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1. Przedmowa

Wstep Gratulujemy zakupu nowego robota Universal Robots, ktory sktada sie z ramienia robota
(manipulatora), skrzynki sterowniczej i sterownika uczenia.

Ramie robota, pierwotnie zaprojektowane, aby nasladowac zakres ruchu ludzkiego
ramienia, skfada sie z aluminiowych rur potgczonych za pomocg szesciu przegubow, co
pozwala na duzy zakres elastycznosci w instalacji automatyki.

Opatentowany przez Universal Robots interfejs programistyczny PolyScope umozliwia
tworzenie, tadowanie i uruchamianie aplikacji automatyzac;ji.

Informacje o Niniejszy podrecznik zawiera informacje dotyczace bezpieczenstwa, wytyczne
tym dotyczace bezpiecznego uzytkowania oraz instrukcje dotyczgce montazu ramienia
podreczniku robota, skrzynki sterowniczej i sterownika uczenia. Mozna w nim réwniez znalez¢

instrukcje rozpoczecia instalacji i programowania robota.

Zapoznaj sie z zamierzonym zastosowaniem i przestrzegaj go. Przeprowadz ocene
ryzyka. Robota nalezy zainstalowac i uzywac zgodnie ze specyfikacjami elektrycznymi i
mechanicznymi podanymi w niniejszym podreczniku uzytkownika.

Ocena ryzyka wymaga zrozumienia zagrozen, ryzyka i sSrodkow ograniczania ryzyka dla
aplikacji robota. Integracja robota moze wymagac podstawowego poziomu wyszkolenia
mechanicznego i elektrycznego.

Zastrzezenie Universal Robots A/S nadal poprawia niezawodnos¢ i wydajnos¢ swoich produktow, w

dotyczace treSci zwigzku z czym zastrzega sobie prawo do aktualizacji produktéw i dokumentaciji
produktu bez wczesniejszego ostrzezenia. Firma Universal Robots A/S doktada
wszelkich staran, aby tres¢ niniejszego podrecznika uzytkownika byta dokfadna i
prawidtowa, ale nie ponosi odpowiedzialnosci za zadne btedy ani brakujgce informacje.

Podrecznik nie zawiera informacji gwarancyjnych.

Podreczniki Instrukcje, przewodniki i podreczniki dostepne sg online. Pod adresem
online hitps://www.universal-robots.com/manuals zgromadzilismy wiele dokumentow.

* Podrecznik oprogramowania PolyScope z opisami i instrukcjami dotyczgcymi
oprogramowania

* Podrecznik serwisowy z instrukcjami rozwigzywania problemow, konserwaciji i
napraw

* Katalog skryptow zawierajgcy skrypty do zaawansowanego programowania.
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UR+

Akademia

myUR

Pakiet
deweloperski

Pomoc
techniczna

Fora UR

Internetowy salon UR+www.universal-robots.com/plus oferuje najnowoczesniejsze
produkty do personalizacji aplikacji robota UR. W jednym miejscu znajdziesz wszystko,
czego potrzebujesz — od narzedzi i akcesoriow po oprogramowanie.

Produkty UR+ fgczg sie z robotami UR i wspétpracujg z nimi, aby zapewnic prostg
konfiguracje i ogolne ptynne doswiadczenie uzytkownika. Wszystkie produkty UR+ sg
testowane przez UR.

Mozna réwniez uzyskac¢ dostep do programu partnerskiego UR+ za posrednictwem naszej
platformy programowej plus.universal-robots.com, umozliwiajgcej projektowanie tatwych w
obstudze produktéw do robotéw UR.

Witryna UR Academy academy.universal-robots.com oferuje wiele mozliwosci
szkoleniowych.

Portal myUR umozliwia rejestracje wszystkich posiadanych robotéw, sledzenie zdarzen
serwisowych i uzyskiwanie odpowiedzi na ogélne pytania dotyczgce problemow
technicznych.

Zaloguj sie do witryny myur.universal-robots.com, aby uzyska¢ dostep do portalu.

W portalu myUR zgtoszone zdarzenia sg obstugiwane przez preferowanego dystrybutora
lub przekazywane do zespotow obstugi klienta firmy Universal Robots.

Mozesz réwniez subskrybowac ustuge monitorowania robotow i zarzagdza¢ dodatkowymi
kontami uzytkownikdéw w swojej firmie.

Pakiet deweloperski UR universal-robots.com/products/ur-developer-suite to zbiér
wszystkich narzedzi potrzebnych do zbudowania catego rozwigzania, w tym do
opracowania plikéw URCap, dostosowania chwytakéw i integracji sprzetu.

Strona pomocy technicznej www.universal-robots.com/support zawiera inne wersje
jezykowe niniejszej instrukcji

Forum UR forum.universal-robots.com pozwala entuzjastom robotéw na wszystkich
poziomach umiejetnosci kontaktowac sie z firmg UR i wzajemnie, zadawac pytania oraz
wymieniac¢ informacje. Chociaz forum UR zostato stworzone przez UR+, a nasi admini sg
pracownikami UR, wiekszos¢ tresci jest tworzona przez Ciebie, uzytkownika forum UR.

Powiadomienie o Zgodnie z rozporzgdzeniem (UE) 2854/2023 (,,Akt w sprawie danych”), powiadomienie

danych

o danych dla tego produktu wraz z instrukcjami dotyczacymi uzyskiwania tatwo
dostepnych danych znajduje sie w nastepujgcej lokalizaciji: https://www.universal-
robots.com/legal/data-notice/
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Adres Universal Robots A/S
Energivej 51
DK-5260 Odense Dania
Tel.: +45 89 93 89 89
Zobacz oficjalng witryne internetowg biur regionalnych Universal Robots.
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2. Odpowiedzialnosc i przeznaczenie

2.1. Ograniczenie odpowiedzialnosci

Opis Zadne informacje podane w niniejszym podreczniku nie mogg byé traktowane jako
gwarancja firmy UR stanowigca, ze robot przemystowy nie spowoduje obrazen lub
uszkodzen, nawet w przypadku zachowania zgodnosci z wszystkimi instrukcjami
bezpieczenstwa i informacjami na temat uzytkowania.

2.2 . Przeznaczenie

Opis
INFORMACJA
Firma Universal Robots nie ponosi ani nie przyjmuje zadnej

odpowiedzialnos$ci za niezatwierdzone zastosowanie jej robotéw lub
zastosowanie robotow, do ktérego nie sg przeznaczone, jak réwniez firma
Universal Robots nie zapewni wsparcia w przypadku zastosowan
niezgodnych z przeznaczeniem.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Uzywanie robota niezgodnie z przeznaczeniem moze skutkowac

niebezpiecznymi sytuacjami.

* Przeczytaj podrecznik uzytkownika i postepuj zgodnie z zaleceniami
dotyczacymi uzytkowania zgodnego z przeznaczeniem oraz
specyfikacjami zawartymi w podreczniku.

Roboty firmy Universal Robots to roboty typu przemystowego, przeznaczone do uzywania
narzedzi/chwytakow i mocowan, obrébki i przenoszenia komponentéw lub produktow.

Wszystkie roboty UR sg wyposazone w funkcje bezpieczenhstwa, ktore sg specjalnie
zaprojektowane, aby umozliwi¢ aplikacje pracy wspotbieznej, w ktorych aplikacja robota
dziata razem z czlowiekiem. Ustawienia funkcji bezpieczenstwa muszg mie¢ odpowiednie
wartosci okreslone w ocenie ryzyka aplikacji robota.

Robot i skrzynka sterownicza sg przeznaczone do uzytku wewnetrznego w miejscach, w
ktérych wystepuje tylko zanieczyszczenie nieprzewodzace tj. Srodowiska o stopniu
zanieczyszczenia 2.

Aplikacje pracy wspotbieznej sg przeznaczone wytgcznie do zastosowan innych niz
niebezpieczne, w ktérych kompletna aplikacja, w tym narzedzie/chwytak, element obrabiany,
przeszkody i inne maszyny nie stwarzajg znaczacych zagrozen zgodnie z oceng ryzyka dane;j
aplikaciji.

UR12e PolyScope X 15 Podrecznik uzytkownika
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é OSTRZEZENIE
Uzywanie robotow UR lub produktéw UR niezgodnie z przeznaczeniem moze
spowodowac obrazenia ciata, $mierc i/lub straty materialne. Nie wolno uzywac
robota ani innych produktéw UR do zadnego z ponizszych niezamierzonych

zastosowan:

* Zastosowanie medyczne, tj. zastosowania zwigzane z chorobg, urazem
lub niepetnosprawnoscia u ludzi, w nastepujgcych celach:

Rehabilitacja

Ocena

Kompensacja lub ztagodzenie

Diagnostyka

Leczenie

Chirurgia

Opieka zdrowotna

Protezy i inne pomoce dla 0sdb niepetnosprawnych fizycznie

Dowolne uzytkowanie w poblizu pacjentéw

* Obstugiwanie, podnoszenie lub transport oséb

* Wszelkie zastosowania wymagajgce zgodnosci z okreslonymi normami
higienicznymi i/lub sanitarnymi, takie jak bezposredni kontakt z zywnoscia,
napojami i/lub produktami farmaceutycznymi.

Wycieki smaru z przegubu UR, ktory moze zosta¢ uwolniony do
atmosfery w postai pary.

Smar do przegubdéw UR nie jest przeznaczony do kontaktu z
Zywnoscig.

Roboty UR nie spetniajg zadnych norm dotyczacych kontaktu z
zywnoscig, Krajowej Fundacji ds. Higieny (NSF), Agencji Zywnosci i
Lekow (FDA) ani norm w zakresie higienicznej konstrukciji.

Normy dotyczgce higieny, na przyktad ISO 14159 oraz EN 1672-2,
wymagajg przeprowadzenia oceny ryzyka w zakresie higieny.

* Wszelkie uzytkowanie lub zastosowanie odbiegajgce od zakresu
przeznaczenia, specyfikacji lub certyfikacji robotéw lub innych produktow

UR.

* Niewtasciwe uzycie jest zabronione, poniewaz moze skutkowac $miercig,
obrazeniami ciata i /lub stratami materialnymi

FIRMA UNIVERSAL ROBOTS JEDNOZNACZNIE ZRZEKA SIE WSZELKICH
JAWNYCH LUB DOROZUMIANYCH GWARANCJI PRZYDATNOSCI DO
JAKIEGOKOLWIEK OKRESLONEGO CELU.

Podrecznik uzytkownika
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A

OSTRZEZENIE

Nieuwzglednienie dodatkowego ryzyka zwigzanego z zasiegiem, obcigzeniami
oraz momentami obrotowymi i predkosciami roboczymi zwigzanymi z
zastosowaniem robota moze skutkowac¢ obrazeniami lub $miercia.

* Ocena ryzyka zwigzanego z zastosowaniem obejmuje ryzyko zwigzane z
zasiegiem, ruchem, obcigzeniem i predkoscia robota, chwytakiem i
obstugiwanym elementem.

OSTRZEZENIE

Nie modyfikuj ani nie zmieniaj zaslepek robotéw z serii e. Modyfikacja moze
spowodowac nieprzewidziane zagrozenia. Caty autoryzowany demontaz i
ponowny montaz powinien odbywac sie w centrum serwisowym UR lub mogg go
wykonac wykwalifikowane osoby zgodnie z najnowszg wersjg wszystkich
odpowiednich instrukcji serwisowych.

UR12e PolyScope X
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3. Twojrobot

Opis W niniejszym rozdziale przedstawiono przeglad elementéw systemu robota, w tym sprzetu,
akcesoriow potgczeniowych oraz interfejsow niezbednych do instalaciji, obstugi i interakc;ji z
uzytkownikiem.

3.1. Parametry techniczne URI12e

Specyfikacja Maksymalna fadowno$¢ 12,5kg/27,51b
ogoina Zasieg 1300 mm /51,2 in.
Stopnie swobody 6 przegubow obrotowych

Graficzny interfejs uzytkownika PolyScope 5 na 12-
calowym ekranie dotykowym

lub graficzny interfejs uzytkownika PolyScope X na
12-calowym ekranie dotykowym

615W

Okoto 350 W przy typowym programie

0-50°C. Przy temperaturze otoczenia powyzej 35°C
Zakres temperatur otoczenia robot moze pracowac ze zmniejszong predkoscig i
wydajnoscia.

21 konfigurowalnych funkcji bezpieczenstwa. PLd
kategoria 3 zgodnie z: EN ISO 13849-1.

Programowanie

Pobdr mocy ($redni)

Funkcje bezpieczehstwa

Wydajnos¢ Doktadno$é czujnika momentu sity | 5,5 N

Przemieszczenie Przeguby podstawy i barku: maks. 120°/s.
Wszystkie inne przeguby: maks. 180°/s.
Maksymalna predkos¢ TCP: Okoto 4 m/s / Okoto
157,5in/s.

£ 0,05 mm/+0,0019in. (1,9 milicala) zgodnie z
normg ISO 9283

1 360° dla wszystkich przegubdw z wyjatkiem
tokcia £ 160°

Predkos¢

Powtarzalnos$¢ postawy

Zakresy potgczenh

Funkcje Klasyfikacja IP IP54

Ramie robota: ponizej 60 dB(A)

Skrzynka sterownicza: ponizej 50 dB(A)

2 wejscia cyfrowe, 2 wyjscia cyfrowe, 2 wejscia
analogowe

Hatas

Porty we/wy narzedzia

Zasilanie i napiecie we/wy

narzedzia 2 A (dwustykowy) 1 A (jednostykowy) i 12 V/24 V

Podrecznik uzytkownika 18 UR12e PolyScope X
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Fizyczne Powierzchnia postojowa @190 mm/7,5in.
Materiaty Aluminium, tworzywo PC/ASA
Waga ramienia robota 33,3kg/73,51b

Skrzynka Zrédto zasilania skrzynki

sterownicza sterowniczej

100-240V AC, 47-440 Hz

(S x W x G)

Rozmiar skrzynki sterowniczej

460 mm x 449 mm x 254 mm / 18,2 cala x 17,6 cala x
10 cali

Porty we/wy skrzynki
sterowniczej

16 wejsc cyfrowych, 16 wyjs¢ cyfrowych, 2 wejscia
analogowe, 2 wyjscia analogowe

Zasilanie we/wy skrzynki
sterowniczej

24V 2 A w skrzynce sterowniczej

Czestotliwos¢ aktualizaciji
systemu

500 Hz

Prad zwarciowy (SCCR)

200A

Komunikacja

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

Komunikacja miedzy
narzedziami

RS-485

Kabel
robota

Kabel TP: sterownik uczenia do
skrzynki sterowniczej

4,5m/177 cala

Kabel robota: ramie robota do
skrzynki sterowniczej (opcje)

Standardowy (PCW) 1 m/39 calix 12,1 mm.
Standardowy (PCW) 2 m/78,7 cala x 12,1 mm.
Standardowy (PCW) 3 m/118 cali x 12,1 mm.
Standardowy (PCW) 6 m/236 cali x 12,1 mm.
Standardowy (PCW) 12 m/472,4 cala x 12,1 mm.

O duzej elastycznosci (PUR) 6 m/236 cali x 13,4 mm.

O duzej elastycznosci (PUR) 12 m/472,4 cala x 13,4 mm.
O duzej elastycznosci (PUR) 6 m/236 cali x 14,6 mm.

O duzej elastycznosci (PUR) 12 m/472,4 cala x 14,6 mm.

3.2. Zawartosc opakowania

Opis

W tej sekcji przedstawiono zawarto$¢ opakowania produktu.

UR12e PolyScope X
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Zawartos$é * Ramie robota
opakowan * Skrzynka sterownicza
* Sterownik uczenia 3PE
* Uchwyt montazowy skrzynki sterowniczej
* Wspornik montazowy do sterownika uczenia 3PE
* Klucz do otwierania skrzynki sterowniczej

* Kabel tgczgcy ramig robota i skrzynke sterowniczg (dostepnych jest wiele opcji w
zaleznosci od rozmiaru robota)

* Kabel zasilania sieciowego lub kabel zasilania zgodny z regionem instalacji
* Zawiesie okragte lub zawiesie do podnoszenia (w zaleznosci od rozmiaru robota)
* Adapter kabla narzedzia (w zaleznosci od wersji robota)

* Niniejszy podrecznik

3.2.1. Ramie robota

Informacje o Gtéwnymi elementami ramienia robota sg przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia.
ramieniu Sterownik koordynuje ruch przegubéw, aby porusza¢ ramieniem robota.
robota

Przymocowanie chwytaka (narzedzia) do kotnierza narzedzia na koricu ramienia robota
umozliwia robotowi manipulowanie obstugiwanym elementem. Niektore narzedzia majg
okreslone przeznaczenie poza manipulowaniem czescig, takie jak kontrola jakosci,
nakfadanie klejéw i spawanie.

Podrecznik uzytkownika 20 UR12e PolyScope X
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Wirist 1 joind

Wish 2 joint

0"&%

Sheonddiar |oind

Elcoivy jodrit

Gféwne elementy ramienia robota.

* Podstawa: na niej montowane jest ramig robota.

* Barkitokieé¢: wykonujg wieksze ruchy.

* Nadgarstek 1 i nadgarstek 2: wykonuja precyzyjniejsze ruchy.

* Nadgarstek 3: miejsce mocowania narzedzia do kotnierza narzedzia.

Robot jest maszyng nieukonczong, poniewaz taka deklaracja zgodnosci jest dostarczana. W
przypadku kazdego zastosowania robota wymagana jest ocena ryzyka.

3.2.2. Skrzynka sterownicza

Informacje o Skrzynka sterownicza zawiera porty przytgczeniowe oraz wejscia i wyjscia sterownika
skrzynce (we/wy) uzywane w programach i instalacjach ramienia robota. Porty przytgczeniowe
sterowniczej stuzg do potgczen zewnetrznych. We/wy to grupy interfejsow elektrycznych uzywanych

do komunikacji i konfiguracji.
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Porty potgczen zewnetrznych.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
g [24v 12V (M| PWR{J| [24V|(H||24V|H| |OV (M| OV |H| [24V|H|[24V(H| OV |H||/ oV (H
2 [Ero GND| | [GND Clo|H||Cl4|H| |[COO/M||CO4|H| [DIO|H||DI4|H| DOO/H||DO4|H
3 24V ON (M| |24V 24V|(H||24v|/H| | oV |H|{ OV M| |24V|H|[24V(H| [OV (H|| OV |H
Elen OFF|H| | OV Cl1|H||[CI5|/H| |[CO1/H||CO5/H| |DI1|H|[DI5|H| [DO1{H|[DO5H
5[24v 24V|(H||24V/H| [ OV |H|| OV [H| [24V|H|[24V/H| OV |H| OV |H
2 [sio Selalal=]= Cl2|H||Cl6|H| |[CO2/H||CO6|H| [DI2|H||DI6|H| DO2/H||DO6|H
%24v alala|a|&|2]|[24v(m|[24v|/m| | ov |m|| ov (M| [24v|m]|[24v|H| [ov [m|| ov|m
HER H NN NN N C3HC7 H| |CO3MN|CO7H| |DI3MH|D7 H DO3MN|DO7N

Grupy wejsc i wyjsc (we/wy).

Szczegotowe opisy portow przytgczeniowych skrzynki sterowniczej i we/wy sterownika

zawiera sekcja Instalacja.

3.2.3. Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym urzadzeniem zezwalajacym

Podrecznik uzytkownika
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Opis W zaleznosci od generacji robota, sterownik uczenia moze zawiera¢ wbudowane urzadzenie
3PE. W takim wypadku jest on okre$lany jako sterownik uczenia z 3-pozycyjnym
urzgdzeniem zezwalajgcym (3-PE TP).

Roboty o wiekszym obcigzeniu mogg korzystac tylko ze sterownika uczenia z 3PE.

W przypadku sterownika uczenia z 3PE przyciski znajdujg sie na spodzie sterownika, jak
pokazano ponizej. Mozna uzy¢ dowolnego przycisku, zgodnie z wkasnymi preferencjami.

Jesli sterownik uczenia jest odtgczony, nalezy podtgczyc¢ i skonfigurowac zewnetrzne
urzadzenie 3PE. Funkcjonalnos¢ sterownika uczenia z 3PE rozcigga sie na interfejs
PolyScope, w ktorego nagtéwku znajdujg sie dodatkowe funkcje.

INFORMACJA
* Jesli kupites robota UR15, UR20, UR30, UR8 Long lub UR18,

Sterownik uczenia bez urzadzenia 3PE nie bedzie dziata¢. Zobacz
tabele zgodnosci robota i 3PE TP ponize;.

* Korzystanie z robota UR15, UR20, UR30, UR8 Long lub UR18
wymaga zewnetrznego urzadzenia aktywujgcego lub Sterownika
uczenia 3PE podczas programowania lub uczenia w zasiegu
aplikacji robota. Patrz norma ISO 10218-2.

* Sterownik uczenia z 3PE nie jest objety ceng zakupu skrzynki
sterowniczej OEM, wiec nie zapewnia funkcjonalnosci urzadzenia
zezwalajgcego.
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Tabela Tabela kompatybilnosci dla generacji robotéw UR
zgodnosci Standardowy sterownik

robotow i 3PE
TP

Omowienie
sterownika
uczenia

Generacja robotéw

uczenia

Sterownik uczenia 3PE

e-Series

\/

\/

UR Series

\/

Nalezy pamietac, ze roboty z serii UR nie sg kompatybilne ze standardowym

Sterownikiem uczenia.

Tabela zgodnosci dla poszczegdlnych robotéw UR

Model
robota*

Standardowy sterownik
uczenia

Sterownik uczenia
3PE

Brak sterownika
uczenia

UR3e

\/

<

\/

UR5e

UR7e

UR10e

UR12e

UR16e

< | 2|2 | <<

URS8 Long

UR15

UR18

UR20

P R [ [ P = I

UR30

<

2Ll ||| |2 2|2

*Obejmuje to zaréwno standardowa skrzynke sterowniczg, jak i skrzynke OEM.

Przycisk zasilania

O

Przyciski 3PE

Przycisk zatrzymania awaryjnego

Port USB (dostarczany z ostong przeciwpytowa)

Podrecznik uzytkownika
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Ruch
swobodny

Symbol ruchu swobodnego robota znajduje sie pod kazdym przyciskiem 3PE, jak
pokazano na ponizszej ilustraciji.
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Funkcje przyciskow sterownika uczenia 3PE

Opis @

Ponizsza tabela opisuje funkcje przyciskow 3PE.

INFORMACJA
Przyciski urzgdzenia 3PE sg aktywne tylko w trybie recznym. W trybie

automatycznym ruch robota nie wymaga dziatania za pomoca przycisku
urzgdzenia 3PE.

Pozycja (0]]1 Dziatanie
Przycisk 3PE nie jest Ruch robota Jt'ast .zatr.zy'mywany w trybie
- ! L recznym. Zasilanie nie jest odtgczane od
1 Zwolnienie naciskany. Nie jest L .
o ramienia robota, a hamulce pozostajg
wcisniety. .
zwolnione.
Lekkie Przycisk 3PE jest
2 naciskanie delikatnie naciskany. Umozliwia uruchomienie programu, gdy
(delikatny Jest wcisniety do robot dziata w trybie recznym.
chwyt) punktu srodkowego.
Mocny nacisk | Przycisk 3PE jest Ruch robota jest zatrzymywany w trybie
3 (zacisniecie mocno naciskany. Jest | recznym. Robot dziata w trybie
chwytu) wcisniety az do konca. | zatrzymania 3PE.

Zwolnienie przycisku

Nacisniecie przycisku

Podrecznik uzytkownika
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3.2.4.Kabelrobota

Opis W tej sekcji wymieniono kable do robotéw serii e-oraz ostrzegano przed niewtasciwym
doborem kabli i stosowaniem kabli niekompatybilnych.

é OSTRZEZENIE
Kable ,Standard (czarne)” i ,High flex e-Series (niebieskie)” nie sg kompatybilne z

robotami UR20 i UR30.
* Nie wolno uzywac kabla e-Series do podtgczenia ramienia robota UR20 lub UR30.

* Nalezy zawsze uzywac kabla High Flex, ktory jest kompatybilny z ramionami robotéw
UR20i UR30.

CE OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wykonywanie instalacji i/lub konserwacji urzadzen podtgczonych do zrédta zasilania
moze doprowadzi¢ do urazu lub $mierci wskutek porazenia pradem elektrycznym.

* Przed przystgpieniem do prac instalacyjnych lub konserwacyjnych nalezy odtgczy¢
urzadzenie od zrédta zasilania.

INFORMACJA
Niewtasciwy dobor kabli, ich uzytkowanie lub podtaczenie moze spowodowac utrate

zasilania ramienia robota.

* Maksymalna dtugos$¢ przewodu taczgcego ramie robota z skrzynkg sterowniczg wynosi
12 metrow.

* Czy mozna przedtuzy¢ kabel High Flex o dtugosci 6 metréw za pomocg pojedynczego
kabla High Flex o dtugos$ci 3 metréw?

* Nie nalezy stosowa¢ zadnych innych kombinacji kabli niz ta przedstawiona powyzej.

INFORMACJA
Podtgczenie kabla kotnierza podstawy bezposrednio do dowolnej skrzynki sterowniczej
moze skutkowac¢ uszkodzeniem sprzetu i stratami materialnymi.

* Nie wolno podiagczac¢ kabla kotnierza podstawy do skrzynki sterownicze;.

* Do podigczenia kotnierza podstawy do skrzynki sterowniczej nalezy zawsze uzywac
kabla robota UR.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Uzywanie robota niezgodnie z przeznaczeniem moze skutkowaé niebezpiecznymi

sytuacjami.

* Przeczytaj podrecznik uzytkownika i postepuj zgodnie z zaleceniami dotyczacymi
uzytkowania zgodnego z przeznaczeniem oraz specyfikacjami zawartymi w podreczniku.
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Maksymaln
Maks. Maksymalne Cykle
Eleme Dilugo$ | Materi Skrecan e
Typ kabla Sr. predko odksztatcenie przy Zgiecie tgczeni
nt ¢ at ie przyspiesze
$¢ rozcigganiu a
nie
statycz dynamicz
promien cykle
ny ny
200145 | 1m
Standardo 7xd
200146 | 2m 12,1 7 10,3
wy PVC n/d n/d n/d (instalacja | n/d 500
165100 | 6m mm N/mm? N/mm2
(czarny) statyczna)
165101 | 12m
4xd
5
(instalacja
Wysoka 166100 | 6m milion6
statyczna)
elastyczno 13,4 120 10 m/s? 50 w
PUR +30°/m 20 N/mm? | 8xd 500
$¢ mm m/min N/mm?2 w
(instalacja
(niebieski) formaci
166101 | 12m dynamicz
e8xd
na)
3.2.5. Informacje ogolne o interfejsie PolyScope X
Przeglad PolyScope X to graficzny interfejs uzytkownika (GUI) sterownika uczenia, stuzagcy do

obstugi ramienia robota za pomocg ekranu dotykowego. Interfejs PolyScope X umozliwia
tworzenie, tadowanie i wykonywanie programow.

INFORMACJA
Zawsze aktualizuj oprogramowanie do najnowszej wersji.
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Twoj robot
Aby
wyswietli¢ . . . . .

1. Dotknij ikony Przegladarka 3D w gtdbwnym panelu nawigacyjnym. Daje to

ekran giowny trojwymiarowy widok ramienia robota wedtug wspotrzednych X-Y-Z.

2. Aby zmaksymalizowac¢ obszar wyswietlania 3D, zwin prawe okienko wysuwane za
pomoca paska bocznego:

. PO

Dotknij raz ikone Przenies

Dotknij dwukrotnie ikony struktura Programu

Dotknij dwukrotnie ikony zmiennych globalnych

Program name

= B Default a

oo
oo Preview

Appiication
Relative To

& TCPOffset eome: base
Name: Toolfange ) Position
Pogam oo %:-189.6mm
¥i-609.7mm

Y.00mm
z2610mm

D | zoom
= o Orientation
007"
v 000" RY: 17855
Q w2 000" ) " wz.223°

Payload Base
a1
0000kg

Shoulder

Centerof .
Gravity 9896

X 00mm Elbow
V:00mm “2622°
2:00mm Wrist1

4629°

Wrist2
9139°

Wrist 3
78"

Robot State
Off
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Ekran Interfejs graficzny PolyScope X jest podzielony w sposéb przedstawiony na ponizszej
Uktad ilustraciji:

oo
oo
Application

(]

Program

@

D

jo

Operator

Program name

B pefaun &

Preview

Relative To <
TCP Offset Name: base Move
Name: Tool_flange Position

X:0.0 mm X:-189.6 mm -
00 mm ¥:-609.7 mm =
2:261.0mm Program

Z:00mm
Orientation
RX:0.07°
RY. 0.00° > R 178.55 o
RZ:233°

RX:0.00°

RZ:000° Giobal

Variables
Base
171

Payload

0000kg

Shoulder
98.96"

Center of
Gravity

X 0.0 mm Elbow
Y:0.0 mm LT

2:00mm Wrist 1
46.29°

Wrist2
9139°

Wrist3
78"

Robot State
off

* Nagtéwek — w czerwonej ramce. Zwany rowniez menedzerem systemu.

Zawiera folder do tadowania, tworzenia i edycji programow oraz dostepu do URCaps.
Gltéwny ekran nawigacji — w zielonej ramce. Zwany rowniez centrum nawigacji.
Zawiera ikony/karty umozliwiajgce wybor ekranu gtéwnego:

* lkona z trzema kreskami

* Aplikacja

* Program

* Przegladarka 3D

* Ekran operatora
Pasek boczny — w niebieskiej ramce. Zwany rowniez panelem wielozadaniowym.
Zawiera ikony/pola umozliwiajgce wybér ekranu wielu zadan:

* Ikona sumy kontrolnej bezpieczenstwa

* Ruch

* Struktura programu

* Zmienne globalne
Stopka — w zottej ramce. Zwana rowniez paskiem sterowania robota.

Zawiera przyciski do sterowania stanem robota, predkoscig i
uruchomieniem/odtwarzaniem programu.
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Kombinacje

Gtowny ekran i ekran wielozadaniowy tworzg potgczenie ekranu roboczego robota.

ekranéw

Ekran wielozadaniowy jest niezalezny od ekranu gtéwnego, wiec mozna na nim
wykonywac¢ inne zadania. Na przyktad mozna skonfigurowac program na ekranie

gtébwnym podczas poruszania ramieniem robota na ekranie wielozadaniowym. Mozna

rowniez ukry¢ ekran wielozadaniowy, jesli nie jest potrzebny.
* Ekran gtéwny

Zawiera pola i opcje stuzgce do zarzgdzania dziataniami robotéw i ich
monitorowania.

* Ekran wielozadaniowy

Zawiera pola i opcje bardzo czesto powigzane z ekranem gtownym.

oo
oo
Application

TCP Offset

(i}

Program

Name: Tool_flange
X00mm
Y:00mm
Ea Z00mm
® RX: 0,00

RY: 0.00°
oy RZ:0.00

Operator

Program name A 1
=] De'qauh > B 9 @
@ Move Joints Tcp Smart Skills

Move

Preview

X Q Reltive To Actva TCP
Relative To it base v Tool_flange
Name: base
Position
X:183.6 mm

Translate Rotate

V:-609.7 mm =

2261.0mm Program
structure

oﬁem?tinr: x I/_\‘ ‘/7—\‘
17855 I A,

Rz:223° Global
R Variables

Robot State
Off

Rysunek 1.1: Ekran gtéwny i ekran wielozadaniowy

Wyswietlanie/ukrywanie
ekranu wielozadaniowego

Dotknij dowolnej ikony na pasku bocznym, aby wyswietli¢ ekran
wielozadaniowy.

Pasek boczny rozszerza sie na srodek ekranu, dzieki czemu staje sie
widoczny ekran wielozadaniowy.

Dotknij aktualnie wybranego pola na pasku bocznym, aby ukry¢ ekran
wielozadaniowy.

Ekran dotykowy

UR12e PolyScope X
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Opis Ekran dotykowy sterownika uczenia jest zoptymalizowany do uzytku w srodowiskach
przemystowych. W odrdznieniu od elektroniki uzytkowej czuto$¢ ekranu dotykowego
sterownika uczenia z zatozenia zapewnia wigkszg odpornos¢ na czynniki Srodowiskowe,
takie jak:

* kropelki wody i/lub kropelki chtodziw maszyn,
* emisja fal radiowych,

* inne przewodzone zaktécenia pochodzace ze srodowiska pracy.

Uzywanie Czuto$c¢ na dotyk zostata zaprojektowana tak, aby unikng¢ fatszywych wyborow w
ekranu interfejsie PolyScope X i zapobiec nieoczekiwanym ruchom robota.
dotykowego Aby uzyskac¢ najlepsze rezultaty, wyboréw na ekranie nalezy dokonywac koniuszkiem

palca. W niniejszej instrukcji/podreczniku jest to okreslane jako dotknigcie.

W razie potrzeby, w celu dokonywania wyboréw na ekranie mozna uzy¢ dostepnego w
handlu rysika. Powyzsza sekcja przedstawia ikony/karty i przyciski dostepne w
interfejsie PolyScope X i ich definicje.
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4. Bezpieczenstwo

Opis

Zapoznaj sie z ponizszymi informacjami dotyczgcymi bezpieczenstwa, aby zrozumie¢
kluczowe wytyczne dotyczgce bezpieczenstwa, w tym wazne komunikaty dotyczgce
bezpieczenstwa i swoje obowigzki podczas pracy z robotem.

Projekt i instalacja systemu nie sg tutaj opisane.

4.1. Ogolne

Opis

Zapoznaj sie z ogélnymi informacjami dotyczacymi bezpieczehstwa oraz instrukcjami i
wskazowkami dotyczgcymi oceny ryzyka i przeznaczenia. Nastepne czesci opisujg i definiujg
funkcje zwigzane z bezpieczenstwem, w szczegoélnosci dotyczgce zastosowan w pracy
wspotbiezne;.

Q OSTRZEZENIE
W celu zapewnienia bezpieczehstwa personelu i sprzetu nalezy
przeprowadzi¢ ocene ryzyka w danym zastosowaniu.

Nalezy uwaznie zapoznac sie z konkretnymi danymi technicznymi istotnymi dla montazu i
instalaciji, aby przed pierwszym wigczeniem robota zrozumie¢ sposob integrowania robotéw
UR.

Konieczne jest przestrzeganie wszystkich instrukcji montazu zawartych w kolejnych czesciach
niniejszej instrukcji.

@ INFORMACJA
Firma Universal Robots zrzeka sie jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w

przypadku uszkodzenia lub wprowadzania dowolnych zmian bgdz
modyfikacji robota (skrzynki sterowniczej ze sterownikiem uczenia lub bez
niego) przez uzytkownika. Firma Universal Robots nie bedzie odpowiedzialna
za jakiekolwiek uszkodzenia robota lub innego wyposazenia spowodowane
przez btedy programistyczne, nieautoryzowany dostep do robota UR i jego
zawartosci lub awarie robota.
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4. Bezpieczenstwo

UNIVERSAL ROBOTS

4 2. Typy komunikatow bezpieczenstwa

Opis Komunikaty bezpieczenstwa stuzg do podkreslania waznych informacji. Przeczytaj wszystkie
wiadomosci, aby zapewnic¢ bezpieczenstwo i zapobiec obrazeniom personelu i
uszkodzeniom produktu.

© - B B B B

O & 6

OSTRZEZENIE

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktérej skutkiem moze by¢ smier¢ lub
powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wskazuje niebezpieczng sytuacje elekirycznag, ktora, jesli sie jej nie uniknie,
moze spowodowac sSmier¢ lub powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Wskazuje niebezpieczng gorgcg powierzchnie, ktéra moze spowodowac
obrazenia w wyniku kontaktu i blisko$ci bez dotykania.

PRZESTROGA

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli sie jej nie uniknie, moze
skutkowac obrazeniami.

UZIEMIENIE

Wskazuje uziemienie.

UZIEMIENIE OCHRONNE
Wskazuje uziemienie ochronne.

INFORMACJA

Wskazuje na ryzyko uszkodzenia sprzetu i/lub na informacje, ktére nalezy
odnotowac.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Wskazuje bardziej szczegdtowe informacje, z ktérymi nalezy zapoznac sie
w podreczniku.
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UNIVERSAL ROBOTS

4. Bezpieczenstwo

4 3. Ogolne ostrzezenia i przestrogi

Opis Nastepujgce ostrzezenia moga by¢ powtarzane, objasniane lub szczegdtowo opisywane w

dalszych czesciach.

A

OSTRZEZENIE

Nieprzestrzeganie wymienionych ponizej ogélnych zasad bezpieczenhstwa
moze skutkowac obrazeniami lub $Smiercia.

Sprawdz, czy ramig robota i narzedzie/chwytak sg prawidtowo
przykrecone srubami.

Sprawdz, czy aplikacja robota ma wystarczajgco duzo miejsca do
swobodnej pracy.

Sprawdzaj, czy personel jest chroniony przez caty okres uzytkowania
robota, w tym podczas transportu, instalacji, uruchomienia,
programowania/uczenia, obstugi i uzytkowania, demontazu oraz
utylizacji.

Sprawdz, czy parametry konfiguracji bezpieczenstwa robota sg
ustawione tak, aby chroni¢ personel, w tym tych, ktérzy mogag by¢ w
zasiegu aplikacji robota.

Nalezy unika¢ uzywania robota, jesli jest uszkodzony.

Nalezy unikac noszenia luznej odziezy lub bizuterii podczas pracy z
robotem. Zwigz dtugie wiosy.

Nalezy unikac¢ wktadania palcéw za wewnetrzng pokrywe skrzynki
sterowniczej.

Uzytkownikéw nalezy poinformowac o wszelkich niebezpiecznych
sytuacjach i zapewnianej ochronie, wyjasni¢ wszelkie ograniczenia
ochrony i ryzyko resztkowe.

Uzytkownikéw nalezy poinformowac o umiejscowieniu przyciskow
zatrzymania awaryjnego i aktywowac zatrzymanie awaryjne w
przypadku sytuacji awaryjnej lub nieprawidtowe;j.

Ostrzegaj ludzi, aby trzymali sie poza zasiegiem robota, w tym podczas
uruchamiania aplikacji robota.

Podczas uzywania sterownika uczenia nalezy pamietac o orientac;ji
robota, aby zrozumie¢ kierunek ruchu.

Nalezy przestrzega¢ wymagan zawartych w normie ISO 10218-2.

é OSTRZEZENIE
Przenoszenie narzedzi/chwytakéw z ostrymi krawedziami i/lub punktami zacisku
moze skutkowac obrazeniami.

Upewnij sie, ze narzedzia/chwytaki nie majg ostrych krawedzi ani punktow

zacisku.

Wymagane moga byc¢ rekawice ochronne i/lub okulary ochronne.

UR12e PolyScope X
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f E OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Przedtuzony kontakt z cieptem wytwarzanym przez ramie robota i skrzynke
sterowniczg podczas pracy moze prowadzi¢ do dyskomfortu skutkujgcego
obrazeniami.

* Nie przenosi¢ ani nie dotykac¢ robota podczas pracy lub bezposrednio po
jej zakonczeniu.

* Przed przeniesieniem lub dotknieciem robota nalezy sprawdzi¢
temperature na ekranie dziennika.

* Pozwol robotowi ostygna¢, wytgczajac go i odczekujagc godzine.

é PRZESTROGA
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka przed integracjg i obstugg moze zwiekszy¢
ryzyko obrazen.

* Przed przystgpieniem do pracy nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka i
ograniczy¢ ryzyko.

* Jesli zostato to okreslone w ocenie ryzyka, nie nalezy wchodzi¢ w zakres
ruchu robota ani dotyka¢ aplikacji robota podczas pracy. Zainstalu;j
zabezpieczenia.

* Zapozna;j sie z informacjami dotyczgcymi oceny ryzyka.

é PRZESTROGA
Uzywanie robota z niesprawdzonymi maszynami zewnetrznymi lub w
niesprawdzonej aplikacji moze zwiekszy¢ ryzyko obrazen personelu.

* Przetestuj oddzielnie wszystkie funkcje i program robota.

* Zapozna;j sie z informacjami dotyczacymi uruchomienia.

INFORMACJA
Bardzo silne pola magnetyczne mogg uszkodzi¢ robota.

* Nie wolno wystawia¢ robota na dziatanie statych pdl magnetycznych.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Sprawdz, czy wszystkie urzgdzenia mechaniczne i elektryczne sg

zainstalowane zgodnie z odpowiednimi specyfikacjami i ostrzezeniami.
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4 4 Integracja i odpowiedzialnosc

Opis Informacje podane w niniejszym podreczniku nie obejmujg sposobu projektowania, instalaciji,
integracji i obstugi aplikacji robota ani nie opisujg catego wyposazenia peryferyjnego, ktére
moze wpltywac na bezpieczenstwo aplikacji robota. Aplikacja robota musi zosta¢
zaprojektowana i zainstalowana zgodnie z wymogami bezpieczenstwa okreslonymi w
odpowiednich normach i przepisach kraju, w ktérym robot jest zainstalowany.

Osoby integrujgce robota UR odpowiadajg za zapewnienie przestrzegania przepiséw
obowigzujgcych w danym kraju oraz za odpowiednie ograniczenie zagrozen zwigzanych z
aplikacja robota. Dotyczy to m.in. ponizszych kwestii:

* wykonywanie oceny ryzyka dla kompletnego systemu robota,

* przylgczanie innych maszyn i dodatkowych urzgdzen bezpieczenstwa, jesli sg
wymagane w ocenie ryzyka,

* konfigurowanie wtasciwych ustawien bezpieczenstwa w oprogramowaniu,
* zapewnienie, ze srodki bezpieczenstwa nie sg modyfikowane,

* sprawdzenie poprawnosci zaprojektowania, zainstalowania i zintegrowania aplikaciji
robota,

* stworzenie instrukcji obstugi,

* oznaczenie instalacji robota wtasciwymi znakami i informacjami kontaktowymi
integratora,

* przechowywanie catej dokumentaciji; w tym oceny ryzyka aplikacji, niniejszej instrukcji
i dodatkowej odpowiedniej dokumentacji.
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5. Podnoszenie i przenoszenie

Opis Ramiona robota sg dostepne w roznych rozmiarach i ciezarach, dlatego wazne jest, aby
stosowac odpowiednie techniki podnoszenia i obstugi dla kazdego modelu. Tutaj znajdziesz
informacje na temat bezpiecznego podnoszenia i obstugi robota.

Prawidiowe 1. Przetransportuj robota na miejsce za pomocg wozka widtowego.

podnoszenie i 2. Otworz opakowanie zgodnie z rysunkiem.
przenoszenie

4 %

3. Zamocuj ramie robota za pomoca zawiesia.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Podnoszenie i przenoszenie

4. Podnies ramie robota z opakowania za pomocg paska i haka.

é PRZESTROGA
Do podnoszenia ciezszego ramienia robota nalezy uzywac sprzetu do
podnoszenia.

5. Gdy robot jest podniesiony, podeprzyj go, aby sie obrdcit i zwist, jak pokazano na rysunku.
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5. Podnoszenie i przenoszenie UNIVERSAL ROBOTS

Montowanie =~ Ramie robota mozna zamontowa¢ bocznie, do gory nogami lub pod katem (£45°).
ramienia
robota

Montaz boczny Montaz kgtowy (+45°)

—

Montaz do géry nogami
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Podnoszenie i przenoszenie

1. Zamontuj ramie robota. Dokre¢ $ruby i zastosuj moment obrotowy okreslony w
odpowiedniej instrukcji obstugi.

2. Zdejmij pasek.

3. Wigcz zasilanie robota i zmieh potozenie przegubu barkowego w zamierzony sposaéb.

INFORMACJA
W przypadku montazu bocznego nie ma potrzeby witgczania robota.

