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1. Innledning

Innledning Gratulerer med kjgpet av din nye Universal Robots-robot, som bestar av robotarmen
(manipulator), kontrollboksen og handkontrollen.

Robotarmen ble opprinnelig konstruert for & etterligne bevegelsene til en menneskelig arm,
og bestar av aluminiumsslanger, artikulert av seks ledd, noe som gir en hgy grad av
fleksiblitet i automatiseringsinstallasjonen.

Universal Robots' patenterte programmeringsgrensesnitt, PolyScope, lar deg opprette,
laste inn og kjgre automatiseringsapplikasjonene dine.

Om denne Denne handboken inneholder sikkerhetsinformasjon, retningslinjer for sikker bruk og
handboken instruksjoner for & montere robotarmen, kontrollboksen og handkontrollen. Du kan ogsa
finne instruksjoner for hvordan du begynner 4 installere og programmere roboten.

Les og fglg dem for tiltenkt bruk. Utfgr en risikovurdering. Installer og bruk i samsvar med
de elektriske og mekaniske spesifikasjonene i denne brukerhandboken.

Risikovurdering krever en forstaelse av farer, risikoer og risikoreduksjonstiltak for
robotbruken. Robotintegrering kan kreve et grunnleggende niva av mekanisk og elektrisk
opplaering.

Ansvarsfraskrivelse Universal Robots A/S fortsetter a forbedre driftssikkerheten og ytelsen pa sine

for innhold produkter, og forbeholder seg dermed retten til &8 oppgradere produkter, og
produktdokumentasjon, uten varsel. Universal Robots A/S gjer alt i sin makt for &
sikre at innholdet i denne brukerhandboken er ngyaktig og korrekt, men tar ikke
ansvar for eventuelle feil eller manglende informasjon.

Denne handboken inneholder ingen garantiinformasjon.

Elektroniske Manualer, veiledninger og handbgker kan leses pa nettet. Vi har samlet et stort antall
manualer dokumenter pa https://www.universal-robots.com/manuals

* PolyScope programvarehandbok med beskrivelser og instruksjoner for
programvaren

* Servicehandboken med instruksjoner for feilsgking, vedlikehold og reparasjon av
roboten

* Skriptmanualen med skript for dybdeprogrammering
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UR+ Det online utstillingsvinduet UR+www.universal-robots.com/plus tilbyr banebrytende
produkter for a tilpasse UR-robotprogrammet ditt. Du finner alt du trenger pa ett sted - fra
verktay til tilbehgr og programvare.

UR+-produkter kobler til og fungerer med UR-roboter for a sikre enkel oppsett og en generelt
smidig brukeropplevelse. Alle UR-produkter er testet av UR.

Du far ogsé tilgang til UR+ partnerprogrammet via var programplattform plus.universal-
robots.com, for & designe mer brukervennlige produkter for UR-roboter.

Academy UR Academy-siden academy.universal-robots.com tilbyr en rekke opplaeringsmuligheter.

myUR myUR-portalen lar deg registrere alle robotene, holde styr pa servicesaker og svare pa
generelle supportsparsmal.

Logg inn pa myur.universal-robots.com for a fa tilgang til portalen.

| myUR-portalen handteres saker enten av din foretrukne distributgr eller eskaleres til
Universal Robots kundeserviceteam.
Du kan ogsa abonnere pa robotovervaking og administrere flere brukerkontoer i selskapet.

Utviklerpakke UR-utviklerpakken universal-robots.com/products/ur-developer-suite er en samling av
alle verktayene som trengs for & bygge en hel Igsning, inkludert & utvikle URCaps,
tilpasse endeeffektorer og integrere maskinvare.

Kundestotte Stettesiden www.universal-robots.com/support inneholder andre sprakversjoner av
denne handboken

UR-forumer UR-forumet forum.universal-robots.com gir robotentusiaster pa alle ferdighetsnivaer
muligheten til 8 komme i kontakt med Universal Robots og hverandre, stille sparsmal og
utveksle informasjon. Selv om UR Forum ble opprettet av UR+ og vare administratorer er
ansatte hos UR, er det meste av innholdet laget av deg, brukeren av UR Forum.

Datavarsel | samsvar med forordning (EU) nr. 2854/2023 («Dataloveny), finner du et datavarsel for
dette produktet sammen med instruksjonsinformasjon om hvordan du far tak i lett
tilgiengelige data pa felgende sted: https://www. niversal-robots.com/legal/data-notice/

Adresse Universal Robots A/S
Energivej 51
DK-5260 Odense Denmark
TIf.: +45 89 93 89 89
Se det offisielle Universal Robots nettstedet for regionale kontorer.
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2. Ansvar og tiltenkt bruk

2.1. Ansvarsbegrensning

Beskrivelse

All informasjon som gis i denne handboken ma ikke tolkes som en garanti fra UR om at
industriroboten ikke vil fare til personskade eller skade, selv om industriroboten overholder
alle sikkerhetsinstrukser og informasjon om bruk.

2.2. Tiltenkt bruk

Beskrivelse

Universal Robots tar ikke ansvar og patar seg ikke noe ansvar for ulovlig
bruk av roboter eller bruk som roboter ikke er ment for, og Universal
Robots gir ikke statte for utilsiktede brukere.

LES MANUALEN
Unnlatelse av a bruke roboten i henhold til tiltenkt bruk kan fare til farlige
situasjoner.

* Les og felg anbefalingene for tiltenkt bruk og spesifikasjonene
som er angitt i brukerhandboken.

Universal Robots-roboter er ment for industriell bruk, far handtering av
verktgy/endeeffektorer, eller for behandling eller overfgring av komponenter eller
produkter.

Alle UR-roboter er utstyrt med sikkerhetsrelaterte funksjoner, som er bevisst konstruert for
a muliggjere samarbeidsapplikasjoner, hvor robotapplikasjonen opererer sammen med et
menneske. Sikkerhetsfunksjonsinnstillingene ma vaere satt til de riktige verdiene i henhold
til risikovurderingen for robotprogrammet.

Roboten og Kontrollboksen er beregnet for innendgrs bruk der det vanligvis bare oppstar
ikke-ledende forurensning, dvs. Miljger med forurensningsgrad 2.

Samarbeidsapplikasjoner er kun beregnet for ikke-skadelige applikasjoner, der den
fullstendige applikasjonen, inkludert verktay/endeeffektor, arbeidsdel, hindringer og andre
maskiner, lav risiko i henhold til risikovurderingen av den spesifikke applikasjonen.

UR3e PolyScope X
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ﬁ ADVARSEL
Bruk av UR-roboter eller UR-produkter utenfor tiltenkt bruk, kan fare til skader,
dedsfall og/eller skader pa eiendom. Ikke bruk UR-roboten eller produktene til
noen av de ikke-tiltenkte bruksomradene som er nevnt nedenfor:

* Medisinsk bruk, dvs. bruk relatert til sykdom, skade eller
funksjonshemming hos mennesker, inkludert falgende formal:

* Rehabilitering
* Vurdering
* Kompensasjon eller lindring
* Diagnostisering
* Behandling
* Kirurgi
* Helse
* Protetikk og andre hjelpemidler for fysiske funksjonshemminger
* Brukinaerheten av pasient(er)
* Handtering, lafting eller transport av personer

* Bukien applikasjon som krever samsvar med spesifikke hygieniske
og/eller renslighetsrelaterte standarder, slik som naerhet til eller direkte
kontakt med mat, drikke, farmasgaytiske og/eller kosmetiske produkter.

* UR-leddfett lekker og kan ogsa frigjeres som damp i luften.
* UR-leddfett er ikke «matgodkjent».

* UR-roboter oppfyller ikke noen mat-, National Sanitization
Foundation (NSF)-, Food and Drug Administration (FDA)- eller
hygieniske standarder.

Hygieniske standarder, for eksempel ISO 14159 og EN 1672-2, krever en
hygienerisikovurdering.

* Enhver bruk eller bruksomrade som avviker fra den tiltenkte bruken,
spesifikasjoner og sertifiseringer av UR-roboter og UR-produkter.

* Misbruk er forbudt ettersom det kan fare til ded, personskade og/eller
skade pa eiendom

UNIVERSAL ROBOTS FRASKRIVER SEG UTTRYKKELIG ALLE UTTRYKTE
ELLER IMPLISERTE GARANTIER FOR EGNETHET FOR ENHVER BESTEMT
BRUK.

é ADVARSEL
Manglende hensyn til de gkte risikoene pa grunn av rekkevidde, lastkapasitet og
driftsmomenter og hastigheter forbundet med et robotprogram, kan fare til skade
eller dgd.
* Risikovurderingen av programmet skal omfatte risikoene forbundet med

programmets rekkevidde, bevegelse, nyttelast og hastighet pa roboten,
endeeffektor og arbeidsstykke.

Brukermanual 16 UR3e PolyScope X
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A

ADVARSEL

Ikke gjer endringer pa e-Series-roboters endestykker. En endring kan forarsake
uforutsette skader. Alle autorisert demontering og montering skal utfares pa et
UR servicesenter, eller kan gjgres av faglaerte personer i henhold til den nyeste
versjonen av alle relevante servicehandbgker.

UR3e PolyScope X
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3. Roboten din

Beskrivelse Denne delen gir en oversikt over robotens systemkomponenter, inkludert maskinvare,
tilkoblingstilbehar og grensesnitt som kreves for installasjon, drift og brukerinteraksjon.

3.1. Tekniske spesifikasjoner UR3e

Generelle Maksimal nyttelast 3kg/6,61b
spesifikasjoner | Rekkevidde 500 mm /19,7 in
Grader av frihet 6 roterende ledd
PolyScope 5 GUI pa 12-tommers bergringsskjerm
Programmering eller PolyScope X GUI pa 12-tommers
bergringsskjerm
300 W (maks.)

Stramforbruk (gjennomsnitt) Omtrent 150 W ved bruk av et typisk program

0-50 °C. Ved omgivelsestemperaturer over 35 °C
Omgivelsestemperaturomrade kan roboten brukes med redusert hastighet og
ytelse.

23 konfigurerbare sikkerhetsfunksjoner. PLd-
kategori 3 i samsvar med: EN ISO 13849-1.

Sikkerhetsfunksjoner

Ytelse Nayaktighet pa dreiemomentsensor | 3,5N
Bevegelse Alle handledd: maks. 360 °/s.
Hastighet Andre ledd: maks. 180 °/s .
astighe Maximum TCP speed: Approx. 3 m/s / Approx. 118.1
in/s.
Repeterbarhet for stilling £0,03mm/x0,0011in (1,1 mils) per ISO 9283
. Ubegrenset rotasjon av verktgyflens, + 360 ° for alle
Leddkategori ledd, unntatt albue + 160 °
Funksjoner IP-klassifisering IP54
Stg Robotarm: mindre enn 60 dB (A)
y Kontrollboks: mindre enn 50 dB (A)
Verktgy I/0O-porter 2 digitale inn, 2 digitale ut, 2 analoge inn
Verktayet I/0O-strgmforsyning og 12 V/24V 600 mA
-spenning
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Fysisk Fotavtrykk @128 mm/5,0in
Materialer Aluminium, PC-/ASA-plast
Robotarmvekt 11,2kg /24,7 1b

Kontrollboks Kontrollboks-stramkilde

100-240 VAC, 47-440 Hz

Kontrollboksstarrelse (W x H x
D)

460 mm x 449 mm x 254 mm/18,2inx 17,6 inx 10 in

Kontrollboks 1/O-porter

16 digitale inn, 16 digitale ut, 2 analoge inn, 2
analoge ut

Stremkilde i kontrollboks /O

24V 2 A'i kontrollboks

Systemets
oppdateringsfrekvens

500 Hz

Kortslutningsstremrangering
(SCCR)

200 A

Kommunikasjon

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

Verktgykommunikasjon

RS-485

Robotkabel TP-kabel: Handkontroll til

kontrollboks

4,5 m/177 tommer

Robotkabel: Robotarm: til
kontrollboks (alternativer)

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

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

3.2. Hva felger mediesken

Beskrivelse

Denne delen beskriver innholdet i produktpakken.

UR3e PolyScope X
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| boksene

* Robotarm.

* Kontrollboks CBS.

* Programmeringsenhet eller en 3PE Programmeringsenhet.
* Monteringsbrakett for kontrollboksen.

* Monteringsbrakett fér Programmeringsenheten.

* Ngkkel til & apne kontrollboksen.

* Kabel for tilkobling av robotarmen og kontrollboksen (flere alternativer tilgjengelige
avhengig av robotens starrelse).

* Strgmkabel eller stramledning som er kompatibel med din region.
* Rundslynge eller Igfteslynge (avhengig av robotens stgrrelse).
* Verktgykabeladapter (avhengig av robotversjon).

* Denne dokumentasjonen.

3.2.1. Robotarm

Om robotarmen Ledd, base og verktayflens er hovedkomponentene i robotarmen. Kontrolleren

koordinerer leddbevegelse for a flytte robotarmen.

Ved 4 feste en endeeffektor (verktgy) til verktayflensen pa enden av robotarmen kan
roboten handtere et arbeidsstykke. Noen verktay har et formal utover & handtere en del,
for eksempel kvalitetskontroll , pafering av lim og sveising.

Brukermanual
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‘Wirlst 1 jaind

Wish 2 joint

/a%

Fease

Shondicien joind

Elonw joinit

Robotarmens hovedkomponenter.

* Base: der robotarmen er installert.

* Skulder og albue: gjar starre bevegelser.

* Handledd 2 og Handledd 2: Gjer mindre bevegelser.

* Handledd 3: Der hvor verktayet er festet til verktgyflensen.

Roboten er delvis ferdigstilt maskineri; som sadan faelger det med en
sammenstillingserkleering. En risikovurdering er ngdvendig for hvert robotprogram.

3.2.2. Kontrollboks

Om Kontrollboksen inneholder tilkoblingsportene samt kontrollerenes innganger og
kontrollboksen utganger (I/0) som brukes i robotarmprogrammer og -installasjoner. Tilkoblingsportene
brukes til eksterne tilkoblinger. /O er grupper av elektriske grensesnitt som brukes til

kommunikasjon og konfigurasjon.

UR3e PolyScope X 21 Brukermanual
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Eksterne tilkoblingsporter.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
S |24V 12V |H| PWR/| 24V|H|24V/H| OV [H|| OV M| [24V/H|[24V|H| oV |H| oV |H
f{% EI0 GND|H| [GND Cl0|M||CI4|H| |cOO/M||co4|/H| |DIO|M||DI4|H| |DOO|H||DO4|H
& [24v ON |H| |24V 24v(M|[24v(H| | ov (|| ov (M| [24V|H|[24V/H| OV [H|| oV |H
§ Ell OFF|H| | OV Cl1|H||CI5|H| ([COl/H||cOo5/H| |DI1|H||DI5 (M| [DO1/H|[DO5/H
g[24v 24v(M|[24v(H| | ov ||| ov M| |24v|H||24v/H]| oV [H|| ov|H
é SI0 STeTalal=]= Cl2|H||Cl6|H| |CO2|H||cO6|/H| |[DI2|H||DI6|H| |DO2|H||DO6|H
3 [24v g|a|8|8|d|2]|[24v|H|[24v|m| | ov |M|{ oV [H| [24V|H]|[24V/H| [oV [H|[ oV |H
HER H|H NN NN C3 H||CI7 N CO3MN|CO7 M| |DI3H| D7 N DO3MN DO7HN

Inngangs- og utgangsgrupper (1/0).

For detaljerte beskrivelser av tilkoblingsportene pa kontrollboksen og I/O-portene pa
kontrolleren, se avsnittet om installasjon.

Handtering av SD-kortsporet er utstyrt med en--trykk-for-a-lase-mekanisme.
SD-kort

Q FORSIKTIG
Serg alltid for & sla av kontrollboksen fgr du tar ut SD-kortet. Hvis dette
ikke gjares, vil det fgre til gdelagte data.

Fjern alltid SD-kortet helt fgr du setter det inn igjen. Hvis den fjernes
delvis, vil lasen ikke kunne ga i inngrep.

Settinn Slik setter du inn et SD-kort:
SD-kort 1. Sarg for a plassere kortet slik det er vist pa kontrollboksen fgr du setter inn SD-kortet.
2. Skyv SD-kortet forsiktig inn i sporet til du kjenner et klikk.

3. Kortet er na last og sitter sikkert pa plass.
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Fjern SD-  Slik tar du ut SD-kortet.
kortet

é FORSIKTIG
Ikke trekk ut SD-kortet uten fgrst a skyve det innover for & lasne lasen. Hvis
kortet fijernes uten & bruke skyvemekanismen, kan dette fare til gkt slitasje pa
kortsporet.

1. Trykk SD-kortet inn til du kjenner et klikk.
2. Slipp kortet; det vil skli delvis ut.
3. Trekk SD-kortet helt ut.

UR3e PolyScope X 23 Brukermanual



3. Roboten din

IR
UNIVERSAL ROBOTS

3.2.3. Handkontroll med treposisjonsaktiverende enhet

Beskrivelse Avhengig av robotgenerasjonen kan handkontrollen komme med en innebygd 3PE-enhet.
Dette kalles en 3-posisjonsaktiverende handkontroll (3PE TP).
Roboter med hgyere nyttelast kan kun bruke 3PE TP.
Hvis du bruker en 3PE TP, er knappene plassert pa undersiden av handkontrollen, som
vist nedenfor. Du kan bruke hvilken som helst av knappene, alt ettersom hva du
foretrekker.
Hvis handkontrollen er frakoblet, ma du koble til og konfigurere en ekstern 3PE-enhet. 3PE
TP-funksjonen strekker seg til PolyScope-grensesnittet, der det er tilleggsfunksjoner i
toppteksten.
* Hvis du har kjgpt en UR15-, UR20-, UR30-, UR8 Long- eller
UR18-robot, vil ikke en Programmeringsenhet uten 3PE-enheten
fungere. Se Robot og 3PE TP kompatibilitetstabell nedenfor.
* Brukaven UR15-, UR20-, UR30-, UR8 Long- eller UR18-robot
krever en ekstern aktiveringsenhet eller en 3PE
Programmeringsenhet ved programmering eller innlaering
innenfor rekkevidden til robotapplikasjonen. Se ISO 10218-2.
* 3PE-handkontrollen er ikke inkludert i kjgpet av OEM-
kontrollboksen, sa aktivering av enheten medfglger ikke.
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Kompatibilitetstabell Kompatibilitetstabell for UR robotgenerasjoner
for robot og 3PE TP Robotgenerasjon Standard handkontroll 3PE handkontroll
e-Series \ \
UR Series \
Vaer oppmerksom pa at roboter i UR -serien ikke er kompatible med standard
Programmeringsenhet.
Kompatibilitetstabell for hver enkelt UR -robot
Standard 3PE Ingen
Robotmodell* handkontroll handkontroll programmiringsenhet
UR3e V V V
UR5e v v ol
UR7e V V ol
UR10e v v ol
UR12e V V V
UR16e v v ol
URS Long \ \/
UR15 \ ol
UR18 V V
UR20 v ol
UR30 V V
*Dette inkluderer bade standard og OEM-kontrollboks.
Oversikt 1. Stremknapp
over BP 2. Ngdstoppknapp
3. USB-port (kommer med stavdeksel)
4. 3PE-knapper
UR3e PolyScope X 25 Brukermanual
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Freedrive

Et Freedrive-robotikon befinner seg under hver 3PE-knapp, som illustrert nedenfor.
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3. Roboten din

Beroringsskjerm

Beskrivelse Handkontrollens bergringsskjerm er optimalisert for bruk i industrielle miljger. |
motsetning til forbrukerelektronikk, er handkontrollens bergringsskjerm designet til & vaere
mer motstandsdyktig overfor miljgmessige faktorer slik som:

* Vanndraper og/eller kjglevaeske

* Radiobglger

* Annet stoy fra driftsmiljget

Bruk av Bergringsskjermens sensitivitet er designet for & unnga utilsiktede valg pa
bergringsskjermen PolyScope X, og for & forhindre uventet bevegelse av roboten.
For aller best resultater, bruk fingertuppen din til a foreta valg pa skjermen. | denne
handboken henvises dette til som et trykk.
En kommersielt tilgjengelig pekepenn kan ogsa benyttes. Foregaende seksjon
definerer kategoriene/ikonene og knappene i PolyScope X-grensesnittet.

3PE handkontrollens knappefunksjoner

ikke robotbevegelse bruk av 3PE-knappen.

Beskrivelse
@ 3PE-knappene er kun aktive i Manuell modus. | Automatisk modus krever

Tabellen nedenfor beskriver funksjonene til 3PE-knappene.

Posisjon

1 Frigjer

Beskrivelse

Det er intet trykk pa
3PE-knappen. Den
trykkes ikke inn.

Handling

Robotbevegelsen stanses i Manuell
modus. Stremmen fjernes ikke fra
robotarmen og bremsene forblir frigjorte.

Trykk
2. lett (Lett
grep)

Det er litt trykk pa 3PE-
knappen. Den trykkes
inn til en midtpunkt.

Lar programmet ditt avspilles nar roboten
er i Manuell modus.

Trykk
hardt
(Hardt

grep)

Fullt trykk paferes 3PE-
knappen. Den presses
hele veien inn.

Robotbevegelsen stanses i Manuell
modus. Roboten er i 3PE-stopp.

UR3e PolyScope X

27

Brukermanual



3. Roboten din

R
UNIVERSAL ROBOTS

Frigjer knapp

Trykk pa knapp

Brukermanual
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3.2.4. Robotkabler

Beskrivelse Denne delen viser robotkablene i e--serien og advarer mot feil valg av kabel og bruk av
inkompatible kabler.

Advarsler
ADVARSEL: ELEKTRISITET

A utfore installasjon og/eller vedlikehold av utstyr som er tilkoblet en
strgmkilde kan fare til skade eller dgd pa grunn av elektrisk stet.

* Koble utstyret fra stremkilden fgr du utfgrer installasjons- eller
vedlikeholdsoppgaver.

Feil valg av kabel, feil bruk eller feil tilkoblinger kan fgre til streambrudd i
robotarmen.

* lkke forleng tilkoblingen ved & koble sammen mer enn én kabel mellom
kontrollboksen og roboten.

A koble baseflensekabelen direkte til en kontrollboks kan resultere i skader
pa utstyr og eiendom.

» lkke koble baseflensekabelen til kontrollboksen.

* Bruk alltid en UR-robotkabel for & koble til baseflensen til kontrollboksen.

LES MANUALEN

Unnlatelse av & bruke roboten i henhold til tiltenkt bruk kan fere til farlige
situasjoner.

@ © & b

* Les og felg anbefalingene for tiltenkt bruk og spesifikasjonene som er angitt i
brukerhandboken.
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Kabler til
UR-
serien Element 200145 | 200146 | 165100 | 165101 166100 | 166101
Hoy fleksibilitet
Kabeltype Standard (svart)
(bl&)
Lengde im | 2m | 6m | 12m 6N | 12m
Materiale PVC PUR
Diameter 12,1 mm 13,4 mm
Torsjon n/a +30°/m
Maks. hastighet n/a 120 m/min
Maksimal akselerasjon n/a 10 m/s?
statisk 7 N/mm? 50 N/mm?
Maksimal strekkbelastning
dynamisk 10,3 N/mm? 20 N/mm?
4 x d (statisk installasjon)
radius 7 x d (statisk installasjon)
8 x d (dynamisk installasjon)
Boy
5 millioner
sykluser n/a
ved 8 xd
Koblingssykluser 500
E-serie- Element 201235 | 200113 | 200114
kabler Kabeltype High flex (bl4)
Lengde 3m | 6m | 12m
Materiale PUR
Diameter 14,6 mm
Torsjon +30°/m
Maks. hastighet 120 m/min
Maksimal akselerasjon 10 m/s?
Maksimal statisk 50 N/mm? 50 N/mm? 50 N/mm?
strekkbelastning dynamisk 20 N/mm? 20 N/mm? 20 N/mm?
) 4 x d (statisk installasjon)
radius L .
Boy 8 x d (dynamisk installasjon)
sykluser 5 millioner ved 8 xd
Koblingssykluser 500
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4 Sikkerhet

Beskrivelse Ga gjennom sikkerhetsinformasjonen her for a forsta retningslinjene for ngkkelsikkerhet,
viktige sikkerhetsmeldinger og ansvaret nar du arbeider med roboten.
Design og installasjon av systemet dekkes ikke her.

