittstelle ist die griine Klemme. Sie wird verwendet, um die
Spannung (0 - 10V) oder den Strom (4 - 20 mA) von und zu anderen Geraten

auszugeben oder zu erfassen.

Um hdchste Genauigkeit zu erreichen, wird Folgendes empfohlen.

* Verwenden Sie die AG-Klemme, die dem E/A am néachsten liegt. Das Paar teilt

sich einen gemeinsamen Modus-Filter.

* Verwenden Sie den gleichen GND (0V) fiir Gerate und die Control-Box. Der
Analog E/A ist nicht galvanisch von der Control-Box getrennt.

* Verwenden Sie ein abgeschirmtes Kabel. Schliefien Sie die Schirmung an den

GND-Anschluss der Klemme SPANNUNG an.

* Verwenden Sie Gerate im Strommodus. Stromsignale sind weniger anfallig fur

Stérungen.

In der GUI kénnen Sie den Eingangsmodus wahlen. Die elektrischen Spezifikationen

sind unten angegeben.

Klemmen Parameter Min Typ Max  Einheit
Analogeingang im Strommodus

[AIx - AG] Strom 4 - 20 mA
[AIx - AG] Widerstand - 20 - Ohm
[AIx - AG] Auflésung - 12 - Bit
Analogeingang im

Spannungsmodus

[AIx - AG] Spannung 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Widerstand - 10 - kOhm
[AIx - AG] Auflésung - 12 - Bit
Analogausgang im Strommodus

[AOx - AG] Strom 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spannung 0 - 24 \
[AOx - AG] Auflésung - 12 - Bit
Analogausgang im

Spannungsmodus

[AOx - AG] Spannung 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Strom -20 - 20 mA
[AOx - AG] Widerstand - 1 - Ohm
[A0Ox - AG] Auflésung - 12 - Bit
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Analogausgang
und
Analogeingang

| EEEEREERERR
- linll

Dieses Beispiel zeigt, wie ein FlieRband
mit einem analogen Drehzahl-
Steuerungseingang gesteuert werden
kann.

[Analog Outputs | Analog Inputs
=
NER
Sla|=|a
LI}

Dieses Beispiel zeigt die Verbindung
eines Analogsensors.

3.9. Remote-Modus in der Sicherheitsubersicht

Beschreibung Wenn der Remote-Modus aktiviert ist, kdnnen externe Geréate eine Verbindung zu
wichtigen Diensten wie der primaren Schnittstelle herstellen.
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Der Remote-Modus kann Uber einen speziellen Schalter im Dialogfeld Sicherheitslibersicht

umgeschaltet werden.

1. Wechseln Sie zur Sicherheitstibersicht im Hauptbildschirm.

2. Klicken Sie auf Modusauswahl.

3. Sie konnen nun Automatisch und dann Remote auswahlen.

,Lokal“ ist standardmafig eingestellt.
~Remote" ist nur aktiv, wenn sich die Anwendung im Automatikmodus befindet.

Safety Overview

Zugriff
umschalten

Mode Selection
Robot Limits
Joint Position
Joint Speed
Planes

Input

Output
Hardware

Three Position

Safety Overview
Mode Selection
Robot Limits
Joint Pasition
Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

@ Manual Automatic

Select Remote mode

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote

Mode Selection

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

Manual @ Automatic

Select Remote mode

® Local Remote
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Sichere Im Remote-Modus wechselt die PolyScope X-Schnittstelle in einen sicheren,

Sperre schreibgeschitzten Zustand. Alle Bearbeitungs- und Steuerungsaktionen sind deaktiviert,
und nur der Bedienerbildschirm bleibt im schreibgeschiitzten Modus zugénglich. Zuséatzlich
wird ein Remote-Modus-Symbol (iber der Sicherheitspriifsumme angezeigt, um deutlich
anzuzeigen, dass sich das System unter Remote-Uberwachung befindet.

Program name

" Default program Ed
ccec
ccec

2 Robot Name Status LrE
Operator
e-Series UR10e Stopped UNIVERSAL ROBOTS
Configuration Status Value

R

ate
Active

E/A- Falls der Betriebsmodus des Roboters von einem E/A-Signal gesteuert wird, schaltet das
gesteuerte Umschalten in den manuellen Modus tber E/A automatisch vom Remote-Modus zurick in
Sicherheit den lokalen Modus.

Diese Funktion gewahrleistet eine sichere und strukturierte Umgebung fir die Remote-
Uberwachung und bewahrt bei Bedarf die Integritat der lokalen Steuerung.

Safety Overview

Mode Selection
Mode Selection

Select Operational mode
Robot Limits Operational mode is currently controlled by safety inputs
Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode s activated.
Joint Position

Manual Automatic

Joint Speed

Select Remote mode

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes

Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position
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9. Endeffektor-Integration

Beschreibung

Der Endeffektor kann in diesem Handbuch auch als Werkzeug und Werkstiick
bezeichnet werden.

HINWEIS
UR stellt die Dokumentation fiir den Endeffektor bereit, der in den
Roboterarm integriert werden soll.

* Beziehen Sie sich fiir die Montage und den Anschluss auf die

Dokumentation, die fiir den Endeffektor bzw. das
Werkzeug/Werkstiick spezifisch ist.

9.1. Maximale Nutzlast

Beschreibung

Die Nennnutzlast des Roboterarms hangt vom Schwerpunktsversatz der Nutzlast ab,
wie unten gezeigt. Der Versatz des Schwerpunktes ist definiert als der Abstand von der
Mitte des Werkzeugflanschs bis zum Schwerpunkt der angehéngten Nutzlast.

Der Roboterarm kann einen langen Schwerpunktversatz aufnehmen, wenn die Nutzlast
unter dem Werkzeugflansch platziert wird. Beriicksichtigen Sie beispielsweise bei der
Berechnung der Nutzlastmasse in einer Pick-and-Place-Anwendung sowohl den
Greifer als auch das Werksttick.

Die Beschleunigungskapazitat des Roboters kann reduziert werden, wenn der
Schwerpunkt der Nutzlast die Reichweite und Nutzlast des Roboters liberschreitet. Die
Reichweite und Nutzlast Ihres Roboters kdnnen Sie in den technischen Spezifikationen
Uberprifen.

UR16e PolyScope X
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Nutzlast [kg]

0 200 400 €00 800

Schwerpunktversatz [mm]

Das Verhéltnis zwischen der bewerteten Nutzlast und dem Schwerpunktversatz.

Tragheit der Sie kdnnen Nutzlasten mit hoher Tragheit konfigurieren, wenn die Nutzlast richtig eingestellt
Nutzlast ist.
Die Steuerungssoftware passt die Beschleunigungen automatisch an, wenn die folgenden
Parameter richtig konfiguriert sind:

* Nutzlastmasse
* Schwerpunkt
* Tragheit

Sie kdnnen URSim verwenden, um die Beschleunigungen und Zykluszeiten der
Roboterbewegungen mit einer bestimmten Nutzlast zu evaluieren.
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9.2. Sicherungswerkzeug

Beschreibung

4x P57V 8
Mé-6H V 8

Das Werkzeug oder Werkstlick wird am Werkzeug-Ausgangsflansch (ISO ) an der
Spitze des Roboters befestigt.

Lumberg RKMW 8-354 connector

6,50

6,20

6%V

48,75

® 31,50 H7

SECTION A-A

@50 10,1

?63h8

$90 10,1

Abmessungen und ein Lochbild des Werkzeugflanschs. Alle Male sind in Millimetern
angegeben.

Werkzeugflansch

A\

Der Werkzeugausgangsflansch (ISO 9409-1) befindet sich an der Stelle, an der das
Werkzeug an der Spitze des Roboters montiert wird. Empfohlen wird die Verwendung
eines radialen Langlochs fur den Positionierungsstift, um eine ibermaRige
Krafteinwirkung zu vermeiden und dennoch eine genaue Positionierung einzuhalten.

VORSICHT

Sehr lange M6-Schrauben kénnen Druck auf den Boden des Werkzeugflanschs
austben und einen Kurzschluss im Roboter verursachen.

* Verwenden Sie zur Montage des Roboterwerkzeugs keine Schrauben, die
langer als 8 mm sind.

UR16e PolyScope X
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WARNUNG

Wenn Sie die Schrauben nicht richtig festziehen, kann es durch einen Verlust
des Adapterflansches und/oder Endeffektors zu Verletzungen kommen.

* Vergewissern Sie sich, dass das Werkzeug ordnungsgemaf und sicher
festgeschraubt ist.

* Vergewissern Sie sich, dass das Werkzeug so konstruiert ist, dass es
keine Gefahrdung darstellt, indem sich beispielsweise unerwartet ein Teil
I6st.
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9.3. Werkzeug E/A

Werkzeuganschluss Der unten abgebildete Werkzeuganschluss liefert Strom- und Steuersignale fur
die an einem bestimmten Roboterwerkzeug verwendeten Greifer und Sensoren.
Der Werkzeuganschluss hat acht Locher und befindet sich neben dem
Werkzeugflansch am Handgelenk 3.
Die acht Drahte im Inneren des Steckers besitzen verschiedene Funktionen, wie
in der Tabelle unten aufgefihrt:

Pin # Signal Beschreibung
Analog Ein 0 oder
1 Al0 / RS485- RS485-
Analog Ein 1 oder
6 07 2 Al1/RS485+ RS485+
O S I I e v
e 98 Digital 3 1od
igitalausgange 1 oder
@) 2 4 TO1/GND
4 (@) Erdung
3 5 SPANNUNG 0Vv/12Vi24V
6 TIO Digitaleingange 0
7 T Digitaleingénge 1
8 GND Erdung
HINWEIS
Der Werkzeuganschluss muss manuell bis auf ein Maximum
von 0,4 Nm angezogen werden.
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Werkzeugkabeladapter Der Werkzeugkabeladapter ist ein elektronisches Zubehor, das die
Kompatibilitat zwischen dem Werkzeug-E/A und den Werkzeugen der e-Series
ermdglicht.

/® 2
1 Wird mit Werkzeug/Endeffektor verbunden.
2 Wird mit dem Roboter verbunden.
c WARNUNG
Der Anschluss des Werkzeugkabeladapters an einen
eingeschalteten Roboter kann zu Verletzungen fiihren.

* Schliel3en Sie den Adapter an das Werkzeug bzw. den
Endeffektor an, bevor Sie den Adapter an den Roboter
anschlief3en.

* Schalten Sie den Roboter nicht ein, wenn der
Werkzeugkabeladapter nicht an das Werkzeug bzw.
den Endeffektor angeschlossen ist.

Die acht Drahte im Inneren des Werkzeugkabeladapters besitzen verschiedene
Funktionen, wie in der Tabelle unten aufgefiihrt:
Pin # Signal Beschreibung
Analog Ein 0 oder
1 Al0 / RS485+ RS485+
Analog Ein 1 oder
3 -
4 2 Al1/RS485 RS485-
2 3 TH Digitaleingange 1
5 4 TIO Digitaleingéange 0
1 5 SPANNUNG ov/2vi24v
" 6 TO1/GND Digitalausgéange 1
7 oder Erdung
Digitalausgéng 0 or
/ TOOPWR 0v/12vi24v
8 GND Erdung
L ERDUNG
= Der Werkzeugflansch ist mit GND (Erdung) verbunden.
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9.3.1. Spezifikationen fur die Werkzeug-E/A-Installation

Beschreibung

Die elektrischen Spezifikationen sind unten angegeben. Gehen Sie zum Tool-E/A im
Installations-Tab, um die interne Spannungsversorgung auf 0V, 12V oder 24 V
einzustellen.

Parameter Min Typ Max Einheit
Versorgungsspannung im 24-V-Modus 23,5 24 24,8 \%
Versorgungsspannung im 12-V-Modus 11,5 12 12.5 \%
Versorgungsstrom (Einzel-Pol)* - 1000 2000** mA
Versorgungsstrom (Zwei-Pol)* - 2000 2000** mA
Kapazitive Versorgungslast - - 8000*** uF

* Es wird dringend empfohlen, eine Schutzdiode fiir induktive Lasten zu verwenden.

** Spitzenwert flir max. 1 Sekunde, Einschaltdauer max.: 10 %. Der durchschnittliche
Strom Uber 10 Sekunden darf den typischen Strom nicht Giberschreiten.

***Wenn die Stromversorgung des Werkzeugs aktiviert wird, beginnt eine 400 ms
lange Softstartzeit, die es ermdglicht, beim Start eine kapazitive Last von 8000 uF an die
Stromversorgung des Werkzeugs anzuschlieen. Das Anbinden einer kapazitiven Last
im laufenden Betrieb ist nicht erlaubt.

UR16e PolyScope X
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9.3.2. Werkzeugstromversorgung

Beschreibung Zugriff auf Werkzeug-E/A im Tab ,Installation®

POWER

GND (RED) — JaI

Doppel-Pin Im Doppelkontaktnetzstecker-Modus kann der Ausgangsstrom wie unter Werkzug-
Stromversorgung E/A angegeben erhéht werden.

1. Tippen Sie in der Kopfzeile auf Installation.

2. Wabhlen Sie in der Liste links Allgemein.

3. Tippen Sie auf Werkzeug E/A und wahlen Sie die Option Doppel-Pin-Strom.
4

. Schlie3en Sie die Kabel Energie (grau) an TOOQ (blau) und Erdung (rot) an TO1
(rosa) an.
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

\
2

HINWEIS

Wenn der Roboter eine Notabschaltung ausfihrt, wird die
Spannung fir beide Spannungspole auf 0V gesetzt
(Spannungsversorgung abgeschaltet).

9.3.3. Digitaleingange des Werkzeugs

Beschreibung Dieser Startbildschirm enthalt Einstellungen fur das automatische Laden und Starten
eines Standardprogramms und fir die Auto-Initialisierung des Roboterarms beim
Einschalten.
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Tabelle

Die Digitaleingange sind als PNP mit schwachen Pulldown-Widerstanden implementiert. Dies
bedeutet, dass ein potentialfreier Eingang immer einen niedrigen Wert anzeigt. Die
elektrischen Spezifikationen sind unten angegeben.

Parameter Min Typ Max Einheit
Eingangsspannung -0,5 - 26 \Y,
Logischer Pegel LOW - - 2,0 \
Logischer Pegel HIGH 55 - - \Y,
Eingangswiderstand - 47k - Q

Verwenden der
digitalen
Werkzeugeingédnge

Dieses Beispiel zeigt den Anschluss einer einfachen Taste.

POWER

cd
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9.3.4. Digitalausgange des Werkzeugs

Beschreibung Digitalausgénge unterstutzen drei verschiedene Modi:

Betriebsart Aktiv Inaktiv
Sinking (NPN) Niedrig Offnen
Sourcing (PNP) Hoch Offnen
Driicken / Ziehen Hoch Niedrig

Gehen Sie zum Werkzeug E/A im Installations-Tab, um den Ausgangsmodus je Pin zu
konfigurieren. Die elektrischen Spezifikationen sind unten angegeben:

Parameter Min Typ Max Einheit
Spannung, wenn offen -0,5 - 26 \Y
Spannung beim Sinking 1 A - 0,08 0,09 \%
Strom beim Sourcing/Sinking 0 600 1000 mA
Strom durch GND 0 1000 3000* mA

HINWEIS
Wenn der Roboter eine Notabschaltung ausfiihrt, werden die Digitalausgéange
DOOO0 und DO1 deaktiviert (HIGH Z).

é VORSICHT
Die Digitalausgange im Werkzeug haben keine Strombeschrankung. Das
Uberschreiten der vorgegebenen Daten kann zu dauerhafter Beschadigung
fihren.

Verwendung der  Dieses Beispiel zeigt die Aktivierung eines Verbrauchers mit Hilfe der internen 12-V-

Digitalausgdnge  oder 24-V-Stromversorgung. Die Ausgangsspannung beim Tab ,E/A“ muss definiert

des Werkzeugs werden. Zwischen dem Anschluss SPANNUNG und der Schirmung/Erdung liegt
Spannung an, auch wenn der Verbraucher ausgeschaltet ist.

POWER

Es wird empfohlen, eine Schutzdiode fiir induktive Lasten zu verwenden (s. unten).

POWER
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9. Endeffektor-Integration

9.3.5. Analoge Werkzeugeingange

Beschreibung

Vorsicht

Verwendung der
Analogeingange
des Werkzeugs,

nicht differenziell

Die Werkzeug-Analogeingange sind nicht differenziell und kdnnen zu Spannung (0 bis
10 V) oder Strom (4 bis 20 mA) im Tab ,E/A* eingestellt werden. Die elektrischen

Spezifikationen sind unten angegeben.

Parameter Min Typ Max  Einheit
Eingangsspannung im Spannungsmodus -0,5 - 26 \%
Eingangswiderstand im Bereich 0V bis 10V - 10,7 - kQ
Auflésung - 12 - Bit
Eingangsspannung im Strommodus -0,5 - 50 \Y
Eingangsstrom im Strommodus -2,5 - 25 mA
Eingangswiderstand im Bereich 4 mA bis 20 mA - 182 188 Q
Auflésung - 12 - Bit

Zwei Beispiele fiir die Verwendung eines Digitaleingangs finden Sie im folgenden

Unterabschnitt.

é VORSICHT
Analogeingénge sind im Strommodus nicht gegen Uberspannung
geschiitzt. Ein Uberschreiten des in den elektrischen Spezifikationen
angegebenen Grenzwertes kann zu dauerhafter Beschadigung am

Eingang fuhren.

Dieses Beispiel zeigt die Verbindung eines analogen Sensors mit einem nicht
differenziellen Ausgang. Der Sensorausgang kann entweder Strom oder Spannung
sein, solange der Eingangsmodus dieses Analogeingangs auf der Registerkarte E/A

gleich eingestellt ist.

Hinweis: Sie kénnen Gberpriifen, ob ein Sensor mit Spannungsausgang den
Innenwiderstand des Werkzeugs steuern kann, oder die Messung ist moglicherweise

ungultig.

POWER

Al2

™l

GND

14|
‘A

|
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Verwendung der  Dieses Beispiel zeigt die Verbindung eines analogen Sensors an einem differenziellen
Analogeingdnge  Ausgang. Verbinden Sie den negativen Ausgang mit der Erdung (0V); die
des Werkzeugs, Funktionsweise gleicht der eines nicht differenziellen Sensors.

differenziell POWER

T

I
=
TR

O.4. Nutzlast festlegen

9.4 1. Sicheres Einstellen der aktiven Nutzlast
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Installation Priifen Sie vor der Benutzung von PolyScope X, ob Roboterarm und Control-Box korrekt
Uberpriifen installiert sind.

1. Driicken Sie den Not-Ausschalter am Teach-Pendant.

2. Tippen Sie auf dem Bildschirm auf OK, wenn das Roboter-Not-Aus-Feld angezeigt
wird.

3. Driicken Sie den Einschalter am Teach-Pendant und lassen Sie das System
anfangen, PolyScope X zu laden.

4. Tippen Sie unten links auf dem Bildschirm auf die Ein-/Ausschaltflache.
5. Halten und drehen Sie zum Entsperren den Not-Aus-Schalter.

6. Uberpriifen Sie an der FuRzeile des Bildschirms, ob der Roboterstatus
Ausgeschaltet ist.

7. Verlassen Sie die Reichweite (den Arbeitsraum) des Roboterarms.
8. Tippen Sie auf dem Bildschirm auf die Ein- und Ausschaltfléche.

9. Tippen Sie im Feld ,Initialisieren® auf Einschalten und der Status des
Roboterarms in &ndert sich zu Gesperrt.

10. Bestatigen Sie unter ,Aktive Nutzlast” im Fenster ,Nutzlast® die Nutzlast-Masse.
Sie kénnen auch in der 3D-Ansicht tiberpriifen, ob die Montageposition korrekt ist.

11. Tippen Sie auf das Feld Aktive Nutzlast, dann erscheint ein Bearbeiten-Feld auf
dem Hauptbildschirm.

12. Geben Sie lhre aktive Nutzlast ein und Bestétigen Sie.

13. Tippen Sie auf die Schaltflaiche Entsperren, um das Bremssystem des
Roboterarms zu I6sen.
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10. Sicherheitskonfiguration

BeschreibungDieser Abschnitt beschreibt die Sicherheitskonfiguration, welche im Tab Anwendung mdglich
ist.

10.1. Sicherheitsrelevante Funktionen und Schnittstellen

Beschreibung Roboter von Universal Robots sind mit einer Reihe von eingebauten
Sicherheitsfunktionen sowie Sicherheits-E/A und digitalen/analogen Steuersignalen
von oder zur elektrischen Schnittstelle ausgestattet, die zum Anschlie3en an andere
Gerate und zusatzliche Schutzgerate dienen. Jede Sicherheitsfunktion und
Schnittstelle wird gem. EN 1ISO13849-1 tiberwacht. Die Uberwachung dieser
Funktionen geschieht mit Performance Level d (PLd) in einer Kategorie 3-Architektur.
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ﬁ WARNUNG
Die Verwendung von Sicherheitskonfigurationsparametern, die sich von den fir
die Risikominderung erforderlichen Parametern unterscheiden, kann dazu fihren,
dass Gefahren nicht verniinftig beseitigt oder Risiken nicht ausreichend reduziert
werden.

* Vergewissern Sie sich, dass Werkzeuge und Greifer korrekt
angeschlossen sind, um Gefahren durch Stromunterbrechungen zu
vermeiden.

é WARNUNG: ELEKTRIZITAT

Programmier- und/oder Verdrahtungsfehler kbnnen dazu flihren, dass die
Spannung von 12 V auf 24 V wechselt, was zu Brandschaden an Geraten fiihren
kann.

* Vergewissern Sie sich, dass Sie 12 V verwenden, und gehen Sie mit
Vorsicht vor.

HINWEIS
* Die Verwendung und Konfiguration von Sicherheitsfunktionen und
Schnittstellen miissen die Verfahren zur Risikobeurteilung fiir jede
Roboteranwendung beriicksichtigen.

* Die Nachlaufzeit muss bei der Risikobewertung fir Anwendungen
bericksichtigt werden.

* Erkennt der Roboter einen Fehler im Sicherheitssystem (z. B. ein
durchtrenntes Kabel im Notabschaltung-Stromkreis oder eine
Uberschrittene Sicherheitsgrenze), so wird ein Stopp der Kategorie 0
eingeleitet.

HINWEIS

Anbaugerate sind durch das UR-Sicherheitssystem nicht geschiitzt. Die
Wirkungsweise eines Anbaugerates und/oder dessen Verbindungskabel wird
nicht tberwacht.

10.1.1. Konfigurierbare Sicherheitsfunktionen

Beschreibung Die Sicherheitsfunktionen von Robotern von Universal Robots (wie unten aufgefiihrt)
sind dazu gedacht, das Robotersystem zu steuern, d. h. den Roboter inkl. des
Werkzeugs/Endeffektors. Die Roboter-Sicherheitsfunktionen dienen dazu, Risiken
durch das Robotersystem anhand der Risikobewertung zu verringern. Positionen und
Geschwindigkeiten sind gegeniiber der Roboterbasis relativ.

UR16e PolyScope X 123 Benutzerhandbuch



10. Sicherheitskonfiguration

R
UNIVERSAL ROBOTS

Sicherheitsfunktionen

Sicherheitsfunktion

Gelenkpositionsbegrenzung

Beschreibung

Bestimmt den oberen und unteren
Grenzwert fiir die zulassigen
Gelenkpositionen.

Gelenkgeschwindigkeitsbegrenzung

Bestimmt einen oberen Grenzwert fiir
die Gelenkbeschleunigung.

Sicherheitsebenen

Definiert Ebenen im Raum, die die
Roboterposition begrenzen.
Sicherheitsebenen begrenzen
entweder nur das
Werkzeug/Anbaugerat oder das
Werkzeug/Anbaugerat mit dem
Ellbogen.

Werkzeugausrichtung

Definiert zulassige
Ausrichtungsgrenzen fir das
Werkzeug.

Geschwindigkeitsbegrenzung

Begrenzt die Hochstgeschwindigkeit
des Roboters. Die Geschwindigkeit
wird am Ellbogen, am
Werkzeug/Anbaugerateflansch und
in der Mitte der benutzerdefinierten
Werkzeug/Anbaugerateposition
begrenzt.

Grenzwert erzwingen

Begrenzt das maximale Moment, das
vom Roboterwerkzeug/Anbaugerat
und Ellbogen in Klemmsituationen
aufgebracht wird. Die Kraft ist am
Werkzeug/Anbaugerat,
Ellbogenflansch und in der Mitte der
benutzerdefinierten
Werkzeug/Anbaugerateposition
begrenzt.

Drehmomentbegrenzung

Begrenzt das maximale Drehmoment
des Roboters.

Energiebegrenzung

Begrenzt die mechanische
Leistungskraft des Roboters.

Stoppzeitlimit

Begrenzt die maximale Zeitdauer, die
der Roboter nach einem Schutzstopp
pausiert.

Nachlaufwegbegrenzung

Begrenzt den maximalen
Nachlaufweg des Roboters nach
einem Schutzstopp.
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Risikobewertung

Bei der Risikobewertung fiir Anwendungen ist es erforderlich, die Stoppdauer
einzubeziehen, d. h. die Zeit bis zum Stillstand, nachdem ein Stopp eingeleitet wurde.
Um diesen Prozess abzuschwachen, kdnnen die Sicherheitsfunktionen
Nachlaufzeitbegrenzung und Nachlaufwegbegrenzung verwendet werden.

Diese Sicherheitsfunktionen verringern die Geschwindigkeit der Roboterbewegung
dynamisch auf eine Weise, dass er stets innerhalb der Grenzwerte zum Stillstand
kommt. Die Grenzen fiir die Gelenkpositionen, fiir die Sicherheitsebenen und fiir die
Werkzeug-/Endeffektoreausrichtung beziehen den erwarteten Stoppweg ein, d. h. die
Roboterbewegung verlangsamt sich, bevor der Grenzwert erreicht ist.

10.2. Einstellungen

Beschreibung

Allgemeine
Einstellungen

Die Einstellungen in PolyScope X kénnen tber das Hamburger-Mend in der
Hauptnavigation aufgerufen werden.
Sie kénnen auf die folgenden Abschnitte zugreifen:

* Allgemein
* Passwort
* Verbindung
* Sicherheit

In den allgemeinen Einstellungen kénnen Sie die bevorzugte Sprache,
MaReinheiten usw. andern. Sie aktualisieren die Software auch Uber die
allgemeinen Einstellungen.