4. Zaléz ponownie pasek.
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é OSTRZEZENIE
Podnoszenie lub przenoszenie ciezkich czesci moze spowodowac uraz.
* Moze by¢ wymagane urzgdzenie podnoszgce / pomoc w podnoszeniu.

* Rozpakuj ramie robota w zgdanej przestrzeni roboczej, aby
zminimalizowa¢ podnoszenie i przenoszenie cigzkich czesci.

é OSTRZEZENIE
Nieprawidtowy montaz komponentéw i/lub okablowania moze prowadzi¢ do
urazu.

* Wymagane moga by¢ srodki ochrony indywidualnej (obuwie, okulary,
rekawice).

INFORMACJA
W danym regionie mogg obowigzywac specjalne przepisy dotyczace
podnoszenia podczas montazu.

* Nalezy przestrzega¢ miejscowych przepiséw i wytycznych dotyczacych
podnoszenia.

Szczego6towy opis montazu znajduje sie w czesci Montaz.

5.1. Ramie robota

Opis Ramie robota, w zaleznosci od ciezaru, moze by¢ przenoszone przez jedng lub dwie osoby,
chyba ze zapewniono zawiesie. Jesli zapewniono zawiesie, wymagany jest sprzet do
podnoszenia i transportu.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Opis Zarowno skrzynke sterowniczg, jak i sterownik uczenia moze przenosi¢ jedna osoba.
Podczas uzytkowania wszystkie kable nalezy zwing¢ i zwigzaé, aby zapobiec
niebezpieczenstwu potkniecia sie.
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5. Podnoszenie i przenoszenie
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6. Montaz i mocowanie

Opis Zainstaluj i wtgcz ramie robota i skrzynke sterowniczg, aby rozpoczac¢ korzystanie z
PolyScope.

Zmontu;j Aby moc kontynuowad, nalezy ztozy¢ ramie robota, skrzynke sterowniczg i sterownik
robota uczenia.

1. Rozpakowac ramie robota oraz skrzynke sterownicza.

2. Zamontuj ramie robota na solidnej, wolnej od wibracji powierzchni.

3. Umiesc¢ skrzynke sterowniczg na stopie.

4. Podtgcz kabel robota do ramienia robota i skrzynki sterowniczej.

5. Wtoz karte SD do skrzynki sterownicze;.

6. Podtgcz skrzynke sterownicza do sieci lub gtownego kabla zasilajgcego.

é OSTRZEZENIE
Niezamocowanie ramienia robota do stabilnej powierzchni moze
prowadzi¢ do obrazen spowodowanych upadkiem robota.

* Upewnij sie, ze ramie robota jest przymocowane do wytrzymatej

powierzchni.
Wi6 OEM Skrzynka sterownicza Skrzynka sterownicza
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6. Montaz i mocowanie

6.1. Zabezpieczanie ramienia robota

Opis

B8 FGB8 +0.008 X 13 ¥ 8.5 min.
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+0.020 )
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1.1: Widok podstawy robota od spodu

Surface on which the robot is fitted

L]

0.05

1.2: Plyta montazowa do podstawy robota
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Aby
wytaczyé
zasilanie
ramienia
robota

Aby
zabezpieczy¢
ramie¢ robota

ﬁ OSTRZEZENIE
Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch mogg spowodowac obrazenia.

* Woylgcz zasilanie ramienia robota, aby zapobiec jego
nieoczekiwanemu uruchomieniu podczas montazu i demontazu.

1. Po lewej stronie stopki dotknij ikony Stan robota , aby wytgczy¢ ramie robota.
Ikona zmieni kolor z zielonego na bialy.

2. Nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia, aby wytgczy¢ skrzynke
sterowniczg.

3. Jesli pojawi sie okno dialogowe Wylgczanie , nacisnij Wylacz zasilanie.
Teraz mozesz:
* Odtacz kabel zasilajgcy od gniazdka Sciennego.

* Odczekaj 30 sekund, az robot roztaduje zgromadzong energie.

1. Umies¢ ramie robota na powierzchni, na ktérej ma by¢ zamontowane.
Powierzchnia musi by¢ rowna i czysta.

2. Dokre¢ cztery sruby M8 o wytrzymatosci 8,8 z momentem 20 Nm.
(Wartosci momentu obrotowego zostaty zaktualizowane w oprogramowaniu w
wersji 5.18. Wczes$niejsza wersja drukowana przedstawia inne wartosci.)

3. Jesli wymagany jest doktadny ponowny montaz robota, uzyj otworu @8 mm i
szczeliny @8x13 mm z odpowiednimi kotkami pozycjonujgcymi ISO 2338 @8 h6 w
ptycie montazowe;.
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6.2. Wymiarowanie stanowiska

Opis Konstrukcja (stanowisko), na ktérej zamontowane jest ramie robota, jest kluczowg czesciag
instalacji robota. Stanowisko musi by¢ wytrzymate i wolne od drgan ze zrodet zewnetrznych.

Kazdy przegub robota wytwarza moment obrotowy, ktéry porusza ramieniem robota i
zatrzymuje je. Podczas normalnej nieprzerwanej pracy i podczas ruchu zatrzymania momenty
obrotowe przegubu sg przenoszone na stanowisko robota jako:

* Mz: moment obrotowy wokét osi z podstawy.
* Fz: sity wzdtuz osi z podstawy.
* Mxy: moment przechylania w dowolnym kierunku ptaszczyzny xy podstawy.

* Fxy: sita w dowolnym kierunku w ptaszczyznie xy podstawy.

Rysunek: Definicja sity i momentu przy kotnierzu podstawy.

UR12e PolyScope X 47 Podrecznik uzytkownika



6. Montaz i mocowanie

I
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Wymiarowani
e stanowiska

Wielko$¢ obcigzen zalezy od modelu robota, programu i wielu innych czynnikow.
Wymiarowanie stanowiska powinno uwzglednia¢ obcigzenia generowane przez ramie

robota podczas normalnej nieprzerwanej pracy oraz podczas ruchu zatrzymania kategorii

0,1i2.

Podczas ruchu zatrzymania przeguby mogg przekracza¢ maksymalny znamionowy

roboczy moment obrotowy. Obcigzenie podczas ruchu zatrzymania jest niezalezne od typu
kategorii zatrzymania.
Wartosci podane w ponizszych tabelach sg maksymalnymi obcigzeniami znamionowymi w

najgorszym przypadku, pomnozonymi przez wspoétczynnik bezpieczenstwa rowny 2,5.

Rzeczywiste obcigzenia nie przekroczg tych wartosci.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR12e

990

1700

1460

1160

Maksymalne momenty obrotowe przegubu podczas zatrzyman kategorii 0, 1i 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR12e

830

1450

860

860

Maksymalne momenty obrotowe przegubu podczas normalnej pracy.

Normalne obcigzenia robocze mozna ogdlnie zmniejszyc¢, obnizajgc limity przyspieszen
przegubdéw. Rzeczywiste obcigzenia robocze zalezg od aplikacji i programu robota. Do
oceny oczekiwanych obcigzen w konkretnym zastosowaniu mozna uzy¢ URSim.
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Margin Istnieje mozliwos$¢ zastosowania dodatkowych margineséw bezpieczenstwa, biorgc pod uwage
esy nastepujgce kwestie projektowe:
bezpie

czenst * Sztywnosé statyczna: stanowisko niewystarczajgco sztywne odksztalci sie podczas ruchu

wa robota, wskutek czego ramie robota nie bedzie trafia¢ w zamierzony punkt orientacyjny lub
tor. Brak sztywnosci statycznej moze réwniez skutkowac¢ stabym doswiadczeniem podczas
szkolenia w ruchu swobodnym lub zatrzyman ochronnych.

* Sztywnosé dynamiczna: jesli czestotliwos¢ drgan wiasnych stanowiska odpowiada
czestotliwosci ruchu ramienia robota, caty system moze rezonowac, wywotujgc wrazenie,
ze ramie robota drga. Brak sztywnosci dynamicznej moze réwniez skutkowac
zatrzymaniami ochronnymi. Stanowisko powinno mie¢ czestotliwos¢ rezonansowg réwng
co najmniej 45 Hz.

* Zmeczenie: stanowisko powinno by¢ zwymiarowane tak, aby pasowato do oczekiwanego
okresu eksploatacji i cykli obcigzenia catego systemu.

é OSTRZEZENIE
* Potencjalne zagrozenia zwigzane z przewrdceniem.

* Obcigzenia robocze ramienia robota mogg spowodowac przewrdcenie sie
ruchomych platform, takich jak stoty lub roboty mobilne, co moze
skutkowaé wypadkami.

* Nadaj priorytet bezpieczenstwu, wdrazajgc odpowiednie srodki caty czas
zapobiegajgce przewracaniu sie ruchomych platform.

é PRZESTROGA
* Jesli robot jest zamontowany na osi zewnetrznej, przyspieszenia tej osi
nie moga by¢ zbyt duze.

Mozesz pozwoli¢, aby oprogramowanie robota kompensowato
przyspieszenie osi zewnetrznych za pomoca polecenia skryptu
set base acceleration ()

* Duze przyspieszenia mogg doprowadzi¢ do awaryjnych zatrzyman robota
przez zabezpieczenia.

6.3. Opismontazu

Opis Zawiera cztery otwory z gwintem M6 do mocowania narzedzia do
Kotnierz kotnierza narzedzia. Nalezy stosowac¢ sruby M6 klasy wytrzymatosci 8.8 i
narzedzia dokrecac je momentem 8 Nm. Jesli jest wymagane bardzo doktadne

pozycjonowanie narzedzia, nalezy zastosowac kotek do otworu @6 mm.
Skrzynka Skrzynke sterowniczg mozna zawiesic¢ na scianie lub umiesci¢ na

sterownicza posadzce.

Sterownik uczenia mozna zamontowac na $cianie lub umiesci¢ na
Sterownik skrzynce sterowniczej. Nalezy sprawdzi¢, czy nie ma ryzyka potkniecia sie
uczenia o przewod. Dostepne sg dodatkowe uchwyty montazowe do skrzynki
sterowniczej oraz sterownika uczenia.
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A

OSTRZEZENIE

Montaz i uzytkowanie robota w srodowisku przekraczajgcym zalecany stopien IP
moze skutkowac urazami.

* Robota nalezy zamontowa¢ w warunkach odpowiadajgcych danemu
poziomowi IP. Zabrania sie uruchamiania robota w srodowisku
przewyzszajgcym podany poziom IP dla robota (IP54), sterownika
uczenia (IP54) oraz skrzynki sterowniczej (IP44)

OSTRZEZENIE
Niestabilny montaz moze by¢ przyczyng urazow.

* Zawsze nalezy sie upewnic, ze czesci robota sg prawidtowo i bezpiecznie
zamontowane oraz przykrecone srubami na miejscu.
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6.3.1. Montaz skrzynki sterowniczej

Montaz $scienny Do montazu skrzynki sterowniczej nalezy uzy¢ dotgczonego do robota wspornika, ktory

skrzynki pokazano ponize;.

sterowniczej Zamontowac wspornik do $ciany, a nastepnie zawiesi¢ skrzynke sterowniczg na
uchwycie, korzystajgc z kotkbw montazowych.

35 289 35

o s

410
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6.3.2. Odstep skrzynkisterownicze]

Opis Przeptyw goracego powietrza w skrzynce sterowniczej moze skutkowac awarig sprzetu.
Zalecana wolna przestrzen wokot skrzynki sterowniczej wynosi 200 mm z kazdej strony, co
zapewnia wystarczajgcy przeptyw chtodnego powietrza.

1 200 mm

é OSTRZEZENIE
Mokra skrzynka sterownicza moze byc¢ przyczyng $mierci.

* Skrzynka sterownicza ani kable nie mogg mie¢ kontaktu z cieczami.

* Skrzynke sterowniczg (IP44) nalezy umiesci¢ w otoczeniu
odpowiednim do stopnia ochrony IP.
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6.4. Przestrzen robocza i operacyjna

Opis Przestrzen robocza to zasieg ramienia robota w petni roztozonego w poziomie i w pionie.
Przestrzen operacyjna to lokalizacja, w ktorej robot ma dziatac.

INFORMACJA
Zlekcewazenie wymogow dotyczgcych przestrzeni roboczej i operacyjnej
robota moze skutkowac uszkodzeniem mienia.

Podczas wyboru miejsca montazu robota wazne jest uwzglednienie cylindrycznej przestrzeni
bezposrednio nad i pod podstawg robota. Nalezy unika¢ przemieszczania narzedzia w
poblize cylindrycznej przestrzeni, poniewaz powoduje to szybki ruch przegubow, nawet gdy
narzedzie porusza sie powoli. Moze to spowodowac nieefektywng prace robota i utrudnic¢
przeprowadzenie oceny ryzyka.

INFORMACJA
Przesunigcie narzedzia blisko objetosci cylindrycznej moze spowodowac
zbyt szybkie przesuwanie sie przegubow, co prowadzi do utraty
funkcjonalnosci i uszkodzenia mienia.
* Nie wolno przesuwac narzedzia w poblize cylindrycznej objetosci,
nawet gdy narzedzie porusza sie powoli.

Cylindryczna bryta znajduje sie zaréwno bezposrednio nad, jak i pod podstawg robota. Robot
wystaje na odlegtos¢ 1300 mm od przegubu podstawowy.

Przod Widok pod katem
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6.4.1. Osobliwosc

Opis Osobliwosc to pozycja, ktéra ogranicza ruch i mozliwos¢ pozycjonowania robota. Ramie
robota moze przestac poruszac sie lub wykonywac bardzo nagte i szybkie ruchy, jesli zbliza
sie do lub oddala od punktu osobliwego. Podczas umieszczania robota w przestrzeni
roboczej i definiowania przestrzeni pracy wazne jest, aby wzig¢ pod uwage pozycje
osobliwosci opisang ponize;.

é OSTRZEZENIE
Nalezy upewnic sig, ze ruch robota w poblizu punktu osobliwego nie
stwarza zagrozenia dla os6b znajdujgcych sie w zasiegu ramienia robota,
chwytakoéw i obstugiwanego elementu.

* Nalezy ustawic limity bezpieczehstwa dla predkosci i przyspieszenia
przegubu tokcia.

Nastepujgce elementy przyczyniajg sie do osobliwosci ramienia robota:
* Limity zewnetrznej przestrzeni roboczej
* Limity wewnetrznej przestrzeni robocze;j

* Wyrownanie nadgarstka

Limity Osobliwos¢ ma miejsce, poniewaz robot nie moze siegng¢ dostatecznie daleko lub siega
zewnetrznej poza maksymalny zewnetrzny obszar roboczy.

przestrzeni

roboczej W celu unikniecia: nalezy ustawic sprzet wokot robota, aby unikng¢ siegania poza

zalecang przestrzen roboczg.
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Limity Osobliwo$¢ ma miejsce, poniewaz ruchy odbywaijg sie bezposrednio nad lub pod
wewnetrznej podstawg robota. Taka sytuacja powoduje brak mozliwosci dosiegniecia wielu
przestrzeni pozycji/orientaciji.

roboczej

W celu unikniecia: nalezy zaprogramowac zadanie robota tak, aby nie musiat ob
pracowac na lub w poblizu cylindra srodkowego. Mozna réwniez rozwazy¢ montaz
podstawy robota na podstawie poziomej, aby obréci¢ cylinder sSrodkowy z pionowego do
poziomego ustawienia, co potencjalnie odsunie go od krytycznych obszaréw danego

zadania.
Wyréwnanie Ta osobliwosc¢ pojawia sie, poniewaz przegub 2 nadgarstka obraca sie w tej samej
nadgarstka ptaszczyznie co bark, tokie¢ i przegub 1 nadgarstka. Ogranicza to zakres ruchu robota

bez wzgledu na przestrzen robocza.

W celu unikniecia: utozy¢ zadanie robota w taki sposéb, aby ustawianie przegubdw
nadgarstka robota w ten sposob nie byto konieczne. Mozna réwniez przesungc kierunek
narzedzia, aby narzedzie mogto by¢ skierowane poziomo bez problematycznych
ustawien nadgarstka.

6.4.2. Instalacja stacjonarna i ruchoma

Opis Niezaleznie od tego, czy ramie robota jest zamocowane na state (zamontowane na stojaku,
Scianie lub podtodze), czy w ruchomej instalacji (0s liniowa, wozek lub mobilna podstawa
robota), musi by¢ ono zamontowane w sposob bezpieczny, aby zapewnic¢ stabilnos¢ we
wszystkich ruchach.

Konstrukcja miejsca mocowania musi zapewniac stabilnos¢, gdy porusza sie:
* ramie robota
* podstawa robota

* zarowno ramie robota jak i podstawa robota
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©.5. Pofaczenia robota: kabel kotnierza podstawy

Opis W niniejszym podrozdziale opisano sposdb podigczania ramienia robota wyposazonego w
zfgcze kabla kotnierza podstawy.

Zlagcze kabla Kabel kotnierz-podstawa tworzy potgczenie robota i prowadzi poprzez ramie robota do
kotnierza skrzynki sterowniczej. Kabel robota nalezy podtgczy¢ z jednej strony do ztgcza kabla
podstawy kotnierza podstawy, a z drugiej do ztgcza skrzynki sterownicze;.

Po nawigzaniu potgczenia z robotem mozna zablokowac oba ztgcza.

Q PRZESTROGA
Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowac utratg zasilania
ramienia robota.

* Nie uzywaj jednego kabla robota do przedtuzania innego kabla
robota.

INFORMACJA

Podtaczenie kabla kotnierza podstawy bezposrednio do dowolnej skrzynki
sterowniczej moze skutkowac uszkodzeniem sprzetu lub stratami
materialnymi.

* Nie podigczac kabla kotnierza podstawy bezposrednio do skrzynki
sterownicze;j.
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©.6. Potgczenia robota: kabelrobota

Opis W niniejszej podsekcji opisano podtgczanie ramienia robota skonfigurowanego przy uzyciu
niewymiennego 6-metrowego kabla robota.

W celu Ztgcze mozna obroci¢ w prawo, aby utatwi¢ jego zablokowanie po podtgczeniu kabla.
podi.ac?epia * Ustanowi¢ potgczenie z robotem poprzez podtgczenie ramienia robota do skrzynki
ramienial sterowniczej za pomocg kabla robota.

skrzynki

* Przewdd od robota musi by¢ podtgczony do ztgcza w pokazanej nizej dolnej czesci

sterownicze) skrzynki sterowniczej i zablokowany.

* Przed wigczeniem ramienia robota nalezy sie upewnic, ze zigcze jest wiasciwie
zablokowane poprzez dwukrotne obrocenie ztgcza.

é PRZESTROGA
Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowac utratg zasilania ramienia
robota.

* Nie wolno odtgczac¢ kabla robota, gdy ramie robota jest wtgczone.

* Nie modyfikuj oryginalnego kabla robota.
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©./. Pofaczenia zasilania sieciowego

Opis Kabel zasilania ze skrzynki sterowniczej ma na koncu standardowy wtyk IEC. Do wtyku IEC
nalezy podigczy¢ odpowiedni dla danego kraju wtyk lub kabel.

@

INFORMACJA
* IEC 61000-6-4: zakres rozdziatu 1: ,Ta czes¢ IEC 61000 dotyczgca

wymagan w zakresie emisji ma zastosowanie do urzgdzen
elektrycznych i elektronicznych przeznaczonych do uzytku w
lokalizacjach uprzemystowionych (patrz 3.1.12)”.

IEC 61000-6-4: rozdziat 3.1.12 lokalizacja przemystowa:
,Lokalizacje charakteryzujgce sie oddzielng siecig energetyczna,
zasilang z transformatora wysokiego lub sredniego napiecia,
przeznaczong do zasilania instalacji”

Potaczenia Aby zasili¢ robota, skrzynke sterowniczg nalezy podigczy¢ do sieci elektrycznej za
zasilania pomocg dostarczonego przewodu zasilajgcego. Ztgcze IEC C13 na przewodzie
sieciowego zasilajgcym podtgcza sie do wejscia urzgdzenia IEC C14 w dolnej czesci skrzynki

sterowniczej.

A\

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Niewtasciwe umieszczenie potgczenia zasilania moze prowadzi¢ do
obrazen.

* Wtyczke zasilania podtgczenia zasilania nalezy umie$ci¢ poza
zasiegiem robota, aby mozna byto odtgczy¢ zasilanie bez
narazania personelu na potencjalne zagrozenia.

* W przypadku wdrozenia dodatkowych zabezpieczen wtyczke
zasilajgcy sieci zasilajgcej nalezy umiesci¢ poza zasiegiem
przestrzeni zabezpieczen, aby mozna byto odtgczyc zasilanie bez
narazenia na jakiekolwiek zagrozenia.

INFORMACJA

Podczas podtgczania do skrzynki sterowniczej nalezy zawsze uzywac
kabla zasilajgcego z wtyczkg $cienng wiasciwg dla danego kraju.

W krajach z siecig o napigciu <200 V AC nalezy uzywac przewodu
zasilajgcego o obcigzalnosci pragdowej 15 A.

W krajach z siecig o napieciu >200 V AC nalezy uzywac przewodu
zasilajgcego o obcigzalnosci pradowej 10 A.

Nie stosowac¢ adaptera.
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W ramach instalacji elektrycznej nalezy zapewnic:
* Uziemienie
* Bezpiecznik gtowny
* Wytacznik réznicowo-prgdowy
* Zamykany (w pozycji wytgczenia) przetgcznik
Nalezy zainstalowaé wylgcznik gtdwny, pozwalajgcy z fatwoscig wyltgczy¢ wszystkie

urzgdzenia w aplikacji robota w celu ich zablokowania. Parametry elektryczne
przedstawiono w ponizszej tabeli.

Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Napiecie wejsciowe 90 - 264 VAC
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (90-200 V) 15 - 16 A
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (200-264 V) 8 - 16 A
Czestotliwos¢ wejsciowa 47 - 440 Hz
Moc w stanie gotowosci - - <1,5 w
Napiecie w stanie gotowosci 5 \%
Znamionowa moc robocza 90 250 500 w

é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktdregokolwiek z ponizszych zaleceh moze skutkowac
powaznymi obrazeniami lub Smiercig z powodu zagrozen elektrycznych.

* Robot musi by¢ wiasciwie uziemiony (miec elektryczne potgczenie z
uziemieniem). Do utworzenia uziemienia wspolnego z pozostatym
wyposazeniem systemu nalezy uzy¢ niewykorzystanych srub
oznaczonych symbolami uziemienia wewnatrz skrzynki sterowniczej.
Przewodnik uziemienia powinien mie¢ klasyfikacje prgdowg co najmniej
wiasciwg dla najwyzszego natezenia w systemie.

* Zasilanie doprowadzone do skrzynki sterownika musi by¢ chronione przez
wytgcznik roznicowo-pragdowy (RCD) oraz wtasciwy bezpiecznik.

* Podczas wszystkich prac instalacyjnych przy robocie konieczne jest
odciecie wszystkich zrodet zasilania.

* Nalezy upewnic sie, ze inne urzadzenia nie dostarczajg zasilania do
we/wy robota, gdy robot jest zablokowany.

* Przed wtgczeniem zasilania skrzynki sterowniczej nalezy sprawdzi¢
prawidtowos¢ podtgczenia wszystkich kabli. Zawsze nalezy uzywac
oryginalnego przewodu zasilajgcego.
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/. Pierwsze uruchomienie

Opis Pierwszym uruchomieniem jest poczatkowa sekwencja dziatan, ktére mozna wykonac z
robotem po montazu.
Ta poczatkowa sekwencja wymaga od uzytkownika:

* Wiaczenia robota

* Wprowadzanie numeru seryjnego

* Zainicjuj ramig robota

* Wylaczenie robota

A\

A\

PRZESTROGA

Niesprawdzenie obcigzenia i instalacji przed uruchomieniem ramienia robota
moze prowadzi¢ do obrazen personelu i/lub strat materialnych.

* Przed kazdym uruchomieniem ramienia robota nalezy sprawdzi¢, czy
rzeczywiste obcigzenie i instalacja sg prawidtowe.

PRZESTROGA

Nieprawidtowe ustawienia obcigzenia i instalacji uniemozliwiajg prawidiowe
dziatanie ramienia robota i skrzynki sterowniczej.

* Nalezy zawsze sprawdza¢, czy obcigzenie i ustawienia instalacji sg
prawidtowe.

INFORMACJA

Uruchomienie robota w nizszej temperaturze moze skutkowacé nizszg
wydajnoscig lub zatrzymaniem z powodu lepkosci oleju i smaru zaleznej od
temperatury.

* Uruchomienie robota w niskich temperaturach moze wymagac fazy
rozgrzewania.
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/.1. Wiaczanie robota

W celu Wigczanie robota powoduje wtgczenie Skrzynki sterowniczej i taduje wyswietlacz na
wigczenia ekranie TP.
robota 1. Aby wigczyc robota, nacisnij przycisk zasilania na sterowniku uczenia.

/.2. Wprowadzanie numeru seryjnego

Aby wstawi¢ Pierwsza instalacja robota wymaga wprowadzenia numeru seryjnego znajdujgcego sie na

numer ramieniu robota.

seryjny Procedura jest takze wymagana przy ponownej instalacji oprogramowania. Na przyktad
podczas instalacji aktualizacji oprogramowania.

1. Wybierz Skrzynke sterownicza.
2. Dodaj numer seryjny zapisany na ramieniu robota.

3. Dotknij OK, aby zakonczy¢.

Zatadowanie ekranu startowego moze potrwac kilka minut.

W
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number

1] (2] (3] (@

(2] (5] [¢]

@D
0
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/.3. Uruchamianie ramienia robota

Uruchamianie Uruchomienie ramienia robota powoduje roztgczenie uktadu hamulcowego,
robota umozliwiajgc rozpoczecie ruchu ramienia robota i korzystanie z PolyScope X.

1. Po lewej stronie stopki dotknij przycisku zasilania lub ikony Stan robota. Stan
ramienia robota to Wyt.

2. Powyswietleniu sie pola Zainicjuj dotknij Wigczenie zasilania. Stan ramienia
robota to Rozruch.
Initialize

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

Press "Power On" to send power to the arm in a locked state.
Active Payload N -
0.000 ko ¢® | Application Payload | 0 kg

Power On

Robot State
Off

3. Dotknij Odblokuj, aby zwolni¢ hamulce.

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 P
0.000 ko ¢® | Application Payload | 0 kg

(') Power Off ﬁ] Unlock

Robot State
Locked

Inicjalizacja ramienia robota jest sygnalizowana dzwiekiem i nieznacznymi
ruchami ramienia w wyniku zwolnienia hamulcéw przegubu.

Podrecznik uzytkownika 62 UR12e PolyScope X

Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

R
UNIVERSAL ROBOTS 7. Pierwsze uruchomienie

4. Aktualny stan ramienia robota to Aktywny. Mozesz rozpocza¢ korzystanie z interfejsu.

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

Active Payloac L .
0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

O Power Off

Robot State
Active

5. Mozesz dotkng¢ przycisku Wyt., aby wylgczy¢ ramie robota.

Jesli stan ramienia robota zmieni sie z Bezczynno$¢ na Normalny, dane czujnika zostang
poréwnane ze skonfigurowanym mocowaniem ramienia robota.

Jesli mocowanie zostanie zweryfikowane, dotknij START, aby kontynuowa¢ zwalnianie
wszystkich hamulcéw przegubu i przygotowac¢ ramie robota do pracy.

/.4. Wytaczanie robota

Aby
wylgczyé
zasilanie
ramienia
robota

ﬁ OSTRZEZENIE
Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch mogg spowodowac obrazenia.

* Wylacz zasilanie ramienia robota, aby zapobiec jego
nieoczekiwanemu uruchomieniu podczas montazu i demontazu.

1. Po lewej stronie stopki dotknij ikony Stan robota , aby wytgczy¢ ramie robota.
Ikona zmieni kolor z zielonego na biaty.

2. Nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia, aby wytgczy¢ skrzynke
sterownicza.

3. Jesli pojawi sie okno dialogowe Wytgczanie , nacisnij Wylacz zasilanie.
Teraz mozesz:
* Odtacz kabel zasilajgcy od gniazdka Sciennego.

* Odczekaj 30 sekund, az robot roztaduje zgromadzong energie.
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/.5. Zaktadka Aplikacja

Na karcie Aplikacja mozna skonfigurowac ustawienia majgce wplyw na ogolne dziatanie robota
oraz interfejsu PolyScope X.

— Program name
= B PickPlace_Final a
. e
oo Application cccc
oo
Application
° ° &
@ DA QU @t -
: vl RN (X}
5 Fvwl g
: : . — . P
Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e
D Rotation, Tilt Position, references Layouts P, Position, Orientation, Joint, Linear, Optimov t
Payload, Center of Gravity
{3
o Variables
Operator
=)
&
«
O O =
Communication Safety Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
on, Logo, Log Messages, Joint

Digital, Analog, I0s Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration Configurat g
mits URCaps Temperatures

Robot State
Active

@ Max
=% -1000.00 mm/s

Rysunek 1.3: Ekran Aplikacja pokazuje przyciski aplikacji.

Nalezy uzy¢ karty Aplikacja, aby uzyska¢ dostep do nastepujgcych ekranéw konfiguracyjnych.

* Mocowanie

* Ramy

* Grids Application

* End Effectors Application

* Profile ruchu

* Zmienne aplikacji

* Komunikacja

* Bezpieczenstwo

* Smart Skills Application

* Sidebar in the Application Tab
* Operator Screen Application

* Informacje o systemie

/.6. Przesuwanie robota za pomoca Sterownika uczenia

3PE
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Opis Ruch swobodny pozwala recznie przyciggna¢ ramie robota do zagdanych pozyciji.
W przypadku wiekszosci rozmiaréw robotéw najbardziej typowym sposobem wtgczania
Ruchu swobodnego jest nacisniecie przycisku Ruch swobodny na Sterowniku uczenia. Inne
sposoby wigczania i korzystania z Ruchu swobodnego opisano w nastepujgcych sekcjach.
W Ruchu swobodnym przeguby ramienia robota poruszajg sie z niewielkim oporem,
poniewaz hamulce sg zwolnione. Op6r wzrasta, gdy ramie robota w Ruchu swobodnym zbliza
sie do wstepnie zdefiniowanego limitu lub ptaszczyzny. To sprawia, ze przecigganie ramienia
robota na pozycje jest dosyc ciezkie.

é OSTRZEZENIE
Nieoczekiwany ruch moze skutkowac¢ obrazeniami cielesnymi personelu.
* Sprawdz, czy skonfigurowane obcigzenie odpowiada uzywanemu.

* Nalezy sprawdzi¢, czy do kotnierza narzedzia przymocowane jest
prawidiowe obcigzenie.

Wiaczanie Tryb swobodnego ruchu mozna wigczy¢ w nastepujgce sposoby:

funkcji Ruch * Uzywajac sterownika uczenia 3PE.

wstecz . . . .
* Uzywajgc przycisku ruchu swobodnego na robocie.
* Uzywajgc dziatan we/wy.
INFORMACJA
Wiaczenie trybu ruchu swobodnego podczas poruszania ramieniem
robota moze spowodowac jego dryf i bfedy.
* Nie wolno wigczac trybu ruchu swobodnego podczas popychania
lub dotykania robota.
Sterownik Aby uzy¢ przycisku 3PE sterownika uczenia do wykonania ramieniem robota ruchu

uczenia 3PE  swobodnego:

1. Szybko nacisnij i zwolnij przycisk, a nastepnie ponownie nacisnij i przytrzymaj
przycisk 3PE w tej pozycji.

Teraz mozna ustawi¢ ramie robota w zgdanej pozycji, utrzymujac lekkie nacisniecie.
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Freedrive na Uzyj ruchu swobodnego na robocie aby poruszac ramie robota w PolyScope:
robocie 1. W gtéwnym menu nawigacyjnym dotknij Zastosowanie, a nastepnie dotknij
Bezpieczenstwo.
Dotknij opcji Odblokuj i wprowadz hasto.
3. W obszarze We/Wy bezpieczenstwa dotknij opcji Wejscia.

4. W menu rozwijanym Funkcje przewin w dét do pozycji WejScie z wtgczonym trybem
ruchu swobodnego.

5. Dotknij opcji Zastosuj oraz Zastosuj i uruchom ponownie, aby uruchomic¢ ponownie
ramie robota.

Dotknij opcji Potwierdz konfiguracje.

Przesung¢ ramie robota do zgdanego potozenia.

Jazda Podczas inicjalizacji ramienia robota moga wystepowac nieznaczne wibracje po zwolnieniu

wstecz hamulcow. W niektorych sytuacjach, na przyktad gdy robot jest bliski kolizji, drgania te sg
niepozgdane. Ruch wstecz stuzy do wymuszania zgdanej pozycji okreslonych przegubow
bez zwalniania wszystkich hamulcéw w ramieniu robota.

Heavy ruch Jesli ramieg robota jest wigczone, a hamulce zwolnione, przeguby mozna poruszac sitg.
swobodny Sita wymagana do zainicjowania ruchu zalezy od limitéw sity okreslonych w ustawieniach
bezpieczenstwa.
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3. Instalacja

Opis Instalacja robota moze wymagac konfiguracji i wykorzystania sygnatow wejsciowych i
wyjsciowych (We/wy). R6zne rodzaje We/wy oraz ich zastosowania opisano w ponizszych
sekcjach.

3.1. Ostrzezeniaiprzestrogi dotyczace elementow
elektrycznych

Ostrzezenia Nalezy przestrzegac ponizszych ostrzezen w przypadku wszystkich grup interfejsow, w
tym podczas projektowania i instalowania aplikacji.

é OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ponizszych zalecen moze prowadzi¢ do powaznych obrazen
lub $mierci, poniewaz funkcje bezpieczenstwa mogg zostac¢ nadpisane.

* Nigdy nie nalezy podtgczac sygnatéw bezpieczenstwa do logicznego
sterownika programowalnego (PLC), ktéry nie jest sterownikiem PLC
bezpieczenstwa o odpowiednim poziomie zabezpieczenia. Istotne jest,
aby sygnaly interfejsu bezpieczenstwa byty odseparowane od sygnatow
zwyktego interfejsu we/wy.

* Wszystkie sygnaty bezpieczenstwa muszg by¢ opracowane jako
nadmiarowe (dwa niezalezne kanaty).

* Dwa niezalezne kanaty nalezy utrzymywac jako niepotgczone, tak aby
pojedyncza awaria nie prowadzita do utraty funkcji bezpieczenstwa.
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I\

A\

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktdregokolwiek z ponizszych zalecen moze skutkowaé
powaznymi obrazeniami lub $miercig z powodu zagrozen elektrycznych.

* Cale wyposazenie, ktore nie jest przeznaczone do kontaktu z wodg, musi

pozostawac suche. Jesli woda przedostanie sie do wnetrza produktu,
nalezy odcig¢ i oznaczyc¢ wszystkie zrodia zasilania i wezwac serwisanta
z punktu obstugi Universal Robots.

Wolno uzywac wylgcznie oryginalnych kabli dostarczonych z robotem. Nie
wolno uzywac robota do zastosowan, w ktérych kable mogag ulegac
napinaniu.

Nalezy zachowac¢ ostroznos¢ przy podtgczaniu kabli interfejsu do wejsc i
wyj$¢ robota. Metalowa ptyta w dolnej czesci jest przeznaczona do zigcz i
kabli interfejsu. Plyte nalezy usungc¢ przed wierceniem otworéw. Przed
ponownym zamontowaniem ptyty konieczne jest usuniecie wszystkich
wiérow. Nalezy uzywac dfawic kablowych o wtasciwych rozmiarach.

PRZESTROGA

Sygnaly zakidcajgce o poziomie przekraczajgcym poziom zdefiniowany we
wiasciwych normach IEC mogag spowodowac nieoczekiwane zachowanie robota.
Nalezy pamietac o nastepujgcych kwestiach:

* Robot zostat przebadany zgodnie z miedzynarodowymi normami IEC

dotyczgcymi kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC). Bardzo
wysokie poziomy sygnatéw lub nadmierne narazenie moga trwale
uszkodzi¢ robota. Problemy z kompatybilnoscig elektromagnetyczng
zwykle wystepujg w procesach spawalniczych i zwykle sg opisywane w
dzienniku komunikatami o btedach. Firma Universal Robots nie moze by¢
pociggnieta do odpowiedzialnosci za zadne problemy wynikajgce z kwestii
kompatybilnosci elektromagnetyczne;j.

Dtugosc¢ kabli we/wy pomiedzy skrzynkg sterowniczg a innymi maszynami
i wyposazeniem fabrycznym nie moze by¢ wigksza niz 30 m, chyba ze
wykonano dodatkowe testy.

UZIEMIENIE

Potgczenia ujemne sg oznaczane jako GND i sg potgczone z ostong robota i
skrzynki sterownika. Wszystkie wymienione potgczenia GND stosowane sg
wytgcznie w uktadach zasilania i sygnalizacji. W przypadku uziemienia
ochronnego (PE) nalezy zastosowac zaciski Srubowe M6 z symbolem
uziemienia, znajdujgce sie wewnatrz skrzynki sterowniczej. Przewodnik
uziemienia powinien mie¢ klasyfikacje prgdowg co najmniej wtasciwg dla
najwyzszego natezenia w systemie.
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©

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Niektore we/wy wewnatrz skrzynki sterowniczej mozna skonfigurowac do pracy
normalnej lub bezpieczenstwa. Nalezy przeczyta¢ ze zrozumieniem caty
rozdziat Interfejs elektryczny.
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3.2. Porty przytaczeniowe skrzynki sterowniczej

Opis Grup interfejsow 1/0 w skrzynce sterowniczej sg wyposazone w porty potgczen
zewnetrznych i bezpiecznik, ktére umieszczono od spodu, jak opisano ponizej. U podstawy
szafy skrzynki sterowniczej znajdujg sie zaslepione otwory do prowadzenia zewnetrznych
kabli potgczeniowych w celu uzyskania dostepu do portéw przytgczeniowych.
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Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

Porty potaczenn  Porty przeznaczone do potgczen zewnetrznych sg nastepujace:

zewnetrznych * Port sterownika uczenia stuzacy do obstugi sterownika uczenia w celu sterowania

i programowania ramienia robota.
* Port karty SD umozliwiajgcy zainstalowanie karty SD.

* Port Ethernet umozliwiajgcy uzyskanie potgczenie za posrednictwem sieci
Ethernet.

* Port Mini DisplayPort, umozliwiajgcy obstuge monitoréw za posrednictwem
DisplayPort. Ten port wymaga aktywnego konwertera do obstugi DVI lub HDMI.

* Bezpiecznik ptytkowy typu mini jest uzywany, gdy podtgczono zewnetrzne zrodto
zasilania.

INFORMACJA
Podtgczenie lub odfgczenie sterownika uczenia, gdy skrzynka

sterownicza jest wigczona, moze spowodowac uszkodzenia
wyposazenia.

* Nie podigczac sterownika uczenia, gdy skrzynka sterownicza
jest wigczona.

* Wytacz skrzynke sterowniczg przed podtgczeniem sterownika
uczenia.

INFORMACJA
Wigczenie zasilania skrzynki sterowniczej przed podtgczeniem

adaptera aktywnego grozi zaktéceniem dziatania wyjscia monitora.

* Adapter aktywny nalezy podtgczy¢ przed wigczeniem zasilania
skrzynki sterowniczej.

* W niektorych przypadkach monitor zewnetrzny musi zosta¢
wigczony przed skrzynkg sterowniczg.

* Uzyj aktywnego adaptera, ktory obstuguje wersje 1.2, poniewaz
nie wszystkie adaptery dziatajg od razu po wyjeciu z pudetka.
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8.3. Ethernet

Opis Interfejs Ethernet moze stuzy¢ do nastepujacych celow:
* MODBUS, EtherNet/IP i PROFINET.

* Zdalny dostep i sterowanie.

Aby podigczy¢ kabel Ethernet, nalezy przeprowadzi¢ go przez otwor u podstawy skrzynki
sterowniczej i podtgczy¢ wtykiem do portu Ethernet na spodzie wspornika.

Aby potgczy¢ kabel z portem Ethernet, nalezy zastgpic¢ zaslepke w podstawie skrzynki sterowniczej
odpowiednim przepustem kablowym.

Parametr in. . . Jednostka

Szybkos¢ komunikacii 10 - 1000 Mb/s
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8.4. Montaz sterownika uczenia 3PE

Opis Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym urzadzeniem zezwalajgcym (3PE TP) to interfejs o
kluczowym znaczeniu dla bezpieczenstwa, zaprojektowany w celu usprawnienia sterowania
recznego. Przyciski 3PE zintegrowane bezposrednio ze sterownikiem uczenia zapewniaja,
ze ruch robota moze by¢ zainicjowany tylko wtedy, gdy operator utrzymuje kontrolowany

chwyt.

3.4.1. Instalacja sprzetu

Aby zdemontowaé
sterownik uczenia @ INFORMACJA

Wskutek wymiany sterownika uczenia system moze zgtosic przy
uruchomieniu usterke.

* Zawsze nalezy wybra¢ konfiguracje odpowiednig do typu
sterownika uczenia.

Aby zdemontowac standardowy sterownik uczenia:

1.

Wytgczy¢ zasilanie skrzynki sterowniczej i odtgczyc¢ kabel sieciowy od zrédta
zasilania.

Zdejmij i wyrzu¢ dwie opaski kablowe uzywane do montazu kabli
sterownika uczenia.

Wcisnij zaciski po obu stronach wtyczki sterownika uczenia jak na ilustracji
i pociggnij jg w dot, aby odtgczy¢ od portu sterownika uczenia.

Catkowicie otworz/poluzuj plastikowy przepust w dolnej czesci skrzynki
sterowniczej i wyjmij wtyczke sterownika uczenia oraz kabel.

Delikatnie wyjmij kabel sterownika uczenia i sterownik uczenia.

(=

(O -

| 1 | Zaciski | 2 | Plastikowy przepust
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73 Podrecznik uzytkownika



R
8. Instalacja UNIVERSAL ROBOTS

| 1 | Opaski kablowe

Aby 1. Wioz wtyczke i kabel sterownika uczenia przez dno skrzynki sterowniczej,
zainstalowaé a nastepnie catkowicie zamknij/dokre¢ plastikowy przepust.

sterownik 2. Wcisnij wtyczke sterownika uczenia do portu sterownika uczenia, aby
uczenia z 3PE ja podiaczyc.

3. Zamocuj kable sterownika uczenia dwiema nowymi opaskami kablowymi.

Podtgczyc¢ kabel sieciowy do zrédta zasilania i wigczyc¢ zasilanie w skrzynce
sterowniczej.

Do sterownika uczenia zawsze dotgczony jest kabel, ktéry moze stwarzac zagrozenie
potknieciem, jesli nie jest prawidtowo przechowywany.

* Sterownik uczenia i kabel nalezy zawsze przechowywac¢ w odpowiedni sposob,
aby unikng¢ ryzyka potkniecia.