41 Generelt

Beskrivelse Les den generelle sikkerhetsinformasjonen og instruksjonene og veiledningen med
hensyn til risikovurderingen og tiltenkt bruk. Pafglgende avsnitt beskriver og definerer
sikkerhetsrelaterte funksjoner som er spesielt relevante for samarbeidsapplikasjoner.

é ADVARSEL
Det skal foretas en vurdering av risiko for personell og utstyr ved bruk.

Les og forsta spesifikk teknisk data som er relevante for montering og installasjon, for a
forsta integreringen av UR-roboter far roboten slas pa for ferste gang.

Det er viktig a observere og falge alle monteringsanvisningene i fglgende seksjoner i
brukerhandboken.

Universal Robots fraskriver seg alt ansvar dersom roboten (armen til
kontrollboksen og/eller handkontrollen) er skadet, endret eller pa noen
mate modifisert. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for
eventuelle skader forarsaket av roboten eller annet utstyr pa grunn av
programmeringsfeil, uautorisert tilgang til UR-roboten og dens innhold
eller feil pa roboten.
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4 2. Sikkerhetsmeldingstyper

Beskrivelse Sikkerhetsmeldinger brukes for a understreke viktig informasjon. Les alle meldingene for &
bidra til & sikre sikkerheten og forhindre skader pa personell og skader pa produktet.

- B> B B P

S~ ©

ADVARSEL

Indikerer en farlig situasjon som, hvis den ikke unngas, kan fare til
dadsfall eller alvorlig personskade.

ADVARSEL: ELEKTRISITET

Indikerer en farlig elektrisk situasjon som, hvis den ikke unngas, kan fgre
til dgdsfall eller alvorlig personskade.

ADVARSEL: VARM OVERFLATE

Indikerer en farlig varm overflate der skade kan oppsta ved kontakt og
naerhet uten kontakt.

FORSIKTIG
Indikerer en farlig situasjon som, hvis den ikke unngas, kan fare til skade.

JORDING
Indikerer jording.

BESKYTTENDE JORDING
Indikerer beskyttende jording.

Indikerer risiko for skade pa utstyr og/eller informasjon som bgr merkes.

LES MANUALEN

Indikerer mer detaljert informasjon som ber konsulteres i
brukerhandboken.

Brukermanual
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4 3. Generelle advarsler og forsiktighetsregler

Beskrivelse De fglgende advarslene kan gjentas, forklares eller utdypes de pafglgende avsnittene.

é ADVARSEL
A ikke falge de generelle sikkerhetspraksisene som er oppfart nedenfor, kan fare
til skade eller dad.

* Verifiser at robotarmen og verktayet/endeeffektor er godt festet pa plass.
* Verifiser at robotprogrammet har god plass til & operere fritt.

* Kontroller at personalet er beskyttet gjennom hele robotprogrammets
levetid, inkludert transport, installasjon, igangkjering, programmering/
undervisning, drift og bruk, demontering og avhending.

* Verifiser at sikkerhetskonfigurasjonsparametre for roboten er satt for a
beskytte personalet, inkludert de som kan vaere innenfor rekkevidde av
robotapplikasjonen.

* Unnga a bruke roboten hvis den er skadet.

* Unnga a bruke lgse kleer eller smykker nar du jobber med roboten. Knyt fast
langt har.

* Unnga a plassere fingrene bak det innvendige dekselet til kontrollboksen.

* Informér brukere om eventuelle farlige situasjoner og beskyttelse som
tilbys, forklar beskyttelsens begrensninger og resterende risikoer.

* Informer brukerne om hvor ngdstoppknappen(e) er plassert, og om a
aktivere ngdstoppet i ngdstilfeller eller unormale situasjoner.

* Varsle folk om a holde seg utenfor robotens rekkevidde, inkludert nar
robotprogrammet er i ferd med a starte opp.

* Veer oppmerksom pa robotens orientering for a forsta bevegelsesretningen
nar du bruker Handkontrollen.

* Folg kravene i 1ISO 10218-2.

Q ADVARSEL
Handtering av verktay/endeeffektorer med skarpe kanter og/eller klempunkter
kan fare til skader.

* Pase at verktayene/endeeffektorene ikke har skarpe kanter eller
klempunkter.

* Vernehansker og/eller vernebriller kan vaere obligatorisk.
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f E ADVARSEL: VARM OVERFLATE

Langvarig kontakt med varmen som genereres av robotarmen og kontrollboksen
under drift kan fere til ubehag som kan fgre til skade.

* |kke handter eller ta borti roboten under drift eller like etter drift.

* Sjekk temperaturen pa loggskjermen fer du handterer eller bergrer
roboten.

* Laroboten kjgle seg ned ved a sla den av og vente én time.

é FORSIKTIG
Unnlatelse av & gjennomfere en risikovurdering fgr integrasjon og bruk kan fare til
okt fare for skader.

* Utfar en risikovurdering og reduser risikoer fgr drift.

* Huvis bestemt av risikovurderingen, ikke ga inn i omradet for robotens
bevegelse eller rgr robotprogrammet under drift. Installer vernestopp.

* Les informasjonen om risikovurdering.

Q FORSIKTIG
A bruke roboten med ikke-testet eksternt maskinutstyr eller i et ikke-testet
program kan gke risikoen for skade pa personalet.

* Test alle funksjoner og robotprogrammet hver for seg.

* Les idriftsettelsesinformasjonen.

@ Veldig sterke magnetfelt kan gdelegge roboten.
* Ikke utsett roboten for permanente magnetfelt.

LES MANUALEN
Verifiser alt mekanisk og elektrisk utstyr som er installert i henhold til relevante
spesifikasjoner og advarsler.
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4.4, Integrasjon og ansvar

Beskrivelse

Informasjonen i denne brukerhandboken dekker ikke hvordan en designer, installerer,
integrerer og drifter et robotprogram, og dekker heller ikke alt periferiutstyr som kan
pavirke sikkerheten av robotprogrammet. Robotprogrammet skal vaere konstruert og
installert i samsvar med sikkerhetskrav fastsatt i relevante standarder og forskrifter i landet
hvor roboten er installert.

Personen(e) som integrerer UR-roboten er ansvarlig(e) for a sikre at gjeldende forskrifter i
det aktuelle landet overholdes og at eventuelle risikoer i robotapplikasjonen er tilstrekkelig
redusert. Dette inkluderer, men er ikke begrenset til:

* A utfgre en risikovurdering for hele robotsystemet

* Grensesnitt andre maskiner og ekstra beskyttende tiltak hvis palagt av
risikovurderingen

* Konfigurere riktige sikkerhetsinnstillinger i programvaren

* Sikre at sikkerhetstiltak ikke endres

* Validering av robotprogrammet er designet, installert og integrert

* Spesifiser instruksjoner for bruk

* Merk robotinstallasjonen med relevante skilt og kontaktinformasjon til integrator

* Oppbevar all dokumentasjon, inkludert applikasjonsrisikovurderingen, denne
handboken og ytterligere relevant dokumentasjon.
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5. Lefting og handtering

Beskrivelse Robotarmene kommer i ulike starrelser og vekter, sa det er viktig & bruke hensiktsmessige
lofte- og handteringsmetoder for hver modell. Her kan du finne informasjon om hvordan du
trygt kan lgfte og handtere roboten.

Riktig lefting 1. Transportér roboten til stedet med en gaffeltruck.
og handtering 2. Apne boksen somiillustrert.

4 %

3. Festrobotarmen pa en sikker mate med lgfteslyngen.
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4. Left robotarmen ut av boksen ved & bruke stroppen og kroken.

ﬁ FORSIKTIG
Bruk lgfteutstyr nar du lgfter en tyngre robotarm.

5. Nar roboten er lgftet, statt den for & rotere og henge den som illustrert.
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Montering av Robotarmen kan monteres sideveis, opp-ned eller i en vinkel (£45°).
robotarmen

Sideveis montering Vinkelmontering (45

Opp-ned montering

)
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1. Monter robotarmen. Stram skruene ogbruk momentet som angitt i den relevante
brukerhdndboken.

2. Fjern stroppen.

3. Sla pa roboten og flytt skulderleddet som tiltenkt.

I m For sideveis montering er det ikke ngdvendig & sla pa roboten.

4. Sett stroppen pa plass igjen.
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é ADVARSEL
A lofte eller flytte tunge deler kan forarsake skade.

* Lofteutstyr/assistanse for Igfting kan veere pakrevd.

* Pakk ut robotarmen i gnsket arbeidsomrade for & minimere lgfting og
bevegelse av tunge deler.

é ADVARSEL
Feil installasjon av komponenter og/eller kabler kan fare til skade.

* Personlig verneutstyr (sko, briller, hansker) kan vaere obligatorisk.

@ Det kan vaere spesifikke forskrifter for monteringslaft i ditt omrade.
* Folg de lokale forskriftene og retningslinjene for lgfting.

Se Montering-delen for detaljerte monteringsbeskrivelser.

5.1. Robotarm

Beskrivelse Robotarmen, avhengig av vekt, kan bzeres av én eller to personer, med mindre
baerestropp er inkludert. Dersom baerestropp er inkludert, kreves utstyr for lgfting og
transport.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Beskrivelse Kontrollboksen og handkontrollen kan hver beeres av én person.
Under bruk skal alle kabler veaere kveilet og festet for a forhindre snublefare.
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6. Montering

Beskrivelse Installer og sla pa robotarmen og kontrollboksen for @ begynne og bruke PolyScope.

Sett
sammen
roboten

Du ma sette sammen robotarmen, kontrollboksen og handkontrollen for a fortsette.

Pakk opp robotarmen og kontrollboksen.

Monter robotarmen pa et solid og vibrasjonsfritt underlag.
Plasser kontrollboksen med enden vendt nedover.

Koble robotkabelen til robotarmen og kontrollboksen.
Sett SD-kortet inn i kontrollboksen.

S o

Plugg inn stremnettet eller stramkontakten til kontrollboksen.

é ADVARSEL
Unnlatelse av a sikre robotarmen til en solid overflate kan fare til skade ved
at roboten faller.

* Kontroller at roboten er sikret til en solid overflate.

Sett OEM Kontrollboks Kontrollboks

Inn
SD- @ @ (;ﬁ -

° 00 T 5

" O @
()
UNIVERSAL ROBOTS

IE RN

2.8 . 14
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6. Montering

6.1. Sikring av robotarmen

Beskrivelse

+0.024
@ 5FG8+1.008 ¥ 8.5 min

2X 5 41

10

+H.02
@5 FGB +0.01 X 8% 8.5 min.

1.1: Undersiden av robotbasen

Surface on which the robot is fitted

L7

0.05

:

1.2: Monteringsplate for robotbase
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Slik slar du av
robotarmen A ADVARSEL
Uventet oppstart og/eller bevegelse kan fgre til personskade.

* Sla av robotarmen for a forhindre uventet oppstart under
montering og demontering.

1. Trykk pa ikonet Robotstatus pa venstre side av bunnteksten for a sla av
robotarmen.

Ikonfargen endres fra grann til hvit.
2. Trykk pa stramknappen pa handkontrollen for a sla av kontrollboksen.

3. Hvis en Avslutt dialogboks vises, trykk pa Sla av.
Na kan du:

* Trekk ut stramkabelen fra stikkontakten.

* Venti 30 sekunder til roboten har utladet all lagret energi.

Slik sikrer du 1. Plasser robotarmen pa overflaten den skal monteres pa. Overflaten ma vaere jevn
av robotarmen og ren.

2. Stram de fire M6-boltene med 8,8 styrke til et moment pa 9 Nm.
(Dreiemomentverdier er oppdatert i SW 5.18. Tidligere utskrevet utgave vil vise
forskjellige verdier)

3. Hvis remontering av roboten kreves, brukes @5 mm-hullet og @5x8 mm-sporet med
tilsvarende ISO 2338 @5 h6-posisjoneringsstifter i monteringsplaten.
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6.2. Dimensjonering av stativet

Beskrivelse

En viktig del av robotinstallasjonen er konstruksjonen (stativet) der robotarmen er montert.
Stativet ma vaere solid og fri for vibrasjoner fra eksterne kilder.

Hvert robotledd produserer et moment som beveger og stopper robotarmen. Under normal
uavbrutt drift og under stans av bevegelse overferes leddmomentet til robotstativet som:

* Mz: Dreiemoment rundt z-aksen ved basen.
* Fz: Kraft langs den grunnleggende z-aksen.
* Mxy: Dreiemoment i alle retninger i xy-baseplanet.

* Fxy: Krafti alle retninger av xy-basisplanet.

Definisjon av kraft og moment ved baseflens.

UR3e PolyScope X
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Dimensjoneri Lastens stgrrelse avhenger av robotmodell, program og en rekke andre faktorer.
ng av stativet Dimensjoneringen av stativet skal ta hensyn til belastningene som robotarmen genererer
under normal, uavbrutt drift og under stoppbevegelser i kategori 0, 1 og 2.

Under stoppbevegelse skal det tillates at leddene overskrider det stgrste nominelle
driftsmomentet. Lasten under stopp-bevegelse er uavhengig av stoppkategoritypen.
Verdiene angitt i tabellene nedenfor er maksimale nominelle belastninger ved bevegelser
under de mest ugunstige forholdene, multiplisert med en sikkerhetsfaktor pa 2,5. De
faktiske lastene vil ikke overskride disse verdiene.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR3e 170 490 220 390
Maksimalt dreiemoment ved stopp i kategori 0, 1 0g 2.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR3e 140 370 180 320
Maksimalt leddmoment under vanlig drift.
Normal driftslast kan vanligvis reduseres ved a senke akselerasjonsgrensene til leddene.
Faktiske driftslaster er avhengig av anvendelsen og robotprogrammet. Du kan bruke
URSim for & evaluere de forventede lastene i din spesifikke applikasjon.
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Sikker Du kan inkludere ytterligere sikkerhetsmarginer, med tanke pa felgende designvurderinger:
hetsm

argine « Statisk stivhet: Et stativ som ikke er tilstrekkelig stivt vil avbayes under robotbevegelse, noe

r som farer til at robotarmen ikke treffer det tiltenkte vendepunktet eller banen. Mangel pa
statisk stivhet kan ogsa fere til darlig frittstdende undervisningserfaring eller beskyttende
stans.

* Dynamisk stivhet: Hvis frekvensen i stativet passer bevegelsesfrekvensen for robotarmen,
kan hele systemet gi resonans og skape et inntrykk av at robotarmen vibrerer. Manglende
dynamisk stivhet kan ogsa resultere i beskyttende stans. Stativet bgr ha en minste
resonansfrekvens pa 45 Hz.

* Utmattelse: Stativet skal dimensjoneres slik at det samsvarer med forventet levetid og
belastningssykluser pa det komplette systemet.

é ADVARSEL
* Potensiell fare for at maskinen velter.

* Robotarmens driftslast kan fgre til at bevegelige plattformer, for eksempel
bord eller mobile roboter, velter. Dette kan fare til potensielle ulykker.

* Prioriter sikkerheten ved a iverksette tilstrekkelige tiltak for & hindre at
bevegelige plattformer kan flyttes til enhver tid.

ﬁ FORSIKTIG
* Hvis roboten er montert pa en ekstern akse, ma akselerasjonen til denne
aksen ikke veere for hgy.

Du kan la robotprogramvaren kompensere for akselerasjonen til eksterne
akser ved a bruke skriptkommandoen: set_base_acceleration
()

* Hgy akselerasjon kan fare til at roboten gjgr et sikkerhetsstopp.

©.3. Monteringsbeskrivelse

Beskrivelse Bruker fire M6-gjengehull for & feste et verktay til verktgyflensen.
Verktgyflens Skruene i styrkesklasse 8,8 skal strammes til med 8 Nm. For
neyaktig verktaysreposisjonering, bruk en pinne i @6-hullet.
Kontrollboks Kontrollboksen kan henges pa en vegg eller plasseres pa bakken.

Handkontrollen er veggmontert eller plassert pa kontrollboksen.
Handkontrollen Kontroller at kabelen ikke forarsaker fare for & snuble. Du kan kjgpe
ekstra braketter for montering av kontrollboksen og handkontrollen.
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é ADVARSEL
Montering og bruk av roboten i miljger som overskrider den anbefalte IP-
klassifiseringen, kan fgre til skade.

* Monter roboten i et milijg som er egnet for IP-klassifiseringen. Roboten ma
ikke betjenes i miljger som ikke er passende i henhold til IP-
klassifiseringen av roboten (IP54), handkontrollen (IP54) og
kontrollboksen (IP44)

é ADVARSEL
Ustabil montering kan fgre til skade.

* Serg for at robotarmens deler er riktig og forsvarlig montert og boltet pa
plass.
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6.3.1. Montering av kontrollboks

For 4 montere Bruk braketten, vist nedenfor, som fglger med roboten for & montere kontrollboksen.
KB til envegg Monter braketten pa en vegg, og heng deretter kontrollboksen pa braketten via
monteringspinnene.

35 289 35

SN AL

410
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6.3.2. Klaring for kontrollboksen

Beskrivelse Strgmmen av varm luft i kontrollboksen kan fare til feil pa utstyret. Den anbefalte
klareringen rundt kontrollbok er 200 mm pa hver side for tilstrekkelig kald luft.

1 200 mm

é ADVARSEL
En vat kontrollboks kan fare til livstruende skader.

* Kontroller at kontrollboksen og kablene ikke kommer i kontakt
med vaeske.

* Plasser kontrollboksen (IP44) i et miljg som er egnet for IP-
klassifiseringen.
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6.4. Arbeidsomrade og driftsomrade

Beskrivelse

Arbeidsomrade

Arbeidsomradet er omradet av den fullt utstrakte robotarmen, horisontalt og vertikalt.
Driftsomradet er stedet der roboten forventes & fungere.

Manglende hensyn til robotens arbeidsomrade og driftsomrade kan fare
til skade pa eiendom.

Det er viktig & ta hensyn til det sylindriske volumet direkte over og under robotbasen nar
man velger monteringssted for roboten. Man bgr unnga a flytte verktayet naer det
sylindriske volumet fordi det far leddene til a8 bevege seg hurtig selv nar verktayet beveger
seg langsomt. Dette kan gjere driften av roboten ineffektiv og gjere det vanskelig a foreta
en risikovurdering.

A flytte verktayet neer det sylindriske volumet kan fare til at leddene
beveger seg for raskt, noe som kan resultere i tap av funksjonalitet og
eiendomsskader.

* lkke flytt verktayet neer det sylindriske volumet, selv nar verktayet
beveger seg sakte.

Det sylindriske volumet er bade direkte over og direkte under robotbasen. Roboten
strekker seg 500 mm fra baseleddet.

Foran Vippet
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6.4.1. Singularitet

Beskrivelse En singularitet er en posisjon som begrenser robotens bevegelse og evne til & posisjonere
seg. Robotarmen kan stoppe a bevege seg eller gjare veldig bra og raske bevegelser hvis
den naermer seg eller forlater en singularitet. Ved plassering av roboten i arbeidsomradet
og definisjon av driftsomradet, er det viktig a ta hensyn til singularitetsposisjonen som er
beskrevet nedenfor.

é ADVARSEL
Searg for at robotbevegelser naer en singularitet ikke skaper farer for noen
innenfor rekkevidden til robotarmen, endeffektoren og arbeidsstykket.

* Angi sikkerhetsgrenser for hastighet og akselerasjon for
albueleddet.

Falgende arsaker farer til singularitet i robotarmen:
* Ytre arbeidsomradegrense
* Indre arbeidsomradegrense

* Justering av handledd

Ytre Singulariteten oppstar fordi roboten ikke rekker langt nok, eller den rekker
arbeidsomradegrense utenfor det maksimale arbeidsomradet.

For & unnga dette: Plasser utstyret rundt roboten for & hindre at den rekker
utenfor det anbefalte arbeidsomradet.
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Indre

Singulariteten oppstar fordi bevegelsene er rett over eller rett under robotbasen.

arbeidsomradegrense Det gjor at mange posisjoner/orienteringer ikke kan nas.

Justering av
handledd

For & unnga dette: Programmer robotoppgaven pa en mate som gjer at det ikke
er ngdvendig & arbeide i eller naer den sentrale sylinderen. Du kan ogsa vurdere
a montere robotbasen pa en vertikal overflate for a rotere den sentrale sylinderen
fra vertikal til horisontal retning, og dermed potensielt flytte den bort fra de
kritiske omradene i oppgaven.

Denne singulariteten oppstar fordi handledd 2 roterer pa samme plan som skulder, albue og
handleddledd 1. Dette begrenser rekkevidden av bevegelse i robotarmen, uavhengig av
arbeidsomrade.

Unnga: Planlegg robotoppgaven slik at det ikke er ngdvendig a innrette robotens handledd
pa denne maten. Du kan ogsa forskyve retningen pa verktgyet, slik at verktgyet kan peke
horisontalt uten den problematiske handleddjusteringen.

6.4.2. Fast og bevegelig installasjon

Beskrivelse

Enten robotarmen er festet (montert til stativ, vegg eller gulv) eller i en bevegelig
installasjon (lineaer akse, vogn, eller mobil robotbase), ma den installeres trygt for a sikre
stabilitet gjennom alle bevegelser.

Designet av monteringen skal sikre stabiliteten nar det skjer bevegelser:
* robotarmen
* robotbasen

* bade robotarm og robotbase
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6.5. Robottilkoblinger: Baseflensekabel

Beskrivelse Denne delen beskriver tilkoblingen til en robotarm konfigurert med en kontakt for
baseflensekabelen.

Baseflenskabel Kontakten for baseflensekabelen etablerer robotforbindelsen ved a koble robotarmen til
Kabelkontakt kontrollboksen. Robotkabelen kobler seg til kontakten for baseflensekabelen pa den
ene enden, og til kontakten for kontrollboksen pa den andre enden.
Hver kontakt kan lases nar robottilkoblingen er etablert.

é FORSIKTIG
Ugunstig robottilkobling kan resultere i tap av strgm til robotarmen.

* Ikke forleng en 12-meters robotkabel.

A koble baseflensekabelen direkte til en kontrollboks kan resultere i
skader pa utstyr og/eller eiendom.

* lkke koble baseflensekabelen direkte til kontrollboksen.
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6.6. Robottilkoblinger: Robotkabel

Beskrivelse Denne delen beskriver tilkoblingen til en robotarm konfigurert med en fast 6-meters
robotkabel.
Koble til arm Du kan vri kontakten mot hgyre for a gjgre den lettere a lase etter at kabelen er koblet til.

og kontrollboks * Etabler robottilkoblingen ved a tilkoble robotarmen til kontrollboksen med

robotkabelen.

* Koble til og las kabelen fra roboten til tilkoblingen nederst pa kontrollboksen som
vist nedenfor.

* Vritilkoblingen to ganger for a sikre at den er skikkelig last fer du skrur pa
robotarmen.

é FORSIKTIG
Ugunstig robottilkobling kan resultere i tap av strgm til robotarmen.
* Ikke koble fra robotkabelen nar robotarmen er slatt pa.