Passworteinstellungen In den Passworteinstellungen finden Sie die Standardpassworter und wie Sie

sie zu den bevorzugten und sicheren Passwortern andern.

Verbindungseinstellungen In den Verbindungseinstellungen kénnen Sie Netzwerkeinstellungen wie

IP-Adresse, DNS-Server usw. festlegen. Einstellungen zu UR Connect
finden Sie hier auch.

Sicherheitseinstellungen Die Sicherheitseinstellungen in Bezug auf SSH, Admin-

Passwortberechtigungen und das Aktivieren/Deaktivieren verschiedener
Dienste in der Software.

10.2.1. Passwort
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Beschreibung In den Passworteinstellungen in PolyScope X finden Sie drei verschiedene Arten von
Passwortern.

* Betriebsmodus
* Sicherheit
* Admin
Es ist mdglich, in allen drei Instanzen das gleiche Passwort festzulegen, aber es ist

auch moglich, drei verschiedene Passworter festzulegen, um den Zugriff und die
Optionen zu trennen.

Passwort - Admin

Beschreibung Alle Optionen unter Sicherheit sind durch ein Admin-Passwort geschutzt. Die vom
Adminpasswort geschitzten Bildschirme sind durch ein transparentes Overlay
gesperrt, welches die Einstellungen unverfligbar macht. Wenn Sie auf Sicherheit
zugreifen, kdbnnen Sie die Einstellungen fir folgende Punkte konfigurieren:

* Secure Shell

* Berechtigungen

* Services
Die Einstellungen kénnen nur von dem bzw. den benannten Administrator(en) geandert
werden.

Wenn Sie eine Option unter Sicherheit entsperren, werden auch die anderen Optionen
entsperrt, bis Sie das Menu Einstellungen verlassen.

Standard- Das Standardpasswort fir das Admin-Passwort lautet: easybot
Passwort

HINWEIS

Wenn Sie Ihr Admin-Passwort vergessen haben, kann es nicht ersetzt
oder wiederhergestellt werden.

Sie missen die Software neu installieren.
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Um das Bevor Sie das Admin-Passwort verwenden kdnnen, um geschutzte Bildschirme zu
Admin- entsperren, missen Sie das Standardpasswort andern.
Passwort 1. Offnen Sie das Hamburger-Menii und wihlen Sie Einstellungen aus.

festzulegen , ) .
2. Tippen Sie unter Passwort auf Admin.

3. Andern Sie das aktuelle Admin-Passwort zu einem neuen.

* Wenn dies das erste Mal ist, andern Sie das Standard-Admin-Passwort von
~€asybot” zu einem neuen Passwort. Das neue Passwort muss mindestens
8 Zeichen lang sein.

4. Verwenden Sie das neue Passwort, um das Menu ,Einstellungen® zu entsperren
und unter ,Sicherheit” auf die Optionen zuzugreifen.

@ Settings X
v General Admin
= ==
24
. B ©
- B Do et oot e
Um das Wenn eine der Sicherheitsoptionen entsperrt ist, andert sich unten rechts im Meni
Einstellungsmeni »Einstellungen® die SchlieRen-Schaltflache. Die SchlieRen-Schaltflache wird durch
Zu verlassen die Schaltflache ,Sperren und Schliel3en® ersetzt, was darauf hinweist, dass die

Sicherheit entsperrt ist.

1. Suchen und tippen Sie im Meni Einstellungen auf die Schaltflache Sperren
und SchlieRen.

Passwort - Betriebsmodus
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Standard- Das Standard-Passwort fiir den Betriebsmodus: operator

Passwort

@

HINWEIS

Wenn Sie Ihr Passwort vergessen haben, kann es nicht ersetzt oder
wiederhergestellt werden.

Sie mussen die Software neu installieren.

Sie missen das Standard-Passwort verwenden, wenn Sie das Passwort zum ersten Mal

andern.

Betriebsmodus-  So @ndern Sie das Passwort fiir den Betriebsmodus in der PolyScope-X-Einstellung.

Passwort ndern 1

o > N

. Tippen Sie auf das Hamburgermenii in der Hauptnavigation.

Tippen Sie auf Einstellungen.
Tippen Sie im Passwort-Abschnitt auf Betriebsmodus.
Geben Sie das Standard-Passwort ein, wenn es das erste Mal ist.

Flgen Sie Ihr bevorzugtes Passwort hinzu, mindestens 8 Zeichen.

@ settings. X
Operational Mode

yyyyyyy Change password

N

¢ I8
§
H
£
S

AAAAA

nnnnnnnnn

ccccc

Passwort - Sicherheit
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Standard- Das Standard-Passwort fiir die Sicherheit lautet: ursafe

Passwort

@

HINWEIS

Wenn Sie Ihr Passwort vergessen haben, kann es nicht ersetzt oder
wiederhergestellt werden.

Sie mussen die Software neu installieren.

Sie missen das Standard-Passwort verwenden, wenn Sie das Passwort zum ersten Mal

andern.

Sicherheitspasswort  So @ndern Sie das Sicherheitspasswort in der PolyScope-X-Einstellung.

andern 1

a > e DN

. Tippen Sie auf das Hamburgermeni in der Hauptnavigation.

Tippen Sie auf Einstellungen.
Tippen Sie im Passwort-Abschnitt auf Sicherheit.
Geben Sie das Standard-Passwort ein, wenn es das erste Mal ist.

Flgen Sie Ihr bevorzugtes Passwort hinzu, mindestens 8 Zeichen.

@ settings X

Setpassword 1o change safeysetings
uuuuu

AAAAAA

10.2.2. Secure Shell (SSH) Zugriff

Beschreibung Sie kdnnen den Fernzugriff auf den Roboter Uber Secure Shell (SSH) verwalten. Der
Bildschirm Secure Shell Sicherheitseinstellungen ermdglicht es Administratoren, den
SSH-Zugriff auf dem Roboter zu aktivieren oder zu deaktivieren.
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SSH
aktivieren/deaktivieren

SSH-Authentifizierung

Offnen Sie das Hamburger-Menii und wéhlen Sie Einstellungen aus.

Tippen Sie unter Sicherheit auf die Option Secure Shell.

W nh =

Geben Sie das Passwort ein, um die Einstellungen zu entsperren.

4. Schieben Sie SSH-Zugriff aktivieren auf die eingeschaltete Position.

Rechts vom Schalter SSH Zugriff aktivieren zeigt der Bildschirm den Port an,
der fur die SSH-Kommunikation verwendet wird.

Die Authentifizierung kann mit einem Passwort und/oder mit einem vorher
geteilten, autorisierten Schliissel erfolgen. Sicherheitsschliissel kdnnen
hinzugefligt werden, indem Sie auf den Button Schliissel hinzufligen tippen
und eine Sicherheitsschliisseldatei auswahlen. Verfligbare Schliissel werden
zusammen aufgelistet. Verwenden Sie das Papierkorbsymbol, um einen
ausgewahlten Schlissel aus der Liste zu entfernen.

10.2.3. Berechtigungen

Beschreibung Zugriff auf die Bildschirme Netzbetrieb, Verwalten von URCap und Aktualisieren von
PolyScope X sind standardmé&Rig eingeschrankt, um unautorisierte Anderungen am
System zu vermeiden. Sie kdnnen die Berechtigungseinstellungen &ndern, um den
Zugriff auf diese Bildschirme zu ermdglichen. Ein Admin-Passwort wird benétigt, um auf
die Berechtigungen zuzugreifen.

Um auf 1.

Offnen Sie das Hamburger-Menii und wéhlen Sie Einstellungen aus.

Berechtigungen 2. Navigieren Sie zu Sicherheit und tippen Sie auf Berechtigungen.

zuzugreifen

Zusétzliche
Systemberechtigungen

Sie kdnnen auch einige wichtige Bildschirme/Funktionen mit dem Admin-
Passwort sperren. Auf dem Bildschirm ,Berechtigungen®im Abschnitt
»oicherheit” im Menu ,Einstellungen® kann festgelegt werden, welche
zusatzlichen Bildschirme durch das Admin-Passwort geschitzt werden und
welche allen Benutzern zur Verfliigung stehen sollen. Die folgenden
Bildschirme/Funktionalitdten kdnnen optional gesperrt werden:

* Netzwerkeinstellungen

* Update-Einstellungen

* URCaps-Abschnitt in der Systemverwaltung
* UR Connect
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Um 1. Greifen Sie wie zuvor beschrieben auf Berechtigung zu. Die geschitzten
Systemberechtigungen Bildschirme sind unter Berechtigungen aufgelistet.

Zu 2. Schieben Sie flr den gewtinschten Bildschirm den Ein-/Aus-Schalter in
aktivieren/deaktivieren die Ein-Position, um ihn zu aktivieren.

3. Schieben Sie zum Deaktivieren des gewiinschten Bildschirms den Ein-
/Aus-Schalter in die Aus-Position.

Der Bildschirm wird wieder gesperrt, wenn sich der Schalter in der Aus-Position
befindet.

10.2.4. Services

Beschreibung Dienste ermdglichen es Administratoren, Fernzugriff auf die Standard-UR-Dienste, die
auf dem Roboter laufen, wie zum Beispiel Primare/Sekundare Client-Schnittstellen,
PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 usw. ein- bzw. auszuschalten.

Verwenden Sie den Dienstbildschirm, um den Fernzugriff auf den Roboter
einzuschranken, indem Sie nur externen Zugriff auf die Dienste auf dem Roboter
zulassen, welche tatséchlich von der Roboteranwendung verwendet werden. Alle
Dienste sind standardméafig deaktiviert, um maximale Sicherheit zu gewahrleisten. Die
Kommunikationsports jedes Dienstes befinden sich rechts neben dem Ein-/Ausschalter
in der Liste der Dienste.

Aktivieren von Wenn der ROS2-Dienst auf diesem Bildschirm aktiviert ist, kdnnen Sie die ROS Domain ID
ROS2 angeben. (Werte von 0-9) Nach dem Andern der Domain ID startet das System neu, um die
Anderung anzuwenden.

10.3. Sicherheitseinstellungen entsperren

Beschreibung Sie mussen die Sicherheitseinstellungen entsperren, um sie zu andern.

HINWEIS
Sicherheitseinstellungen sind passwortgeschiitzt.

Das Standard-Passwort fiir die Sicherheit lautet: ursafe.
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Sicherheitseinstellungen 1. Tippen Sie in der Hauptnavigation von PolyScope X auf den
entsperren Anwendungstab.

2. Tippen Sie auf dem Arbeitszellenbildschirm auf das Sicherheitssymbol.

3. Stellen Sie sicher, dass der Bildschirm Robotergrenzen zwar erscheint,
jedoch die Einstelllungen nicht aufrufbar sind.

4. Geben Sie das Sicherheitspasswort ein und tippen Sie auf
ENTSPERREN, um die Einstellungen zugéanglich zu machen.

5. Tippen Sie auf SPERREN oder verlassen Sie das Meni ,Sicherheit,
um alle Einstellungen flr Sicherheitselemente erneut zu sperren.

10.4. Einstellungen im Menu Sicherheit

Beschreibung Die Grenzen des Sicherheitssystems werden in der Sicherheitskonfiguration definiert.
Das Sicherheitssystem erhalt Werte von den Eingabefeldern und erkennt VerstoRe,
falls jegliche Werte tUberschritten werden. Die Robotersteuerung vermeidet VerstoRe
durch das Verlangsamen oder Anhalten eines Roboters zu vermeiden.

Q VORSICHT
Die Verwendung von Parametern flr die Sicherheitskonfiguration, die
von den in der Risikobeurteilung festgelegten Parametern abweichen,
kann zu Gefahren fiihren, die nicht angemessen beseitigt werden,
oder zu Risiken, die nicht ausreichend reduziert werden.

10.4.1. Roboter-Limits

Beschreibung Robotergrenzen beschranken generelle Roboterbewegungen.

* Andern Sie die Werte in Robotergrenzen (Normal und Reduziert) und wenden
Sie sie an, um die angewendeten Anderungen in der Sicherheitsprifsumme zu
sehen.

* Stellen Sie sicher, dass die Werte im reduzierten Modus immer niedriger sind als
die Werte im normalen Modus.

HINWEIS

Die Sicherheitsbegrenzungen schranken die Krafte und Bewegungen
am Werkzeugflansch und dem Mittelpunkt zwischen den zwei
benutzerdefinierten Werkzeugpositionen ein
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Geschwindigkeitsgrenzen

oo
oo
Application

|

Program

@

3D

jo)

Operator

©

& Safety

Vv Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

Vv Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /0
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

1/0 Planes

Tool Position

Hardware

Robot State

HINWEIS

Program name
Default program

i
Apply L

Speed Limit

Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not
reasonably eliminated or risks that are not sufficient reduced

Limit Normal Reduced
Pre
st
— Tool Speed Tool Speed
00 Spee 15 m/s 0.75 m/s
Elbow Speed Elbow Speed
Elbow Speed 1.5 mis 0.75 m/s va
M Momentum Momentum
GG 25 kg'm/s 10 kg'm/s

Stopping Ti Stopping Time Stopping Time

opPping Time 045 03s

——— Stopping Distance Stopping Distance
topping Distance 05m 03m

Die Begrenzung der Stoppzeit und des Abstands wirkt
sich auf die Gesamtgeschwindigkeit des Roboters aus.
Wenn beispielsweise die Stoppzeit auf 300 ms eingestellt
ist, wird die maximale Robotergeschwindigkeit begrenzt,
sodass der Roboter innerhalb von 300 ms anhalten kann.

Werkzeuggeschwindigkeit

Grenzwert Beschreibung

Begrenzt die Héchstgeschwindigkeit des
Roboterwerkzeugs.

Ellenbogengeschwindigkeit

Begrenzt die Hochstgeschwindigkeit des
Roboterellbogens.

Begrenzt das maximale Drehmoment

Momentum des Roboters.

Begrenzt die maximale Dauer, die der
Stoppzeit Roboter bis zum Stillstand benétigt, z. B.

bei einem Not-Aus.

Begrenzt die maximale Strecke, die das
Anhalteweg Roboterwerkzeug oder der Ellbogen

beim Anhalten zuriicklegen kann.

UR16e PolyScope X
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Leistung und oy P
Kraft oty o

Power & Force
Use of Safety defined by the risk resultin hazards that are not reasonably eliminated or risks that are not o
Speed Limit sufficient reduced

Power & Force Limit Normal Reduced

Tool Force Tool Force
Tool Force 150 N 174 120N
Elbow Force

v safetyo vl

wrist Camping Torque. D

= .1000.00 mm/s

HINWEIS

Die Werkzeug- oder Ellbogen-Krafte kénnen von den drei Handgelenken
Uberschritten werden, falls die Sicherheitsfunktion ,Klemmdrehmoment
des Handgelenks* deaktiviert ist

Grenzwert Beschreibung

Begrenzt die maximale Kraft, die vom Roboterwerkzeug in
Klemmesituationen aufgebracht wird.

Begrenzt die maximale Kraft, die vom Ellbogen auf die
Umgebung ausgeubt wird.

Begrenzt die maximale mechanische Leistungskraft, die vom
Roboter im Arbeitsumfeld aufgebracht wird. Diese Grenze

Werkzeugkraft

Ellenbogenkraft

Leistung bericksichtigt die Nutzlast als Teil des Roboters und nicht der
Umgebung.
Begrenzt, wie viel Drehmoment das Handgelenk zum Schieben
Klemmdrehmoment

aufbringen kann.

des Handgelenks Standardmafig aktiviert.

Sicherheitsmodus Wenn keine Sicherheitsstopps aktiv sind, arbeitet das Sicherheitssystem in einem
Sicherheitsmodus, der mit einer Reihe von Sicherheitsgrenzen verbunden ist:

Sicherheitsmodus Wirkung

Normal Diese Konfiguration ist standardmafig aktiviert.

Diese Konfiguration wird aktiviert, wenn sich der
Werkzeugmittelpunkt (TCP) des Roboters hinter einer
Reduziert Ebene mit einem Ausléser flr den reduzierten Modus
befindet, oder bei der Auslésung durch einen
konfigurierbaren Eingang.

Begrenzung des Klemmdrehmoments vom Handgelenk
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Beschreibung

Details zur
Begrenzung des

Begrenzung des Klemmdrehmoments vom Handgelenk ist eine Einstellung, welche
das Begrenzen des maximalen Klemmdrehmoments flir die Handgelenke des Roboters
aktiviert oder deaktiviert. Die Begrenzung ist standardmalig aktiviert. Diese
Sicherheitsfunktion begrenzt, wie viel Drehmoment das Handgelenk beim Schieben
aufbringen kann.

Wenn sie aktiviert ist, begrenzt der Roboter das Drehmoment in den
Handgelenken, um ein Einklemmen zwischen Handgelenk, Nutzlast und dem

Klemmdrehmoments Unterarm des Roboters zu verhindern.

vom Handgelenk

@ HINWEIS
Wenn die Einstellung aktiviert ist, definiert sie auch eine nicht

sicherheitsrelevante Obergrenze fiir die angewendeten
Drehmomentfenster der Basis, Schulter und des
Ellbogengelenks. In kraftgesteuerten Anwendungen kénnen die
erreichbaren Kontaktkrafte deutlich niedriger sein als die Krafte,
welche in den Sicherheitsfunktionen Werkzeugkraftbegrenzung
und Ellbogenkraftbegrenzung angegeben wurden.

Wenn sie deaktiviert ist, kann der Roboter mit den Handgelenken eine héhere
Schubkraft aufwenden, wie zum Beispiel bei kraftgesteuerten Anwendungen.
Wenn die Funktion deaktiviert wird, missen die Risiken des Einklemmens
zwischen dem Handgelenk, der Nutzlast und dem Unterarm des Roboters
anderweitig gemildert werden.

HINWEIS

Diese Sicherheitsfunktion ist bei allen Robotern standardmagig
aktiviert. In PolyScope X Version 10.12 und neuer ist es méglich,
diese Sicherheitsfunktion zu deaktivieren.
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Begrenzung des 1. Wechseln Sie zum Anwendungstab und wahlen Sie Sicherheit aus.
Klemmdrehmoments 2. Tippen Sie unter Robotergrenzen auf Leistung und Kraft. Entsperren Sie
vom Handgelenk diese, geben Sie das Sicherheitspasswort ein und bestétigen Sie.
aktmgr.en und 3. Sie kdnnen jetzt Begrenzung aktiviert oder Begrenzung deaktiviert fiir
deaktivieren Normal oder Reduziert auswahlen.

safety P

Power & Force

wwwwwwwwww

IR IR IR

= v s
= 1000.00 mm/s 0% +

4. Tippen Sie auf Anwenden, um die Sicherheitskonfiguration anzuwenden
und das Sicherheitssystem neu zu starten.

5. Es erscheint ein Pop-up-Fenster, in dem Sie die Konfiguration
zuriicksetzen oder bestatigen kénnen.

10.4.2. Gelenkgrenzen

Beschreibung Mit Gelenkgrenzen kénnen Sie die Bewegung einzelner Robotergelenke im Gelenk-
Arbeitsbereich einschranken, z. B. die Gelenkdrehposition und die
Drehgeschwindigkeit. Die Gelenkbegrenzung kann auch als softwarebasierte
Achsenbegrenzung bezeichnet werden.
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Gelenkpositionen  So finden Sie Gelenkpositionen und -geschwindigkeiten.
1. Wechseln Sie zur Anwendung.
2. Wechseln Sie zu Sicherheit.
3. Wahlen Sie die Einstellungen im linken Mendi aus.
B Default program
il P ——— Joint Positions
Jone Normal Reduced
© Jinttimits sose B e N I e A N o
::'”d D N S Y e YR e
v szmy:n ER R R R B 22N ES A o
‘op e N N S a YR U S B IS
Planes ” wist2 E=RE LR ol | o | ol | 2
o ww (G o5 0w om0
N &

Gelenkgeschwindigkeiten

PROFIsafe

& Pick and Place

Joint Speeds

Joint Normal

Base

Shoulder

Elbow

wrist 1

=
. — 100% T

=) 100000 mmis

10.4.3. Einschrankung der Werkzeugposition

Beschreibung

Der Bildschirm Werkzeugposition ermdglicht Benutzern eine kontrolliertere

Beschrankung von Werkzeugen und/oder Zubehér am Ende des Roboterarms, indem
Sie Werkzeugpositionen mit einem Radius definieren kénnen, welcher entweder tiber
Kollisionserkennung mit Werkzeugposition und Ebene oder tiber Wechseln in den
reduzierten Modus beim Betreten der Ebene mit der Sicherheitsebene interagieren

kénnen.
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Einzelheiten Werkzeugposition hat zwei wichtige Vorteile:

* Unterstiitzt zwei benutzerdefinierte Konfigurationen, um festzulegen, wo auf
Sicherheitsebenen reagiert werden soll.

* Visualisiert Werkzeugpositionen im 3D-Modell.

HINWEIS
Sie kénnen bis zu zwei Werkzeugpositionen definieren, konfigurieren
und verwalten.

Benutzerdefinierte Fir die benutzerdefinierten Tools kann der Benutzer Folgendes andern:

Werkzeuge * Radius zum Andern des Radius der Werkzeugkugel. Der Radius wird bei der

Verwendung von Sicherheitsebenen beriicksichtigt.

* X, Y, Z Positionen zum Andern der Lage des Werkzeugs relativ zum
Werkzeugflansch des Roboters. Die Position wird bei den
Sicherheitsfunktionen fiir Werkzeuggeschwindigkeit, Werkzeugmoment,
Nachlaufweg und Sicherheitsebenen bericksichtigt.

Um auf 1. Navigieren Sie zur Sicherheitsanwendung.
Werkzeugposition 2. Tippen Sie im linken Fenster auf Werkzeugposition. Tippen Sie oben rechts
zuzugreifen auf dem Hauptbildschirm auf Entsperren, um das Hinzufligen von

Werkzeugen zu aktivieren. Geben Sie das Sicherheitspasswort ein und
bestatigen Sie.

=]

Move MotionProfile >

ol
&
Tool Positions (0of2) .
specdLinic e
(i}
»»»»» am Force Limit Y Tool Flange —
v JointLimits
) L Add Too | e
» int Postions
roperties

eeeeee
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3. Tippen Sie in der Spalte Werkzeugpositionen des zentralen Fensters auf +
Werkzeug hinzufiigen. Das hinzugefiigte Werkzeug, Tool_1, erscheint unter
dem Werkzeugflansch-Baum.

4. Tippen Sie auf das Kebab-Symbol des hinzugefiigten Werkzeugs, um es in
etwas Erkennbareres umzubenennen. Sie kénnen es auch Idschen.

-3
ool Position:

SIRASYREASIRAY

o v i
= a0000mms T~ 100% T

5. Inder Eigenschaften-Spalte im zentralen Fenster kénnen Sie vier
bearbeitbare Felder fiir Radius, x-, y- und z-Position finden. Tippen Sie auf
die Felder, um den Radius und die x-, y-, z-Koordinaten nach Bedarf
anzupassen. Die Kugel im rechten Panel wird live im 3D-Modell aktualisiert,
um die genaue Platzierung zu erleichtern.

6. Tippen Sie im oberen rechten Teil des Hauptbildschirms auf Anwenden.

7. Die Roboter werden jetzt mit Sicherheitsebenen interagieren, wenn die
Werkzeugpositionssphéren mit ihnen in Berihrung kommen.

10.4.4. Sicherheitsebenen
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Beschreibung

Sicherheitsebene

konfigurieren

Sicherheitsebenen begrenzen den Arbeitsraum von Roboter, Werkzeug und Ellbogen.

ﬁ WARNUNG
Die Definition von Sicherheitsebenen begrenzt nur die definierten

Safety

Werkzeugkugeln und den Winkel, nicht die Gesamtgrenze flir den
Roboterarm.

Die Definition von Sicherheitsebenen garantiert nicht, dass andere
Teile des Roboterarms diese Art von Einschrénkung einhalten.

B

Pick and Place revised

o

~ Robot Limits Safety Planes (10f8)

Speed Limit Plane o

+ AddPiane

000 & o &

Allow a tolerance of + 1 mm from the plane

@ Ma
= 250.00mm/s

Abbildung 1.5: Bildschirm von PolyScope X, der Sicherheitsebenen anzeigt.

Sie kénnen Sicherheitsebenen mit den unten aufgeflihrten Eigenschaften
konfigurieren:

Name. Dies ist der Name, der zur Identifizierung der Sicherheitsebene
verwendet wird.

Offset von der Basis. Dies ist die Hohe der Ebene von der Basis, gemessen in
negativer Y-Richtung.

Neigung. Dies ist die Neigung der Ebene, gemessen vom Stromkabel.

Drehung. Dies ist die Drehung der Ebene, gemessen im Uhrzeigersinn.

Sie kdnnen jede Ebene mit den unten aufgefiihrten Einschrankungen konfigurieren:

Normal. Wenn sich das Sicherheitssystem im Normalmodus befindet, ist eine
normale Ebene aktiv und dient als strenge Begrenzung der Position.

Reduziert. Wenn sich das Sicherheitssystem im reduzierten Modus befindet,
ist eine Ebene mit reduziertem Modus aktiv und fungiert als strenge
Begrenzung der Position.

Beides. Wenn sich das Sicherheitssystem entweder im Normal- oder im
reduzierten Modus befindet, ist eine normale und reduzierte Modus-Ebene
aktiv und fungiert als strenge Begrenzung der Position.

Reduzierter Modus ausldsen. Die Sicherheitsebene bewirkt, dass das
Sicherheitssystem in den reduzierten Modus wechselt, wenn sich das
Roboterwerkzeug oder der Winkel darlber befindet.
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Einschrankung Die Funktion ist standardmafig aktiviert.
des Sie kdnnen Ellbogen begrenzen verwenden, um das Ellbogengelenk des Roboters
Ellbogengelenks  daran zu hindern, eine lhrer definierten Ebenen zu Gberschreiten.
Deaktivieren Sie das Einschranken des Ellbogens fiir den Durchgang des Ellbogens
durch Ebenen.