3.4.2. Instalacja oprogramowania
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Aby
skonfigurowaé
oprogramowanie
TP z 3PE

1. W interfejsie PolyScope, w lewym menu dotknij polecenia Aplikacja i wybierz
opcje Bezpieczenstwo.

= B pickplace_Final @

-~ e
oo Application &
&8
Appicaton .
7 @
- l, = {x1
©J & _
(S Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e
ctaion, Ti Positon,references outs TCP, Position, Orientatio Join, Linear Optime bles configuratio
3
2 Varities
nnnnnnn
L;_i_uJ g y
P
Sidebar

Operator Screen system Info

essages,Joint

2. Dotknij opcji Sprzet, a nastepnie przycisku Odblokuj.

™ Pick and Place revised

v Robot Limits Hardware
speedLimit Select connected Teach Pendant
Power & Force 3PE Enabled v
v phy hardware
Joint Positions
Joint Speeds

Safe Home

Tool Position

Hardware

Three Position

3. Wprowadz hasto i dotknij przycisku Potwierdz. Sterownik uczenia jest teraz
wigczony.

4. Dotknij przycisku Zastosuj, aby uruchomi¢ ponownie system. Interfejs
PolyScope nadal bedzie dziata¢.

5. Dotknij opcji Zastosuj i uruchom ponownie, a nastepnie Potwierdz
konfiguracje, aby ukonczy¢ instalacje oprogramowania sterownika uczenia
z 3PE.
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3.5. We/wy sterownika

Opis Interfejs elektryczny wewnatrz skrzynki sterowniczej sktada sie z grup wejsc i wyjs¢ welwy,
ktore umozliwiajg komunikacje i konfiguracje miedzy ramieniem robota a réznymi typami
sprzetu. Grupy we/wy obejmuja:

* Cyfrowe (24V)

* Konfigurowalne (24V)
* Analogowe

* Zabezpieczenie (24V)

Ponizsza ilustracja przedstawia grupy interfejsow elektrycznych wewnatrz skrzynki
sterowniczej. Nalezy stosowac sie do schematu kolorow pokazanego ponizej.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [2av 12V (M| PWR(J| [24V(M||24V|H| OV |H|| oV M| |24V|H|[24V|H| oV M| oV |H| |2|AG |H
g EIO GND|H| [GND ‘ CIO(l||Cl4 (| |COO/H||CO4|H| |DIO|H||DI4|H| |DOO(H|[DO4|H g AlO (I
& |2av ON || 24V 24v[m|[24v[m]| [ovm]|[ov [m] [24v|m|[24v[m] [ov [m]|[ov|m]| |{Ac [m
E|EIL OFF|H| | OV Cl1|(H|(Ci5(H| |[cO1/M||cOo5|/H| |DI1|M|(DI5(Hl| |DO1/H|DO5|H <A1 |m
g 24V 24vV|H|[24v|H ov (M| ov|H||[24V|H||24v/H| |OV (H|l oV (H £1AG|H
‘g SI10 TSlalel=> Cl2(H||Cl6 (| |CO2|H||cOo6|/H| [DI2|H||Di6|l| |DO2(H|[DO6|H gAOO ]
s[2avm||E|5|5|0|2|3|[2av[m][24v[m] [ov [m]|[ ov [m] [24v|m]|[2av[m| [ov [m|[ov|m]| |2 [AG [m
HER mmmm(m(m|[c3[m|[c7|m]| [cos|m||co7[m]| [Diz|m|[Di7[m]| [po3[m|[po7[m| |2 [r01]m
Z06tty z czerwonym tekstem Specjalne sygnaly bezpieczenstwa
Z6tty z czarnym tekstem Konfigurowalne jako bezpieczenstwa
Szary z czarnym tekstem Cyfrowe we/wy ogdlnego przeznaczenia
Zielony z czarnym tekstem Analogowe we/wy ogdlnego przeznaczenia
Grupy Robota mozna zainstalowa¢ zgodnie ze specyfikacjami elektrycznymi, ktére sg takie same dla
we/wy wszystkich trzech wejs¢.

* We/wy bezpieczenstwa.
* Konfigurowalne we/wy.

* We/wy ogodlnego przeznaczenia.

INFORMACJA

Konfigurowalne we/wy to we/wy skonfigurowane jako we/wy zwigzane z
bezpieczenstwem lub zwykte we/wy. Sg to z6ite zaciski opisane czarnym
tekstem.

Mozliwe jest zasilanie we/wy cyfrowych z wewnetrznego zrodta 24 V lub ze zrédta
zewnetrznego poprzez skonfigurowanie bloku zaciskow opisanego jako Power (Zasilanie).
Blok skfada sie z czterech zaciskow. Dwa gérne (PWR i GND) to 24 V oraz uziemienie
wewnetrznego zasilania 24 V. Dwa nizsze zaciski bloku (24 Vi 0 V) to wejscie 24 V zrodia
zasilania wejs¢ i wyjs¢. Domysina konfiguracja wykorzystuje wewnetrzne zrodto zasilania.
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Domysline Ten przyktad ilustruje domysing konfiguracje przy uzyciu wewnetrznego zrodta
zasilanie zasilania.
Power
PWR |
GND
24v |
oV
Zasilanie Jesli konieczne jest zwiekszenie pradu, w nizej pokazany sposob mozna podtgczy¢
zewnetrzne zewnetrzne zrodto zasilania.

Bezpiecznik to wersja mini bezpiecznika ptytkowego o maksymalnej wartosci
znamionowej pragdu 10 A oraz minimalnej wartosci znamionowej napiecia 32 V.
Bezpiecznik musi mie¢ oznaczenie UL. W przypadku przecigzenia bezpiecznika nalezy

go wymienic.

e

\ ov|m

Power

PWR

GND

24V

Ten przyktad ilustruje konfiguracje wykorzystujgca zasilacz zewnetrzny, ktdry zapewnia

wiekszy prad.
Specyfikacja Parametry elektryczne dla wewnetrznego i zewnetrznego zrédta zasilania przedstawiono
zasilania ponizej.
elektrycznego
Zaciski Parametr Min.  Typ. Maks.  Jednostka
Wewnetrzne zasilanie 24 V
[PWR - GND] Napiecie 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Prad 0 - 2% A
Wymagania zewnetrznego
wejscia 24 vV
[24 V - 0 V] Napiecie 20 24 29 \
[24 V - 0 V] Prad 0 - 6 A

*3,5 A w przypadku cyklu pracy 500 ms lub 33%.
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Specyfikacja Cyfrowe we/wy sg zbudowane zgodnie z normg IEC 61131-2. Parametry elektryczne

we/wy przedstawiono ponizej.

cyfrowych
Zaciski Parametr Min.  Typ. Maks.  Jednostka
Wyjscia cyfrowe
[COx / DOx] Natezenie 0 - 1 A

pradu*
[COx / DOx] Spadek napiecia 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Prad uptywu 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Dziatanie - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Wejscia cyfrowe
[EIx/SIx/CIx/DIx] Napiecie -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar WYL. -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar WL.. 11 - 30 \V
Natezenie pragdu

[EIx/SIx/CIx/DIx] (1130 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Dziatanie - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*Dla obcigzen rezystancyjnych lub indukcyjnych maksymalnie przy 1 h.

8.5.1. Wejscie i wyjscie cyfrowe

Wyjscie
narzedzia

Wyjscie narzedzia zawiera dwa pola wyjs¢ cyfrowych, pola napiecia wyjsciowego
narzedzia i wskazanie pradu zasilania oraz przycisk zasilania dwupinowego.

* Wyjscie cyfrowe (DO) - moze by¢ niezaleznie ustawione na stan wysoki lub niski

* Napiecie wyjsciowe narzedzia — do wyboru 0V, 12 Vi 24 V. To ustawienie jest
zachowywane w przypadku ponownego uruchomienia sterownika robota

* Zasilanie — wskaznik poboru pradu

* Zasilanie dwupinowe — stuzy do przetgczania migedzy wyjsciami cyfrowymi a
zrodtem zasilania narzedzia. Wigczenie opcji zasilania dwupinowego powoduje
wytgczenie domysinych wyjs¢ cyfrowych narzedzia (DO)

Zmiany zostajg zastosowane po wybraniu nowej konfiguracji wyjscia. Obecnie
zatadowana instalacja jest modyfikowana odpowiednio do nowej konfiguracji. Po
zweryfikowaniu, czy wyjscia narzedzia dziatajg prawidtowo, nalezy zapisac instalacje, aby

nie utraci¢ zmian.
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Wejscie
cyfrowe

Do kodowania kwadraturowego sledzenia przenosnika mozna uzy¢ pokazanego ponizej
poziomego bloku wejs¢ cyfrowych (DI8-DI11).

>

(OAV4

D11
Bl DI10

o
a
H

| DI8

#
N
HE
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3.5.2. Korzystanie z karty Przewodowe we/Wy

Opis Uzyj ekranu karty Przewodowe we/wy, aby monitorowac i ustawia¢ sygnaty we/wy na zywo
z/do skrzynki sterowniczej.

Na ekranie wyswietlany jest aktualny stan 1/0, w tym podczas wykonywania programu.
Program zatrzymuje sie, jesli cokolwiek zostanie zmienione podczas wykonywania. W
momencie zatrzymania programu wszystkie sygnaty wyjsciowe zachowajg swoj stan. Ekran
jest aktualizowany z czestotliwoscig 10 Hz, tak wiec bardzo szybki sygnat moze nie by¢
wyswietlany prawidtowo.

uuuuuuu

aaaaaaaa

Konfigurowalne Konfigurowalne we/wy moga by¢ zarezerwowane dla specjalnych ustawien

we/wy bezpieczenstwa zdefiniowanych w konfiguracji we/wy. Zarezerwowane elementy beda
miaty nazwe funkcji bezpieczenstwa w miejscu domysinej nazwy lub tej zdefiniowanej
przez uzytkownika.

Konfigurowalne wejscia zarezerwowane dla ustawien bezpieczenstwa sg
nieprzetgczalne i zawsze bedg wyswietlane wytgcznie jako diody.

W przypadku niezarezerwowanych we/wy ma nastepujgce opcje:
* Uruchom program
* Zatrzymaj program
* Wstrzymaj program

* Ruch swobodny

Wejscia/wyjscia  Wejscia cyfrowe majg nastepujace opcje:
cyfrowe * Uruchom program

* Zatrzymaj program
* Wstrzymaj program

* Ruch swobodny

Wszystkie wejscia cyfrowe majg wstepne ustawienie Niski.
Wszystkie wyjscia cyfrowe sg niezaleznie ustawiane na stan wysoki lub niski.
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Analogowe
we/wy

Analogowe wejscia/wyjscia mozna ustawic na prad [4-20mA] lub napiecie [0-10V] na
wyjsciu. Ustawienia te sg przechowywane podczas restartow sterownika robota i sg
zapisywane.

UR12e PolyScope X
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3.5.3. Wskaznik zasilania napedu

Opis Wskaznik zasilania napedu to lampka, ktora wigcza sie, gdy zasilanie ramienia robota jest
wigczone lub gdy kabel robota ma zasilanie. Wskaznik zasilania napedu wytgcza sie po
wytgczeniu zasilania ramienia robota.

Wskaznik zasilania napedu podtgczany jest za posrednictwem wyjs¢ cyfrowych. Nie jest to
funkcja bezpieczenstwa i nie wykorzystuje we/wy bezpieczenstwa.

Wskaznik Wskaznikiem zasilania napedu moze by¢ lampka dziatajgca przy zasilaniu 24 V DC.
W celu Konfiguracja wskaznika wymaga lampki i okablowania dla wyjs¢.
skonfigurowania 1. Podtaczyé¢ wskaznik zasilania napedu do wyjs¢ cyfrowych tak, jak pokazano na

wskaznika ponizszym obrazie.
2. Sprawdzi¢, czy wskaznik zasilania napedu jest podtgczony prawidiowo.
* Mozna wigczy¢ ramie robota i sprawdzi¢, czy lampka sie zaswieci.

* Mozna wytgczy¢ ramie robota i sprawdzic, czy lampka zgasnie.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov|EH
DOO|H||DO4| R =
ov (M| ov|H
DO1l/H||DO5|H
ov |H||ov| Nl
DO2|H ||DO6|H
ov |H||ov| N
DO3(H||DO7|H
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Konfiguracja W menu Nawigacja dotknijAplikacja.

wskaznika Wybierz Komunikacja.

W menu bocznym wybierz We/Wy przewodowe.

oL Ddp =

Przewin do zgdanego typu wyjscia i dotknij, aby wybra¢ jedng z nastepujacych
opc;ji:
* Konfigurowalne wyjscie
* Wyjscie cyfrowe
* Wyjscie analogowe
5. Wybierz Ustawienie wstepne dziatania
Uzytkownik moze nazwa¢ wybrane wyjscie

6. Z menu rozwijanego wybierz Wysoki, gdy zasilanie napedu jest wiagczone, aw
innym przypadku wybierz Niski.

Program name

Default program L7l
ccec
Do (o Communication cccc
oo
Application .
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i ~  Robot s
cIo Lo 14 Lo coo Lo C04 10 DI O Lo DI 4 Lo
Program ) =
Safequard Reset High when -
@ ool 10 CIS Lo @ e e— C05 10 DI 1 Lo DIS O pgam
CI1 Lo structure
» v Modbus a6 Lo €01 1 €06 Lo DI2 L DI6 o
Safequard Reset o
o —+ Addsource 12 = 17 Lo 02 10 07 o0 DI3 Lo DI7 L0 Giobal
Variables
Operator
13 s co3 Lo

Robot State

Active

Program name

Default program L7l
ccec
oo - Communication cccc
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i ~  Robot 1
cIo Lo 14 Lo coo Lo C04 10 DI O Lo DI4 Lo
Program ) =
Safeguard Reset = -
S Tool 10 c bI1 o | DIS O o
CI1 Lo coo0 L0 structure
® v~ Modbus C DI2 L DI6 Lo
Safeguard Reset Name & {}
Q + Add source C DI3 10 DI7 10 g
a2 Lo Action Preset e
et - . ) ~ Variables
Operator High when drive power is on, otherwise Low
ci3 Lo

Robot State _ Speed +
Active 100%
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3.6. We/wy bezpieczenstwa

We/wy W tej sekcji opisano wejscia bezpieczenstwa dedykowane (zo6tte zaciski z czerwonym
bezpieczenstwa  tekstem) oraz konfigurowalne (z6ite zaciski z czarnym tekstem), skonfigurowane jako
we/wy bezpieczenstwa.
Sprzet i urzadzenia bezpieczenstwa musza byc¢ instalowane zgodnie z instrukcjami
bezpieczenstwa i z oceng ryzyka, patrz rozdziat Bezpieczenstwo.
Wszystkie we/wy bezpieczenstwa wystepujg w parach (sg nadmiarowe), wigc awaria
jednego z nich nie powoduje utraty funkcji bezpieczenstwa. We/wy bezpieczenstwa
muszg jednak by¢ utrzymywane jako dwie oddzielne gatezie.

State typy wejs¢ bezpieczenstwa to:

* Zatrzymanie awaryjne robota wytgcznie do wyposazenia zatrzymania
awaryjnego

* Wylacznik Zabezpieczajgcy do urzgdzen zabezpieczajgcych

Tabela Ponizej przedstawiono réznice funkcjonalne.

Zatrzymanie Zatrzymanie przez Zatrzymanie

awaryjne Zabezpieczenie przez 3PE
Robot przestaje sie poruszac¢ Tak Tak Tak
Wykonanie programu Pauza Pauza Pauza
Zasilanie napedu Wyt Wh. WH.

. Automatycznie lub Automatycznie
Resetowanie Reczny . .
recznie lub recznie
C . W kazdym cykludo | W kazdym cyklu
Czestotliwosc¢ uzycia Sporadycznie radko do rzadko
Tylko

W)./rrIIa.ga po.nownego zwolnienie Nie Nie
zainicjowania

hamulca
Kategoria zatrzymania ] 9 5
(IEC 60204-1)
Poziom dziatania funkgc;ji
monitorowania (ISO 13849-1) PLd PLd PLd
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Przestroga Konfigurowalnych wejs¢ i wyjs¢ mozna uzy¢ do skonfigurowania dodatkowych funkc;ji
dotyczgca we/wy bezpieczenstwa, np. wyjscia zatrzymania awaryjnego. Nalezy uzy¢ interfejsu

bezpieczenstwa

PolyScope w celu zdefiniowania zestawu konfigurowalnych we/wy dla funkcji
bezpieczenstwa.

é PRZESTROGA
Brak regularnej weryfikacji i testowania funkcji bezpieczenstwa moze
prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji.

* Dziatanie funkcji bezpieczenstwa musi by¢ zweryfikowane,
zanim robot rozpocznie prace.

* Funkcje bezpieczenstwa nalezy regularnie kontrolowac.

Sygnaty Wszystkie skonfigurowane i state wejscia bezpieczenstwa majg filtry, aby umozliwic

OSSD zastosowanie wyposazenia bezpieczenstwa z dtugoscig impulsu ponizej 3 ms. Wejscie
bezpieczenstwa jest prébkowane co jedng milisekunde, a stan wejscia jest okreslany przez
najczesciej obserwowany sygnat wejsciowy w ciggu ostatnich 7 milisekund.

Sygnaty
bezpieczenstwa
OSSD

Sterownik mozna skonfigurowac tak, aby wysytat impulsy OSSD, gdy wyjscie
bezpieczenstwa jest nieaktywne/wysokie. Impulsy OSSD wykrywajg zdolnos¢ skrzynki
sterowniczej do aktywowania/obnizania wyjs¢ bezpieczenstwa. Gdy impulsy OSSD sg
wigczone dla wyjscia, co 32 ms generowany jest 1 ms niski impuls na wyjsciu
bezpieczenstwa. System bezpieczenstwa wykrywa, kiedy wyjscie jest podtgczone do
zasilania i wytgcza robota.

Ponizsza ilustracja przedstawia: czas miedzy impulsami na kanale (32 ms), dtugos¢
impulsu (1 ms) i czas od impulsu na jednym kanale do impulsu na drugim kanale (18
ms)

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

sateyA  |J
32 ms 1ms

SafetyB JJ ]
18 ms

Aby wtgczy¢ impulsy OSSD dla wyjscia bezpieczenstwa

1. W nagtowku stuknij Instalacja i wybierz Bezpieczenstwo.
2. W obszarze Bezpieczenstwowybierz I/O.

3. Na ekranie We/Wy, w obszarze Sygnat wyjsciowy, zaznacz zadane pole wyboru
OSSD. Musisz przypisa¢ sygnat wyjsciowy, aby wtgczy¢ pola wyboru OSSD.
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Instalacja
Domyslna Robot jest dostarczany z konfiguracjg domys$ing, w ktérej dozwolona jest praca bez
konfiguracja zadnego dodatkowego wyposazenia bezpieczenstwa.
bezpieczenstwa Safety

N 24V

& | EI0

5 [24v

£ |EN

24V

£sio

§ [2av

3 [si1
Podtaczenie Wiekszos$¢ zastosowan wymaga sie przytgczenia jednego lub wiecej dodatkowych
przyciskéw przyciskéw zatrzymania awaryjnego. Na ponizszym rysunku pokazano sposob
zatrzymania przytgczenia jednego i wiecej przyciskdéw zatrzymania awaryjnego.
awaryjnego

Wspéldzielenie Mozna ustawi¢ wspdlng funkcje awaryjnego zatrzymania dla robota i innych urzadzen

przycisku poprzez konfiguracje nastepujgcych funkcji wejsc/wyjs¢ za pomocg GUI. Wejscie
awaryjnego z awaryjnego zatrzymania robota nie mozna uzywac do wielu urzgdzen. Jesli zachodzi
innymi koniecznos$¢ potgczenia dwoch robotéw UR lub innych maszyn, do kontrolowania
urzadzeniami sygnatéw zatrzymania awaryjnego wymagany jest sterownik PLC bezpieczenstwa.

* Para wejsc¢ konfigurowalnych: zewnetrzne zatrzymanie awaryjne.
* Para wyjs¢ konfigurowalnych: zatrzymanie systemu.
Ponizsza ilustracja pokazuje wspotdzielenie funkcji zatrzymania awaryjnego miedzy

dwoma robotami UR. W tym przyktadzie wykorzystano skonfigurowane we/wy CI10-CI1
oraz CO0-CO1.

N

o : s

2av [mf]247 [m| [ov [m ] : 24v [m
ool 2] oomicorm] A | B [eelw
2av [m)[2av [m u_viu_vi : Wi
W%Ei [cot [\ cos[m| : cl

[24v [m]|[24v [m] ov! ov [m 2 i
[ciz [m|[cic [m]| [coz[m\dps m| 12/
[2av [m|[2av [m] [ov [m|\o |m|
(s [ ] fcosm FAL
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Zatrzymanie Ta konfiguracja jest przeznaczona wytgcznie do zastosowan, w ktorych operator nie
przez moze przejs¢ przez drzwi i ich za sobg zamkng¢. We/wy konfigurowalne stuzy do
zabezpieczenie z zainstalowania przycisku resetowania za drzwiami, przywracajgcego ruch robota.
automatycznym Robot wznawia ruch automatycznie po unormowaniu sygnatu.

wznowieniem
é OSTRZEZENIE
Nie wolno uzywac takiej konfiguracji, jesli sygnat moze by¢

przywrécony od wewnagtrz obwodu bezpieczenstwa.

Safety
24V
EIO
24V
ElM
24V
SI0
24V
S

Emergency Stop

v i
[ov

000

A

[\f
gHE [
o

Safeguard Stop

W tym przykfadzie przedstawiono W tym przykfadzie mata bezpieczenstwa to
wytgcznik drzwiowy, jako urzgdzenie zabezpieczajgce, w przypadku
podstawowe urzgdzenie ktérego wskazane jest automatyczne wznawianie.
zabezpieczajgce, ktdre zatrzymuje Ten przyktad dotyczy réwniez laserowego

robota po otwarciu drzwi. skanera bezpieczenstwa.

Zatrzymanie Jesli przez interfejs bezpieczenstwa podtgczona jest kurtyna $wietina, wymagana jest
przez funkcja resetowania znajdujgca sie poza obwodem bezpieczenstwa. Przycisk
zabezpieczenie z resetowania musi by¢ typu dwukanatowego. W tym przyktadzie dla funkcji resetowania
przyciskiem skonfigurowano we/wy CI0-CI1.

resetowania =
[k
/_yJ J

N
2
(m[m]mm[mmm]m]

E
ajpaenne
B
([ m[m]
B

3.6.1. Sygnaty we/wy bezpieczenstwa
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Opis We/wy sg podzielone migedzy wejscia oraz wyjscia i dobrane w pary tak, ze kazda funkcja
zapewnia poziom dziatania kategorii 3 PLd.

oo
oo

Application

< safety

Robot Limits

~ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /0
Outputs
Inputs

Planes

Hardware

Three Position

Wired Inputs
Function

Functior
Safeguard Reset

B end Effectors

signal
ao
an

az
as

a4
as

e
az

e
Apply e

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

Rysunek 1.4:

< Safety

Robot Limits
' Joint Limits
Joint Positions.

Joint Speeds

<

Safety /0
Outputs
Inputs

Planes

Hardware

Three Position

Wired Outputs
Function

Functic
Unassigned

=]

End Effectors

signal
0
@1

co2
o3

o4
cos

o6
o7

Ekran interfejsu PolyScope X wyswietlajgcy sygnaty wejsciowe.

ccec
Apply cccc

085D Move

o Max
= -1000.00 mm/s

@ Active

INFORMACJA

Podczas uruchamiania programow za pomocg wejscia we/wy lub magistrali
Fieldbus robot moze rozpocza¢ ruch z pozyciji, ktérg ma, nie trzeba
wykonywac zadnego ruchu do pierwszego punktu trasy recznie za pomoca

interfejsu PolyScope.

UR12e PolyScope X

89

Podrecznik uzytkownika



(R
8. Instalacja UNIVERSAL ROBOTS

Wejscia Wejscia opisano w ponizszych tabelach:

skrzynki
Stef_OW"i Praveisk Umozliwia wykonanie zatrzymania kategorii 1 (IEC 60204-1),
cze zatl}; mania przesytajac informacje do innych maszyn przez wyjscie zatrzymania
y. systemu, jesli wyjscie to zostato zdefiniowane. Zatrzymanie jest
awaryjnego

inicjowane we wszystkim, co jest poditgczone do wyjscia.

Umozliwia wykonanie zatrzymania kategorii 1 (IEC 60204-1) za
posrednictwem wejscia skrzynki sterowniczej, przesytajgc informacje

Zatrzymanie

awaryjne . o . .
robota do innych maszyn przez wyjscie zatrzymania awaryjnego systemu,
jesli wyjscie to zostato zdefiniowane.
Zewnetrzn.e Wykonuje zatrzymanie kategorii 1 (IEC 60204-1) tylko w przypadku
zatrzymanie
. robota.
awaryjne

Wszystkie limity bezpieczenstwa mozna zastosowac, gdy robot
korzysta z konfiguracji normalnej lub ograniczonej.

Po skonfigurowaniu niski sygnat wysytany do wejs¢ powoduje
przejscie systemu bezpieczehstwa do konfiguracji ograniczone;j.
Ramie robota wyhamowauje, aby zachowac¢ zgodnos$c¢ z parametrami
trybu ograniczonego.

Ograniczony | System bezpieczenstwa zapewnia dziatanie robota w zakresie
limitéw trybu ograniczonego w czasie krotszym niz 0,5 s od
wyzwolenia wejscia. Jesli ramie robota nadal narusza ktérykolwiek z
limitéw trybu ograniczonego, uruchamiane jest zatrzymanie kategorii
0. Ptaszczyzny wyzwalania rowniez powodujg przejscie do
konfiguracji ograniczonej. System bezpieczernstwa w ten sam sposob
przechodzi do konfiguracji normalne;j.
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8. Instalacja

Wejscia Wejscia opisano w ponizszej tabeli:
skrzynki
ster.owni Kiedy uzywany jest tryb zewnetrznego urzadzenia wyboru trybu,
cze przetgcza on pomiedzy trybami automatycznym a recznym.
Tryb pracy . . . S o
Robot jest w trybie automatycznym, kiedy stan wejscia jest niskii
w trybie recznym, kiedy jest wysoki.
Przywraca robota ze stanu zatrzymania przez zabezpieczenie,
gdy wykryte zostanie zbocze narastajgce impulsu na wejsciu
Reset resetowania zabezpieczen. Po zatrzymaniu przez
Zabezpieczen zabezpieczenie to wejscie pozwala na utrzymanie stanu
zatrzymania przez zabezpieczenie do czasu wyzwolenia
resetowania.
Zatrzymanie wyzwolone przez wejscie zabezpieczenia. Wykonuje
Zabezpieczenie zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1) we wszystkich trybach, gdy
wyzwolone jest przez zabezpieczenie.
Zatrzymanie Wykonuje zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1) TYLKO w trybie
. . automatycznym. Funkcje Zatrzymanie przez zabezpieczenie w
Zabezpieczenia . . . .
Trybu tryb/e. automat)./c;nyr.n mozna w.ybra}(.: tylko w razie .
skonfigurowania i zainstalowania trojpozycyjnego urzadzenia
Automatycznego .
zezwalajgcego.
Automatyczny Przywraca robota ze stanu zatrzymania przez zabezpieczenie w
reset trybie automatycznym, gdy w trybie automatycznym wykryte
zabezpieczenia zostanie zbocze narastajgce impulsu na wejsciu resetowania
trybu zabezpieczenh.
Mozesz skonfigurowac wejscie ruchu swobodnego do wigczania i
uzywania trybu ruchu swobodnego bez naciskania przycisku
Freedrive na ruchu swobodnego na standardowym sterowniku uczenia lub bez
robocie koniecznosci naciskania i przytrzymywania ktéregokolwiek z
przyciskow na sterowniku uczenia 3PE w pozycji lekkiego
nacidnigcia.
Aby przesuna¢ robota w trybie recznym, nalezy nacisngc i
3-pozycyjne przytrzymac zewnetrzne 3-pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce w
urzgdzenie pozycji srodkowej. W przypadku korzystania z wbudowanego 3-
zezwalajgce pozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego przycisk nalezy nacisng¢
i przytrzymac w pozyciji sSrodkowej, aby przesung¢ robota.
A OSTRZEZENIE
Kiedy wytgczone jest domysine resetowanie zabezpieczen, automatyczne
resetowanie ma miejsce, gdy zabezpieczenie nie wyzwala juz zatrzymania.
Moze sie tak wydarzyc, jesli jakas osoba przejdzie przez pole zabezpieczenia.
Jesli osoba nie zostanie wykryta przez zabezpieczenia i zostanie narazona na
ryzyko, zgodnie z normg automatyczne resetowanie nie jest mozliwe.

* Nalezy uzy¢ resetowania zewnetrznego, aby upewnic sig, ze
resetowanie jest mozliwe, tylko gdy dana osoba nie jest narazona na
ryzyko.

ﬁ OSTRZEZENIE
Kiedy zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie automatycznym jest
wigczone, zatrzymanie przez zabezpieczenie nie jest wyzwalane w trybie
UR12e PolyScope X recznym. 91 Podrecznik uzytkownika
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8. Instalacja

Wyjscia  Wszystkie wyjscia bezpieczenstwa zmienig stan na niski w przypadku usterki lub naruszenia

skrzynki systemu bezpieczenstwa. Oznacza to, ze wyjscie zatrzymania systemu inicjuje zatrzymanie,

sterowni nawet gdy nie nacisnieto przycisku zatrzymania awaryjnego.

czej Mozna skorzystac z nastepujgcych sygnatow wyjsciowych funkcji bezpieczenstwa. Wszystkie
sygnaty powracajg do stanu niskiego, kiedy zaniknie warunek wyzwalajgcy stan wysoki:

1Zatrzymanie
systemu

Sygnat jest niski, gdy system bezpieczehstwa zostat przetgczony w
stan zatrzymania, w tym przez wejscie zatrzymania awaryjnego
robota lub przycisk zatrzymania awaryjnego. Aby unikng¢
zablokowania, po wyzwoleniu stanu zatrzymania awaryjnego przez
wejscie zatrzymania systemu niski sygnat nie bedzie wysytany.

Robot w ruchu

Sygnat jest niski podczas ruchu robota, w pozostatych przypadkach
sygnat jest wysoki.

Robot nie
zatrzymuje sie

Sygnat jest w stanie wysokim, gdy robot jest zatrzymany lub trwa jego
zatrzymywanie spowodowane przez zatrzymanie awaryjne lub przez
zabezpieczenie. W przeciwnym przypadku bedzie w logicznym stanie
niskim.

Ograniczony

Sygnat ma stan niski, gdy aktywne sg parametry ograniczone lub
wejscie bezpieczenstwa skonfigurowano jako wejscie sygnatu trybu
ograniczonego i sygnat ten jest aktualnie niski. W innych przypadkach
stan sygnatu jest wysoki.

Nie
ograniczone

Jest to odwrotnosc trybu ograniczonego zdefiniowanego powyze;.

Bezpieczny
dom

Sygnat jest wysoki, gdy ramie robota jest zatrzymane i znajduje sie w
skonfigurowanej bezpiecznej pozycji poczatkowej. W przeciwnym
razie sygnat jest niski. Opcja ta jest czesto wykorzystywana, gdy
roboty UR s3 zintegrowane z robotami mobilnymi.

Zatrzymany
przez 3-
pozycyjne
urzadzenie
zezwalajgce

Sygnat ma stan niski, gdy zatrzymanie przez 3PE jest aktywne, w
przeciwnym razie ma stan wysoki.

Zatrzymany
nie przez 3-
pozycyjne
urzadzenie
zezwalajgce

Sygnat ma stan niski, gdy zatrzymanie przez 3PE jest nieaktywne, w
przeciwnym razie ma stan wysoki.

@ INFORMACJA

Wszystkie maszyny zewnetrzne przechodzace w stan zatrzymania awaryjnego
na podstawie sygnatu z robota za posrednictwem wyjscia zatrzymania systemu
muszg by¢ zgodne z normg ISO 13850. Jest to szczegdlnie konieczne w
konfiguracjach z wejsciem zatrzymania awaryjnego robota podtgczonym do
zewnetrznego urzgdzenia zatrzymania awaryjnego. W takich przypadkach
wyjscie zatrzymania systemu ma stan wysoki po zadziataniu zewnetrznego
urzgdzenia zatrzymania awaryjnego. To znaczy, ze stan zatrzymania
awaryjnego maszyn zewnetrznych zostanie zresetowany bez koniecznosci

wykonania recznych dziatan przez operatora robota. W zwigzku z tym ze

Zatrzymanidsystemu by*ovﬁggé[]iﬁia%?ﬁ%%8%'&%%3{%WSFX&@QP?eSPéSstFFEH;P{‘é%}%@ﬂ‘éHi{aObOtéW

Universal RoBots. Interfejs @%

ﬁ?fﬁqgg%ﬁ,gg%igﬁlgﬁy,@trzymanie awaryjne systemu”.
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Instalacja

8.6.2. Konfiguracja we/wy

Opis Uzyj ekranu ustawien We/Wy, aby zdefiniowac sygnaty We/Wy i skonfigurowac¢ dziatania za
pomoca karty We/Wy . Typy sygnatéw /O sg wymienione w Wejscie i Wyjscie.

= Program name
= = End Effectors a5
ccec
oo & Safety Apply ccec
oo
Application
i L
Robot Limits Wired Inputs @
i} Function Signal Mov
~ Joint Limits
Program - o ao .
Joint Positions EsfSoroieset (ag] E=
Program
9 Joint Speeds Functio oAz e
30 Unassigned s
v safety /0 {
Functic a4
Sy Unassigned ~ s Variables

outputs

Functio CI6

Inputs Unassigned Yoar
Planes

Hardware

Three Position

Robot State o Max Speed
Active = -1000.00 mm/s = 100% +

INFORMACJA

Podczas uruchamiania programow za pomocg wejscia we/wy lub magistrali
Fieldbus robot moze rozpoczac¢ ruch z pozycji, ktérg ma, nie trzeba
wykonywaé zadnego ruchu do pierwszego punktu trasy recznie za pomocg
interfejsu PolyScope.

Wejscia Przejdz do karty Aplikacja.
Przejdz do obszaru Bezpieczenstwo.
Nacisnij Wejscia w sekcji Wejscia bezpieczenstwa.

Odblokuj ustawienia.

o~ wnhd =

Przypisz funkcje do grupy sygnatéw.

Opis funkcji bezpieczenstwa znajduje sie w sekcji Sygnaty we/wy bezpieczenstwa.
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Dostepne
akcje wejscia

Wyjscia

Dostepne
akcje
wyjscia

A

Polecenie Dziatanie

Uruchamia lub wznawia biezgcy program na zboczu narastajgcym,
(wtaczone tylko w trybie zdalnego sterowania).

Start

Stop Zatrzymuje biezgcy program na zboczu narastajgcym

Wstrzymaj Wstrzymuje biezgcy program na zboczu narastajgcym

Przy wysokim stanie sygnatu wejsciowego robot dziata w trybie
Ruch ruchu swobodnego (podobnie jak po nacisnieciu przycisku Ruch
swobodny swobodny).

Jesli inne warunki uniemozliwiajg ruch swobodny, sygnat
wejsciowy jest ignorowany.

OSTRZEZENIE

Jesli robot zostanie zatrzymany podczas korzystania z dziatania wejscia

Start, robot powoli przesuwa sie do pierwszego punktu orientacyjnego
programu przed wykonaniem tego programu. Jesli robot zostanie
zatrzymany podczas korzystania z dziatania Start input, robot powoli

przesuwa sie do pozycji, z ktérej zostat zatrzymany przed wznowieniem

tego programu.

Odblokuj ustawienia.

o N =

Przejdz do karty Aplikacja.

Przejdz do obszaru Bezpieczenstwo.

Przypisz funkcje do grupy sygnatéw.

Przejdz do karty Wyjscia w sekcji We/wy bezpieczenstwa.

Mozesz wtgczy¢ OSSD dla kazdego sygnatu wyjsciowego.
Opis funkcji bezpieczenstwa znajduje sie w sekcji Sygnaty we/wy bezpieczenstwa.

Dziatanie Sta.r) : Stan programu
wyjsciowy
Niski, gdy nie pracuje LO Zatrzymano lub wstrzymano
Wysokie, gdy nie pracuje HI Zatrzymano lub wstrzymano
Wysoka podczas pracy, LO Pracuje,
niska podczas zatrzymania | Hl Zatrzymano lub wstrzymano
Niski poziom LO Program zakonczony
nieplanowanego przystanku niezaplanowany
Niski na nieplanowanym LO Program zakonczony
przystanku, w przeciwnym HI niezaplanowany
razie wysoki Bieganie, zatrzymanie lub pauza
Zmienia sie Uruchomienie (pauza lub
Impuls ciggly miedzy zatrzymanie programu w celu

wysoka i niskg

utrzymania stanu pulsu)
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Przyczyna Nieplanowane zakonczenie programu moze nastgpi¢ z dowolnego z powoddw
zakoniczenia wymienionych ponizej:

programu

* Zatrzymanie robota
* Usterka
* Naruszenie

* Wyjatek czasu pracy
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3.6.3. Uzywanie we/wy do wyboru trybu

Opis Robot mozna skonfigurowac tak, aby przetgczac go pomiedzy trybami pracy bez
wykorzystania sterownika uczenia. Oznacza to, ze uzywanie sterownika uczenia nie jest
dozwolone podczas przetgczania z trybu automatycznego na reczny oraz z trybu recznego
na automatyczny.

Przetgczanie trybow bez korzystania ze sterownika uczenia wymaga konfiguracji we/wy
bezpieczenstwa oraz dodatkowego urzgdzenia spetniajgcego funkcje przetgcznika wyboru
trybu.

Przetacznik Przetgcznik wyboru trybéw moze stanowic¢ kluczowy przetgcznik z redundantym uktadem
wyboru trybéw  elektrycznym lub z sygnatami z dedykowanego sterownika PLC bezpieczenstwa.

W celu uzycia Korzystanie z przetgcznika wyboru trybu, jak na przyktad przetgcznika kluczykowego,
przetgcznika uniemozliwia wykorzystanie sterownika uczenia do przetgczania sie pomiedzy trybami.

wyboru trybéw 1. Podigcz przetacznik wyboru trybu do wejsé tak, jak pokazano na ponizszym

obrazie.

2. Sprawdz, czy przetgcznik wyboru trybu jest prawidtowo podtgczony i
skonfigurowany.

Key Switch

Configurble Inputs,
24V 24V
Clo Cla
24V 24V
Cl1l CI5
24V 24V
Cl2 Clé
24V 24V
CI3 Cl7

00000000
0000000
N
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Konfiguracja
poditgczonych
wejsé
bezpieczenstwa

Konfiguracja wejs¢ bezpieczenstwa dla dodatkowych potgczen urzgdzenia wymaga
odblokowania ekranu we/wy bezpieczenstwa.

1. W gtdwnym panelu nawigacyjnym dotknij opcji Aplikacja.
2. Wybierz opcje Bezpieczenstwo i dotknij przycisku Odblokuj.
Po otrzymaniu monitu wprowadz hasto, aby odblokowa¢ ekran bezpieczenstwa.

Jesli nie masz wczesniej zdefiniowanego hasta, uzyj domysinego hasta:
ursafe.

3. W obszarze We/Wy bezpieczenstwa wybierz Wejscia.

4. Wybierz jeden z sygnatéw wejsciowych, dotykajagc jednej z opcji rozwijanych
Wejscie.

5. Zlisty rozwijanej wybierz Tryb pracy.
Dotknij Zastosuj i pozwdl na ponowne uruchomienie sie robota.
Dotknij Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa.
Mozesz teraz korzystac¢ z dodatkowego urzadzenia w celu wybrania i/lub
przetgczania sie pomiedzy trybami pracy.

Po przypisaniu wejscia do urzadzenia dodatkowego przetgczanie trybdw za pomoca
sterownika uczenia jest wytgczone. W przypadku proby uzycia sterownika uczenia do
przetgczenia trybow pojawi sie komunikat potwierdzajgcy, ze nie mozna korzystac ze
sterownika uczenia do zmiany trybu pracy.

UR12e PolyScope X
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3.6.4. Trojpozycyjne urzadzenie zezwalajagce

Opis Robot jest wyposazony w urzadzenie zezwalajgce w postaci sterownika uczenia z 3PE.
Skrzynka sterownicza obstuguje nastepujgce konfiguracje urzgdzenia zezwalajgcego:

* Sterownik uczenia 3PE

* Zewnetrzne tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce

* Zewnetrzne urzadzenie trojpozycyjne i sterownik uczenia z 3PE

Ponizszy rysunek pokazuje sposob podtgczenia 3-pozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego.

Confil;urabl Inputs

24V

24V 24v |H

Cloj| B4 |H

24v N | [2av) W

Cl [ECI5 |l

24v |H ||2pv]| W

Cci2 |[H|[¢e)l
| | | |
| |

CI3

3-Position Switch

Uwaga: dwa kanaty wejsciowe dla sygnatu wejsciowego tréjpozycyjnego urzgdzenia
zezwalajgcego maja tolerancje rozbieznosci wynoszaca 1 s.

trojpozycyjnych urzgdzen zezwalajgcych.

INFORMACJA
System zabezpieczen robota UR nie obstuguje wielu zewnetrznych

Przetgcznik Korzystanie z trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego wymaga uzycia przetgcznika

trybu pracy trybu pracy.

Ponizsza ilustracja przedstawia przetgcznik trybu pracy.

Confi

Iaurabl Inputs

CI3

24vj|H||24v (A
Cloj|Hj|jci4 |l
24vj|H||24v |H
cij{Hj|jcis |l
24V|| |24V |
Cl2f| Qs |l
24v Nl |[24v)

[ AT

Operational mode Switch
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8.7. Cyfrowe we/wy ogolnego przeznaczenia

Opis Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i uruchamiania
programu domyslnego, a takze automatycznego inicjowania ramienia robota podczas
wigczania zasilania.

Cyfrowe we/wy W tej sekcji opisano we/wy 24 V ogolnego przeznaczenia (szare zaciski) i
ogolnego konfigurowalne (z6ite zaciski z czarnym tekstem), kiedy nie sg skonfigurowane jako
przeznaczenia we/wy bezpieczenstwa.

We/wy ogdlnego przeznaczenia mozna uzywac do bezposredniego sterowania
wyposazeniem, np. przekaznikami pneumatycznymi lub do komunikacji z innymi
systemami PLC. Cyfrowe wyjscia mozna automatycznie wytgczac po zatrzymaniu
wykonywania programu.

W tym trybie wyjscie ma zawsze stan niski, gdy program nie dziata. Przyktady
zamieszczono w dalszych podsekcjach.

W tych przyktadach uzyto zwyktych wyjs¢ cyfrowych, lecz mozliwe jest wykorzystanie
dowolnych wyjs¢ konfigurowalnych, jesli nie sg skonfigurowane do wykonywania funkc;ji
bezpieczenstwa.

L~ Digital Inputs

Digital Outputs / \-I 24V . 24V, .
ov[m|[ov]d ToAD DIO|H |{DI4
DOO /M) po4 ® 2av|m||2av|dl T
ov (H|| ov
DO1/H||Do5|H Je1 DI1|M)||DI5 !‘ B i|
ov m||ov|m 24V|H||24V|H
DO2| M |[DO6| DI2|H||DI6|H
oV |H|ov|Hm 24V|H ||24v|H
DO3|{H ||pDO7|H DI3|H|(DI17| W
W tym przykfadzie sterowanie obcigzeniem W tym przyktadzie prosty przycisk
odbywa sie poprzez wyjscia cyfrowe po ich zostat podtgczony do wejscia
podigczeniu. cyfrowego.