* lkke endre den originale robotkabelen.
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6./. Stremtilkoblinger

Beskrivelse Nettkabelen fra kontrollboksen har en standard IEC-plugg i enden. Koble en
landspesifikk nettplugg eller -kabel til IEC-pluggen.

for utslippskrav gjelder for elektrisk og elektronisk utstyr
beregnet for bruk innenfor miljget til eksisterende industrielle
steder.»

* IEC 61000-6-4: Kapittel 3.1.12 industriell lokasjon: «Locations
characterized by a separate power network, supplied from a
high- or medium-voltage transformer, dedicated for the supply of
the installation.»

@ * |EC 61000-6-4: Kapittel 1 omfang: «Denne delen av IEC 61000

Stremtilkoblinger  For a sla pa roboten skal kontrollboksen kobles til stramnettet via den medfglgende
stremledningen. IEC C13-kontakten pa streamledningen kobles til IEC C14-
apparatinntaket nederst pa kontrollboksen.

é ADVARSEL: ELEKTRISITET
Feil plassering av strgmtilkoblingen kan fgre til personskade.

* Stapselet for stramtilkoblingen skal plasseres utenfor
robotens rekkevidde, slik at strammen kan fiernes uten a
utsette personell for potensielle farer.

* Hyvis ytterligere sikkerhetsanordninger gjennomfares, skal
stremtilkoblingen for hovedforbindelsen ogsa plasseres
utenfor det avskjermede rommet, slik at kraften kan fjernes
uten eksponering for eventuelle farer.

Bruk alltid en stremkabel med en landsspesifikk veggplugg nar du
@ kobler til kontrollboksen.
For land med <200 V vekselstrgm brukes stramkabel med 15 A
strgmstyrke.
For land med >200 V vekselstrgm brukes stramkabel med 10 A
strgmstyrke.
Ikke bruk en adapter.
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Som en del av den elektriske installasjonen, oppgi falgende:
* Jordforbindelse
* Hovedsikring
* Reststrgmenhet
* Enlasbar (i AV -posisjon) bryter

En hovedbryter skal installeres for a sla av alt utstyret i robotapplikasjonen som et lett
tiltak for lasing. De elektriske spesifikasjonene vises i tabellen nedenfor.

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Inngangsspenning 90 - 264 VAC
Ekstern hovedsikring (90-200 V) 8 - 16 A
Ekstern hovedsikring (200-264 V) 8 - 16 A
Inngangsfrekvens 47 - 440 Hz
Reservestrgm - - <1,5 W
Nominell driftseffekt 90 150 325 w

é ADVARSEL: ELEKTRISITET

Hvis du ikke fglger advarslene nedenfor, kan det fare til alvorlig personskade eller
ded pa grunn av elektriske farer.
* Sorg for at roboten er jordet pa riktig mate (elektrisk tilkobling til jord). Bruk
ubrukte bolter forbundet med jordingssymboler inne i kontrollboksen for a

skape felles jording av alt utstyr i systemet. Jordlederen skal minst ha
kapasiteten til den hgyeste strammen i systemet.

* Serg for atinngangsstremmen til kontrollboksen er beskyttet med en
reststrgmbryter (RCD) og riktig sikring.

* Las ut all strgm for hele robotinstallasjonen under service.

* Seorg for at annet utstyr ikke leverer strgm til robot I/O nar roboten er last
ute.

* Serg for at alle kablene er koblet riktig for det settes strgm pa
kontrollboksen. Bruk alltid den originale stremledningen.
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/. Forste oppstart

Beskrivelse Den farste oppstarten er den farste sekvensen av handlinger du kan ta med roboten etter
installasjon.
Denne fgrste sekvensen krever at du:

* Sla pa roboten

* Setter inn serienummer

* Kontroller installasjonen

* |Initialiserer robotarmen

* Test monteringen og nyttelasten ved hjelp av freedrive

* Sla av roboten

Q FORSIKTIG
A ikke verifisere nyttelasten og installasjonen fgr oppstart av robotarmen kan fare
til skader pa personell og/ellere eiendomsskader.

* Kontroller alltid at den faktiske nyttelasten og installasjonen er riktig fer du
starter opp robotarmen.

ﬁ FORSIKTIG
Feil innstillinger for nyttelast og installasjon hindrer robotarmen og kontrollboksen
i @ fungere som de skal.

* Kontroller alltid at nyttelasten og installasjonsinnstillingene er riktige.

Oppstart av roboten ved lave temperaturer kan fgre til redusert ytelse eller stopp
pa grunn av temperaturavhengig viskositet i olje og fett.

» A starte opp roboten i lav temperaturer kan kreve en oppvarmingsfase.

7.1.Sla pa roboten

Forasla pa Narroboten slas pa, slas kontrollboksen pa og skjermen lastes inn pa TP-skjermen.

roboten 1. Pa handkontrollen trykker du pa ngdstoppknappen.

2. Trykk pa streamknappen pa Programmeringsenheten for a sla pa roboten.
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/.2.Sette inn serienummer

Slik setter duinn  Nar du installerer roboten din for ferste gang, méa du angi serienummeret for & matche
serienummeret robotarmen.
Denne prosedyren er ogsa pakrevd ogsa nar du installerer programvaren pa nytt. For
eksempel nar du installerer en programvareoppdatering.

1. Velg kontrollboks.
2. Legg til serienummeret som det er skrevet pa robotarmen.
3. Trykk pa OK for & avslutte.

Det kan ta noen minutter fgr startskjermen lastes inn.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number

(1) (2] (3] (@

— (4] (3] [¢]

@B
o]

/.3. Kontrollere installasjonen

Kontroller Monteringsinnstillingene angir om roboten er montert vertikalt, horisontalt eller i en vinkel.
robotens Dette gjor at roboten kan bestemme tyngdekraftens retning, noe som muliggjer jevne og
montering presise bevegelser.

Dette skjermbildet lar deg ogsa angi retningen pa robotens base i forhold til betrakteren, slik
at roboten vises ngyaktig i visualiseringene.
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é ADVARSEL
Kontroller alltid at den faktiske nyttelasten og installasjonen er riktig fer du

starter opp robotarmen. Hvis disse innstillingene er feil, vil ikke
robotarmen og kontrollboksen fungere riktig, og kan veaere farlig for
mennesker eller utstyr.

kollisjon mellom robotarmen og et hinder kan skade ett leddtannhjul.

é FORSIKTIG
Kontroller at robotarmen ikke bergrer en gjenstand (f.eks. et bord) fordi en

Slik endrer du monteringsinnstillingene for robotarmen:

1.
2.

Pa handkontrollen trykker du pa ngdstoppknappen.

Pa handkontrollen trykker du pa av/pa-knappen og lar systemet starte og laste inn
PolyScope X.

3. Trykk pa OK pa skjermen nar dialogboksen Robotngdstopp vises.

4. Trykk pa Applikasjon -ikonet i hovednavigasjonen pa venstre side av

Programmeringsenheten.

Trykk pa Montering -ikonet.

Det vises et skjermbilde med to felt pa venstre side:
Rotasjon. Justering i forhold til stramkabelen.

Helning. Vinkelen pa baseen i grader: 0 tilsvarer horisontal gulvmontering, 90
tilsvarer veggmontering og 180 tilsvarer takmontering.

Robotarmene vises midt pa skjermen.

mmmmmm
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5. Du kan bruke fglgende beraringsbevegelser til & justere visningen av robotarmen. Bare den
aktuelle visningen endres.

* Trykk og vri med eller mot klokken.
Funksjon: Endrer visningsretningen for roboten.
* Klem . Bergr skjermen med to fingre og fer dem naermere hverandre.
Funksjon: Zoomer ut robotbildet.
* Spredning . Bergr skjermen med to fingre og beveg dem fra hverandre.
Funksjon: Zoomer inn pa robotbildet.
6. Trykk pa feltet Rotasjon, skriv inn verdien i grader, og Bekreft.

7. Trykk pa Tilt -feltet , skriv inn verdien i grader, og Bekreft . Den aktuelle visningen
oppdateres for a vise den tilsvarende endringen i robotarmens konfigurasjon.

...........
nnnnnnn

,,,,,,

oooooooo

pecs
w00%

o~ o
= -1000.00 mm/s

8. Trykk pa tilbake-pilen for a ga tilbake til forrige skjermbilde.
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Kontroller Nar du starter robotarmen, deaktiveres bremsesystemet, slik at du kan begynne a bevege
aktiv robotarmen og ta i bruk PolyScope X. Far du slar pa strammen til robotarmen, ma du
nyttelast kontrollere at riktig aktiv nyttelast er konfigurert.
1. Sjekk Robotstatus nederst pa skjermen.
Hvis tilstanden er N@dstopp, ma du holde nede og vri pa ngdstoppknappen for &
tilbakestille. Armen vil da veere i Av-tilstand.
Ga utenfor robotarms rekkevidde (arbeidsomrade).
Trykk pa Strem -knappen pa skjermen.
Initialize
Arm - OFF
Robot arm is currently off and not communicating with the controller.
Press "Power On" to send power to the arm in a locked state.
ig_(gggpka;mad & ‘ Application Payload | 0 kg
4. |lInitialiser-boksen trykker du pa Sla pa . Nar du starter en ny robot eller ved farste
oppstart etter en programvareoppdatering, kan det hende at dialogboksen
Oppdatering av fastvare vises. Nar oppdateringen av armens fastvare er fullfart,
endres robotens status til Last .
| feltet Active Payload ma du kontrollere nyttelastens vekt.
Trykk pa feltet Active Nyttelast , sa vises et Edit -felt pa hovedskjermen.
7. Angidin aktive nyttelast og trykk pa Bekreft .
Du kan né lase opp bremsene og begynne & bevege robotarmen.
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/.4. Oppstartav robotarmen

For & starte  Nar robotarmen startes, kobles bremsesystemet ut, slik at du kan begynne & flytte
roboten robotarmen og begynne a bruke PolyScope X.

4.

5.

1. Trykk pa stremikonet eller Robotstatus-ikonet pa venstre side av bunnteksten.

2. Huvis robotarmens status er Av ,trykk pa Sla pa i Initialiser-boksen. Robotarmens
status vil endres til Oppstart og Last .

3. Trykk pa Las opp for a frigjgre bremsene.

Initialize

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

Confirm that the below payload is accurate before unlocking.

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

") Power Off Unlock
O

Robot State
Locked
Initialisering av robot ledsages av lyd og sma bevegelser nar leddbremser frigjares.

Robotarmens tilstand er na Aktiv, og du kan begynne a bruke grensesnittet.

Initialize

Arm -

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

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

Active Payload .
0.000 ko > | Application Payload | 0 kg

(") power off

Robot State
Active

Du kan trykke pa Sla av for a sla av robotarmen eller merke av for freedrive for &
kontrollere montering av robotarmen.
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/.5. Testing av monteringsenhet og nyttelast ved hjelp av
freedrive

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

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

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

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

holding the 3PE button in this position.

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

.
N

Elongated horizontal position of UR robot

4. Verify the robot arm can maintain this position without support while you are
pressing the Freedrive or 3PE button.
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7.6.Sld avroboten

Slik slar du av
robotarmen A ADVARSEL
Uventet oppstart og/eller bevegelse kan fare til personskade.

* Sla av robotarmen for & forhindre uventet oppstart under
montering og demontering.

1. Trykk pa ikonet Robotstatus pa venstre side av bunnteksten for & sla av
robotarmen.

Ikonfargen endres fra grenn til hvit.
2. Trykk pa streamknappen pa handkontrollen for a sla av kontrollboksen.

3. Huvis en Avslutt dialogboks vises, trykk pa Sla av.
Na kan du:

* Trekk ut stramkabelen fra stikkontakten.

* Venti 30 sekunder til roboten har utladet all lagret energi.

/.7.Oversikt av PolyScope X

Oversikt PolyScope X er programvaren som er installert pA Programmeringsenheten og som styrer
robotarmen via bergringsskjermen. Grensesnittet PolyScope X lar deg opprette, laste inn og
kjgre programmer.

I m Oppdater alltid programvaren til den nyeste versjonen.
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Slik viser du

hovedskjermen . ) ) ] o )
Trykk pa 3D Viewer-ikonet i hovednavigasjonen. Dette gir en
tredimensjonal visning av robotarmen i X-Y-Z-koordinater.
For & maksimere 3D-visningsomradet, skjule multitasking-skjermen ved hjelp av
T, — e
('4‘ — @ {X}
ikonene i sidepanelet: , , '
* Trykk én gang for a veksle mellom panelene pa multitasking-skjermen
* Trykk pa et allerede valgt ikon for & lukke multitasking-skjermen
= B pobotbot P r
S @
= e [ ]
e Z2510mm -
q e sty |
opersor Payload aase fscd
o o | 8
|
=) 25000mmis
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Skjerm Skjermgrensesnittet til PolyScope X er inndelt som vist i felgende illustrasjon:
Layout

— Program name
= =] Robothot_PP

Preview

Active Frame

(i} TCP Offset fepehes
NamesTool flange it &
G flang Position
X:0.0mm X:-189.6mm Move
¥:0.0mm Y. -609.7 mm
@ 2:261.0mm
Z:0.0mm =
» RX000° Orientation
Program
RY:0.00° RC007° 4 sructure
RZ:0.00° R
oy R:223
Operator Payload Base =®
0.000kg e Logic
- - program
e Shoulder
Gravity gt
%:0.0mm B3}

Elbow

Y:0.0mm
awne | L

2:00mm
Wrist 1
4629°

Wrist 2
91.39°

Wrist 3
178°

Robot State o
Active =5 250,00 mm/s

* Overskrift - i boks med rgd kant. Ogsa kalt systemmanager ,som inneholder en
mappe for a laste inn, opprette og redigere programmer samt fa tilgang til URCaps.

Inneholder tre ikoner:
* Hamburger-ikon
* Systemadministrator
* Sikkerhetskontrollsum
* Hovednavigasjon - i boksen med oransje kant. Ogsa kalt navigasjonssenter.
Inneholder ikon/felter for a velge en hovedskjerm:
* Applikasjon
* Program
* 3D-fremviser
* Operatarskjerm
* Sidefelt - i boks med bla kant. Ogsa kalt multitask-skjerm .
Inneholder ikon/felter for a velge en multitask-skjerm:
* Modusvalg
* Flytte
* Programstruktur
* Logikkprogram
* Loggmeldinger
* Variabler
* Bunntekst - i boks med grenn ramme. Ogsa kalt robotkontrollinje.

Inneholder knapper for a kontrollere robotens tilstand, hastighet og kjgring/avspilling av
program.

* Initialisering av robotens tilstand

* Spill av/pause/stopp

UR3e PolyScope X * Manuell hgyhastighetsngydus Brukermanual
* Glidebryter
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Skjermkombinasjoner = Hovedskjermen og multitask-skjermen utgjer kombinasjonen av

operativskjermer for roboten.

Multitask-skjermen er uavhengig av hovedskjermen, sa du kan gjere separate
oppgaver. Du kan for eksempel konfigurere et program i hovedskjermen, mens
du flytter robotarmen i multitask-skjermen. Du kan ogsa skjule multitask-
skjermen hvis den ikke er ngdvendig.

* Hovedskjerm

Inneholder felter og alternativer som behandler og overvaker
robothandlinger.

* Multitask-skjerm

Inneholder felter og alternativer som ofte relaterer seg til hovedskjermen.

— . s
= B Robotbot PP acas

P
oo ® 5 Q
=L Move Joints TP Smart Skills

Application

Move
(i} TCP Offset
Name:Too fange
Program b33 b V| Toolflange v
x00mm
¥:00mn
@ Z00mm Translate Rotate
» wi000°
R000°
wzoo* A~
Opersr Payload x(—-)(+)
0000kg N
Center o
Gravity
x:00mm v( - "
¥:00m
Z0omm
2 (=) (+)
\_/

@ Active =) 25000 mmis

Hovedskjerm og multitask-skjerm

Fora 1. Trykk pa et hvilket som helst ikon i sidepanelet for a vise multitasking-skjermen.
vise/skjule Sidefeltet utvides til midten av skjermen, slik at multitask-skjermen blir synlig.
ml.”maSK- 2. Trykk pa det valgte ikonet i sidepanelet for a skjule multitasking-skjermen.
skjermen
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/.8.Fanen Applikasjon

Applikasjonsfanen lar deg konfigurere innstillingene som pavirker roboten og PolyScope X.
_ =]

Program name

- PickPlace_Final P
. cccc
oo Application e
oo
Application
&
0 T<. N { X } e
Program U \
@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables S
D Rotation, Tilt osition, references Layouts i rientation, Joint, Linear, Optimove Variables configuration
Pay of G
&
oy Variables
Operator
=)
]
0 0 =
Communication Safety Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Digital, Analog, I0s Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo, Log !
mits URCaps emp:

ate o Max &) seeed
Active =% -1000.00 mm/s 100 %

Figur 1.3: Applikasjonsskjerm som viser applikasjonsknapper.

Bruk Applikasjonsfanen for & fa tilgang til felgene konfigurasjonsskjermer.

* Montering

* Rammer

* Grids-applikasjonen

* Anvendelse av endeeffektorer
* Bevegelsesprofiler

* Applikasjonsvariabler

* Kommunikasjon

* Sikkerhet

* Smart Skills-applikasjon

* Sidefelteti fanen «Applikasjon»
* Operatgrskjermapplikasjon

* Systeminformasjon
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/.9. Flyttroboten med 3PE-Programmeringsenhet

Beskrivelse Freedrive lar robotarmen trekkes manuelt i anskede posisjoner
For de fleste robotstgrrelser, er den mest typiske maten a aktivere Freedrive a trykke pa
Freedrive-knappen pa handkontrollen. Flere mater a aktivere og bruke Freedrive pa er
beskrevet i de fglgende avsnittene.
| Freedrive beveger robotarmens ledd seg med lite motstand, fordi bremsene er frigjort.
Motstanden gker nar robotarmen i Freedrive naermer seg en forhandsdefinert grense eller
plan. Dette gjar at det fgles tungt a trekke roboten i posisjon.

é ADVARSEL
Personskader kan oppsta pa grunn av uventet bevegelse.

* Verifiser at den konfigurerte nyttelasten samsvarer med
nyttelsaten som er i bruk.

* Verifiser at riktig nyttelast er trygt festet til verktgyflensen.

Aktivere Du kan aktivere Freedrive pa fglgende mater:
freedrive » Bruk 3PE-handkontrollen.

* Bruk Freedrive pa roboten.

* Bruk I/U-handlinger.

@ A aktivere Freedrive mens du beveger robotarmen kan fare til at den driver
og feil.

* lkke aktiver Freedrive nar du skyver eller bergrer roboten.

3PE Slik bruker du 3PE TP -knappen for a flytte robotarmen i freedrive:

handkontroll 1. Trykk raskt og slipp raskt. Trykk deretter og hold inne 3PE-knappen i den aktuelle

posisjonen.

Na kan du trekke robotarmen til ansket posisjon, mens du fortsatt utferer et lett trykk pa
knappen.
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Freedrive pA Bruk freedrive pa robot for @ bevege robotarmen i PolyScope:

robot

Tilbakekjering

Heavy
Freedrive

1.

N o a s~ eDd

I hovednavigasjonen trykker du pa Application, og deretter pa Safety.
Trykk pa Las opp og skriv inn passordet.

Under sikkerhet-1/U trykker du pa Innganger.

| Funksjoner -rullegardinmenyen, bla ned til freedrive-aktivert inngang.
Trykk pa Bruk og Bruk og start pa nytt for & starte robotarmen pa nytt.
Trykk pa Bekreft konfigurasjon.

Flytt robotarmen som du gnsker.

Nar bremsene slippes under initialisering av robotarmen, kan det oppsta sma
vibrasjoner. | noen situasjoner, som nar roboten er naer en kollisjon, er slike vibrasjoner
ugnskede. Bruk Backdrive til & tvinge bestemte ledd til en @nsket posisjon uten a frigjere
alle bremser i robotarmen.

Hvis robotarmen er slatt pa og bremsene er lgsnet, kan leddene beveges med kraft. Kraften
som kreves for & starte bevegelse, avhenger av kraftgrensene som er angitt i
sikkerhetsinnstillingene.
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3. Installasjon av
kommunikasjonsprotokoller

Beskrivelse Installasjon av roboten kan kreve konfigurasjon og bruk av inngangs- og utgangssignaler
(I/U-er). Disse ulike typene I/U-er og deres bruksomrader er beskrevet i de falgende
avsnittene.

8.1. Elektriske advarsler og forsiktighetsregler

Advarsler Veer oppmerksom pa falgende advarsler for alle grensesnittgruppene, inkludert nar du
utformer og installerer en applikasjon.

é ADVARSEL
Hvis du ikke falger advarslene nedenfor, kan det fare til alvorlig personskade eller
dad siden sikkerhetsfunksjonene kan overstyres.

* Koble aldri sikkerhetssignaler til en PLC som ikke er en sikkerhets-PLC
med riktig sikkerhetsniva. Det er viktig a holde grensesnittsignaler for
sikkerhet separert fra de normale I/O-grensesnittsignalene.

* Alle sikkerhetsrelaterte signaler skal vaere konstruert overfladig (to
uavhengige kanaler).

* Hold de to uavhengige kanalene separat, slik at ikke en enkel feil kan lede
til tap av sikkerhetsfunksjonen.

C} ADVARSEL: ELEKTRISITET

Hvis du ikke falger advarslene nedenfor, kan det fore til alvorlig personskade eller
ded pa grunn av elektriske farer.

* Sarg for at alt utstyr ikke vurdert for vanneksponering forblir tart. Hvis vann
kommer inn i produktet, l&s og merk ut stremmen og ta deretter kontakt
med den lokale tjenesteleverandgren til Universal Robots for & fa hjelp.

* Bruk kun originalkablene som fglger med roboten. Ikke bruk roboten i
bruksomrader hvor kablene er utsatt for flexing.

* Vis hensyn nar du installerer grensesnittkablene til robotens I/O.
Metallplaten i bunnen er beregnet for kabler og kontakter. Fjern platen fer
det bores opp hull. Sgrg for at all metallspon blir fiernet fer du setter pa
plass platen. Husk a bruke riktige kabelnippelstgrrelser.
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é FORSIKTIG
Forstyrring av signaler med nivaer hgyere enn de som er definert i de spesifikke
IEC-standardene, kan fare til uventet oppfarsel av roboten. Vaer oppmerksom pa
falgende:

* Roboten har blitt testet i henhold til internasjonale IEC-standarder for
elektromagnetisk kompatibilitet (EMC). Veldig haye signalnivaer eller
overdreven eksponering kan skade roboten permanent. EMC-problemer
er funnet a skje vanligvis i sveiseprosesser og blir normalt varslet med
feilmeldinger i loggen. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for
eventuelle skader forarsaket av EMC-problemer.

* |/O-kablene som gar fra kontrollboksen til annet maskineri- og
fabrikkutstyr kan ikke veere lengre enn 30 m, hvis ikke ytterlige tester
utfares.

L JORDING

= Minuskoblinger henvises til som GND og kobles til skjoldet til roboten og
kontrollboksen. Alle nevnte GND-koblinger er kun for tilfaring av strgm og
signalisering. For PE (vernejording), bruk M6-skrueforbindelsene som er merket
med jordsymboler pa innsiden av kontrollboksen. Jordlederen skal minst ha
kapasiteten til den hgyeste strammen i systemet.

LES MANUALEN
Enkelte 1/0-er pa innsiden av kontrollboksen kan bli konfigurert for enten normal
eller sikkerhetsrelatert 1/0. Les og forsta hele avsnittet Elektrisk grensesnitt.
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8.2. Inspeksjonsporter for kontrollboks

Beskrivelse Undersiden av I/U-grensesnittgruppen i Kontrollboksen er utstyrt med eksterne
tilkoblingsporter og en sikring, beskrevet nedenfor. Det er lukkede apninger pa bunnen av
kontrollboksskapet for a fgre eksterne tilkoblingskabler for a fa tilgang til
tilkoblingsportene.