Einschrankung des  Die Begrenzung des Werkzeugflanschs verhindert, dass dieser und das
Werkzeugflanschs  angebrachte Werkzeug eine Sicherheitsebene tiberqueren. Wenn Sie den
Werkzeugflansch einschranken, ist der nicht eingeschrankte Bereich, in dem der
Werkzeugflansch normal arbeiten kann, der Bereich innerhalb der
Sicherheitsebene.
Der Werkzeugflansch kann den Sperrbereich auRerhalb der Sicherheitsebene nicht
Uberschreiten.
Wenn Sie die Einschrankung entfernen, kann sich der Werkzeugflansch tber die
Sicherheitsebene hinaus in den Sperrbereich bewegen, wahrend das angebrachte
Werkzeug innerhalb der Sicherheitsebene bleibt.
Sie kénnen die Einschrankung des Werkzeugflanschs entfernen, wenn Sie mit
einem grof3en Werkzeugversatz arbeiten. Dadurch wird der Abstand fiir die
Bewegung des Werkzeugs vergrol3ert.
Um den Werkzeugflansch einzuschranken, muss ein Ebenen-Koordinatensystem
erstellt werden. Das Ebenen-Koordinatensystem wird verwendet, um spéter in den
Sicherheitseinstellungen eine Sicherheitsebene einzurichten.

Sicherheitsflache unter Verwendung eines Koordinatensystems
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Beschreibung Sie kdnnen ein bestehendes Koordinatensystem verwenden, um eine
Sicherheitsebene zu definieren. Dies bietet eine intuitivere Méglichkeit,
Ebenenparameter anhand einer vordefinierten Position und Drehung (X, Y, Z, RX, RY,
RZ) festzulegen. Wahlen Sie das Koordinatensystem im Dropdown-Meni
Koordinatensystem kopieren aus.

. Program name
™ safetyPlane

v Robot Limits Safety Planes (10f8)
Speed Limit Plane oW
Power & Force
+ AddPlane
v Joint Limits
Joint positions Properties
Joint Speeds safety pla e d must b
areated in 0 base
v safetyro -
base v
Inputs
outpu Plane
Safe Home o o
Planes
000 S| ow 24
1O Planes
Allow a tolerance of £ 1 mm from the plane
Tool Direction
Tool pasition e
Both v
Hardware
@ resticeon
Three Position
o speed
100%

Das Dropdown-Menii ,Koordinatensystem kopieren“ befindet sich in den Parametern
einer Sicherheitsebenen-Definition auf dem Bildschirm ,,Ebenen”. Diese Liste enthalt
Koordinatensysteme, die auf dem Bildschirm " Koordinatensysteme" definiert wurden.
Wenn Sie ein Koordinatensystem auswahlen, wird es als Definition der
Sicherheitsebene verwendet.

Wenn Sie Offset-, Neigungs- und Drehparameter angeben, werden diese auf das
ausgewahlte Koordinatensystem angewendet (siehe ,Konfigurieren einer
Sicherheitsebene®). Die resultierende Sicherheitsebene vereint alle Parameter.

Siehe den Abschnitt ,Koordinatensysteme* im Software-Handbuch.
Koordinatensystem 1. Wahlen Sie auf der Registerkarte Anwendung die Option
erstellen Koordinatensysteme aus.

2. Tippen Sie auf + Koordinatensystem hinzufiigen unter Benutzerdefinierte
Koordinatensysteme, und benennen Sie das Koordinatensystem dann
mithilfe der drei vertikalen Punkte (Kebab-Symbol).

HINWEIS

Das Koordinatensystem sollte ein direkter ibergeordneter
Element von Basis sein.
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3. Wahlen Sie im Feld Parent die Option Basis aus.

— Program nam
- B Sateryplane o
oo
88

' Default Frames SafetyFrameCEB

El base ~

world

ooooooo

base / SafetyFrameCEB
s5e  frame
+ Add Frame

v LiveFrames

@ rescrrame

Robot State
Active

Koordinatensystem 1. Gehen Sie in der Anwendungzu Sicherheit, wahlen Sie Ebenen und tippen
in der Sie auf Entsperren.

Sicherheitsebene 2. Wabhlen Sie auf dem Bildschirm Safety Planes ein Koordinatensystem im
auswahlen Dropdown-Meni Copy Frame aus. Sie kénnen auch Versatz, Neigung und

Drehung anwenden.

yyyyyyy

o
v Robot Limits Safety Planes (10f8)

+ Addpiane

-
3. Tippen Sie auf die Schaltflaiche Anwenden.
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4. Die konfigurierten Ebenen sind in der Funktionszuordnungstabelle im
Dialogfeld ,Bestatigung der angewendeten Sicherheitskonfiguration®
aufgefihrt.

Confirmation of Applied Safety Configuration

@ HINWEIS

Ein Koordinatensystem, das fur eine Sicherheitsebene verwendet
wird, kann anders herum sein, als Sie erwarten. Befindet sich der
Roboter auf der Seite der Ebene, auf der der Verstol liegt,
addieren Sie eine Neigung von 180 Grad hinzu.
Informationen zu Einschrankungen bei der Ebenenkonfiguration,
beim Ellbogen und beim Werkzeugflansch finden Sie unter
,Sicherheitsebenen”.

10.4.5. E/A-Ebenen

Beschreibung Die Funktion E/A-Ebenen bietet eine flexiblere Verwendung von Sicherheitsebenen im
Vergleich zum Standard Sicherheitsebenen Funktionalitdt. Damit kénnen Sie
Sicherheitsebenen Gber Klemmeneingange aktivieren und deaktivieren und/oder ein
Ausgangssignal erzeugen, wenn die Sicherheitskugeln eine Sicherheitsebene
Uberqueren.
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Eingabe- Trigger Stop 16st den Stopp einer E/A-Ebene aus. Sie kann (iber einen Sicherheitseingang
/Stopp- stummgeschaltet werden.
Ebene Wenn das Flugzeug nicht stummgeschaltet ist, halt der Roboter an und wartet, bis der

Sicherheitseingang das Flugzeug stummschaltet.

@ HINWEIS
Wenn die Ebene inaktiv ist, kann sich der Roboter frei bewegen.

Wenn die Ebene aktiv ist und der Roboter die Ebene noch nicht tiberquert
hat, halt der Roboter an, bevor er die Ebene Uberquert. Wenn die Ebene
aktiviert wird, wahrend sich der Roboter am Rand der Ebene bewegt, kann
der Roboter die Ebene tiberqueren und wird im schlimmsten Fall
entsprechend den konfigurierten Abstandsund Anhaltezeitgrenzen
anhalten.
Wenn die Ebene aktiviert ist und der Roboter die Ebene lGberquert hat, halt
der Roboter entsprechend den konfigurierten Grenzen fir den Anhalteweg
und die Anhaltezeit an.

1. Weiter zu Sicherheit auf der RegisterkarteAnwendung und tippen Sie auf E/A-
Ebenen.

_ Program nams
= B pick and Place revised @

& Ssafety

~ Robot Limits /0 Planes (00f8)
Speed Limit
Power & force

~ Joint Limits

oooooooo

@ Max @) speed
250.00 mm/s. 100%
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2. Entriegeln Sie und tippen Sie auf Flugzeug hinzufiigen. Es werden mehrere Felder
und Registerkarten der Eigenschaften der E/A-Ebenen angezeigt.

., Program name
B pick and Place revised

Safety
Application
v Robot Limits 1/0 Planes (10f8)
Speed Limit 10 Plane o

Power & Force
+ Addplane

~ Joint Limits

Joint Positons Properties

Safety planes limit robot movement and must be

nt Spee
Operator Joint Speeds created in frames parented to World.
v saferylio .
10Plne 2
nputs
Outputs. 0 2
Safe Home N o
000 2| low o
Planes Allow a tolerance of + 1 mm from the plane
10 Planes
‘Tool Direction Trigger Output 02,03 ~

o oo @ szt
Hordrs @ resviao e

Three Position

= Max Speet
= 250.00 mm/s — 0% T

Geben Sie die Werte fur Versatz und Neigung ein.
Wahlen Sie im Feld Aktion die Option Trigger Stop.

Wahlen Sie im Feld Stummschalteingang Cl4 und CI5. Tippen Sie auf Anwenden.

Program name
Pick and Place revised

Safety
App
V' Robot Limits 1/0 Planes (10f8)
Speed Limit 10 Plane o
Power & Force
+ AddPlane
v Joint Limits
Joint Positions Properties
Safety planes limit obot movement and must be
Operator Jolnt Speeds created in frames parented to World.
v safety1o
10 Plane &
Inputs
outputs 500 24
; Rotator
safetome 5000 & on %4
Planes
Allow a tolerance of 1 mm from the plane
1/0 Planes.

Tool Direction Triggerstop ¥ | | aus,as ~
Tool Position @ resticevon | oo
Hortuare @ resvcrooriond 2.5

Three Position
ascs

)

oo Max
= 250.00 mm/s — 100% T+

6. Wenn Sie einen mit dem Eingang verbundenen physischen Schalter umlegen,
verschwindet die Ebene aus dem 3D-Viewer. Tippen Sie auf die Schaltflache ,, Play*
(), und der Roboter bewegt sich frei von einer Seite der Ebene zur anderen.

7. Schalten Sie den Schalter erneut um, um die Stummschaltung des Flugzeugs

aufzuheben, und der Roboter wechselt in den E/A-Stopp .
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Ausgangsebene Der Triggerausgang erzeugt einen Sicherheitsausgang, je nachdem, ob eine oder
mehrere Sicherheitskugeln die Ebene durchquert haben.
Wenn eine oder mehrere der Sicherheitskugeln eine als Triggerausgang definierte
Ebene berschritten haben, wird der dieser Ebene entsprechende Sicherheitsausgang
aktiviert. "Aktiviert" bedeutet, dass die Sicherheitsausgénge elektrisch auf "Low"
gesetzt sind.

HINWEIS

Wenn eine der Sicherheitskugeln eine als Triggerausgang definierte
Ebene durchquert hat, wird der dieser Ebene entsprechende
Sicherheitsausgang aktiviert.

1. Geben Sie die Werte fir Versatz und Neigung ein.
2. Wabhlen Sie im Feld Aktion die Option Triggerausgang.
3. Wahlen Sie im Feld Output die Option CO2, CO3. Tippen Sie auf Anwenden.

o

V' Robot Limit ts /0 Planes (10f8)

Speed Limit 10 Plane jof

4. Wenn Sie das Roboterprogramm abspielen, kdnnen Sie die "LOW"- und
"HIGH"-Ausgénge in der Kommunikation Registerkarte.

10.4.6. Hardware
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Beschreibung Der Abschnitt Hardware erlaubt es Benutzern, die Art von Teach-Pendant (TP)
auszuwahlen, welche mit ihrem Roboter verbunden ist. Verfligbare Optionen sind:

* 3PE aktiviert. Teach-Pendant mit dreistufigem Zustimmschalter (3PE TP)

* Kein. Dies erlaubt es dem Roboter, sicher eingeschaltet zu werden, ohne dass
ein Teach-Pendant an die Control-Box angeschossen wird.

HINWEIS
Aus Sicherheitsgriinden wird der Roboter nicht starten, wenn die
Auswahl nicht der angeschlossenen Hardware entspricht.

Zweck der Die Kein-Option unterstltzt Einrichtungen, bei denen ein Teach-Pendant nicht erforderlich
~Kein“- oder physisch anwesend ist, wodurch rationalisiertere und flexiblere Einsatze moglich sind,
Option insbesondere in automatisierten oder ferngesteuerten Umgebungen.

Es bietet Benutzern drei wichtige Vorteile:

* Unterstiitzt Headless-Konfigurationen, bei denen kein Teach-Pendant benutzt wird.
* Vereinfacht Hardwareanforderungen flir minimale Einrichtungen.

* Gestaltet die Startflexibilitat, indem die Abhangigkeit zur Anwesenheit eines Teach-
Pendants entfernt wird.

Um auf Kein 1. Tippen Sie auf der linken Seite des Sicherheitanwendungsbildschirms auf
zuzugreifen Hardware.

2. Entsperren Sie den Hauptbildschirm im oberen rechten Teil, geben Sie lhr
Sicherheitspasswort ein und Bestétigen Sie.

3. Tippen Sie im zentralen Panel auf das Feld Teach-Pendant und wéahlen Sie Kein.

o

Nane
outputs &
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4. Tippen Sie im Hauptbildschirm neben der Schaltflache Sperren auf Anwenden.

5. Tippen Sie im Pop-up ,Sicherheitskonfiguration anwenden“ auf Anwenden und
Neustart.

6. Ein Pop-up-Bildschirm zur Bestatigung der angewandten Sicherheitskonfiguration
erscheint, und Sie kdnnen entweder Zuriicksetzen oder Konfiguration bestatigen.

Confil ion of Applied Safety Ce

Robot Limits

10kgmis
Joint Position

Stopping Time

Joint Speed

Stopping Distance

Tool Speed

Tool Force

Elbow Speed

Elbow Force

10.4.7. Drei-Stellungs-Zustimmschalter

Beschreibung

So rufen Sie
s.rhree
Position“ auf

Im manuellen Hochgeschwindigkeitsmodus kénnen sowohl die
Werkzeuggeschwindigkeit als auch die Geschwindigkeit des Ellbogens voriibergehend
250 mm/s Uberschreiten. Diese Funktion ist nur verfugbar, wenn sich Ihr Roboter im
manuellen Modus befindet und ein Drei-Stellungs-Zustimmschalter konfiguriert ist.
Wenn innerhalb von fiinf Minuten keine Interaktion mit dem Drei-Stellungs-
Zustimmschalter stattfindet, werden erhdhte Werte auf 250 mm/s zuriickgesetzt.

Tippen Sie im linken Bereich auf Drei Positionen.
Tippen Sie auf Entsperren oben rechts auf dem Hauptbildschirm.

Geben Sie das Sicherheitspasswort ein und bestéatigen Sie.

AL Ddp =

Schieben Sie auf dem zentralen Bedienfeld den Schalter auf Manuelle
Héchstgeschwindigkeit zulassen.

5. Tippen Sie oben rechts auf dem Hauptbildschirm auf Anwenden.

10.4.8. PROFlsafe
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Beschreibung Das Netzwerkprotokoll PROFIsafe (implementiert als Version 2.6.1) ermdglicht es dem
Roboter, mit einer Sicherheits-SPS gemal den Anforderungen von ISO 13849,
Kategorie 3, PLd, zu kommunizieren.
Der Roboter Ubertragt sicherheitsrelevante Informationen an eine Sicherheits-SPS und
empfangt sicherheitsrelevante Informationen.
Die sicherheitsrelevanten Meldungen kdnnen Statusmeldungen sein oder eine
Sicherheitsfunktion auslésen (z. B. reduzierte Einstellungen, Stopp). Stopp-Befehle
werden gemal IEC 60204-1 beschrieben, wobei der Not-Halt-Befehl ein Stopp der
Kategorie 1 und der Sicherheitsstopp ein Stopp der Kategorie 2 ist.

Die PROFIsafe-Schnittstelle bietet eine sichere, netzwerkbasierte Alternative zum
Anschluss von Kabeln an die Sicherheits-E/A-Pins der Robotersteuerbox.

Durch die Verwendung der PROFIsafe-Schnittstelle werden die funktionalen
Sicherheitsspezifikationen des UR-Roboters (PL, Kategorie und PFH) beibehalten.
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt , Tabelle der Sicherheitsfunktionen®im
UR-Handbuch. Beispielsweise entspricht der ,Sicherheitsstopp” der PLd-Kategorie 3
mit einem PFH-Wert von weniger als 1,8E-07 (1,8 x 1077).

PROFIsafe ist nur fir Roboter verfiigbar, die Giber eine Aktivierungslizenz verfliigen, die
Sie erhalten konnen, indem Sie sich an Ihren lokalen Vertriebsmitarbeiter wenden.
Nachdem Sie die Lizenz erworben haben, laden Sie sie bei myUR herunter.

Please refer to "Robot Registration and URCap License files" for information regarding
robot registration and license activation.
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Sicherheits- Eine Kontrollnachricht, welche die Sicherheits-SPS an den Roboter sendet, enthalt die
SPS-Ausgang Informationen, welche auf der folgenden Tabelle gezeigt werden.

Signal Beschreibung

« 0: Aktiviert die Notabschaltung des Systems.
Not-Aus durch System
» 1: Setzt die Notabschaltung des Systems zurlick.

« 0: Aktiviert den Schutzstopp.

« 1: Normaler Betriebszustand.
SICHERHEITSS

Hinweis: Siehe auch die Beschreibung des Signals
~Schutzstopp-Reset".

Setzt den Schutzstopp-Status bei einem 0-zu-1 Ubergang
Sicherungsstopp zuriicksetzen zurlick, wenn das ,Schutzstopp“-Signal bereits auf 1 gesetzt

ist.

« 0: Aktiviert den Schutzstopp, wenn sich der Roboter
im automatischen Modus befindet.

« 1: Normaler Betriebszustand.

Safeguard Stop Auto darf nur verwendet werden, wenn ein 3-
Absicherung Stopp Auto Positionen-Freigabe (3PE) -Gerat konfiguriert ist. Wenn kein
3PE-Gerat konfiguriert ist, fungiert der automatische
Sicherungsstopp als normaler Sicherungsstoppeingang.
Hinweis: Siehe auch die Beschreibung des Signals

~Automatik-Schutzstopp-Reset".

o . Setzt den Automatik-Schutzstopp-Status bei einem 0-zu-1
Schutzeinrichtung automatisch stoppen . ) )
Ubergang zuriick, wenn das ,Automatik-Schutzstopp“-Signal
zurlicksetzen
bereits auf 1 gesetzt ist.

« 0: Aktiviert die reduzierten Sicherheitsgrenzwerte.

» 1: Aktiviert die Sicherheitsgrenzwerte vom ,normalen
Modus*.

Reduziert Das Sicherheitssystem sorgt dafiir, dass der Roboter
innerhalb von 0,5 s nach dem Aktivieren des Eingangs die
reduzierten Grenzwerte einhalt. Sollte der Roboterarm eine
der reduzierten Grenzen weiterhin tGberschreiten, fiihrt er

einen Stopp der Kategorie 0 aus.

« 0: Aktiviert den manuellen Betriebsmodus.

« 1: Aktiviert den automatischen Betriebsmodus.

Betriebsmodus Wenn die Sicherheitskonfiguration ,Betriebsartenwahl Giber

PROFIsafe” deaktiviert ist, soll dieses Feld in der PROFIsafe-

Steuermeldung weggelassen werden.
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Sicherheits-
SPS-Eingang

Eine Statusnachricht, welche der Roboter an die Sicherheits-SPS sendet, enthalt die
Informationen, welche auf der folgenden Tabelle gezeigt werden.

Signal Beschreibung

Stopp, Kat. 0

* 0: Der Roboter fiihrt einen Sicherheitsstopp der
Kategorie 0 durch oder hat ihn abgeschlossen; ein
harter Stopp durch sofortige Unterbrechung der
Stromversorgung des Arms und der Motoren.

* 1: Normaler Betriebszustand.

Stopp, Kat. 1

» 0: Der Roboter flihrt einen Sicherheitsstopp der
Kategorie 1 durch oder hat ihn abgeschlossen; ein
kontrollierter Stopp, bei dem die Motoren
ausgeschaltet bleiben und die Bremsen aktiviert sind.

* 1: Normaler Betriebszustand.

Stopp, Kat. 2

* 0: Der Roboter fiihrt einen Sicherheitsstopp der
Kategorie 2 durch oder hat ihn abgeschlossen; ein
kontrollierter Stopp, bei dem die Motoren aktiv
bleiben.

* 1: Normaler Betriebszustand.

Verstof’

* 0: Der Roboter wird angehalten, weil das
Sicherheitssystem die definierten aktiven
Sicherheitsgrenzen nicht eingehalten hat.

* 1: Normaler Betriebszustand.

Fehler

* 0: Der Roboter wird aufgrund eines unerwarteten
Ausnahmefehlers im Sicherheitssystem gestoppt.

» 1: Der Roboter erleidet keinen unerwarteten
Ausnahmefehler im Sicherheitssystem.

Not-Aus durch System

* 0: Der Roboter wird aufgrund einer der folgenden
Bedingungen angehalten:

* Eine Uber PROFIsafe angeschlossene
Sicherheits-SPS hat einen System-Not-Halt
ausgelost.

* Ein mit dem Controller verbundenes SGMS-
Modul hat einen System-Not-Halt ausgeldst.

* Eine Einheit, die mit dem konfigurierbaren
Sicherheitseingang des Controllers
verbunden ist, hat einen System-Not-Halt
aktiviert.

» 1: Der Roboter ist nicht in einem System-Not-Halt.

Not-Halt durch Roboter

* 0: Der Roboter wird aufgrund einer der folgenden
Bedingungen angehalten:

* Die Not-Aus -Taste des
Programmierhandgerats wird gedrickt.

* Ein Not-Aus-Taster, der mit dem nicht
konfigurierbaren Sicherheitseingang des
Roboter-Not-Aus-Schalters der Steuerbox
verbunden ist, wird gedruickt.

» 1:Roboter ist nicht in der Roboter-Notabschaltung.
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Signal Beschreibung

» 0: Der Roboter wird aufgrund einer der folgenden
Bedingungen angehalten:

* Eine Uber PROFIsafe verbundene
Sicherheits-SPS hat den Sicherungsstopp
geltend gemacht.

* Ein Gerét, das an den nicht konfigurierbaren
Eingang fiir den Schutzstopp des
Controllers angeschlossen ist, hat den
Schutzstopp ausgeldst.

SICHERHEITSS

* Eine Einheit, die mit dem konfigurierbaren
Sicherheitseingang des Schaltkastens fir
den Sicherungsstopp verbunden ist, hat den
Sicherungsstopp bestatigt.

« 1: Der Roboter ist nicht aufgrund eines Schutzstopps
gestoppt.

Hinweis: Siehe auch die Beschreibung des Signals
,Schutzstopp-Reset". PROFIsafe erzwingt die Verwendung
der Schutzstopp-Reset-Funktion.

0: Der Roboter wird angehalten, weil er im automatischen
Modus arbeitet und eine der folgenden Bedingungen zutrifft:

« Eine Sicherheits-SPS, die tiber PROFIsafe
verbunden ist, hat die automatische
Sicherheitsabschaltung aktiviert.

« Eine Einheit, die mit einem automatisch

Absicherung Stopp Auto konfigurierbaren Sicherungsstopp-
Sicherheitseingang des Steuerkastens verbunden ist,
hat den automatischen Sicherungsstopp aktiviert.

1: Der Roboter ist nicht aufgrund des Automatik-Schutzstopps
gestoppt.

Hinweis: Siehe auch die Beschreibung des Signals
LAutomatik-Schutzstopp-Reset". PROFIsafe erzwingt die
Verwendung der Schutzstopp-Reset-Funktion.

* 0: Der Roboter wird angehalten, weil erim manuellen
Modus arbeitet und eine der folgenden Bedingungen
zutrifft:

* Jegliche 3PE sind auf die mittlere Position
gedrickt und der Freedrive Eingang ist

3PE Stop aktiv.

* Nicht alle 3PE-Geréate sind in die mittlere
Position gedriickt.

* 1: Der Roboter ist nicht aufgrund eines Drei-
Stellungs-Zustimmschalters gestoppt.

Zeigt den aktiven Betriebsmodus des Roboters an.

* 0: Deaktiviert

Betriebsmodus

* 1: Automatik

*  2:Manuell

+ 0: Reduzierte Sicherheitsgrenzen sind aktiv.

Reduziert

» 1:Normale Sicherheitsgrenzen sind aktiv.
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Signal Beschreibung

Aktives Limit festgelegt

Der aktive Satz von Sicherheitsgrenzen.

0: Normal
1: Reduziert

2: Wiederherstellung

Roboter bewegt sich

0: Der Roboter bewegt sich. Bewegt sich ein Gelenk mit einer
Geschwindigkeit von 0,02 rad/s oder mehr, so gilt der Roboter als
in Bewegung.

1: Der Roboter befindet sich im Stillstand.

Sichere Grundstellung

0: Der Roboter befindet sich im Ruhezustand (er bewegt sich
nicht) und in der als sichere Home-Position definierten Position.

1: Der Roboter befindet sich nicht im Ruhezustand oder nicht in
der als sichere Home-Position definierten Position.
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PROFIsafe 1.
konfigurieren
2.
5.

Tippen Sie auf dem Sicherheitsanwendung-Bildschirm im linken Fenster auf
PROFIsafe.

Tippen Sie im Hauptbildschirm oben rechts auf Entsperren, um PROFIsafe zu
aktivieren. Geben Sie das Sicherheitspasswort ein und bestétigen Sie.

. Program name
" Default program
e

PROFISafe

Robot Limits

Configure your PROFIsafe settings to ensure

o Enable PROFIsafe

v Joint Limits secure and reliable communication for your safety devices

Joint Speeds
Program

Joint Positions

Source Address
v safety /0 10

Giobal
Destination Address
128

Outputs
Control Operational Mode

Hardware
Three Position

PROFISafe

Speed
— 10% *

Das rechte Fenster zeigt zwei Felder und zwei Schaltflachen zum Konfigurieren
von PROFIsafe:

* PROFIsafe-Schaltflache aktivieren
* Quelladressfeld
* Zieladressfeld
* Steuerung des Betriebsmodus
Schieben Sie die Schaltflaiche PROFIsafe aktivieren nach rechts.

Tippen Sie auf die Quelladress- und Zieladressfelder, um die Adressen zu
anzugeben, welche vom Roboter und der Sicherheits-SPS verwendet werden, um
sich gegenseitig zu identifizieren.

Durch Tippen auf Betriebsmodus steuern haben Sie die Option, die PROFIsafe-
SPS zu aktivieren, um den Betriebsmodus des Roboters zu steuern.
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HINWEIS

Sicherheitsdienste-Einstellungsmend aktiviert sein.

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

Read for details and interface location "Profinet".

& Settings
~  General Services
System Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
Update Primary Client interface

' Password
Secondary Client interface

Operational Mode
Real-Time Client interface

Um PROFIsafe zu konfigurieren und zu nutzen, muss Profinet-Gerét im

Ports: 30001, 300

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Safety
Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Admin
~ Connection Interpreter Mode Socket Port: 30020
Behwniic Modbus TCP Server Port: 502
UR Connect ST
Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
v Security
o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Secure shell
Lk 0 Ports: 7400-7649
Permissions
Services

Lock and Close

10.4.9. Sicheres Zuhause

Beschreibung Sicheres Home ist eine PolyScope X Funktion, welche es Benutzern erlaubt, einen
sicherheitsrelevanten Ausgang zu definieren, wenn der Roboter die konfigurierte
sichere Home-Position erreicht. Der Benutzer wahlt Home aus dem Dropdown der
verfigbaren Smart Skill Positionen aus, welche als Referenz fir die sichere Home-
Position definiert werden kénnen.
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Auf sicheres 1.
Home
zugreifen

oo < safety
88

inppiication;
V' Robot Limits
Speed Limit

Program
Force Limit

@

»

V Joint Limits

Joint Positions

Operator Joint Speeds

Hardware

Three Position

Program name
B Satery

Safe Home

The position intended for use must be configured within Smart Skill.