Komunikacjaz Cyfrowych we/wy mozna uzywac do komunikacji z innym wyposazeniem, jesli istnieje

innymi wspolna masa (GND, 0 V) i w maszynach wykorzystano technologie PNP, zob. ponizej.
maszynami lub

sterownikami S| 55

PLC oon

l

=]
<

l

o
o
b=

l

=]
<

l

=
o
N

l

-]
<

l

=]
o
w

l

INFORMACJA
Do podtgczenia wejsé/wyjs¢ cyfrowych uzyj kabli ekranowanych.
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3./.1. Zdalne sterowanie wtaczaniem i wytgczaniem

Opis Mozliwe jest uzycie zdalnego sterowania WL./WYL. do wigczania i wytgczania skrzynki
sterowniczej bez sterownika uczenia. Zwykle jest to stosowane:

Sterowanie
zdalne

* gdy sterownik uczenia jest niedostepny,
* kiedy konieczne jest utrzymanie petnej kontroli przez system PLC,

* kiedy kilka robotow musi by¢ wtgczanych i wytgczanych jednoczesnie.

Zdalne sterowanie WL./WYL. zapewnia pomocnicze zasilanie 12 V, ktére pozostaje
aktywne, gdy skrzynka sterownicza jest wytgczona. Wejscie WL. jest przeznaczone jedynie
do krétkotrwatej aktywaciji i dziata w ten sam sposob, co przycisk POWER (ZASILANIE).
Wejscie WYL. mozna przytrzymywac w zaleznosci od potrzeb. Mozna wykorzystac funkcje
oprogramowania do automatycznego fadowania i uruchamiania programow.

Parametry elektryczne przedstawiono ponize;.

Zaciski Parametr in. . Maks. Jednostka
[12 V - GND] | Napiecie 10 12 13 \Y
[12 V - GND] | Prad - - 100 mA
[ON / OFF] Napigcie nieaktywne 0 - 0,5 \Y,
[ON / OFF] Napiecie aktywne 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Prad wejsciowy - 1 - mA
[ON] Czas aktywacji 200 - 600 ms

Remote /" \—I Remote /" 7‘1
12v|H I 12v|d I
GND|H SRS EEERE } GND|H SRR EEEREEE }
ON R ON | H
OFF| M\, P OFF ]
Przyktad pokazuje sposob podigczenia Przyktad pokazuje sposéb podtgczenia
zdalnego przycisku WL. zdalnego przycisku Wyk..

é PRZESTROGA
Nacisniecie i przytrzymanie przycisku zasilania wytgcza skrzynke sterowniczg

bez zapisywania.

* Nie naciskac ani przytrzymywac¢ wyjscia WL. lub przycisku POWER
(ZASILANIE) bez zapisania danych.

* Uzywaj sygnatu wejsciowego WYL. do zdalnego sterowania
wytgczaniem, aby umozliwi¢ skrzynce sterowniczej prawidtowe
zapisywanie otwartych plikow i zamykanie systemu.
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3.8. Analogowe we/wy ogdlnego przeznaczenia

Opis

lub natezenia (4-20 mA) od i do innego wyposazenia.
Aby uzyska¢ najwyzszg doktadnos¢, zaleca sig spetnienie ponizszych warunkow.

Interfejs analogowych we/wy jest zielony. Stuzy do ustalenia lub pomiaru napiecia (0-10 V)

Uzy¢ zacisku AG najblizszego we/wy. Para dzieli filtr trybu wspdlnego.

Uzyc¢ tego samego uziemienia (GND, 0 V) dla sprzetu i skrzynki sterowniczej.
Analogowe we/wy nie sg galwanicznie izolowane od skrzynki sterownicze;.

Uzyj kabla ekranowanego. Podigczy¢ ekran do zacisku GND przy zacisku Power

(Zasilanie).

Uzy¢ sprzetu pracujgcego w trybie prgdowym. Sygnaty pradowe sg mniej wrazliwe na

zaktécenia.

Specyfikacje
elektryczne

Zaciski

Parametr

Min.

Typ.

Maks.

W GUI mozna wybrac tryby wejscia. Parametry elektryczne przedstawiono ponize;.

Jednostka

Wejscie analogowe w

trybie prgdowym

[AIx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AIx - AG] Rezystancja - 20 - om
[AIx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Wejscie analogowe w

trybie napieciowym

[AIx - AG] Napiecie 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Rezystancja - 10 - kom
[AIx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Wyjscie analogowe w

trybie prgdowym

[AOx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napiecie 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Rozdzielczo$¢ - 12 - bit
Wyjscie analogowe w

trybie napieciowym

[AOx - AG] Napiecie 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Prad -20 - 20 mA
[AOX - AG] Rezystancja - 1 - om
[AOx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
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Wyjscie .
analogowe i e . bl 0
wejscie i P> a0 fats ﬁ<]
analogowe 3 osle] § orlm
R glAc @
2|0t [m HEAC
[m]

Ponizszy przyktad przedstawia, w jaki

sposo6b kontrolowac przenosnik pasowy Ponizszy przyktad przedstawia potgczenie
przez analogowe wejscie sterowania czujnika analogowego.
predkoscig.

3.9. Tryb zdalny w obszarze Omaowienie zabezpieczen

Opis Po aktywacji tryb zdalny umozliwia podtgczenie urzagdzen zewnetrznych do kluczowych
ustug, takich jak interfejs podstawowy.
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Tryb zdalny mozna przetgcza¢ za pomocg dedykowanego przetgcznika w oknie dialogowym

Omodwienie zabezpieczen.

1. Przejdz do omoéwienia zabezpieczen na ekranie giéwnym.

2. Kiliknij przycisk Wybor trybu.

3. Mozesz teraz wybra¢ opcje Automatyczny, a nastepnie Zdalny.

Domysinie wigczona jest opcja ,Lokalny”.
Tryb ,Zdalny” jest aktywny tylko wtedy, gdy aplikacja dziata w trybie automatycznym.

Safety Overview

Przetacz
dostep

Mode Selection
Robot Limits
Joint Position
Joint Speed
Planes

Input

Output
Hardware

Three Position

Safety Overview
Mode Selection
Robot Limits
Joint Position
Joint Speed

Planes

Input

Qutput

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

Podrecznik uzytkownika

106

UR12e PolyScope X

Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

R
UNIVERSAL ROBOTS 8. Instalacja

Bezpieczna W trybie zdalnym interfejs PolyScope X przechodzi w bezpieczny stan tylko do odczytu.

blokada Wszystkie dziatania zwigzane z edycjg i sterowaniem sg wytgczone, i dostepny pozostaje
jedynie ekran operatora w trybie tylko do odczytu. Ponadto nad suma kontrolng
bezpieczenstwa wyswietlana jest ikona trybu zdalnego, aby wyraznie wskazac¢, ze system
jest pod nadzorem zdalnym.

Program name

Default program B2
ccec
ccec

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

Zabezpieczenia Jesli tryb pracy robota jest sterowany sygnatem we/wy, przetgczenie na tryb reczny za
sterowane przez  pomocag we/wy spowoduje automatyczne przejscie z trybu zdalnego z powrotem do
we/wy trybu lokalnego.
Funkcja ta zapewnia bezpieczne i uporzagdkowane srodowisko zdalnego
monitorowania przy jednoczesnym zachowaniu w razie potrzeby integralnosci
lokalnego sterowania.

Safety Overview

Mode Selection
Mode Selection

Select Operational mode
FoBetlinits Operational mode is currently controlled by safety inputs
Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is 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. Integracja manipulatora koncowego

Opis W niniejszej instrukcji chwytak moze byc¢ rowniez okreslany jako narzedzie i przedmiot
obrabiany.

INFORMACJA
UR dostarcza dokumentacje dotyczgca chwytaka, ktory ma by¢
zintegrowany z ramieniem robota.

* Zapoznaj sie z dokumentacjg dotyczgcg

chwytaka/narzedzia/przedmiotu obrabianego w celu montazu i
podtgczenia.

9.1. Maksymalne obcigzenie uzytkowe

Opis Znamionowe obcigzenie uzytkowe ramienia robota zalezy od przesunigcia srodka ciezkosci
(CoQG) obcigzenia uzytkowego, jak pokazano ponizej. Przesuniecie srodka ciezkosci (CoG)
to odlegtos¢ miedzy srodkiem kotnierza narzedzia a srodkiem ciezkosci przytwierdzonego
tadunku.

Ramie robota moze obstuzy¢ wieksze przesuniecie srodka ciezkosci, o ile obcigzenie
znajduje sie ponizej kotnierza narzedzia. Na przyktad przy obliczaniu masy obcigzenia
uzytkowego w aplikacji typu pick and place nalezy wzig¢ pod uwage zaréwno chwytak, jak i
obrabiany przedmiot.

Zdolnos¢ robota do przyspieszania moze ulec zmniejszeniu, jesli Srodek ciezkosci
obcigzenia uzytkowego przekracza zasieg i obcigzalnos¢ uzytkowg danego robota. Zasieg i
obcigzenie uzytkowe robota mozna sprawdzi¢ w Specyfikacji Techniczne;j.
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tadownosc [kg]

Payload curve UR 12e

== R 12e

12 4

Payload [kg]

0 1EIJD ZLI)D 360 460 5[I]U ELI)O ?[I]U 800
Center of gravity offset [mm]

Przesunigcie srodka ciezkosci [mm]

Zaleznos¢ miedzy znamionowym obcigzeniem uzytkowym a przesunieciem srodka cieZkosci.

Bezwtadnos$¢ Mozliwe jest skonfigurowanie obcigzen uzytkowych o duzej bezwtadnosci, pod

obcigzenia warunkiem prawidtowego ustawienia obcigzenia uzytkowego.

uzytkowego Oprogramowanie sterownika automatycznie dostosowuje wartosci przyspieszenia, pod
warunkiem prawidtowego skonfigurowania nastepujgcych parametrow:

* Masa obcigzenia
* Srodek ciezkosci
* Bezwtadnosc¢

Do oceny przyspieszen i czasow cyklu ruchéw robota z okreslonym obcigzeniem mozna
uzy¢ URSim.
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UNIVERSAL ROBOTS 9. Integracja manipulatora koricowego

O.2. Zabezpieczanie narzedzia

Opis Narzedzie lub obstugiwany element mocuje sie do kotnierza wyjsciowego narzedzia (ISO)
na koncu ramienia robota.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65
6,50
4x P57 8
Mé-6H T 8
> v A
= 6,20
<
&‘:? A /)\
48,75
¢31,50 H7
SECTION A-A
@50 +0,1
@63 h8
$90 0,1
Wymiary i uktad otworow na kotnierzu narzedzia. Wszystkie wymiary sg podane w
milimetrach.
Kotnierz Kotnierz wyjsciowy narzedzia (ISO 9409-1) miesci sie w miejscu montowania narzedzie
narzedzia przy zakonczeniu ramienia robota. Zalecane jest uzycie promieniscie nacietego otworu na

kotek pozycjonujacy, aby unikngé nadmiernego naprezenia przy jednoczesnym
zachowaniu precyzyjnej pozycji.

é PRZESTROGA
Bardzo diugie sruby M6 mogg wywiera¢ nacisk na dolng cze$c¢ kotnierza
narzedzia i powodowac zwarcie w obwodzie robota.

* Do montazu narzedzia nie nalezy stosowac¢ srub wystajgcych od spodu
ponad 8 mm.
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é OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe dokrecenie srub moze spowodowac obrazenia z powodu utraty
kotnierza adaptera i/lub chwytaka.

* Narzedzie musi by¢ mocno i bezpiecznie przykrecone.

* Narzedzie powinno by¢ skonstruowane tak, aby nie stwarzato groznych
sytuacji przez nieoczekiwane upuszczenie czesci.
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UNIVERSAL ROBOTS 9. Integracja manipulatora koricowego

9.3. We/wy narzedzia

Zlgcze Przedstawione ponizej ztgcze narzedzia dostarcza zasilanie i sygnaty sterujgce do
narzedzia chwytakow i czujnikdw uzywanych w danym narzedziu robota. Ztgcze narzedzia ma osiem
otworow i znajduje sie obok kotnierza narzedzia na nadgarstku 3.
Osiem przewoddw wewnatrz ztgcza petni r6zne funkcje, ktére przedstawiono w tabeli:

\[g .
kolka Sygnat Opis
Wejscie analogowe 0 lub
1 Al0 / RS485 RS485.
Wejscie analogowe 1 lub
6 07 2 Al1/RS485+ RS485+
(o} o 1 3 TOOPWR Wyijscia cyfrowe 0 lub 0 V/12
50 08 VI24V
o O 2 4 TO1/GND WyJSC|a.cyf|"OV\{e 1lub
a O uziemienie
3 5 ZASILANIE o0v/ii2vi2av
6 TIO Wejscia cyfrowe 0
7 TH Wejscia cyfrowe 1
8 GND Uziemienie
INFORMACJA
Ziagcze narzedzia nalezy recznie dokreci¢ z maksymalnym momentem
0,4 Nm.
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Adapter Adapter kabla narzedzia to elektroniczne akcesorium, ktére zapewnia kompatybilnos¢
kabla miedzy we/wy narzedzia a narzedziami e-Series.

narzedzia @

1  taczy sie z narzedziem/chwytakiem.

2 tkaczy sie zrobotem.

é OSTRZEZENIE
Podtgczenie adaptera kabla narzedzia do robota, ktdrego zasilanie jest
wigczone, moze doprowadzi¢ do urazu.

* Adapter nalezy podtgczy¢ do narzedzia/chwytaka przed
podigczeniem adaptera do robota.

* Nie wolno wigczac robota, jesli adapter kabla narzedzia nie jest
podtgczony do narzedzia/chwytaka.

Osiem przewoddéw wewnatrz adaptera kabla narzedzia petni rézne funkcje, ktére
przedstawiono w ponizszej tabeli:

Nr :

kolka Sygnat Opis

1 AlI0/ RS485+ | Wejscie analogowe 0 lub RS485+
4 3 2 Al1/RS485- | Wejscie analogowe 1 lub RS485-

3 TH Wejscia cyfrowe 1

2 4 TIO Wejscia cyfrowe 0
5 1 5 ZASILANIE o0v/i2vi2av

6 TO1/GND Wyjscia cyfrowe 1 lub uziemienie
6 5 7 TOO/PWR Wyjscia cyfrowe \(/) lub 0 V/12V/24

8 GND Uziemienie

L UZIEMIENIE
= Kotnierz narzedzia jest podtgczony do masy (GND).
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9. Integracja manipulatora koncowego

9.3.1. Specyfikacje instalacji we/wy narzedzia

Opis Parametry elektryczne przedstawiono ponizej. Nalezy uzyskac dostep do We/wy narzedzia na
karcie Instalacja, aby ustawi¢ wewnetrzne zrodto zasilania do wartosci 0, 12 lub 24 V.

Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Napiecie zasilania w trybie 24V 23,5 24 24,8 \%
Napiecie zasilania w trybie 12 V 11,5 12 12,5 \Y
Prad zasilania (tryb jednostykowy)* - 1000 2000** mA
Prad zasilania (tryb dwustykowy)* - 2000 2000** mA
Obcigzenie pojemnosciowe zasilania - - 8000*** uF

* Zdecydowanie zalecane jest stosowanie diody ochronnej do obcigzen indukcyjnych.
** Szczyt przez maks. 1 sekunde, maks. cykl pracy: 10%. Sredni prad w ciggu 10 sekund nie

moze przekraczac typowego pradu.

*** Po witgczeniu zasilania narzedzia rozpoczyna sie czas ptynnego rozruchu rowny 400 ms,
co pozwala na podtgczenie obcigzenia pojemnosciowego 8000 uF do zasilania narzedzia
podczas rozruchu. Podtgczanie podczas pracy robota jest zabronione.

UR12e PolyScope X
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9.3.2. Zasilanie narzedzia

Opis Przejdz do obszaru we/wy narzedzia na karcie Instalacja.

POWER

GND (RED) — Jl

Dwustykowy W trybie zasilania dwustykowego prad wyjsciowy mozna zwiekszy¢ zgodnie z wykazem w
obwéd obszarze We/wy narzedzia.

zasilania 1. W gérnym obszarze ekranu dotknaé przycisku Instalacja.

2. Dotknac pozycjiOgélne na liscie w lewym dolnym rogu.
3. Dotkna¢ pozycji Wel/wy narzedzia i wybra¢ opcje Zasilanie dwupinowe.
4

. Potaczyc¢ przewdd zasilania (szary) z przewodem TOO (niebieski) i przewod
uziemienia (czerwony) z przewodem TO1 (r6zowy).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

\
S

INFORMACJA
Po zatrzymaniu awaryjnym robota napiecie zostaje ustawione do
wartosci 0 V dla obu stykoéw zasilania (zasilanie jest wylgczone).

9.3.3. Cyfrowe wejscia narzedzia

Opis Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i uruchamiania
programu domys$lnego, a takze automatycznego inicjowania ramienia robota podczas
wigczania zasilania.
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9. Integracja manipulatora koncowego

Tabela Zastosowane sg wejscia cyfrowe PNP ze stabymi rezystorami wyprowadzajgcymi napiecie.
Oznacza to, ze wejscie pltywajgce zawsze daje odczyt stanu niskiego. Parametry elektryczne

przedstawiono ponizej.

Parametr Min. Typ Maks. Jednostka
Napiecie wejsciowe -0,5 - 26 \Y
Napiecie stanu logicznego niskiego - - 2,0 V
Napiecie stanu logicznego wysokiego 55 - - Vv
Rezystancja wejscia - 47 k - Q

Korzystaniez  Przykiad pokazuje sposob podtgczenia prostego przycisku.

wejsé
cyfrowych
narzedzia

POWER

UR12e PolyScope X
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9.3.4. Cyfrowe wyjscia narzedzia

Opis Wyjscia cyfrowe obstuguja trzy rozne tryby:
Tryb Aktywny Nieaktywne
Uptyw (NPN) LO Otworz
Zrédto (PNP) HI Otworz
Konfiguracja Push/Pull HI LO

Przejdz do obszaru We/wy narzedzia na karcie Instalacja, aby skonfigurowac tryb wyjscia dla

kazdego styku. Parametry elektryczne przedstawiono ponize;j:

Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Napiecie przy rozwarciu -0,5 - 26 \Y,
Napiecie przy ujsciu 1 A - 0,08 0,09 \Y,
Prad przy zasilaniu/uptywie 0 600 1000 mA
Prad przez uziemienie GND 0 1000 3000* mA

INFORMACJA
Po zatrzymaniu awaryjnym robota wyjscia cyfrowe (DOO i DO1) zostajg
wytgczone (sygnat wysoki Z).

é PRZESTROGA
Wyjscia cyfrowe w narzedziu nie majg ograniczen pragdowych. Zastepowanie
okreslonych danych moze spowodowac trwate uszkodzenie.

Uzywanie Przyktad ten ilustruje, w jaki sposdb wigczyc¢ obcigzenie, jesli uzywane jest wewnetrzne
cyfrowych zrodto zasilania 12 V lub 24 V. Nalezy zdefiniowa¢ napiecie wyjsciowe na karcie we/wy.
wyjsé Miedzy ztgczem ZASILANIA a zigczem ekranu/uziemienia wystepuje napiecie, nawet gdy
narzedzia obcigzenie jest wytgczone.

Zaleca sie stosowanie ochronnej diody w przypadku obcigzen indukcyjnych, ja pokazano

ponizej.
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9.3.5. Wejscia analogowe narzedzia

Opis Wejscia analogowe narzedzia nie sg r6znicowe i mozna je ustawic na karcie We/wy jako
napieciowe (0-10 V) albo prgdowe (4-20 mA). Parametry elektryczne przedstawiono ponizej.

Parametr Min. Typ Maks.  Jednostka

Napigcie wejscia w trybie napieciowym -0,5 - 26 V

Rezystancja wejscia przy zakresie od 0V do 10V - 10,7 - kQ

Rozdzielczo$¢ - 12 - bit

Napiecie wejscia w trybie prgdowym -0,5 - 50 \Y,

Prad wejscia w trybie prgdowym -2,5 - 25 mA

Rezystancja wejscia przy zakresie od 4 mA do i 182 188 0

20 mA

Rozdzielczos¢ - 12 - bit
W kolejnych podsekcjach znajduja sie dwa przyktady zastosowania wej$¢ analogowych.

Przestroga
Q PRZESTROGA
Wejscia analogowe w trybie prgdowym nie sg chronione przed

przepieciami. Przekroczenie limitu z parametréw elektrycznych moze
spowodowac trwate uszkodzenie wejscia.

Uzywanie Przykfad pokazuje potgczenie czujnika analogowego z nier6znicowym wyjsciem.

analogowych Wyjsciem czujnika moze by¢ prad lub napiecie, o ile tryb wejscia tego wejscia

wejsé narzedzia, analogowego jest ustawiony na to samo na karcie We/Wy.

nier6znicowych Uwaga: Mozesz sprawdzic¢, czy czujnik z wyjsciem napieciowym moze napedzacé
wewnetrzng rezystancje narzedzia lub pomiar moze by¢ nieprawidtowy.

POWER
T1
Al2 ] i «
GND o7
Uzywanie Przykfad pokazuje potgczenie czujnika analogowego z r6znicowym wyjsciem.
analogowych Podtgczenie ujemnego zacisku wyjscia do GND (0 V), wtedy dziatanie bedzie identyczne
wejsé z czujnikiem nieréznicowym.
narzedzia, POWER
réznicowych . T
= ) :
GND ©
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9.4. Ustaw obcigzenie

9.4.1. Bezpieczne ustawianie aktywnego obcigzenia

Zweryfikuj Przed uruchomieniem interfejsu PolyScope X nalezy upewnic sig, ze ramie robota i
instalacje skrzynka sterownicza zostaty prawidtowo zainstalowane.

1. Naci$nij przycisk zatrzymania awaryjnego na sterowniku uczenia.
2. Na ekranie dotknij OK, gdy pojawi sie pole Zatrzymanie awaryjne robota.

3. Nacisnij przycisk zasilania na Sterowniku uczenia i poczekaj na uruchomienie
systemu oraz zatadowanie sig interfejsu PolyScope X.

4. Dotknij przycisk ekranowy Zasilanie, ktéry znajduje sie w lewej dolnej czesci
ekranu.

Przytrzymaj i obré¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby odblokowac.
W stopce ekranu sprawdz, czy Stan robota to Wyt.
Wyjdz poza zasieg ramienia robota (jego przestrzenh roboczg).

Dotknij przycisku ekranowego Zasilanie.

© 0 N oo

W wyskakujgcym oknie Zainicjuj dotknij przycisku Wigczenie zasilania i poczekaj
na zmiane stanu robota na Zablokowany.

10. W obszarze Aktywne obcigzenie zweryfikuj mase obcigzenia.

W widoku 3D mozna réwniez sprawdzi¢, czy pozycja mocowania jest prawidtowa.
11. Dotknij pola Aktywny tadunek. Na ekranie gldbwnym pojawi sie pole Edytuj.
12. Wprowadz aktywny tadunek i potwierdz decyzje.

13. Dotknij Odblokuj, aby zwolni¢ uktad hamulcowy ramienia robota.
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10. Konfiguracja bezpieczenstwa

OpisW tej sekcji opisano konfiguracje bezpieczenstwa mozliwg na karcie aplikacji.

10.1. Interfejsy i funkcje zwigzane z bezpieczenstwem

Opis Roboty firmy Universal Robots sg wyposazone w wiele wbudowanych funkcji
bezpieczenstwa oraz wejs¢/wyjs¢ bezpieczenstwa i stosujg cyfrowe oraz analogowe sygnaty
sterujgce z elektrycznego interfejsu w celu komunikacji z innymi maszynami i dodatkowymi
urzgdzeniami ochronnymi. Kazda funkcja bezpieczenstwa i jej we/wy sg skonstruowane
zgodnie z normg EN ISO13849-1 na poziomie dziatania d (PLd) z wykorzystaniem
architektury kategorii 3.

A

@

OSTRZEZENIE

Zastosowanie parametrow konfiguracji bezpieczenstwa innych niz te okreslone
jako niezbedne do zmniejszenia ryzyka moze skutkowa¢ zagrozeniami, ktére nie
zostang racjonalnie wyeliminowane lub zagrozeniami, ktére nie zostang
wystarczajgco zmniejszone.

* Upewnij sig, ze narzedzia i chwytaki sg prawidtowo podtgczone, aby
unikng¢ zagrozen spowodowanych przerwaniem zasilania.

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Btedy programisty i/lub btedy okablowania mogg spowodowac zmiane napigcia z
12V na 24 V, prowadzac do uszkodzenia sprzetu w wyniku pozaru.

* Zweryfikuj uzycie napiecia 12V i postepuj ostroznie.

INFORMACJA
* Uzywanie i konfiguracja interfejséw i funkcji dotyczgcych bezpieczenstwa
muszg by¢ zgodne z oceng ryzyka dla kazdego zastosowania robota.
* Czas zatrzymania nalezy uwzgledni¢ w ocenie ryzyka

* Jesli robot wykryje awarie w systemie bezpieczenstwa (np. rozciecie
jednego z przewoddw w obwodzie zatrzymania awaryjnego lub
naruszenie limitu bezpieczenstwa) jest inicjowane zatrzymanie kategorii
0.

INFORMACJA

Chwytak nie jest zabezpieczony systemem bezpieczenstwa UR. Dziatanie
chwytaka i/lub przewodu tgczgcego nie jest monitorowane
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10.1.1. Konfigurowalne funkcje bezpieczenstwa

Opis Wypisane w tabeli ponizej funkcje bezpieczenstwa robota Universal Robots sg wbudowane
w samym robocie, jednak stuzg do kontroli systemu, czyli robota i dotgczonego
narzedzia/chwytaka. Funkcje bezpieczenstwa robota stuzg do ograniczenia zagrozen dla
systemu uwzglednionych w ocenie ryzyka. Pozycje i predkosci sg podane wzgledem bazy
robota.

Funkcje Funkcja .

bezpieczenstwa |15 e e

pieczenstwa
;?;;Z(;?x” Ustawia dolne i gérne limity dozwolonych pozycji przegubu.
Limit predkosci Ustawia gorng wartos¢ graniczng predkosci przegubu.
przegubow
Okresla ptaszczyzny w przestrzeni, ktére ograniczajg pozycje
Ptaszczyzny robota. Plaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg albo tylko

bezpieczenstwa

samo narzedzie/chwytak, albo zaréwno narzedzie/chwytak, jak
i tokiec.

Orientacja
narzedzia

Okresla warto$ci graniczne orientacji narzedzia.

Ograniczenie

Ogranicza maksymalng predkosc¢ robota. Predkos¢ jest
ograniczana przy tokciu, przy kotnierzu narzedzia/chwytaka

predkosci oraz na srodku zdefiniowanych przez uzytkownika pozyc;ji
narzedzia/chwytaka.
Ogranicza maksymalng site wywierang przez
narzedzie/chwytak oraz fokie¢ robota w chwili zaciskania. Sita

Limit sity jest ograniczana przy narzedziu/chwytaku, przy kotnierzu
tokcia oraz na srodku zdefiniowanych przez uzytkownika
pozycji narzedzia/chwytaka.

Limit pedu Ogranicza maksymalny ped ramienia robota.

Limit mocy Ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywana
przez robota.

Limit czasu Ogranicza maksymalny czas zatrzymania robota po

zatrzymania

zainicjowaniu zatrzymania ochronnego.

Limit odlegtosci
zatrzymania

Ogranicza maksymalng odlegto$¢ przebywang przez robota po
zainicjowaniu zatrzymania ochronnego.

Ocene
ryzyka

Podczas wykonywania oceny ryzyka dla zastosowania nalezy wzig¢ pod uwage ruch robota
po zainicjowaniu zatrzymania. Aby ufatwic ten proces, mozna uzy¢ funkcji bezpieczenstwa

Limit czasu zatrzymania oraz Limit odlegtosci zatrzymania.

Te funkcje bezpieczehstwa szybko zmniejszajg predkos¢ robota w taki sposéb, aby zawsze
byta mozliwos¢ zatrzymania go w ramach limitéw. Limity pozycji przegubdw, ptaszczyzn
bezpieczenstwa oraz orientacji narzedzia/chwytaka uwzgledniajg oczekiwang odlegtos¢
zatrzymania, czyli robot zwolni az do osiggnigcia limitu.
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10.2. Ustawienia

Opis Dostep do ustawien w interfejsie PolyScope X mozna uzyskac¢ za pomocg menu Hamburger
w gtébwnym panelu nawigac;ji.
Mozna uzyskac¢ dostep do nastepujgcych sekc;ji:

* Ogolne
* Hasto
* Potgczenie

* Zabezpieczenia

Ustawienia W ustawieniach ogélnych mozna zmieni¢ preferowany jezyk, jednostki miary itp. Z
ogéine poziomu ustawien ogolnych mozna rowniez zaktualizowa¢ oprogramowanie.
Ustawienia W ustawieniach hasta znajdujg sie domysine hasta oraz informacje jak zmienic je na
hasta preferowane i bezpieczne hasta.

Ustawienia W ustawieniach potgczenia mozna skonfigurowac ustawienia sieci, takie jak adres IP,
potaczenia serwer DNS itp. Tutaj znajduja sie rowniez ustawienia powigzane z UR Connect.
Ustawienia Ustawienia zabezpieczen powigzane z SSH, uprawnieniami hasta administratora oraz
zabezpieczen wigczaniem/wytgczaniem réznych ustug w oprogramowaniu.

10.2.1. Hasto

Opis W oprogramowaniu PolyScope X, w ustawieniach hasta mozna znalez¢ trzy r6zne rodzaje
hasta.

* Tryb pracy
* Bezpieczenstwo
* Administrator

Istnieje mozliwos¢ ustawienia tego samego hasta dla wszystkich trzech przypadkéw, ale
mozna rowniez ustawic trzy rézne hasta, aby rozdzieli¢ dostep i opcje.

Hasto - administrator
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Opis Wszystkie opcje w sekcji Bezpieczenstwo sg chronione hastem administratora. Ekrany
chronione hastem administratora sg zablokowane przez przezroczystg naktadke, ktora
powoduje, ze ustawienia sg niedostepne. Poprzez przejscie do sekcji Bezpieczenstwo
mozna skonfigurowac ustawienia nastepujgcych funkciji:

* Secure Shell

* Uprawnienia

¢ Ustugi
Ustawienia mogg by¢ modyfikowane tylko przez wyznaczonego
administratora/administratoréw.

Odblokowanie dowolnej z opcji w sekcji Bezpieczenstwo, odblokowuje réwniez inne opcje,
dopoki nie opuscisz menu Ustawienia.

Domysine hasto Domysine hasto dla hasta administratora to: easybot

INFORMACJA
Hasta administratora nie mozna zmieni¢ lub przywroci¢ w razie

zapomnienia.
Bedzie konieczne ponowne zainstalowanie oprogramowania.

Aby ustawi¢ Zanim bedzie mozna uzy¢ hasta administratora do odblokowania chronionych ekranow,
hasto nalezy zmieni¢ domysine hasto.
administratora 1. Dotknij ikony menu z trzema kreskami i wybierz pozycje Ustawienia.

2. W obszarze Hasto dotknij pozycji Administrator.
3. Zmien aktualne hasto administratora na nowe.

* Jeslijest to pierwszy raz, zmien domysine hasto administratora z ,easybot”
na nowe hasto. Nowe hasto musi mie¢ co najmniej 8 znakow.

4. Uzyj nowego hasta, aby odblokowa¢ menu Ustawienia i uzyskac dostep do opcji
w sekcji Bezpieczenstwo.

aaaaa

eeeeeeeeee

‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

ssssssss
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Aby wyjs¢ z Po odblokowaniu jednej z opcji w oknie Bezpieczenstwo przycisk Zamknij w prawym
menu dolnym rogu menu Ustawien zmienia wyglad. Zamiast przycisku Zamknij wyswietlany jest
Ustawienia przycisk Zablokuj i zamknij, wskazujacy, ze zabezpieczenie jest odblokowane.

1. W menu Ustawienia znajdz i dotknij przycisk Zablokuj i zamknij.

Hasto - tryb pracy
Domyslne Domysine hasto trybu pracy: operator
hasto

INFORMACJA
Hasta nie mozna zmieni¢ lub przywroci¢ w razie zapomnienia.
Bedzie konieczne ponowne zainstalowanie oprogramowania.

Podczas pierwszej zmiany hasta nalezy uzy¢ domysinego hasta.

Zmien Ponizej podano sposéb zmiany hasta trybu pracy za pomoca ustawienia interfejsu PolyScope

hastotrybu X.
pracy Dotknij menu Hamburger w gtdwnym panelu nawigacyjnym.
Dotknij opcji Ustawienia.

Dotknij opcji Tryb pracy w sekcji Hasto.

Wprowadz domysine hasto, jesli jest to pierwsza zmiana hasta.

o k> wnh =

Dodaj preferowane hasto, kiére ma przynajmniej 8 znakow.

@ settings X
Operational Mode

System Change password

uuuuuu

AAAAA

nnnnnnnn
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Hasto - bezpieczenstwo

Domysine
hasto

DomyslIne hasto zabezpieczen: ursafe

Podczas pierwszej zmiany hasta nalezy uzy¢ domysinego hasta.

INFORMACJA

Hasta nie mozna zmienic lub przywréci¢ w razie zapomnienia.
Bedzie konieczne ponowne zainstalowanie oprogramowania.

Zmiana hasta
bezpieczenstwa

Ponizej podano sposéb zmiany hasta bezpieczenstwa za pomocg ustawienia interfejsu
PolyScope X.

1. Dotknij menu Hamburger w gidwnym panelu nawigacyjnym.
Dotknij opcji Ustawienia.
W sekcji Hasto dotknij opcji Bezpieczenstwo.

Wprowadz domysline hasto, jesli jest to pierwsza zmiana hasta.

a k> w0 Db

Dodaj preferowane hasto, ktére ma przynajmniej 8 znakow.

@ Settings X

uuuuu

mmmmmmmmmm

::::::::

ssssssssss

10.2.2. Dostep przez bezpieczng powtoke (Secure Shell, SSH)

Opis Ta czes¢ stuzy do zarzgdzania zdalnym dostepem do robota za posrednictwem potgczenia
SSH (Secure shell, bezpieczna powtoka). Ekran ustawien zabezpieczen dla potgczeh SSH
pozwala administratorom na wtgczenie lub wytgczenie dostepu do robota za posrednictwem
potgczenia SSH.
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Aby 1. Dotknij ikony menu z trzema kreskami i wybierz pozycje Ustawienia.
wigczyc/wytaczyé 2. W obszarze Zabezpieczenia wybierz opcje Secure Shell.
dostep przez SSH 3. Wprowadz hasto, aby odblokowaé ustawienia.
4. Przesun przetgcznik Wigcz dostep SSH do pozycji wigczone;j.
Po prawej stronie przycisku przetgcznika Wigcz dostep SSH podany jest port
uzywany do komunikacji SSH.
Uwierzytelnianie Uwierzytelnianie moze odbywac sie za pomoca hasta i/lub udostepnionego
SSH wczesniej, autoryzowanego klucza. W celu dodania kluczy bezpieczenstwa nalezy

dotkna¢ przycisku Dodaj Klucz i wybrac¢ plik z kluczem bezpieczenstwa. Dostepne
klucze sg wymienione razem. W celu usuniecia wybranego klucza z listy nalezy uzy¢
ikony kosza.

10.2.3. Uprawnienia

Opis Dostep do ekrandw Sie¢, Zarzagdzanie URCap oraz Aktualizacja PolyScope X jest domysinie
ograniczony, aby zapobiec nieautoryzowanym zmianom w systemie. W celu odblokowania
dostepu do tych ekrandw nalezy zmieni¢ ustawienia uprawnien. Dostep do uprawnien
wymagda hasta administratora.

Aby przejs$é do 1. Dotknij ikony menu z trzema kreskami i wybierz pozycje Ustawienia.

sekcji 2. Przejdz do sekcji Bezpieczenstwo i dotknij pozycje Uprawnienia.

Uprawnienia

Dodatkowe Mozna rowniez zabezpieczyc istotne ekrany/funkcje za pomoca hasta administratora. Na
uprawnienia ekranie Uprawnienia w sekcji Bezpieczenstwo w menu Ustawienia mozna okreslic, ktére
systemowe dodatkowe ekrany majg by¢ chronione hastem administratora, a ktore sa dostepne dla

wszystkich uzytkownikéw. Nastepujgce ekrany/funkcje mozna dowolnie zablokowac:
* Ustawienia sieciowe
* Ustawienia aktualizacji
* Sekcja URCaps w Menedzerze systemu
* UR Connect
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Aby 1. Przejdz do czesci Uprawnienia w sposob opisany powyzej. Zabezpieczone
wilaczyé/wytaczyé ekrany sg wymienione w czesci Uprawnienia.

uprawnienia 2. Przesun przetgcznik przy nazwie pozgdanego ekranu do pozycji Wt., aby
systemowe wigczy¢ dany ekran.

3. W celu zablokowania wybranego ekranu przesun przetgcznik przy jego nazwie
do pozycji Wyt.

Ekran zostanie ponownie zablokowany, gdy przetgcznik znajdzie sie w pozycji
wytgczone;j.

10.2.4. Ustugi

Opis Menu Ustugi umozliwia administratorom wigczenie lub wytgczenie zdalnego dostepu do
standardowych ustug UR uruchomionych na robocie, takich jak podstawowy i podrzedny
interfejs klienta, funkcje PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 itp.

Za pomogg ekranu Serwis, aby ograniczy¢ zdalny dostep do robota, zezwalajac tylko na
zewnetrzny dostep do ustug, z ktorych faktycznie korzysta konkretna aplikacja robota. W
celu zapewnienia maksymalnego bezpieczenstwa wszystkie ustugi sg domysinie wytgczone.
Porty komunikacyjne dla kazdej ustugi sg podane po prawej stronie przycisku
wigczania/wytgczania na liscie ustug.

Wiaczanie Po wigczeniu za pomocga tego ekranu ustugi ROS2 mozna ustali¢ identyfikator domeny
funkcji ROS2 ROS (wartosci 0-9). Po zmianie identyfikatora domeny system uruchomi sie ponownie w
celu zastosowania zmiany.

10.3. Odblokuj ustawienia bezpieczenstwa

Opis Aby je zmieni¢, musisz odblokowac ustawienia bezpieczenhstwa.

INFORMACJA
Ustawienia bezpieczenstwa sg zabezpieczone hastem.

Domysline hasto zabezpieczen: ursafe.
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Odblokuj 1. Na gtéwnym ekranie nawigacyjnym interfejsu PolyScope X dotknij karty
ustawienia Aplikacja.
bezpieczenstwa 2. Na ekranie komorki roboczej dotknij ikony Bezpieczenstwo.

Nalezy zauwazy¢, ze wyswietlony zostaje ekran Limity robota, jednak
ustawienia nie sg dostepne.

4. Wprowadz hasto bezpieczenstwa i dotknij opcji ODBLOKUJ, aby uzyskac¢
dostep do ustawien.

5. Dotknij opcji ZABLOKUJ lub wyjdz z menu Bezpieczenstwo, aby ponownie
zablokowac wszystkie ustawienia w obszarze Bezpieczenstwo.

10.4. Ustawienia menu bezpieczenstwa

Opis Limity systemu bezpieczenstwa sg okreslone w konfiguracji bezpieczenstwa . System
bezpieczenstwa uzyskuje wartosci z pdl wejsciowych i wykrywa wszelkie naruszenia w
przypadku przekroczenia ktorejs z tych wartosci. Sterownik robota zapobiega naruszeniom,
wywotujgc zatrzymanie robota lub zmniejszajgc predkosc.

Q PRZESTROGA
Zastosowanie parametrow konfiguracji bezpieczenstwa innych niz
zdefiniowane w procesie oceny ryzyka moze prowadzi¢ do zagrozen, kidre
nie sg eliminowane w rozsgdnym stopniu lub sg nieodpowiednio
ograniczone.

10.4.1. Limity robota

Opis Limity robota ograniczajg ogolne ruchy robota.

* Zmien wartosci w limitach robota (normalnym i ograniczonym) i zastosuj je, aby
zobaczy¢ zastosowane zmiany w sumie kontrolnej bezpieczenstwa.

* Wartosci ograniczone powinny by¢ zawsze mniejsze niz wartosci normalne, sprawdz
to.

INFORMACJA
Limity bezpieczenstwa ograniczajg sity i ruchy na kotnierzu narzedzia i
posrodku dwéch zdefiniowanych przez uzytkownika pozycji narzedzia

UR12e PolyScope X 129 Podrecznik uzytkownika



R
10. Konfiguracja bezpieczenstwa UNIVERSAL ROBOTS

Limity — oy Program name
= Default program
predkosci Pres v
357a
oo & Safety Apply 5 Unlock o7 de
oo
Application
N
i i €
\ Robot Limits Speed Limit %
Move
(i} Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not
g SRl reasonably eliminated or risks that are not sufficient reduced

Power & Force Limit Normal Reduced

Program
V' Joint Limits Tool Speed Tool Speed
= Tool Speed 15m/s 0.75 m/s
Joint Positions {x}
Elbow Speed Elbow Speed
jes Elbow Speed 15 m/s 0.75 m/s ariabies
S Joint Speeds
Momentum Momentum
Vv safety /0 Momen) 25 kgm/s 10 kg'm/s
Inputs § Stopping Time Stopping Time
Stopping Time e e
Outputs
. Stopping Distance Stopping Distance
Stopping Distance 05m 03m
Safe Home =
Planes
/0 Planes
Tool Position
Hardware

Speed

~ 100% T

INFORMACJA

Ograniczenie czasu i odlegtosci zatrzymania wptywa na ogolng predkos¢
robota. Na przykiad, jesli czas zatrzymania jest ustawiony na 300 ms,
maksymalna predkosc¢ robota jest ograniczona, co pozwala robotowi
zatrzymac sie w ciggu 300 ms.

Limit Opis

Predkosc¢ ) » )

narzedzia Ogranicza maksymalng predkos¢ narzedzia robota.

Prec.lkosc Ogranicza maksymalng predkos$c tokcia robota.

tokcia

Momentum Ogranicza maksymalny ped robota.

Czas Ogranicza maksymalny czas, jaki jest potrzebny do zatrzymania
zatrzymania robota, np. po aktywacji zatrzymania awaryjnego.

Odlegtosc¢ Ogranicza maksymalng odlegtos¢, jakg moze przeby¢ narzedzie lub
zatrzymania przegub tokciowy robota podczas zatrzymywania sie.
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Moc i sita o 1
«  Robot Limits Power & Force
Power & Forc Limit Normal Reduced —
~ Joint Limits Lol Force s P T e :
Joint Po: S
© seyio power =
Inputs Wrist Clamping Torque (D) - v
= -1000.00 mm/s ~ 10w
INFORMACJA
Sily dziatajgce na narzedzie i tokie¢ mogg zostac przekroczone przez trzy
przeguby nadgarstka, jesli funkcja bezpieczenstwa ,momentu obrotowego
zaciskania nadgarstka” jest wytgczona
Limit Opis
. . Ogranicza maksymalng site wywierang przez narzedzie robota w
Sita narzedzia . . .
chwili zaciskania.
Sita fokcia Ogranicza maksymalng site przegubu fokciowego, jakg wywiera on na
Srodowisko.
Ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywang przez robota
Moc w srodowisku. Ograniczenie to uznaje fadunek za czes$¢ robota, a nie
Srodowiska.
Moment obrotowy | Ogranicza moment obrotowy, jaki nadgarstek moze przytozy¢ w celu
zaciskania pchania.
nadgarstka Domyslnie wigczony.
Tryb Gdy nie sg aktywne zadne zatrzymania ochronne, system bezpieczenstwa dziata w

bezpieczenstwa

Tryb

Dziatanie

bezpieczenstwa

Normalny

To ustawienie jest domyslinie aktywne.

trybie bezpieczenstwa powigzanym z zestawem limitow bezpieczenstwa:

Ograniczony

wejsciowy.