Eksterne Portene for eksterne tilkoblinger er som felger:

tilkoblingsporter .

Handkontroll-port for & bruke handkontrollen til & kontrollere programmet eller
robotarmen.

SD-kortport for & sette inn et SD-kort.
Ethernet-port for 4 tillate ethernet-tilkoblinger.

Mini DisplayPort for & stette skjermer som bruker DisplayPort. Denne porten
krever en aktiv konverter for a stgtte DVI eller HDMI.

Mini Blade Fuse brukes nar en ekstern stremforsyning er tilkoblet.

kan forarsake skade pa utstyret.

@ A koble til eller fra en handkontroll mens kontrollboksen er slatt pa

* Ikke koble til en handkontroll mens kontrollboksen er pa.

» Koble fra kontrollboksen far du kobler til en handkontroll.

@ A ikke koble til aktiv adapter for slar pa kontrollboksen kan pavirke

resultatet.
* Koble til den aktive adapteren fgr du slar pa Kontrollboksen.

* I noen tilfeller ma den eksterne skjermen slas pa far
kontrollboksen.

* Bruk en aktiv adapter som stgtter revisjon 1.2, da ikke alle
adaptere fungerer umiddelbart.
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8.3. Ethernet

Beskrivelse Ethernet-grensesnittet kan brukes til fglgende:
* MODBUS, Ethernet/IP og PROFINET.
* Ekstern tilgang og kontroll.

Koble Ethernet-kabelen ved a fgre den gjennom hullet pa undersiden av kontrollboksen, og koble
den til Ethernet-porten pa undersiden av braketten.

Bytt ut hetten i bunnen av kontrollboksen med en egnet kabelgjennomfgring for a koble kabelen til
Ethernet-porten.

Parametre

Kommunikasjonshastighet 10 - 1000 Mb/s
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8.4. Installering av 3PE handkontroll

Beskrivelse

Den tre-posisjonsaktiverende handkontrollen (3PE TP) er et sikkerhetskritisk grensesnitt
som er utformet for a forbedre manuell kontroll. 3PE-knappene er integrert direkte i
handkontrollen og sikrer at robotbevegelsen kun kan startes nar operatgren har et
kontrollert grep.

3.4.1. Maskinvareinstallasjon

For & fjerne en

tradles handkontroll

feil ved oppstart.
* Velg alltid riktig konfigurasjon for typen handkontroll.

| @ A skifte ut handkontrollen kan fare til at systemet rapporterer en

Slik fierner du standard handkontroll:

1.
2.

Sla av kontrollboksen og koble fra hovedstremkabelen fra stremkilden.

Fjern og avhend de to kabelstripsene som ble brukt i forbindelse med
handkontrollens kabler.

Trykk inn klemmene pa begge sider av handkontrollens plugg som illustrert
og dra nedover for a koble fra handkontrollens port.

Apnellgsne plastskruen pa undersiden av kontrollboksen og
fiern handkontrollens plugg og kabel.

Ta frem handkontrollens kabel og selve handkontrollen.

| 1 | Klemmer |2. | Plastskrue
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| 1 | Kabelstrips

For & installere en 1. Plasser handkontrollens plugg og kabel gjennom bunnen av kontrollboksen og
3PE handkontroll stram/steng plastskruen fullstendig.

2. Dytt handkontrollens plugg inn i handkontrollens port for a skape en tilkobling.
Bruk to nye kabelstrips for & montere pa plass handkontrollens kabler.
Koble hovedstreamkabelen til stramkilden og sla pa kontrollboksen.
Det er alltid en kabel tilharende handkontrollen med en lengde som kan utgjgre en
snublefare hvis den ikke oppbevares pa riktig mate.

* Oppbevar alltid handkontrollen og kabelen pa riktig mate for &4 unnga
snublefare.

UR3e PolyScope X 77 Brukermanual



8. Installasjon av kommunikasjonsprotokoller UNIVERSAL ROBOTS

8.4.2. Aktiver 3PE

Slik konfigurerer 1. Pa PolyScope, i venstre meny, trykk pa Applikasjon og velg Sikkerhet.
du

Program name
PickPlace_Final @

3PE TP- g Appication
Applicaton
programvaren _ L k gi@ () =z
J) <& =
(S] Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables ]
Rotation, Ti Positon, reference Layor TC, Positon, Orientato s configuratio
A o
o aribles
= H @
o 4 @ B
T O )
Communication

Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

nfiguratior
RCaps

= v
= .1000.00 mm/s = 10w t+

2. Trykk pa Maskinvare og Las opp-knappen.

B pick and place revised

V' Robot Limits Hardware
Speed Limit Select connected Teach Pendant

Power &Force eenabled V.

~ Joint Limits
L A ror notstart i reflect

Joint Positions

Joint Speeds

v safery /0

D M
== -1000.00 mm/s

Skriv inn passordet og trykk pa Bekreft. Handkontroll er na aktiv.
Trykk pa Bruk for a starte systemet pa nytt. PolyScope fortsetter a kjare.

Trykk pa Bruk og start pa nytt og deretter pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjon for
a fullfere programvareinstallasjonen for 3PE-handkontrollen.

Brukermanual 78 UR3e PolyScope X

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS 8. Installasjon av kommunikasjonsprotokoller

8.5.1/O for styreenhet

Beskrivelse Det elektriske grensesnittet i kontrollboksen bestar av grupper av inndata og utdata
I/Usom tillater kommunikasjon og konfigurasjoner mellom robotarmen og forskjellige typer
utstyr. I/U-gruppene inkluderer:

* Digital (24 V)

* Konfigurerbar (24 V)
* Analog

* Sikkerhet (24 V)

lllustrasjonen under viser oppsettet til de elektriske grensesnittgruppene pa innsiden av
kontrollboksen. Observer og vedlikehold formalet med fargeskjemaet, som illustrert

nedenfor.
Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog

§' 24V 12viH PWRF 24vIH |24V ov|H|| ov|H| |24V|H|[24VIH ov| H|| ov |l g AG|H
g EIO GND(IM | |GND Clo|M||Cl4| M| [COO|M|[CO4|/H| |DIO(M||DI4|H| [DOO|M||DO4|H E AlO| N
%24V ON|H 24V‘ 24vIH||24Vv|H ov| M| ov|H| |24V|H|[24VIH ov | H|| ov |l —§ AG|H
E|EIL OFF|H| | OV Cl1|H|(CI5(H| |CO1l/M||cOo5(M| [DI1|M|(DI5(M| [DO1{M|[DO5|H < A ]
g 24V 24V(H||24v|H OV |(H|| OV |H| [24V|H||24V|H| (OV |H|/ OV (H § AG |
-ué SI0 S[Salel>]> Cl2|H|{|Cl6|H| [CO2|H|{CO6/H| |DI2(H||DI6|H| [DO2|M||DO6|H é AOO|
3 [2av a3l512|2|%|3]| [2av|m]|2av[m] [ov [m]|[ ov [m] [2av|m]|[22v|[m]| [ov [m]|[ov|m]| [2[Ac|m
HER o(m|m|m{m{m||c3[m|[c7[m| [co3(m]||co7{m]| [pi3[m]|[D17[m]| [po3[m|[po7[m| [Z[a01|m

Gul med rgd tekst Dedikerte sikkerhetssignaler

Gul med sort tekst Konfigurerbar for sikkerhet

Gra med sort tekst Generell digital I1/0

Grgnn med sort tekst Generell analog 1/0

I/lU-grupper Du kan installere roboten i henhold til de elektriske spesifikasjonene, som er de samme for
alle de tre oppferte inngangene.

* Sikkerhetsrelatert I/U.
* Konfigurerbar I/U.
* Generell I/U.

Konfigurerbar I/U er I/U konfigurert som enten en sikkerhetsrelatert /U eller
normal I/U. Dette er de gule terminalene med sort tekst.

Det er mulig & drive den digitale I/U fra en intern 24 V stremforsyning eller fra en ekstern
stremkilde ved a konfigurere terminalblokken som heter Stram. Denne blokken bestar av fire
terminaler. De to gverste (PWR og GND) er 24 V og jordet fra den interne 24 V-
stremforsyningen. De to nedre terminalene (24 V og 0 V) i blokken er 24 V-inngangene for &
forsyne 1/0 med strem. Standardkonfigurasjon ved bruk av den interne strgmforsyningen.
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Standard | dette eksemplet bruker standardkonfigurasjonen den interne stremforsyningen
stremtilfersel
Power
PWR| @
GND
24v |
oV
Ekstern Hvis mer spenning kreves, kan du koble til en ekstern strgmforsyning som vist

stremforsyning nedenfor.
Sikringen er av Mini Blade-type med maksimal stremstyrke pa 10 A og minimum
spenning pa 32 V. Sikringen ma veaere UL-merket. Hvis sikringen er overbelastet, ma

den skiftes ut.
’_( Power
PWR|

GND|H
24V | B~

\ ov |

| dette eksemplet bruker konfigurasjonen en ekstern stramforsyning for mer stram.

Spesifikasjon for De elektriske spesifikasjonene for bade den interne og en ekstern stremforsyning vises
stremforsyning nedenfor.

Terminaler Parametre Min. Type Maks. Enhet
Intern 24 V stromforsyning

[PWR - GND] Spenning 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Strgm 0 - 2r A
Krav til ekstern 24 V inngang

(24 V - 0 V] Spenning 20 24 29 \
(24 Vv - 0 V] Strgm 0 - 6 A

*3,5 A for 500 ms or 33 % driftssyklus.
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Digital 1/U- Den digitale I/U er konstruert i samsvar med IEC 61131-2. De elektriske spesifikasjonene

spesifikasjon  vises nedenfor.
Terminaler Parametre Min. Type Maks. Enhet
Digitale utganger
[COx / DOx] Strem* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spenningsfall 0 - 0,5 \Y,
[COx / DOx] Lekkasjestram 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Effekt - PNP - Type
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Type
Digitale innganger
[EIx/SIx/CIx/DIx] Spenning -3 - 30 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] AV-omrade -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] PA-omrade 11 - 30 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strem (11-30 V) 2. - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Effekt - PNP + - Type
[EIx/SIx/CIx/DIX] IEC61131-2 - 3 - Type

*For resistiv last eller induktiv last pa maksimalt 1H.
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3.5.1. Inngang og utgang

Beskrivelse Verktgyets I/U-fane overvaker og angir I/U-signaler i sanntid fra/til kontrollboksen.
& Communication
~ Robot Tool Input Tool Qutput
Wired 10 DIO Lo ALO e | uxj Qutput o
Toolio pI1 Lo 0.00mA po1 1o @D ouwtpineover
~  Modbus 4 CURRENT 20
Power Supply
<+ Add Source A1

0OmA

0.00 mA 0 CURRENT 600

4 CURRENT 20

Verktgyutgang Verktayets utdata inneholder to digitale utdatafelt, indikator for verktgyutgangsspenning
og strgmtilfgrsel samt dobbel strambryter.

* Digital utgang (DO) - kan uavhengig settes til hay eller lav

* Verktgyutgangsvolum - valgbar 0V, 12V og 24 V. Denne innstillingen forblir
aktiv ved omstart av robotkontrolleren

* Stremforsyning - gjeldende forbruksindikator

* Dobbel pinnespenning - brukes til & veksle mellom digitale utganger og
stremkilde for verktayet. Aktivering av dobbel pinnespenning deaktiverer
verktayets standard digitale utganger (DO)

Etter & ha valgt en ny utgangskonfigurasjon trer endringene i kraft. Den navaerende
innlastede installasjonen er modifisert for a reflektere den ny konfigurasjonen. Etter a ha
verifisert at verkteyets utgang fungerer som forventet, ma du sgrge for a lagre
konfigurasjonen for & unnga tap av endringene.

Verktgyinngang Verktgyinngangen inneholder to felt for digitale innganger (DI) og to felt for analoge
innganger (Al).

DI-felter kan konfigureres uavhengig til forhandsinnstilling for handling:
* Start program
* Stopp program
* Sett program pa pause

* Freedrive

Al-felter lan settes fra 4-20 mA. Disse innstillingene er vedvarende selv om
robotkontrolleren startes pa nytt, og lagres i installasjonen.
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8.5.2. Bruke kablet |/U-fanen

Beskrivelse Bruk kabel I/U-faneskjerm for & overvake og stille inn live I/U-signaler fraftil
kontrollboksen.

Skjermbildet viser gjeldende tilstand for I/U, inkludert under programkjgring. Programmet
stopper hvis noe endres under kjgringen. Ved programstopp beholder alle
utgangssignaler sine tilstander. Skjermbildet oppdateres ved 10 Hz, sa et sveert hurtig
signal vises kanskje ikke skikkelig.

~ Robot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output Analog Input Analog Output

0 W as 1w 0 1 04 10 bI0

““““““““ as 1 1w 05 10 11 o cungen

as 1w ©2 1w 06 10 bI2

B eS8 8
=}

NN BN AR
g
3
g
3

2 a2 @ a7 B ©3 0 07 w o13

Operstr curmen

Konfigurerbare Konfigurerbare 1/U-er kan reserveres for spesielle sikkerhetsinnstillinger definert i I/U -
I/U-er installasjon. Under de som er reservert, star navnet pa sikkerhetsfunksjonen i stedet for
standard- eller brukerdefinert navn.

Konfigurerbare innganger som er reservert for sikkerhetsinnstillinger, er ikke
vekslingsbare og vil kun bli vist som LED.

For ureserverte I/U-er har den fglgende alternativer:
* Start program
* Stopp program
* Sett program pa pause

* Freedrive

Digitale I/U- DI har fglgende valg:
er * Start program

* Stopp program

* Sett program pa pause
* Freedrive

Alle Dl-er er forhandsinnstilt til Lav.
Alle DO-ene er satt uavhengig til enten hgy eller lav.

Analoge I/U- De analoge I/U-ene kan settes til enten strgm [4-20mA] eller spenning [0-10V] som utsignal.
er Disse innstillingene er vedvarende selv om robotkontrolleren startes pa nytt, og lagres i
installasjonen.
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8.5.3. Driftskraftindikator

Beskrivelse Driftskraftindikatoren er et lys som slas pa nar robotarmen er slatt pa, eller nar det er stream
til robotkabelen. Nar robotarmen slas av, slas kraftindikatoren av.

Driftskraftindikatoren er tilkoblet via digitale utganger. Det er ikke en sikkerhetsfunksjon og
bruker ikke sikkerhet I/U.

Indikator Driftskraftindikatoren kan vaere et lys som kan fungere pa 24 VDC.

For & sette opp For & sette opp indikatoren kreves lys og ledninger for utgangene.
indikatoren 1. Koble driftskraftindikatoren til de digitale utgangene som vist pa bildet nedenfor.
2. Bekreft at driftskraftindikatoren riktig tilkoblet.

* Du kan sla pa robotarmen og verifisere at lyset slas pa.

* Du kan sla av robotarmen og verifisere at lyset slas av.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| oV |
DOO|H ||DO4| IR J
ov| H|| ov| N
DO1/H||DO5|H
ov |H||ov|H
DO2(H||DO6|H
ov |H||ov|H
DO3|H ||DO7|H
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Fora
konfigurere
indikatoren

| Navigasjonsmenyen trykker du pa Applikasjon.
Velg Kommunikasjon.
| sidemenyen, velg Kablet I/U.

L bh o=

Bla til ensket utgangstype og trykk for & velge en av felgende:
* Konfigurerbar utgang
* Digital utgang
* Analog utgang

5. Velg forhandsinnstilling for handling

Du kan angi navn for valgt utgang

6. I rullehardinmenyen, velg Hay nar strem er p4, ellers Lav.

Program name

Default program <
ccec
oo & Communication ccec
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input «
] ~  Robot o
— cIo Lo C14 Lo coo Lo co4 Lo D10 Lo D14 Lo
8 Wired 10 =
Safequard Reset High when -
@ Tool 10 cas Lo (] e — 05 1o DI1 Lo DIS L | —
cn Lo structure
30 v Modbus cl6 Lo o1 o0 C06 Lo DI2 Lo DI6 Lo
Safeguard Reset o
Q ~+ Add Source caz e | €17 o €02 1w C07 o DI3 10  DI7 10 o
Variables
Operator
as COBRNICE

Robot State

Active

Pragram name

Default program @
ccec
oo < Communication ccec
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input 7
M ~  Robot ]
0 w4 o €00 1w €04 Lo DI0 W DI4 Lo
Program Wired 10 —
Safeguard Reset =
& 00110 (og DI1 W DI5 1o Progam
CI1 Lo coo L0 structure
* v Modbus C DI2 Lo DI6 Lo
Safeguard Reset Name & {x}
Q + Add source C DI3 Lo DI7 10 g
a2 L Action Preset e
\t. S - Variables
Operator High when drive power is on, otherwise Low

cas Lo

Robot State Speed
@Active > = 0% T

UR3e PolyScope X 85 Brukermanual



8. Installasjon av kommunikasjonsprotokoller

R
UNIVERSAL ROBOTS

3.6. Sikkerhets-I/O

Sikkerhets-I/O Dette avsnittet beskriver de bestemte sikkerhetsinngangene (gul terminal med rad tekst)
og konfigurerbar I/U (gule terminaler med sort tekst) nar den konfigureres som

sikkerhetsrelatert I/U.

Sikkerhetsanordninger og -utstyr ma installeres i henhold til sikkerhetsinstruksene og
risikovurderingen, se kapittel Sikkerhet.

Alle sikkerhetsrelaterte I/U-er er parvise (overfladige), sa en enkelt feil forarsaker ikke tap

av sikkerhetsfunksjonen. Alle sikkerhetsrelaterte 1/U-er mé imidlertid beholdes som to

separate grener.

De permanente sikkerhetsinndatatypene er:

* Robotnadstopp kun for nadstopputstyr.

* Vernestopp For beskyttende enheter

Tabell De funksjonelle ulikhetene vises nedenfor.
Nedstopp Vernestopp 3PE-stopp
Robot slutter & bevege seg Ja Ja Ja
. Stopper Stopper Stopper
Programkjering midlertidig midlertidig midlertidig
Drivkraft Av Pa Pa
Tilbakestill Manuell Automatisk Automatisk
eller manuell eller manuell
. . Hver syklus til | Hver syklus til
Brukshyppighet Sjelden sjelden sjelden
, Kun . .
Krever gjenoppstart bremsefrigivelse Nei Nei
Stoppkategori (IEC 60204-1) 1 2. 2.
Utfgrelsesniva av
overvakningsfunksjon (ISO 13849-1) PLd PLd PLd

Sikkerhetsadvarsel

Bruk den konfigurerbare I/O for & stille inn ytterligere sikkerhet-1/0-funksjonalitet,

f.eks. ngdstopputgang. Bruk PolyScope-grensesnittet til & definere et sett
konfigurerbare /U for sikkerhetsfunksjoner.

ZAN

FORSIKTIG

Unnlatelse av a verifisere og teste sikkerhetsfunksjonene
regelmessig kan fgre til farlige situasjoner.

* Sikkerhetsfunksjoner skal verifiseres for du tar roboten i
bruk.

* Sikkerhetsfunksjoner skal testes regelmessig.
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OSSD- Alle konfigurerte og permanente sikkerhetsinnganger blir filtrert for & muliggjere bruk av

signaler 0OSSD-sikkerhetsutstyr med pulslengder pa under 3 ms. Sikkerhetsinngangen innhentes
hvert millisekund, og tilstanden til inngangen bestemmes av det hyppigst registrerte
inngangssignalet i Igpet av de siste 7 millisekundene.

OSSD- Du kan konfigurere Kontrollboksen til &8 sende OSSD-pulser nar en sikkerhetsutgang

sikkerhetssignaler  erinaktiv/hgy. OSSD-pulser registrerer evnen til kontrollboksen til & gjere
sikkerhetsutgangene aktive/lave. Nar OSSD-pulser er aktivert for en utgang,
genereres en 1 ms lav pulse pa sikkerhetsutgangen en gang hver 32 ms.
Sikkerhetssystemet oppdager nar en utgang er tilkoblet en tilfgrsel og slar av

roboten.

lllustrasjonen under viser: tiden mellom pulser pa en kanal (32 ms), pulselengden (1
ms) og tiden fra en puls pa en kanal til en puls pa den andre kanalen (18 ms)

SafetyA

SafetyB

0.0 ms

10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

—

L

32 ms J—' 1ms

18 ms Ju -

Slik aktiverer du OSSD for Sikkerhetsutgang

1. |toppteksten, trykk pa Installasjon og velg Sikkerhet.
2. Under Sikkerhet, velg I/U.

3. Pal/O-skjermen under utgangssignal, velger du ansket OSSD-
avkrysningsboksen. Du ma tildele utgangssignalet for & aktivere OSSD-
avkrysningsboksene.

Standard Roboten leveres med en standardkonfigurasjon som muliggjer bruk uten
sikkerhetskonfigurasjon ytterligere sikkerhetsutstyr.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Kobile til | de fleste applikasjoner kreves det & bruke én eller flere ekstra n@gdstoppknapper.
ngdstoppknapper lllustrasjonen under viser hvordan én eller flere ngdstoppknapper kan kobles til.
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Dele Du kan konfigurere en delt nadstoppsfunksjon mellom roboten og andre maskiner ved &
ngdstopp konfigurere falgende 1/0O-funksjoner via GUI. Robot ngdstoppinngang kan ikke brukes til
med andre delingsformal. Hvis mer enn to UR-roboter eller andre maskiner ma kobles til, ma det
maskiner brukes en sikkerhets-PLC for & kontrollere ngdstoppsignalene.

* Konfigurerbart inngangspar: Ekstern ngdstopp.

* Konfigurerbart utgangspa

r: Systemstopp.

lllustrasjonen under viser hvordan to UR-roboter deler sine ngdstoppfunksjoner. | dette

eksempelet er de konfigurerte 1/0-ene som brukes CI0-CI1 og CO0-CO11.

[/

figurable JAputs/ ‘Configurable Outputs . Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v | Mf|240 M| |Ov M| oV |M : 24v [M|[[24v [ Na|[ov m
cio [ |[£14 [m] [coo|m[cos[m A : B cio [m|[ci4 [m] [coy|M][cos[m
24v [Wf|24v W] [ov o |m : 24v JA|[24v [m]| [ovim|[ov [m
cn [d|[cis [m] [cot[m)\cosm : ci//m|[cis [m] [co1[M][cos|m
24v (M| [24v [m] [0V o |m 2 24v (| [ov [m|[ov [m
ci2 |m|[cie [m] [co2[mN\dps[m 12/ /M| cie || [coz|m][cos|m
24v (M| [24v [m]| [ov [m]]\o\ [ foff (W) [24v [m]| [ov [m]|[ov [m
ci3 |m|[ci7 [m] [cos[m||co\|m £z [m)[ci7 [m] [cos[m][cor|m

Vernestopp med Denne funksjonen er kun beregnet for applikasjoner der operatgren ikke kan ga

automatisk

gjennom deren og lukke den bak seg. Den konfigurerbare 1/U brukes for a sette opp en

gjenopptakelse tilbakestillingsknapp utenfor deren, som kan reaktivere robotens bevegelse. Roboten

gjenopptar bevegelse automatisk nar signalet gjenopprettes.

é ADVARSEL
Ikke bruk denne konfigurasjonen hvis signalet kan gjenopprettes fra
innsiden av sikkerhetsperimeteret.

N
3

E
D‘E‘D
=25

rdSiop | Emergency Stop
Q
s

Safety

J2ev]m

A W~

5 [2ev [m

senmf/ |4 A
24v |Hl

g[sio

E [2av [N\ )z

3 [sn

| dette eksempelet er en
darbryter en grunnleggende
verneenhet der roboten
stoppes nar dgren apnes.