After configuring a p
Use the Safe Home node in your program o move the robot to the Safe Home position.

o

Safe Home Position is not configured

Tippen Sie auf den Anwendungstab und wahlen Sie Sicherheitsanwendung aus.
Wahlen Sie im linken Panel Sichere Home aus.

cc
Apply 33

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

2. Um die Roboterposition zu konfigurieren, wechseln Sie zu Smart Skills Anwendung
und wahlen Sie Home aus.

3. Tippen Sie auf die Schaltflache Pose bearbeiten, woraufhin eine 3D-Ansicht des
Roboterarms erscheint.

pplication

oo < Smart skills
aa

Duplicate an existing Smart Skillas the base:
for your custom one, or create new from
scrateh.

Program
+ Create smartskil

@ Aignolane

Custom

B satety
Home
Define apose tha the rabot can be easlly moved I during program setup

When this pose is defined, the Smart Skill button will move the robo to this pose.

Joint Positions

Reset

> Max
== -1000.00 mm/s
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4. Bewegen Sie den Roboter an die gewlinschte Position mithilfe der Schaltflachen

Bewegen, Gelenke und TCP.

Driicken Sie lange auf die gelbe Hierhin Bewegen Schaltflache, bis das
Vorschaubild bei der neuen Konfiguration positioniert ist.

Tippen Sie auf Speichern, um die Konfiguration abzuschlielRen.

& | 1 Q
X EditPose rreven @) Move Joints Tcp Smart Skills
RelatveTo  Joints
TCP Offset Name: base
Application Name: Tool_flange
3 Position  gase
%:00mm %2719 mm A
v:00mm v:3917 000 ol - +
z00mm -
Rx:0.00° Shoulder
Rv000° P
w2:000° 2000 o - +
Payload . cbow
0.000kg ase .
712
Center of ~ 0.00 0 +
Gravity Shoulder
X:00mm 159.25° Wrist 1
Y:00mm Elbow > _ +
Zoomm P _) o0 &
Wrist 1 Wrist2
27830 .
Wrist 2 — 0.00 0 - +
10577
wrist3
wrist3 5
40.09° 000 Vod - +

@ ot =

o Ma
== -1000.00 mm/s

Gehen Sie zu Sichere Home in Sicherheitsanwendung und geben Sie das
Sicherheitspasswort an.

Wahlen Sie im aktivierten Smart Skill Feld Home aus und die konfigurierte
Roboterposition wird im Hauptbildschirm erscheinen.

Tippen Sie auf Anwenden und wahlen Sie Anwenden und Neustart aus. Tippen Sie
dann auf Konfiguration bestéatigen.

B Gatery
e Apply - Lock
Application
\ Robot Limits Safe Home
The position
Speedtimit After configuring a Safe Home position, you can configure a safety output function in Safety 1/0.
Use the Safe Home node in your prograr to move the robot to the Safe Home position.
Force Limit
o
g ' Joint Limits wome Ny @
Joint Positions Home.
217.85
Joint Speeds
Shoulde:
v safety 10 ) s
Inputs N
281.54°
Outputs p
safe Home C \ g
Planes s
91.57°
Tool Position
Hardware e

Three Position

o Max
== -1000.00 mm/s
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HINWEIS

Falls der Position Smart Skill als Positionsreferenz fiir Sichere Home

ausgewahlt wurde:

* Das Meldungsfeld wird auf der Seite ,Position Smart Skill*

angezeigt.

* Die als ,Safe Home" konfigurierte Position-Smart-Funktion kann
nicht umbenannt, bearbeitet oder geldscht werden, es sei denn, der
Benutzer I0scht oder hebt die Zuweisung des ,Safe Home" im
Bildschirm , Safety“ unter ,, > “ > ,Safe Home* > , “ auf.

10. Auf dem Bildschirm Smart Skills kann die Home-Position dupliziert und bearbeitet
werden. Alle neu erstellten Smart Skills kdbnnen auch als sichere Homeposition
konfiguriert werden.

Program name
= =]
= Safety
oo <« Smart Skills
&g
Appication
Duplicate an existing Smart Skil a the base Home
for your custom ane, or create new from
il scrath,
- Define a pose that the robot can be easily moved nto during program setup
+ Create smart skill When this pose is defined, the Smart Skill button will move the robot o this pose.
© Joint Positions
Align to Plane
»
. ul
AlignZ to Nearest Axis 142 126
2 Center wrist Wist2
Operator 92°
Freedrive
This position is used for Safe Home
Move Into Contact @ Can'tbe edited or deleted
Retract
Home
v Deactivated

Putinto Box

Custom Edit Pose

& ax @)  sveed
== -1000.00 mm/s 100% T
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Sichere Falls die Home-Position zu einem Positions-Smart-Skill in Sicherheit zugewiesen, die
Home- Dropdown Liste fir die Sicherheitsausgangsfunktionen enthalt Sichere Heimposition als
Funktion in neue Funktionszuweisung.
Ausgéngen Wabhlen Sie Sichere Home in den Funktionsfeldern in Ausgénge der Sicherheits-E/A aus.
u
e v Robot Limits Wired Outputs
Function signal 0ssD e
Safe Home -~ - U
O - s :
Qpest Joint Speeds I 5 e
Safe Home 6
o swenuo
s System Emergency Stopped 7
O = 1000.00 mm/s = 100% T
Sichere Home ist in der Tabelle der Funktionszuweisung bei dem Bestétigung der
anzuwendenden Sicherheitskonfiguration Ubersichtsdialog sichtbar.
Confirmation of Applied Safety Configuration
: Safe Home preview
Joints Position
Joint Speed
Planes Base 3.8022 rad
Tool Position Shoulder 4.0779 rad
Input Elbow 49137 rad
Output
Wrist 1 6.1205 rad
Hardware
Wrist 2 1.5983 rad
Three Position
Wrist 3 0.0303 rad
PROFIsafe
Joint angles are clamped between 0 and 2 radians
Safe Home
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Sichere Home als  Der Sichere Home Programmknoten befindet sich unter der Kategorie

Programmknoten Bewegungsknoten innerhalb der Befehlsknoten. Der Knoten wird verwendet, um
den Roboter zu befehlen, sich zu seiner vordefinierten sicheren Home-Position zu
bewegen, wie in den Einstellungen fur Sicherheitsanwendungen fiir sichere Home

definiert.

Al

Move

Logic

Structure

Tool

URCaps

Clipboard

" Hide deactivated
program nodes

HINWEIS

Das Hinzufligen des Knotens, ohne dass eine sichere Home-
Position in Sicherheit konfiguriert wurde, markiert den Knoten gelb.

8| con Configure safe home postonin Application -Safety
Custom v

Der sichere Home Befehlsknoten hat Bewegungsprofiloptionen und andere erweiterte

Einstellungen, wenn das Ellipsen-Symbol,

IR Advanced Settings X

Movement

Select the movement type and speed that the robot shall move towards
the selected position

Motion Profile

Custom

Speed Type
OptiMove

v

v

Speed
30 %

’y

Acceleration
% &

can ce'

-

angetippt wird.
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Erweiterte
Einstellungen

Benutzer kdnnen Bewegungsprofile in den erweiterten Einstellungen mit den zwei Tabs
und den zwei Feldern erstellen:

* Bewegungsprofil
* Geschwindigkeitstyp
* Registerkarte ,Geschwindigkeit"

* Registerkarte ,Beschleunigung*®

Bewegungsprofil ist eine Funktion, welches es Benutzern erlaubt, vordefinierte
Bewegungsprofile in Bewegungsknoten einzustellen: Gelenkbewegung, Lineare
Bewegung, Kreisbogenbewegung, Prozessbewegung und Richtung. Ein
benutzerdefiniertes Bewegungsprofil ermdglicht es Benutzern, Bewegungsdaten in
einem Bewegungsknoten zu definieren.

Im Feld Geschwindigkeitstyp ist OptiMove die Standardeinstellung. Wahlen Sie die
Bewegungsart , “ oder ,Classic® (), wenn Sie Geschwindigkeit und Beschleunigung in
Grad pro Sekunde oder Millimeter pro Sekunde eingeben méchten. OptiMove-
Einstellungen werden in Prozent angegeben, um die Nutzung und Einrichtung zu
vereinfachen.

Benutzer kénnen den Prozentsatz der bevorzugten Geschwindigkeit im
Geschwindigkeitstab einstellen, welcher die Zielfahrgeschwindigkeit als Prozentsatz der
maximal moglichen Geschwindigkeit des Roboters festlegt.

Benutzer kdnnen den Prozentsatz der gewlinschten Beschleunigung im
Beschleunigungstab einstellen, welche die Zieldrehmomentbegrenzung wahrend der
Be- und Entschleunigung als Prozentsatz der maximalen Leistung des Roboters festlegt.

10.4.10. Werkzeugrichtung
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Beschreibung

Auf dem Bildschirm ,Werkzeugrichtung“ kdnnen Sie eine Sicherheitsfunktion
konfigurieren, die den Winkel begrenzt, in den das Werkzeug zeigen darf. Sie sehen die
Begrenzung der Werkzeugrichtung, die zu den Sicherheitseinstellungen hinzugefiigt
wurde. Die Begrenzung wird durch einen Kegel definiert, der eine feste Ausrichtung
relativ zum Koordinatensystem der Basis des Roboterarms hat. Wahrend sich der
Roboterarm bewegt, wird die Werkzeugrichtung so begrenzt, dass sie innerhalb des

definierten Kegels bleibt.

Application

HINWEIS

Die Einschrankungen kénnen deaktiviert oder so konfiguriert werden,
dass sie im reduzierten Modus, im normalen Modus oder in beiden

Modi gelten.

Safety

' Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

\ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /O
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

1/0 Planes

Tool Direction

Tool Position

HINWEIS

Program name
= Default program

Tool Direction

Restrict how the tool may point by limiting its
direction to a cone relative to the robot base.

Restrictic

Reduced v

Xivis 2 Axis Rotation
3.1416 rad & on 2
Seviatic
0.7854 radl

Define the tool's pointing direction using the z-axis

of an existing TCP.
Tep 1 v

Tool direction relative to the tool flange:

¥ Axis Tilt: 1.7562 rad
Z Axis Rotation: 5.8195 rad

o @

Mit der Funktion ,Werkzeugausrichtung® konnen Sie die Sicherheit
einer Anwendung erhéhen, wenn Sie ein Werkzeug verwenden, das
bei Ausrichtung in eine bestimmte Richtung Schaden oder

Verletzungen verursachen kann.
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Begrenzungseinstellungen Die Begrenzung der Werkzeugrichtung besitzt drei konfigurierbare
Eigenschaften:

1. Neigung: Sie kénnen den Offnungswinkel des Kegels ausgehend
von der zentralen (Referenz-)Richtung festlegen.

2. Drehung: Sie kdnnen festlegen, wie sich der Kegel um seine
Mittelachse dreht.

3. Abweichung: Sie kénnen den maximal zuldssigen Winkelversatz
zwischen der gewiinschten Richtung und einer beliebigen Richtung
innerhalb des Kegels festlegen.

Deaktivierte

Werkzeugrichtungsbegrenzung Nie aktiv

Nur aktiv, wenn sich das
Sicherheitssystem im
Normalen Modus befindet
Nur aktiv, wenn sich das
Sicherheitssystem im
Reduzierten Modus befindet
Aktiv, wenn sich das

Beides (normale und reduzierte Sicherheitssystem im

Normale
Werkzeugrichtungsbegrenzung

Reduzierte
Werkzeugrichtungsbegrenzung

Richtung der Normalen Modus oder im
Werkzeugrichtungsbegrenzung) Reduzierten Modus
befindet.

Die Ausrichtungsrichtung des Werkzeugs wird Gber einen TCP-Punkt
festgelegt, der in den Einstellungen der Anwendung ,, End Effectors® unter
- konfiguriert wird.

Werkzeugeigenschaften StandardmaRig zeigt das Werkzeug in die gleiche Richtung wie die Z-Achse
des Werkzeug-Ausgangsflanschs. Sie kénnen dies &ndern, indem Sie zwei
Winkel angeben:

* Neigungswinkel: Wie weit die Z-Achse des Ausgangsflanschs in
Richtung der X-Achse des Ausgangsflanschs geneigt werden soll.

* Drehung der Z-Achse: Um wie viel die geneigte Z-Achse um die
urspriingliche Z-Achse des Ausgangsflansches gedreht werden soll.

Alternativ kdnnen Sie die Z-Achse eines vorhandenen TCP kopieren, indem
Sie diesen TCP aus dem Dropdown-Men( auswahlen.
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So rufen Sie
»Richtung
Tool“ auf

Tippen Sie auf die Registerkarte , ~-Anwendung“ und wahlen Sie ,, -
Sicherheitsanwendung®. Wahlen Sie im linken Bereich Werkzeugrichtung aus.

s Program name

= Dance <
4

& safety Apply 5349

S

V' Robot Limits

Speed Limit

Power & Force

~ Joint Limits

Joint Positions

Joint Speeds

Operator
v safetyyo
Define the toof's pointing direction relative to an
Inputs existing TCP.
ConyTCP
Outputs ks v Sync Values
Safe Home Current use:
Planes ¥ A Tilt: 0.00°
2 Axis Rotation: 0.00 *
10 Planes

Tool Position

Tool Direction

Restrict how the tool may point by limiting its
direction to a cone relative to the robot base.

The TCP p
values to align application setting

n has been changed, Sync the

= v Speed
= 250.00 mm/s = 0% T

Entsperren Sie ,, “ und geben Sie das Sicherheitspasswort ein.

Wenn Sie das Feld Einschrankungen aktivieren, werden die anderen Felder
verfiigbar. Im TCP erscheint ein griiner Kegel, der die Ausrichtungsrichtung des

Werkzeugs anzeigt.

Program name
By Prov

Dance
Safety 370
Appiication
v Robot Limits Tool Direction
speedtimi Restrict how the tool may point by limiting its
o direction to a cone relative to the robot base.
Power & Force "
Prog

~ Joint Limits

Joint Positions

Joint Speeds

v safety o
Define the toofs pointing direction relative to an
Inputs existing TCP.
Outputs opy TCP
P Toolfange ¥
Safe Home Current use:
Planes ¥ Axis Tilt: 000
2 Axis Rotation: 0.00 *
10 Planes
Tool Direction
Tool Position
Hardware

Three Position

-~ = Speed
= 250.00 mm/s — 100% T

Tippen Sie auf die Schaltflache Anwenden.

Sie finden Werkzeugrichtung in der Funktionszuordnungstabelle im Dialogfeld
,Bestatigung der angewendeten Sicherheitskonfiguration®.

Confirmation of Applied Safety Configuration
Speed Limit Limit properties Value Clarification

Power & Force

Joint Position

Joint Speed

Planes

1/0 Planes

Tool Direction

Tool Position

Input

Direction

Deviation

Restrictions

Tool properties.

¥ Axis Tilt

2 Axis Rotation

[0.2962, 0.1710, -0.9397)

1.5708 rad

Normal & Reduced

Value

0.0000 rad

0.0000 rad

Unit vector in Base coordinates

Maximum deviation from
defined direction

Safety modes where limit is
active

Clarification

Tilt angle relative to the output
flange

Rotation angle relative to the
output flange

Revert Confirm Configuration
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1. Beurteilung von Cybersicherheitsrisiken

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen, die Ihnen dabei helfen, den Roboter gegen
potenzielle Cybersicherheitsbedrohungen zu schiitzen. Er beschreibt die Anforderungen

Beschreibung fiir den Umgang mit Bedrohungen der Cybersicherheit und enthalt Richtlinien zur
Verbesserung der Sicherheit.

11.1. Allgemeine Cybersicherheit

Beschreibung Der Anschluss eines Roboters von Universal Robots an ein Netzwerk kann Risiken fur
die Cybersicherheit mit sich bringen.
Diese Risiken kénnen durch den Einsatz von qualifiziertem Personal und die
Implementierung spezieller
MaRnahmen zum Schutz der Cybersicherheit des Roboters minimiert werden.
Die Umsetzung von CybersicherheitsmafRnahmen erfordert die Durchfiihrung einer
Beurteilung der Cybersicherheitsrisiken.
Der Zweck hierfir ist:

* Identifizieren von Bedrohungen
* Definieren von Vertrauenszonen und -kanalen

* Benennen der Anforderungen jeder Komponente in der Anwendung

ﬁ WARNUNG
Das Versaumnis, eine Risikobeurteilung der Cybersicherheit
durchzufiihren, kann den Roboter gefdhrden.

* Der Integrator oder kompetentes, qualifiziertes Personal fiihrt
eine Risikobeurteilung der Cybersicherheitsrisiken durch.

HINWEIS

Nur kompetentes, qualifiziertes Personal ist dafiir verantwortlich, den
Bedarf an spezifischen Cybersicherheitsmallnahmen zu bestimmen

und die erforderlichen Cybersicherheitsmallnahmen bereitzustellen.

11.2. Cybersicherheitsanforderungen
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Beschreibung Um Ihr Netzwerk zu konfigurieren und lhren Roboter zu sichern, missen Sie die
Cybersicherheitsmallnahmen umsetzen.
Befolgen Sie alle Anforderungen, bevor Sie mit der Konfiguration Ihres Netzwerks
beginnen, und Uberprifen Sie dann, ob die Robotereinrichtung sicher ist.

Cybersicherheit * Das Betriebspersonal muss mit den allgemeinen Grundsétzen der
Cybersicherheit und den fortschrittlichen Technologien, die im UR-Roboter
zum Einsatz kommen, bestens vertraut sein.

* Es mussen physische Sicherheitsvorkehrungen getroffen werden, um nur
autorisiertem Personal den physischen Zugang zum Roboter zu ermdglichen.

* Es muss eine angemessene Kontrolle aller Zugangspunkte geben. Zum
Beispiel: TUrschlésser, Ausweissysteme, allgemeine physische
Zugangskontrolle.

ﬁ WARNUNG
Der Anschluss des Roboters an ein Netzwerk, das nicht

ordnungsgemal gesichert ist, kann Sicherheitsrisiken mit sich
bringen.

* Verbinden Sie Ihren Roboter nur mit einem
vertrauenswiirdigen und ordnungsgemaf gesicherten

Netzwerk.
Anforderungen an die * Nur vertrauenswiurdige Geréate durfen mit dem lokalen Netzwerk
Netzwerkkonfiguration verbunden werden.

* Es darf keine eingehenden Verbindungen von benachbarten
Netzwerken zum Roboter geben.

* Ausgehende Verbindungen des Roboters missen so eingeschrankt
werden, dass nur die kleinste relevante Gruppe von spezifischen Ports,
Protokollen und Adressen zugelassen wird.

* URCaps und magische Scripte diirfen nur von vertrauenswiirdigen
Partnern verwendet werden, und auch nur, nachdem deren Authentizitat
und Integritat Gberprift wurde.

Sicherheitsanforderungen * Andern Sie das Standardpasswort in ein neues, sicheres Passwort.
bei der Einrichtung des * Deaktivieren Sie die ,Magischen Dateien“, wenn sie nicht aktiv
Roboters verwendet werden (PolyScope 5).

* Deaktivieren Sie den SSH-Zugang, wenn er nicht bendtigt wird.
Bevorzugen Sie die schliisselbasierte Authentifizierung gegeniiber
der passwortbasierten Authentifizierung

* Setzen Sie die Roboter-Firewall auf die restriktivsten nutzbaren
Einstellungen und deaktivieren Sie alle ungenutzten Schnittstellen
und Dienste, schliefen Sie Ports und beschranken Sie IP-Adressen.
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11.3. Richtlinien fur die Cybersicherheit

Beschreibung Obwohl PolyScope viele Funktionen enthalt, um die Sicherheit der Netzwerkverbindung
zu gewdébhrleisten, kdnnen Sie die Sicherheit erhdhen, indem Sie die folgenden
Richtlinien beachten:

* Bevor Sie lhren Roboter mit einem Netzwerk verbinden, andern Sie das
Standardpasswort in ein sicheres Passwort.

HINWEIS

Sie kénnen ein vergessenes oder verlorenes Passwort nicht
wiederherstellen oder zurlicksetzen.

* Bewahren Sie alle Passworter sicher auf.

* Verwenden Sie die integrierten Einstellungen, um den Netzwerkzugriff auf den
Roboter mdglichst umfangreich einzuschranken.

* Einige Kommunikationsschnittstellen haben keine Methode zur Authentifizierung
und Verschlisselung der Kommunikation. Dies stellt ein Sicherheitsrisiko dar.
Erwéagen Sie auf der Grundlage lhrer Beurteilung der Cybersicherheitsrisiken
geeignete Abhilfemalinahmen.

* SSH-Tunneling (lokale Portweiterleitung) muss fiir den Zugriff auf Robot-
Schnittstellen von anderen Geraten aus verwendet werden, wenn die
Verbindung die Grenze der Vertrauenszone Uuberschreitet.

* Entfernen Sie sensible Daten vom Roboter, bevor er auler Betrieb genommen
wird. Achten Sie besonders auf die URCaps und Daten im Programmordner.

* Um die sichere Entfernung hochsensibler Daten zu gewahrleisten, sollten
Sie die SD-Karte leeren oder zerstéren.
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172. Kommunikationsnetzwerke

Feldbus Sie kdnnen die Feldbus-Optionen verwenden, um die Familie der industriellen
Computernetzwerkprotokolle zu definieren und zu konfigurieren, die fiir die von PolyScope
akzeptierte verteilte Echtzeitsteuerung verwendet werden:

* MODBUS
* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFIsafe
* UR Connect
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12.1. MODBUS

Beschreibung Hier kdnnen die MODBUS Client (Master) Signale eingerichtet werden. Verbindungen
zu MODBUS-SERVERN (oder Slaves) auf angegebenen IP-Adressen kénnen mit Ein-
/Ausgangssignalen (Register oder digital) hergestellt werden. Jedes Signal hat einen
eindeutigen Namen, so dass es in Programmen verwendet werden kann.

Program nam
= =] End Effectors L

. @
oo Application a8 %
ag

Appication

s
© - i
o ‘ L o = {X}
e u ) h_;/
[$) Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Frogram
» Rotation, Tilt osition, references Layouts TP, Posiion, Orientation, oint, Linear, Optimove Varizbles configuration
payload, Center of Gravity
RS
ey Varisbles

Operator

]
é

Communication Smart skills Sidebar Operator Screen System Info

Digit g, 10+ Safet 0s, Joint Configuration and setup Sidebar configuratio Configuration, Logo Log Messages, Joi
URCa) mperature

o o o
=) 1000.00 mm/s = 0% T

< Communication

Modbus: Source

' Robot
7001 Sequential mode
Wired 10 127.00.1 0 q
Tool [0 Reconnect count: @ MODBUS packet errors: O Connection status: Not connected =
v Modbus
+ Addsignal
Source

<+ Add Source
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Signal Sie kdnnen einen Signalnamen anpassen, wenn Sie ein Signal hinzufligen.

hinzufligen Wahlen Sie den Signaltyp, die Signalrichtung und geben Sie Frequenz, Zeitliberschreitung
und andere erweiterte Einstellungen an. Signal kann eine einzelne Adresse oder mehrere
Adre;sen verwenden.

Add Signal X

Signal N
I\;Ig(;:)BiJn: 124 Address Range

Address
From To
0 & 1
Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings
Frequency Timeout Slave address
10 Hz v 2s & | | s o
Close @
= 4
Signalquelle Die Einstellungen der Modbus-Signalquellen kbnnen bearbeitet oder geléscht werden,

tippen Sie auf die Konfigurieren-Schaltflache zum Bearbeiten, tippen Sie auf das
Mdlleimer-Symbol zum Ldschen.

Program name

= =

modbus a0
cece
oo & Communication ccce
oo
Application
Modbus: Source &
' Robot 1P address Move
(] 127,001 124 Sequential mode
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = =
Tool IO Program
V9] pked
- ©  Modbus Read Digital Inputs &5 conis o
MODBUS_PLC_IN
B X
Source : ©
Wite igital Outputs
o} i O cote || T oo
+ Add Source MODBUS_PLC_OUT QL

Operator

~+ Addsignal

@ off 100%
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Programmierung  Ahnlich wie bei anderen Eingangssignalen kénnen Modbus-Signale (iberwacht
werden. Wahlen Sie im Programm auf dem Warten Befehl Sighaleingang unter
Wartetyp aus. Wahlen Sie dann die Modbus-Quelle, das spezifische Eingangssignal
und den Status, auf den gewartet werden soll.
Adressbereiche kénnen nicht in logischen Ausdriicken verwendet werden. Das
Programm kann nur eine einzelne Adresse verwenden, auch wenn sie Teil eines

_ > Program name |
= modbus 7l Main Program
)
1 R Main Program cccc Before Start
g8 ceee
4 -
somensn | 2 2 [ e o | [ o |[sm o [ . X Configuration
SELEED Signal Input Source MODBUS_PLC_ High o
[} “ Status
. @
Modules e |
Program
W ' Global Functions
&) Program
strucure
+ Create New
» o
{
§o) ot

&

@ Off 100 %

Ein Modbus-Ausgangssignal kann Gber den Befehl Einstellen konfiguriert werden.

— Program name
= " modbus ) Main Program
1 R Main Program oo Before Start
og
oo

%
. Configuration
Aoplcatin 2 & Wait: MODBUS_PLC == HI &
.
o) “ Status
g NER o Signal o [ e o
(i) Source MODBUS_PLC_.... High i
. e Modules e
rogram
T /' Global Functions
) Program
structure
s <+ Create New
»
{3
o) Gova
Variables
Operator ~

&

@ off 100 %

12.2. Ethernet/IP

Beschreibung EtherNet/IP ist ein Netzwerkprotokoll, das die Verbindung des Roboters mit einem
industriellen EtherNet/IP-Scanner-Gerat ermdglicht. Wenn die Verbindung aktiviert ist,
kénnen Sie die Aktion auswahlen, die auftritt, wenn ein Programm die Verbindung zum
EtherNet/IP-Scanner-Geréat verliert.
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Ethernet/IP So aktiviert man die Ethernet/IP-Funktion in PolyScope X.

aktivieren 1

a bk N

© settings

v  General
System
Update

v Password
Operational Mode
Safety
Admin

“  Connection
Network
UR Connect

v security

Secure shell

Type the admin password.