Ta konfiguracja jest aktywowana, gdy punkt centralny narzedzia
(TCP) znajduje sie za ptaszczyzng wyzwalania trybu
ograniczonego lub po wyzwoleniu przez konfigurowalny sygnat

Limit momentu obrotowego zaciskania nadgarstka
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Opis

Szczegdbly
limitu
momentu
obrotowego
zaciskania
nadgarstka

Limit momentu obrotowego zaciskania nadgarstka to ustawienie, ktore wtgcza lub wytgcza
ograniczenie maksymalnego momentu zaciskania przegubéw nadgarstka robota.
Ograniczenie to jest domysinie wigczone. Ta funkcja bezpieczenstwa ogranicza moment
obrotowy, jaki nadgarstek moze przytozy¢ podczas pchania.

Gdy jest wigczona, robot ogranicza moment obrotowy w przegubach nadgarstka, aby
zapobiec zacisnieciu miedzy nadgarstkiem, obcigzeniem i dolnym ramieniem robota.

@ INFORMACJA
Gdy to ustawienie jest wtgczone, definiuje réwniez gorny limit bez oceny
bezpieczenstwa dla okien przytozonego momentu obrotowego
przegubdw podstawy, barku i tokcia. W aplikacjach sterowania sitg
osiggalne sity kontaktowe moga by¢ znacznie nizsze niz sity okreslone w
funkcjach bezpieczenstwa Limit sity narzedzia i Limit sity tokcia.

Gdy jest wytgczona, robot moze uzywac wiekszej sity pchania za pomoca przegubow
nadgarstka, np. w aplikacjach sterowanych sitg. Gdy funkcja jest wytgczona, ryzyko
zaci$niecia miedzy nadgarstkiem, obcigzeniem i dolnym ramieniem robota musi by¢
ograniczane w inny sposob.

INFORMACJA

Ta funkcja bezpieczenstwa jest domysinie wigczona na wszystkich
robotach. W wersji PolyScope X 10.12 i nowszych mozliwe jest
wytgczenie tej funkcji bezpieczenstwa.
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Wiaczanie i

wylgczanie 2

limitu

momentu 3

obrotowego
zaciskania
nadgarstka

—_

Przejdz do karty Aplikacja i wybierz opcje Bezpieczenstwo.

W obszarze Limity robota dotknij opcji Moc i sita. Odblokuj, wprowadz hasto
bezpieczenstwa i potwierdz.

Mozesz teraz wybrac opcje Limit wtgczony lub Limit wyltgczony dla ustawienia
Normalny lub Ograniczony.

gram name
safety

o

Power & Force

Use of Safety from those defined by the risk Itin hazards that are not or risks that are not
Speed Limit suficlent reduced

S IR

rrrrr S0

inputs wistCamping Torque )

= ax Speed
= .1000.00 mm/s ~ 10% t+

Dotknij przycisku Zastosuj, aby zastosowac konfiguracje bezpieczenstwa i
ponownie uruchomic¢ system bezpieczenhstwa.

Wyswietlone zostanie okno wyskakujgce, w ktorym mozna przywrdécic lub
potwierdzi¢ konfiguracje.

10.4.2. Limity przegubow

Opis Funkcja limitow przegubdw umozliwia ograniczenie ruchéw poszczegdlnych przegubow
robota w przestrzeni przegubow, np. pozycji obrotu oraz predkosci obrotu przegubu. Limity
przegubdw mozna réwniez nazwac¢ programowym ograniczaniem osi.
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Pozycje
stawow 1

Przejdz do aplikaciji.

2. Przejdz do obszaru Bezpieczenstwo.

3. Wybierz ustawienia w menu po lewej stronie.

Safety

“ Robot Limits
Speed Limit
Force Limit

~  Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safetyro
Inputs
outputs

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

PROFIsafe

Predkosci =
przegubow ]

& safety

~ Robot Limits
Speed Limit
Force Limit

¥ Joint Limics
Joint Positions
Joint Speeds.

v safery1i0
nputs
Outputs

Planes

Tool Positon

Hardware

Three Position

PROFISafe

Joint Positions

Joint

Base

Elbow

Shoulder

Wrist 1

Wrist2

Wrist3

Wrist Clamping Position (2)

Joint Speeds

Joint

Base

Shoulder

Elbow

Wrist 1

Wrist2

Wrist 3

Range

363-363°

363-363°

363-363°

363-363°

363-363°

363-363°

Default program

Normal

Minimum
363
363
363
363
363

263

B pick and Place

Normal
13
i

IR A Y RS R Y

S

Maximum

263

363

363

363

263

363

W ten sposoéb znajdziesz pozycje przegubow i ich predkosci.

Reduced

Minimum

363

363

363

363

363

363

Reduced
1
i

o
Maximum
0 }537 §
0 ZBZV &
0 363 &
& 363 §
0 363 &
0 ZEEV &
92
- %+
.
- = =

_ Speed
w00%

=) -1000.00 mm/s

10.4.3. Ograniczenie pozycjinarzedzia

Opis

Ekran Pozycja narzedzia umozliwia uzytkownikom bardziej kontrolowane ograniczenie

narzedzi i/lub akcesoridw umieszczonych na koncu ramienia robota, umozliwiajgc
zdefiniowanie pozycji narzedzia o promieniu, ktéry bedzie wchodzit w interakcje z
ptaszczyznami bezpieczenstwa poprzez wykrywanie kolizji z pozycjag narzedzia i
ptaszczyzng lub wejscie w tryb ograniczony, gdy narzedzie wejdzie w ptaszczyzne.
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Szczegoly Pozycja narzedzia ma dwie kluczowe zalety:

* Obstuguje dwie niestandardowe konfiguracje, co pozwala okresli¢, gdzie reagowaé
na ptaszczyzny bezpieczenstwa.

* Wizualizuje pozycje narzedzi w modelu 3D.

INFORMACJA
Mozna zdefiniowaé, skonfigurowac i zarzgdza¢ maksymalnie dwoma
pozycjami narzedzia.

Narzedzia W przypadku narzedzi zdefiniowanych przez uzytkownika uzytkownik moze zmienic:

zdefiniowane * Promien, aby zmieni¢ promien sfery narzedzia. Promien jest brany pod uwage

przez podczas korzystania z ptaszczyzn bezpieczenstwa.

uzytkownika * Pozycje X, Y, Z do zmiany pozycji harzedzia wzgledem kotnierza narzedzia

robota. Pozycja jest uwzgledniana w przypadku funkcji bezpieczenstwa dla
predkosci narzedzia, sity narzedzia, odlegtosci zatrzymania oraz ptaszczyzn
bezpieczenstwa.

Aby uzyskaé 1. Przejdz do aplikacji Bezpieczenstwo.
dostep do 2. Dotknij opcji Pozycja narzedzia w lewym panelu. W prawym gérnym rogu ekranu
pozycji gtéwnego dotknij przycisku Odblokuj, aby aktywowa¢ dodawanie narzedzia.
narzedzia Whprowadz hasto bezpieczenstwa i potwierdz.

= B yove MotionProfile @

« satery
DDDDDDDDDD —" Tool Positions (00f2)

= o Tool Fl:

) :oj:: :"5‘ ” Properties B

2 ’

Inpu {3

sition
Frofite \ /

Robot State - Max @) speed
Active == -1000.00 mm/s 100 %
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3. W kolumnie Pozycje narzedzi w srodkowym panelu dotknij przycisku + Dodaj
narzedzie. Dodane narzedzie, Narzedzie_1, pojawi sie pod drzewem Kotnierz

narzedzia.

4. Dotknij ikony Hamburger dodanego narzedzia, aby zmienic¢ jego nazwe na cos
bardziej rozpoznawalnego. Mozesz je rowniez usungc.

safety

V' Robot Limits

Move_MotionProfile

ool Positions (10f2)
Speed Limit

V' Tool Flang
Force Limit 9°

V Joint Limits Tool_1

Joint Postions + AddTool

Joint Speeds
Properties
v satetyo
Inputs or
outputs
" o
Planes
o
Tool Position
Hardware o

Three Position

PROFIsafe

NYRASYRA YA

- Max Speed
== -1000.00 mm/s ~ 0% Tt

5. W kolumnie Witasciwo$ci w srodkowym panelu znajduja sie cztery edytowalne pola
promienia oraz pozycji X, y i z. Dotknij p6l, aby w razie potrzeby zmieni¢ promienh i
wspotrzedne x ,y, z. Sfera w prawym panelu jest aktualizowana na zywo w modelu
3D, aby poméc w doktadnym umieszczeniu.

6. Dotknij przycisku Zastosuj w prawej gornej czesci ekranu gtéwnego.

Tool Positions (10f2)
' Tool Flange

Tool 1

+ addtool

Properties
v safetyro
Inputs 90 mm

Outputs
P 0mm

omm

Hardware omm

PROFsafe

>

SIRASIRANY

= Move_MotionProfile

o Max
= -1000.00 mm/s

7. Robot bedzie teraz wchodzit w interakcje z ptaszczyznami bezpieczenhstwa, gdy
zetkng sie z nimi sfery pozycji narzedzia.

10.4.4. Pfaszczyzny bezpieczenstwa

Podrecznik uzytkownika 136

UR12e PolyScope X

Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

R
UNIVERSAL ROBOTS

10. Konfiguracja bezpieczenstwa

Opis Ptaszczyzny bezpieczenstwaograniczajg przestrzen roboczg robota, narzedzia i przegubu
tokciowego.

Application

A

Safety

V' Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

~ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety 10
Wired Inputs
Wired Outputs

Safe Home

Planes

VO Planes

Tool Direction

Tool Position

OSTRZEZENIE

Definiowanie ptaszczyzn bezpieczenstwa ogranicza tylko zdefiniowane
sfery i kolanka narzedzia, a nie 0go6ing granice ramienia robota.
Okreslenie ptaszczyzn bezpieczenstwa nie gwarantuje, ze inne czesci
ramienia robota bedg podlegac temu ograniczeniu.

Safety Planes (10f8)

Plane

<+ Add Plane

Properties

5y Program name
Pick and Place revised

Safety planes limit robot movement and must be

created from frames parented to Base

(Copy Frame

base h
Nare
Plane
Offer
omm &
‘ oot
000° & ow-

o

o

Allow  tolerance of 1 mm from the plane

Restrictions

= 25000 mmis ~ 1w0% T

Rysunek 1.5: Ekran PolyScope X wyswietlajgcy ptaszczyzny bezpieczeristwa.
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Konfigurowanie Mozna skonfigurowac ptaszczyzny bezpieczenstwa za pomocag wtasciwosci
ptaszczyzny wyszczegolnionych ponizej:

bezpieczenstwa * Nazwa. Jest to nazwa uzywana do identyfikacji ptaszczyzny bezpieczenstwa.

* Przesuniecie od podstawy. Jest to wysokos¢ ptaszczyzny od podstawy
mierzona w kierunku -Y.

* Pochylenie. Jest to pochylenie ptaszczyzny mierzone od przewodu
zasilajgcego.

* Obroét. Jest to obroét ptaszczyzny mierzony zgodnie z ruchem wskazowek
zegara.

Mozna skonfigurowac¢ kazdg ptaszczyzne za pomocg ograniczen wyszczegolnionych
ponizej:
* Normalny. Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie normalnym, normalna
ptaszczyzna jest aktywna i dziata jako Sciste ograniczenie pozyciji.

* Ograniczony. Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie zredukowanym,
ptaszczyzna w trybie zredukowanym jest aktywna i dziata jako Sciste
ograniczenie pozycji.

* Oba. Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie normalnym lub zredukowanym,
ptaszczyzna trybu normalnego i zredukowanego jest aktywna i dziata jako Sciste
ograniczenie pozycji.

* Tryb ograniczony wyzwalany. Ptaszczyzna bezpieczenstwa powoduje, ze
system bezpieczenstwa przetgcza sie w tryb zredukowany, jesli narzedzie
robota lub kolanko znajduje sie poza nim.

Ograniczenia Funkcja jest domysinie wigczona.

przegubu fokcia Mozna uzyc¢ funkcji Uwzgledniaj przegub tokciowy, aby uniemozliwi¢ przegubowi
tokciowemu robota przekroczenie ptaszczyzn okreslonych przez uzytkownika.
Wylacz opcje Ogranicz tokie¢, aby tokie¢ przechodzit przez ptaszczyzny.

Ograniczenie Ograniczenie kotnierza narzedzia zapobiega przekroczeniu ptaszczyzny

kotnierza bezpieczenstwa przez kotnierz narzedzia i zamocowane narzedzie. Gdy ograniczasz

harzedzia kotnierz narzedzia, obszar bez ograniczen to obszar wewnatrz ptaszczyzny
bezpieczenstwa, w ktdérym kotnierz narzedzia moze normalnie pracowac.
Kotnierz narzedzia nie moze przekroczy¢ obszaru ograniczonego, znajdujgcego sie poza
ptaszczyzng bezpieczenstwa.
Usuniecie ograniczenia pozwala kotnierzowi narzedzia wyj$¢ poza ptaszczyzne
bezpieczenstwa, do obszaru ograniczonego, podczas gdy zamocowane narzedzie
pozostaje wewnatrz ptaszczyzny bezpieczenstwa.
Mozesz usung¢ ograniczenie kotnierza narzedzia podczas pracy z duzym przesunieciem
narzedzia. Pozwoli to na uzyskanie dodatkowego dystansu ruchu dla narzedzia.
Ograniczenie kotnierza narzedzia wymaga utworzenia funkcji ptaszczyzny. Funkcja
ptaszczyzny stuzy do ustawiania ptaszczyzny bezpieczenstwa w ustawieniach
bezpieczenstwa.
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Plaszczyzna bezpieczenstwa przy uzyciu uktadu

Opis

Utworz

ukiad

Do zdefiniowania ptaszczyzny bezpieczenstwa mozna uzyc istniejgcej ramki. Zapewnia to
bardziej intuicyjny sposéb okreslania parametréw ptaszczyzny na podstawie z gory
zdefiniowanej pozyciji i obrotu (X, Y, Z, RX, RY, RZ). Wybierz uklad w menu rozwijanym
Kopiuj uktad.

Program
=
= safetyPlane

v Robot Limits Safety Planes (10f8)

Speed Limit Plane o]

Power & Force
+ AddPlane

V' Joint Limits
Joint Positions Properties

Joint Speeds Safety planes limit robot movement and must be
@

reated in frames parented to base.

v safetyuo
base v
Inputs
P 124
Outputs
Safe Hom . o
Planes
000 Sl &
10 P
Allow a tolerance of 1 mm from the plane
Tool DI
Tool Position e
Both v
Hardw:
@ vesvavon
Three Posit
o WA—

Menu rozwijane Uktad kopiuj znajduje sie w parametrach definicji ptaszczyzny
bezpieczenstwa na ekranie Ptaszczyzny. Lista ta zawiera ramki zdefiniowane na ekranie
Ramki. Po wybraniu ramki jest ona uzywana jako definicja ptaszczyzny bezpieczenstwa.
Jesli okreslisz parametry przesuniecia, pochylenia i obrotu, zostang one zastosowane do
wybranego ukfadu (zobacz ,Konfigurowanie ptaszczyzny bezpieczenstwa”). Powstata
ptaszczyzna bezpieczenstwa tgczy wszystkie parametry.

Zobacz sekcje ,,Uktady” w Podreczniku oprogramowania.

1. W zaktadce Aplikacja wybierz Uktady.

2. Nacisnij + Dodaj uktad w sekcji Uktady niestandardowe, nastepnie zmieh nazwe
ukfadu za pomocg trzech pionowych kropek (ikona kebabu).

INFORMACJA

Uktad powinien by¢ bezposrednim elementem nadrzednym
Podstawa.
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3. W polu Parent wybierz Podstawa.

= Program nams
= & SafetyPlane =
w
oo < Frames 5879
aa
Application
S
v Default Frames SafetyFrameCEB :
8 b Move
world base
Program
Orientation —
world / base world
@ : fs
base o s s
e rld  base
T
base / flange base 0 -
2 Varabes
Operator el tcp flange @
v Custom Frames

base  SafetyFrameCEB
base/frame
+ AddFrame

Vv Live Frames

@ reachrame

Wybierz uktad 1. W aplikacji Applicationprzejdz do Safety, wybierz Ptaszczyzny i dotknij
odniesienia w Odblokuj.

ptaszczyznie 2. Na ekranie Ptaszczyzny bezpieczerfstwa wybierz uktad z menu rozwijanego
bezpieczenstwa Kopiuj uktad. Mozna rowniez zastosowac przesuniecie, pochylenie i obrot.

. Programname
= safetyPlane
v RobotLimits Safety Planes (10f8)
SpeedLimit Plane &
Power & Force
+ Adapiane

- ~ Joint Limits

Joint Positons Properties

Safety planes limit robot movement and must be
created in rames parented to base.

Joint Speeds

v safetylo

Inputs
Outputs

Safe Home.

Planes

110 Planes

Tool Direction

Tool Position
Herdware

Three Position

speed
— 100% T

3. Nacisnij przycisk Zastosu;j.

@ resveom
-_— e irin
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4. Skonfigurowane ptaszczyny sg wymienione w tabeli przypisania funkcji w oknie
dialogowym przegladu Potwierdzenie zastosowanej konfiguraciji
bezpieczenstwa.

0.0000, 00000,
1.0000,0.0)

Revert Confirm Configuration

INFORMACJA
Uktad stosowany w ptaszczyznie bezpieczenstwa moze byc¢

odwrocony w stosunku do tego, czego mozna by sie spodziewac.
Jesli robot znajduje sie po stronie naruszajgcej ptaszczyzne, nalezy
dodac¢ odchylenie o 180 stopni.

Ograniczenia dotyczgce konfiguracji ptaszczyzn, ograniczenia
przegubu fokciowego oraz ograniczenia kotnierza narzedzia opisano
w sekcji ,Plaszczyzny bezpieczenstwa”.

10.4.5. Pfaszczyzny we/wy

Opis Funkcja I/0O Planes zapewnia bardziej elastyczne korzystanie z ptaszczyzn bezpieczenstwa
w porownaniu ze standardowymi ptaszczyznami bezpieczenstwa. Safety Planes
funkcjonalnos¢. Umozliwia aktywacje i dezaktywacje ptaszczyzn bezpieczenstwa za
pomocg wejsc¢ terminala i/lub generowanie sygnatu wyjsciowego, gdy kule bezpieczenstwa
przekroczg ptaszczyzne bezpieczenstwa.
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Ptaszczyzna Trigger Stop wyzwala zatrzymanie ptaszczyzny we/wy. Mozna go wyciszyc¢ za
wejscia/zatrzymania pomoca wejscia bezpieczenstwa.
O ile nie zostanie wyciszony, poruszanie sie w kierunku samolotu powoduje
zatrzymanie robota i oczekiwanie, az wejscie bezpieczenstwa wyciszy samolot.

1.

INFORMACJA
Gdy ptaszczyzna jest nieaktywna, robot moze poruszac sie

swobodnie.

Gdy ptaszczyzna jest aktywna, a robot nie przekroczyt jej,
zatrzyma sie przed jej przekroczeniem. Jesli ptaszczyzna
zostanie aktywowana, podczas gdy robot porusza sie na
krawedzi ptaszczyzny, robot moze przekroczy¢ ptaszczyzne i w
najgorszym przypadku zatrzyma sie zgodnie ze
skonfigurowanymi limitami odlegtosci i czasu zatrzymania.

Gdy ptaszczyzna zostanie aktywowana, a robot przekroczy
ptaszczyzne, robot zatrzyma sie zgodnie ze skonfigurowang
odlegtoscig zatrzymania i limitami czasu zatrzymania.

Przejdz do Bezpieczenstwo na karcieAplikacja i dotknij opcji Ptaszczyzny
we/wy.

Program name
B2 pick and Place revised @

/O Planes (00f8)
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2. Odblokuj i dotknij Dodaj samolot. Pojawi sie kilka pol i zaktadek
wiasciwosci I/O Planes.

o Programam:
B Pick and Place revise d

o

v Robot Limits 10 Planes (10f8)

nnnnnnnnnn

Specd imit 10 Plane o]

Trigger ouput V|| 02,003

@ rton
@ sevctotsinse

~ o pecd
=) 25000 mm/s — 0%

3. Wprowadz wartosc przesunigcia i pochylenia.
4. W polu Akcja wybierz Trigger Stop.
5. W polu Wejscie wyciszenia wybierz Cl4 i CI5. Stuknij Zastosu;j.

Program name.
B pick and Place revised

o

~ Robot Limits O Planes (10f8)

Specd it 10 Plane o]

+ Addplane

o 5 Speed
= 250,00 mmis — 0%

6. Po przetgczeniu fizycznego przetgcznika podigczonego do wejscia
ptaszczyzna znika z przegladarki 3D. Nacisnij przycisk ,, ” (Odtwoérz film
demonstracyjny) , a robot swobodnie przemieszcza sie z jednej strony
ptaszczyzny na druga.

7. Ponownie przetgcz przetgcznik, aby wytgczy¢ wyciszenie samolotu, a robot
wejdzie w tryb zatrzymania I/O .
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Ptaszczyzna Trigger Output generuje wyjscie bezpieczenstwa w oparciu o to, czy jedna lub wiecej sfer
wyjsciowa bezpieczenstwa przekroczyta ptaszczyzne.
Gdy jedna lub wiecej kul bezpieczenstwa przekroczy ptaszczyzne zdefiniowang jako
wyjscie wyzwalajgce, aktywowane jest wyjscie bezpieczenstwa odpowiadajgce tej
ptaszczyznie. "Aktywowany" oznacza, ze wyjscia bezpieczenstwa sg elektrycznie
ustawione na "Niski".

INFORMACJA

Gdy ktorakolwiek z kul bezpieczenstwa przekroczy ptaszczyzne
zdefiniowang jako wyjscie wyzwalajgce, aktywowane jest wyjscie
bezpieczenstwa odpowiadajgce tej ptaszczyznie.

1. Wprowadz warto$¢ przesuniecia i pochylenia.
2. W polu Akcja wybierz opcje Wyj$cie wyzwalane.
3. W polu Wyjscie wybierz CO2, CO3. Stuknij Zastosuj.

V' Robot Limits /O Planes (10f8)

Applcation

10 Plane

+ AddPlane

= W speed
= 250.00mm/s — 10% T

4. Po odtworzeniu programu robota mozna zobaczy¢ wyjscia "LOW" i "HIGH" w
sekcji Komunikacja .

10.4.6. Sprzet
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Opis Sekcja Sprzet pozwala uzytkownikom wybrac typ sterownika uczenia (TP) podigczonego do
robota. Dostepne sg nastepujgce opcje:

* 3PE wilgczony. Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym urzgdzeniem zezwalajgcym (TP z
3PE)

* Brak. Umozliwia to bezpieczne zasilanie robota bez sterownika uczenia podigczonego
do skrzynki sterownicze;j.

INFORMACJA
Ze wzgleddéw bezpieczenstwa robot sie nie uruchomi, jesli wybor nie bedzie
zgodny z podtgczonym sprzetem.

Przeznaczenie Opcja Brak obstuguje konfiguracje, w ktorych sterownik uczenia nie jest wymagany lub
opciji Brak fizycznie obecny, co umozliwia sprawniejsze i elastyczniejsze wdrazanie, zwtaszcza w
srodowisku zautomatyzowanym lub zdalnie sterowanym.
Daje to uzytkownikom trzy kluczowe korzysci:

* Obstuguje konfiguracje niekierowane, w ktdrych nie uzywa sie sterownika
uczenia.

* Upraszcza wymagania sprzetowe konfiguracji minimalnych.

* Poprawia elastyczno$¢ uruchamiania, usuwajgc zaleznos¢ od obecnosci
sterownika uczenia.

Aby przejs¢ 1. Dotknij opcji Sprzet w lewym panelu ekranu aplikacji Bezpieczenstwo.
do opc;ji 2. Odblokuj ekran gtéwny w prawej gérnej czesci, wprowadz hasto bezpieczenstwa i
Brak wybierz opcje Potwierdz.

3. W srodkowym panelu dotknij pola Sterownik uczenia i wybierz opcje Brak.

B

Pick and Place final

Robot Limits Hardware

\ Joint Limits Select connected Teach Pendant

Teach pendar
Joint Positions None ~

Joint Speeds 3PE Enabled } the robot will not start if the selection does not reflect the connected hardware.
v safetylo

None
Outputs &

Inputs

Hardware

Three Position
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4. Dotknij przycisku Zastosuj obok przycisku Zablokuj na ekranie gtéwnym.

5. Dotknij opcji Zastosuj i uruchom ponownie w oknie wyskakujgcym Zastosuj
konfiguracje bezpieczenstwa.

6. Zostanie wyswietlony ekran wyskakujgcy Potwierdzenie zastosowanej konfiguraciji
bezpieczenstwa, na ktérym mozna wybrac opcje Cofnij albo Potwierdzié
konfiguracje.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Robot Limits
Momentum 10kgm/s

3
Stopping Time

Joint Position

Stopping Distance

Tool Speed

Tool Force

Elbow Speed

Elbow Force

10.4.7. Trojpozycyjny

Opis Tryb reczny z duzg predkoscig pozwala na tymczasowe przekroczenie predkosci narzedzia i
tokcia 0 250 mm/s. Funkcja ta jest dostepna tylko wtedy, gdy robot znajduje sie w trybie
recznym i skonfigurowano tréjpozycyjne urzagdzenie zezwalajace.

Jesli w ciggu pieciu minut nie nastgpi interakcja z trojpozycyjnym urzgdzeniem
zezwalajgcym, zwiekszone wartosci zostang zresetowane do 250 mm/s.

Aby uzyska¢ 1. Na panelu po lewej stronie dotknij Trzy pozycje.
dostep do 2. Nacisnij Odblokuj w prawym gérnym rogu ekranu gtéwnego.
:)rz:;:ji 3. Wprowadz hasto bezpieczenstwa i potwierdz.
4. Na panelu centralnym przesun przycisk do Zezwdl na reczng prace z duzg
predkoscia.

5. Nacisnij Zastosuj w prawym gérnym rogu ekranu gtéwnego.

10.4.8. PROFlsafe
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Opis

Protokot sieciowy PROFIsafe (zaimplementowany w wersiji 2.6.1) umozliwia robotowi
komunikacje z bezpiecznym sterownikiem PLC zgodnie z wymaganiami normy ISO 13849,
kategoria 3, poziom PLd.

Robot przesyta informacje dotyczgce bezpieczenstwa do sterownika PLC bezpieczehnstwa
oraz odbiera informacje dotyczace bezpieczenstwa.

Komunikaty zwigzane z bezpieczenstwem moga by¢ komunikatami o stanie lub stuzy¢ do
uruchomienia funkcji bezpieczenstwa (np. ustawienia ograniczone, zatrzymanie). Polecenia
zatrzymania opisano zgodnie z normg IEC 60204-1, gdzie Zatrzymanie awaryjne jest
zatrzymaniem kategorii 1, a zatrzymanie zabezpieczajgce jest zatrzymaniem kategorii 2.

Interfejs PROFIsafe stanowi bezpieczng, opartg na sieci alternatywe dla podtgczania
przewodow do stykow bezpieczenstwa IO skrzynki sterowniczej robota.

Korzystanie z interfejsu PROFIsafe pozwala zachowac specyfikacje bezpieczenstwa
funkcjonalnego robota UR (PL, kategoria i PFH). Szczego6towe informacje mozna znalez¢ w
sekcji , Tabela funkcji bezpieczenstwa” w instrukcji obstugi UR. Na przyktad ,zatrzymanie
bezpieczenstwa” nalezy do kategorii PLd 3, a wartos¢ PFH wynosi mniej niz 1,8E-07 (1,8 x
10-7).

PROFIsafe jest dostepny tylko w przypadku robotéw, ktére majg aktywnag licencje, ktorg
mozna uzyskac, kontaktujac sie z lokalnym przedstawicielem handlowym. Po otrzymaniu
licencji pobierz jg z myUR.

Informacje dotyczgce rejestracji robota i aktywac;ji licencji mozna znalez¢ w sekcji
»Rejestracja robota i pliki licencji URCap”.
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Wyjscie Komunikat sterujgcy wysytany przez sterownik PLC zabezpieczen do robota zawiera

sterownika PLC  informacje przedstawione w ponizszej tabeli.

zabezpieczen

Sygnat Opis

Zatrzymanie awaryjne przez system

» 0:zapewnia systemowe zatrzymanie awaryjne.

« 1: kasuje zatrzymanie awaryjne systemu.

Zatrzymanie zabezpieczajgce

« 0: zapewnia zatrzymanie przez zabezpieczenie.
« 1: prawidtowy stan pracy.

Uwaga: odnosi sie réwniez do opisu sygnatu ,Resetuj

zatrzymanie przez zabezpieczenie”.

Resetowanie przystanku ochronnego

Resetuje stan zatrzymania przez zabezpieczenie przy
przejsciu od 0 do 1, gdy sygnat ,zatrzymanie przez

zabezpieczenie” jest juz ustawiony na 1.

Automatyczne zatrzymanie

zabezpieczenia

« 0: jesli robot pracuje w trybie automatycznym,
zapewnia zatrzymanie przez zabezpieczenie.

< 1: prawidtowy stan pracy.

Automatyczny wytgcznik bezpieczenstwa moze byc¢
uzywany tylko wtedy, gdy skonfigurowane jest 3-
pozycyjne urzadzenie wigczajace (3PE). Jesli zadne
urzadzenie 3PE nie jest skonfigurowane, zatrzymanie
zabezpieczajgce dziata automatycznie jako normalne
wejscie zatrzymania zabezpieczajgcego.

Uwaga: odnosi si¢ réwniez do opisu sygnatu ,Resetuj
zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie

automatycznym”.

Zresetuj automatyczne zatrzymanie

bezpieczenstwa

Resetuje stan zatrzymania przez zabezpieczenie w trybie
automatycznym przy przejéciu od 0 do 1, gdy sygnat
»Zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie

automatycznym” jest juz ustawiony na 1.

Ograniczony

+ 0: aktywuje limity bezpieczenstwa konfiguracji
ograniczonej.
« 1: Aktywuije limity bezpieczenstwa ,trybu
normalnego”.
System bezpieczenstwa zapewnia dziatanie robota w
zakresie limitdw trybu ograniczonego w czasie krétszym
niz 0,5 s od aktywowania wejscia. Jesli ramie robota
nadal narusza ktérykolwiek z limitow trybu

ograniczonego, uruchamiane jest zatrzymanie kategorii 0.

Tryb pracy

« 0: aktywuje reczny tryb pracy.
« 1: aktywuje automatyczny tryb pracy.

Jesli konfiguracja bezpieczenstwa ,Wybor trybu pracy
przez PROFlsafe” jest wytaczona, pole to nalezy poming¢

w komunikacie sterujgcym PROFIsafe.

Podrecznik uzytkownika
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Sterownik PLC  Komunikat o stanie wysytany przez robota do sterownika PLC zabezpieczen zawiera

zabezpieczen w

informacje przedstawione w ponizszej tabeli.

Sygnat ()11

Zatrzymanie, kat. 0

0: robot wykonuje lub wykonat zatrzymanie
ochronne kategorii 0; twarde zatrzymanie poprzez
natychmiastowe odtgczenie zasilania ramienia i
silnikow.

1: prawidtowy stan pracy.

Zatrzymanie, kat. 1

0: robot wykonuje lub wykonat zatrzymanie
ochronne kategorii 1; kontrolowane zatrzymanie,
po ktérym silniki pozostajg w stanie wytgczenia
zasilania z wtgczonymi hamulcami.

1: prawidtowy stan pracy.

Zatrzymanie, kat. 2

0: robot wykonuje lub wykonat zatrzymanie
ochronne kategorii 2; kontrolowane zatrzymanie,
po ktérym silniki pozostajg w stanie wigczenia
zasilania.

1: prawidtowy stan pracy.

0: robot zostat zatrzymany, poniewaz system
bezpieczenstwa nie zastosowat sie do aktywnych

Naruszenie zdefiniowanych limitéw bezpieczenstwa.
» 1: prawidtowy stan pracy.
» 0: robot zostat zatrzymany z powodu
nieoczekiwanego, wyjatkowego btedu w systemie
Usterka bezpieczenstwa.

1: robot nie doswiadcza nieoczekiwanego
wyjatkowego btedu w systemie bezpieczenstwa.

Zatrzymanie awaryjne przez system

0: robot zostat zatrzymany z powodu jednego z
ponizszych warunkow:

* Sterownik PLC podtgczony za pomoca
protokotu PROFIsafe zapewnit
zatrzymanie awaryjne na poziomie
systemu.

*  Modut IMMI podtaczony do skrzynki
sterowniczej zapewnit zatrzymanie
awaryjne na poziomie systemu.

* Jednostka podtgczona do
konfigurowalnego wejscia
bezpieczenstwa systemowego
zatrzymania awaryjnego w skrzynce
sterowniczej zapewnita zatrzymanie
awaryjne na poziomie systemu.

1: Robot nie znajduje sig w stanie zatrzymania
awaryjnego systemu.

Zatrzymanie awaryjne przez robota

0: robot zostat zatrzymany z powodu jednego z
ponizszych warunkow:

* Nacisnieto przycisk e-stop na zawieszce
programatora.

* Nacisnieto przycisk e-stop podtgczony do
nieskonfigurowalnego wejscia
bezpieczenstwa skrzynki sterowniczej

UR12e PolyScope X
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Sygnat Opis

Zatrzymanie zabezpieczajgce

» 0: robot zostat zatrzymany z powodu jednego z
ponizszych warunkéw:

* Sterownik bezpieczenstwa PLC
podtagczony przez PROFIsafe aktywowat
zatrzymanie ochronne.

* Jednostka podtgczona do
niekonfigurowalnego wejscia zatrzymania
przez zabezpieczenie w skrzynce
sterowniczej zapewnita zatrzymanie
przez zabezpieczenie.

* Jednostka podtgczona do
konfigurowalnego wejscia
bezpieczenstwa ogranicznika
bezpieczenstwa skrzynki sterowniczej
aktywowata ogranicznik bezpieczenstwa.

* 1:robot nie jest zatrzymany automatycznie przez
zabezpieczenie.

Uwaga: odnosi sie réwniez do opisu sygnatu ,Resetuj
zatrzymanie przez zabezpieczenie”. Protokét PROFIsafe

wymusza uzycie funkcji resetowania zabezpieczen.

Automatyczne zatrzymanie

zabezpieczenia

0: robot zostat zatrzymany, poniewaz pracuje w trybie
automatycznym i z powodu jednego z nastepujacych

warunkow:

+ Sterownik bezpieczenstwa PLC podtgczony przez
PROFIsafe aktywowat automatyczne zatrzymanie
bezpieczenstwa.

+ Jednostka podtgczona do automatycznego
konfigurowalnego wejscia bezpieczenstwa
ogranicznika bezpieczenstwa skrzynki
sterowniczej aktywowata automatyczne
zatrzymanie ochronne.

1: robot nie jest zatrzymany automatycznie przez
zabezpieczenie.

Uwaga: odnosi sig rowniez do opisu sygnatu ,Resetuj
zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie
automatycznym”. Protokét PROFIsafe wymusza uzycie

funkcji resetowania zabezpieczen.

Zatrzymanie 3PE

» 0: robot zostat zatrzymany, poniewaz pracuje w
trybie recznym i z powodu jednego z
nastepujgcych warunkow:

* Po naci$nieciu dowolnego 3PE do pozyciji
srodkowej wejscie ruchu swobodnego jest
aktywne.

* Nie wszystkie urzadzenia 3PE sg
wecisniete do potozenia srodkowego.

* 1:robot nie jest zatrzymany przez 3-pozycyjne
urzgdzenie zezwalajgce.

Tryb pracy

Wskazanie aktywnego trybu pracy robota.

* 0: wylgczony

Podrecznik uzytkownika
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Sygnat Opis

Aktywny zestaw limitow bezpieczenstwa.
* 0:normalny

Ustawienie aktywnego limitu

* 1:ograniczony

e 2:przywracanie

« 0:robot porusza sig. Jesli ktérykolwiek przegub porusza sig z
predkoscig 0,02 rad/s lub wieksza, robot jest uwazany za bedacy

Robot sie porusza w ruchu.

« 1:robot nie porusza sie.

« 0:robot jest w stanie spoczynku (nie porusza sig) i znajduje sie w
pozycji okreslonej jako Bezpieczna pozycja poczatkowa.

Bezpieczna pozycja wyjsciowa

* 1:robot nie jest w stanie spoczynku ani nie znajduje sig w pozycji

okreslonej jako Bezpieczna pozycja poczatkowa.

Konfiguracja 1. Na ekranie Bezpieczenstwo aplikacji dotknij opcji PROFIsafe w lewym panelu.

PROFlsafe 2. Dotknij opcji Odblokuj na prawym gérnym ekranie gtownym, aby wigczy¢
PROFIsafe. Wprowadz hasto bezpieczenstwa i potwierdz.

Program name
Default program

o
L% m o
Application
Robot Limits PROFISafe
Mov
~ Joint Limits Configure your PROFIsafe settings to ensure secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds o Enable PROFIsafe
gram
cture
® Joint Positions
Source Address
v sweyro % o

- Global
Operator Inputs (oot s &) Variables
128

Outputs
) Control Operational Mode

Planes
Hardware
Three Position

PROFISafe

speed
@ — 100% T

Prawy panel zawiera dwa pola i dwa przyciski do konfiguracji PROFIsafe:
* Przycisk Wigcz PROFIsafe
* Pole Adres zrodtowy
* Pole Adres docelowy
* Steruj trybem pracy
Przesun w prawo przycisk Wigcz PROFIsafe.

Dotknij pol Adres zrédtowy i Adres docelowy, aby okresli¢ adresy, ktére majg by¢
uzywane przez robota i sterownik PLC zabezpieczen przy wzajemnej identyfikaciji.

5. Dotykajgc opcji Steruj trybem pracy, masz mozliwos$¢ wtgczenia sterownika PLC
protokotu PROFIsafe w celu sterowania trybem pracy robota.
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Zapoznaj sie ze szczegotami i lokalizacja interfejsu ,Profinet”.

& Settings

' General
System
Update

v Password
Operational Mode
Safety
Admin

' Connection

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

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Primary Client interface

Secondary Client interface

Real-Time Client interface

Real-Time Data Exchange (RTDE)

Interpreter Mode Socket

INFORMACJA

Aby mozna byto skonfigurowac i korzysta¢ z protokotu PROFIsafe,
urzadzenie Profinet musi zosta¢ wigczone w menu ustawien ustug
zabezpieczen.

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Network Modbus TCP Server Port: 502
UR Connect Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
v Security
O Profinet Device Por 52, 40002
Secure shell
ROS2 Ports: 7400-7649
Permissions
Services
10.4.9. Bezpieczny dom
Opis Bezpieczna pozycja poczatkowa to funkcja interfejsu PolyScope X, ktéra umozliwia

uzytkownikom zdefiniowanie wyjscia zwigzanego z bezpieczenstwem, ktére jest
aktywowane, gdy robot osiggnie skonfigurowang bezpieczng pozycje wyjsciowa. Uzytkownik
wybiera opcje Pozycja poczgtkowa z listy rozwijanej dostepnych pozycji inteligentnych
umiejetnosci, kiére mozna przypisa¢ jako odniesienie dla bezpiecznej pozycji poczatkowe;j.

Podrecznik uzytkownika
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Przejdz do
obszaru
Bezpieczna
pozycja
poczatkowa

Dotknij karty Aplikacja i wybierz opcje Aplikacja bezpieczenstwa. W lewym panelu
wybierz opcje Bezpieczna pozycja poczatkowa.

— 5 Programname
= Safety @
e
oo & safety Apply e
88
hopiction) .
v Robot Limits. Safe Home v
e
The position intended for use must be configured within Smart Skils.
- Speed Lt After e Home positon.you can confi function in Safety /0,
Use the Safe Home node in your program to move the robot o the Safe Home positon =
Force Limit
-

@ - a

v Joint Limits.
Joint Positions _— o
Jine speeds
v satetytio
npurs oo
Outputs Safe Home Position is not configured
.
anes w2
fp—

Hardware -

Three Position

Robor Stte = o ==
Active = -1000.00mm/s = 0% T

Aby skonfigurowa¢ pozycje robota, przejdz do obszaru Aplikacja inteligentnych
umiejetnosci i wybierz opcjg Pozycja poczatkowa.

Dotknij przycisku Edytuj postawe, wyswietlony zostanie widok 3D ramienia robota.

_ o, Pogrmane
= Safety h
- cc
aa | [« smaresils &&
28
o .
p \g Smart Skill a the base: Home i
ane,or create new from o
o scrateh,
- Define a pose that therobot an b easly moved intoduring program sewp
+ create smartskil When tispose i dfined,the Smart Sl buton il move the abotto tis pose.
© Joint Positions
Aignto Pane
»
- roice ebor
Algn 7 o NearestAxs 0 90 o
R Center Wrist Wrist 2 ist
G 90° o 0
Frecdrive

Move Into Contact
Retract

Vv Deactivated

Putinto Box

L J

= -1000.00 mm/s
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7.

8.

Przesun robota do zamierzonej pozycji za pomocg przyciskéw Ruch, Przeguby i
TCP.

Nacisnij i przytrzymaj zoétty przycisk Przesun tutaj, az podgladany obraz zostanie
umieszczony ha pozycji w nowej konfiguraciji.

Dotknij opcji Zapisz, aby zakonczy¢ konfiguracje.

2 8 S
X Edit Pose Move Joints. TcP Smart Skills

oints
TCP Offset J
Name:Tolfange
X:00mm L
Y:0.0mm 000 ol - +
Z:00mm -
RX:0.00° Shoulder
w000" =
oo D [ o] - +
Fayioad o
ooty .
Center of = 0.00 0 - +
Graviy
*oomm wist1
Y:00mm I t

5000 ol - +

Z:00mm

Wrdéc¢ do opcji Bezpieczna pozycja poczatkowa w obszarze Aplikacja
bezpieczenstwa i wprowadz hasto bezpieczenstwa.

W aktywowanym polu Inteligentne umiejetnosci wybierz opcje Pozycja
poczatkowa, a skonfigurowana pozycja robota zostanie wyswietlona na ekranie
gtéwnym.

Dotknij przycisku Zastosuj i wybierz opcje Zastosuj i uruchom ponownie.
Nastepnie dotknij opcji Potwierdz konfiguracje.

B

gram name
Safety

Safe Home

tended for use must be configured within Smart Skils.
inga don, you i wo.
tothe Safe

o~ Max
= -1000.00 mm/s

Podrecznik uzytkownika

154 UR12e PolyScope X

Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

I
UNIVERSAL ROBOTS

10. Konfiguracja bezpieczenstwa

10.

INFORMACJA

Jesli jako punkt odniesienia dla pozycji Safe Home wybrano funkcje
Position Smart Skill:

* Okno komunikatu jest wyswietlane na stronie funkcji Position
Smart Skill.