Evld] [ovTw]

N

1

s

\ i
mlelpmn/ululn

Salequar

AN

24v

s
B

| dette eksempelet er sikkerhetsmatte en
sikkerhetsanordning der automatisk gjenopptagelse
er hensiktsmessig. Dette eksempelet gjelder ogsa for
en sikkerhetslaserskanner.
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Vernestopp med
nullstillingsknapp

Hvis vernegrensesnittet brukes for & samhandle med en lysgardin, er det pakrevd
med en tilbakestilling utenfor sikkerhetsperimeteret. Tilbakestillingsknappen ma vaere
en type med to kanaler. | dette eksempelet er I/U konfigurert for tilbakestilling CI0-ClI1.

—F]

_H

B

i

= N\ ||

]
Th-—-
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3.6.1. I/U-sikkerhetssignaler

Beskrivelse I/U-ene er delt mellom innganger og utganger, og er synkroniserte slik at hver funksjon
tilbyr en kategori 3 og PLd-kapasitet.
= B o effctors ®
g <« safety o @ B
i Robot Limits Wired Inputs @
(] o it Function signal o
o— Joint Limits. — - -
Joint Positions 9 ' a
9 Joint Speeds uncti o | a2
30 e sl as
v safety /O R8s
& v as
. Inputs v cre
az
=) 100000 mms = 100%
Figur 1.4: PolyScope X-skjerm som viser Inngangssignalene.
= B fna efectrs ®
g < safety R m &&
[ Robot Limits Wired Outputs @
(i Function signal 0ssD Move
B e - )
Joint Positions co1 =
@ Joint Speeds Functio o | o2 i
@ sl o3
v safetyl/0 3
2 V) @
o Inputs " 06
7
=) 100000 mmis
Nar du starter programmer fra en I/U eller feltbuss-inngang, kan roboten
starte bevegelse fra posisjonen den har. Det kreves ingen manuell
bevegelse mot det farste vendepunktet via PolyScope.
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Kontroll Innganene er beskrevet i tabellen nedenfor:

boks
Inngang Utferer en kategori 1-stopp (IEC 60204-1) som informerer andre
er ; ) .
Nadstoppknapp maskiner som b.ruker syst.er.n_stopp utgangen, hvis denne
utgangen er definert. Det initieres et stopp av hva enn som er
koblet til utgangen.
Utfgrer en kategori 1-stopp (IEC 60204-1) via
kontrollboksinngangen, som informerer andre maskiner som
Robotngdstopp

bruker systemngdstopp-utgangen, hvis denne utgangen er
definert.

Ekstern nadstopp | Utfarer kun kategori 1-stopp (IEC 60204-1) pa roboten.

Alle sikkerhetsgrenser kan brukes mens roboten bruker en
Normal-konfigurasjon eller en Redusert-konfigurasjon.

Nar den er konfigurert, vil et lavt signal sendes til inngangene slik
at sikkerhetssystemet gar over til redusert konfigurasjon.
Robotarmen bremser for 4 tilfredsstille de reduserte parametrene.
Sikkerhetssystemet garanterer at roboten er innenfor Reduser
modus-grenser som er mindre enn 0,5 sekunder etter at
inngangen er utlgst. Dersom robotarmen fortsetter & krenke noen
av de reduserte grensene, utlgses en stoppkategori 0.
Sikkerhetsplanene kan ogsa fere til overgang til den reduserte
konfigurasjonen. Sikkerhetssystemoverganger til normal
konfigurasjon er pa samme mate.

Redusert
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Kontroll Innganene er beskrevet i tabellen nedenfor:

boks
Inngan Nar et ekstern modusvalg brukes, veksler den mellom
ger Automatisk modus og Manuell modus. Roboten er i

Operasjonsmodus . o . .
automatisk modus nar tilfgrsel til operasjonsmodus er lav

og i programmeringsmodus nar den er hgy.

Returnerer fra vernestopp-tilstanden, nar det oppstar en
stigende kant pa den vernende tilbakestillingsinngangen.
Beskyttende tilbakestilling | Nar et vernestopp er konfigurert, sikrer denne inngangen
at vernestopp-tilstanden fortsetter helt til en tilbakestilling

utlgses.
Et stopp utlgst av en verneinngang. Utfarer en
Vern Stoppkategori 2 (IEC 60204-1) i alle moduser, nar de

utlgses av en Safeguard.

Utfarer kun kategori 2-stopp (IEC 60204-1) i automatisk
Vernestopp i automatisk modus. Automatisk modus for vernestopp kan kun velges
modus nar en treposisjonsaktiverende enhet er konfigurert og
installert.

Kommer tilbake fra Automatisk modus vernestopp-
tilstanden, nar det oppstar en kant pa den beskyttende
tilbakestillings-inngangen.

Du kan konfigurere Freedrive pa inngangen for & aktivere
og bruke Freedrive uten & matte trykke Freedrive-knappen
pa en standard TP, eller uten & matte holde inne noen av
knappene pa 3PE TP i lett trykk-stillingen.

I manuell modus ma en ekstern treposisjonsaktiverende
enhet trykkes og holdes i midtre posisjon for a flytte
roboten. Hvis du bruker en innebygd
treposisjonsaktiverende enhet, ma knappen trykkes og
holdes i midtre posisjon for a flytte roboten.

Vernet tilbakestilling i
automatisk modus

Freedrive pa robot

Treposisjonsaktiverende
enhet

é ADVARSEL
Nar standard tilbakestilling av verneutstyr er deaktivert, skjer det automatisk nar
vernet ikke utlgser en stopp.
Dette kan skje dersom en person passerer feltet til vernet.
Dersom en person ikke blir oppdaget av vernet og blir utsatt for farer, er
automatisk tilbakestilling forbudt i henhold til standarder.

* Bruk den eksterne tilbakestillingen for & sikre tilbakestilling kun nar en
person ikke er utsatt for farer.

é ADVARSEL
Nar vernestopp i automatisk modus er aktivert, utlgses ikke en vernestopp i
manuell modus.
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Kontrollboks Alle sikkerhetsutganger gar lavt hvis det oppstar brudd pa eller feil pa sikkerhetssystemet.

utganger Dette betyr at systemstopp-utgangen initierer et stopp selv nar en nadstopp ikke er utlast.
Du kan bruke falgende sikkerhetsfunksjoner for utgangssignaler. Alle signaler gar tilbake til
lav nar tilstanden som utlgste hayt signal er fiernet:

Signalet Lavt gis kun nar sikkerhetssystemet er utlgst i en
stoppet tilstand, inkludert av robotens ngdstoppinngang
1Systemstopp eller nadstoppknapp. Hvis ngdstoppets tilstand utlgses av
systemstoppinngangen, vil det ikke angis lavt signal, dette
for & unnga vranglas.

Roboten beveges Signalet er Lavt hvis roboten beveger seg, ellers hgy.
Signalet er Hayt nar roboten har stoppet eller er i ferd med
Robot stopper ikke a stoppe pa grunn av et ngdstopp eller vernestopp. Ellers
vil den veere aktiv.

Signalet er Lavt nar reduserte parametre er aktive eller
hvis sikkerhetsinngangen er konfigurert med en redusert

R
edusert inngang og signalet for gyeblikket er lavt. Ellers er signalet
hayt.
Ikke redusert Dette er det motsatte av Reduser, som definert over.
Signalet er Hoyt dersom robotarmen er stoppet og er
Sikkert hiem plassert i den konfigurerte trygg hjem-posisjonen. Ellers vil

signalet vaere Lavt. Dette brukes ofte nar UR-roboter er
integrert med mobilroboter.

Stoppet med 3- Signalet er lavt nar stopp forarsaket av tre-
posisjonsaktivering posisjonsaktivering er aktivert, hgyt ellers.

Ikke stoppet med 3- | Signalet er lavt nar stopp forarsaket av tre-
posisjonsaktivering posisjonsaktivering er inaktiv, hgyt ellers.

Ethvert eksternt maskineri som far sin ngdstopp-tilstand fra roboten
gjennom systemstopp-utgangen ma rette seg etter ISO 13850. Dette er
spesielt viktig ved innstillinger hvor robotngdstopp-inngangen er koblet til
en ekstern ngdstopp-enhet. | slike tilfeller vil systemstopp-utgangen bli
hay nar den eksterne nadstopp-enheten utlgses. Dette vil si at
ngdstopptilstanden for det eksterne maskineriet vil tilbakestilles uten at det
krever en manuell handling fra robotoperatgren. Derfor, for at det eksterne
maskineriet skal rette seg etter sikkerhetsstandardene, ma det kreves en
manuell handling for & kunne fortsette.

1Systemstopp var tidligere kjent som «Systemngdstopp» for Universal Robots-roboter. PolyScope kan vise
«Systemngdstopp».
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8.6.2.1/U-konfigurasjon

Beskrivelse Pa I/U-konfigurasjon-skjermen kan du definere I/U-signaler og konfigurere handlinger med
I/U-kategorikontrollen. I/U-signaltypene er oppfgrt under Inngang og Utgang.
= :E‘n; E;fe;t;;s @
g < Safety Apply @ EEEE
= Robot Limits Wired Inputs C
(i) S Function signal Mo
Program unctior o cao —
Joint Positions Sateosan e (e8] =
S — - » o e
3 nassigned cas
a " e Lo .
7 &
=) 100000 mms > 0w +
Nar du starter programmer fra en |/U eller feltbuss-inngang, kan roboten
starte bevegelse fra posisjonen den har. Det kreves ingen manuell
bevegelse mot det farste vendepunktet via PolyScope.
Innganger 1. Gatil Applikasjonen-fanen.
2. Gatil Sikkerhet.
3. Trykk pa Innganger i Sikkerhetsinngang -delen.
4. Las opp innstillingene.
5. Tildel en funksjon til signalgruppen.
Se Sikkerhet I/U-signaleren for en beskrivelse av sikkerhetsfunksjonen.
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Tilgjengelige :
inngangshandlinger Kommando Handling

Starter eller gjenopptar det aktuelle programmet pa en

Start . o L
stigende kant (kun tilgjengelig i Fjernkontroll)

Stopp Stopper gjeldende program pa en stigende kant

Pause Setter gjeldende program pa pause pa en stigende kant
Nar inngangen er Hay, gar roboten over i Freedrive-

. modus (tilsvarende som med Freedrive-knappen).

Freedrive . . .
Inngangen ignoreres hvis andre forhold underkjenner
bruk av Freedrive.

é ADVARSEL
Hvis roboten stoppes under bruk av Start-inngangshandlingen,
beveger roboten seg sakte til farste vendepunkt i programmet, for
det aktuelle programmet utfares. Hvis roboten settes pa pause
under bruk av Start-inngangshandlingen, beveger roboten seg
sakte til stedet der den ble satt pa pause, for det aktuelle
programmet gjenopptas.

Utganger 1. Gatil Applikasjonen-fanen.
2. Gatil Sikkerhet.
3. Klikk pa Utganger i Sikkerhet I/U-delen.
4. Las opp innstillingene.
5. Tildel en funksjon til signalgruppen.
Du kan aktivere OSSD pa hvert utgangsignal.
Se Sikkerhet I/U-signaleren for en beskrivelse av sikkerhetsfunksjonen.
Tilgjengelige . : :
utgangshandlinger Handling Utgangstilstand Programtilstand
Lavgrense nar Lav Stoppet eller satt pa pause
det ikke kjorer PP pap
Heaygrense nar \
det ikke Kjorer Hoy Stoppet eller satt pa pause
Hay nar kjgrer, | Lav Kjarer,
lav nar stoppet | Hay Stoppet eller satt pa pause
Lav ved
uplaniagt stans Lav Program avsluttet uplanlagt
Lav ved
Lav Program avsluttet uplanlagt
uplaniagt stans, Ho Kjerende, stoppet eller pauset
ellers Hay y J » S1OPP P
Kontinuerlig Veksler mellom Kiorer (sett progra[nmet pa pause
uls Hav og Lav eller stopp det for & opprettholde
P yog pulstilstanden)
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Arsak til En ikke-planlagt programavslutning kan skje grunnet en av arsakene som er oppfart
avslutning av  nedenfor:
program

* Stopp robot
* Feill
* Overtredelse

* Kjgretidsunntak
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8. Installasjon av kommunikasjonsprotokoller

8.6.3. Bruker I/U for valg av modus

Beskrivelse Roboten kan konfigureres til & bytte mellom driftsmodi uten a bruke handkontrollen. Dette
betyr at bruk av TP er forbudt nar du skifter fra automatisk modus til manuell modus og fra
manuell modus til automatisk modus.

A bytte omduser uten bruk av handkontrollen krever sikker I/U-konfigurasjon og en
sekundaer enhet som en modusvelger.

Modusvelger Modusvelgeren kan veere en ngkkelbryter med et overfeldig elektrisk oppsett eller med
signaler fra en dedikert sikkerhets-PLC.

For a bruke Bruk av modusvelgeren som en ngkkelbryter, hindrer TP i & brukes til & bytte mellom

modusvelgeren modusene.

1. Koble modusvelgeren til inndataene som vises i bildet nedenfor.

2. Kontroller at modusvelgeren er tilkoblet og konfigurert.

Configurble Inputs,

24V

24V

Clo

Cla

24V

24V

Cl1

CI15

24V

24V

Key Switch

Cl2

Clée

24V

24V

(ells)

C17
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For & konfigurere de

tilkoblede

sikkerhetsinngangene

Konfigurering av sikkerhetsinngangene for den sekundaere enhetens tilkobling
krever opplasing av sikkerhets-l/U-skjermen.

1. I hovednavigasjonen trykker du pa Applikasjon.
2. Velg Sikkerhet og trykk pa Las opp.
Nar anmodet, skriver du inn passord for & lase opp Sikkerhet-skjermen.

Hvis du ikke tidligere har definert et passord, bruk standardpassordet:
ursafe.

3. Under sikkerhet-1/U velger du Innganger.

4. Velg én avinngangssignalene ved a trykke pa en av valgalternativene for
nedtrekksmenyen Inngang.

| rullegardinmenyen, velg Operasjonell modus.
6. Trykk pa Bruk og tillat roboten & starte pa nytt.
7. Trykk pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjon.

Na kan du bare bruke den sekundzere enheten til & velge og/eller bytte
mellom operasjonsmodi.

Nar inndataen er tildelt sekundeer enhet, er vekslingsmodi via handkontrollen
deaktivert. Hvis det gjares et forsgk pa a bruke handkontrollen i brytermodus,
vises en melding som bekrefter at handkontrollen ikke kan brukes til & endre
driftsmodusen.
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3.6.4. Treposisjonsaktiverende enhet

etter demo, verifiser dette innholdet

Beskrivelse Roboten er utstyrt med en aktiveringsenhet i form av 3PE handkontroll.
Kontrollboksen statter folgende aktiveringsenhetskonfigurasjoner:

* 3PE handkontroll
* Ekstern treposisjonsaktiverende enhet

* Ekstern treposisjonsaktiverende enhet og 3PE handkontroll

Illustrasjonen under viser hvordan du kobler til en treposisjonsaktivererende enhet.

Confjurabi 3-Position Switch
24V 24v |H =
clof| < W :

24v | [2avYm — —
ch [EHcis[m

24v |H|[2kv]W """
ci2 |H||(¢ge|l

24v |m|[24vm

ci3 |m|(c

Merk: De to inngangskanalene for inngangen til den treposisjonsaktiverende enheten har
en avvikstoleranse pa 1 sekund.

UR-robotens sikkerhetssystem stgtter ikke flere
treposisjonssaktiverende enheter.

Operasjonsmodusbryter Bruk av en treposisjonsaktiverende enhet krever bruk av en driftsmodus-
bryter.

Illustrasjonen under viser en operasjonsmodusbryter.

Confil;urabl Inputs
24v|| W ||24v
Cloj|H||cl4
24v|| W ||24v
clj|H||ci5
24V|| B [24v
Cl2| | Bp6
24V Nl | |24V
CI3 | BCI7

Operational mode Switch

|

[
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R
~ UNIVERSAL ROBOTS

3./. Digital |/U til generell bruk

Beskrivelse

Generell
digital 1/0

Kommunikasjon

Oppstartsskjermen inneholder innstillinger for automatisk lasting og oppstart av et
standardprogram, og for auto-initialisering av robotarmen ved oppstart.

Dette avsnittet beskriver generelle 24 V |/O (gra terminaler) og den konfigurerbare 1/0 (gule
terminaler med sort tekst) nar de ikke er konfigurert som sikkerhets-I/O.

Generell I/0 kan brukes for & kjgre utstyr som pneumatiske releer direkte eller for
kommunikasjon med andre PLC-systemer. Alle digitale utganger kan deaktiveres
automatisk nar programkjering stoppes.
| denne modusen er utgangen alltid lav nar et program ikke kjarer. Eksempler vises i

felgende underavsnitt.

Disse eksemplene bruker vanlige digitale utganger, men alle konfigurerbare utganger kan
ogsa bli brukt om de ikke er konfigurert til & utfare en sikkerhetsfunksjon.

Digital Inputs

=

\

]

ya

Digital Outputs /
ov [m[[ ov|[d
Doo/ W |[po4 |
ov | M| ov
DO1 M ||DO5|H
ov | H|ovilm
DO2|H |[DO6| H
oV H|ov(im
DO3(H |[DO7| W

=

Y

24V|H |(2av|H
DIO|H || DI4

24v(H||2av|H
DI1| M ||DI5| I}
2av/m|[2av|m)
DI2|H||DI6|H
24V|H|(24av|H
DI3|H|(DI7|H

| dette eksemplet kontrolleres en last fra en digital | dette eksemplet kobles en enkel knapp

utgang nar den kobles til.

til en digital inngang.

Du kan bruke den digitale 1/0O for 8 kommunisere med annet utstyr hvis en vanlig GND

med andre (0 V) etableres, og hvis maskinen bruker PNP-teknologi, se under.
maskiner eller
P LC'e r Digital Inputs Digitaf Outputs.
m Bruk skjermede kabler for & koble til digitale I/U-er.
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3./.1. Ekstern PA/ AV-styring

Beskrivelse Bruk ekstern PAJAV-styring for & sla kontrollboksen av og pa uten & bruke handkontrollen.
Det brukes vanligvis:

* Nar handkontrollen er utilgjengelig.
* Nar et PLC-system ma ha full kontroll.

* Nar flere roboter ma slas pa eller av samtidig.

Fjernkontroll Den eksterne PA/AV-kontrollen gir en liten tilleggsforsyning pa 12 V, som holdes aktiv
mens kontrollboksen er slatt av. PA-inngangen er kun ment for en korttidsaktivering, og
fungerer pa samme mate som strembryteren. AV-inngangen kan holdes nede som
gnskelig. Bruk en programvarefunksjon for a laste inn og starte programmer automatisk.
De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.

Terminaler Parametre Min. Type \ELCH Enhet
[12 V - GND] Spenning 10 12 13 \
[12 V - GND] Strom - - 100 mA
[PA - AV] Inaktiv spenning 0 - 0,5 \Y
[PA - AV] Aktiv spenning 5 - 12 \Y
[PA - AV] Inngangsstrem - 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Remote ,f \‘I Remotelr m

12v|d I 12v|H I

GND|H B PO } GND|H N PO }
ON || ON|H

OFF| I\ P OFF Ppr

Dette eksemplet viser hvordan du kobler til en | Dette eksemplet viser hvordan du kobler til en
ekstern PA-knapp. ekstern AV-knapp.

é FORSIKTIG
A opprettholde et trykk og holde inne stramknappen slar av kontrollboksen UTEN
alagre.

* lkke press og hold inne PA-inngangen eller strembryteren uten a lagre.

* Bruk AV-inngangen for fjernstyrt avslaingskontroll for a lagre apne filer og
sla seg ordentlig av.
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3.8. Analog /U til generell bruk

Beskrivelse Det analoge I/O-grensesnitt er den granne terminalen. Den brukes for & stille inn eller
male spenning (0-10 V) eller strgm (4-20 mA) til og fra annet utstyr.

Falgende anvisning anbefales for & oppna hayest ngyaktighet.
* Bruk AG-terminalen naermest I/O. Paret deler et vanlig innstillingsfilter.

* Bruk samme GND (0 V) for utstyret og kontrollboksen. Den analoge I/O er ikke
galvanisk isolert fra kontrollboksen.

* Bruk en skjermet kabel. Koble skjoldet til GND-terminalen pa terminalen som heter
Strem.

* Bruk utstyr som fungerer i strammodus. Navaerende signaler er mindre sensitive
overfor endringer.

Elektriske
spesifikasjoner

Inngangsmodi kan velges i GUI. De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.

Terminaler Parametre Min. Type  Maks. Enhet

Analog inngang i stremmodus

[AIx - AG] Strom 4 - 20 mA

[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm

[AIx - AG] Opplasning - 12 - bit

Analog inngang i

spenningsmodus

[AIx - AG] Spenning 0 - 10 \Y

[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm

[AIx - AG] Opplesning - 12 - bit

Analog utgang i strommodus

[AOx - AG] Strem 4 - 20 mA

[AOx - AG] Spenning 0 - 24 \Y

[AOx - AG] Opplesning - 12 - bit

Analog utgang i

spenningsmodus

[AOx - AG] Spenning 0 - 10 \Y,

[AOx - AG] Strom -20 - 20 mA

[AOx - AG] Motstand - 1 - ohm

[AOx - AG] Opplasning - 12 - bit
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Analog

utgang og o
analog o=
inngang j>

Dette eksemplet viser hvordan man
kontrollerer et transportband med en analog
hastighetskontrollinngang.

Dette eksemplet viser hvordan en kobler til
en analog sensor.

3.9. Fjernmodus i Sikkerhetsoversikt

Beskrivelse  Nar aktivert, tillater fiernmodus eksterne enheter a koble til viktige tjenester som
hovedgrensesnittet.

Fjernmodus kan slas av/pa via en dedikert bryter i Sikkerhetsoversikt-dialogen.
1. Gatil sikkerhetsoversikten pa hovedskjermen.
2. Klikk pa modusvalg.

3. Dukan na velge Automatisk og deretter Ekstern.

«Lokal» er valgt som standard.
«Ekstern» er kun aktiv nar applikasjonen kjares i Automatisk modus.

Safety Overview
. Mode Selection
Sla tilgang Mode seection
Select Operational mode
a‘llpé RobotlLimits Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position ® Manual Automatic

Int Speed Select Remote mode
oint Spee
! & Switch to automatic operational mode to change Remote Made.

Planes Local Remate

Input

Output

Hardware

Three Position
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Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Pasition

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

Manual @ Automatic

Select Remote mode

® Local Remote

Sikker Nar du er i Ekstern modus, gar PolyScope X-grensesnittet i en sikker, skrivebeskyttet

nedstenging tilstand. Alle redigerings- og kontrollhandlinger er deaktivert, og bare Operatarskjermen
forblir tilgjengelig i skrivebeskyttet modus. | tillegg vises et Ekstern modus-ikon over
sikkerhetssjekksummen for a tydelig angi at systemet er under fijernovervaking.

jol

Operator

Robot Name

e-Series UR10e

Configuration

Rob
Active

Program name
" Default program B2
ccec
ccec

Status

R
Stopped UNIVERSAL ROBOTS

Status Value
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I/U-kontrollert
sikkerhet

Hvis robotens driftsmodus er styrt av et I/U-signal, vil bytting til Manuell modus via I/U
automatisk tilbakestille Ekstern modus til Lokal modus.

Denne funksjonen sikrer et trygt og strukturert miljg for fiernovervaking, samtidig som det
bevarer den lokale kontrollintegriteten nar det er nadvendig.