Tippen Sie auf Einstellungen.

Services

Tippen Sie auf dem Bildschirm oben links auf das Hamburger-Meni.

Tippen Sie im Men( auf der linken Seite unter Sicherheit auf Dienste.

Tippen Sie zum Einschalten auf die Schaltflache des Ethernet/IP-Adapters.

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

| Secondary Client interface

| Real-Time Client interface
) Real-Time Data Exchange (RTDE)
| Interpreter Mode Sacket

| Modbus TCP Server

O Ethernet/IP Adapter

| Profinet Device

JROS2

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports: 7400-7649

Lock and Close
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Verwendung So findet man die Ethernet/IP-Funktion in PolyScope X:

von Ethernet/IP
In der linken PolyScope X Kopfzeile.

1. Tippen Sie auf das Anwendungssymbol.

2. Wahlen Sie unter Kommunikation Ethernet/IP aus dem linken Meni aus.

Wahlen Sie die entsprechende Aktion aus der Liste aus:

PolyScope X ignoriert die unterbrochene Ethernet/IP-Verbindung und das

Ignorieren . .
9 Hauptprogramm lauft weiter.

PolyScope X pausiert das Hauptprogramm. Das Programm wird dort

Pause .
fortgesetzt, wo es aufgehort hat.

Stopp PolyScope X stoppt das Hauptprogramm.

Program name
= B Defautt program o
coce
oo <« Communication ccee
oo
Appiication
&
" Connected 0
i) \  Robot - ove
Program If connection is lost
wired 10 —
- s
® oo v e
a0
v Modbus
{x}
Q + addsource Giobal
Variabie:

Operstor
v Profinet

Profinet

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

In der oberen rechten Ecke dieses Bildschirms konnen Sie den Ethernet/IP-Status sehen.

Verbunden Der Roboter ist mit dem Ethernet/IP-Scanner verbunden.

Kein Ethernet/IP Gerat lauft, aber es ist kein Scanner Uber Ethernet/IP mit dem
Scanner  Roboter verbunden.

Deaktiviert Ethernet/IP-Gerat ist nicht aktiviert.

12.3. Profinet

Beschreibung Das PROFINET Netzwerkprotokoll ermdglicht die Verbindung des Roboters mit einem
industriellen PROFINET IO-Controller. Wenn die Verbindung aktiviert ist, kdnnen Sie
die Aktion auswahlen, die auftritt, wenn ein Programm die PROFINET IO-Controller-
Verbindung verliert.
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PROFINET So aktiviert man die PROFINET-Funktion in PolyScope X.

aktivieren 1
Einstellungen.

Tippen Sie oben links auf dem Bildschirm auf das Hamburger-Men( und dann auf

Tippen Sie im Menu auf der linken Seite unter Sicherheit auf Dienste.

Type the admin password.
Tippen Sie auf die PROFINET-Schaltflache, um PROFINET einzuschalten.

& Settings

~  General |Jw
System
Update

v Password
Operational Mode
safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect

W Security

Secure shell

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) Secondary Client interface

| Real-Time Client interface

| Real-Time Data Exchange (RTDE)

) Interpreter Mode Socket

| Modbus TCP Server

| Ethernet/IP Adapter

@ e

| ROS2

0

Ports: 30002, 20012
Ports: 30003, 20013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports; 7400-7649

Lock and Close
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PROFINET Die PROFINET-Funktionen in PolyScope X finden:

nutzen

In der PolyScope X Hauptnavigation.

1. Tippen Sie auf das Anwendungssymbol.

2. Wahlen Sie unter Kommunikation PROFINET aus dem linken MenU aus.

Wahlen Sie die entsprechende Aktion aus der Liste aus:

lanorieren PolyScope X ignoriert die unterbrochene PROFINET-Verbindung und
9 das Hauptprogramm lauft weiter.
Pause PolyScope X pausiert das Hauptprogramm. Das Programm wird dort
fortgesetzt, wo es aufgehort hat.
Stopp PolyScope X stoppt das Hauptprogramm.
= FD;f‘al‘:l‘t;m;ram @
oo < Communication EEEE
oo
- ~ R:::d . 10 Device Name : “Z* No Controller M;,E
e Robot action upon loss of Profinet input from 02T Robot I0 o GP registers =
Tool /O
@ v Modbus l’GN‘O;IE v [GI:IO‘RE ‘ v gs’l‘u‘ms v mﬁz
T Add source Enable network diagnostics (available in Support File) =

v  Profinet

Profinet

~  EtherNet/IP

EtherNet/IP
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Diagnose

PolyScope X hat die Méglichkeit, Netzwerkverkehr zwischen Roboter und PROFINET I/O-
Controller aufzuzeichnen. Dies kann bei Verbindungsproblemen zur Diagnose verwendet
werden.

* Tippen Sie zum Einschalten auf die Schaltflache ,Netzwerkdiagnostik aktivieren®.
Kommunikationsdaten werden in einer .pcap-Datei gespeichert.

Die Datei wird in der Support-Datei in der Systemverwaltung gespeichert. Bis zu 50 MB an
Daten kdnnen in der Diagnose aufgezeichnet werden.

1. Wechseln Sie zur Kopfzeile und die Systemverwaltung erscheint.
2. Wahlen Sie das Programm aus, an dem Sie arbeiten.

3. Tippen Sie auf das Symbol, welches aus drei vertikalen Punkten besteht (das
,Kebab“-Symbol) und wahlen Sie Exportieren aus.

R y
Iz UNIVERSAL ROBOTS Programs Information

[ Programs Rame Description

K uncaps
B ueense 2025104
D scrptiies s
Move Motonprofe Modifed
2, Export
cen Vodired
MotionProfies Modifed

Move_HereFinal Modified

MoveHere Modified

4. Wahlen Sie die Kommunikationsdaten in der pcap-Datei und driicken Sie auf
Speichern.

« > v > ThisPC > OSDisk(C) > _tdd-flare-1 v G search tad-flare-1 »

=g H

Organize > Newfolder

@ | ¥ GtaGitHubMsste. () BeginnersGuideto.. 3K HTMLResponsive L. B The Complete Guid,

- Name Date mocited e sze
I T P
@ publish-falcpomami 1/14/2025 153 PM ge b1

@ pubish-patpomami Va0 1S3 Microsof dge HT

v B ThisPC | Manager X

> & OsDisk (C)

> = Release Artifac

Information
+ Program
File name: | End Effectors pcap <]

Save astype: Al Fies () =

[ readmema 11/18/2025213PM  MDFile

@ screenshots pomaxm! 6/26/2025 5106 PM Microsoft Edge HT.

Description &

( . Details
A Hide Folders Sove Cancel I open B

Created: 25 Nov 2025 10:44.

Latest version
&) script Files Modified : 26 Nov 2025 11:37
3 Move Motionprofile Modified

View seript
0 ceo Modified
[0 Motionprofiles Modified

[0 Move HereFinal Modified

[ MoveHere Modified

4

5. Es wird eine Pop-up-Benachrichtigung auf dem Hauptbildschirm erscheinen, welche
sagt, dass Sie die Datei erfolgreich in das Programm exportiert haben.
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Status des
Ethernetanschlusses

Falls das PROFINET-Gerat aktiv ist, wird ein neuer virtueller Ethernetanschluss
erstellt.

Die virtuelle Ethernetanschlusskonfiguration zeigt Informationen zur aktuell
konfigurierten IP-Adresse, Subnetzmaske, MAC-Adresse und zum Gateway.
Beachten Sie, dass sich dieser virtuelle Anschluss von dem Anschluss
unterscheidet, welcher in den Roboter-Netzwerkeinstellungen konfiguriert wurde.
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12.4. UR Connect

PolyScope X  Sie mussen Ihre PolyScope X Software mit dem myUR Cloud-Dienst verbinden.

mit myUR Sie werden Ihren PIN-Code in Ihrem myUR-Konto finden miissen.
Cloud 1. Wechseln Sie in die Einstellungen.
verbinden ,
2. Wechseln Sie zu UR Connect.
3. Klicken Sie auf der Hauptseite von UR Connect auf die Schaltflache Verbinden .
4. Geben Sie Ihren PIN-Code aus myUR ein.
&) Settings
IR UR Connect
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect
Security
‘Secure shell
Wenn Sie das griine Symbol in der rechten Ecke des Fensters sehen, sind Sie mit der
myUR Cloud verbunden.
& Settings
o General UR Connect
System Connected to myUR Cloud
Update YYou are connected te myUR Cloud. You can now access your data from anywhere.
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect
Security
‘Secure shell
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Fehlgeschlagene

Verbindung

Wenn Sie die Nachricht Falscher PIN-Code sehen, tberprifen Sie bitte Ihren PIN-

Code aus myUR.

& Settings

v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin

Connection

Network

UR Connect

Security

Error

Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

[4]e)(a][4] 4 4]

Cannection to UR Connect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@) GotoDiagnostics

UR16e PolyScope X
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Diagnose Wenn Sie etwas Unerwartetes bemerken, wahrend UR Connect aktiv ist, kdnnen Sie die
Diagnose aufrufen.

1.

2
3.
4

Wechseln Sie in die Einstellungen.

Wechseln Sie zu UR Connect.

Klicken Sie auf das Kebab-Men in der oberen rechten Ecke.

Wahlen Sie Diagnose aus.

{& Settings
v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

& Settings
~ General
System
Update
Password

Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect

‘Secure shell

UR Connect

Connected to myUR Cloud UR Connect

Welcome to UR Connect.
Go to Diagnostics

UR Cennect is a cloud-based service that allows you to access yc
Export Lags

You can also use UR Connect to meniter your robot and receive n

UR Connect

UR Connect Diagnostics

This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect.

‘.:;; Run Diagnostics

Summary
3 diagnostic(s) found.

Results

(D) Device not connested
UR Connect URCap not installed

(D Dpiagnostics completed
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Protokolle
exportieren

Es ist mdglich, die UR Connect-Protokolle aus Ihrer PolyScope X-Software zu exportieren.

1.

o bk~ 0N

Wechseln Sie in die Einstellungen.

Wechseln Sie zu UR Connect.

Klicken Sie auf das Kebab-Meni in der oberen rechten Ecke.
Wahlen Sie die Option Protokolle exportieren aus

Wahlen Sie Nach myUR exportieren oder Nach USB exportieren aus.

1, ExportLogs

UR16e PolyScope X
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13. Risikobewertung

Beschreibung

Die Risikobeurteilung ist eine Anforderung, die flr die Anwendung durchgefiihrt werden
muss. Die Risikobeurteilung der Anwendung liegt in der Verantwortung des Integrators.
Der Benutzer kann auch der Integrator sein.

Der Roboter ist eine unvollstandige Maschine, daher hangt die Sicherheit der
Roboteranwendung vom Werkzeug/Endeffektor, von Hindernissen und anderen
Maschinen ab. Die Partei, die die Integration durchfiihrt, muss ISO 12100 und ISO
10218-2 verwenden, um die Risikobeurteilung durchzuflihren. Die technische
Spezifikation ISO/TS 15066 kann zuséatzliche Hinweise fir kollaborative Anwendungen
liefern. Die Risikobeurteilung hat alle Arbeitsablaufe iber die gesamte Lebensdauer der
Roboteranwendung hinweg zu bericksichtigen, einschlie3lich, aber nicht beschrankt
auf:

* Anlernen (Teaching) des Roboters wahrend der Einrichtung und Entwicklung der
Roboteranwendung

* Fehlersuche und Wartung

* Normalbetrieb der Roboteranwendung

Eine Risikobeurteilung muss durchgefiihrt werden, bevor die Roboteranwendung zum
ersten Mal eingeschaltet wird. Die Risikobeurteilung ist ein iterativer Prozess.
Uberpriifen Sie nach der physischen Installation des Roboters die Verbindungen und
schliefen Sie die Integration ab. Ein Teil der Risikobeurteilung besteht darin, die
Einstellungen der Sicherheitskonfiguration sowie den Bedarf an zuséatzlichen
Nothaltmdglichkeiten und/oder anderen SchutzmalRnahmen zu ermitteln, die fiir die
jeweilige Roboteranwendung erforderlich sind.
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Einstellungen der
Sicherheitskonfiguration

Die Festlegung der richtigen Sicherheitskonfigurationseinstellungen ist ein
zentraler Inhalt bei der Entwicklung von Roboteranwendungen. Unbefugter
Zugriff auf die Sicherheitskonfiguration muss verhindert werden, indem Sie
den Passwortschutz aktivieren und einstellen.

ﬁ WARNUNG
Wenn Sie den Passwortschutz nicht einrichten, kann es

durch absichtliche oder versehentliche Anderungen der
Konfigurationseinstellungen zu Verletzungen oder Tod
kommen.

* Stellen Sie immer einen Passwortschutz ein.

* Richten Sie ein Programm zur Verwaltung von
Passwortern ein, damit nur Personen Zugriff haben,
die die Auswirkungen von Anderungen verstehen.

Einige sicherheitsrelevante Funktionen sind speziell fur kollaborative
Roboteranwendungen ausgelegt. Diese sind iber die Einstellungen der
Sicherheitskonfiguration konfigurierbar. Sie werden verwendet, um die in der
Risikobeurteilung der Anwendung identifizierten Risiken anzugehen.

Die folgenden Punkte schranken den Roboter ein und kénnen somit die
Energielbertragung auf eine Person durch den Roboterarm, den Endeffektor
und das Werkstiick beeinflussen.

* Kraft und Leistungsbegrenzung: Diese wird verwendet, um
Klemmkrafte und -spannungen in Bewegungsrichtung fir den Fall
einer Kollision zwischen dem Roboter und dem Bediener zu
reduzieren.

* Drehmomentbegrenzung: Diese wird verwendet, um hohe
Ubergangsenergien und StoRkrafte bei Kollisionen zwischen Roboter
und Bediener durch Verringern der Robotergeschwindigkeit zu
reduzieren.

* Geschwindigkeitsgrenze: Wird verwendet, um sicherzustellen, dass
die Geschwindigkeit unter dem konfigurierten Grenzwert liegt.

Die folgenden Ausrichtungseinstellungen werden verwendet, um
Bewegungen zu vermeiden und die Exposition von scharfen Kanten und
Vorspriingen gegentiiber einer Person zu reduzieren.

* Positionsgrenze fiir Gelenke, Ellbogen und
Werkzeuge/Endeffektoren: Wird verwendet, um Risiken im
Zusammenhang mit bestimmten Korperteilen zu verringern:
Vermeiden Sie Bewegungen in Richtung Kopf und Hals.

* Grenze der Ausrichtung von Werkzeug/Endeffektor: Wird
verwendet, um die mit bestimmten Bereichen und Merkmalen des
Werkzeugs/Endeffektors und des Werkstlicks verbundenen Risiken
zu verringern: Vermeiden Sie, dass scharfe Kanten auf den Bediener
gerichtet sind, indem Sie die scharfen Kanten nach innen zum Roboter
hin drehen.
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Risiken der
Stoppleistung

Einige Sicherheitsfunktionen sind speziell fir jede Roboteranwendung konzipiert. Diese
Funktionen sind Gber die Einstellungen der Sicherheitskonfiguration konfigurierbar. Sie
werden verwendet, um Risiken im Zusammenhang mit der Stoppleistung der
Roboteranwendung zu beseitigen.

Im Folgenden werden die Stoppzeit und der Stoppweg des Roboters begrenzt, um
sicherzustellen, dass der Roboter anhélt, bevor die konfigurierten Grenzen erreicht
werden. Beide Einstellungen wirken sich automatisch auf die Geschwindigkeit des
Roboters aus, um sicherzustellen, dass das Limit nicht Uberschritten wird.

* Grenze fiir Stoppzeit: Wird verwendet, um die Anhaltezeit des Roboters zu
begrenzen.

* Grenze fiir Stoppweg: Wird verwendet, um den Stoppweg des Roboters zu
begrenzen.

Wenn Sie eine der beiden oben genannten Methoden verwenden, missen Sie die
Leistung nicht mehr regelmafRig manuell testen. Die Sicherheitssteuerung des Roboters
sorgt fiir eine kontinuierliche Uberwachung.

Wenn der Roboter in einer Roboteranwendung eingesetzt wird, in der Gefahren nicht
verninftigerweise beseitigt oder Risiken durch die Verwendung der eingebauten
sicherheitsrelevanten Funktionen nicht ausreichend reduziert werden kénnen (z. B. bei
Verwendung eines gefahrlichen Werkzeugs/Endeffektors oder eines gefahrlichen Prozesses),
dann sind SicherheitsmaRnahmen erforderlich.

Q WARNUNG
Das Versdumnis, eine Risikobeurteilung fur die Anwendung durchzufiihren,

kann die Risiken erhéhen.

* Fihren Sie immer eine Risikobeurteilung der Anwendung fiir
vorhersehbare Risiken und verninftigerweise vorhersehbaren
Missbrauch durch.

Bei kollaborativen Anwendungen umfasst die Risikobeurteilung die
vorhersehbaren Risiken aufgrund von Kollisionen und verniinftigerweise
vorhersehbarem Missbrauch.

Die Risikobeurteilung muss Folgendes umfassen:
* Schwere des Schadens
* Wahrscheinlichkeit des Auftretens

* Mdglichkeiten, die Gefdhrdungssituation zu vermeiden
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Madgliche Universal Robots hat die unten aufgefiihrten potenziellen Gefahren identifiziert, die der
Gefahren Integrator berlicksichtigen sollte. Bei speziellen Roboteranwendungen kénnen andere
erhebliche Gefahren vorhanden sein.

* Risiko von offenen Wunden durch scharfe Kanten oder Ecken am
Werkzeug/Anbaugerat oder an der Werkzeug-/Anbaugerateverbindung.

* Risiko von offenen Wunden durch scharfe Kanten und spitze Gegenstande in der
Nahe von Hindernissen.

* Blutergtisse durch Kontakt.
* Verstauchung oder Knochenbruch durch Aufprall.

* Auswirkungen als Folge lockerer Schrauben, die den Roboterarm oder das
Werkzeug/Anbauteil halten.

* Teile, die aus dem Werkzeug/Endeffektor herausfallen oder davonfliegen,
beispielsweise aufgrund einer unzureichenden Klemmung oder
Stromunterbrechung.

* Falsches Verstandnis dessen, was durch mehrere Not-Halt-Tasten gesteuert wird.
* Falsche Einstellung der Sicherheitskonfigurationsparameter.

* Falsche Einstellungen durch unautorisierte Anderungen der
Sicherheitskonfigurationsparameter.
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13.1. Quetschgefahr

Beschreibung Sie kdnnen Quetschgefahren vermeiden, indem Sie Hindernisse in diesen Bereichen
entfernen, den Roboter anders platzieren oder eine Kombination aus
Sicherheitsebenen und Gelenkgrenzen verwenden, um die Gefahren zu beseitigen und
zu verhindern, dass sich der Roboter in diesen Bereich seines Arbeitsraums bewegt.

é VORSICHT
Wenn der Roboter in bestimmten Bereichen platziert wird, kann es zu
Quetschgefahren kommen, die zu Verletzungen fihren kénnen.

Aufgrund der physikalischen Eigenschaften des Roboterarms erfordern bestimmte
Arbeitsbereiche besondere Aufmerksamkeit wegen Quetschgefahr. Dazu gehért ein
Bereich (links) bei radialen Bewegungen, wenn das Handgelenk 1 mindestens 800 mm
von der Basis des Roboters entfernt ist. Der andere Bereich (rechts) befindet sich bei
Tangentialbewegung innerhalb von 300 mm von der Basis des Roboters.
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13.2. Nachlaufzeit und -weg

Beschreibung AT
@ Sie kdnnen benutzerdefinierte Sicherheitsgrenzen fiir maximale

Nachlaufzeit und -strecke definieren.

Werden benutzerdefinierte Einstellungen verwendet, so wird die
Geschwindigkeit des Programms dynamisch angepasst, um die
ausgewahlten Grenzwerte stets einzuhalten.

Die grafischen Daten fir Gelenk 0 (Basis), Gelenk 1 (Schulter) und Gelenk 2
(Ellbogen) gelten fiir Nachlaufweg und Stoppdauer:

* Kategorie 0
* Kategorie 1

* Kategorie 2

Der Test an Gelenk 0 wurde Uber eine Horizontalbewegung durchgefiihrt, d. h. die
Drehachse stand senkrecht zum Boden. Bei den Tests Gelenk 1 und Gelenk 2 folgte
der Roboter einer vertikalen Bahn, bei der die Rotationsachsen parallel zum Boden
verliefen, und der Stopp erfolgte, wahrend sich der Roboter nach unten bewegte.

Die Y-Achse ist die Entfernung von der Stelle, an der der Stopp eingeleitet wird, bis zur
Endposition.

Der CoG der Nutzlast befindet sich am Werkzeugflansch.

Gelenk 0
(FUSS) 0.10{ —e— 100% extension
—8— 66% extension
0.08 —&— 33% extension
Nachlaufweg in '
Meter fiir 33 % £0.06
]
[v]
von 16 kg £ 0.04
3
0.02

0.00

w
w
o
o

100
Speed [%]

Nachlaufweg in
Meter fiir 66 % 0.12 1 —8— 100% extension
von 16 kg —8— 66% extension

0.10 { —® 33% extension

E 0.08
Y 0.06
c
I
© 0.04
]

0.02

\

0.00

w
w
o
o

100
Speed [%]
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Nachlaufweg in
Meter bei
maximaler
Nutzlast von

16 kg

Gelenk 0
(FUSS)

Nachlaufzeit in
Sekunden fir
33 % von 16 kg

Nachlaufzeit in
Sekunden fiir
66 % von 16 kg

Nachlaufzeit in
Sekunden bei
maximaler
Nutzlast von
16 kg

0.150

0.125

0.100

e o
o o
g <
o wu

N

viswance [mj

0.025

0.000

—&— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

w

3

=
15}
S}

66
Speed [%]

0.10

0.08

Time [s]
o
o
=)

M

0.04

0.02

0.04

0.02

0.14
0.12
0.10

Time [s]
o
o
<)

i\

0.06
0.04
0.02

—8— 100% extension
=8~ 66% extension
—&— 33% extension

w
@
=
o
o

66
Speed [%]

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

W

w
w
=
1)
o

66
Speed [%]

—8— 100% extension
—&— 66% extension
—&— 33% extension

w
@
=
1<)
=3

66
Speed [%]
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Gelenk 1
(SCHULTER) —@— 100% extension
0.125 1 —®— 66% extension
—8— 33% extension
Nachlaufweg in 0.100
.. o z
Meter fiir 33 % =0.075
von 16 kg =
2 0.050
3
v .A
0.000
33 66 100
Speed [%]
Nachlaufweg in
Meter fLII’ 66 % 0.20 —8— 100% extension
von 16 kg Ze 254 extencion
0.15
E
v 0.10
c
I
3 0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Nachlaufweg in
Meter be' 0.25 —@— 100% extension
maximaler T o 53w extancion
Nutzlast von 0.20
16 kg % 0.15
2
£0.10
(%)
2
0.05
0.00
Gelenk 1
(SCHULTER) 0.14 —8— 100% extension
—8— 66% extension
0.12 —8— 33% extension
Nachlaufzelf in 0.10
Sekunden flr % 0.08
33 % von 16 kg g
F 0.06
0.04
0.02

66
Speed [%]
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Nachlaufzeit in

Sekunden fiir 0.20 —e— 100% extension
0, —8— 66% extension
66 /0 von 16 kg =&~ 33% extension
0.15
0
v 0.10
£
=
0.00

66
Speed [%]

Nachlaufzeit in

Sekunden be| —8— 100% extension
maximaler 025 g S eenaion
Nutzlast von 0.20
16 kg 015
[
£
Fo.10
0.00
33 66 100
Speed [%]
Gelenk 2
(ELLBOGEN) —@— 100% extension
0.08
Nachlaufweg in
Meter fiir 33 % £0.06
(v}
von 16 kg e
£0.04
2
0.02
0.00
33 66 100
Speed [%]
Nachlaufweg in
Metel' fUI’ 66 % 0.150 —8— 100% extension
von 16 kg 0.125
-0.100
£0.075
3
£ 0.050
0.025
0.000

66
Speed [%]
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Nachlaufweg in

Meter be| —@— 100% extension
maximaler 0.20
Nutzlast von
16 kg £0.15
8
C
£0.10
i)
[a)
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Gelenk 2
(ELLBOGEN) 0.12 —8— 100% extension
Nachlaufzeit in 0.10
Sekunden flr T 0,08
33 % von 16 kg g
T 0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
Nachlaufzeit in
Sekunden fLIr 0.18 -&— 100% extension
66 % von 16 kg '
0.16
0.14
<0.12
£
F 0.10
0.08
0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
Nachlaufzeit in
Sekunden be| 0.30 —8— 100% extension
maximaler
0.25
Nutzlast von
16 kg ©0.20
()
£
Fo1s
0.10
33 66 100
Speed [%]
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13.3. Stoppkategorien

Beschreibung Je nach den Umstanden kann der Roboter drei Arten von Stopp-Kategorien (geman
IEC 60204-1 ausfiihren. Diese Kategorien sind in der folgenden Tabelle beschrieben:

Stoppkategorien Beschreibung

0 Roboter durch die sofortige Trennung der Stromversorgung
anhalten.

Roboter auf geordnete und kontrollierte Weise anhalten
Stromversorgung wird getrennt, sobald der Roboter anhalt.
*Roboter mit Energie flir Antriebe anhalten; Bahnverlauf wird
2 beibehalten. Antriebsenergie wird beibehalten, auch nhachdem
der Roboter anhalt.

* Universal Robots-Stopps der Kategorie 1 und 2 sind im Verlauf als SS1- oder SS2-
Stopps nach IEC 61800-5-2 beschrieben.
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14. Notfalle

Beschreibung

Folgen Sie den Anweisungen hier, um Notfallsituationen zu bewaltigen, wie z. B. die
Aktivierung des Nothalts mit dem roten Druckknopf. In diesem Abschnitt wird auch
beschrieben, wie Sie das System ohne Strom manuell bewegen kénnen.

14.1. Not-Halt

Beschreibung

Der Nothalt ist die rote Drucktaste auf dem Teach-Pendant. Betatigen Sie den Nothalt-
Schalter, um samtliche Roboterbewegungen zu stoppen. Aktivierung des Schutzstopps
bewirkt einen Stopp der Kategorie 1 (gemaf IEC 60204-1).