* Funkcji Position Smart skonfigurowanej jako Safe Home nie
mozna zmieni¢ nazwy, edytowac ani usungc¢, chyba ze
uzytkownik usunie lub cofnie przypisanie Safe Home z ekranu
Safety > Safe Home.

Pozycje poczatkowg mozna duplikowac i edytowac na ekranie Inteligentne

umiejetnosci. Wszystkie nowo utworzone inteligentne umiejetnosci sg réwniez

dostepne do skonfigurowania jako bezpieczna pozycja poczgtkowa.

Program name
= )
= Safety @
i 3054
oo & Smart Skills fad
oo
Application
Duplicate an existing Smert Skil s the base Home L
for your custom one, or create new from o
o scratch
Program P
+ Create Smartskill When this pose Is defined, the Smart kil button will move the robo to this pose. =
@ Joint Positions Program
Migntoblane o e
» §
Align Z to Nearest Axis 142 126 780 I
o} Variabes
center i
Operator 9° 92 2
Freedrive

@ | [Mepostonisused forifeome
Can't be edited or deleted

Move Into Contact
Retract
Home

D oupicate

© veactvate

Vv Deactivated

Putinto Box

Custom Edit Pose

o Max
== -1000.00 mm/s

UR12e PolyScope X

155

Podrecznik uzytkownika



R
10. Konfiguracja bezpieczenstwa UNIVERSAL ROBOTS

Funkcja Jesli pozycja poczatkowa jest przypisana do pozycji inteligentnej umiejetnosci w
Bezpieczna obszarze Bezpieczenstwo, lista rozwijana funkcji wyjscia bezpieczenstwa zawiera
pozycja bezpieczng pozycje poczatkowg jako nowe przypisanie funkgciji.

poczatkowa na Wybierz opcje Bezpieczna pozycja poczatkowa w polach Funkcja w obszarze Wyj$cia na
wyjsciach karcie We/Wy bezpieczenstwa.

Program name

Safety
3a5d
Safety Apply & Lock 1aab
Applcation
\ Robot Limits Wired Outputs
Function Signal 0ssD Move
Speed Limit S
Functon | ©0 .
safe Home
Force Limit (? 1
Program
strucore
> Vv Joint Limits
Robot Moving

Joint Positions
Robot Not Stopping

Joint Speeds
safety /O

System Emergency Stopped

Operator

<

Inputs
Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

©)

= -1000.00 mm/s ~ 100% T

Bezpieczng pozycje poczatkowa mozna zobaczy¢ w tabeli przypisania funkcji w oknie
dialogowym przegladu Potwierdzenie zastosowanej konfiguracji bezpieczenstwa.

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 e
PROFIsafe

Joint angles are clamped between 0 and 2r radians
Safe Home

Revert Confirm Configuration
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Bezpieczna Wezet programu Bezpieczna pozycja poczatkowa znajduje sie w kategorii Wezty ruchu
pozycja w obszarze Wezty polecen. Ten wezet stuzy do wydawania robotowi polecen przejscia do
poczatkowa wstepnie zdefiniowanej bezpiecznej pozycji poczgtkowej, skonfigurowanej w

jako wezet ustawieniach aplikacji bezpieczenstwa dla bezpiecznej pozycji poczatkowe;.

programu

URCaps

Clipboard

INFORMACJA
Dodanie wezta bez skonfigurowanej bezpiecznej pozycji poczatkowej
spowoduje oznaczenie wezta kolorem zottym.

. Motion Profile
Custom v Configure s home posicion in Application -Safey.

Po dotknieciu ikony wielokropka wezel polecen Bezpieczna pozycja poczgtkowa
wyswietla opcje profili ruchu i inne ustawienia zaawansowane.

[l Advanced Settings X

Movement

Select the movement type and speed that the robot shall move towards
the selected position

Motion Profile
Custom

v

Speed Type

OptiMove ™ |

Speed
30% 0 |

Acceleration
9% & |
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Ustawienia Uzytkownicy moga tworzy¢ profile ruchu w obszarze Ustawienia zaawansowane,
Zaawansowane korzystajgc z dwoch kart i dwoch pél:

* Profil ruchu
* Typ predkosci
* Zaktadka ,Predkosc¢”

* Zaktadka ,Przyspieszenie”

Profil ruchu jest funkcjg umozliwiajgcg uzytkownikom ustawianie predefiniowanych
profili ruchu w weztach ruchu: Ruch przegubu, Ruch liniowy, Ruch obrotowy tuku po
okregu, Ruch procesowy i Kierunek. Niestandardowy profil ruchu umozliwia
uzytkownikom zdefiniowanie danych ruchu w wezle ruchu.

Opcjg domysing w polu Typ predkosci jest OptiMove. Wybierz ruch typu ,, " lub ,, 7, jesli
chcesz wprowadza¢ predkosc¢ i przyspieszenie w stopniach na sekunde lub milimetrach
na sekunde. Ustawienia OptiMove sg podawane w procentach, aby uproscic¢
uzytkowanie i konfiguracje.

Uzytkownicy moga skonfigurowac procent preferowanej predkosci na karcie Predkosé,
co ustawia docelowg predkosc jazdy jako procent maksymalnej predkosci robota.
Uzytkownicy moga skonfigurowac¢ procent preferowanego przyspieszenia na karcie
Przyspieszenie, co ustawia docelowe limity momentu obrotowego podczas
przyspieszania i zwalniania jako procent maksymalnej mocy robota.

10.4.10. Kierunek narzedzia
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Opis Ekran ,Kierunek narzedzia” umozliwia skonfigurowanie funkcji bezpieczenstwa, ktora
ogranicza kat, pod jakim narzedzie moze by¢ skierowane. Mozna zobaczy¢ ograniczenie
kierunku narzedzia, ktére zostato dodane do ustawien bezpieczenstwa. Granica jest
okreslona przez stozek o stalym potozeniu wzgledem ukfadu odniesienia podstawy ramie
robota. Podczas ruchu ramienia robota kierunek narzedzia jest ograniczony, dzieki czemu
pozostaje ono w obrebie zdefiniowanego stozka.

INFORMACJA
Ograniczenia mozna wytgczy¢ lub skonfigurowac tak, aby miaty

zastosowanie w trybie ograniczonym, trybie normalnym lub w obu trybach.

. Program name
Default program

Application

' Robot Limits Tool Direction
Mo
Speed Limit Restrict how the tool may point by limiting its
iy direction to a cone relative to the robot base.
Power & Force S——
e v Prog
Reduced structu
~ Joint Limits
D
X Aodis Tt o [P o
Joint Positions 31416 rad 0 rad
Deviation Log
i viatio Messag
Operator Joint Speeds 0.7854 rad &

v safetyl/o
Define the tool's pointing direction using the z-axis
Inputs of an existing TCP.

Outputs v

Copy TCP
TCP_1
Safe Home Tool direction relative to the tool flange:

¥ Axis Tilt: 1.7562 rad
Planes

Z Axis Rotation: 5.8195 rad

1/0 Planes

Tool Direction

Tool Position

INFORMACJA

Funkcja kierowania narzedziem pozwala zwigekszy¢ bezpieczenstwo
aplikacji w przypadku korzystania z narzedzia, ktére moze spowodowac
obrazenia lub urazy, gdy jest skierowane w okreslonym kierunku.
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Witasciwosci Limit kierunku narzedzia ma trzy konfigurowalne wtasciwosci:

limitu 1
(odniesienia).

Nachylenie: Mozna zdefiniowac kat otwarcia stozka od kierunku centralnego

2. Obroét: Mozna zdefiniowa¢ sposéb, w jaki stozek obraca sie wokét swojej osi

centralne;j.

3. Odchylenie: Mozna zdefiniowa¢ maksymalne dopuszczalne przesuniecie katowe
miedzy pozgdanym kierunkiem a dowolnym kierunkiem wewnatrz stozka.

Wytgczony limit kierunku

narzedzia Nigdy nieaktywny

Standardowy limit kierunku | Aktywny tylko wtedy, gdy system

narzedzia bezpieczenstwa dziata w trybie normalnym
Ograniczony limit kierunku Aktywny tylko wtedy, gdy system

narzedzia bezpieczenstwa dziata w trybie ograniczonym

Oba (normalny i
zmniejszony limit kierunku
narzedzia)

Aktywny, gdy system bezpieczenstwa dziata w
trybie normalnym lub trybie ograniczonym.

Kierunek wskazywania narzedzia okresla sie za pomocg wspotrzednych TCP
skonfigurowanych w aplikacji End Effectors w ustawieniach.

Wiasciwosci Narzedzie jest domysinie skierowane w tg samg strone co 0$ Z kotnierza wyjsciowego
harzedzia narzedzia. Mozna to zmodyfikowaé, okreslajgc dwa katy:

* Kat pochylenia: liczba stopni, o ktdrg nalezy pochyli¢ 0s$ Z kotnierza wyjsciowego
w strone osi X kotnierza wyjsciowego.

* Obrét osi Z: O ile nalezy obrdci¢ nachylong 0$ Z wokot osi Z pierwotnego kotnierza

wyjsciowego.

Alternatywnie mozna skopiowac os$ Z istniejgcego punktu TCP, wybierajgc ten punkt z

menu rozwijanego.
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Aby uzyskaé 1. Kliknij karte aplikacji ,,” i wybierz aplikacje bezpieczenstwa ,, ”. W panelu po lewej
dostep do stronie wybierz Kierunek narzedzia.

sekgiji -

LKierunek - O
D -~

' Robot Limits Tool Direction

narzedzia”

Spesd Limit Restrict how the tool may point by limiting its
Program direction to a cone relative to the robot base.

Power & Force

® et N
v Joint Limits
» . =
Joint Positions. 180° 0* o}
Operator Joint Speeds 450
v saeyo
efine the oot pinting decton et 0 an
g etsing e
oupus PO ) (symeveies
safe Home Current use:
s YawsTieo o

2 Axis Rotation: 0.00 °
1/0 Planes

Tool Direction

Tool Position

Robot State o~ Ma
Active == 250.00 mm/s

Odblokuj i wprowadz hasto bezpieczenstwa.

Po wtgczeniu pola Ograniczenia pozostate pola stajg sie dostepne. W TCP pojawia
sie zielony stozek wskazujgcy kierunek, w ktérym skierowane jest narzedzie.

progr
=]
Dan
Safety i
Appication
~ Robot Limits Tool Direction
speedumit Restrict how the tool may point by limiting Its
Frogram direction t0 2 cone relative o the robot base.

Power & Force

~ Joint Limits

Joint Positions.

o Joincspeeds
v Ssafety /0
Define the toof poining irecion reative o an
Inputs existing TGP
Comyiee
Ouputs v
tputs Tool_flange
safe Home Current use:
planes ¥ Ais Tl 0.00°
2 i Rotation: 000
10 Planes
‘Tool Direction
ToolPosiion
Hardware

Three Position

o~ Ma
= 25000 mm/s

Nacisnij przycisk Zastosuj.

Mozna to zobaczy¢ Kierunek narzedzia w tabeli przypisania funkcji w
Potwierdzenie zastosowanej konfiguracji bezpieczenstwa oknie
podsumowujgcym.

Confirmation of Applied Safety Configuration
Speed Limit Limit properties Value Clarification

Power & Force

Direction 02962, 0.1710, -0.9397) Unit vector in Base coordinates
joint Position
Joint Post . Maximum deviation from
Deviation 15708 rad

defined direction

Joint Speed
Safety modes where limit is
active

Restrictions Normal & Reduced
Planes

1/0 Planes Tool properties Value Clarification

Tool Direction Tilt angle relative to the output
¥ Axis Tilt 0.0000 rad

flange
Tool Position
Rotation angle relative to the

2 Axis Rotation 0.0000 rad
output flange

Input

Revert Confirm Configuration
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Ocena zagrozenia bezpieczenstwa cybernetycznego

11. Ocena zagrozenia bezpieczenstwa
cybernetycznego

Ta sekcja zawiera informacje, ktére pomogg zabezpieczy¢ robota przed potencjalnymi
zagrozeniami cyberbezpieczenstwa. Przedstawiono w niej wymogi dotyczace przeciwdziatania

Opis zagrozeniom dla bezpieczenstwa cybernetycznego i zawarto wytyczne w sprawie utrzymywania
bezpieczenstwa.

11.1. Ogodlne cyberbezpieczenstwo

Opis Podtgczenie robota Universal Robots do sieci moze stanowi¢ zagrozenie dla
cyberbezpieczenstwa.
Ryzyko to mozna ztagodzi¢, wykorzystujgc wykwalifikowany personel i wdrazajgc okreslone
srodki ochrony cyberbezpieczenstwa robota.
Wdrozenie Srodkow cyberbezpieczenstwa wymaga przeprowadzenia oceny zagrozenia
cyberbezpieczenstwa.
Celem jest:

* Zidentyfikowac zagrozenia
* Okresli¢ zaufane strefy i kanaty

* Okres$l wymagania dotyczgce poszczegolnych sktadnikéw w aplikacji

é OSTRZEZENIE
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka cyberbezpieczenstwa moze narazic¢
robota na ryzyko.
* Ocene ryzyka zwigzanego z cyberbezpieczenstwem musi

przeprowadzi¢ integrator lub kompetentny, wykwalifikowany
personel.

INFORMACJA
Jedynie kompetentny, wykwalifikowany personel moze okresli¢

zapotrzebowanie na okreslone srodki cyberbezpieczenstwa i zapewnié
wymagane srodki cyberbezpieczenstwa.

11.2. Wymagania dotyczace cyberbezpieczenstwa
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Opis Konfiguracja sieci i zabezpieczenie robota wymagajg wdrozenia srodkéw ochrony przed
zagrozeniami cyberbezpieczenstwa.
Postepuj zgodnie ze wszystkimi wymaganiami przed rozpoczeciem konfigurowania sieci, a
nastepnie sprawdz, czy konfiguracja robota jest bezpieczna.

Cyberbezpieczenstwo

* Personel obstugi musi dokfadnie rozumie¢ ogdlne zasady
cyberbezpieczenstwa i zaawansowane technologie stosowane w
robotach UR.

* Nalezy wdrozy¢ fizyczne srodki bezpieczenstwa, aby umozliwic fizyczny
dostep do robota tylko upowaznionemu personelowi.

* Nalezy zapewni¢ odpowiednig kontrole wszystkich punktow dostepu. Na
przyktad: zamki w drzwiach, systemy identyfikacyjne, ogolna fizyczna
kontrola dostepu.

Q OSTRZEZENIE
Podtgczenie robota do sieci, ktéra nie jest odpowiednio

zabezpieczona, moze stwarzac¢ zagrozenia dla
bezpieczenstwa.

* Robota wolno podtgczac tylko do zaufanej i
odpowiednio zabezpieczonej sieci.

Wymagania y
dotyczace .

konfiguracji
sieci

Do sieci lokalnej moga by¢ podtgczone tylko zaufane urzgdzenia.
Nie moga wystepowac potgczenia przychodzace z sasiednich sieci do robota.

Potaczenia wychodzgce z robota muszg by¢ ograniczone, aby stosowac
najmniejszy odpowiedni zestaw okreslonych portéw, protokotéw i adresow.

Mozna uzywac tylko plikéw URCap i magicznych skryptéw od zaufanych
partneréw i tylko po zweryfikowaniu ich autentycznosci oraz integralnosci

Wymagania
dotyczace
bezpieczenstwa
konfiguraciji
robota

* Zmien hasto domysine na nowe, silne hasto.
* Wytacz ,pliki magiczne”, gdy nie sg aktywnie uzywane (PolyScope 5).

* Wylgcz dostep SSH, gdy nie jest potrzebny. Preferuj uwierzytelnianie oparte na
kluczach, zamiast uwierzytelniania opartego na hasle

* Ustaw zapore robota na najbardziej restrykcyjne ustawienia i wytgcz wszystkie
nieuzywane interfejsy oraz ustugi, zamknij porty i ogranicz adresy IP
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11.3. Wytyczne dotyczace wzmacniania
cyberbezpieczenstwa

Opis Chociaz interfejs PolyScope ma wiele funkcji zapewniajgcych bezpieczenstwo potgczenia
sieciowego, mozna zwiekszy¢ poziom bezpieczenstwa poprzez przestrzeganie
nastepujgcych wytycznych:

* Przed podtgczeniem robota do dowolnej sieci zawsze zmien hasto domysine na silne.

INFORMACJA

Nie mozna odzyska¢ ani zresetowa¢ zapomnianego lub utraconego
hasta.

* Przechowuj wszystkie hasta w bezpieczny sposob.

* Uzy¢ wbudowanych ustawien, aby w jak najwiekszym stopniu ograniczy¢ dostep
sieciowy do robota.

* Niektore interfejsy komunikacyjne nie majg metody uwierzytelniania i szyfrowania
komunikacji. Stanowi to zagrozenie dla bezpieczenstwa. Rozwaz odpowiednie srodki
tagodzace w oparciu o ocene zagrozen cyberbezpieczenstwa.

* Tunelowanie SSH (lokalne przekierowanie portdw) musi by¢ uzywane do uzyskania
dostepu do interfejsdw robotdw z innych urzadzen, jesli potgczenie przekracza granice
strefy zaufania.

* Poufne dane nalezy usung¢ z robota przed jego wycofaniem z eksploataciji.
Szczegolng uwage nalezy zwrdcic na pliki URCap i dane w folderze programu.

* Aby zapewni¢ bezpieczne usunigcie bardzo wrazliwych danych, bezpiecznie
wymaz lub zniszcz karte SD.

UR12e PolyScope X
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12. Sieci komunikacyjne

Fieldbus Za pomoca opc;ji Fieldbus mozna zdefiniowac i skonfigurowac rodzine przemystowych
protokotow sieci komputerowej uzywanych do rozproszonego sterowania w czasie

rzeczywistym akceptowanych przez PolyScope:

MODBUS
Ethernet/IP
PROFINET
PROFIsafe
UR Connect

Podrecznik uzytkownika
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12.1. MODBUS

Opis Tutaj mozna skonfigurowac sygnaty klienta MODBUS (master). Potgczenia z serwerami
MODBUS (lub urzgdzeniami podrzednymi) na okreslonych adresach IP mozna tworzy¢ za
pomocg sygnatow wejsciowych/wyjsciowych (rejestry lub cyfrowe). Kazdy sygnat ma
unikalng nazwe, dzigki czemu moze by¢ uzywany w programach.

Pro ne
= B end Effectors @

o 6335
oo Application 4896
oo

Application

s
@ “ :
0 . L , - {X1
Program U N \Y;
@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Drogram
= Rotation, Tit osition, references Layouts TCP, Position, O Joint, Linear, Optimove Variables configuration
Payload, Cente
{3
Q Variables
Operator
— ®
A =
Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Digital, Analog, 105 Safety Planes, I0s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo, Log Messages, joint

Robot State @ Ma Speed
Active == -1000.00 mm/s = 100% +

< Communication

Modbus: Source

\ Robot
12700, Sequential mode
Wired 10 127.00.1 1724 q
Tool 10 econnect count: 0 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Not connected =
V' Modbus
+  Add signal
Source

+ Add Source
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Dodaj Podczas dodawania sygnatu mozna dostosowac jego nazwe.
sygnat Woybierz typ sygnatu, kierunek sygnatu i okresl czestotliwosc, limit czasu oraz inne ustawienia
zaawansowane. Sygnat moze uzywac jednego adresu lub wielu adresow.

Add Signal X

Signal N
QQSEBZEE 0 Address Range

Address
From To
0 0 1
Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings

Frequency Timeout Slave address
v
10 Hz 2s 0 255 &

h 4
Zrédto Ustawienia zrodta sygnatu Modbus mozna edytowac i usuwaé. W celu edycji nalezy dotkng¢
sygnatu przycisku Konfiguracja, a w celu usuniecia trzeba dotkngc¢ ikony kosza.
= R -
og & Communication coce
oo
frrieten Modbus: Source &
0 Y bt i | () sequentialmode
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = =
Tool 10 Program
* v Mo MODBUS_PLC_IN O onts W
Source : ) . {x
ODQ! + Add Source MODBUS_PLC_OUT Ocents | W,
-+ Add signal

@ Off 100 %
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Programowanie Podobnie jak inne sygnaty wejsciowe, sygnaty Modbus mozna monitorowa¢. W
programie, w poleceniu Czekaj wybierz opcje Wejscie sygnatu w polu Typ
oczekiwania. Nastepnie wybierz zrédto Modbus, okreslony sygnat wejsciowy i stan, na
ktory nalezy czekac.

W wyrazeniach logicznych nie mozna uzywac zakresow adreséw. Program moze
uzywac tylko jednego adresu, nawet jesli nalezy on do zakresu.

Program name

=]

= modbus o Main Program
)
1 R Main Program coce Before Start
oo ccoe
v
. ) R [ verne o Source o 5o o [ res o B Configuration
Application. Signal Input Source MODBUS_PLC_... High 0
[a) « Status
- ®
Modules e |
Program
T ' Global Functions
S Program
structure
-+ Create New
» o
{3
jo3 Giobol
VVVVVVVVV
Operator
&

@Off 100 %

Sygnat wyjsciowy Modbus mozna skonfigurowac¢ za pomocg polecenia Ustaw.

Program name

= =

modbus 7 Main Program
i ccce Before Start
oo 1 IR Main Program E
o8 % Configuration
Apication 2 & Wait: MODBUS_PLC == HI
® Status
\ (= n » [ 5 0
] Source MODBUS_PLC._.. High zm
o ° Modules e
rogram
W V' Global Functions
S Program
stucture
S -+ Create New
»
)
jel Giobal
Variables
Operator ~
&

@ off 100 %

12.2. Ethernet/IP

Opis EtherNet/IP jest protokotem sieciowym, ktéry umozliwia podtgczenie robota do
przemystowego urzadzenia skanujgcego w sieci EtherNet/IP. Jesli potgczenie jest wigczone,
mozna wybrac¢ dziatanie, ktére nastgpi, gdy program utraci potgczenie z urzgdzeniem
skanujgcym w sieci EtherNet/IP.
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Wiaczenie W ten sposéb wigcza sie funkcje Ethernet/IP w interfejsie PolyScope X.

protokotu 1
Ethernet/IP

Dotknij opcji Ustawienia.

o > w

© settings

v  General
System
Update

v Password
Operational Mode
Safety
Admin

“  Connection
Network
UR Connect

v security

Secure shell

Type the admin password.

Services

W lewym gérnym rogu ekranu dotknij menu Hamburger.

W menu po lewej stronie, w sekcji Bezpieczenstwo dotknij opcji Ustugi.

Dotknij przycisku Karta sieciowa Ethernet/IP, aby wigczy¢ funkcje.

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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Korzystaniez W ten sposob znajduje sie funkcje Ethernet/IP w interfejsie PolyScope X:
funkcji
Ethernet/IP W lewym nagtéwku PolyScope X:

1. Dotknij ikony Aplikacja.
2. W obszarze Komunikacja wybierz opcje Ethernet/IP z menu po lewej stronie.

Wybierz odpowiednie dziatanie z listy:

Interfejs PolyScope X ignoruje utrate potgczenia EtherNet/IP i wykonywanie

Ignoruj f .
programu gtéwnego jest kontynuowane.
Wstrzvmai PolyScope X wstrzymuje program gtéwny. Program wznawia sie od miejsca,
ymaj w ktérym sie zatrzymat.
Stop PolyScope X zatrzymuje program gtowny.
= B Defautt program &
oo <« Communication Eﬁﬁg
oo
“Z= Connected *
| v Robot . Man
Program Wired 10 If connection is lost -
S Tool 0 onone v PW;Q
* v Modbu
=}

Opertor

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

Robot State
Active

Stan Ethernet/IP jest widoczny w prawym gornym rogu tego ekranu.

Potaczono Robot jest podtgczony do skanera Ethernet/IP.

Brak Urzadzenie Ethernet/IP jest uruchomione, ale do robota nie jest podtgczony
skanera zaden skaner za posrednictwem sieci Ethernet/IP.

Wytgczone Urzadzenie Ethernet/IP jest wytgczone.

12.3. Profinet

Opis Opcja protokotu sieciowego PROFINET steruje podtgczeniem robota do przemystowego
sterownika we/wy PROFINET. Jesli potgczenie jest wigczone, mozesz wybrac akcje, ktora
wystepuje, gdy program traci potgczenie PROFINET 10-Controller.
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Wiacz W ten sposéb wigcza sie funkcje PROFINET w interfejsie PolyScope X.

PROFINET 1
Ustawienia.

W lewym gérnym rogu ekranu dotknij ikony menu Hamburger, a nastepnie opcji

W menu po lewej stronie, w sekcji Bezpieczenstwo dotknij opcji Ustugi.

Type the admin password.

Dotknij przycisku PROFINET, aby witgczy¢ protokét PROFINET.

& 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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Uzywanie Aby wyszukac funkcje PROFINET w interfejsie PolyScope X:
funkcji

PROFINET W gtéwnym panelu nawigacyjnym interfejsu PolyScope X.
1. Dotknij ikony Aplikacja.

2. W obszarze Komunikacja wybierz opcje PROFINET z menu po lewej stronie.

Wybierz odpowiednie dziatanie z listy:

lanorui Interfejs PolyScope X ignoruje utrate potgczenia PROFINET i
9 J wykonywanie programu gtdwnego jest kontynuowane.
Wstrzvmai PolyScope X wstrzymuje program gtowny. Program wznawia sie od
ymaj miejsca, w ktorym sie zatrzymat.
Stop PolyScope X zatrzymuje program gtéwny.
= FD;f‘al‘:l‘t;m;ram @
oo < Communication e
oo
i .
- ~ R:::d . 10 Device Name : “Z* No Controller M;,E
e Robot action upon loss of Profinet input from 02T Robot 10 or GP registers =
Tool /O
@ v  Modbus l’GN‘O;IE v [’G’I:l(‘)‘RE ‘ v gs’l‘u‘ms M it
T Add source Enable network diagnostics (available in Support File) =
’Q . Logic
cperator ~  Profinet program

Profinet

~  EtherNet/IP Variables

EtherNet/IP
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Diagnostyka

Status portu

Interfejs Polyscope X ma opcje rejestrowania ruchu sieciowego miedzy robotem a
sterownikiem we/wy PROFINET 1I/O-Controller. Mozna jej uzy¢ do diagnostyki w razie
probleméw z tgcznoscia.

* Aby wigczyc te opcje, dotknij przycisku ,Wigcz diagnostyke sieci”.
Dane dotyczgce komunikacji zostang zapisane w pliku .pcap.

Plik jest zapisywany w pliku pomocy technicznej w menedzerze systemu. W diagnostyce
mozna zarejestrowac¢ do 50 MB danych.

1. Przejdz do nagtéwka, wyswietlone zostanie okno Menedzer systemu.
2. Wybierz program, nad ktérym pracujesz.

3. Dotknij ikony z trzema kropkami (ikona kebaba) i wybierz opcje Eksport.

R o .
& UNIVERSAL ROBOTS Programs nformation

[ Programs Neme Descrption
X Rcaps
B ueense 20251044

B srptres stz
Move Motorprfie 4
& Export
e
Motonprofies

Move_HereFinal

MoveHere

4. Woybierz dane dotyczgce komunikacji w pliku pcap i zapisz je.

€ > v > ThisPC > OSDisk(C) > tdd-flare-1 v G search dd-flare-1 »

o % 13
Organize ~  New folder = @ | X Git&GitHubMaste.. () Beginner's Guideto.. 3K HTMLResponsivel.. B The Complete Guid.
css Name Size
et [ e eiecospaap
@ pubiisn-falcpomami e
atpomami ot
v W sec | © puvitpat Manager X
emd
< OSDisk (C)
screenshots pomxml
> = Release Arifac i
Information
+ Program
Fil pame: [ nd Efecorspeap =
Save astype: Al iles (+9)
Description 124
. Details
~ Hide Folders Cancel Open B H
Created: 25 Nov 2025 10:44

Latest version

B scrperies Vodtted: 26N 2025 1137

1 Move MotionProfile Modified

Viewscript
0 Modified
3 Motionprofiles Modified

] Move Herefinal Modified

EJ Movetere Modified

y)

5. Na ekranie gtdwnym pojawi sie powiadomienie wyskakujgce, informujgce o
pomysinym wyeksportowaniu pliku w programie.

Po wtgczeniu urzgdzenia PROFINET zostanie utworzony nowy wirtualny port Ethernet.

Ethernet Konfiguracja wirtualnego portu Ethernet wyswietla informacje o aktualnie skonfigurowanym
adresie IP, masce podsieci, bramie i adresie MAC.
Pamietaj, ze ten port wirtualny rézni sie od portu skonfigurowanego w ustawieniach sieci
robota.
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12.4. UR Connect

Aby potaczyé  Konieczne jest potgczenie posiadanego oprogramowania PolyScope X do ustugi myUR
PolyScope Xz Cloud.
myUR Cloud Nalezy odszukac¢ swoj kod PIN do swojego konta myUR.

1. Przejdz do czesci Ustawienia.

2. Przejdz do UR Connect.

3. Na stronie gtéwnej UR Connect dotknij przycisku ,Potacz”.
4. Podaj swoj kod PIN do konta myUR.

& Settings
UR Connect

v General

System Enter PIN Code to establish connections

Update

e |

Operational Mode

Safety

Admin

‘Connection

Network

UR Connect

Wyswietlenie zielonej ikony w prawym rogu okna sygnalizuje udane potgczenie z myUR
Cloud.

& Settings
R UR Connect

System Connected to myUR Cloud
Update You are connected to 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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Nieudane W razie wyswietlenia komunikatu "Nieprawidtowy kod PIN" nalezy zweryfikowa¢ swoj kod

potaczenie

PIN do konta myUR.

& Settings

™ General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
‘Connection
Network

UR Connect

Security

Error

Connection to UR Cennect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

(4] a) e )a] 4] 4]

Connection to UR Connect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ 6otoDiagnostics

UR12e PolyScope X

177 Podrecznik uzytkownika



12. Sieci komunikacyjne

R
UNIVERSAL ROBOTS

Diagnostyka W razie doswiadczenia niespodziewanych problemdw przy uruchomionej aplikacji UR
Connect mozna skorzystac ze strony Diagnostyka.

1.

2
3.
4

Przejdz do czesci Ustawienia.
Przejdz do UR Connect.
Dotknij ikony kebaba (trzy kropki) w prawym gornym rogu.

Wybierz pozycje "Diagnostyka".

& Settings
v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

‘Secure shell

& Settings
v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

UR Connect

Connected to myUR Cloud UR Connect

Welcome to UR Connect. o to Diagnostics
UR Connect Is a cloud-based service that allows you to access yc

Export Logs
‘You can also use UR Connect to monitor your robot and receive n

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 connected
UR Connect URCap not installed

(@) piagnostics completed
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Eksportowanie
dziennikéw

Mozliwe jest wyeksportowanie dziennikow UR Connect z oprogramowania PolyScope

X.

o~ wbhd =

Przejdz do czesci Ustawienia.

Przejdz do UR Connect.

Dotknij ikony kebaba (trzy kropki) w prawym gérnym rogu.
Wybierz ,Eksportuj dzienniki”

Wybierz ,Eksportuj do myUR” lub ,,Eksportuj do USB”.

1, ExportLogs

@ 0

Export io USB

UR12e PolyScope X
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13. Ocenaryzyka

Opis Ocena ryzyka jest wymagana i nalezy jg przeprowadzi¢ dla danej aplikacji. Ocena ryzyka
aplikacji jest obowigzkiem integratora. Uzytkownik moze by¢ réwniez integratorem.

Robot jest maszyng nieukonczong, dlatego bezpieczenstwo aplikacji robota zalezy od
narzedzia/chwytaka, przeszkdd i innych maszyn. Strona przeprowadzajgca integracje musi
stosowac sie do norm ISO 12100 ISO 10218-2 w celu przeprowadzenia oceny ryzyka.
Specyfikacja techniczna ISO/TS 15066 moze zapewni¢ dodatkowe wytyczne dla aplikacji
pracy wspotbieznej. Ocena ryzyka musi obejmowac wszystkie zadania w catym okresie
uzytkowania aplikacji robota, w tym migdzy innymi:

* uczenie robota podczas ustawiania i rozbudowy jego aplikaciji,
* rozwigzywanie probleméw i konserwacja,

* normalna praca aplikacji robota.

Ocena ryzyka musi zosta¢ wykonana przed wigczeniem zasilania aplikacji robota po raz
pierwszy. Ocena ryzyka jest procesem powtarzalnym. Po fizycznej instalacji robota nalezy
sprawdzi¢ potgczenia, a nastepnie zakonczy¢ integracje. Czescig oceny ryzyka jest
okreslenie ustawien konfiguracji bezpieczenstwa, a takze potrzeby zastosowania
dodatkowych przyciskéw zatrzymania awaryjnego i/lub innych srodkéw ochronnych
wymaganych w przypadku danego zastosowania robota.
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Ustawienia Identyfikacja wtasciwych ustawien konfiguracji bezpieczenstwa jest szczegolnie

konfiguraciji wazna przy rozbudowie w zastosowaniach robota do pracy. Nalezy zapobiec

bezpieczenstwa nieautoryzowanemu dostepowi do konfiguracji bezpieczenstwa poprzez wigczenie i
ustawienie ochrony hastem.

Q OSTRZEZENIE
Nieustawienie ochrony hastem moze spowodowac obrazenia lub
Smier¢ z powodu celowych lub niezamierzonych zmian ustawien

konfiguracyjnych.

* Zawsze ustawiaj ochrone hastem.

* Skonfiguruj program do zarzadzania hastami, aby dostep
miaty tylko osoby, ktére rozumiejg skutki zmian.

Niektére funkcje bezpieczenstwa sg zaprojektowane szczegolnie do zastosowan w
pracy wspotbieznej. Mozna je skonfigurowac¢ za pomocg ustawien konfiguraciji
bezpieczenstwa. Sg one wykorzystywane do przeciwdziatania zagrozeniom
zidentyfikowanym w ocenie ryzyka aplikaciji.

Ponizsze ograniczenie dotyczy robota i jako takie moze mie¢ wpltyw na transfer
energii do osoby przez ramie robota, chwytak i obstugiwany element.

* Ograniczanie sily i mocy: stuzy do ograniczania sit i naciskéw wywieranych
przez robota w kierunku ruchu w razie kolizji robota z operatorem.

* Ograniczanie pedu: stuzy do ograniczania wysokiej energii przenoszonej i sit
uderzenia poprzez zmniejszenie predkosci robota w razie jego kolizji z
operatorem.

* Ograniczenie predkosci: stuzy do zapewnienia, ze predkos¢ jest mniejsza niz
skonfigurowany limit.

Ponizsze ustawienia orientacji stuzg do unikania ruchéw i zmniejszania ekspozyciji
ostrych krawedzi i wystepdw na osobe.

* Ograniczenie pozycji przegubu, tokcia i narzedzia/chwytaka: stosowane w
celu zmniejszenia ryzyka zwigzanego z niektorymi czesciami ciata — nalezy
unikac ruchu w kierunku gtowy i szyi.

* Ograniczanie orientacji narzedzia/chwytaka: szczegodlnie przydatne do
zmniejszania ryzyka zwigzanego z okreslonymi obszarami oraz funkcjami
narzedzia/chwytaka i obstugiwanego elementu — nalezy unikac ostrych
krawedzi skierowanych w strone operatora, obracajgc ostre krawedzie do
wewnatrz, w strone robota.
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Ryzyko
Zwigzane ze
skutecznoscia
zatrzymywania

Niektore funkcje bezpieczenstwa sg specjalnie zaprojektowane do kazdego
zastosowania robota. Mozna skonfigurowac te funkcje za pomocg ustawien
konfiguracji bezpieczenstwa. Stuzg one do przeciwdziatania ryzyku zwigzanemu ze
skutecznoscig zatrzymywania aplikacji robota.

Ponizsze ustawienia ograniczajg czas i odlegtos¢ zatrzymania robota, aby upewni¢
sie, ze zatrzymanie nastgpi przed osiggnieciem skonfigurowanych limitow. Oba
ustawienia automatycznie wptywajg na predkos¢ robota, aby zapewni¢, ze limit nie
zostanie przekroczony.

* Limit czasu zatrzymania: stuzy do ograniczenia czasu zatrzymania robota.

* Limit odlegtosci zatrzymania: stuzy do ograniczenia odlegtosci zatrzymania
robota.

W przypadku zastosowania ktéregokolwiek z powyzszych limitdw nie ma potrzeby
recznego okresowego testowania skutecznosci zatrzymania. Uktad sterowania
zabezpieczeniami robota wykonuje ciggte monitorowanie.

Jesli robot jest zainstalowany w aplikacji, w ktorej nie ma rozsgdnej mozliwosci wyeliminowania
zagrozen lub wystarczajgcego zmniejszenia ryzyka poprzez zastosowanie wbudowanych funkcji
bezpieczenstwa (np. gdy uzywane jest niebezpieczne narzedzie/chwytak lub niebezpieczny
proces), konieczne jest zastosowanie srodkow zabezpieczajgcych.

A

OSTRZEZENIE

Nieprzeprowadzenie wykonania oceny ryzyka aplikacji moze zwiekszy¢
zagrozenia.

* Zawsze przeprowadzaj ocene ryzyka aplikacji w poszukiwaniu
mozliwych do przewidzenia zagrozen i mozliwego do przewidzenia
niewlasciwego uzycia.

W przypadku aplikacji wspotbieznych ocena ryzyka obejmuje mozliwe
do przewidzenia ryzyko wynikajgce z kolizji i mozliwego do przewidzenia
niewlasciwego uzycia.

Ocena ryzyka musi obejmowac:
* Skale szkody
* Prawdopodobienstwo wystgpienia

* Mozliwosc¢ uniknigcia sytuacji niebezpiecznej
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Potencjalne Firma Universal Roboty identyfikuje potencjalne znaczgce zagrozenia wymienione
zagrozenia ponizej, ktére integrator musi wzig¢ pod uwage. Inne istotne zagrozenia mogg by¢
zwigzane z konkretnym zastosowaniem robota.

* Przebicie skory przez ostre krawedzie i spiczaste zakonczenia lub ztgcza
narzedzia/chwytaka.

* Przebicie skory przez ostre krawedzie i spiczaste zakonczenia na pobliskich
przeszkodach.

* Stluczenia spowodowane kontaktem.
* Skrecenie lub ztamanie kosci z powodu uderzenia.

* Konsekwencje niedokrecenia srub utrzymujgcych ramie robota lub
narzedzie/chwytak.

* Elementy wypadajgce z narzedzia/chwytaka, np. z powodu stabego uchwytu lub
przerwy w zasilaniu.

* Btedne zrozumienie tego, co jest kontrolowane przez wiele przyciskow
zatrzymania awaryjnego.

* Nieprawidtowe ustawienie parametrow konfiguracji bezpieczenstwa.

* Nieprawidtowe ustawienia z powodu nieautoryzowanych zmian parametrow
konfiguracji bezpieczenstwa.
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13.1. Zagrozenie zgnieceniem

Opis Aby uniknag¢ zagrozenia zakleszczeniem, nalezy usung¢ przeszkody z takich obszaréw
poprzez inne umiejscowienie robota lub poprzez wykorzystanie kombinacji ptaszczyzn
bezpieczenstwa i limitow przegubow, aby wyeliminowac niebezpieczenstwo ruchu robota w
zakresie tego obszaru.

é PRZESTROGA
Umieszczenie robota w niektorych obszarach grozi przygnieceniem i

obrazeniami ciata.

Niektore obszary przestrzeni roboczej powinny byc¢ uznane za zagrozone zmiazdzeniem ze
wzgledu na fizyczne wiasciwosci ramienia robota. Jeden z tych obszardw (lewy) definiuje sie
dla ruchdéw po promieniu, gdy przegub nadgarstka 1 znajduje sie w odlegfosci co najmniej
1300 mm od podstawy robota. Drugi obszar (prawy) znajduje sie w odlegtosci 300 mm od
podstawy robota podczas ruchu w kierunku stycznym.
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13.2. Czas zatrzymania i odlegtosc zatrzymania

Opis

@

INFORMACJA
Mozna ustawi¢ maksymalny bezpieczny czas i odlegto$¢ zatrzymania
zdefiniowany przez uzytkownika.

W przypadku stosowania ustawien zdefiniowanych przez uzytkownika
predkosc¢ programu jest dostosowana dynamicznie do wybranych limitow.

Dane graficzne dostarczone dla Ztgcze 0 (podstawa), Ztgcze 1 (ramie) i Ztgcze 2 (kolanko)
dotycza drogi zatrzymania i czasu zatrzymania:

* Kategoria 0

* Kategoria 1

* Kategoria 2

Test przegubu 0 zostat wykonany poprzez wykonanie ruchu w poziomie, czyli z osig obrotu
prostopadta do podtoza. Podczas testéw przegubu 1 i przegubu 2 robot podazat po
trajektorii pionowej, czyli osie obrotu byty réwnolegte do podioza, a zatrzymanie wykonano,
gdy robot poruszat sie do dotu.
0s$ Y to odlegtos¢ od miejsca zainicjowania zatrzymania do pozycji koncowe;.
Srodek ciezkosci obcigzenia znajduje sie na kotnierzu narzedzia.