Safety Overview

Mode Selection
Made Selection

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

Manual Automatic

Joint Speed

Select Remote mode

Switch to autematic operational made to change Remote Mode.
Planes

Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position
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IR
UNIVERSAL ROBOTS

9. Endeeftektor-integrasjon

Beskrivelse Endeeffektor kan ogsa omtales som verktayet og arbeidstykket i denne handboken.
UR gir dokumentasjon for endeeffektoren som skal integreres med
robotarmen.
* Se dokumentasjonen som er spesifikk for endeeffektor / verktay /
arbeidsdel for montering og tilkobling.
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9.1. Maksimal nyttelast

Beskrivelse Den nominelle nyttelasten for robotarmen avhenger av forskyvningen av tyngdepunktet
(CoQ) av nyttelasten, som vist nedenfor. Forskyvningen av tyngdepunktet er definert som
avstanden fra verktgyflensens midtpunkt til tyngdepunktet til den tilfgyde nyttelasten.

Robotarmen kan handtere en lang tyngdepunktforskyvning hvis lasten plasseres under
verktayflensen. Nar du for eksempel beregner nyttelastmassen i en velg og plasser-
applikasjon, ber du vurdere bade griperen og arbeidsstykket.

Robotens evne til & akselerere kan reduseres hvis lastens tyngdepunkt overstiger
robotens rekkevidde og nyttelast. Du kan verifisere rekkevidden og nyttelasten til roboten
din i Tekniske spesifikasjoner.

Nyttelast [kg]

4

1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
0 100 200 300 400

Forskyvning av tyngdepunkt [mm]

Forholdet mellom rangert nyttelast og forskyvningen av tyngdepunktet.
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Nyttelast- Du kan konfigurere nyttelaster med hay treghet hvis nyttelasten er riktig innstilt.
treghet Kontrollerprogramvaren justerer automatisk akselerasjoner nar falgende parametre er riktig
konfigurert:

* Nyttelast-masse
* Tyngdepunkt
* Treghet

Du kan bruke URSim til & evaluere akselerasjonene og syklustidene til robotens bevegelser
med en bestemt nyttelast.

9.2. Sikringsverktay

Beskrivelse Verktgyet eller arbeidsstykket monteres pa verktayets utgangsflens (ISO) pa tuppen av
roboten.

Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 T 6,20+0,20

4x 57 8
Mé - 6H V' 8

6,20

41,70
©31,50 H7
$500,1 SECTION A-A
+0,
D63 h8

Dimensjoner og hullmagnster pa verktayflensen. Alle mal er i millimeter.

Ytelsesverktgyflens  Verktayutgangsflensem (ISO 9409-1) er hvor verktayet monteres pa tuppen av
roboten.

* |SO 9409-1-50-4-M6 for sma robotarmer
* SO 9409-1-80-6-M8 for store robotarms

Det anbefales a bruke et hull med radial spor for posisjoneringspinnen for @ unnga
overbelastning, samtidig som den ngyaktige posisjonen opprettholdes.
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A\

A

FORSIKTIG

Sveert lange M6-bolter kan presse mot undersiden av verktgyflensen og
forarsake kortslutning i roboten.

* lkke bruk bolter lengre enn 8 mm til & montere verktayet.

ADVARSEL

Hvis boltene ikke strammes ordentlig, kan det fare til personskade pa grunn av at
adapterflensen og/eller endeeffektoren lgsner.

 Sikre at verktgyet er riktig og forsvarlig boltet pa plass.

 Sikre at verktayet er konstruert slik at det ikke kan oppsta farlige
situasjoner ved a slippe en del uventet.
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9.3. Tooll/O

Verktgykontakt  Tilkoblingspunktet som er illustrert nedenfor gir stram og styresignaler til de
grunnleggende griperne og sensorene som brukes pa et spesifikt robotverktay.
Tilkoblingspunktet har atte hull og er plassert ved siden av verktayflensen pa Handledd
3.
De atte ledningene inne i kontakten har forskjellige funskjoner, som oppfert i tabellen:
::Iﬂ Signal Beskrivelse
AlO/ .
1 RS485- Analogi 0 eller RS485-
7 All/ . +
é o 2 RS485+ Analogi 1 eller RS485
© 1 Digitale utganger O eller
5|0 08 3 TOOPWR 0V/12V/24V
(o) o 2 4 TO1/GND Digitale utganger 1 eller jord
4 3 5 STROM 0V/12V/24V
6 TIO Digitale innganger 0
7 T Digitale innganger 1
8 GND Jord
I m Verktgytilkobleren mé strammes manuelt opptil maksimalt 0,4 Nm.
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Verktgykabeladapter

Verktgykabeladapteret er et elektronisk tilbehgr som tillater kompatibilitet mellom
verktay 1/U og verktayet i e-Series.

i

@*

1 Kobles til verktgyet/endeeffektoren.
2.  Kobles til roboten.

é ADVARSEL

A koble verktgykabeladapteren til en paslatt robot kan fare til
skade.

* Koble adapteren til verktgyet/endeeffektoren far du kobler
adapteren til roboten.

* |kke sla pa roboten hvis verktgykabeladapteren ikke er
koblet til verkigyet/endeeffektoren.

De atte ledningene inne i verktaykabeladapteren har forskjellige funksjoner, som
oppfert i tabellen nedenfor:

ﬁ:'ﬁ Signal Beskrivelse
1 RQJ‘OS; Analog i 0 eller RS485+
4 3 2. Rg|418/5- Analogi 1 eller RS485-
2 3 T Digitale innganger 1
5 4 TIO Digitale innganger 0
1 5 STR@M 0v/12Vv/i24V
5 TO1/GND Digitale utganger 1 eller
6 2 jord
Digitale utganger O eller
/ TOOPWR 0v/12v/i24vV
8 GND Jord
L JORDING
= Verktgyflensen er koblet til GND (jord).
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9.3.1. Installasjonsspesifikasjoner for verktay |/U

Beskrivelse De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor. Ga til Verktay-I/U i Installasjon-kategorien

for & sette den interne stremtilfgrselen til 0 V, 12 V eller 24 V.
Parametre Min. Type Maks. Enhet
Inngangsspenning i 24 V-modus 23,5 24 24,8 \
Inngangsspenning i 12V-modus 11,5 12 12,5 \%
Tilferselsstrgm (enkelttapp)* - 600 2000** mA
Tilfarselsstrgm (dobbelttapp)* - 600 2000** mA
Tilfersel kapasitetslast - - 8000*** uF

* Det anbefales sterkt & bruke en beskyttende diode for induktive laster.

** Topp i maks 1 sekund, tjenestesyklus maks: 10 %. Gjennomsnittlig strem over 10

sekunder ma ikke vaere stgrre enn vanlig strgm.

*** Nar verktayet er aktivert, starter en 400 ms mykstarttid og tillater at en kapasitetslast pa

8 000 uF kan kobles til verktgyets stremforsyning ved oppstart. Det er ikke lov & varmkoble

den kapasitive lasten.
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O.3.2. Verktgyets stramforsyning

Beskrivelse Ga til Verktay I/U i installasjonsfanen

POWER

GND (RED) — JI

Dobbel | Dobbel pinnespenningsmodus kan utgangseffekten kun gkes som angitt i
pinnesstremforsyning  Vertkay I/U.

—_

| toppteksten, trykk pa Installasjon.

2. llisten til venstre, trykk pa Generelt.

3. Trykk pa Verktey-1/U og velg Dobbel pinnespenning.

4. Koble stramkablene (gra) til TOO (bla) og jordet (rad) til TO1 (rosa).

POWER (GRAY)
!
J

TOO/PWR (BLUE)
@ Nar roboten gjer en nagdstopp, settes spenningen til 0 V for

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

begge strgmpinnene (strem er av).
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9.3.3. Verktoy digitale innganger

Beskrivelse Oppstartsskjermen inneholder innstillinger for automatisk lasting og oppstart av et
standardprogram, og for auto-initialisering av robotarmen ved oppstart.
Tabell De digitale inngangene implementeres som PNP med svak nedtrekksmotstand. Dette betyr at

en flytende inngang alltid vil leses av som lav. De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Inngangsspenning -0,5 - 26 \Y
Aktiv spenning - - 2,0 \Y
Inaktiv spenning 5,5 - - \Y
Inngangsmotstand - 47k - Q

A bruke Dette eksemplet viser hvordan du kobler en enkelt knapp.
verktayets
digitale
innganger POWER \_l
fofe]
[
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Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

9.3.4. Verktoydigitale utganger

Beskrivelse Digitale utganger statter tre forskjellige moduser:

Modus Aktiv Inaktiv
Synkende (NPN) Lav Apen
Innhenting (PNP) Hay Apen
Dytt/dra Hay Lav

Ga til Verktay-1/U i Installasjon-kategorien for & konfigurere utgangsmodusen for hver
pinne. De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor:

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Spenning nar apen -0,5 - 26 \
Spenning ved senkning 1 A - - 0,09 \
Strem ved kilde/senke, kontinuerlig 0 - 600 mA
Strem ved kilde/senke, topp 0 - 1000* mA
Strem gjennom GND, kontinuerlig 0 - 2000 mA

Strem gjennom GND, toppverdi 0 - 3000* mA
* Spissbelastning i maks. 1 sekund, driftssyklus maks.: 10 %. Gjennomsnittsstremmen
over 10 sekunder ma ikke overstige kontinuerlig stram.

é FORSIKTIG
De digitale utgangene i verktayet er ikke strambegrenset. A overstyre de angitte
dataene kan forarsake varig skade.

Bruk av Dette eksemplet viser hvordan man slar pa en last ved hjelp av den interne 12 V- eller 24 V-
digitale stremforsyningen. Utgangsspenningen pa I/O-fanen ma defineres. Det er spenning mellom
utgangerpd POWERK-tilkoblingen og skjoldet/jorden, selv nar lasten er slatt av.

verktgyet POWER

Ved tilkobling av induktive belastninger skal det brukes en beskyttelsesdiode, som vist
nedenfor.
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9.3.5. Analoge innganger for verktay

Beskrivelse Verktgyets analoge inngang er ikke-differensial og kan settes til enten spenning (0-10 V)
eller stram (4-20 mA) i I/U-kategorien. De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.
Parametre Min. Type ELCH Enhet
Inngangsspenning i spenningsmodus -0,5 - 26 \%
Inngangsmotstand ved omrade 0V til 10V - 10,7 - kQ
Opplasning - 12 - bit
Inngangsspenning i strammodus -0,5 - 5,0 \Y
Inngangsstrgm i strammodus -2,5 - 25 mA
Inngangsmotstand ved omrade 4maA til 20mA - 182 188 Q
Opplasning - 12 - bit
To eksempler pa hvordan man bruker analoge innganger vises i falgende underkategorier.
Forsiktig
ﬁ FORSIKTIG
Analoge innganger beskyttes ikke mot overspenning i strammodus.
Overskridelse av grensen i den elektriske spesifikasjonen kan forarsake
permanent skade pa inngangen.
A bruke Dette eksemplet viser en analog sensortilkobling med en ikke-differensial utgang.
verktgyets Sensorutgangen kan veere enten strgm eller spenning, sa lenge inngangsmodusen til den
analoge analoge inngangen er satt til det samme i I/U-kategorien.
innganger, . Merk: Du kan kontrollere at en sensor med spenningsutgang kan drive den interne
ikke- motstanden til verktayet, ellers kan malingen veere ugyldig.
differensial
POWER
T1
Al2 ] «
GND o7
A bruke Dette eksemplet viser en analog sensortilkobling med en differensial utgang. A koble den
verktgyets negative utgangsdelen til GND (0 V) med en klemmerekke fungerer pa samme mate som
analoge en ikke-differensial sensor.
innganger, POWER
. . Bl
differensial A2 | )
=Sk
GND
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O.4. Definer nyttelast

Beskrivelse Den nye veiviseren for beregning av nyttelast gjgr det mulig for roboten & hjelpe brukeren
med & angi riktig nyttelast og CoG (tyngdepunkt) for et arbeidsstykke, for eksempel et
verktgy eller en kombinasjon av tilbehgr festet til verktgyflensen.

Veiviser for 1. Trykk pa End_effector_1 i panelet til venstre.

nyttelast og 2. Trykk pa ikonet for veiledningen for nyttelast pa hovedpanelet, ,

CoG Rayload 4

(tyngdepunkt) sa vises popup-

skjermen for estimering av nyttelast.

% Payload Estimation

O rositont

3. Ved at brukeren laerer roboten fire forskjellige posisjoner, kan roboten automatisk
beregne nyttelastens masse og CoG (tyngdepunkt). Det siste trinnet i veiviseren
vil indikere om den beregnede nyttelastmassen eller kombinasjonen av
nyttelastmasse og CoG (tyngdepunkt) kan fgre til redusert robotytelse.

2 Payload Estimation X
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Omdeping,
duplisering og
sletting av
nyttelaster

| likhet med veiviseren for TCP-posisjoner vil brukeren bli informert dersom posisjonene
ma lzeres inn pa nytt, fordi de innlaerte posisjonene ikke er tilstrekkelig varierte.

Et popup-vindu med instruksjoner kan apnes nar som helst, akkurat som i TCP-
veiviserne.

@ Folg disse retningslinjene for de beste resultatene for lastestimat:

* Sjekk at de fire TCP-posisjonene er sa forskjellige som mulig fra
hverandre

¢ Utfer malingene innen kort tid

* Unnga a trekke pa verktayet og/eller festet nyttelast far og under
estimeringen

* Robotmonteringen og vinkelen ma veere riktig definert i
installasjonen

Du kan konfigurere en ny nyttelast med falgende handlinger:
* Trykk pa ¢ for a gi en nytt navn til en nyttelast.
* Trykk pa © for & duplisere en nyttelast.

* Trykk pa M | for & slette en valgt nyttelast. Du kan ikke fierne forrige nyttelast.

Brukermanual

118 UR3e PolyScope X

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



R
UNIVERSAL ROBOTS 9. Endeeffektor-integrasjon

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

9.4.1. Sikker innstilling av aktiv nyttelast

Kontroller Nar du starter robotarmen, deaktiveres bremsesystemet, slik at du kan begynne a bevege
aktiv robotarmen og ta i bruk PolyScope X. Fgr du slar pa strammen til robotarmen, ma du
nyttelast kontrollere at riktig aktiv nyttelast er konfigurert.

1. Sjekk Robotstatus nederst pa skjermen.

Hvis tilstanden er N@dstopp, ma du holde nede og vri pa ngdstoppknappen for &
tilbakestille. Armen vil da veere i Av-tilstand.

2. Ga utenfor robotarms rekkevidde (arbeidsomrade).

3. Trykk pa Strem -knappen pa skjermen.

Initialize

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

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

(" Active Payload
0.000 kg

& ‘ Application Payload | 0 kg

4. |Initialiser-boksen trykker du pa Sla pa . Nar du starter en ny robot eller ved forste
oppstart etter en programvareoppdatering, kan det hende at dialogboksen
Oppdatering av fastvare vises. Nar oppdateringen av armens fastvare er fullfart,
endres robotens status til Last .

| feltet Active Payload ma du kontrollere nyttelastens vekt.
6. Trykk pa feltet Active Nyttelast , sa vises et Edit -felt pa hovedskjermen.
7. Angidin aktive nyttelast og trykk pa Bekreft .

Du kan né lase opp bremsene og begynne & bevege robotarmen.
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10. Sikkerhetskonfigurasjon

BeskrivelseDette avsnittet beskriver sikkerhetskonfigurasjonen som er mulig i applikasjonsfanen.

10.1. Sikkerhetsrelaterte funksjoner og grensesnitt

Beskrivelse Universal Robots-roboter er utstyrt med en rekke innebygde sikkerhetsfunksjoner samt
sikkerhetsrelaterte 1/U, digitale og analoge kontrollsignaler til eller fra det elektriske
grensesnittet for a koble til andre maskiner og ekstra beskyttende enheter. Hver
sikkerhetsfunksjon og I/U er konstruert i henhold til EN ISO13849-1 med ytelsesniva d
(PLd) ved bruk av en kategori 3-arkitektur.

é ADVARSEL
Bruk av parametre for sikkerhetskonfigurasjoner som ikke samsvarer med de som
er bestemt som ngdvendige for risikoreduksjon, kan resultere i fare som ikke er
lett & eliminere eller risiko som ikke blir tilstrekkelig redusert.

* Sarg for at verktay og gripere er koblet pa riktig mate for a unnga farer pa
grunn av strgmavbrudd.

Q ADVARSEL: ELEKTRISITET

Programmerings- og/eller ledningsfeil kan fgre til at spenningen endres fra 12 V til
24 V, noe som kan fare til brannskade pa utstyr.

* Bekreft bruk av 12 V og ga frem med forsiktighet.

* Bruken og konfigurasjonen av sikkerhetsfunksjoner og grensesnitt ma
falge risikovurderingsprosedyrene for hver robotapplikasjon.

* Stoppetiden bgr bli tatt med som en del av applikasjonsrisikovurderingen

* Hvis roboten oppdager en feil i sikkerhetssystemet (f.eks. hvis en av
kablene i ngdstoppkretsen er kuttet, eller en sikkerhetsgrense er brutt),
igangsettes en kategori 0-stopp.

Endeeffektoren er ikke beskyttet av UR-sikkerhetssystemet. Funksjonen til
endeeffektoren og/eller tilkoblingskabelen overvakes ikke
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10.1.1. Konfigurerbare sikkerhetsfuksjoner

Beskrivelse

Universal Robots robotsikkerhetsfunksjoner, som listet opp i tabellen nedenfor, er i

roboten, men er ment til & kontrollere robotsystemet, f.eks. roboten med dens tilfestede
verktay/endeeffektor. Robotsikkerhetsfunksjonene brukes til & redusere
robotsystemrisikoen bestemt av risikovurderingen. Posisjoner og hastigheter er i forhold til
robotens base.

Sikkerhetsfunksjoner [R50 T ST Beskrivelse

Risikovurdering

Leddposisjonsgrense

Setter gvre og nedre grenser for de tillatte
leddposisjonene.

Leddfartsbegrensning

Setter en gvre grense for leddhastighet.

Sikkerhetsplaner

Definerer planer, i rommet, som begrenser
robotposisjon. Sikkerhetsplaner begrenser enten
verktgyet/endeeffektoren alene, eller bade
verktoyet/endeeffektoren og albuen.

Verktayorientering

Definerer tillatte grenseverdier for verktoyet.

Fartsbegrensning

Begrenser maksimal robothastighet. Hastigheten er
begrenset ved albuen, ved verktay-
/endeeffektorflensen, og i midten av de
brukerdefinerte verktay-/endeeffektorposisjonene.

Styrkebegrensning

Begrenser maksimal kraft som utgves av
robotverktayet/endeffektoren og albuen i
klemningssituasjoner. Kraften er begrenset ved
verktey-/endeeffektoren, albueflensen og i midten av
de brukerdefinerte verktay-
/endeeffektorposisjonene.

Begrensning av
bevegelsesmengde

Begrenser maksimal moment pa roboten.

Strembegrensning

Begrenser mekanisk arbeid utfert av roboten.

Stoppetidbegrensning

Begrenser maksimal tid roboten bruker pa a stoppe
etter at en beskyttende stopp er startet.

Stoppe-
avstandsbegrensning

Begrenser maksimal avstand roboten kan
tilbakelegge etter at en beskyttende stopp er startet.

Nar programrisikovurderingen utfgres, er det nadvendig a ta hensyn til bevegelsen av

roboten etter at et stopp er igangsatt. For a lette denne prosessen, kan
sikkerhetsfunksjonene Stoppetidsbegrensning og Stoppeavstandsbegrensning brukes.
Disse sikkerhetsfunksjonene reduserer hastigheten pa robotbevegelsen dynamisk, slik
at den alltid kan stoppes innenfor grensene. Leddposisjonsgrensene,
sikkerhetsplanene og verktgyets/endeeffektorens orienteringsgrenser tar hensyn til
forventet stoppavstand, dvs. robotbevegelsen vil senkes far grensen er nadd.
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10.2. Innstillinger

Beskrivelse Innstillingene i PolyScope X kan gis tilgang til via hamburger-menyen i hovednavigasjonen.
Du far tilgang til falgende avsnitt:

* Generelt
* Passord
* Tilkobling
* Sikkerhet

Generelle | de generelle innstillingene, kan du endre det foretrukne spraket, maleenheter osv.
innstillinger Du oppdaterer ogsa programvaren fra de generelle innstillingene.

Passordinnstillinger | passordinnstillingene kan du finne standard passord og hvordan du bytter dem til
foretrukne og sikre passord.

Tilkoblingsinnstillinger | tilkoblingsinnstillingene kan du angi nettverksinnstillinger som IP-adresse,
DNS-tjener, osv. Innstillinger knyttet til UR Connect finnes her.

Sikkerhetsinnstillinger Sikkerhetsinnstillingene knyttet til SSH, administratorpassordtillatelser og
aktivering/deaktivering av ulike tjenester i programvaren.

10.2.1. Passord

Beskrivelse | passordinnstillingene i PolyScope X finner du tre forskjellige typer passord.
* Operasjonsmodus
* Sikkerhet

* Administrator

Det er mulig @ angi samme passord i alle tre tilfellene, men det er ogsa mulig a angi tre
forskjellige passord for a skille tilgang og alternativer.

Passord - Admin
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Beskrivelse

Standard passord

Slik angir du

administratorpassordet

Alle alternativer under Sikkerhet er beskyttet av et administratorpassord. Skjermene som
er beskyttet av administratorpassordet, er last av et gjennomsiktig overlegg som gjengir
innstillingene som ikke er tilgjengelige. Tilgang til Sikkerhet-delen lar deg konfigurere
felgende innstillinger:

* SSH-innstillinger

* Tillatelser

* Tjenester
Innstillingene kan bare endres av angitt administrator.

Opplasing av et av alternativene under Sikkerhet laser ogsa opp de andre alternativene
inntil du gar ut av Innstillinger-menyen.

Standard passord for admin er: easybot

Far du kan bruke administratorpassordet til & lase opp skjermer som er
beskyttet, ma du endre standardpassordet.

Hvis du har glemt adminpassordet ditt, kan det ikke erstattes
eller gjenopprettes.
Du ma installere programvaren pa nytt.

1. Gainn pa hamburgermenyen og velg Innstillinger.
2. Under Passord trykker du pa Admin.
3. Endre det eksisterende administartorpassordet til et nytt passord.

* Hovis dette er farste gang, endrer du standard
administratorpassord fra «easybot» til et nytt passord. Det nye
passordet ma veere minst atte tegn langt.

4. Bruk det nye passordet til & Iase opp Innstillinger-menyen og fa tilgang til
innstillingene under Sikkerhet.

uuuuuu
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Slik gar du ut Nar et av Sikkerhet-alternativene er last opp, vil Lukk-knappen nederst til hgyre pa
av Innstillinger- Innstillinger-menyen endres. Lukk-knappen erstattes av en Las og lukk-knapp for & vise at

menyen sikkerheten er ulast.

1. llnnstillinger-menyen finner og trykker du pa Las og lukk-knappen.

Passord - Driftsmodus

Standard passord Standard passord for driftsmodus: operator

Hvis du har glemt passordet ditt, kan det ikke erstattes
eller gjenopprettes.

Du ma installere programvaren pa nytt.

Du ma bruke standard passord nar du bytter passord for farste gang.

Endre Slik endrer du passordet for driftsmodus i innstillingene til PolyScope X.

driftsmoduspassord Trykk pa strekmenyen i hovednavigasjonen.

Trykk pa Innstillinger.
Trykk pa Driftsmodus i Passord-delen.

Opprett standard passord, hvis det er fgrste gang.

a bk N =

Legg til foretrukket passord, minst atte tegn.

& settings X
Operational Mode

Sysem Change password

<

Servcss

uuuuu

Passord - Sikkerhet
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10. Sikkerhetskonfigurasjon

Standard passord Standard passord for sikkerhet: ursafe

Endre

sikkerhetspassord

10.2.2. Secure Shell (5SH)-tilgang

Beskrivelse

@

Du ma bruke standard passord nar du bytter passord for farste gang.