Schutzstopps sind kein Schutz gemaf ISO 12100.

Ein Nothalt ist eine erganzende SchutzmalRnahme, die nicht unbedingt Verletzungen
verhindert. Aus der Risikobewertung der Roboter-Anwendung sollte hervorgehen, ob
weitere Nothalt-Schalter bendétigt werden. Die Nothalt-Funktion und das auslésende
Gerat missen ISO 13850 entsprechen.

Nach Auslésen eines Nothalts rastet der Schalter in dieser Stellung ein. Daher muss
jedes Mal, wenn ein Nothalt aktiviert wird, dieser manuell an dem auslésenden Schalter
zuruckgesetzt werden.

Vor dem Zuriicksetzen des Schutzstopp-Schalters miissen Sie den Grund flr die
Aktivierung des Schutzstopp visuell identifizieren und bewerten. Eine visuelle
Bewertung aller Gerate in der Anwendung ist erforderlich. Sobald das Problem
behoben ist, setzen Sie die Nothalt-Taste zurlick.

Zuriicksetzen der Nothalt-Taste
1. Halten Sie den Druckknopf gedriickt und drehen Sie ihn im Uhrzeigersinn, bis
sich die Verriegelung I6st.

Sie sollten spiren, wenn die Verriegelung geldst ist, was darauf hinweist, dass
der Druckknopf zurlickgesetzt ist.

Uberpriifen Sie die Situation und ob der Nothalt zuriickgesetzt werden soll.

3. Stellen Sie nach dem Zuriicksetzen des Nothalts die Stromversorgung des
Roboters wieder her und setzen Sie den Betrieb fort.
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14.2. Bewegung ohne Antriebskraft

Beschreibung

Im Fall eines Notfalls, wenn das Antreiben des Roboters entweder unmaoglich oder
unerwiinscht ist, kdnnen Sie einen erzwungenen Backdrive verwenden, um den
Roboterarm zu bewegen.

Beim erzwungenen Backdrive muissen Sie den Roboterarm kréftig driicken oder ziehen,
um das Gelenk zu bewegen. Grofltere Roboterarme kdnnen mehr als eine Person
erfordern, um das Gelenk zu bewegen.

Jede Gelenkbremse verflgt Gber eine Rutschkupplung, mit der eine Bewegung bei
hohem Zwangsdrehmoment erméglicht wird. Der erzwungene Backdrive erfordert hohe
Krafte und es kdnnen eine oder mehrere Personen erforderlich sein, um den Roboter zu
bewegen.

In Spannsituationen werden zwei oder mehr Personen fiir den erzwungen Backdrive
bendtigt. In einigen Situationen sind zwei oder mehr Personen erforderlich, um den
Roboterarm zu demontieren.

Personal, das den UR-Roboter einsetzt, ist fiir die Reaktion auf Notfallereignisse zu
schulen. Zusétzliche Informationen sollten bei der Integration bereitgestellt werden.

ﬁ WARNUNG
Das Risiko, dass ein nicht abgestitzter Roboterarm bricht oder
herunterfallt, kann zu Verletzungen oder zum Tod flihren.

* Nehmen Sie den Roboter wahrend eines Notfalls nicht
auseinander.

* Stiitzen Sie den Roboterarm ab, bevor Sie den Strom
abschalten.

HINWEIS

Das manuelle Bewegen des Roboterarms ist nur fir Notfall- und
Servicezwecke vorgesehen. Unnétige Bewegungen des Roboterarms
kénnen zu Sachschaden fiihren.

* Bewegen Sie das Gelenk nicht mehr als 160 Grad, um
sicherzustellen, dass der Roboter seine urspriingliche Position
finden kann.

* Bewegen Sie kein Gelenk mehr als notig.

14.3. Betriebsmodus
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Beschreibung

Sie kdnnen die verschiedenen Modi tiber das Teach-Pendant oder den Dashboard-
Server aufrufen und aktivieren. Wenn ein externer Moduswaébhler integriert ist, steuert
dieser die Modi und nicht PolyScope oder der Dashboard-Server.

Automatikmodus Wenn dieser Modus aktiv ist, kann der Roboter nur ein Programm mit
vordefinierten Aufgaben ausfiihren. Sie kdnnen Programme und Installationen nicht
andern oder speichern.

Manueller Modus Wenn dieser Modus aktiv ist, kdnnen Sie den Roboter
programmieren. Sie kdnnen Programme und Installationen dndern und speichern. Die
im manuellen Modus verwendeten Geschwindigkeiten miissen begrenzt werden, um
Verletzungen zu vermeiden. Wenn der Roboter im manuellen Modus arbeitet, kann
eine Person in Reichweite des Roboters positioniert werden. Die Geschwindigkeit muss
auf den Wert begrenzt werden, der fiir die Risikobeurteilung der Anwendung
angemessen ist.

ﬁ WARNUNG
Verletzungen kénnen auftreten, wenn die verwendete

Geschwindigkeit, wahrend der Roboter im manuellen Modus arbeitet,
zu hoch ist.

Wiederherstellungsmodus Dieser Modus wird aktiviert, wenn die
Sicherheitsbegrenzung des aktiven Grenzwertes liberschritten wird. Der Roboterarm
flihrt einen Stopp der Kategorie 0 aus. Wenn eine aktive Sicherheitsgrenze, wie eine
Gelenkpositionsgrenze oder eine Sicherheitsebene bereits beim Einschalten des
Roboterarms tberschritten ist, wird er im Wiederherstellungsmodus gestartet. Dadurch
ist es moglich, den Roboterarm innerhalb der Sicherheitsgrenzen zuriickzubewegen. Im
Wiederherstellungsmodus ist die Bewegung des Roboterarms durch einen festen
Grenzwert eingeschrankt, den Sie nicht &ndern kénnen.

Manueller Hochgeschwindigkeitsmodus Wenn dieser Modus aktiviert ist, kdnnen Sie
die Standard-Geschwindigkeitsgrenze des Werkzeugs und Ellbogens voriibergehend
Uberschreiten.

Wenn ein dreistufiger Zustimmschalter konfiguriert und entweder losgelassen (nicht
gedrtickt) oder vollstandig heruntergedriickt ist, fiihrt der Roboter im manuellen Modus
einen Schutzstopp durch.

Zum Umschalten zwischen Automatik- und Manuellem Modus muss der dreistufige
Zustimmschalter vollstandig losgelassen und erneut gedrlickt werden, damit der
Roboter die Bewegungsfreigabe erhalt. Wenn Sie den manuellen
Hochgeschwindigkeitsmodus verwenden, kénnen Sie den Bewegungsspielraum des
Roboters mithilfe von Gelenkgrenzen oder Sicherheitsebenen einschranken.

HINWEIS
Nach flinf Minuten Inaktivitat wird die Geschwindigkeitsgrenze auf den
Standardwert zurlickgesetzt.
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Aktivieren der
manuellen

Hochgeschwindigkeit

Modus
wechseln

1. Tippen Sie auf Anwendung und wahlen Sie Sicherheit.

2. Greifen Sie auf die Drei-Stellungs-Zustimmschalter-Optionen zu.

erlauben.

3. Schieben Sie auf der Seite den Regler manuelle Hochgeschwindigkeit

Betriebsmodus

Roboter mit +/- im Bewegen-Tab
bewegen

Manuell

X

Automatisch

Freedrive

X

Programme ausflihren

Reduzierte
Geschwindigkeit*

Programm speichern und bearbeiten

X

*Wenn ein Drei-Stellungs-Zustimmschalter konfiguriert ist, arbeitet der Roboter mit

manueller reduzierter Geschwindigkeit, es sei denn, der manuelle
Hochgeschwindigkeitsmodus wird aktiviert.

WARNUNG

* Alle abgeschalteten Schutzvorrichtungen missen wieder voll
funktionsfahig gemacht werden, bevor der Automatikmodus ausgewahlt

wird.

* Wo immer mdglich, darf der manuelle Modus nur verwendet werden, wenn
sich alle Personen aulerhalb des abgesicherten Bereichs befinden.

* Wenn ein externer Moduswahler verwendet wird, muss er aul3erhalb des
abgesicherten Bereichs platziert werden.

* Im Automatikmodus darf niemand den abgesicherten Bereich betreten
oder sich darin aufhalten, es sei denn, es wird ein Schutzmechanismus
verwendet oder die kollaborative Anwendung ist fir die Leistungs- und
Kraftbegrenzung (PFL) validiert.
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Dreistellungs-

Wenn ein Drei-Stellungs-Zustimmschalter verwendet wird und sich der Roboter

Freigabevorrichtung im manuellen Modus befindet, missen Sie den Drei-Stellungs-Zustimmschalter in

Moduswechsel

die mittlere Position driicken. Der dreistufige Zustimmschalter ist im
Automatikmodus wirkungslos.

HINWEIS
* Einige UR-RobotergrofRen sind moglicherweise nicht mit

einem Drei-Stellungs-Zustimmschalter ausgestattet.
Wenn die Risikobeurteilung die Aktivierung des Gerats
erfordert, muss ein 3PE-Teach-Pendant verwendet
werden.

Fir die Programmierung wird ein 3PE-Teach-Pendant empfohlen. Wenn sich im
manuellen Modus eine weitere Person im abgesicherten Bereich aufhalten kann,
kann ein zusatzliches Gerét integriert und fur die Nutzung durch die weitere
Person konfiguriert werden.

Um zwischen den Modi zu wechseln, wahlen Sie in der rechten Kopfzeile das
Profilsymbol, um die Modusauswahl anzuzeigen.

* Automatik zeigt an, dass der Betriebsmodus des Roboters auf Automatik
eingestellt ist.

* Manuell zeigt an, dass der Betriebsmodus des Roboters auf Manuell eingestellt
ist.

PolyScope X befindet sich automatisch im manuellen Modus, wenn die Sicherheits-E/A-
Konfiguration mit Drei-Stellungs-Zustimmschalter aktiviert ist.

UR16e PolyScope X
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14. Notfalle
Remote- Es ist nur moglich, den Remote-Modus zu dndern, wenn Sie den Betriebsmodus auf
Modus »LAutomatisch® gedndert haben.
auswihlen Wenn Sie den Remote-Modus von ,Remote” auf ,Lokal“ &ndern, wird der Betriebsmodus
zuriick zu ,manuell” gehen.
Safety Overview
MrETETD Mode Selection
Select Operational mode
Bobotlimits Stand clear of the robot Automatic or Remote mode is activated.
Joint Position ® Manual Automatic
Select Remote mode
Jint Speed Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes Local Remote
Input
Output
Hardware
Three Position
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15. Transport

Beschreibung Transportieren Sie den Roboter nur in seiner Originalverpackung. Bewahren Sie das
Verpackungsmaterial an einem trockenen Ort auf, fiir den Fall, dass Sie den Roboter
spater noch einmal umziehen méchten.

Beim Transport des Roboters von der Verpackung zur Aufstellflache, heben Sie beide
Rohre des Roboterarms gleichzeitig an. Halten Sie den Roboter in Stellung, bis alle
Montageschrauben am Fuf¥flansch des Roboters sicher festgezogen sind.

Heben Sie die Control-Box am Giriff an.

WARNUNG

Falsche Hebetechniken oder die Verwendung ungeeigneter
Hebevorrichtungen kénnen zu Verletzungen fihren.

* Vermeiden Sie eine Uberlastung lhres Riickens oder anderer
Korperteile, wenn Sie die Ausrlistung heben.

* Verwenden Sie geeignete Hebegerate.
* Alle regionalen und nationalen Richtlinien zum Heben sind zu befolgen.

* Stellen Sie sicher, dass der Roboter gemaf der Anleitung in
»,Mechanische Schnittstelle“ montiert wird.

HINWEIS
Wenn der Roboter wahrend des Transports an eine Drittanbieteranwendung/ -
installation angeschlossen ist, lesen Sie bitte Folgendes:

* Durch den Transport des Roboters ohne Originalverpackung erléschen
alle Garantien von Universal Robots A/S.

* Wenn der Roboter als Teil einer vorgefertigten Losung, sicher montiert
und in voller Ubereinstimmung mit den unten aufgeflihrten
Empfehlungen transportiert wird, gilt dies nicht als Garantieverletzung.

Haftungsausschluss  Universal Robots kann nicht fiir Schaden haftbar gemacht werden, die durch den
Transport der Gerate verursacht wurden.
Siehe die Empfehlungen fir den Transport ohne Verpackung unter: universal-
robots.com/manuals
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15.1. Transport ohne Verpackung

Beschreibung Universal Robots empfiehlt immer, den Roboter in der Originalverpackung zu
transportieren.
Diese Empfehlungen zielen darauf ab, unerwiinschte Vibrationen in Gelenken und
Bremssystemen zu reduzieren und die Rotation der Gelenke zu verringern.
Wenn der Roboter ohne Originalverpackung transportiert wird, beachten Sie bitte die
folgenden Richtlinien:

* Klappen Sie den Roboter so weit wie mdglich zusammen. Transportieren Sie
den Roboter nicht in der Singularitatsposition.

* Verlegen Sie den Schwerpunkt des Roboters so nah wie mdglich an die Basis.

* Befestigen Sie jedes Rohr an zwei verschiedenen Punkten auf einer festen
Oberflache.

* Sichern Sie jeden angebrachten Endeffektor fest in 3 Achsen.

Trans
port

Klappen Sie den Roboter so weit wie
mdglich zusammen. @

Transportieren Sie ihn nicht

ausgefahren.
(Singularitatsposition) w

Befestigen Sie die Réhren auf einer

festen Oberflache.
Befestigen Sie den Endeffektor in 3
Achsen.

15.2. Autbewahrung des Teach-Pendant
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Beschreibung Der Bediener muss ein klares Verstandnis daflir haben, was der Nothalt am Teach-
Pendant beim Dricken fir Auswirkungen hat. Es kann beispielsweise zu Verwirrungen
bei einer Multi-Roboter-Installation kommen. Es sollte klargestellt werden, ob der
Nothalt am Teach-Pendant die gesamte Installation oder nur den angeschlossenen
Roboter stoppt.

Wenn Verwirrungen nicht auszuschlieen sind, bewahren Sie das Teach-Pendant so
auf, dass die Nothalt-Taste nicht sichtbar oder nutzbar ist.

15.3. Langzeitlagerung

Beschreibung Dieser Bereich beschreibt allgemeine Richtlinien fur die langfristige Lagerung von
Robotern und Ersatzteilen.
Dies gilt fur alle Robotergenerationen und Ersatzteile.

Ein Roboter gilt als langfristig gelagert, wenn er fiir einen Zeitraum von 6 Monaten oder
langer gelagert wird.

Richtlinien Um den Roboter und die Ersatzteile im bestmdglichen Zustand zu halten, wird empfohlen,
die Ubliche bewahrte Verfahrensweise zu befolgen, welche Folgendes besagt:

* Lagertemperatur: 10°C-30°C
* Luftfeuchtigkeit: Relative Feuchtigkeit von 20-60 %

* Universal Robots empfiehlt, Roboter mindestens einmal im Jahr auszupacken, in
Betrieb zu nehmen und diesen ein Programm mit einer leichten Last ausfiihren zu
lassen, bei dem alle Gelenke mindestens 5 Mal um mindestens 90 Grad in jede
Richtung gedreht werden, um die Schmiermittel zu verteilen.

Montieren Sie auRerdem Ersatzgelenke an einem Arm und fiihren Sie dieselbe
Betriebsroutine durch, falls moglich.

* In seltenen Fallen kann es erforderlich sein, die Roboter nach der Lagerung
abzuwischen, um Uberschiissige Schmiermittel zu entfernen, welche aus den
Dichtungen gezogen sind.

* Die Batterie ist fuir die Lebensdauer des Roboters ausgelegt und wird nicht geladen,
wenn das System mit Strom versorgt wird. Die Lebensdauer der Batterie betragt 8
bis 10 Jahre, aber fir die e-Series und UR-Series kdnnen sie ersetzt werden.

* Flashspeicher kdnnen ihre Datenkapazitat tiber Zeit verlieren, daher besteht
potenziell die Gefahr, dass die Daten auf z. B. der SD-Karte neu geflasht werden
mussen.
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16. Wartung und Reparatur

Beschreibung

Sicherheit bei
der Wartung

Wartungsarbeiten, Inspektionen und Kalibrierungen sind unter Einhaltung aller
Sicherheitsanweisungen in diesem Handbuch, dem UR Service Manual und gemaf
den &rtlichen Anforderungen durchzuflihren.

Reparaturarbeiten sollten nur von Universal Robots durchgefiihrt werden. Vom Kunden
designierte, geschulte Personen kdnnen Reparaturen durchfiihren, sofern sie das
Service-Handbuch beachten.

Der Zweck der Wartung und Reparatur ist es, sicherzustellen, dass das System weiterhin
wie erwartet funktioniert.

Bei Arbeiten am Roboterarm oder der Control-Box sind die folgenden MaRnahmen und
Warnungen zu beachten.

WARNUNG

Die Nichteinhaltung der unten aufgefiihrten Sicherheitsmalinahmen kann
zu Verletzungen fiihren.

* Ziehen Sie das Hauptstromkabel an der Unterseite der Control-Box
ab, um sich zu vergewissern, dass es vollig stromlos ist. Schalten
Sie alle anderen Stromquellen aus, die mit dem Roboterarm oder
der Control-Box verbunden sind. Treffen Sie die erforderlichen
Vorkehrungen, um zu verhindern, dass andere Personen wéhrend
der Reparaturzeit Strom in das System einspeisen.

* Priifen Sie den Erdungsanschluss bevor Sie das System wieder
einschalten.

* Beachten Sie die ESD-Vorschriften, wenn Teile des Roboterarms
oder der Control-Box demontiert werden.

* Verhindern Sie das Eindringen von Wasser und Staub in den
Roboterarm oder die Control-Box.
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Sicherheit bei

der Wartung A WARNUNG
Wenn bei vollstdndig gedffneter Tur kein Platz fiir die Control-Box
gelassen wird, kann dies zu Verletzungen fiihren.

* Sehen Sie mindestens 915 mm Platz vor, damit sich die Tir der
Control-Box vollsténdig 6ffnen lasst und Zugang fir
Wartungsarbeiten besteht.

Q WARNUNG: ELEKTRIZITAT

Wenn Sie die Stromversorgung der Control-Box nach dem Ausschalten
zu schnell I6sen, kann dies zu Verletzungen durch elektrische Gefahren
fuhren.

* Vermeiden Sie, das Netzteil im Inneren der Control-Box zu lI6sen,
da selbst mehrere Stunden nach dem Ausschalten der Control-Box
hohe Spannungen (bis zu 600 V) vorhanden sein kénnen.

Stellen Sie nach Fehlerbehebungen, Wartungen und Reparaturen sicher, dass die
Sicherheitsanforderungen erfillt sind. Halten Sie die nationalen oder regionalen
Arbeitsschutzvorschriften ein. Die korrekte Funktion aller Sicherheitsfunktionseinstellungen
ist ebenfalls zu testen und zu bestatigen.

16.1. Testen der Stoppleistung

Beschreibung Testen Sie regelmaRig, um festzustellen, ob die Stoppleistung beeintrachtigt ist.
Langere Stoppzeiten kdnnen eine Anpassung der Sicherheitsvorkehrungen erforderlich
machen, méglicherweise mit Anderungen an der Anlage. Wenn die
Sicherheitsfunktionen Stoppzeit und/oder Stoppweg verwendet werden und die
Grundlage der Strategie zur Risikominderung bilden, ist keine Uberwachung oder
Prifung der Stoppleistung erforderlich. Der Roboter fuhrt eine kontinuierliche
Uberwachung durch.

16.2. Reinigung und Inspektion des Roboterarms

Beschreibung Im Rahmen der regelmafRigen Wartung kann der Roboterarm gemaf den
Empfehlungen in diesem Handbuch und den értlichen Anforderungen gereinigt werden.
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Reinigungsmethoden

Um Staub, Schmutz oder Ol auf dem Roboterarm und/oder Teach-Pendant zu
entfernen, verwenden Sie einfach ein Tuch und eines der unten aufgefiihrten
Reinigungsmittel.

Oberflachenvorbereitung: Vor dem Auftragen der Losungen unten missen
Oberflachen moglicherweise durch Entfernen von losem Schmutz oder Dreck
vorbereitet werden.

Reinigungsmittel:
* Wasser
* 70 % Isopropylalkohol
* 10 % Ethanolalkohol
* 10 % Naphtha (Zum Entfernen von Fett)

Anwendung: Die L6ésung wird in der Regel mit einer Sprihflasche, einem Pinsel,
einem Schwamm oder einem Tuch auf die zu reinigende Oberflache
aufgetragen. Sie kann je nach Verschmutzungsgrad und Art der zu reinigenden
Oberflache direkt aufgetragen oder weiter verdiinnt werden.

Schrubben: Bei hartnackigen Flecken oder stark verschmutzten Bereichen kann
die Lésung mit einer Biirste, einem Schrubber oder anderen mechanischen
Mitteln geschrubbt werden, um die Verunreinigungen zu l6sen.

Einwirkzeit: Wenn nétig, lasst man die Lésung bis zu 5 Minuten auf der
Oberflache verweilen, um die Verunreinigungen effektiv aufzulésen.

Abspiilen: Nach der Einwirkzeit wird die Oberflache in der Regel griindlich mit
Wasser abgesplilt, um die geldsten Verunreinigungen und verbleibende
Reinigungsmittelriickstande zu entfernen. Es ist wichtig, dass Sie griindlich
abspllen, um zu verhindern, dass Rickstadnde Schaden verursachen oder ein
Sicherheitsrisiko darstellen.

Trocknung: Schlieflich kann die gereinigte Oberflache an der Luft getrocknet
oder mit Handtiichern getrocknet werden.

WARNUNG

Verwenden Sie in einer verdiinnten Reinigungslésung
KEIN BLEICHMITTEL.
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A

WARNUNG

Fett ist reizend und kann eine allergische Reaktion auslésen. Kontakt, Einatmen
oder Verschlucken kdnnen zu Krankheiten oder Verletzungen fiihren. Um
Krankheiten oder Verletzungen vorzubeugen, halten Sie sich an Folgendes:

* VORBEREITUNG:
* Stellen Sie sicher, dass der Bereich gut beliiftet ist.

* Lagern Sie keine Lebensmittel oder Getranke in der Nahe des
Roboters und der Reinigungsmittel.

* Stellen Sie sicher, dass sich eine Moglichkeit zum Auswaschen
der Augen in der Nahe befindet.

* Sammeln Sie die erforderliche PSA (Handschuhe, Augenschutz)
* TRAGEN SIE:

* Schutzhandschuhe: Olbesténdige Handschuhe (Nitril),
undurchlassig und besténdig gegen das Produkt.

* Augenschutz: Wird empfohlen, um einen versehentlichen Kontakt
des Fetts mit den Augen zu vermeiden.

* NICHT VERSCHLUCKEN/VERZEHREN.
* Im Falle von

* Hautkontakt mit Wasser und einem milden Reinigungsmittel
abwaschen

* Hautreaktionen arztliche Hilfe aufsuchen

* Kontakt mit den Augen eine Augensplilstation benutzen, arztliche
Hilfe in Anspruch nehmen.

* Einatmen von Dampfen oder Verschlucken von Fett einen Arzt
aufsuchen

* Nach der Fettarbeit
* kontaminierte Arbeitsflachen reinigen.
* gebrauchte Putzlappen oder Papiertiicher entsorgen.

* Der Kontakt mit Kindern und Tieren ist verboten.
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Roboterarm Die folgende Tabelle ist eine Checkliste der von Universal Robots empfohlenen

Inspektionsplan Inspektionen. Fiihren Sie regelmafig Inspektionen durch, wie in der Tabelle empfohlen.
Alle referenzierten Teile, die sich in einem inakzeptablen Zustand befinden, miissen
nachgebessert oder ersetzt werden.

Art der Inspektionsmallinahme Zeitrahmen
Monatlich  Halbjahrlich  Jahrlich

1 Flache Ringe \% X

Uberprifen
2 Roboterkabel \Y X

Uberprifen
3 Verbindung der \Y X

Roboterkabel

Uberprifen
4 Befestigungsschrauben | F X

des Roboterarms priifen
*

5 Schrauben der F X
Werkzeugbefestigung
prifen *
6 Rundschlinge F X

Roboterarm
Inspektionsplan HINWEIS
Die Verwendung von Druckluft zur Reinigung des Roboterarms kann

die Komponenten des Roboterarms beschéadigen.

* Verwenden Sie zur Reinigung des Roboterarms niemals
Druckluft.
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Roboterarm 1. Bringen Sie den Roboterarm in die NULL-Position, wenn méglich.
Inspektionsplan 2. Schalten Sie das Geréat aus und ziehen Sie das Netzkabel von der Control-Box
ab.

3. Uberpriifen Sie das Kabel zwischen der Control-Box und dem Roboterarm auf
eventuelle Schaden.

Prifen Sie, ob die Befestigungsschrauben der Basis richtig angezogen sind.
Prifen Sie, ob die Schrauben des Werkzeugflansches richtig angezogen sind.
Prifen Sie die flachen Ringe auf Verschlei und Beschadigungen.

* Ersetzen Sie die flachen Ringe, falls diese abgenutzt oder beschadigt
sind.

HINWEIS

Wenn innerhalb des Garantiezeitraums Schaden an einem Roboter
festgestellt werden, wenden Sie sich an den Handler, bei dem der
Roboter gekauft wurde.

Inspektion 1. Entfernen Sie alle Werkzeuge oder Anhange oder stellen Sie
TCP/Nutzlast/Schwerpunkt gemaR Werkzeugspezifikationen ein.

2. Bewegen des Roboterarms in Freedrive:

* Driicken Sie bei einem 3PE-Teach-Pendant schnell auf die Taste, lassen Sie
sie los, driicken Sie erneut leicht auf die Taste und halten Sie die 3PE-Taste in
dieser Position.

Einschalttaste 3PE-Taste

3. Ziehen/Schieben Sie den Roboter in eine horizontal verlangerte Position und lassen
Sie ihn los.

.
N
O
O,
:

H

=

4. Vergewissern Sie sich, dass der Roboterarm die Position ohne Unterstltzung und
ohne Aktivierung von Freedrive halten kann.

16.3. Reinigungvon TP und CB
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Reinigen des
Teach-Pendant-
Touchscreens

Reinigen des
Controller

Die
Controllerfilter
ersetzen

Verwenden Sie ein mildes, industrielles Reinigungsmittel ohne Diinnmittel oder
aggressive Zusatze. Verwenden Sie keine rauen Materialien, um den Bildschirm
abzuwischen. Universal Robots bewirbt kein spezielles Reinigungsmittel.