Przegub 0
(PODSTAWA)
Odlegtosc¢
zatrzymania w
metrach przy
33%z12,5kg

Odlegtosc
zatrzymania w
metrach przy
66% z 12,5kg

Distance [m]

0.20

Distance [m]
o o ©
o = =
G o ul

o
o
S

stopping distance

-8~ 100% extension
—8— 66% extension
-~ 33% extension

4.4

33

66 100
Speed [%]

stopping distance

0.30

0.25

o
N
o

o
=
v

o
i
o

©
o
a

0.00

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension

.4&

33 100

66
Speed [%]
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Odlegtosc
zatrzymania w

stopping distance

—@— 100% extension
—8— 66% extension

metrach przy 0.3 { o~ 33% extension
maksymalnym
obcigzeniu 12,5 Eo.2
[0}
kg g
N 4&4“
0.0
33 66 100
Speed [%]
Przegub 0 -
stopping time
(PODSTAWA) —8— 100% extension
0.150 —8— 66% extension
—8— 33% extension
Czas 0.125
zatrzymania w >0.100
sekundach przy 2 0.075
e | Z
0.050
0.025
33 66 100
Speed [%]
Czas N
. stopping time
Zatrzyman'a W 0.20 —@— 100% extension
sekundach przy o 2306 cxtonalon
66% z 12,5 kg 0.15
g0.10
£
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Czas N
. stopping time
Zatrzymanla w 0.25{ —e— 100% extension
sekundach przy 0,20 - 355 axtoncion
maksymalnym '
obcigzeniu 12,5 70.15
k g
9 F 0.10
0.05 ///
0.00

w
w

66 100
Speed [%]
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13. Ocena ryzyka

Przegub 1 stopping distance
(BARK) —@— 100% extension
—8— 66% extension
0.3 —8— 33% extension
Odlegtosc¢ ’
zatrzymania w Eos
2 0.
metrach przy =
33%z12,5kg 801 //‘
0.0 = T
33 66 100
Speed [%]
Odlegtosc Lo
g . stopping distance
Zatrzyman'a w 0.6 —8— 100% extension
h " —8— 66% extension
metl’aC przy 0.5 —8— 33% extension
66% z 12,5kg
€ 0.4
g o3
=
©
@ 02
o
0.1 //'
0.0 = * +
-0.1
33 66 100
Speed [%]
Odlegtosc -
g ) stopping distance
zatrzymania w 0.8 g 100% extension
metrach przy Te 5k xtension
maksymalnym 06
L €
obcigzeniu 12,5 o4
kg g
]
502
0.0 M
33 66 100
Speed [%]
Przegub 1 N
stopping time
(BARK) —8— 100% extension
0.25 1 =@~ 66% extension
—8— 33% extension
Czas 0.20
zatrzymania w .15
sekundach przy g
33% 2z 12,5kg T o010
0.05
0.00

66
Speed [%]

UR12e PolyScope X

187

Podrecznik uzytkownika



R
13. Ocena ryzyka UNIVERSAL ROBOTS

Czas N
. stopping time
ZatrZyman'a W -8~ 100% extension
sekundach przy 0.41 75~ 350 extension
66% z 12,5 kg
0.3
0
g0.2
E
0.0

66
Speed [%]

Czas N
. stopping time
Zatrzymal’lla w 0.6 —8— 100% extension
sekundach przy os Co 330 cxtension
maksymalnym '
L 0.4
obcigzeniu 12,5 o
kg o2
Fo2
> //ﬁ
0.0
33 66 100
Speed [%]
Prz 2 L
egub stopping distance
(LOKIEC) —8— 100% extension
0.20
Odlegtosc¢
zatrzymania w 0L
[
o
metrach przy 50.10
33%z12,5kg o
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
legtosc . .
Od €g OSC_ stopping distance
Zatrzymar“a W 0.4 —8— 100% extension
metrach przy
66% z 12,5kg 03
E
S0.2
g
8
0.1
0.0

66
Speed [%]

Podrecznik uzytkownika 188 UR12e PolyScope X

Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

I
UNIVERSAL ROBOTS

13. Ocena ryzyka

Odlegtosc
zatrzymania w 0.6
metrach przy 05

maksymalnym

°
>

stopping distance

—@— 100% extension

obcigzeniu %
uzytkowym 12,5 £03
kg 802
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
Przegub 2 P
stopping time
(LOK|EC) 0.200 { —®— 100% extension
0.175
Czas
zatrzymania w = 0.150
sekundach przy £0.125
33%z12,5kg 7 0.100
0.075
0.050
33 66 100
Speed [%]
Czas N
. stopping time
Zatrzyman'a W 0.35 —@— 100% extension
sekundach przy 0.30
66% z 12,5 kg
—0.25
¢
£ 020
0.15
0.10
33 66 100
Speed [%]
Czas N
. stopping time
Zatrzymar“a W 0.501 _g— 100% extension
sekundach przy 0.45
maksymalnym 0.40
obcigzeniu o
) a 20.35
uzytkowym 12,5 £
F0.30
kg
0.25
0.20
33 66 100
Speed [%]
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13.3. Kategorie zatrzymania

Opis W zaleznosci od okolicznosci, zgodnie z normg IEC 60204-1 robot ma mozliwos¢ wszczecia
trzech rodzajow kategorii zatrzymania. Kategorie zostaty uwzglednione w tabeli.

Kategorie
zatrzymania

0

(0]5]15

Robot jest zatrzymywany przez natychmiastowe odciecie jego zasilania.

1

Zatrzymanie robota w sposob kontrolowany, zgodnie z kolejnoscia.
Zasilanie jest odcinane po zatrzymaniu robota.

*Zatrzymanie robota poprzez zasilanie dostepne w napedach przy
zachowaniu trajektorii. Zasilanie napedu jest utrzymane po zatrzymaniu
robota.

Zatrzymanie robotéw firmy Universal Robots z kategorii 2 jest dodatkowo opisane jako typ
zatrzymania SS1 lub SS2 wedtug normy IEC 61800-5-2.
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14. Zdarzenia awaryjne

Opis Postepuj zgodnie z zamieszczonymi tutaj instrukcjami w sytuacjach awaryjnych, takich jak
aktywacja zatrzymania awaryjnego przez nacisniecie czerwonego przycisku. W tej sekcji
opisano réwniez sposbb recznego przemieszczenia systemu w razie braku zasilania.

14.1. Zatrzymanie awaryjne

Opis Przycisk zatrzymania awaryjnego (E-stop) to czerwony przycisk na sterowniku uczenia.
Nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego skutkuje zatrzymaniem wszystkich ruchow
robota. Aktywacja przycisku zatrzymania awaryjnego powoduje zatrzymanie kategorii
pierwszej (IEC 60204-1).

Przyciski zatrzymania awaryjnego nie sg zabezpieczeniami (ISO 12100).

Przyciski zatrzymania awaryjnego sg uzupetniajgcymi srodkami ochronnymi, ktére nie
zapobiegajg obrazeniom. Ocena ryzyka aplikacji robota okresla, czy konieczne jest
zainstalowanie dodatkowych przyciskow zatrzymania awaryjnego. Funkcja zatrzymania
awaryjnego i urzgdzenie uruchamiajgce muszg by¢ zgodne z normg ISO 13850.

Po wigczeniu zatrzymania awaryjnego przycisk zatrzaskuje sie w tym ustawieniu. W zwigzku
z tym za kazdym razem, gdy aktywowane zostanie zatrzymanie awaryjne, nalezy je recznie
skasowac za pomoca przycisku, ktory zainicjowat zatrzymanie.

Przed skasowaniem nacisnigcia przycisku zatrzymania awaryjnego nalezy wzrokowo
zidentyfikowac i oceni¢ przyczyne aktywacji zatrzymania awaryjnego. Wymagana jest ocena
wzrokowa wszystkich urzgdzen w aplikacji. Po rozwigzaniu problemu mozna skasowac
nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego.

Aby skasowaé nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego
1. Przytrzymac przycisk i obréci¢ go zgodnie z ruchem wskazowek zegara, az zatrzask
sie roztaczy.

Odtgczenie zatrzasku powinno by¢ odczuwalne i wskazuje, ze nacisniecie przycisku
zostato skasowane.

2. Sprawdz sytuacje i czy mozna skasowac zatrzymanie awaryjne.

. Po skasowaniu zatrzymania awaryjnego nalezy przywroci¢ zasilanie robota i wznowic
prace.
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14.2. Ruch bez zasilania napedu

Opis

W przypadku awarii, gdy zasilanie robota jest niemozliwe lub niepozgdane, mozna uzyc¢
wymuszonego wycofania, aby przesung¢ ramie robota.

Wykonanie wymuszonego ruchu wstecz wymaga mocnego popchniecia lub pociggniecia
ramienia robota w celu przesuniecia przegubu. Wieksze ramiona robota mogg wymagac
zaangazowania wiecej niz jednej osoby do poruszania stawem.

Kazdy hamulec przegubu ma sprzegto cierne, umozliwiajgce ruch przez przytozenie
wysokiego momentu sity. Wymuszony ruch wstecz wymaga duzej sity, a do przesuniecia
robota bedzie wymagane zaangazowanie jednej lub kilku oséb.

W sytuacjach zaciskania wymuszone wycofanie muszg wykonac¢ co najmniej dwie osoby. W
niektorych sytuacjach do demontazu ramienia robota wymagane sg co najmniej dwie osoby.

Personel korzystajgcy z robota UR musi by¢ przeszkolony w zakresie zdarzen awaryjnych.
Informacje uzupetniajgce zostang dostarczone podczas integracji.

é OSTRZEZENIE
Pekniecie lub upadek niepodpartego ramienia robota mogg spowodowac
obrazenia lub $mier¢.

* Nie demontuj robota podczas zdarzenia awaryjnego.

* Podeprzyj ramie robota przed odtgczeniem zasilania.

INFORMACJA

Reczne przesuwanie ramienia robota jest stosowane wytgcznie w
sytuacjach awaryjnych i do celéw serwisowych. Niepotrzebne przesuniecie
ramienia robota moze doprowadzi¢ do strat materialnych.

* Nie przesuwaj przegubu o wiecej niz 160 stopni, aby robot mogt
znalez¢ swojg pierwotng pozycje fizyczna.

* Nie przesuwaj zadnego przegubu bardziej niz to konieczne.

14.3. Tryb pracy
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Opis Do uzyskiwania dostepu i aktywowania roznych trybow stuzy sterownik uczenia lub serwer
Dashboard. W przypadku zintegrowania zewnetrznego przetgcznika trybu pracy, trybami
pracy steruje ten przetgcznik, a nie interfejs PolyScope ani Dashboard Server.

Tryb automatyczny Po aktywowaniu tego trybu robot moze wykonywac tylko wstepnie
zdefiniowane zadania. Nie mozna modyfikowac¢ ani zapisywac programéw i instalaciji.

Tryb reczny Po aktywowaniu tego trybu mozna programowac robota. Mozesz modyfikowac i
zapisywac programy i instalacje. Predkosci uzywane w trybie recznym nalezy ograniczyc,
aby zapobiec obrazeniom. Kiedy robot dziata w trybie recznym, w jego zasiegu mogg znalez¢
sie osoby. Predkosc¢ nalezy ograniczy¢ do wartosci stosownej dla danej oceny ryzyka danego
zastosowania.

ﬁ OSTRZEZENIE
Jesli predkosc robota, pracujgcego w trybie recznym, jest zbyt wysoka,
moze to skutkowac obrazeniami.

Tryb przywracania Tryb ten jest aktywowany w przypadku naruszenia limitu bezpieczenstwa
z aktywnego zestawu limitdéw, w jego wyniku ramie robota wykonuje zatrzymanie kategorii 0.
Jesli aktywny limit bezpieczenstwa, np. limit pozycji przegubu lub granica bezpieczenstwa,
bedzie naruszony w chwili wigczenia zasilania ramienia robota, robot uruchomi sie w trybie
przywracania. Umozliwia to cofnigcie ramienia robota w granicach bezpieczenstwa. W trybie
przywracania ruch ramienia robota jest ograniczony statym limitem, ktérego uzytkownik nie
moze dostosowywac.

Tryb reczny wysokiej predkosci Po wigczeniu tego trybu mozna chwilowo przekroczy¢
domysiny limit predkosci narzedzia i tokcia.

Robot wykonuje zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie recznym, jesli skonfigurowane
jest trojpozycyjne urzgdzenie zezwalajgce, ktdre jest zwolnione (niewcisniete) lub jest
catkowicie wcisniete.

Przetgczanie miedzy trybami automatycznym a recznym wymaga petnego zwolnienia
trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego i jego ponownego nacisniecia w celu poruszania
robota. W przypadku korzystania z recznego trybu wysokiej predkosci nalezy uzy¢ limitow
bezpieczenstwa przegubdw lub ptaszczyzn bezpieczenstwa, aby ograniczy¢ przestrzen
ruchu robota.

INFORMACJA
Po pieciu minutach bezczynnosci przywracany jest domysiny limit

predkosci.

Aby wigczy¢ 1. Dotknij opcji Aplikacja i wybierz opcje Bezpieczenstwo.
:vn;ltsjgsi(;zjny 2. Przejdz do opcji w obszarze 3-pozycyjne urzadzenie zezwalajace.
predkos&ci 3. Na stronie przesun przycisk Zezwalaj na wysoka predkos$¢ w trybie recznym.
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Prze’iqczanie Tryb pracy Reczny Automatyczny
trybéw Przesuwanie robota za pomocg przyciskow +/- X
na karcie Ruch
Ruch swobodny X
. , Predkosc
Wykonywanie programow ograniczona* X
Edytuj i zapisz program X

*Jesli trojpozycyjne urzgdzenie zezwalajgce zostato skonfigurowane, robot pracuje w
recznym trybie ograniczonej predkosci, o ile nie zostat uruchomiony reczny tryb wysokiej
predkosci.

é OSTRZEZENIE
* Przed wybraniem trybu automatycznego nalezy przywrocic petng
sprawnosc¢ wszystkich zatrzymanych zabezpieczen.

* Tam, gdzie to mozliwe, tryb reczny musi by¢ uzywany jedynie przez osoby
znajdujgce sie poza obszarem chronionym.

* Jesli uzywany jest zewnetrzny przetgcznik trybu, nalezy go umiesci¢ poza
obszarem chronionym.

* Nikt nie moze wchodzi¢ do obszaru chronionego ani przebywac¢ w nim w
trybie automatycznym, chyba ze stosowane jest zabezpieczenie lub
aplikacja do pracy wspoétbieznej jest sprawdzona pod wzgledem
ograniczania mocy i sity (PFL).

Tréjpozycyjne Gdy uzywane jest trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce, a robot pracuje w trybie

urzadzenie recznym, ruch wymaga nacisniecia trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego do
witaczajgce pozycji srodkowej. Trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce nie dziata w trybie
automatycznym.

INFORMACJA
* Niektore rozmiary robotéw UR moga nie by¢ wyposazone

w tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce. Jesli ocena ryzyka
wymaga urzgdzenia zezwalajgcego, nalezy uzyc¢ sterownika
uczenia z 3PE.

Do programowania zalecany jest sterownik uczenia z 3PE (3PE TP). Jesli w trybie
recznym w obszarze chronionym moze przebywac inna osoba, mozna zintegrowac i
skonfigurowac¢ dodatkowe urzgdzenie do uzytku przez te dodatkowg osobe.
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Przelgczanie W celu przetgczenia sie pomiedzy trybami w prawym gérnym obszarze ekranu nalezy
trybéw wybrac profil ikony, aby wyswietli¢ okno dialogowe wyboru trybu.

* Automatyczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Automatyczny.

* Reczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Reczny.

PolyScope X jest automatyczny w trybie recznym w przypadku wigczenia konfiguracji
we/wy bezpieczenstwa z trojpozycyjnym urzgdzeniem zezwalajgcym.

Wybierz tryb Zmiana trybu zdalnego jest mozliwa dopiero po zmianie trybu pracy na ,Automatyczny”.
zdalny Jesli zmienisz tryb zdalny ze ,,zdalnego” na ,lokalny”, przywrdcony zostanie ,reczny” tryb

pracy.

Safety Overview

— Mode Selection

Select Operational mode

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

® Manual Automatic

Joint Position
it Spead Select Remote mode

oint Spee

Joint Sp Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Planes Local Remote

Input

output

Hardware

Three Position
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15. Transport

Opis

Zastrzezenie

Robota nalezy transportowac w oryginalnym opakowaniu. Materiat opakowania nalezy

zachowac i przechowywaé w suchym miejscu, poniewaz moze zajs¢ potrzeba ponownego

przeniesienia robota.
Podczas przenoszenia robota z opakowania do miejsca instalacji nalezy go podnosic¢,

trzymajac za obie rury ramienia jednoczesnie. Robota nalezy podtrzymywac¢ w miejscu do

czasu, az zaci$niete zostang wszystkie sruby mocujgce przy podstawie robota.
Skrzynke sterowniczg nalezy podnosi¢ za uchwyt.

A

OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe techniki podnoszenia lub uzycie niewtasciwego sprzetu do
podnoszenia moze doprowadzi¢ do obrazen.

* Unikaj przecigzania plecéw lub innych czesci ciata podczas
podnoszenia sprzetu.

* Nalezy zastosowac wtasciwy sprzet do podnoszenia.

* Nalezy stosowac sie do wszystkich lokalnych i krajowych wytycznych
dotyczacych podnoszenia.

* Robot musi by¢ zamontowany zgodnie z instrukcjami podanymi w
rozdziale Interfejs mechaniczny.

INFORMACJA

Jesli robot jest podtgczony do aplikacji/ instalacji innej firmy podczas
transportu, zapoznaj sie z nastepujgcymi informacjami:

* Transport robota bez jego oryginalnego opakowania spowoduje
uniewaznienie wszystkich gwarancji udzielonych przez Universal
Robots A/S.

* Jeslirobot jest transportowany jako czes$¢ rozwigzania
prefabrykowanego, bezpiecznie zamontowany i w petnej zgodnosci z
zaleceniami przedstawionymi ponizej, nie jest to uwazane za
naruszenie gwarancji.

Firma Universal Robots nie jest odpowiedzialna za zadne uszkodzenia wynikajgce z
transportu wyposazenia.

Zobacz zalecenia dotyczace transportu bez opakowania na stronie: universal-
robots.com/manuals
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15.1. Transport bez opakowania

Opis Universal Robots zawsze zaleca transportowanie robota w oryginalnym opakowaniu.
Zalecenia te zostaly spisane w celu zmniejszenia niepozadanych drgan w przegubach i
uktadach hamulcowych oraz zmniejszenia rotacji przegubdw.

Jesli robot jest transportowany bez oryginalnego opakowania, nalezy zapoznac sie z
nastepujgcymi wytycznymi:

* Ztozyc¢ robota tak, jak to tylko mozliwe — nie transportowac robota w pozycji w
osobliwosci.

* Przesuna¢ srodek ciezkosci robota jak najblizej podstawy.
* Kazda rure nalezy przymocowac¢ w dwoch roznych punktach do twardej powierzchni.

* Kazdy podtgczony chwytak sztywno zamocowa¢ w 3 osiach.

Trans
port

Ztozyc robota tak, jak to tylko
mozliwe.

Nie transportowaé w stanie

roztozonym.

(pozycja w osobliwosci) W
Przymocowac rury do twardej

powierzchni.

Zamocowac podtgczony chwytak w Ct;ﬁ ﬁl@
3 osiach.

15.2. Przechowywanie sterownika uczenia
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Opis Operator musi dobrze rozumie¢, jaki efekt ma nacisnigcie przycisku zatrzymania awaryjnego
(E-stop) na sterowniku uczenia. Na przyktad moze doj$¢ do pomylenia z instalacjg
obejmujgcg wiele robotéw. Nalezy jasno okresli¢, czy przycisk zatrzymania awaryjnego (e-
Stop) na sterowniku uczenia zatrzymuje caly system, czy tylko podtgczonego do niej robota.
Jesli moze to prowadzi¢ do nieporozumien, nalezy przechowywac sterownik uczenia w taki
sposob, aby przycisk zatrzymania awaryjnego nie byt widoczny lub nie mégt zostaé uzyty.

15.3. Przechowywanie dtugoterminowe

Opis W tej sekcji opisano ogdlne wytyczne dotyczace diugoterminowego przechowywania
robotéw i czesci zamiennych.
Dotyczy to wszystkich generacji robotow i czesci zamiennych.

Robot jest uwazany za dtugotrwale przechowywany, gdy jest przechowywany przez okres 6
miesiecy lub dtuze;j.

Wytyczne Aby utrzymac robota i cze$ci zamienne w jak najlepszym stanie, zalecane jest
przestrzeganie normalnej dobrej praktyki, mianowicie:

* Temperatura przechowywania: 10°C-30°C
* Wilgotnosé: wzgledna 20-60%

* Universal Robots zaleca rozpakowywanie i uruchamianie robotéw co najmniejraz w
roku oraz umozliwienie im uruchomienia programu lekkiego obcigzenia
obracajgcego sie we wszystkich przegubach o co najmniej 90 stopni 5 razy w
kazdym kierunku w celu rozprowadzenia srodkow smarnych.

Jesli to mozliwe, zamontuj réwniez przeguby zamienne na ramieniu i wykonaj te
sama procedure operacyjng.

* W rzadkich przypadkach moze wystgpic potrzeba wytarcia robotéw po
przechowywaniu w celu usuniecia nadmiaru smaréw, ktére wydobyty sie z
uszczelnien.

* Akumulator jest zaprojektowany tak, aby dziatat przez caty okres eksploataciji robota
i nie bedzie tadowany po podigczeniu zasilania do systemu. Zywotno$¢ akumulatora
wynosi od 8 do 10 lat, ale w przypadku e-Series i UR Series mozna go wymienic.

* Pamiec flash moze z czasem straci¢ swojg pojemnosc¢ danych, dlatego istnieje
potencjalne ryzyko, ze dane na np. karcie SD trzeba bedzie odswiezyc.
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16. Konserwacja i naprawa

Opis Wszelkie prace konserwacyjne, kontrolne i kalibracyjne bedg wykonywane zgodnie z
wszelkimi instrukcjami dotyczacymi bezpieczenstwa,ktore zawarto w niniejszej instrukciji,
instrukcji Service Manual UR oraz zgodnie z lokalnymi wymogami.

Naprawy bedg wykonywane wytgcznie przez firme Universal Robots. Naprawy moga
wykonywa¢ wyznaczone przez klienta, przeszkolone osoby, pod warunkiem, ze postepuijg
zgodnie z podrecznikiem serwisowym.

Bezpieczenstwo Celem konserwaciji i naprawy jest zapewnienie, ze dziatanie systemu jest zgodne z

podczas oczekiwaniami.

konserwacji Podczas pracy przy ramieniu robota lub skrzynce sterowniczej nalezy stosowac sie do
ponizszych procedur bezpieczenstwa i ostrzezen.

Q OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ktérejkolwiek z wymienionych ponizej praktyk
bezpieczenstwa moze skutkowac¢ urazem.

* Odtaczyc¢ gtowny kabel zasilajgcy od dolnej czesci skrzynki
sterowniczej, aby upewnic sie, ze jest catkowicie odtgczona
od zasilania. Wytgczy¢ wszelkie inne zrédta energii
podtgczone do ramienia robota lub skrzynki sterownicze;.
Nalezy zastosowac konieczne srodki ostroznosci, aby
uniemozliwi¢ innym osobom wigczenie zasilania systemu w
czasie trwania naprawy.

* Przed wigczeniem zasilania nalezy sprawdzi¢ potgczenie z
uziemieniem.

* Podczas demontazu ramienia robota lub skrzynki sterowniczej
nalezy przestrzega¢ zasad ochrony przed wytadowaniami
elektrostatycznymi (ESD).

* Nalezy chroni¢ ramie robota i skrzynke sterowniczg przed
przedostawaniem sie do nich wody i pytu.
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podczas
konserwaciji

Bezpieczenstwo
é OSTRZEZENIE

Niepozostawienie przestrzeni na skrzynke sterowniczg przy
catkowicie otwartych drzwiach moze prowadzi¢ do obrazen.
* Nalezy zapewni¢ przynajmniej 915 mm przestrzeni, aby
umiejscowienie skrzynki sterowniczej pozwalato na catkowite

otwarcie drzwi i zapewniato dostep w celu wykonania prac
serwisowych.

C} OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Zbyt szybkie odigczenie zasilania skrzynki sterowniczej po
wytgczeniu moze spowodowac uraz z powodu zagrozen
elektrycznych.

* Nalezy unika¢ demontazu zasilacza wewnatrz skrzynki
sterowniczej, poniewaz wysokie napiecia (do 600 V) mogg by¢
obecne wewnatrz tych zasilaczy przez kilka godzin po jej
wytgczeniu.

Po pracach zwigzanych z rozwigzywaniem problemow, konserwacjg i naprawa, nalezy
upewni¢ sig, ze spetniono wymagania w zakresie bezpieczenstwa. Nalezy
przestrzegac obowigzujgcych krajowych i lokalnych przepisow bezpieczenstwa.
Nalezy réwniez sprawdzi¢ i zweryfikowaé wszystkie ustawienia funkcji
bezpieczenstwa.

16.1. Testowanie wydajnosci zatrzymywania

Opis Testuj okresowo, aby okresli¢, czy skuteczno$¢ zatrzymywania jest obnizona. Wydtuzone
czasy zatrzymania mogg wymagac¢ modyfikacji zabezpieczen, ewentualnie ze zmianami w
instalacji. Jesli stosowane sg funkcje bezpieczenstwa czasu zatrzymania i/lub odlegtosci
zatrzymania, i sg one podstawg strategii zmniejszania ryzyka, nie jest wymagane
monitorowanie ani testowanie skutecznosci zatrzymania. Robot wykonuje ciggte
monitorowanie.

16.2. Czyszczenie i kontrola ramienia robota

Opis W ramach regularnej konserwacji ramie robota moze by¢ czyszczone zgodnie z zaleceniami
zawartymi w niniejszym podreczniku i z lokalnymi wymogami.
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Metody Aby usung¢ pyt, brud lub olej z ramienia robota i/lub sterownika uczenia, nalezy po
czyszczenia prostu uzyc¢ Scierki i jednego ze srodkéw czyszczacych podanych ponizej.

Przygotowanie powierzchni: przed natozeniem powyzszych roztworow moze by¢
konieczne przygotowanie powierzchni poprzez usuniecie luznego brudu lub
zanieczyszczen.

Srodki czyszczace:
* Woda
* 70% alkohol izopropylowy
* 10% alkohol etylowy

* 10% benzyna ciezka (stuzy do usuwania ttuszczu).

Stosowanie: roztwor zwykle naktada sie na powierzchnie wymagajaca czyszczenia za
pomoca butelki z rozpylaczem, pedzla, gabki lub Scierki. Mozna go naktadac
bezposrednio lub dalej rozciencza¢ w zaleznosci od poziomu zanieczyszczenia i rodzaju
czyszczonej powierzchni.

Mieszanie: w przypadku uporczywych plam lub silnie zabrudzonych obszaréw roztwor
mozna wymieszac za pomocg szczotki, skrobaka lub innych srodkow mechanicznych,
aby poméc w poluzowaniu zanieczyszczen.

Czas przebywania: jesli jest to konieczne, roztwdr moze zalegac na powierzchni przez
okres do 5 minut, aby skutecznie przenikng¢ zanieczyszczenia i je rozpuscic.

Plukanie: po uptywie czasu przebywania powierzchnie zwykle nalezy doktadnie sptukac
wodg, aby usung¢ rozpuszczone zanieczyszczenia i wszelkie pozostatosci srodka
czyszczacego. Nalezy zapewnic dokfadne ptukanie, aby zapobiec uszkodzeniu lub
zagrozeniu bezpieczenstwa przez pozostatosci.

Suszenie: na koniec oczyszczong powierzchnie mozna pozostawi¢ do wyschnigcia na
powietrzu lub osuszy¢ za pomocg recznikow.

é OSTRZEZENIE
NIE UZYWAJ WYBIELACZA w rozcieAczonym roztworze
czyszczacym.
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é OSTRZEZENIE
Ttuszcz jest Srodkiem draznigcym i moze powodowac reakcje alergiczng.
Kontakt, wdychanie lub potkniecie moze spowodowac chorobe lub obrazenia.
Aby zapobiec chorobie lub obrazeniom, nalezy przestrzega¢ nastepujgcych
zasad:

* PRZYGOTOWANIE:
* Upewnij sie, ze obszar jest dobrze wentylowany.

* Nie umieszczaj zywnosci ani napojow wokot robota i Srodkow
czyszczacych.

* Upewnij sig, ze w poblizu znajduje sie stanowisko przemywania
oczu.

* Zbierz wymagane SOl (rekawice, okulary ochronne)
¢ STOSUJ:

* Rekawice ochronne: rekawice olejoodporne (nitrylowe),
nieprzepuszczalne i odporne na dziatanie produktu.

* Zalecane jest stosowanie srodkéw ochrony oczu, aby zapobiec
przypadkowemu kontaktowi smaru z oczami.

* NIE SPOZYWAC.
* W przypadku

* kontaktu ze skorg — przemy¢ miejsce kontaktu wodg i tagodnym
srodkiem czyszczacym

* reakcji skérnej — zasiegng¢ pomocy lekarskiej

* kontaktu z oczami — skorzystac¢ ze stanowiska ptukania oczu,
zasiegng¢ pomocy lekarskiej.

* wciggniecia oparéw do ptuc lub potkniecie smaru — zasiegnac¢
pomocy lekarskiej

* Po pracy ze smarem
* nalezy oczyscic¢ zanieczyszczone powierzchnie robocze.

* zuzyte szmaty lub papier uzywany do czyszczenia nalezy usungc¢
w odpowiedzialny sposéb.

* Kontakt z dzie¢mi i zwierzetami jest zabroniony.
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Plan
kontroli
ramienia
robota

Plan kontroli
ramienia
robota

Plan kontroli
ramienia
robota

Ponizsza tabela stanowi liste kontrolng typdw kontroli zalecanych przez firme Universal
Robots. Kontrole nalezy przeprowadzac regularnie, zgodnie z zaleceniami podanymi w
tabeli. Wszystkie wymienione czesci, ktorych stan jest niedopuszczalny, muszg zostac
naprawione lub wymienione.

Typ dziatania kontrolnego Ramy czasowe
Co Codwa Co
miesigc lata rok
1 Sprawdzic¢ pierscienie ptaskie \ X
2 Sprawdzi¢ kabel robota \Y X
3 Sprawdzi¢ potgczenie kabla robota \ X
4 Sprawdzi¢ sruby mocujgce ramie F X
robota *
5 Sprawdzi¢ $ruby mocujgce narzedzie * | F X
Zawiesie okragte F X

INFORMACJA
Uzycie sprezonego powietrza do czyszczenia ramienia robota moze
uszkodzi¢ komponenty ramienia robota.

* Do czyszczenia ramienia robota nie wolno uzywaé sprezonego
powietrza.

—_

Jesli to mozliwe, przesung¢ ramie robota do pozycji zerowe;.
2. Wytaczy¢ zasilanie i odtgczy¢ kabel zasilajgcy od skrzynki sterownicze;.

3. Sprawdzi¢, czy kabel miedzy skrzynkg sterowniczg a ramieniem robota jest
nieuszkodzony.

4. Sprawdzi¢, czy sruby mocujgce podstawe sg prawidtowo dokrecone.
5. Sprawdzi¢, czy Sruby mocujgce kotnierz narzedzia sg prawidtowo dokrecone.
6. Sprawdzi¢ pierscienie ptaskie pod wzgledem zuzycia i uszkodzen.

* Wymieni¢ pierscienie ptaskie, jesli sg zuzyte lub uszkodzone.

INFORMACJA

W przypadku stwierdzenia jakichkolwiek uszkodzen na robocie w okresie
gwarancyjnym nalezy skontaktowac sie z dystrybutorem, u ktérego
zakupiono robota.
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Kontrola 1. Zdemontowac¢ narzedzie/koncowke lub ustawi¢ punkt TCP / obcigzenie / Srodek
ciezkosci zgodnie ze specyfikacjami narzedzia.

2. Aby przesunac ramie robota w trybie ruchu swobodnego:

* Na sterowniku uczenia z 3PE szybko nacisnij, zwolnij, ponownie nacisnij i
przytrzymaj przycisk 3PE w tej pozycji.

Przycisk zasilania Przycisk 3PE

3. Pociggnac/pchnad robota do pozycji wyciggnietej w poziomie i zwolnic.

QL )

=

4. Sprawdzi¢, czy ramie robota moze utrzymac pozycje bez podparcia i bez aktywac;ji
ruchu swobodnego.

16.3. Czyszczenie sterownika uczenia i skrzynki
sterowniczej

Czyszczenie Uzywaj fagodnego, przemystowego srodka czyszczacego bez rozcienczalnikow ani

ekranu ) . . o . . .

dotvkoweqo agresywnych dodatkow. Nie wolno uzywac scierajgcego materiatu do wycierania
Y . g ekranu. Firma Universal Robots nie promuje konkretnego srodka czyszczacego.

sterownika

uczenia

Czyszczenie
skrzynki
sterowniczej

W razie potrzeby wytrzyj Skrzynka sterownicza wilgotng Scierka.
Przestrzegaj zalecen dotyczgcych czyszczenia wymienionych w instrukcji obstugi.
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Wymien filtry Po obu stronach skrzynki sterowniczej znajduje sie filtr.
skrzynki 1. Delikatnie zdejmij zewnetrzng plastikowa ramke, cigghgc w miejscu oznaczonym

sterowniczej czerwonymi strzatkami na ponizszych ilustracjach na rysunku 3.7. Ramka
odchyla sie na zewnatrz.

2. Wymien filtry.

Rysunek 3.7. Wymien filtry skrzynki sterowniczej.

16.4. Instalacja oprogramowania
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Aby
skonfigurowaé
oprogramowanie
TP z 3PE

1. W interfejsie PolyScope, w lewym menu dotknij polecenia Aplikacja i wybierz
opcje Bezpieczenstwo.

= B pickplace_Final @

-~ e
oo Application &
&8

Appicaton .

7 @

- l, = {x1

©J & _

(S Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e

ctaion, Ti Positon,references outs TCP, Position, Orientatio Join, Linear Optime bles configuratio

3

2 Varities
nnnnnnn

L;_i_uJ g y
P
Sidebar

Operator Screen system Info

essages,Joint

2. Dotknij opcji Sprzet, a nastepnie przycisku Odblokuj.

™ Pick and Place revised

v Robot Limits Hardware
speedLimit Select connected Teach Pendant
Power & Force 3PE Enabled v
v phy hardware
Joint Positions
Joint Speeds

Safe Home

Tool Position

Hardware

Three Position

3. Wprowadz hasto i dotknij przycisku Potwierdz. Sterownik uczenia jest teraz
wigczony.

4. Dotknij przycisku Zastosuj, aby uruchomi¢ ponownie system. Interfejs
PolyScope nadal bedzie dziata¢.

5. Dotknij opcji Zastosuj i uruchom ponownie, a nastepnie Potwierdz
konfiguracje, aby ukonczy¢ instalacje oprogramowania sterownika uczenia
z 3PE.
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1/. Utylizacja i srodowisko

Opis Roboty firmy Universal Robots muszg by¢ utylizowane zgodnie ze stosownym krajowym
prawem, przepisami i normami. odpowiedzialnos¢ ta spoczywa na witascicielu robota.

Roboty UR sg produkowane przy ograniczonym wykorzystaniu niebezpiecznych substancji w
celu ochrony srodowiska, jak okreslono w europejskiej dyrektywie 2011/65/EU (RoHS). Jesli
roboty (ramie robota, skrzynka sterownicza, sterownik uczenia) zostang zwrécone do
Universal Robots Denmark, utylizacja jest organizowana przez firme Universal Robots A/S.

Optata za utylizacje robotéw UR sprzedawanych na rynku dunskim jest optacana z géry w
systemie DPA przez firme Universal Robots A/S. Importerzy w krajach, w ktérych obowigzuje
europejska dyrektywa 2012/19/EU (WEEE) muszg sami zadbac o rejestracje w krajowym
rejestrze WEEE wiasnego kraju. Optata jest zwykle mniejsza niz 1 EUR za robota.

Liste rejestrow krajowych mozna znalez¢ tutaj: https://www.ewrn.org/national-registers.
Informacje o globalnej zgodnosci z przepisami mozna znalez¢ tutaj: https://www.universal-
robots.com/download, wyszukujgc hasto ,,Global Compliance”.
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Substancje w Ramig robota
robocie UR * Rury, kotnierz podstawy, wspornik montazowy narzedzia: aluminium
anodowane

* Obudowy przegubéw: aluminium malowane proszkowo
* Czarne tasmowe pierscienie uszczelniajgce: guma AEM

* dodatkowy pierscien slizgowy pod czarng tasma: formowany
wtryskowo czarny plastik

* Zaslepki/pokrywy: tworzywo sztuczne PC/ASA

* Drobne elementy mechaniczne, np. sruby, nakretki, elementy dystansowe
(stal, mosigdz i plastik)

* Wiagzki przewodow z drutami miedzianymi i drobnymi komponentami
mechanicznymi, np. Srubami, nakretkami, elementami dystansowymi (stal,
mosigdz i plastik)

Przeguby ramienia robota (wewnetrzne)
* Przektadnie: stal i smar (wyszczego6lniono w Podreczniku serwisowym)
* Silniki: zelazny rdzen z przewodami miedzianymi

* Wiazki przewodow z drutami miedzianymi, ptytki drukowane, rézne
komponenty elektroniczne i drobne komponenty mechaniczne

* Uszczelki przegubéw i pierscienie O-ring zawierajg niewielkg ilos¢ PFAS,
mianowicie PTFE (powszechnie znany jako TeflonTM).

* Smar: syntetyczny + olej mineralny z zageszczaczem w postaci mydto z
kompleksem litowym lub mocznika. Zawiera molibden.

* W zaleznosci od modelu i daty produkcji kolor smaru moze by¢ zotty,
amarantowy, ciemnorézowy, czerwony lub zielony.

* W Podreczniku serwisowym wyszczegodlniono informacje na temat
srodkow ostroznosci podczas obstugi i karty charakterystyki smaréw.

Skrzynka sterownicza
* Szafa (obudowa): stal malowana proszkowo
* Standardowa skrzynka sterownicza

* Obudowa z blachy aluminiowej (wewnetrzna do szafy). Jest to rowniez
obudowa sterownika OEM.

* Standardowa skrzynka sterownicza i sterownik OEM.

* Wigzki przewodow z zytami miedzianymi, ptytkami drukowanymi, réznymi
komponentami elektronicznymi, ztgczami z tworzyw sztucznych i drobnymi
komponentami mechanicznymi, np. sSrubami, nakretkami, elementami
dystansowymi (stal, mosigdz i plastik)

* Bateria litowa jest zamontowana na ptytce drukowanej. Informacje na temat
demontazu zawiera Podrecznik serwisowy.
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18. Deklaracje i certyfikacje

18. Deklaracje i certytikacje
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18.1. Deklaracja zgodnosci dla podzespotu (oryginat)
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UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B)

Manufacturer:

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

Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

David Brandt, Technology Officer R&D
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’?’proveme_nt 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:

() ENISO10218-1:2011 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 61000-6-2:2005 & 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:

Copyright © 2009-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

() 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6]
(I) ISO/TS 15066:2016 as applicable
(1) EN 60068-2-1: 2007

(1) EN 60068-2-2:2007

(Il) EN 60068-2-27:2009

(II1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
EN 60529:1991/A2/AC:2019

(I11) EN IEC 61000-3-2:2019/A2:2024

(M) EN IEC 61000-6-4:2023
(111) EN 61326-3-1: 2017
[Industrial locations SIL 2]
(1) IEC 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.

Odense Denmark, 5 Dec 2025

/

/ / Vi » ’
f [ W ern €
Lj%//{ﬁ;\ A / 22N )A/—

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

CVR-nr. 29 13 80 60

www.universal-robots.com
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18.2. Deklaracje i Swiadectwa

Tlumaczenie oryginalnej instrukciji

Deklaracja wtaczenia UE (zgodnie z norma 2006/42/WE, zatacznik 11 B)

Producent

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Dania

Osoba w spotecznosci
upowazniona do sporzgdzenia
pliku technicznego

David Brandt
Kierownik ds. technologii, dziat badawczo-rozwojowy
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Opis oraz oznaczenia identyfikacyj

ne czesciowo ukonczonych maszyn

Produkt i jego przeznaczenie:

Wielofunkcyjny manipulator wieloosiowy robota przemystowego ze
skrzynkg sterowniczg i funkcjg sterownika uczenia lub bez niej jest
okreslany przez ukonczong maszyne (aplikacje robota lub gniazda z
narzedziem/chwytakiem, przeznaczeniem i programem aplikacji).

Model:

Modele UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-series) ze
standardowg skrzynkg sterowniczg oraz UR16e ze sterownikiem OEM
zasilanym prgdem statym:
* Obowigzuje od pazdziernika 2020: sterowniki uczenia z 3-
pozycyjnym urzgdzeniem zezwalajgcym (3PE TP) i
standardowymi sterownikami uczenia (TP).

* Obowigzuje od maja 2021: usprawnienie specyfikacji UR10e do
12,5 kg maksymalnego obcigzenia.

Uwaga:

Ta deklaracja zgodnosci NIE dotyczy uzytkowania ze sterownikiem OEM, zasianym
pradem przemiennym, z wyjatkiem modelu UR16e ze sterownikiem OEM zasilanym
prgdem statym. Sprawdz oznaczenia skrzynki sterowniczej.

Numer seryjny:

Poczgwszy od 20235000000 wzwyz
rok o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (obcigzenie 10 kg), 1=UR12e,

2=UR10e (12,5 kg), 6=UR16€ nymeracja kolejna, co roku rozpoczynajaca sie od 0

Wdrozenie:

Roboty Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7¢e, UR10e,
UR12e i UR16e) moga by¢ wprowadzone do eksploataciji tylko po
zintegrowaniu ich z ukofnczong maszyng (aplikacjg lub gniazdem
robota), ktdra spetnia wymogi dyrektywy maszynowej i innych

stosownych dyrektyw.

szczego6towo ponize;j.

Niniejszym o$wiadcza sie, ze produkty, tak jak sg dostarczone, spetniajg wymogi dyrektyw opisanych

Gdy ta czes$ciowo ukonczona maszyna zostanie zintegrowana i stanie sie kompletng maszyna, integrator
jest odpowiedzialny za spetnienie przez ukonczong maszyne wszystkich obowigzujgcych dyrektyw,
zastosowanie znaku CE i dostarczenie deklaracji zgodnosci (DOC).

I. Dyrektywa maszynowa
2006/42/WE

Spetnione zostaly nastepujgce podstawowe wymogi: 1.1.2, 1.1.3,
1.1.5,1.21,1.24.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 ze
sterownikiem uczenia z 3PE, 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, Zatagcznik VI.
Niniejszym o$wiadcza sie, ze odpowiednia dokumentacja techniczna
zostata sporzgdzona zgodnie z Czescig B Zatgcznika VII Dyrektywy

maszynowe;.

Podrecznik uzytkownika
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Deklaracja witaczenia UE (zgodnie z norma 2006/42/WE, zatacznik |l B)

II. Dyrektywa niskonapieciowa
2014/35/UE

IIl. Dyrektywa EMC 2014/30/UE | Patrz dyrektywa EMC i normy zharmonizowane uzyte ponizej.

Patrz dyrektywa LVD i normy zharmonizowane uzyte ponize;.

Odniesienie do stosowanych norm zharmonizowanych, o ktérych mowa w art. 7 ust. 2 dyrektyw MD i LV
oraz art. 6 dyrektywy EMC:
(D EN1SO 10218-1:2011 *
(N EN ISO 12100:2010

_ 1) EN ISO 13850:2015 (I1l) EN 61000-3-3: 2013
1) EN IEC 60204-1:2018, (
E,()j it (I) EN ISO 13732-1:2008, (I1l) EN 61000-6-1:2007 & 2019
0 N 190 13849.1:2015 * odpowiednio TYLKO UR3e, UR5e i UR7e

' (Il) EN [EC 60320-1:2021 (Ill) EN 61000-6-2:2005 & 2019

Wydanie z 2023 r. nie
wprowadza istotnych zmian
() EN 1ISO 13849-2:2012

* Patrz certyfikaty TUV
Rheinland

Odwotania do innych zastosowanych norm oraz specyfikacji technicznych:

(I) ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-

(I1) EN IEC 60664-1:2006 & 2020 (1) EN IEC 61000-6-3:2007 &
(I)(I) EN 60947-5-5:1997+A2:2017 | 2021
(1) EN IEC 60947-5-8:2021 TYLKO UR3e, UR5e i UR7e

M6 (Ill) EN 60068-2-27:2009 (Ill) EN IEC 61000-6-4:2023
_ (Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 | (1ll) EN 61326-3-1: 2017

('()j 'SO’_T? 15066:2016, EN 60529:1991/A2/AC:2019 [Lokalizacje przemystowe SIL 2]

o|||p<|)£vr:|%0r(])lgs 51 2007 (Il) EN IEC 61000-3- (I) IEC 61784-3:2021/AMD1:2024

(1) o 2:2019/A2:2024 [SIL2]

(111 EN 60068-2-2:2007
Producent lub jego upowazniony przedstawiciel przekazuje odpowiednie informacje dotyczgce maszyny
nieukonczonej w odpowiedzi na uzasadniony wniosek wtadz krajowych.

Zatwierdzenie catkowitego systemu zapewniania jakosci poprzez jednostke notyfikowang Bureau Veritas:
#DK019348, ISO 14001 certyfikat nr DK019349 oraz ISO 45001 certyfikat nr DK019350.