Hvis du har glemt passordet ditt, kan det ikke erstattes
eller gjenopprettes.
Du ma installere programvaren pa nytt.

Slik endrer du sikkerhetspassordet i innstillingene til PolyScope X.

a bk b=

Trykk pa Innstillinger.

Trykk pa Sikkerhet i Passord-delen.

Trykk pa strekmenyen i hovednavigasjonen.

Opprett standard passord, hvis det er farste gang.
Legg til foretrukket passord, minst atte tegn.

uuuuuuuuuuuuuuu

AAAAA

»»»»»»

uuuuuuuuu

ssssssssss

vvvvvvvvvvvv

sssssss

Iy

X

Du kan administrere ekstern tilgang til roboten ved hjelp av Secure Shell (SSH).
Sikkerhetsinnstillingene for Secure Shell lar administratorer aktivere eller deaktivere SSH-

tilgang til roboten.

UR3e PolyScope X
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Slik
aktiverer/deaktiverer
du SSH

SSH-autentisering

1. Gainn pa hamburgermenyen og velg Innstillinger.
2. Under Sikkerhet trykker du pa Secure Shell.

3. Skrivinn passordet for & lase opp innstillingene.
4. Skyv bryteren Aktiver SSH-tilgang til pa.

Helt til hayre for glidebryteren Aktiver SSH-tilgang vises porten for SSH-
kommunikasjon.

Autentisering kan gjeres med et passord og/eller med en forhandsdelt, autorisert
nokkel. Sikkerhetsngkler kan legges til ved & trykke pa Legg til nekkel og velge en
sikkerhetsngkkelfil. Tilgjengelige nakler er oppfart sammen. Bruk papirkurv-ikonet
til & fierne en valgt ngkkel fra listen.

10.2.3. Tillatelser

Beskrivelse Tilgang til skjermene Networking, URCap Management og Updating PolyScope X er
begrenset som standard for & unnga uautoriserte endringer i systemet. Du kan endre
tillatelsesinnstillingene for a gi tilgang til disse skjermene. Et administratorpassord er
nedvendig for & fa tilgang til tillatelsene.

Slik far du 1. Gainn pa hamburgermenyen og velg Innstillinger.

tilgang til 2. Gatil Sikkerhet og trykk pa Tillatelser.

tillatelser

Flere Du kan ogsa lase noen viktige skjermer/funksjoner med administratorpassordet. Pa

systemtillatelser  Tillatelser-skjermen i Sikkerhet-seksjonen i Innstillinger-menyen er det mulig &
spesifisere hvilke andre skjermer som skal beskyttes av administratorpassordet, og
hvilke skjermer som skal veere tilgjengelig for alle brukere. Fglgende
skjermer/funksjoner kan lases:

* Nettverksinnstillinger

* Oppdater innstillinger

* URCaps-seksjon i systembehandleren
* UR Connect

Slik 1. Gainn pa Tillatelser som beskrevet tidligere. De beskyttede skjermene
aktiverer/deaktiverer f@l’es Opp Under Ti”atelser.
du tillatelser 2. Skyv pa/av-bryteren til P4 for & aktivere den gnskede skjermen.
3. Skyv pa/av-bryteren til Av for & deaktivere den gnskede skjermen.
Skjermen lases nar bryteren er i Av-posisjon.
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10.2.4. Tjenester

Beskrivelse Tjenester tillater administratorer a aktivere eller deaktivere ekstern tilgang til standard UR-
tienester som kjgrer pa roboten, for eksempel primaere/sekundere kundegrensesnitt,
PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 osv.

Bruk Tjenester-skjermen til & begrense ekstern tilgang til roboten ved a bare gi ekstern
tilgang til tienestene pa roboten som den spesifikke robotapplikasjonen faktisk bruker. Alle
tienester er deaktivert som standard for & sgrge for maksimal sikkerhet.
Kommunikasjonsportene for hver tjeneste er til hgyre for pa-/av-knappen i listen over

tjenester.
Aktiverer Nar ROS2-tjenesten er aktivert pa denne skjermen, kan du angi ROS-domene-ID (verdier
ROS2 0-9). Etter & ha endret domene-ID begynner systemet pa nytt for & bruke endringen.

10.3. Las opp sikkerhetsinnstilinger

Beskrivelse Du ma lase opp sikkerhetsinnstillingene for & endre dem.

Sikkerhetsinnstillinger er
passordbeskyttet.

Standard passord for sikkerhet: ursafe.

Las opp 1. I'hovednavigasjonen til PolyScope X, trykk pa Applikasjonsfanen.
sikkerhetsinnstillinger

n

Trykk pa Sikkerhet-ikonet pa arbeidscelleskjermen.

Merk at Robotbegrensninger-skjermen vises, men at innstillingene er
tilgjengelige.

4. Angi sikkerhetspassordet og trykk LAS OPP for & gjere innstillinger
tilgjengelig.

5. Trykk pa LAS eller nagiver bort fra sikkerhetsmenyen for & lase alle
sikkerhetselementinnstillingene pa nytt.
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10.4. Sikkerhetsmenyinnstillinger

Beskrivelse Sikkerhetssystemgrensene er definert i sikkerhetskonfigurasjonen. Sikkerhetssystemet
mottar verdiene fra inntastingsfeltene og oppdager brudd hvis noen av disse verdiene
overstiges. Robotkontrolleren forhindrer brudd ved & gi en robotstans eller ved & redusere
hastigheten.

é FORSIKTIG
Bruk av parametre for sikkerhetskonfigurasjoner som ikke samsvarer
med de som er definert i risikovurderingen, kan resultere i fare som ikke
er lett & eliminere eller risiko som ikke blir tilstrekkelig redusert.

10.4.1. Robotbegrensninger

Beskrivelse Robotbegrensninger begrenser generelle robotbevegelser.

* Endre verdiene i robotgrensene (Normal og Redusert) og bruk for & se de gjeldende
endringene i sikkerhetskontrollsummen.

* Verifiser at verdiene for reduserte alltid er mindre enn verdiene i Normal.

Sikkerhetsgrensene begrenser kraft og bevegelser ved verktgyflensen
og i midten av de to brukerdefinerte verktgyposisjonene
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Fartsbegrensninger _ Program name
= =
Default program L
3572
oo & Safety Apply 7 de
oo
Application
)
P O
V' Robot Limits Speed Limit M
Move
(i Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not
e Speed Limit reasonably eliminated or risks that are not sufficient reduced
Power & Force Limit Normal Reduced -
Program
@ structure
' Joint Limits Tool Speed Tool Speed
3D feciorest 1.5 m/s 075 m/s
Joint Positions {x}
Elbow Speed Elbow Speed
jol Elbow Speed 1.5 m/s 0.75 m/s Variables
Operator Joint Speeds
Momentum Momentum
Vv safety /0 (o 25 kg-m/s 10 kgm/s
Inputs St g Ti Stopping Tl
p stopping Time SR Orrjlp:r‘g ime
Outputs
. . Stopping Distance Stopping Distance
Stopping Distance 05m 03m
Safe Home
Planes
1/0 Planes
Tool Position
Hardware

Speed

100% T

Begrensning av stopptid og avstand pavirker total robothastighet.
For eksempel, hvis stoppetiden er satt til 300 ms, er maksimal
robothastighet begrenset slik at roboten stopper innen 300 ms.

Grense Beskrivelse

Verktgyhastighet Begrenser den maksimale hastigheten for robotverktay.

Albuehastighet Begrenser den maksimale hastigheten for robotalbue.
Moment Begrenser maksimalt robotmoment.
. Begrenser den maksimale tiden det tar for roboten a
Stoppetid R .
stoppe, f.eks. nar en ngdstopp er aktivert.
. Begrenser den maksimale distansen som robotverktgyet
Stoppedistanse

eller albuen kan ga mens den stopper.
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Effekt og
kraft

Safety

Application

' Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

v Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safetylio
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

Power & Force

Use of Safety Configuration

=}

Program name
Safety

sufficient reduced
Limit
Tool Force
Elbow Force

Power

Wrist Clamping Torque  (2)

by the risk resultin hazards

Normal

Tool Force
150 N

BRI

Limit Enabled

Limit Disabled

hat are not i or risks that are not

Reduced
structure
Tool Force:

120N

Ebow Force.
120N Variables

Power
200W

Wist Clamping Torque
Limit Enabled

@

Verktaykraft

klemmesituasjoner.

~ 0% T

= .1000.00 mm/s

Verktoy- og albuekreftene kan overskrides av de tre handleddene hvis
sikkerhetsfunksjonen «klemmemoment for handledd» er deaktivert

Grense Beskrivelse

Begrenser den maksimale kraften utfert av robotverktayet i

Albuestyrke

Begrenser den maksimale styrken som albuen utgver pa miljget.

Strom

Begrenser maksimalt mekanisk arbeid som produseres av roboten i
miljget. Denne grensen vurderer nyttelasten som en del av roboten og ikke

av miljoget.

Klemmoment
handledd

Begrenser hvor mye moment handleddet kan bruke ved skyving.

Aktivert som standard.

Sikkerhetsmodus

Nar ingen beskyttende stopp er aktiv, fungerer sikkerhetssystemet i en

sikkerhetsmodus som er et tilknyttet et sett med sikkerhetsgrenser:

Sikkerhetsmodus Effekt

Normal Denne konfigurasjonen er aktiv som standard.
Denne konfigurasjonen aktiveres nar robotens midtpunkt for
verktgyet (TCP) er posisjonert utover et trigger-redusert
Redusert X .
modus-plan, eller nar det utlgses av en konfigurerbar
inngang.

Grense for klemmoment for handledd
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10. Sikkerhetskonfigurasjon

Beskrivelse Momentgrense for handleddsklemming er en innstilling som aktiverer eller deaktiverer
begrensning av maksimalt klemmemoment for robotens handledd. Begrensningen er
aktivert som standard. Denne sikkerhetsfunksjonen begrenser hvor mye moment
handleddet kan bruke ved skyving.

Detaljer om Nar aktivert, begrenser roboten momentet i handleddene for & forhindre klemming
grense for mellom handledd, nyttelast og robotens underarm.

klemmemoment

for handledd @

Nar innstillingen er aktivert, definerer den ogsa en ikke-
sikkerhetsvurdert gvre grense for de pafgrte momentvinduene for
base-, skulder- og albueleddene. | kraftkontrollapplikasjoner kan de
oppnaelige kontaktkreftene vaere betydelig lavere enn de angitte
kreftene i sikkerhetsfunksjonene Verktgykraftgrense og
Albuekraftgrense.

Nar deaktivert, kan roboten bruke hayere skyvekraft med handledd, for eksempel i
tvangsstyrte anvendelser. Nar funksjonen er deaktivert, ma risikoen for klemming
mellom handleddet, nyttelasten og robotens underarm reduseres pa andre mater.

| ®

Denne sikkerhetsfunksjonen er aktivert pa alle roboter som standard.
| PolyScope X-versjon 10.12 og nyere er det mulig & deaktivere
denne sikkerhetsfunksjonen.

Aktiver og deaktiver
klemmemomentgrense
for handledd

1. Gatil Applikasjon-fanen og velg Sikkerhet.

Under Robotgrenser, trykk pa effekt og kraft. For a lase opp, skriv inn
sikkerhetspassordet og bekreft.

Du kan na velge Grense aktivert eller Grense deaktivert for Normal eller
Redusert.

o

aaaaaaaaa

. Trykk pa Bruk for & bruke sikkerhetskonfigurasjonen og starte

sikkerhetssystemet pa nytt.

En popup-boks vises der du kan tilbakestille eller bekrefte
konfigurasjonen.

UR3e PolyScope X
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10.4.2. Leddgrenser

Beskrivelse

Leddgrenser gir deg mulighet til & begrense individuelle robotleddbevegelser i leddrom,

dvs. leddrotasjonsposisjon og leddrotasjonshastighet. Leddbegrensning kan ogsa kalles

programvarebasert aksebegrensning.

Leddposisjoner Slik finner du leddposisjoner og leddhastigheter.
1. Gatil applikasjonen.
2. Gatil Sikkerhet.

3. Velginnstillingene i menyen til venstre.

~ pefault program
Safety

' Robot Limits Joint Positions

Joint Normal
Speed Limit
Range Minimum
Force Limit
V' Joint Limits Base -363-363 e
Joint Positions
Ehow -363-363 s
Joint speeds
v safetyro shoulder 363-363° et
Inputs
Wrist1 363-363 s
Outputs
Planes wrist2 363363 e
Tool Position
Wrist3 -363-363°
Hardware 363

iitesposition Wrist Clamping Position (2)

PROFIsafe

Leddhastigheter = TR

oo & safety
)

v rabocimits Joint Speeds
= Joint Normal
speed Umic
Fgom
Base
» e Shoulder
Elbow
2
el Joint Speccs
Wrist 1
v siteyio
s Wrise2
oupus
wrist3
anes
oo Posion
Hardvare
Thre Foscon

PROFisate

Maximum

Reduced

Minimum

Reduced

oo

Maximum
e 24
& |- 24
2| e 24
| |36 &
& | 24
S| |- 24
(]

- 0% T

-

Apply m e

= ~1000.00 mm/s.
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10.4.3. Begrensning for verktgyposisjon

Beskrivelse Verktgyposisjon-skjermen gir brukerne mulighet til & kontrollere verktay og/eller tilbehgr
som er plassert pa enden av robotarmen, pa en mer kontrollert mate ved & definere
verktgyposisjoner med en radius som vil samhandle med sikkerhetsplanene enten ved
kollisjonsdeteksjon med verktayposisjon og -plan eller ved & ga inn i redusert modus nar
verktagyet kommer inn i planet.

Detaljer Verktgyposisjon har to viktige fordeler:

* Statter to egendefinerte konfigurasjoner for & spesifisere hvor det skal reageres pa
sikkerhetsplaner.

* Visualiserer verktgyposisjoner i 3D-modell.

@ Du kan definere, konfigurere og administrere opptil to verktgyposisjoner.

Brukerdefinerte For brukerdefinerte verktay kan brukeren endre:

verktoy * Radius for & endre radius pa verktgysfaeren. Radiusen vurderes ved bruk av

sikkerhetsplaner.

* X-, Y- o0g Z-posisjoner for & endre verktgyets posisjon i forhold til robotens
verktgyflens. Posisjonen vurderes for sikkerhetsfunksjonene for verktgyets
hastighet, verktaystyrke, stoppavstand og sikkerhetsplan.

Slik far du tilgang 1. Gatil applikasjonen Sikkerhet.

til 2. Trykk pa Verktgyposisjon i venstre sidefelt. Dverst til hgyre pa hovedskjermen
verktgyposisjon trykker du pa Las opp for & aktivere muligheten til & legge til verktgy. Skriv inn
sikkerhetspassordet og trykk pa Bekreft.

v D «c
& safety Apply %] Unlock ccec
8 )
Robot Limits

o~ Ma Speed
== -1000.00 mm/s = 100%
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3. lkolonnen Verktgyposisjoner i midtfeltet trykker du pa + Legg til verktay. Det
nye verktayet, Tool_1, vises under Verktayflens-treet.

4. Trykk pa kebab-ikonet for det verktayet du har lagt til, for & gi det et navn som er
enklere a identifisere. Du kan ogsa slette den.

V' Robot Limits

0ol Positions (10f2)
Speed Limit

v Tool Flange
Force Limit 9

V' Joint Limits Tool 1

Joint Positons + AddTool

Joint Speeds.
Properties
v safetyno
nputs o
outputs
" 0
Planes

0
Tool Position

SR IRASSA

Hardware o

Three Position

> Max _ speed
== -1000.00 mm/s 100%

5. I'kolonnen Egenskaper i midtfeltet finner du fire redigerbare felt for radius, x-, y-
og z-posisjoner. Trykk pa feltene for & endre radius og x-, y- og z-koordinater
etter behov. Sfaeren i det hgyre panelet oppdateres i sanntid i 3D-modellen for &
hjelpe til med ngyaktig plassering.

6. Trykk pa Bruk gverst til hgyre pa hovedskjermen.

V' Robot Limits

Tool Positions (10f2)

Speed Limit
Force Limit V' Tool Flange
V' Joint Limits Tool1 H [

Joint Posiions + AddTool
Joint speeds
o Properties
v safety

npurs B 174

Ourpurs
™ 0mm

Planes.

Tool Position

o
omm 124
Hordvare o P

Three Positon
PROFIsafe

P o Specd
=) 00000mms  — 100% T

7. Roboten vil nd samhandle med sikkerhetsplanene nar verktayposisjonssfaerene
kommer i kontakt med dem.
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10.4.4. Sikkerhetsplaner

Beskrivelse Sikkerhetsplan begrenser robotens arbeidsrom, verktgyet og albuen.

é ADVARSEL
Definere sikkerhetsplaner begrenser bare de definerte verktgysfeerene
og albuen, ikke den totale grensen for roboten.
Definering av sikkerhetsplan garanterer ikke det at andre deler av
roboten vil overholde denne begrensningstypen.

=,

Pick and Place revised

v Robot Limits Safety Planes (10f8)

Application

Speed Limit Plane o}

+ Add plane

Joint Speeds

v safetylo

Wired Inputs
Wired Outputs

Safe Home o o

Planes

000 & o &

1/0 Planes

Allow a tolerance of 1 mm from the plane
Tool Direction

o Max
== 250.00 mm/s

Figur 1.5: PolyScope X-skjerm som viser sikkerhetsplan.

Konfigurering av Du kan konfigurere sikkerhetsplan med egenskapene som er oppfgrt nedenfor:
sikkerhetsplan * Navn. Dette er navnet som brukes til a identifisere sikkerhetsplanet.

* Forskyvning fra base. Dette er planets hayde fra basen, malti Y-retningen.
* Helning. Dette er helningen i planet, malt fra stramledningen.

* Rotasjon. Dette er rotasjonen i planet, malt med klokken.

Du kan konfigurere hvert plan med begrensningene som er oppfert nedenfor:

* Normal. Nar sikkerhetssystemet er i Normal modus, er et normal modus-plan
aktivt og det fungerer som en streng grense pa posisjonen.

* Redusert. Nar sikkerhetssystemet er i Redusert modus, er et redusert modus-
plan aktivt og det fungerer som en streng grense pa posisjonen.

* Begge. Nar sikkerhetssystemet er i enten Normal eller Redusert modus, er et
normal eller redusert modus-plan aktivt og fungerer som en streng grense pa
posisjonen.

* Utleser redusert modus. Det sikkerhetsrelaterte planet farer til at
sikkerhetssystemet bytter til Redusert modus hvis robotverktgyet eller albuen er
plassert utenfor det.
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Albueleddbegrensning Funksjonen er aktivert som standar.
Du kan bruke Begrens albue for & forhindre at robotalbuens ledd gar gjennom

Begrensning
for verktoyflens

Opprett sikkerhetsplan ved hjelp av en ramme

Beskrivelse

noen av dine definerte plan.

Deaktiver Begrense albue for a la albuen ga gjennom planene.

Begrensning av verktayflensen forhindrer verktgyflensen og det tilkoblede verktgyet i a
krysse et sikkerhetsplan. Nar du begrenser verktayflensen, er det ubegrensede omradet
omradet pa innsiden av sikkerhetsplanet, der verktayflensen kan fungere normalt.
Verktayflensen kan ikke krysse det begrensede omradet, utenfor sikkerhetsplanet.
Fjerning av begrensnignen lar verktgyflensen ga forbi sikkerhetsplanet, til det begrensede
omradet, mens det tilknyttede verktayet forblir pa innsiden av sikkerhetsplanet.

Du kan fierne begrensningen til verktayflensen nar du jobber med en stor
verktgyutligning. Dette vil gi ekstra avstand for verktayets bevegelse.

Begrensning av verkteyflensen krever at du oppretter en planfunksjon. Plan-funksjonen
brukes til & konfigurere et sikkerhetsplan senere i sikkerhetsinnstillingene.

Du kan bruke en eksisterende ramme til & definere et sikkerhetsplan. Dette gir en mer
intuitiv mate a spesifisere planparametere pa fra en forhandsdefinert posisjon og rotasjon
(X,Y, Z,RX, RY, RZ). Velg rammen i Kopier ramme rullegardinmenyen.

B satetyplane

Safety

v Robot Limits Safety Planes (10f8)

Speed Limit Plane o}

Power & Force

+ Add plane

Vv Joint Limits

Joint Positions

Joint Speeds

v safety o

Inputs
Outputs

Safe Home o &
Planes -

000 2| %
1O Planes
Tool Direction
Tool Position

Hardware

Three Position

oo

Kopier ramme -rullegardinmenyen finnes i parametrene for en sikkerhetsplan-definisjon
pa Planer -skjermen. Denne listen inneholder rammer som er definert pa skjermbildet
Rammer. Nar du velger en ramme, brukes den som definisjon av sikkerhetsplanet.

Hvis du angir parametere for forskyvning, vinkling og rotasjon, blir disse brukt pa den
valgte rammen (se «Konfigurere et sikkerhetsplan»). Det resulterende sikkerhetsplanet

kombinerer alle parametrene.
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Se avsnittet kRammer» i programvarehandboken.

Opprette 1. |fanen Application velger du Rammer.

sikkerhetsplaner 2. Trykk pa + Legg til ramme under Egendefinerte rammer, og gi deretter
ved hjelp av rammen nytt navn ved & bruke de tre vertikale prikkene (kebab-ikonet).
rammer

I m Rammer opprettes i forhold til Base .

3. |feltet Foreldre velger du Base.

Program name
B atetyplane @

v/ Default Frames. SafetyFrameCEB

Operator

s/ SafetyFrameCEB.

e/ frame

+ addrame

~ Live Frames

) Tescnrrame

Velge 1. | Applikasjongar du til Sikkerhet, velger Planerog trykker pa Las opp .
referanseramme i 2. Paskjermen Safety Planes velger du en ramme i rullegardinmenyen Copy
sikkerhetsplanet Frame . Du kan ogsa bruke forskyvning, vinkling og rotasjon.

v Robot Limits. Safety Planes (10f8)
Plane o

+ Add Plane

Three Position

i *

3. Trykk pa Apply -knappen.
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4. Konfigurerte plan er oppfart i funksjonstildelingstabellen i
oversiktsdialogboksen Bekreftelse av anvendt sikkerhetskonfigurasjon.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Speed Limit

10 Planes

Tool Direction

En ramme som brukes til et sikkerhetsplan kan veere speilvendt i
forhold til hva du forventer. Hvis roboten er plassert pa den siden av
planet som bryter reglene, ma du legge til en vinkel pa 180 grader.
For begrensninger pa plankonfigurasjoner, begrensninger for
albueledd og begrensninger for verktayflens, se «Sikkerhetsplaner».

10.4.5. 1/U-planer

Beskrivelse Funksjonen I/O Planes gir mer fleksibel bruk av sikkerhetsplaner sammenlignet med
standard Safety Planes -funksjonalitet. Den lar deg aktivere og deaktivere sikkerhetsplan
ved hjelp av terminalinnganger, og/eller generere et utgangssignal nar sikkerhetskulene
krysser et sikkerhetsplan.

Brukermanual 138 UR3e PolyScope X

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.


polyx-Safety-Planes.htm

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

R
UNIVERSAL ROBOTS 10. Sikkerhetskonfigurasjon

Inngangs- Trigger Stop utlgser et stopp i I/O-planet. Den kan slas av ved hjelp av en

/stoppplan sikkerhetsinngang.
Med mindre den er dempet, farer bevegelse mot flyet til at roboten stopper og venter til
sikkerhetsinngangen demper flyet.