Wischen Sie die Control-Box mit einem feuchten Tuch ab, falls notwendig.
Verwenden Sie die Reinigungsempfehlung, die in der Gebrauchsanleitung aufgefiihrt
ist.

Auf beiden Seiten der Control-Box befindet sich ein Filter.

1. Entfernen Sie den duf3eren Kunststoffrahmen, indem Sie dort ziehen, wo die
roten Pfeile sind, wie in den Bildern bei Abbildung 3.7 dargestellt. Der Rahmen
kippt nach auf3en.

2. Ersetzen Sie die Filter.

Abbildung 3.7. Ersetzen der Controllerfilter.

16.4. Software-Installation
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Zum 1. Tippen Sie in PolyScope im linken Menl auf Anwendung und wahlen Sie
Konfigurieren Sicherheit aus.
der 3PE-TP- = B htmscera G
Softwa re oo Application &
@ Tﬁ &Q g
. 8 B
: 8 - g @
Q Mounting Frames Grids. End Effectors , Motion Profiles Application Variables bl
o3 Variables
= g ©
o L @ B

Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

nfiguration, Logo, og Message:
g Temperatures

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

2. Tippen Sie auf Hardware und dann auf die Schaltflache Entsperren.

Ee—
s
v Robot Limits Hardware
spoed Limic Select connected Teach Pendant

Joint Positions

Joint Speeds

v safetylo

Inputs

Outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

o v
= .1000.00 mm/s — 10w t

3. Geben Sie das Passwort ein und tippen Sie auf Bestédtigen. Das Teach-Pendant
ist jetzt aktiviert.

4. Tippen Sie auf Anwenden, um das System neu zu starten. PolyScope wird
weiterhin ausgeflihrt.

5. Tippen Sie auf Anwenden und neu starten und dann auf Konfiguration
bestatigen, um die Software-Installation des 3PE-Teach-Pendants
abzuschlieen.
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1/. Entsorgung und Umwelt

Beschreibung

Die Roboter von Universal Robots sind in Einklang mit den geltenden nationalen
Gesetzen, Bestimmungen und Normen zu entsorgen. Diese Verantwortung liegt beim
Besitzer des Roboters.

UR-Roboter werden unter Einhaltung der Beschrankung der Verwendung gefahrlicher
Stoffe zum Schutz der Umwelt hergestellt, wie in der europaischen RoHS-Richtlinie
2011/65/EU festgelegt. Wenn Roboter (Roboterarm, Control-Box, Teach-Pendant) an
Universal Robots Denmark zurlickgegeben werden, wird die Entsorgung von Universal
Robots A/S organisiert.

Die Entsorgungsgebiihr fiir UR-Roboter, die auf dem danischen Markt verkauft werden,
wird von Universal Robots A/S im Voraus an DPA-system bezahlt. Importeure in
Landern, die der europdischen WEEE-Richtlinie 2012/19/EU unterliegen, sind selbst fur
ihre Registrierung im nationalen WEEE-Register ihres Landes verantwortlich. Die
Gebluhr betragt hierfiir in der Regel weniger als 1 €/Roboter.

Hier finden Sie eine Liste der nationalen Register: https://www.ewrn.org/national-
registers.

Hier kénnen Sie nach Global Compliance suchen: https://www.universal-
robots.com/download.
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Substanzen im Roboterarm

UR-Roboter * Robhre, Basisflansch, Werkzeughalterung: Eloxiertes Aluminium
* Gelenkgehause: Pulverbeschichtetes Aluminium
* Schwarze Band-Dichtringe: AEM-Gummi

* Zusatzlicher Schleifring unter schwarzem Band: Geformter schwarzer
Kunststoff

* Endkappen/Deckel: PC/ASA-Kunststoff

* Kleinere mechanische Komponenten, z. B. Schrauben, Muttern,
Abstandshalter (Stahl, Messing und Kunststoff)

* Drahtbiindel mit Kupferdrahten und kleineren mechanischen Komponenten,
z. B. Schrauben, Muttern, Abstandshalter (Stahl, Messing und Kunststoff)

Gelenke des Roboterarms (intern)
* Zahnrader: Stahl und Schmierfett (siehe Service-Handbuch)
* Motoren: Eisenkern mit Kupferdrahten

* Drahtbiindel mit Kupferdrahten, Leiterplatten, verschiedene elektronische
Komponenten und kleinere mechanische Komponenten

* Fugendichtungen und O-Ringe enthalten eine geringe Menge PFAS, eine
Verbindung in PTFE (auch bekannt als Teflon™M).

* Schmierfett: Synthetisches + Mineral6l mit einem Verdickungsmittel aus
Lithiumkomplexseife oder Urea. Enthalt Molybdan.

* Je nach Modell und Produktionsdatum kann die Farbe des Fettes
gelb, magenta, dunkelrosa, rot oder griin sein.

* Das Service-Handbuch enthélt detaillierte VorsichtsmaRnahmen fiir
die Handhabung und Sicherheitsdatenblatter fir Schmiermittel.

Control-Box
* Gehause: Pulverbeschichteter Stahl
* Standard-Control-Box

* Gehause aus Aluminiumblech (im Inneren des Gehauses). Dies ist auch das
Gehéause des OEM-Controllers.

* Standard-Control-Box und OEM-Controller.

* Drahtbiindel mit Kupferdrahten, Leiterplatten, verschiedene elektronische
Komponenten, Kunststoffstecker und kleinere mechanische Komponenten,
z. B. Schrauben, Muttern, Abstandshalter (Stahl, Messing und Kunststoff)

* Eine Lithium-Batterie ist auf einer Platine montiert. Lesen Sie im Service-
Handbuch nach, wie Sie das Geréat entfernen kdnnen.
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18. Erklarungen und Zertifizierungen
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18. Erklarungen und Zertifizierungen

18.1. Einbauerklarung (Original)
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UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B)

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

Universal Robots A/S David Brandt, Technology Officer R&D
Energivej 51, DK-5260 Odense SDK | Universal Robots A/S, Energivej 51, 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 teach pendant Function is determined by the completed machine (robot
application or cell with end-effector, intended use and application program).

Model: | UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) with the standard control box and the
UR16e with the OEM DC Controller:
Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

Effective May 2021: UR10e specification in’?’provement to 12. Sk%maximum ayload.
OTE: This DOl is NOT applicable for use with the OEM AC Controller,

Serial Number: | Starting XY 245000000 and higher except the UR16e with OEM DC Controller.
See control box markings.

Fact
a;ezrry Sequential numbering, restarting at 0 each year
e-Series 3=UR3e, 5 =URbe, 7= URT7e, 0 =UR10e, 1=UR12e, 2 = UR10e (12kg payload), 6 = UR16e

Incorporation: | Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e and UR16e) shall only be put into
service upon being integrated into a final complete machine (robot application or cell), which
conforms with the provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is 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,
1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP, 1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,4.1.2.3,4.1.3, 4.3.3, Annex VL.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.
See the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives & Article 6 of the EMC Directive:
() ENIS010218-1:2011 X () ENISO 13850:2015 () EN 61000-3-3: 2013
() ENIS012100:2010 (I) ENIEC 60204-1:2018 as applicable | (Ill) EN 61000-6-1:2007 & 2019
(1) ENISO 13732-1:2008 as applicable | (1) EN IEC 60320-1:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY
(1) ENISO 13849-1:2015 X () EN IEC 60664-1:2006 & 2020 (1) EN 67000-6-2:2005 & 2019
2023 edition has no relevant changes | ()(I1) EN 60947-5-5:1997+A2:2017 () EN IEC 61000-6-3:2007 & 2021
() ENISO 13849-2:2012 () EN IEC 60947-5-8:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY

Y See TUV Rheinland Certificates

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (I EN 60068-2-27:2009 (I EN'IEC 61000-6-4:2023

(I) 1SO/TS 15066:2016 as applicable (Il1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 () EN 61326-3-1: 2017

(1) EN 60068-2-1: 2007 EN 60529:1991/A2/AC:2019 [Industrial locations SIL 2]

(1) EN 60068-2-2:2007 (M) EN IEC 61000-3-2:2019/A2:2024 (1) 1EC 61784-3:2021/AMD1:2024 [SIL2]

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,
ISO 14001 certificate DK019349, and I1SO 45001 certificate #DK019350.

/1,9 ~,
Odense Denmark, 5 Dec 2025 (ﬁ{‘,ﬁ,\ S e Hor
Roberta Nelson Shea Global Technical Compliance Officer
This DOI can change without notice. For the most recent DOI, the latest User Manual and DOI are available from the UR website.

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark www.universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60
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18. Erklarungen und Zertifizierungen

18.2. Erklarungen und Zertifikate

Ubersetzung der Originalanleitung

EU-Konformitétserklarung (gemaR 2006/42/EG Anhang Il B)

Hersteller

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Danemark

Person der Gemeinschaft, die fiir
die Zusammenstellung der
technischen Datei autorisiert ist

David Brandt
Technology Officer, F&E
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Beschreibung und Identifizierung der

unvollstdndigen Maschine(n)

Produkt und Funktion:

Der mehrachsige Mehrzweck-Manipulator-Roboter mit Control-Box
& mit oder ohne Teach-Pendant-Funktion wird von der vollstandigen
Maschine bestimmt (Roboteranwendung oder Roboterzelle mit
Endeffektor, bestimmungsgemaler Verwendung und
Anwendungsprogramm).

Modell:

UR3e, URS5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) mit der
standardmaRigen Control-Box und der UR16e mit dem OEM DC
Controller:

* Giltig ab Oktober 2020: Standard-Teach-Pendants (TP) und
Teach-Pendants mit dreistufigem Zustimmtaster (3PE TP).

* Giltig ab Mai 2021: UR10e Spezifikationsverbesserung zu
12.5kg Nutzlast.

Hinweis:

Diese ist Einbauerklarung NICHT fiir die Verwendung mit dem OEM AC Controller
geeignet, auler dem UR16e mit OEM DC Controller. Siehe Markierungen auf der
Control-Box.

Seriennummer:

Ab 20235000000 und héher
Jahr ¢_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10 Nutzlast), 1=UR12e,

2=UR10e (12,5 kg), 6=UR16€ Fortjaufende Nummerierung, die jedes Jahr wieder
bei 0 anfangt

Einbindung:

Die Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e
und UR16e) dirfen erst dann in Betrieb genommen werden, wenn
sie in eine endgliltige vollstandige Maschine (Roboteranwendung
oder Zelle) integriert sind, die den Bestimmungen der
Maschinenrichtlinie und anderer anwendbarer Richtlinien entspricht.

Richtlinien erftillen:

Es wird erklért, dass obenstehende Produkte entsprechend der Lieferung die unten ausgefiihrten

Wenn diese teilweise vollstdndige Maschine integriert ist und zu einer vollstdndigen Maschine wird, ist der
Integrator daflr verantwortlich, dass die vollstdndige Maschine alle geltenden Richtlinien erfullt, das CE-
Kennzeichen zu beantragen und die Konformitatserklarung (DOC) bereitzustellen.

|. Maschinenrichtlinie 2006/42/EG

Die folgenden wesentlichen Anforderungen sind erfillt: 1.1.2,
1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,
1.4.1mit3PETP,1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3, 1.7.2,
1.7.4,4.1.21,4.1.2.3,4.1.3, 4.3.3, Anhang VI. Es wird erklart, dass
die relevanten technischen Unterlagen gemaf Anhang VIl Teil B der
Maschinenrichtlinie zusammengestellt wurden.

Il. Niederspannungsrichtlinie
2014/35/EU

Siehe die Niederspannungsrichtlinie und die verwendeten
harmonisierten Normen unten.

UR16e PolyScope X

217 Benutzerhandbuch



18. Erklarungen und Zertifizierungen

R
UNIVERSAL ROBOTS

EU-Konformitatserklarung (geman 2006/42/EG Anhang |l B)

[ll. EMV-Richtlinie 2014/30/EU

Siehe die EMV-Richtlinie und die verwendeten harmonisierten

Normen unten.

der EMV-Richtlinie:

Siehe die verwendeten harmonisierten Normen gemaR Artikel 7(2) der MD- und LV-Richtlinie und Artikel 6

(D ENI1SO 10218-1:2011 *

(H EN1SO 12100:2010

(I) EN IEC 60204-1:2018 sofern
anwendbar

() ENISO 13849-1:2015*
Ausgabe 2023 hat keine
relevanten Anderungen

() ENISO 13849-2:2012

* Siehe Zertifikate vom TUV
Rheinland

(I) EN I1ISO 13850:2015

() EN ISO 13732-1:2008 sofern
anwendbar

(1) EN IEC 60320-1:2021

(1) EN IEC 60664-1:2006 & 2020
(h(I) EN 60947-5-5:1997+A2:2017
(I1) EN IEC 60947-5-8:2021

(1) EN 61000-3-3: 2013

(1) EN 61000-6-1:2007 & 2019
NUR UR3e, UR5e und UR7e
(1) EN 61000-6-2:2005 & 2019
(1) EN IEC 61000-6-3:2007 &
2021

NUR UR3e, UR5e und UR7e

Verweis auf andere verwendete Technische Normen und Spezifikatione

n:

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

(1) 1ISO/TS 15066:2016 sofern
anwendbar

(1) EN 60068-2-1: 2007

(1) EN 60068-2-2:2007

(Ill) EN 60068-2-27:2009
(Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
EN 60529:1991/A2/AC:2019

(Ill) EN IEC 61000-3-
2:2019/A2:2024

(1) EN IEC 61000-6-4:2023

(1) EN 61326-3-1: 2017
[Industriestandorte SIL 2]

(I) IEC 61784-3:2021/AMD1:2024
[SIL2]

Der Hersteller oder sein autorisierter Vertreter muss auf begriindetes Verlangen der nationalen Behérden
einschlagige Informationen Uber die unvollstdndige Maschine tibermitteln.

Genehmigung des vollstandigen Qualitatssicherungssystems durch die zustéandige Stelle Bureau Veritas:
ISO 9001 Zertifikat #DK019348, ISO 14001 Zertifikat DKO19349 und ISO 45001 Zertifikat #DK019350.

Odense, Danemark, 5. Dez. 2025

@

HINWEIS

Dieser DOI kann ohne Vorankiindigung geandert werden. Fir den neuesten DOI sind die

neuesten Benutzerhandbiicher und DOI auf der UR Website verfligbar.

18.3. Zertifizierung

en URl6e

Beschreibung

Zertifizierungen von Drittparteien sind freiwillig. Um jedoch Roboterintegratoren den

besten Service zu bieten, hat sich Universal Robots dazu entschieden, seine Roboter
durch die folgenden, anerkannten Prifinstitute zertifizieren zu lassen.
Kopien aller Zertifizierungen finden Sie im Kapitel: Zertifizierungen.

Benutzerhandbuch
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Zertifizierung

Zertifizierungen
von
Drittanbietern

i ENISO 102181
Q EN ISQ 13849-1

. @
TUVRheinland

W tuv.com

ID 0007000000

TUOV
Rheinland

Zertifikate von TUV Rheinland nach EN I1SO
10218-1 und EN ISO 13849-1. TUV
Rheinland steht fiir Sicherheit und Qualitat
in nahezu allen Bereichen der Wirtschaft
und des Lebens. Das Unternehmen wurde
vor 150 Jahren gegriindet und ist einer der
weltweit flhrenden Anbieter von
Prifdienstleistungen.

TUV
Rheinland

Das cTUV-Kennzeichen zeigt, dass ein
Produkt kanadische Sicherheitsstandards
einhalt, wodurch die Konformitat mit
kanadischen elektrischen
Sicherheitsstandards nachgewiesen ist.

CHINA
RoHS

Produkte von Universal Robots erfiillen
CHINA-RoHS-Anforderungen zur
Begrenzung von Umweltverschmutzung
durch elektronische Informationsprodukte.
Eine Produktdeklarationstabelle wird
bereitgestellt.

KCs

Universal Robots Produkte wurden gepriift
und entsprechen den KOSHA-
Sicherheitsstandards.

KC

Das Einhalten der koreanischen EMV-
Anforderungen wurde bei Produkten von
Universal Robots evaluiert.

Delta

Universal Robots Produkte werden von
DELTA leistungsgeprtift.

Umgebung

Die von unseren Anbietern zur Verfligung
gestellten Versandpaletten fiir Universal Robots e-
Series-Roboter erfiillen die danischen ISMPM-15
Anforderungen an Holzverpackungsmaterial und
sind gemal dieser Bestimmungen
gekennzeichnet.

Hersteller-
Priifzeugnis

Universal
I 1 Robots

Universal Robots e-Series-Roboter unterliegen
kontinuierlichen, internen Priifungen und End-of-Line-
Testverfahren.

UR-Testverfahren werden stetigen Uberpriifungen und
Weiterentwicklungen unterzogen.

UR16e PolyScope X
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Erklarungen im Obwohl EU-Richtlinien in erster Linie fur Europa von Bedeutung sind, erkennen auch

Einklang mit
EU-Richtlinien

EU REACH

einige Lander auferhalb Europas EU-Erklarungen an oder fordern eine Einhaltung
dieser. Die europaischen Richtlinien finden Sie auf der offiziellen Homepage: http://eur-
lex.europa.eu.

Gemal der Maschinenrichtlinie werden Roboter von Universal Robots als unvollsténdige
Maschinen betrachtet und als solche ohne CE-Kennzeichnung ausgeliefert.

Die Einbauerkldrung gemaf der Maschinenrichtlinie finden Sie im Kapitel: Erklarungen
und Zertifikate.

Unser Produkt umfasst Komponenten, namlich die blauen Kunststoffdeckel (Tassen) und
grauen Kunststoffteile, welche Stoffe enthalten, die in der EU REACH Kandidatenliste
aufgefihrt sind (>0,1 % w/w).

Weitere Informationen finden Sie im globalen Konformitatsdokument, welches Sie auf
unserer Website herunterladen kénnen.

Diese Informationen werden zur Erfiillung der EU-REACH-Verpflichtungen fir Artikel
bereitgestellt, die auf den EU-Markt gebracht werden. Bitte verwenden Sie unser Produkt wie
vorgesehen und befolgen Sie alle Betriebs- und Sicherheitsanweisungen in diesem
Handbuch. Weitere Einzelheiten finden Sie in der offiziellen REACH-Verordnung
(Konsolidierter Text: 32006R1907). Sollten Sie Fragen zur Produktsicherheit haben,
kontaktieren Sie uns bitte unter: ProductCompliance@teradyne-robotics.com.

18.4. Zertifikate UR16e
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TUV
. Page 1
Rheinland g
Certificat
Certificate no. T 725031 1 1 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: 31875333 027 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: ~ UR3, URS, UR1@, UR15, UR28, UR3@, UR3e, URSe,
UR7e, UR1@e, UR12e, UR16e, UR8 Long, UR1S

Technical Data: Rated Voltage: AC 18@-200V, 508/66Hz or AC 200-248V, 50/68Hz
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 10218-2.
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-

quires prior approval

1:2615:

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.

@ TUV, TUEV and TUY are regis tered ragemaks . Utiisatio n and applicatio

Remarks: Replaces Certificate T72501672.
Appendix: 1, 1-68

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com A TUVRheinIand®
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TUV Page 1
Rheinland .o
North America Certificate

Certificate no.

CA 72405127 0001

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5268 Odense S 5268 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308

g

TUV Rheinland of North America, Inc.

400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713

Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com A TUVRheinland
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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 /UR15e/
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: RIRZAB AT LB AT A SRR PR = BI97ES)/T 11363-2006 I ERIREZERIUT -
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/ct /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KC- )
Sicherheit

S

A= M ERI] M SHAM

RS Universal Robots A/s B FBEIE=  5016e110079
me (MERESEE G000 HENEE T\ Vegtergaard
AR T T Erergivei2s, 5260 Odense S Denmark |
B BN A JTA - 77T JIvS o
A(74) UR16e s8(5=) 6 axis
ArEold HeldE 19-AB2EQ-01080
M= Xt Universal Robots A/S
ESVES

Energivej25, 5260 Odense S Denmark

FotdobriEzA | MasEA18 & 22 ¥ Algna He1xZx3eol w2}
ArgohEEtel Ml nEWME wE st

20194 108 182

RIERME

SR MU H AT O| AME @Eﬂgi

oRiRE

Benutzerhandbuch 224 UR16e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Alle Rechte vorbehalten.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Alle Rechte vorbehalten.

R
UNIVERSAL ROBOTS 18. Erklarungen und Zertifizierungen

KC-Register

7B76-CFA2-5057-8 AOF

F5EANAAT) AGEE BF
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

45w 47
Trade Name or Registrant
N AA A A A)

Equipment Name

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

EEEL
Basic Model Number

UR16e

SRR
Series Model Number

= S

o5 E R-R-URK-UR16e

Registration No.

BIESST ESEA s Universal Robots A/S / 917} =

Manufacturer/Country of Origin

=
a9
Date of Registration

7e
Others
A71AAE TASpY ) Alsgz)a Asdtel] we} 525 &S 4T
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2019-09-26

20199 (Yea 2] (Month) 26% (Day)

FRAGA T AR
Director General of National Radio Research Agency

% AGES BEEANAAE = A G AREA" & patelel fEslelof Ghrich,

S el B A D 5Fo] Ak 4 P4vich
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Umgebung

. . . ) A PART OF
Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS5 and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

1IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3 x 1Y2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % &

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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19. Tabellen zu Sicherheitstunktionen

Beschreibu ng Die Sicherheitsfunktionen und Sicherheits-E/A der Roboter von Universal Robots sind PLd Kategorie 3 (ISO 13849-
1), wobei jede Sicherheitsfunktion einen PFH-Wert von weniger als 1,8E-07 hat.
Die PFH-Werte wurden aktualisiert, um eine groRere Designflexibilitat fir die Widerstandsfahigkeit der Lieferkette zu
ermdglichen.
Fir Sicherheits-E/A wird die resultierende Sicherheitsfunktion einschlief3lich des externen Gerats oder der externen
Ausriistung durch die Gesamtarchitektur und die Summe aller PFH-Werte bestimmt, einschlieRlich der UR-Roboter-
Sicherheitsfunktion PFH.
Falls eine Sicherheitsfunktionsbegrenzung liberschritten wird oder ein Fehler in einer Sicherheitsfunktion oder einem
sicherheitsrelevanten Teil des Steuerungssystems erkannt wird, definiert UR den sicheren Status als einen Stopp

mit Abschalten des Stroms fiir den Antrieb (entweder ein Stopp der Kategorie 1 oder 0%, sofortige Trennung der

Stromversorgung).
SF1 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
1,2,3,4
Das Driicken der Nothalt-Taste auf dem Pendant! oder des
Not-Halt
(|SO externen Nothalts (bei Verwendung des Nothalt-
1 3850) Sicherheitseingangs) fiihrt zu einem Stopp der Kat. 14 mit
Unterbrechung der Stromversorgung der Roboteraktoren und
der Werkzeug-E/A. Controller-E/A wechseln zu ,LOW*.
Roboter,
Befehl! alle Gelenke zu stoppen und wenn alle Gelenke in .
Stoppkategorie 1 Roboterwerkzeug-
einen Uberwachten Stillstand kommen, wird der Strom -
(IEC 60204-1) E/A und Controller-
abgeschaltet. -
Siehe Sicherheitsfunktionen fiir Nachlaufweg und
Nachlaufzeit®.
NUR FUR NOTFALLZWECKE VERWENDEN, darf nicht zur
Absicherung verwendet werden, da die Betétigung eine
manuelle Aktion erfordert.
eschreibung as passiert? oleranz etri
SF2 Beschreib w etz Tol Betrifft
3,5
Diese Sicherheitsfunktion wird von einer externen
Schutzstopp . . o )
(Sicherheitshalt Schutzeinrichtung tber Sicherheitseingénge ausgeldst, welche
. . 4 . .
gemaR 1SO 10218- einen Stopp der Kategorie 2% auslost. Der Zweck besteht darin,
1% Personen vor Verletzungen zu schiitzen, im Gegensatz zum Stoppkategorie 2
“Vor 2006 wurde dies | Schtitzen des Roboters, der Ausriistung oder der Produkte. (IEC 60204-1)
. . . | Die Werkzeug-E/A werden durch den Schutzstopp nicht SS2 Halt - Roboter
als ,Sicherheitsstopp
intrachti wie in IEC 61800-
oder ,Schutzstopp* beeintréachtigt. (
) Wenn ein Gerat zur Aktivierung angeschlossen ist, kdnnen Sie 5-2 beschrieben)
bezeichnet
den Schutzstopp so konfigurieren, dass er NUR im
automatischen Modus funktioniert.
Siehe Sicherheitsfunktionen fiir Nachlaufweg und Nachlaufzeit.®
Schutzstopp- Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Reset S ' i
Bei konfiguriertem Schutz-Reset, und wenn die externen Eingang auf
Anschlisse von LOW auf HIGH wechseln, wird der Schutzstopp SF2 -- Roboter

zuriickgesetzt. Sicherheitseingang um einen SF2 zurlickzusetzen. zuricksetzen

UR16e PolyScope X 227 Benutzerhandbuch



19. Tabellen zu Sicherheitsfunktionen

R
UNIVERSAL ROBOTS

SF3 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Gelenkpositionsgrenze S
. L&sst nicht zu, dass
(software-basierte ) )
. . eine Bewegung die
Achsenbegrenzung) Bestimmt den oberen und unteren Grenzwert fir
. L . . eingestellten
die zuldssigen Gelenkpositionen. Die
Grenzen
Nachlaufzeit und der Nachlaufweg werden nicht
tberschreitet.
beriicksichtigt, da keine Limits Uberschritten
Die Geschwindigkeit
werden. Jedes Gelenk kann eigene Grenzen
kann reduziert werden,
haben. Gelenk
. . . o . sodass die Bewegung | 5°
Schrénkt direkt die zuldssigen Gelenkpositionen vein Limi (jedes)
ein Limit
ein, innerhalb derer sich die Gelenke bewegen
Uberschreitet.
kénnen. Es handelt sich um eine o
Es wird ein
sicherheitsgerichtete Begrenzung der weichen
Roboterstopp
Achse und der Raumbegrenzung gemaf ISO ) . .
eingeleitet, um ein
10218-1:2011,5.12.3. .
Uberschreiten eines
Limits zu verhindern.
SF4 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Gelenkgeschwindigkeitsgrenze o
Lé&sst nicht zu, dass
Bestimmt einen oberen Grenzwert fiir eine Bewegung die
die Gelenkgeschwindigkeit. Jedes eingestellten
Gelenk kann seine eigene Grenze Grenzen
haben. Diese Sicherheitsfunktion hat tiberschreitet.
den groten Einfluss auf die Die Geschwindigkeit
Energielibertragung bei Kontakt kann reduziert
(Klemmung oder Transiente). werden, sodass die 1159/ Gelenk
, s
Begrenzt direkt die zuldssigen Bewegung kein (jedes)

Gelenkgeschwindigkeiten, die die
Gelenke ausfiihren diirfen. Wird
verwendet, um schnelle
Gelenkbewegungen zu begrenzen,

z. B. bei Risiken im Zusammenhang mit

Singularitaten.