Odense, Dania, 5 grudnia 2025r.

INFORMACJA
Ta deklaracja wtgczenia moze sie zmieni¢ bez powiadomienia. Najnowsza instrukcja obstugi
i deklaracja wtgczenia sg dostepne w witrynie internetowej UR.

18.3. Certyfikacje UR12e
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Opis Certyfikacja przez organy niezalezne jest dobrowolna. Jednakze, aby zapewnic najlepsza
obstuge integratorom robotéw, firma Universal Robots postanowita certyfikowa¢ swoje
roboty w uznanych instytutach badawczych wymienionych ponizej.

Kopie wszystkich certyfikatdw mozna znalez¢ w rozdziale Certyfikaty.

Certyfikacja

A

-

. @
TUVRheinland

| ENISO 1021841
EN ISO 13849-1

| www tuv.com
D 0007000000

TUV Rheinland

Certyfikaty TUV Rheinland zgodne z
normami EN ISO 10218-1i EN ISO
13849-1. TUV Rheinland oznacza
bezpieczenstwo i jakos¢ praktycznie
we wszystkich dziedzinach biznesu i
zycia. Zatozona 150 lat temu firma jest
jednym z czotowych swiatowych
dostawcow ustug testowania.

TUV Rheinland

Znak cTUV wskazuje, ze produkt
spetnia kanadyjskie normy
bezpieczenstwa, potwierdzajgc
zgodnos¢ z kanadyjskimi normami
bezpieczenstwa elektrycznego.

Sprzet elektryczny
i elektroniczny
(RoHS) w Chinach

Produkty firmy Universal Robots sg
zgodne z chinskimi wymogami RoHS
dotyczgcymi kontroli zanieczyszczen
przez elektroniczne produkty
informatyczne. Podano tabele
deklaracji produktéw.

KCs

Produkty firmy Universal Robots
zostaty ocenione i sg zgodne
z normami bezpieczenstwa KOSHA.

KC

Produkty firmy Universal Robots
zostaty ocenione pod katem zgodnoSci
z koreanskimi wymogami dotyczgcymi
EMC.

Delta

Dziatanie produktow firmy Universal
Robots zostato sprawdzone przez
organizacje DELTA.

Certyfikaty
dostawcow
hiezaleznych

& am= o P

Wedtug naszych dostawcéw palety wysytkowe dla
robotéw e-Series firmy Universal Robots sg zgodne
Srodowisko | z duriskimi wymogami ISMPM-15 dotyczacymi
produkcji opakowan drewnianych. Zostaty
oznaczone zgodnie z programem.

Podrecznik uzytkownika
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Certyfikat
testéw
producenta

Deklaracje
wedtug

dyrektyw UE

REACH UE

Roboty e-Series firmy Universal Robots nieustannie sg
. testowane wewnetrznie oraz poddane procedurom
Universal . . .
badania na koniec procesu produkcji.
Robots X .
Procesy testowe robotéw UR sg bezustannie
analizowane i ulepszane.

Mimo ze dyrektywy UE odnoszg sie do Europy, niektére panstwa spoza Europy uznajg
i/lub wymagajg deklaracji UE. Dyrektywy europejskie sg dostepne w oficjalnej witrynie
internetowej: http://eur-lex.europa.eu.

Zgodnie z dyrektywg maszynowa roboty firmy Universal Robots sg maszynami
nieukonczonymi i dlatego nie nalezy umieszcza¢ na nich znaku CE.

Deklaracja zgodnosci (DOI) zgodnie z dyrektywg maszynowg znajduje sie w rozdziale
Deklaracje i certyfikaty.

Nasz produkt zawiera komponenty, w szczegoélnosci niebieskie plastikowe pokrywki (kotpaki)
i szare plastikowe cze$ci, ktore zawierajg substancje wymienione na kandydackiej liscie
REACH UE (> 0,1% wagowo).

Wiecej informacji mozna znalez¢ w dokumencie globalnej zgodnosci dostepnym w naszej
witrynie internetowe;j.

Informacje te sg dostarczane w celu spetnienia obowigzkéw wg REACH UE dla artykutow
wprowadzanych na rynek UE. Uzywaj naszego produktu zgodnie z przeznaczeniem i
postepuj zgodnie z wszystkimi instrukcjami dotyczgcymi obstugi i bezpieczehnstwa zawartymi
w niniejszej instrukcji obstugi. Aby uzyskac wiecej informacji, zapoznaj sie z oficjalnym
rozporzgdzeniem REACH (tekst jednolity: 32006R1907). Jesli masz pytania dotyczace
bezpieczenstwa produktu, skontaktuj sie z nami pod adresem:
ProductCompliance@teradyne-robotics.com.
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18.4. Certyfikaty UR12e

TOV
Rheinland

Certificate no.

Certificate

T 72503111 0001

License Holder:

Universal Robots A/S

Energivej 51
5260 Odense S
Denmark

Report Number:

Certification acc. to:

Manufacturing Plant:
See additional page(s) for the listing of 3 factories

31875333 027 Client Reference: Roberta Nelson Shea

EN ISO 1218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product:

Model Designation:

Technical Data:

Remarks:

Appendix:

Industrial Robot

UR3, URS, UR1@, UR15, UR2@, UR3@, UR3e, URSe,
UR7e, UR1Pe, UR12e, UR16e, UR8 Long, UR1S

Rated Voltage: AC 18e-2eeV, 50/68Hz or AC 200-24eV, 50/6eHz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

Special Remarks: The robot is only a component in a final robot
application, collaborative or non-collaborative. The final
application/installation must comply with EN ISO 16218-2.
Certificate is only valid within used in conjunction with

the UR Control Box, with or without a UR Teach Pendant. Includes
optional IMMI accessory. The following safety functions have been
evaluated and determined to meet PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-
1:2015:

1- Emergency Stop;

3- Joint Position Limit;

5- Pose Limit;

7- Force Limit;

9- Power Limit;

11- Stopping Distance Limit;

13- Robot Moving Digital Output;
14- Robot Not Stopping Digital Output

15- Reduced Mode Digital Output;

16- Not Reduced Mode Digital Output

17- 3 Position Enabling Device INPUT

Refer to product manual for additional information.
Must be installed and programmed in accordance with the
manufacturer’s instructions.

Replaces Certificate T72501672.

2- Safeguard Stop

4- Joint Speed Limit

6- Cartesian Speed Limit

8- Momentum Limit

10- Stopping Time Limit

12- System Emergency Stop Output

G Gle(n

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 TOVRheinland®

Page 1
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Sprzet
elektryczny i

elektroniczny
(RoHS) w Management Methods for Controlling Pollution
Chinach by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R AEEEYEATEBNMRESERRERS

Prot:l\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame _
e AEEEYEATE
2 | & | 00 | samx | ZR-FE
0 § Hexavalent . Polybrominated
Mercury | Cadmium X Polybrominated | ..
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
< (Cr+6) A (PBDE)
UR Robots
HMEBA  EERXRS
UR3/UR5 / UR10 /
UR3e / URSe /UR7e X (0] X (@) X X
UR10e/UR12¢/
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: RRZABASWREZE M PIAIRM K PR Z8I97ES)/T 11363-2006 I EHREZKLT -
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: RINZABASVRAEDEZEENE IR PR B BHSI/T 113632006 I EMREEK -

(A EIFELLR - RIESEFRIER N ERPH X MR AR RE#TE—LRE - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
T E2HEEREMENNBERNRSHUERTEARAMEIEEANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BT INER, BB, HRE IR, U, KR, MR, O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
AR BB RIE IR R
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% i Bl I 55 7 ¥ A1 FAFT B I8 F 15 2.7 M, 18 Universal Robots RAEMTTETI 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-uni I-robots/social-r ibility and
www.teradyne.com/company/carporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Rejestracja
KC

43A7-212A-D7CC-2089

TEEANAAT) 4553

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

dE e A
Trade Name or Registrant

Universal Robots A/S

Z1AAH A AEEA)
Eauinment Name

Industrial Robot

7171 %-5/537} 717 5%

Equipment code IND
/Additional Equipment code
7|25 UR12e

Basic Model Number

s 2
Series Model Number

TEHS
Registration No.

R-R-URK-UR12e

A Z A A 27}
Manufacturer/Country of Origin

Universal Robots A/S/ElOr3

599
Date of Registration

2025-10-23

71e
Others

3 1AL A

&
H
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

Waves Act.

% AFPSE vpEE

&
ik
ol
o
of

A58x2)2 A3 F el met T55 & FH I

AR A eA A FABARA" g 3abste] 5 shelof ek

SuEA] SFEIE A Y 8 5 5o] Had S glg e
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Bezpieczenstwo
KC

S

A AU LIS YA

"™ Y YRR 1 mversalRobots avs MEEREEE, [5516¢ 11007
§‘| Aol |{ **ﬂlmﬁﬁ« oter110078] | AER I pire witiout
‘\ U ’ N
“I.Hm‘m “|U W }\mnmqm\uw )‘! Energlve151 5260 Og‘en"uwsmgnmark
rﬁ%am%mgmw-HQ% EEETH

T }“ - — m”‘

i UR12¢ 22HED) HW\W” e I. H

25-AB2EQ-02417 |

Universal Robots A/S

i i
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Energivej51, 5260 Odense SDt‘snr{mmark i

Ty Mc%,i I AE MBOZA 18 U 22 AT A 120243300 CEPEP Nl
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19. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Opis

Funkcje bezpieczenstwa i wejscia/wyjécia bezpieczenstwa robotéw firmy Universal Robots sg oparte na poziomie dziatania

PLd, Kategoria 3 (ISO 13849-1), gdzie kazda funkcja bezpieczenstwa ma wartos¢ PFH mniejsza niz 1.8E-07.

Wartosci PFH zostaty zaktualizowane tak, aby zapewniaty wieksza elastycznos$c¢ projektu pod wzgledem odpornosci

fancucha dostaw.

W przypadku we/wy bezpieczenstwa wynikowa funkcja bezpieczenstwa obejmujgca zewnetrzne urzadzenie lub

wyposazenie jest okreslona przez ogdlng architekture i sume wszystkich wartosci PFH, w tym PFH funkcji bezpieczenstwa
robota UR.

W przypadku przekroczenia limitu funkcji bezpieczenstwa lub wykrycia usterki w funkcji bezpieczenstwa lub czesci systemu

sterowania zwigzanej z bezpieczenstwem UR definiuje stan bezpieczny jako zatrzymanie z odcigciem zasilania napedu

(zatrzymanie kategorii 1 albo 0% natychmiastowe odciecie zasilania).

FB1

1,2,3,4
Zatrzymanie
awaryjne (ISO
13850)

Opis

Nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego na sterowniku’
lub zewnetrznego przycisku zatrzymania awaryjnego (w
przypadku korzystania z wejscia bezpieczenstwa zatrzymania
awaryjnego) skutkuje zatrzymaniem kategorii 14 z odcigciem
zasilania od sitownikéw robota i we/wy narzedzia. We/wy
sterownika przechodza w stan ,niski”.

Polecenie! zatrzymuje wszystkie przeguby, a gdy wszystkie
przeguby osiggng monitorowany stan zatrzymania, zasilanie
zostaje odciete.

Patrz funkcje bezpieczenstwa Czas zatrzymania i Odlegtos$¢
zatrzymania®.

PRZEZNACZONE WYLACZNIE DO UZYTKU W
SYTUACJACH AWARYJNYCH, nie nalezy stosowa¢ do

zabezpieczen, poniewaz uruchomienie wymaga recznej

interwencji.

Co sie dzieje?

Kategoria
zatrzymania 1
(IEC 60204-1)

Tolerancja

Wplywa na

Robot, we/wy
narzedzia
robota i

we/wy
sterownika

FB2

3,5

Zatrzymanie
przez
zabezpieczenie
(Zatrzymanie ochronne
zgodnie z ISO 10218-1%)

Co sig dzieje?

Wplywa

Tolerancja

na

Ta funkcja bezpieczenstwa jest inicjowana przez zewnetrzne
urzadzenie ochronne za pomoca wej$¢ bezpieczenstwa, ktore
inicjuja zatrzymanie kategorii 24. Celem jest ochrona ludzi

przed obrazeniami, w poréwnaniu z ochrong robota, sprzetu lub

Kategoria

zatrzymania 2

*Przed 2006 rokiem produktow. (IEC 60204-1)
nazywano to Zatrzymanie przez zabezpieczenie nie ma wptywu na we/wy Zatrzymanie B Robot
. narzedzia. SS2
,zatrzymaniem przez
zabezpieczenie” lub Jesli poditgczone jest urzadzenie zezwalajgce, mozna (zgodnie z
. skonfigurowac zatrzymanie przez zabezpieczenie w taki opisemw IEC
,zatrzymaniem
5 i i . 61800-5-2
ochronnym” sposob, aby dziatato TYLKO w trybie automatycznym )
Patrz funkcje bezpieczenstwa Czas zatrzymania i Odlegto$¢
zatrzymania®.
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UNIVERSAL ROBOTS 19. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Resetowanie Cosie
zatrzymania dzieje?

przez . . . . .
Po skonfigurowaniu resetu zatrzymania przez zabezpieczenie i

zabezpieczenie , ] , o Zresetuj
przelgczeniu potgczen zewnetrznych resetowania ze stanu niskiego

Tolerancja

wejsciedo | -- Robot

w wysoki zatrzymanie przez zabezpieczenie jest kasowane. FB2

Wejscie bezpieczenstwa inicjujgce reset FB2.

FB3
Limit pozycji Co sie dzieje? Tolerancja
rzegubu
P 9 . . . Nie pozwoli, aby
(ograniczenie osi
. o . . ruch przekroczyt
oparte na Ustawia dolne i gérne limity dozwolonych pozyc;ji
. o . . jakiekolwiek
oprogra mowamu) przegubu. Czas zatrzymania i odlegto$¢ zatrzymania
) ) o ustawienia limitow.
nie sg brane pod uwage, poniewaz limity nie zostang . L
Mozna zmniejszy¢
naruszone. Kazdy przegub moze mie¢ swoje wiasne »
predkos¢, aby ruch
limity. . Przegub
| . . | nie przekraczat 5°
Bezposrednio ogranicza zestaw dozwolonych pozycji (kazdy)
| | . zadnego limitu.
przegubdw, w ramach ktérego moga sie one .
Aby zapobiec
poruszac. Jest to programowe ograniczanie 0si i .
przekroczeniu
miejsca z klasyfikacjg bezpieczeristwa zgodnie zISO | = | o
jakiegokolwiek limitu,
10218-1:2011, 5.12.3. o .
zainicjowane zostanie
zatrzymanie robota.
FB4
L : o) .
Limit Co sie dzieje? Tolerancja
predkosci . .
Nie pozwoli, aby ruch
przegubu

przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia

Ustawia gorng warto$c¢ graniczng predkosci przegubu. Kazdy | limitéw.

przegub moze mie¢ swdj wiasny limit. Ta funkcja Mozna zmniejszy¢

bezpieczenstwa ma najwiekszy wptyw na transfer energii predkos¢, aby ruch nie Przegub
podczas kontaktu (zaciskania lub przej$ciowego kontaktu). przekraczat zadnego 1,15°/s (kazdly)
Bezposrednio ogranicza zestaw dozwolonych predkosci limitu.

przegubdw. Stuzy do ograniczania szybkich ruchow Aby zapobiec

przegubdw, np. ryzyka zwigzanego z osobliwosciami. przekroczeniu

jakiegokolwiek limitu,
zainicjowane zostanie

zatrzymanie robota.

Limit momentu Przekroczenie limitu wewnetrznego momentu obrotowego przegubu (kazdego przegubu) powoduje zatrzymanie kat. 04.
obrotowego Ta funkcja bezpieczenstwa nie jest dostepna dla uzytkownika; jest to ustawienie fabryczne. NIE jest to wyswietlane jak

przegubu tutaj, poniewaz nie ma zadnych ustawien uzytkownika.
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FBS Opis Co sie dzieje? Tolerancja A AENE]
Ma rézne nazwy: e S :
.. Monitoruje postawe (potozenie i orientacje)
Limit postawy, . ) .
L. i punktu TCP i zapobiega przekroczeniu
Limit narzedzia, ) ] e
L. . . ptaszczyzny bezpieczenstwa lub limitu
Limit orientaciji,
postawy punktu TCP.
Ptaszczyzny . o
K . Mozliwych jest wiele limitéw postawy
bezpieczenstwa, ) N
. (kotnierz narzedzia, tokie¢ i 2
Granice , - . .
. , konfigurowalne punkty przesuniecia Nie pozwoli, aby ruch
bezpieczenstwa . . - )
narzedzia z promieniem) przekroczyt jakiekolwiek Tcp
Orientacja ograniczona przez odchylenie ustawienia limitow. Predkos¢ lub Kol
ofnierz
od kierunku osi Z kotnierza narzedzia lub moment obrotowy mozna
3°40 mm narzedzia
punktu TCP. zmniejszy¢, aby ruch nie
) o Przegub
Dwie czesci. (1) to ptaszczyzny przekroczyt limitu ustawionego lokci
) i 0 . okciowy
bezpieczeristwa, ograniczajgce mozliwe dla funkcji bezpieczenstwa FB 5,
pozycje punktu TCP. (2) to limit orientacji FB6,FB7IubFB 8.
TCP, wprowadzany jako dozwolony
kierunek i tolerancja. Zapewnia to strefy
uwzglednienia/wykluczenia TCP i
nadgarstka ze wzgledu na ptaszczyzny
bezpieczeristwa.
FB6 o  Wpywa
Limit 0 sie dzieje? Tolerancja .
szybko$ci )
. Aby zapobiec
punktu TCP i .
., przekroczeniu
Lokieé

N . . . ) jakiegokolwiek limitu,
Monitoruje predkos¢ TCP itokcia, aby zapobiec
o L. i . X zainicjowane zostanie
przekroczeniu limitu predkosci. Odpowiada to monitorowaniu
o ) . o . ) zatrzymanie robota.
catego ramienia, poniewaz odcinki miedzy TCP a fokciem nie
50 mm/s TCP
moga poruszac sie szybciej niz punkty koncowe tych i i
Nie pozwoli, aby ruch
odcinkow.
przekroczyt

jakiekolwiek

ustawienia limitéw.
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FB7
Limit sﬂy Co sie dzieje? Tolerancja
(TCP) T — ,
Limit sity to sita wywierana przez robota na punkt centralny narzedzia
(TCP) oraz na ,fokie¢”. Funkcja bezpieczenstwa w sposéb ciggty Aby zapobiec
oblicza dozwolone momenty obrotowe poszczegélnych przegubdw, przekroczeniu
aby nie przekroczy¢ zdefiniowanego limitu sity zaréwno dla TCP, jak i jakiegokolwiek
fokcia. limitu,
Przeguby kontrolujg swoj wyjsciowy moment obrotowy, aby utrzymac zainicjowane
sie w dopuszczalnym zakresie momentu obrotowego. To znaczy, ze zostanie
sity w punkcie TCP lub przegubie fokciowym pozostang w zatrzymanie
tywp przeg ym p 3 y! 25N Tcp
zdefiniowanej granicy sity. robota.
Gdy zatrzymanie zostanie zainicjowane przez funkcje bezpieczenstwa
Limit sity, robot sie zatrzyma. Standardowy sterownik UR spowoduje Nie pozwoli, aby
,cofnigcie” ruchu do pozycji sprzed przekroczenia limitu sity. To ruch przekroczyt
,wycofanie” nie jest czgscig funkcji bezpieczenstwa, poniewaz jest jakiekolwiek
wykonywane przez sterownik standardowy. Sterownik bezpieczenstwa ustawienia
ma ustalony czas (czes$¢ czasu reakcji) dozwolony przed limitéw.
zainicjowaniem zatrzymania robota.
FB8
L : — :
Limit Co sie dzieje? Tolerancja
pedu ) I :
. . Aby zapobiec przekroczeniu jakiegokolwiek
Limit pedu jest bardzo przydatny do
. . . i limitu, zainicjowane zostanie zatrzymanie robota.
ograniczania oddziatywan
rzenoszonych. 3 kgm/s Robot
P Y Nie pozwoli, aby ruch przekroczyt jakiekolwiek g
Limit pedu wpfywa na catego robota. o
ustawienia limitéw.
FB9
L : S :
Limit Co sie dzieje?  Tolerancja
mocy

Funkcja ta monitoruje prace mechaniczng (sume momentéw obrotowych

Dynamiczne

przegubow razy predkosci katowe przegubdw) wykonywang przez robota, ograniczanie

co wplywa réwniez na natezenie pragdu w ramieniu robota oraz predkos¢ pradu/ 10w Robot
robota. Ta funkcja bezpieczenstwa dynamicznie ogranicza prad / moment momentu
obrotowy, ale utrzymuje predkosc¢. obrotowego
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FB10 Opis Co sie dzieje Tolerancja Whplywa na
Wyjscia , e .
. Po skonfigurowaniu wyj$cia zatrzymana robota i
zatrzymania ) . e
zatrzymaniu robota podwaojne wyj$cia majag stan NISKI.
robota UR o o , .
Jesli nie jest zainicjowane zatrzymanie robota, podwojne
wyijscia maja stan wysoki. Impulsy nie sg stosowane, ale
s3 tolerowane. Zintegrowana funkcja bezpieczenstwa —
patrz przypis.®
Te podwojne wyjscia zmieniajg stan kazdego
zewnetrznego przycisku zatrzymania awaryjnego, ktory
jest podtgczony do konfigurowalnych wejsé Jesli ustawione sg
bezpieczenstwa, gdzie to wejscie jest skonfigurowane jako | konfigurowalne Zewnetrzne
wejscie zatrzymania awaryjnego. wyijécia, podwojne potaczenie z
W przypadku wyjscia sygnatu zatrzymania walidacja wyjécia zmieniajg N/A uktadem
odbywa sie na urzadzeniu zewnetrznym, poniewaz sygnat | stan na niski w logicznym
wyjsciowy UR jest sygnatem wejsciowym tej zewnetrznej przypadku i/lub sprzetem
funkcji bezpieczenstwa zatrzymania urzadzen zatrzymania
zewnetrznych.
INFORMACJA
To wyjscie zatrzymania nie jest
podtgczone do IMMI (interfejsu
wtryskarki), aby zapobiec
nieodwracalnemu zatrzymaniu.
FB11 Opis Co sie dzieje Tolerancja Whplywa na
Funkcja -
. L, Podwdjne
bezpieczenstwa . y .
hu” 2 Zawsze, gdy robot sie porusza (ruch w toku), podwojne wyjscia maja Zewnetrzne
ruchu
mETT T wyjécia cyfrowe majg stan NISKI. Gdy nie ma ruchu, stan niski potgczenie z
wyjscCiami L ) . § . .
. wyjécia majg stan WYSOKI. Bezpieczenstwo funkcjonalne | podczas ruchu i N/A uktadem
cytfrowymi
yf wy dotyczy tego, co znajduje sie w robocie UR. Zintegrowana wysoki, gdy nie logicznym
funkcja bezpieczenstwa — patrz przypise. ma ruchu. i/lub sprzetem
FB12 Opis Co sig dzieje? Tolerancja Whplywa na
Funkcja ; )
. , Gdy robot jest ZATRZYMYWANY (w trakcie . o
bezpieczenstwa ) ) 3 Podwaéjne wyjscia
. - zatrzymywania lub w stanie bezruchu), podwéjne ) . Zewnetrzne
sniezatrzymywania” z o . . maja stan wysoki, )
Y . g . wyjscia cyfrowe majg stan WYSOKI. Gdy wyjscia . potaczenie z
wyjsciami cyfrowym| ) . ) gdy robot jest w
majg stan NISKI, robot NIE jest w trakcie waki N/A uktadem
rakcie
zatrzymywania ani NIE znajduje sie w stanie ) logicznym
zatrzymywania lub
bezruchu. Zintegrowana funkcja bezpieczenstwa i/lub sprzetem
w stanie bezruchu
— patrz przypis®.
Podrecznik uzytkownika 224 UR12e PolyScope X
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FB13

Funkcja
bezpieczenstwa
»aktywny
ograniczony” z
wyjSciami
cyfrowymi

FB14

Funkcja
bezpieczenstwa
sograniczony
hieaktywny” z
wyjsciami
cyfrowymi

Wejscie
sograniczone
aktywne”
Zmiana
ustawien
parametréw FB

FB15
Limit czasu
zatrzymania

Opis Co sie dzieje? Tolerancja Whplywa na
- . - Gdy aktywne sg

Gdy aktywne (lub inicjowane) sg ograniczone ustawienia ) Zewnetrzne
ograniczone

funkcji bezpieczenstwa, podwdjne wyjscia cyfrowe maja o potaczenie z
ustawienia,

stan NISKI. Bezpieczenstwo funkcjonalne dotyczy tego, co N/A uktadem

o . . ) podwdjne )
znajduje sie w robocie UR. Zintegrowana funkcja o . logicznym
. , . wyjscia majq .

bezpieczenstwa — patrz przyplsG. L i/lub sprzetem
stan niski

Opis Co sie dzieje? Tolerancja Wplywa na?

Za kazdym razem, gdy ograniczone ustawienia

funkcji bezpieczenstwa robota sg .

Gdy ograniczone Zewnetrzne

NIEAKTYWNE (lub nie sg inicjowane), wyjscia L
ustawienia sg

NIEAKTYWNE, N/A

podwdjne wyjécia maja

potaczenie z
cyfrowe majg stan NISKI.
L . . ) uktadem
Klasyfikacja bezpieczenstwa funkcjonalnego ) .
logicznym i/lub
dotyczy tego, co znajduje sie w robocie UR.

. X . ) stan niski. sprzetem.
Zintegrowana funkcja bezpieczenstwa — patrz
ponizszy przypis.®
Wplywa
Opis
na

,Tryb” ograniczony nie jest trybem. Jest to zmiana ustawien, inicjowana:

* wewnetrznie przez ptaszczyzne / granice bezpieczenstwa (zaczyna sie 2 cm od ptaszczyzny,
a ograniczone ustawienia sg osiggane w odlegtosci maksymalnie 2 cm od ptaszczyzny) lub

« zewnetrznie za pomoca wejscia zewnetrznego, ktdre osiggnie ograniczone ustawienia w
ciggu 500 ms od wyzwalajgcego sygnatu wejsciowego.

Gdy potaczenia zewnetrzne maja stan niski, inicjowany jest tryb ograniczony. Opcja ,Reduced Active”
powoduje, ze wszystkie zredukowane wartosci graniczne stajg si¢ AKTYWNE. Robot
Ograniczenie nie jest funkcjg bezpieczenstwa. Ograniczenie jest $rodkiem parametryzacji funkcji
bezpieczenstwa.
Jest to zmiana stanu majgca wptyw na nastepujgce ustawienia funkcji bezpieczenstwa: pozycja
przegubu, predkos$¢ przegubu, postawa TCP, predkosc TCP, sita TCP, ped, moc, czas zatrzymania i

odlegtos¢ zatrzymania.

Zweryfikuj wszystkie ustawienia parametréw aplikacji robota i sprawdz ich poprawnosc.

Co sie dzieje?

Tolerancje

Nie pozwala na
przekroczenie

. ) . ) . ustawionego limitu
Monitorowanie w czasie rzeczywistym warunkéw, aby nie
o ) i podczas faktycznego
zostat przekroczony limit czasu zatrzymania. Predkosc
. . ) ) ) zatrzymywania. 50 ms Robot
robota jest ograniczana, aby zapewni¢, ze nie zostanie
Powoduje zmniejszenie
przekroczony limit czasu zatrzymania. 7

predkosci lub
zatrzymanie robota, aby

NIE przekroczy¢ limitu.

UR12e PolyScope X
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FB16

Limit
odlegtosci
zatrzymania

SF17

~Pozycja
monitorowana”
bezpiecznej
pozyciji
poczatkowej

WEJSCIE
przetacznika
trybu

Monitorowanie w czasie rzeczywistym warunkéw, aby nie

zostat przekroczony limit odlegtosci zatrzymania. Predko$¢

Co sie dzieje?

Nie pozwala na
przekroczenie
ustawionego limitu
podczas faktycznego

zatrzymywania.

Whplywa

na

Tolerancje

robota jest ograniczana, aby zapewni¢, ze nie zostanie Powoduje 40 mm Robot
przekroczony limit odlegtosci zatrzymania. 7 zmniejszenie predkosci
lub zatrzymanie robota,
aby NIE przekroczy¢
limitu.
Opis Co sig dzieje? Tolerancje Whplywa na
Funkcja bezpieczenstwa, ktéra monitoruje
wyjscie z klasyfikacjg bezpieczenstwa, dzieki ,Wyjscie bezpiecznej
czemu zapewnia, ze sygnat wyjsciowy moze pozycji poczatkowej” jest Zewnetrzne
zosta¢ aktywowany tylko wtedy, gdy robot aktywowane tylko wtedy, potgczenie z
znajduje sie w skonfigurowanej i monitorowanej gdy robot znajduje sie w 1,7° uktadem
.bezpiecznej pozycji poczatkowej”. skonfigurowanej logicznym
Zatrzymanie kat. 0 jest inicjowane, jesli wyjscie ,bezpiecznej pozyciji i/lub sprzetem
zostanie aktywowane, gdy robot nie znajduje si¢ poczatkowej”
w skonfigurowanej pozyciji.

Cosie

dzieje?

Gdy potaczenia zewnetrzne maja stan niski, aktywny jest tryb automatyczny (praca).
Gdy stan jest wysoki, trybem jest programowanie/uczenie.
Zalecenie: uzywaj z urzadzeniem zezwalajgcym, takim jak sterownik uczenia UR ze
zintegrowanym 3-pozycyjnym urzgdzeniem zezwalajgcym. Sygnat
Podczas uczenia/programowania poczatkowo predkos¢ TCP bedzie ograniczona do wejsciowy Robot
250 mm/s. Predkos¢ mozna recznie zwiekszy¢ za pomocga ,suwaka predkosci” TP, ale doFB2
po aktywacji urzadzenia zezwalajgcego ograniczenie predkosci zostanie zresetowane
do 250 mm/s.
Podrecznik uzytkownika 226 UR12e PolyScope X
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FB18 Opis Co sie dzieje? Tolerancja W AYENE]
(Zezwalanie 3- 5 . g
. 3-pozycyjne urzadzenie zezwalajgce® ma 3
pozycyjne) , , .
e . pozycje przetacznika: wyt., wi., wyt. (w kolejnosci
Wejscia funkcji o -
. , 8 uruchamiania podczas $ciskania).
bezpieczenstwa . o .
Po catkowitym zwolnieniu urzadzenie jest .
W trybie recznym, gdy
wytgczone. Po naci$nigciu/$cisnigciu do pozyciji .
wejscie FB18 ma stan
$rodkowej jest wigczone. Catkowite nacisniecie . .
NISKI, FB2 jest Robot i
(Scisniecie) skutkuje stanem wylgczenia. i
. ) ) wyzwalana potaczenie
Gdy urzadzenie zezwalajgce 3P jest wigczone, N/A
) wewnetrznie zewnetrzne z
ruch jest wigczony. ] .
. . ) Kategoria zatrzymania 2 FB19iFB20
W trybie recznym i gdy zewnetrzne potaczenie
. . ) (IEC 60204-1) SS2 (IEC
urzadzenia zezwalajgcego jest WYLACZONE,
) o 61800-5-2)
system bezpieczenstwa wewnetrznie inicjuje FB2,
ktora jest kategorig zatrzymania 2.
Zalecenie: uzywac z przetgcznikiem trybu jako
wejsciem bezpieczenstwa. 10
FB19 Opis Co sie dzieje? Tolerancja Wplywa na
3PE (zezwalanie W trybie automaty ( ") wyiécia FB19
. ie automatycznym (,praca Scia
3-pozycyjne) _ry yme.p w
Funkcja majg stan WYSOKI.
. , 8 W trybie recznym i gdy dowolne urzadzenie
bezpieczenstwa _ , i o
vy . zezwalajgce ! jest w stanie WYLACZENIA (nie jestw
z wyjéciami ) . . i
. pozycji Srodkowej Wk ., co znaczy, ze urzadzenie
cyfrowymi
zezwalajgce jest zwolnione lub catkowicie Scisnigte),
wyzwalana jest FB2 powodujgc zatrzymanie kategorii 2
(SS2), a wyjscia FB19 maja stan niski. 8 W trybie recznym,
W trybie rgcznym, gdy uzywana jest funkcja Tryb gdy 3PE jestw
swobodny i 3PE: stanie Wyt.,
« Jesli funkcja Ruch swobodny jest wyjscia maja stan Zewngtrzne
aktywowana i NISKI, a FB2 to potaczenie z
wyzwalane N/A uktadem
* WSZYSTKIE 3PE sg w stanie i i
—_— L ) wewnetrznie logicznym
WYLACZONYM, wyjscia FB19 majg
zatrzymanie i/lub sprzetem

stan WYSOKI.
kategorii 2 (IEC

60204-1) SS2 (IEC
61800-5-2)

« Dowolne 3PE jest w stanie WL.,
wyjscia FB19 majg stan NISKI.

« Jesli funkcja Ruch swobodny nie jest
aktywowana i

< WSZYSTKIE 3PE sg w stanie
WEACZONYM, wyjscia FB19 majg
stan WYSOKI.

« Dowolne 3PE jest w stanie WYL.,

wyjécia FB19 maja stan NISKI.
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FB20 Opis Co sie dzieje? Tolerancja Wplywa na
3PE (zezwalanie

. W trybie automatycznym (,praca”) wyjscia FB20 majg
3-pozycyjne)
funkci stan NISKI.
bun (?ja , W trybie recznym i gdy dowolne urzadzenie
ezplec;.enstw:; zezwalajgce ! jest w stanie WYLACZENIA (nie jestw
»INNA niz stan™ z . ; )
. i pozycji Srodkowej Wk ., co znaczy, ze urzadzenie
wyjscia ml_ zezwalajace jest zwolnione lub catkowicie $cisniete),
cyfrowyml wyjscia FB20 majg stan wysoki.”
W trybie recznym, gdy uzywana jest funkcja Tryb
swobodny i 3PE:
« Jesli funkcja Ruch swobodny jest aktywowana
i:
W trybie 2
- WSZYSTKIE 3PE s3 w stanie recznym, gdy ewngtrzne
WYLACZONYM, wyjscia FB20 maja 3PE jestw potaczenie z
stan NISKI. . N/A uktadem
stanie Wyt,, loai
ogicznym
« Dowolne 3PE jest w stanie WL.., wyjécia majg . 9 y
wyjscia FB20 maja stan WYSOKI. slan WYSOKL. Vlub sprzgtem
« Jesli funkcja Ruch swobodny nie jest
aktywowana i:
* WSZYSTKIE 3PE sg w stanie
WLACZONYM, wyjécia FB20 maja
stan NISKI.
« Dowolne 3PE jest w stanie WYL.,
wyjécia FB20 majg stan WYSOKI.
Uwaga: FB20 jest odwrocong wersjg FB19, w ktérej stan
wyjsciowy jest logicznie odwrécony w poréwnaniu z
FB19.
FB21 Wplywa
. : o) :
Limit Co sie dzieje? Tolerancja -
momentu o
Monitoruje moment obrotowy w przegubach nadgarstek, aby
obrotowego I . ; ' . .
. . unikng¢ zbyt wysokich momentéw zaciskowych. Nie pozwoli na
zaciskania S
przekroczenie limitu momentu obrotowego nadgarstka. .
nadgarstka Powoduje
zatrzymanie N/A Robot
obo
INFORMACJA robota, aby NIE
Te funkcje bezpieczenstwa mozna przekroczyé limitu

wytgczy¢ w ustawieniach konfiguracji

bezpieczenstwa.
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SF22

Wyjscia
aktywowane
przez
ptaszczyzne
bezpieczenstwa
(SF5)

SF23
Ptaszczyzna
bezpieczenstwa
(SF5)
aktywowana
przez wejscia

Opis Co sie dzieje? Tolerancja W SAENE]
Gdy monitorowana postawa TCP przekroczy
ptaszczyzne bezpieczenstwa, oba wyjscia
przyjmuja stan LOW. Wyijécia majg stan LOW, Zewnetrzne
Wiele postaw moze wyzwala¢ podwdjne gdy monitorowana postawa 40 mm potaczenie z
wyijécia (kotnierz narzedzia, tokie¢ oraz TCP przekracza tak samo jak | uktadem
maksymalnie 2 konfigurowalne punkty plaszczyzne SF5 logicznym
przesuniecia narzedzia z promieniem) bezpieczeristwa. i/lub sprzetem
Wiecej szczegotow mozna znalez¢ w sekcji
Ograniczenia potozenia narzedzia.
Opis Co sie dzieje? Tolerancja Wplywa na
Gdy oba WEJSCIA maja wartos¢:
« HIGH. Po wigczeniu
+ Monitorowana postawa + oba sygnaty wejsciowe
TCP moze sie sg na poziomie LOW,
swobodnie poruszac. oraz
« LOW. * monitorowana postawa
TCP zbliza sie do
«  Celem funkcji
ptaszczyzny
bezpieczenstwa jest . :
] ] bezpieczenstwa, a
zapobieganie
przekroczeniu « jeslijest wystarczajagco
ptaszczyzny duzo czasu lub
bezpieczenstwa przez odlegtosci, aby
monitorowang postawe zatrzymac sig przed
TCP . Nie jest to jednak osiggnigciem
mozliwe, jesli nie ma ptaszczyzny TCP
wystarczajacej ilosci bezpieczenstwa, .
- - 40 mm Kotnierz
czasu lub odlegto$ci na uruchamiane jest ) .
zatrzymanie sie. zatrzymanie robota, aby tak samo jak | narzedzia
zapobiec przekroczeniu SF5 Przegub
« Jesli monitorowana .
ptaszczyzny tokciowy

postawa TCP
przekroczyta juz
ptaszczyzne
bezpieczenstwa lub
monitorowana postawa
TCP ma wkrétce
przekroczy¢
ptaszczyzne
bezpieczenstwa, robot
zatrzyma sie zgodnie z
ustawieniami czasu
zatrzymania i
ograniczenia odlegtosci
zatrzymania.

Wigcej szczegdtow mozna znalez¢ w

sekcji Ograniczenia potozenia narzedzia.

bezpieczenstwa.

Jesli czas lub odlegtos¢ do
zatrzymania sig przed
osiggnieciem ptaszczyzny
bezpieczenstwa sg
niewystarczajgce, uruchamiane
jest zatrzymanie robota zgodnie z
ustawieniami czasu zatrzymania i
ograniczenia odlegtosci
zatrzymania. Jednak
monitorowana postawa TCP
przekroczy ptaszczyzne

bezpieczenstwa.
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Przypisy 1Komunikacja miedzy sterownikiem uczenia, sterownikiem i wewnatrz robota ma poziom SIL 2 dla danych

tabeli 1 bezpieczenstwa (zgodnie z normg IEC 61784-3).
2sprawdzanie poprawnosci zatrzymania awaryjnego: przycisk zatrzymania awaryjnego na sterowniku uczenia jest
analizowany w sterowniku uczenia, a nastepnie przekazywany! do sterownika zabezpieczen za pomoca komunikacji SIL2.
Aby sprawdzi¢ poprawnos¢ dziatania zatrzymania awaryjnego, nalezy nacisngc¢ przycisk zatrzymania awaryjnego i
sprawdzi¢, czy nastgpito zatrzymanie awaryjne. Potwierdza to, ze przycisk zatrzymania awaryjnego jest potagczony ze
sterownikiem, dziata zgodnie z przeznaczeniem, a sterownik uczenia jest potgczony ze sterownikiem.
3Jesli funkcja bezpieczenstwa robota jest ,zintegrowana” lub ,potgczona” z zewnetrznym sprzetem, urzgdzeniami lub
logika, wynikowa zintegrowana funkcja bezpieczenstwa ma PFH, ktéry jest sumg wszystkich warto$ci PFH, w tym wartosci
PFH funkcji bezpieczenstwa robota.
4Kategorie zatrzymania zgodnie z norma IEC 60204-1 (NFPA79). W przypadku zatrzymania awaryjnego dozwolone sg

tylko kategorie zatrzymania 0i 1.

+ Kategoria zatrzymania 0 i 1 skutkuje odigczeniem zasilania napgdu, przy czym kategoria zatrzymania 0 to
zatrzymanie natychmiastowe, a kategoria zatrzymania 1 to zatrzymanie kontrolowane (np. zwalnianie do
zatrzymania, a nastepnie odtgczenie zasilania napedu).

+ Kategoria zatrzymania 2 to zatrzymanie, przy ktorym zasilanie napgdu NIE jest odtgczane. Kategoria
zatrzymania 2 jest zdefiniowana w normie IEC 60204-1. Opisy STO, SS1 i SS2 znajdujg sie w normie IEC 61800-
5-2. W przypadku UR kategoria zatrzymania 2 utrzymuje trajektorie i zachowuje zasilanie napeddw po
zatrzymaniu.

5 Nalezy uzyé funkcji bezpieczenistwa Czas zatrzymania i Odlegto$¢é zatrzymania. W przypadku uzycia nie ma potrzeby
okresowej weryfikacji skutecznosci zatrzymania.

6 Jesli funkcja bezpieczenstwa robota jest ,zintegrowana” lub ,potgczona” z zewnetrznym sprzetem, urzgdzeniami lub
logika, wynikowa zintegrowana funkcja bezpieczenstwa ma PFH, ktdry jest sumg wszystkich warto$ci PFH, w tym wartosci
PFH funkcji bezpieczenstwa robota.

7 Zdolno$¢ do zatrzymania robota w danych ruchach jest monitorowana w trybie ciggtym, aby zapobiec ruchom, ktére
przekroczytyby limit zatrzymania. Jesli moze doj$¢ do przekroczenia limitu czasu zatrzymania robota, predko$¢ ruchu jest
zmniejszana, aby nie przekroczy¢ limitu. Aby zapobiec przekroczeniu limitu, zainicjowane zostanie zatrzymanie.

8 Aby uzyskac zintegrowana klasyfikacje bezpieczenstwa funkcjonalnego z zewnetrznym systemem sterowania
zwigzanym z bezpieczenstwem, nalezy doda¢ PFH tego wyjscia zwigzanego z bezpieczenstwem do PFH zewnetrznego
systemu sterowania zwigzanego z bezpieczenstwem. Funkcja bezpieczenstwa i wyzwalanie przez nig zatrzymania sg
uwzglednione w wartosci PFH tej FB.

9 Urzadzenie zezwalajgce moze znajdowac sie na sterowniku uczenia lub by¢ zewnetrzne podtaczone do wejscia funkcji
zezwalajgcej (FB18).

10 W przypadku korzystania z 3-pozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego zalecane jest korzystanie z zewnetrznego
przetgcznika trybu. Jesli zewnetrzny przetacznik trybu nie jest uzywany i podtgczony do wej$¢ bezpieczenstwa, tryb robota

zostanie okreslony przez interfejs uzytkownika. Jesli interfejs uzytkownika jest w
« trybie automatycznym”, funkcja zezwalajaca nie bedzie aktywna.
« trybie recznym”, funkcja zezwalajgca nie bedzie aktywna. Mozna skonfigurowa¢ ochrone zmiany trybu hastem.

11 Jesli ktdrekolwiek urzgdzenie zezwalajace 3PE zostanie zwolnione lub catkowicie $cisniete, 3-pozycyjna zezwalajgca

funkcja bezpieczenstwa jest WYLACZONA (nie w pozycji Srodkowej WL..).
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