Limit Gberschreitet.
Es wird ein
Roboterstopp
eingeleitet, um ein
Uberschreiten eines

Limits zu

verhindern.

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Alle Rechte vorbehalten.

Grenzwert des Das Uberschreiten des internen Gelenkdrehmoments (jedes Gelenk) fiihrt zu einem Stopp der Kategorie 04.

Gelenkdrehmoments Diese Sicherheitsfunktion ist flr Benutzer nicht zuganglich, sondern eine Werkseinstellung. Es wird hier

NICHT gezeigt, da keine Benutzereinstellungen vorhanden sind.
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SF5

Verschiedene
Bezeichnungen:
Posenbegrenzung
Werkzeugbegrenzung,

Ausrichtungsbegrenzung,
Sicherheitsebenen,
Sicherheitsgrenzen

SF6
Geschwindigkeitsgrenze
TCP und Ellbogen

Beschreibung

Uberwacht die TCP-Pose
(Position und Ausrichtung) und
verhindert das Uberschreiten
einer Sicherheitsebene oder
einer TCP-Posenbegrenzung.
Es sind mehrere
Posenbegrenzungen mdglich
(Werkzeugflansch, Ellbogen
und bis zu 2 konfigurierbare
Werkzeugversatzpunkte mit
Radius)

Eingeschrankte Ausrichtung
durch die Abweichung von der
Z-Richtung des
Werkzeugflansches ODER des
TCP.

Zwei Teile. (1) sind die
Sicherheitsebenen zur
Begrenzung der méglichen
TCP-Positionen. (2) ist die TCP-
Orientierungsgrenze, die als
zuldssige Richtung und
Toleranz eingegeben wird. Dies
bietet aufgrund der
Sicherheitsebenen Einschluss-
/Ausschlusszonen fiir TCP und

Handgelenk.

Was passiert? Toleranz

Lasst nicht zu, dass eine
Bewegung die
eingestellten Grenzen
Uberschreitet.
Geschwindigkeit oder
Drehmomente kénnen 3°40 mm
reduziert werden, sodass
die Bewegung keine der
fir SF 5, SF 6, SF 7 oder
SF 8 festgelegten

Grenzen Uberschreitet.

Betrifft

TCP
Werkzeugflansch
Ellbogen

Beschreibung

Uberwacht die TCP- und

Ellbogengeschwindigkeit, um das Uberschreiten
einer Geschwindigkeitsgrenze zu verhindern.
Entspricht der Uberwachung des gesamten Arms,
da sich Teile zwischen dem TCP und dem

Ellbogen nicht schneller als die Endpunkte dieser

Teile bewegen kénnen.

Was passiert?

Es wird ein
Roboterstopp
eingeleitet, um ein
Uberschreiten
eines Limits zu

verhindern.

L&sst nicht zu,
dass eine
Bewegung die
eingestellten

Grenzen

liberschreitet.

Toleranz

50 mm/s TCP

Betrifft

UR16e PolyScope X
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SF7 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Kraftbegrenzung : o )
Die Kraftbegrenzung ist die Kraft, die der Roboter am TCP
(TC P) (Werkzeugmittelpunkt) und am ,Ellbogen* austibt. Die
Sicherheitsfunktion berechnet fortlaufend die Drehmomente, Es wird ein
die furr jedes Gelenk zuldssig sind, um innerhalb der definierten Roboterstopp
Kraftbegrenzung fiir den TCP & Ellbogen zu bleiben. eingeleitet, um
Die Gelenke steuern ihren Drehmomentausgang, um innerhalb ein
des zulassigen Drehmomentbereichs zu bleiben. Dies bedeutet, Uberschreiten
dass die Krafte am TCP oder Ellbogen innerhalb der definierten eines Limits zu
Kraftbegrenzung bleiben. verhindern.
Wenn ein Stopp durch die Kraftbegrenzung-SF eingeleitet wird, 25N ep
stoppt der Roboter. Die UR-Standardsteuerung wird L&sst nicht zu,
Bewegungen zum ,Zurlickweichen® zur Position bevor die dass eine
Kraftbegrenzung liberschritten wurde veranlassen. Dieses Bewegung die
LZurlickweichen ist nicht Teil der Sicherheitsfunktion, wie es eingestellten
von der Standardsteuerung durchgefiihrt wird. Die Grenzen
Sicherheitssteuerung hat eine erlaubte feste Zeit (Teil der liberschreitet.
Reaktionszeit), die erlaubt ist, bevor ein Roboterstopp
eingeleitet wird.
SF8 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Momentumbegrenzung e
Es wird ein Roboterstopp
Die Drehmomentbegrenzung ist eingeleitet, um ein Uberschreiten
sehr nitzlich, um transiente StolRe eines Limits zu verhindern.
zu begrenzen.
Die Drehmomentbegrenzung Lé&sst nicht zu, dass eine Skgmis Roboter
betrifft den gesamten Roboter. Bewegung die eingestellten
Grenzen liberschreitet.
SF9 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Leistungsbegrenzung : e .
Diese Funktion tiberwacht die vom Roboter
geleistete mechanische Arbeit (Summe der
Gelenkmomente mal
Gelenkwinkelgeschwindigkeiten), die auch den Dynamische
Strom zum Roboterarm sowie die Begrenzung von 10w Roboter

Robotergeschwindigkeit beeinflusst. Diese
Sicherheitsfunktion begrenzt dynamisch den

Strom/das Drehmoment, halt aber die

Geschwindigkeit aufrecht.

Strom/Drehmoment

Benutzerhandbuch
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SF10 Beschreibung Was passiert Toleranz Betrifft
UR-Roboter _— e
N Wenn der Ausgang fiir einen Roboter-Stopp konfiguriert ist
Haltausgéange _ . .
und ein Roboter-Stopp erfolgt, sind die beiden Ausgénge
LOW. Wenn kein Roboter-Stopp ausgeldst wird, sind die
Doppelausgénge HIGH. Pulse werden nicht verwendet,
aber toleriert. Fiir Informationen zu einer integrierten
Sicherheitsfunktion, siehe Funote. ©
Diese Doppelausgange andern den Status fir jeden
externen Nothalt, der mit konfigurierbaren .
Doppelausgange
Sicherheitseingangen verbunden ist, wobei dieser Eingang . ) Externer
gehenim Falle eines
als Nothalt-Eingang konfiguriert ist. Anschluss
. o o Stopps auf LOW,
Fir den Stopp-Ausgang wird die Validierung an dem N/A an Logik
wenn konfigurierbare
externen Gerat durchgefiihrt, da der UR-Ausgang fiir diese und/oder
. . . o . Ausgange eingestellt
externe Stopp-Sicherheitsfunktion ein Eingang ist. ind Geréte
sin.
HINWEIS
Dieser Stopp-Ausgang ist nicht mit
der SGMS (Spritzgussmaschinen-
Schnittstelle) verbunden, um das
Hervorrufen eines unwiderrufbaren
Stopps zu verhindern.
SF11 Beschreibung Was passiert Toleranz Betrifft
»In Bewegung* . .
) N . Immer wenn sich der Roboter bewegt (Bewegung im
Sicherheitsfunktion - o . . N
. Gange), sind die dualen digitalen Ausgange LOW. Die | Doppelausgange Externer
mit digitalen . . . Lo
. Ausgange sind HIGH, wenn keine Bewegung erfolgt. sind bei Bewegung Anschluss
Ausgéngen ) _ o . ) .
Funktionale Sicherheit bezieht sich auf das, was sich LOW und beim N/A an Logik
innerhalb des UR-Roboters befindet. Fir Stillstand HIGH. und/oder
Informationen zu einer integrierten Geréte
Sicherheitsfunktion, siehe FuBnote®.
SF12 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
»,Nicht anhaltend” . " .
. . . Immer wenn der Roboter STOPPT (er wird gerade Doppelausgénge sind
Sicherheitsfunktion o - Externer
v ve e gestoppt oder steht still), sind die beiden digitalen HIGH, wenn der
mit digitalen . ) . ] Anschluss
- Ausgénge HIGH. Wenn die Ausgange LOW sind, Roboter entweder .
Ausgangen , ) , ) N/A an Logik
befindet sich der Roboter NICHT im Stoppvorgang gerade anhalt oder Yod
und/oder
und NICHT im Stillstand. Fiir Informationen zu einer | sich in einem Geri
erate
integrierten Sicherheitsfunktion, siehe FuRnote®. Stillstand befindet
SF13 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
,Reduziert Aktiv*
SI_Che_rheltSfunktlon Wenn die reduzierten Einstellungen aktiv (oder .
mit dlgltalen A ) ) S Doppelausgange Externer
A > initiiert) sind, sind die digitalen Doppelausgange ind LOW Anschl
sin , wenn nschluss
usgangen LOW. Die funktionale Sicherheit bezieht sich auf das,
reduzierte N/A an Logik
was sich innerhalb des UR-Roboters befindet. Fir
Einstellungen aktiv und/oder
Informationen zur integrierten Sicherheitsfunktion,
sind Gerate
siehe FuRnote®.
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SF14 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft?
»,Reduziert Nicht

Aktiv*
Sicherheitsfunktion

Wann immer die reduzierten

Robotereinstellungen fiir Sicherheitsfunktionen

. NICHT aktiv (oder nicht initiiert) sind, sind die . . Externer
mit digitalen . . Doppelausgénge sind
A . digitalen Ausgange LOW. Low duziert Anschluss an
, wenn reduzierte
usgangen Die funktionale Sicherheitseinstufung bezieht N/A Logik
Einstellungen NICHT
sich auf das, was sich innerhalb des UR- o und/oder
) aktiv sind.
Roboters befindet. Geréte.

Fir Informationen zur integrierten

Sicherheitsfunktion, siehe Fulnote unten.®

Anderung in den SF- T o : :
) ,Reduziert” ist kein Modus. Es ist eine Anderung in den Einstellungen, welche:
Parametereinstellungen

< intern durch eine Sicherheitebene/-grenze initiiert wird (fangt bei einer Nahe
von 2 cm zur Ebene an und wird innerhalb von 2 cm zur Ebene erreicht) oder

< extern durch den Einsatz eines externen Eingangs ausgeldst wird, wodurch
reduzierte Einstellungen innerhalb von 500 ms nach der auslésenden Eingabe
erreicht werden.

Wenn die externen Verbindungen LOW sind, wird der reduzierte Modus aktiviert. Roboter
,Reduced Active” macht alle reduzierten Grenzwerte AKTIV.

,Reduziert" ist keine Sicherheitsfunktion. ,Reduziert” ist ein Mittel zur Parametrisierung

von Sicherheitsfunktionen.

»Reduziert" ist eine Zustandsénderung, die sich auf die Einstellungen der folgenden
Sicherheitsfunktionen auswirkt: Gelenkposition, Gelenkgeschwindigkeit, TCP-Position,
TCP-Geschwindigkeit, TCP-Kraft, Impuls, Leistung, Nachlaufweg und Nachlaufzeit.

Uberpriifen und validieren Sie alle Parametereinstellungen fiir die Roboteranwendung.

SF15 Beschreibung Was passiert? Toleranzen Betrifft
Stopp-

. Verhindert, dass die
Zeitbegrenzung

tatsachliche Stoppzeit

Echtzeit-Uberwachung der Bedingungen, damit das die eingestellte Grenze

Zeitlimit fir das Stoppen nicht iberschritten wird. liberschreitet.

Die Geschwindigkeit des Roboters wird begrenzt, Bewirkt eine Verringerung | 50 ms Roboter
um zu gewahrleisten, dass die Nachlaufzeit nicht der Geschwindigkeit oder

tiberschritten wird. 7 einen Roboter-Stopp, um

die Grenze NICHT zu

liberschreiten.
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SF16
Stopp-

Distanzbegrenzung

SF17

Sichere Home-
Position
~uberwachte
Position*

EINGANG des
Modusschalters

Beschreibung Was passiert? Toleranzen Betrifft
Verhindert, dass die
tatsachliche Stoppzeit
Echtzeit-Uberwachung der Bedingungen, damit die eingestellte
das Limit der Nachlaufzeit nicht Giberschritten Grenze Uberschreitet.
wird. Die Geschwindigkeit des Roboters wird Bewirkt eine
o ) 40 mm Roboter
begrenzt, um zu gewahrleisten, dass der Verringerung der
vorgeschriebene Nachlaufweg nicht Geschwindigkeit oder
tiberschritten wird. 7 einen Roboter-Stopp,
um die Grenze NICHT
zu Uberschreiten.
Beschreibung Was passiert? Toleranzen Betrifft
Sicherheitsfunktion, die einen sicherheitsrelevanten
Ausgang Uberwacht, sodass gewahrleistet ist, dass Der ,sichere Home-
. Externer
der Ausgang nur aktiviert werden kann, wenn sich Ausgang“ wird nur
o ) Anschluss
der Roboter in der konfigurierten und (iberwachten aktiviert, wenn sich der .
) 1,7° an Logik
,sicheren Home-Position“ befindet. Roboter in der
. - . . und/oder
Ein Stopp der Kategorie 0 wird ausgel®st, wenn der konfigurierten ,sicheren G
erate
Ausgang aktiviert wird, wahrend sich der Roboter Home-Position“ befindet.
nicht in der konfigurierten Position befindet.

\WED

passiert?

Betrifft

Beschreibung

Wenn die externe Verbindung niedrig ist, ist der automatische Modus (lauft) aktiv.
Bei HIGH ist der Programmier-/Anlernmodus aktiv.
Empfehlung: Verwenden Sie es mit einem Zustimmschalter, bspw. UR Teach-

Pendant mit einem integrierten 3-Position-Zustimmschalter.

Beim Anlernen/Programmieren ist die TCP-Geschwindigkeit zunachst auf Eingang zu Roboter
250 mm/s begrenzt. Die Geschwindigkeit kann manuell Giber den TP- SF2
,Geschwindigkeitsregler erh6ht werden, wobei bei Aktivierung des
Zustimmschalters die Geschwindigkeitsbegrenzung auf 250 mm/s zurlickgesetzt
wird.
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SF18 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
(3-Stellung- ) ) : 9
Zusti ) Ein Drei-Stellungs-Zustimmschalter © hat 3
ustimmun
Sicherheit ? Kii 8 Schalterpositionen: aus, ein, aus (in
Icherneitstunktion
Einga Betatigungsreihenfolge beim Quetschen).
Ingange Bei vollstandigem Loslassen ist das Gerat
ausgeschaltet. Wenn es in die mittlere Position Falls im manuellen
gedriickt/gequetscht wird, ist es eingeschaltet. Modus der SF18-
. . Roboter und
Vollsténdig driicken (quetschen) fiihrt zu einem Eingang LOW ist,
. externe
ausgeschalteten Zustand. wird intern SF2 .
N/A Verbindung
Wenn der 3P-Zustimmschalter ,EIN“ ist, ist ausgelost
) zu SF19 und
Bewegung aktiviert. Stoppkategorie 2 SF20
Falls im manuellen Modus und falls eine externe (IEC 60204-1) SS2
Zustimmschalterverbindung AUS ist, initiiert das (IEC 61800-5-2)
Sicherheitssystem SF2, welches ein Stopp der
Kategorie 2 ist.
Empfehlung: Verwenden Sie einen Modusschalter
als Sicherheitseingang. 10
SF19 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
3PE (3-Stellungs- . - e
Zustimmung) Im Automatischen Modus (,L&uft") sind die
Sicherheitsfunktion8 | Ausgange von SF19 HIGH.
mit digitalen Im manuellen Modus und wenn sich jegliche
Aus gn en Zustimmschalter!! im AUS-Zustand befinden (nicht in
gang der zentralen EIN-Position, d. h. der Zustimmschalter
ist losgelassen oder vollstéandig gedriickt), wird eine
SF2 ausgelost, wodurch ein Kategorie 2 Stopp (SS2) Im manuellen
ausgeldst wird und die Ausgange von SF19 LOW sind. | Modus, wenn sich
8 der 3PE im Aus-
Im manuellen Modus, wenn Freedrive und der 3PE Zustand befindet, Externer
verwendet werden: sind die Ausgénge Anschluss
- Wenn Freedrive aktiviert ist und LOW und SF2 I3st N/A an Logik
intern und/oder
* ALLE 3PEim AUS-Zustand sind, Stoppkat 02 Gerét
sind die Ausgénge von SF19 HIGH. oppKategorie erate
(IEC 60204-1) SS2
+ Beliebige 3PE im EIN-Zustand sind, (IEC 61800-5-2)
sind die Ausgénge von SF19 LOW.
aus
»  Wenn Freedrive nicht aktiviert ist und
e ALLE 3PE im EIN-Zustand sind,
sind die Ausgénge von SF19 HIGH.
» Beliebige 3PE im AUS-Zustand
sind, sind die Ausgange von SF19
LOW.
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SF20 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
3PE (Drei-Stellung-

Zustimmung)
+sNICHT-Zustand“
Sicherheitsfunktion8
mit digitalen
Eingadngen

Im Automatischen Modus (,Lauft“) sind die
Ausgénge von SF20 LOW.

Im manuellen Modus und wenn sich jegliche
Zustimmschalter!! im AUS-Zustand befinden (nicht
in der zentralen EIN-Position, d. h. der
Zustimmschalter ist losgelassen oder vollstéandig
gedriickt), sind die Ausgange von SF20 HIGH.”

Im manuellen Modus, wenn Freedrive und der 3PE

verwendet werden:
*  Wenn Freedrive aktiviert ist und:

* ALLE 3PE im AUS-Zustand sind, Im manuellen

sind die Ausgange von SF20 Modus, wenn sich

Anschluss
LOW. der 3PE im Aus-
N/A an Logik

» Beliebige 3PE im EIN-Zustand Zustand befindet, dlod
- und/oder
sind, sind die Ausgange von SF20 sind die Ausgénge
HIGH. HIGH.

Externer

Gerate

»  Wenn Freedrive nicht aktiviert ist und:

e ALLE 3PE im EIN-Zustand sind,
sind die Ausgénge von SF20
LOW.

+ Beliebige 3PE im AUS-Zustand
sind, sind die Ausgange von SF20
HIGH.

Hinweis: SF20 ist eine invertierte Version der SF19,

bei der der Ausgangszustand von SF19 logisch

umgekehrt ist.

SF21 Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Begrenzung des

Klemmdrehmoments
vom Handgelenk

Uberwacht das Klemmdrehmoment der
Handgelenke, um hohe Klemmdrehmomente zu
vermeiden. Verhindert, dass das Drehmoment am
Handgelenk den Grenzwert iberschreitet. Ldst einen Roboter-
Stopp aus, damit der
N/A Roboter
HINWEIS Grenzwert NICHT

Diese Sicherheitsfunktion Oberschritten wird

kann so konfiguriert werden,

dass sie deaktiviert wird.
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SF22

Durch eine
Sicherheitsebene
(SF5) aktivierte
Ausgange

SF23
Sicherheitsflache
(SFb5), aktiviert
durch Eingange

Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Sobald die tiberwachte TCP-Pose die
Sicherheitsebene iberschritten hat, sind die
beiden Ausgange auf LOW gesetzt. Die Ausgange sind auf Externer
Mehrere Posen kdnnen die beiden Ausgénge LOW, wenn die iiberwachte Anschluss
auslosen (Werkzeugflansch, Ellbogen und bis TCP-Pose die :12:5 an Logik
zu 2 konfigurierbare Werkzeugversatzpunkte Sicherheitsebene und/oder
mit einem Radius) Uberschreitet. Gerate
Weitere Informationen finden Sie unter
»Werkzeugpositionsbeschrankung*.
Beschreibung Was passiert? Toleranz Betrifft
Wenn beide EINGABEN: Wenn
+ HIGH. - beide Eingange
- Die Uberwachte TCP- sind LOW, und
Pose kann sich frei « die iiberwachte
bewegen. TCP-Pose bewegt
« LOW. sich auf die
Sicherheitsebene
+ Die zu, und
Sicherheitsfunktion
soll verhindern, dass * Wenn gentgend
die iiberwachte TCP- Zeit oder Abstand
_Pose die vorhanden ist, um
Sicherheitsebene vor Erreichen der
liberschreitet. Dies ist Sicherheitsebene
jedoch nicht méglich, anzuhalten, wird ein
wenn die Zeit oder Roboter-Stopp
der Abstand zum ausgelGst, um ein 40 mm Tep
Anhalten nicht Uberschreiten der wie SF5 Werkzeugflansch
ausreicht. Sicherheitsebene Ellbogen

Wenn die Giberwachte
TCP-Pose die
Sicherheitsebene
bereits Uberschritten
hat oder kurz davor
ist, die
Sicherheitsebene zu
Uberschreiten, halt
der Roboter
entsprechend den
Einstellungen fir die
Bremszeit und den
Bremsweg an.

Weitere Informationen finden Sie unter

»Werkzeugpositionsbeschrankung®.

zu verhindern.

Wenn die Zeit oder der
Abstand nicht ausreicht, um
vor Erreichen der
Sicherheitsebene
anzuhalten, wird ein Roboter-
Stopp ausgeldst, der den
konfigurierten Einstellungen
fiir die Stoppzeit und die
Stoppweggrenze entspricht.
Die tiberwachte TCP-Pose
wird jedoch die
Sicherheitsebene

Uiberschreiten.
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Tabelle 1
FuRnoten

Die Kommunikation zwischen dem Teach-Pendant, der Steuerung und innerhalb des Roboters entspricht SIL 2 fiir
Sicherheitsdaten (gemaf IEC 61784-3).

2yalidierung des Nothalts: Der Nothalt-Taster des Pendants wird im Pendant selbst ausgewertet und dann per SIL2-
Kommunikation an die Sicherheitssteuerung tibermittelt.! Um die Notabschaltung des Pendants zu (iberpriifen, driicken
Sie die Notabschaltungstaste des Pendants und vergewissern Sie sich, dass eine Notabschaltung erfolgt. Dies bestatigt,
dass die Notabschaltung mit dem Pendant verbunden ist, dass sie wie vorgesehen funktioniert, und dass das Pendant mit
dem Steuergerat verbunden ist.

3Wenn eine Robotersicherheitsfunktion mit externer Ausriistung, Geraten oder Logik ,integriert oder ,angeschlossen®
ist, hat die daraus resultierende integrierte Sicherheitsfunktion ein PFH, welches die Summe aller PFH-Werte ist,
einschliel3lich der PFH-Werte fiir die Robotersicherheitsfunktion.

4Stoppkategorien gemaf IEC 60204-1 (NFPA79). Fur den Nothalt sind nur Stoppkategorien 0 und 1 erlaubt.

+ Stoppkategorie 0 und 1 filhren zum Abschalten des Stroms fiir den Antrieb, wobei Stopp-Kategorie 0 ein
SOFORTIGER und Stoppkategorie 1 ein kontrollierter Stopp ist (z. B. Abbremsen bis zum Stillstand und dann
Abschalten des Stroms flir den Antrieb).

+ Stoppkategorie 2 ist ein Stopp, bei dem der Strom fiir den Antrieb NICHT abgeschaltet wird. Die Stoppkategorie
2 istin IEC 60204-1 definiert. Die Beschreibungen von STO, SS1 und SS2 finden Sie in IEC 61800-5-2. Bei UR
halt ein Stopp der Kategorie 2 die Bahn bei und versorgt das System nach dem Stopp weiter mit Strom.

5 Es sollten die Sicherheitsfunktionen Nachlaufzeit und Nachlaufweg verwendet werden. Bei der Verwendung ist keine
regelmaRige Uberpriifung der Anhalteleistung erforderlich.

6 Wenn eine Robotersicherheitsfunktion mit externer Ausriistung, Geraten oder Logik ,integriert* oder ,angeschlossen®
ist, hat die daraus resultierende integrierte Sicherheitsfunktion ein PFH, welches die Summe aller PFH-Werte ist,
einschliel3lich der PFH-Werte fir die Robotersicherheitsfunktion.

7 Die Stoppfahigkeit des Roboters in der bzw. den gegebenen Bewegung(en) wird kontinuierlich Giberwacht, um
Bewegungen zu verhindern, die die Stoppgrenze iberschreiten wiirden. Wenn die Zeit, die zum Stoppen des Roboters
bendtigt wird, das Zeitlimit zu Giberschreiten droht, wird die Geschwindigkeit der Bewegung reduziert. Es wird ein Stopp
eingeleitet, um ein Uberschreiten des Limits zu verhindern.

8 Fir die integrierte funktionale Sicherheitseinstufung mit einer externen sicherheitsrelevanten Steuerung fiigen Sie den
PFH dieses sicherheitsrelevanten Ausgangs dem PFH der externen sicherheitsrelevanten Steuerung hinzu. Die
Sicherheitsfunktion und ihre Auslésung eines Stopps sind im PFH-Wert fiir diese SF enthalten.

9 Der Zustimmschalter kann am Teach-Pendant sein oder extern tiber den Zustimmfunktion-Eingang (SF18)
angeschlossen werden.

10 Das Verwenden eines externen Modus-Schalters wird bei der Verwendung eines 3-Stellungs-Zustimmschalters
empfohlen. Wenn ein externer Modusschalter nicht verwendet wird und nicht mit den Sicherheitseingangen verbunden ist,

wird der Robotermodus liber die Benutzeroberflache bestimmt. Befindet sich die Benutzeroberflache im
» ,automatischen Modus*, wird die Zustimmfunktion nicht aktiv sein.

« _manuellen Modus®, wird die Zustimmfunktion aktiv sein. Es kann ein Passwortschutz zum Andern des Modus
konfiguriert werden.

11 Wenn ein 3PE-Zustimmschalter losgelassen oder vollstandig gedriickt wird, ist die Sicherheitsfunktion fiir die 3-

Stellungs-Zustimmung AUS (nicht in der zentralen EIN-Position).
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