Nar planet er aktivt og roboten ikke har krysset planet, vil roboten stoppe
far den krysser planet. Hvis planet aktiveres mens roboten beveger seg
pa kanten av planet, kan roboten ende opp med & krysse planet og vil i
verste fall stoppe i henhold til de konfigurerte avstands- og
stopptidsgrensene.

Nar planet er aktivert og roboten har krysset planet, stopper roboten i
henhold til de konfigurerte stoppavstands- og stopptidsgrensene.

@ Nar planet er inaktivt, kan roboten bevege seg fritt.

1. Gatil Sikkerhet i fanen «Applikasjon» og trykk pa I/O-planer .

Program name
B pick and place revised @

E s
< e o o
o
e

' Robot Limits /0 Planes (00f8)
Speed Limit Add Plane
Pover & Force

' Joint Limits

are
Robot State o~ = Speed
Active = 25000 mm/s = 100%
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2. Las opp og trykk pa Legg til plan. Flere felt og faner i /0O Planes-egenskapene

vises.

Program name
B pick and Place revised

Safety
Applaton

v RobotLimits 1/0 Planes (10f8)
S Speed Limit 10 Plane o

Power & Force
+ Addpiane

~ Joint Limits

Joint Positions Properties

Safety planes limit robot movement and must be

joint Speeds
Jolnt 5pe created in frames parented to World.

v safety 1o

o
10 Plane &
Inputs
Outputs 0mm 0
e H Ratato

safeome 000 & ot &

Planes. Allow a tolerance of + 1 mm from the plane

1/0 Planes

‘Tool Direction Trigger Output €02,C03 N

— @ s
Hrdware @ it

Three Position

oo

& Max Speed
= 25000mm/s ~ 0% T

Angi verdien for Offset og Tilt.
| feltet Handling velger du Trigger Stopp.

| feltet Muting Input velger du Cl4 og CI5. Trykk pa Bruk.

Proy me
B pick and Place revised

Safety
Applaton
~ RobotLimits 1/0 Planes (10f8)
Frogen Speed Limit 10 Plane of
Power & Force
+ Addpiane
v fointLimits
JointPosiions Properties
ot speeds Satey planes it robot movement and must be

created in frames parented to World.

v Safety U0

Nar
10 Plane &
Inputs
Outputs 500
e Home Rotatior
safeHome 9000 [0 24
Planes
Allowa tolerance of £ 1 mrm from the plane
1/0 Planes

Tool Direction Trigger Stop ~ C14,C15 ~
@ ooy 2o

ciscs

a7

o

o~ Max _ speed
= 25000mm/s 100% T+

6. Nar du slar pa en fysisk bryter som er koblet til inngangen, forsvinner planet fra 3D-
visningsprogrammet. Trykk pa knappen « » (Spill av « »), sa beveger roboten seg

fritt fra den ene siden av flyet til den andre.

7. Sla pa bryteren igjen for a oppheve lyddempingen av flyet, og roboten gar til 1/0 -

stopp.
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Utgangsplan Triggerutgang genererer en sikkerhetsutgang basert pa om en eller flere av
sikkerhetskulene har krysset planet.
Nar en eller flere av sikkerhetskulene har krysset et plan som er definert som
triggerutgang, aktiveres sikkerhetsutgangen som tilsvarer det aktuelle planet. "Aktivert"
betyr at sikkerhetsutgangene er elektrisk innstilt pa "Lav".

triggerutgang, aktiveres sikkerhetsutgangen som tilsvarer det aktuelle
planet.

| @ Nar en av sikkerhetskulene har krysset et plan som er definert som
1. Angi verdien for Offset og Tilt.
2. Ifeltet Handling velger du Utlgserutgang.
3. |feltet Output velger du CO2, CO3. Trykk pa Bruk.

~, Program name
= pick and Place revised

V' Robot Limits 1/0 Planes (10f8)

Applcation

Soeed Limit 10 Plane o]

+ AddPlane {
V' Joint Limits

-~ Ma» speed
= 250,00 mm/s — 10% T

4. Nar du spiller av robotprogrammet, kan du se "LOW"- og "HIGH"-utgangene i
fanen Communication.

10.4.6. Maskinvare

Beskrivelse = Maskinvare-delen tillater brukerne & velge typen Handkontroll (TP) som er koblet til
roboten. Tilgjengelige alternativer er:

* 3PE aktivert. 3-posisjonsaktiverende handkontroll (3PE TP)

* Ingen. Dette gjor det mulig a starte roboten trygt uten at en handkontroll er koblet til
kontrollboksen.

Av sikkerhetsmessige grunner vil ikke roboten starte hvis utvalget ikke
reflekterer den tilkoblede maskinvaren.
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Hensikten
med Ingen-
alternativet

Forafa
tilgang til
ingen

Ingen-alternativet stgtter oppsett der en handkontroll ikke er ngdvendig eller fysisk til
stede, noe som muliggjer mer effektive og fleksible implementeringer, seerlig i

automatiserte eller fiernstyrte miljger.
Den gir brukere tre viktige fordeler:

* Stetter hodelgse konfigurasjoner der ingen handkontroll brukes.

* Forenkler maskinvarekravene for minimale oppsett.

* Forbedrer oppstartfleksibiliteten ved a fjerne avhengigheten av tilstedevaerelsen av

handkontroll.

Trykk pa Maskinvare i venstre sidepanel pa Sikkerhetsapplikasjon-skjermen.

Las opp hovedskjermen gverst til hgyre, skriv inn sikkerhetspassordet ditt og Bekreft.

| sentralpanelet ma du trykke pa Handkontroll-feltet og velge Ingen.

Program name
Pick and Place final

Safety

Robot Limits Hardware

~ Joint Limits

Joint Positions.

Joint Speeds 3PE Enabled } the robot will not start f the selection does not reflect the

v safety 1o None
outputs &

Inputs

Hardware

Three Position

o

connected hardware

Trykk pa Bruk ved siden av laseknappen pa hovedskjermen.

Trykk pa Bruk og start pa nytt i popup-vinduet for & bruke sikkerhetskonfigurasjon.

Et popup-skjermbilde for bekreftelse av anvendt sikkerhetskonfigurasjon vises, og du
kan enten Tilbakestille eller Bekrefte konfigurasjon.

Confirmation of Applied Safety Configuration
Robot Limits
Momentum
Joint Position

Joint Speed Stopping Time

Planes Stopping Distance

Ut Tool Speed

Output
Tool Force
Hardware
Elbow Speed
Three Position

Elbow Force

10 kgm/s

0.75m/s

120N

0.75m/s

120N

Revert Confirm Configuration
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10.4.7. 3-posisjon

Beskrivelse

Forafa
tilgang til tre
posisjoner

Manuell hgyhastighetsmodus gjer at bade verktayhastigheten og albuehastigheten
midlertidig kan overstige 250 mm/s. Dette er kun tilgjengelig nar roboten er i manuell
modus og en treposisjonsaktiverende enhet er konfigurert.

Hvis det ikke er noen interaksjon med treposisjonsaktiverende enhet i lgpet av fem
minutter, vil de gkte verdiene tilbakestilles til 250 mm/s.

Trykk pa Tre posisjoner i panelet til venstre.
Trykk pa Las opp gverst til hayre pa hovedskjermen.
Skriv inn sikkerhetspassordet og trykk pa Bekreft.

Pa det sentrale panelet skyver du knappen til Tillat manuell hay hastighet.

A I

Trykk pa Apply everst til hgyre pa hovedskjermen.

10.4.8. PROFIsafe

Beskrivelse

PROFIsafe nettverksprotokollen (implementert som versjon 2.6.1) gjer det mulig for
roboten @ kommunisere med en sikkerhets-PLC i henhold til kravene i ISO 13849, kategori
3 PLd.

Roboten overfagrer sikkerhetsrelatert informasjon til en sikkerhets-PLC og mottar
sikkerhetsrelatert informasjon.

Sikkerhetsrelatert kommunikasjon kan vaere statusmeldinger eller utlgse en
sikkerhetsfunksjon (f.eks. reduserte innstillinger, stopp). Stoppkommandoer er beskrevet i
henhold til IEC 60204-1, der Nadstoppet er et stopp i kategori 1 og sikkerhetsstoppet er et
stopp i kategori 2.

PROFIsafe-grensesnittet presenterer et trygt, nettverksbasert alternativ sammenlignet
med det & koble ledninger til de sikkerhetsrelaterte I/U-pinnene pa kontrollboksen.

Bruk av PROFIsafe-grensesnittet opprettholder UR-robotens funksjonelle
sikkerhetsspesifikasjoner (PL, kategori og PFH). For mer informasjon, se avsnittet « Tabell
over sikkerhetsfunksjoner» i UR-handboken. For eksempel er «sikkerhetsstoppet» PLd
kategori 3 med en PFH-verdi pa mindre enn 1,8E-07 (1,8 x 10-7).

PROFIsafe er kun tilgjengelig pa roboter som har en aktiv lisens, som du kan tilegne deg
ved a kontakte den lokale salgsrepresentanten din. Etter at du har fatt lisensen, last den
ned fra myUR.

Se «Robotregistrering og URCap-lisensfiler» for informasjon om robotregistrering og
lisensaktivering.

UR3e PolyScope X

143 Brukermanual


https://myur.universal-robots.com/

R
10. Sikkerhetskonfigurasjon UNIVERSAL ROBOTS

Sikkerhets- En kontrollmelding som sikkerhets-PLC-en sender til roboten inneholder informasjonen
PLC Ut som vises i tabellen nedenfor.

Signal Beskrivelse

» 0: Utlgser systemets ngdstopp.
Ngdstopp av system
» 1:Fjerner systemets nadstopp.

» 0: Utlgser vernestoppet.

» 1: Normal driftsstatus.
Vernestopp

Merk: Viser ogsa til signalet «Tilbakestill vernestopp» i

beskrivelsen.

Nullstil Tilbakestiller vernestopp-tilstanden, pa 0-til-1-overgangen, nar
ullstill vernestopp
«vernestoppet» allerede er satt til 1.

» 0: Utlgser vernestopp hvis roboten betjenes i
Automatisk modus.

» 1: Normal driftsstatus.

Safeguard stop auto skal bare brukes nar en tre-
Vernestopp automatisk posisjonaktiveringsenhet (3PE) er konfigurert. Hvis ingen 3PE-
enhet er konfigurert fungerer safeguard stop auto som en
normal vernestopp.

Merk: Viser ogsa til signalet «Tilbakestill vernestopp

automatisk» i beskrivelsen.

Tilbakestiller vernestopp automatisk-tilstanden, pa 0-til-1-
Nullstill automatisk vernestopp . . .
overgangen, nar «vernestopp automatisk» allerede er satt il 1.

» 0: Aktiverer de reduserte sikkerhetsgrensene.

» 1: Aktiverer de sikkerhetsgrensene til «<normal
modus».

Redusert Sikkerhetssystemet garanterer at roboten er innenfor Reduser

modus-grenser som er mindre enn 0,5 sekunder etter at
inngangen er aktivert. Dersom robotarmen fortsetter a krenke

noen av de reduserte grensene, utleses en stoppkategori 0.

» 0: Aktiverer manuell driftsmodus.

» 1: Aktiverer automatisk driftsmodus.

Driftsmodus Hvis sikkerhetskonfigurasjonen «Driftsmodusvalg via

PROFIsafe» er deaktivert, skal dette feltet unnlates fra

PROFIsafe-kontrollmeldingen.
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Sikkerhets-

PLC Inn vises i tabellen nedenfor.

En statusmelding som roboten sender til sikkerhets-PLC-en inneholder informasjonen som

Signal Beskrivelse

Stoppkat. 0

» 0: Roboten utfgrer, eller har fullfert, et vernestopp av
kategori 0; en hard stans ved gyeblikkelig fierning av
strgm til armen og motorene.

« 1: Normal driftsstatus.

Stoppkat. 1

« 0: Roboten utfarer, eller har fullfert, et vernestopp av
kategori 1; en kontrollert stans hvor motorene erien
avslatt tilstand med bremsene aktivert.

« 1: Normal driftsstatus.

Stoppkat. 2.

« 0: Roboten utfarer, eller har fullfert, et vernestopp av
kategori 2; en kontrollert stans hvor motorene erien
paslatt tilstand.

* 1: Normal driftsstatus.

Overtredelse

« 0: Roboten stoppes fordi sikkerhetssystemet ikke
klarte & overholde de definerte aktive
sikkerhetsgrensene.

« 1: Normal driftsstatus.

Feil

« 0: Roboten stanses pa grunn av en uventet,
eksepsjonell feil i sikkerhetssystemet.

« 1: Roboten opplever ikke en uventet, eksepsjonell feil i
sikkerhetssystemet.

Ngdstopp av system

« 0: Roboten stoppes pa grunn av én av fglgende
betingelser:

* Ensikkerhets-PLC tilkoblet via PROFIsafe
har utlgst et ngdstopp pa systemniva.

* En IMMI-modul koblet til kontrollboksen har
utlgst et ngdstopp pa systemniva.

* En enhet koblet til den konfigurerbare
sikkerhetsinngangen for systemngdstopp pa
kontrollboksen har utlgst et ngdstopp pa
systemniva.

« 1:Roboten er ikke i en system-nadstopp.

Ngdstopp av robot

« 0: Roboten stoppes pa grunn av én av falgende
betingelser:

* Ngdstoppknappen pa handkontrollen trykkes
inn.

* En nadstoppknapp koblet til robotens ikke-
konfigurerbare nedstopp-sikkerhetsinngang
pa kontrollboksen trykkes inn.

« 1:Roboten er ikke i en ngdstopp for robot.
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Signal Beskrivelse

« 0: Roboten stoppe pa grunn av én av fglgende
betingelser:

* En sikkerhets-PLC tilkoblet via PROFIsafe
har utlgst et vernestopp.

* En enhet koblet til den ikke-konfigurerbare
vernestoppinngangen pa kontrollboksen har
utlgst vernestoppet.

Vernestopp ) )
* Enenhet koblet til den konfigurerbare

vernestoppsikkerhetsinngangen pa
kontrollboksen har utlgst vernestoppet.

« 1: Roboten stoppes ikke pa grunn av et vernestopp.

Merk: Viser ogsa til signalet «Tilbakestill vernestopp» i
beskrivelsen. PROFIsafe tvinger bruk av funksjon for nullstilling

av vernestopp.

0: Roboten stoppes fordi den kjarer i automatisk modus og én

av falgende betingelser gjelder:

« Ensikkerhets-PLC tilkoblet via PROFIsafe har utlgst et
automatisk vernestopp.

« Enenhet koblet til den konfigurerbare
Vernestopp automatisk vernestoppsikkerhetsinngangen pa kontrollboksen har
utlgst vernestoppet automatisk.

1: Roboten stoppes ikke pa grunn av automatisk vernestopp.
Merk: Viser ogsa til signalet «Tilbakestill vernestopp
automatisk» i beskrivelsen. PROFIsafe tvinger bruk av funksjon

for nullstilling av vernestopp.

« 0: Roboten stoppes fordi den kjgrer i manuell modus
og én av falgende betingelser gjelder:

¢ En hvilken som helst 3PE er trykket til

midtposisjon, og Freedrive-inngang er aktiv.
3PE-stopp
* lkke alle 3PE-enheter er trykket til

midtposisjonen.

« 1:Roboten stoppes ikke pa grunn av en 3-
posisjonsaktiverende enhet.

Indikerer robotens aktive driftsmodus.
« 0: Deaktivert

Driftsmodus

« 1: Automatisk

¢ 2:Manuell

< 0: Reduserte sikkerhetsgrenser er aktive.
Redusert

« 1: Normale sikkerhetsgrenser er aktive.

Brukermanual 146 UR3e PolyScope X

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



R
UNIVERSAL ROBOTS 10. Sikkerhetskonfigurasjon

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

Signal Beskrivelse

Det aktive settet av sikkerhetsgrenser.

* 0:Normal
Aktivt grensesett

* 1:Redusert

* 2:Gjenoppretting

» 0: Roboten beveger seg. Hvis et ledd beveger seg i en hastighet
Roboten beveger seg pa 0,02 rad/s eller hayere, anses det at roboten er i bevegelse.

* 1:Roboten storiro.

» 0: Roboten stariro (beveger seg ikke) og er i posisjonen definert
som Sikkert hjem-posisjonen.

Trygt hjem-posisjon

» 1:Roboten star ikke i ro og er ikke i posisjonen definert som

Sikkert hjem-posisjonen.

Konfigurasjon 1. Pa sikkerhetsskjermen trykker du pa PROFlsafe i venstre felt.

av PROFlsafe 2. Trykk pa Las opp pa hovedskjermen gverst til hgyre for & aktivere PROFIsafe.
Skriv inn sikkerhetspassordet og trykk pa Bekreft.

Program name
&
Default program

cccc
Safety ) Lock ccec
Application
Robot Limits PROFIsafe
Mov
~ Joint Limits Configure your PROFlsafe settings to ensure secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds O Enable PROFIsafe
Program
structure
ao Joint Positions.
Source Address
v sy o d
Operat I e Global
rrrrr nputs (ron ‘ Variables
128 o

Outputs
Control Operational Mode
Planes

Hardware
Three Position

PROFISafe

Speed
@ ~ 100% T

| hayre felt vises to felt og to knapper der du kan konfigurere PROFIsafe:
* Knapp for & aktivere PROFIsafe
* Felt for kildeadresse
* Felt for destinasjonsadresse
* Operasjonell kontroll-modus
3. Draknappen Aktiver PROFIsafe til hayre.

Klikk pa feltene Kildeadresse og Destinasjonsadresse for & angi adressene som
skal brukes av roboten og sikkerhets-PLC til & identifisere hverandre.

5. Ved a trykke pa Kontroller driftsmodus har du muligheten til & aktivere
PROFIsafe PLC for a kontrollere robotens driftsmodus.
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Enable PROFINET in Settings / Security / Services
PROFINET has to be enabled

Les for detaljer og plassering av grensesnittet «Profinet».

& settings

~  General
System

Update

~  Password
Operational Mode
Safety

Admin

“  Connection
Netwark
UR Connect

v Security
Secure shell
Permissions

Services

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Primary Client interface

Secondary Client interface

Real-Time Client interface

For & konfigurere og bruke PROFIsafe ma Profinet-enhet vaere aktivert
i innstillingene for sikkerhetstjenester.

Ports: 30001, 300

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Interpreter Mode Socket Port: 30020
Modbus TCP Server Port: 502
Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
O Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
ROS2 Ports: 7400-7649

0

Lock and Close

10.4.9. Sikkert hjem

Beskrivelse =~ Safe Home er en PolyScope X-funksjon som gjgr det mulig for brukere a definere en
sikkerhetsrelatert utgang som aktiveres nar roboten nar den konfigurerte sikkert hjem-
posisjonen. Brukeren velger Hjem i rullegardinmenyen over tilgjengelige
smartferdighetsposisjoner, som kan tildeles som referanse for «Sikkert hjem»-posisjonen.
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Apne
Sikkert
hjem

1.

3.

Trykk pa Applikasjonsfanen og velg Sikkerhetsapplikasjon. | venstre panel, velg
Sikkert hjem.

Program name
B sarety =
_ 33
£ Apply e
Appiication
S
' Robot Limits Safe Home :
wove
for use must
G Speed Limit After configuring a Safe Home position, you can configure a safety output function in Safety 1/0,

Use the Safe Home node in your program to move the robot to the Safe Home position.
Force Limit

5] i v

\ Joint Limits
n

Joint Positions : 1o

po = variabes

Operator Joint Speeds.
v safetyl/0
inputs
outputs Safe Home Position s not configured ‘
.
Panes
Tool Position

Hardware -

Three Position

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

For a konfigurere robotposisjonen, ga til Smarte ferdigheter-applikasjonen og velg
Hjem.

Trykk pa Rediger positur, sa vises 3D-visningen av robotarmen.

= =]
= Safety @
oo 4 Smart Skills ccec
T

Duplcate an existing Smart kil as the base Home o
O scratch.

+ Create Smart skl When this pose s defined, the Smar Skill button will move the robot to this pose. =
@ Joint Positions Program
Align to Plane staic

z
jey Variables

v Deactivated

L A

~1000.00 mm/s
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Flytt roboten til den tiltenkte posisjonen ved hjelp av Flytt-, Ledd-, TCP-knappene.

Trykk lenge pa den gule Flytt hit-knappen til det forhandsviste bildet er plassert i den
nye konfigurasjonen.

6. Klikk Lagre for & fullfgre konfigurasjonen.

s |/ % Q
X Edtpose i @) Mo oms T smnsas
o [
TCP Offset Name: b: "
:
.
! 000 o - +
S =
Orientation Shoulder
sl ) I T ol - +
Payload bon
-
— N & s .
Gravity Shoulder
xoomm 159.25° Wrist 1
¥:0.0mm Elbow I st _
D o +
Wrist 1 Wrist 2
wrist2 ) Lo & +
Wrist 3
e o0 ol - o+

@ o -~

@ Ma
== -1000.00 mm/s

Ga tilbake til Sikkert hjem i Sikkerhetsapplikasjonen og angi sikkerhetspassordet.

8. | det aktiverte feltet Smart ferdighet-feltet, velg Hjem. Den konfigurerte
robotposisjonen vises pa hovedskjermen.

9. Trykk pa Bruk og velg Bruk og start pa nytt. Trykk deretter pa Bekreft konfigurasjon.

Program name
B Gatety

' Robot Limits Safe Home

“The position intended for use must be configured within Smart Skill.

Speed Limit After configuring position, P in safety 1/0.
Use the Safe Home node In your program to move the robot to the Safe Home position.
Force Limit
. ~
V' Joint Limits Home o a
Joint Positions Gz
217.85°
Joint Speeds.
v safetyuo p 233.65°
Inputs Ebow
281.54°
Outputs
Safe Home. . 2 5 A 350,68 °
Planes Wist 2
9157°
Tool Position
Wist3
Hardware 173°

Three Position

% fax Speed
== -1000.00 mm/s ~ 100% T
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10. Sikkerhetskonfigurasjon

Hvis Position Smart Skill er valgt som posisjonsreferanse for Safe Home:

* Meldingsboksen vises pa siden Position Smart Skill.

* Position Smart Skill-funksjonen som er konfigurert som Safe Home,
kan ikke omdgpes, redigeres eller slettes med mindre brukeren
sletter eller fjerner tilordningen av Safe Home fra Safety > Safe

Home -skjermen.

10. Pa Smarte ferdigheter-skjermen kan Hjem-posisjonen dupliseres og redigeres. Alle
nylig opprettede smarte ferdigheter er ogsa tilgjengelige for a bli konfigurert som

= =] Safety
oo < Smart Skills
oo
Application
Duplicate an existing Smart Sillas the base Home
for your custom one, or create new from
o scrateh.
|4 Define a pose that the robot can be easily moved into during program setup.
+ create smart skil When this pose is defined, the Smart Skl button il move the robot to this pose
© Joint Positions
Align to Plane
» N M [
AlignZ to Nearest Axis 420 126° 780
2 Center wis wist 2 pist3
Operaor 9° 92° 2
Freedrive
This position s used for Safe Home
Move Into Contact @ Cant be edited or deleted
Retract
Home

v Deactiv
eactivated Q Duplicate

putinoBox © veactwate

Custom Edit Pose

@ Max @) speed
= -1000.00 mm/s 100% T
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Sikkert hjem-  Hvis Hjem-posisjonen tildeles en posisjon med smart ferdighet i Sikkerhet, inneholder
funksjonen i rullegardinmenyen for sikkerhetsutgangsfunksjonen Sikkert hjem som en ny
utganger funksjonstildeling.

Velg Sikkert hjem i Funksjon-feltene i Utgang til Sikkerhet I/U.

3354
Safety 1adb

Application

v Robot Limits Wired Outputs
Function Signal 0ssD Mo
Speed Limit o
Function
~
Safe Home
Force Limit L — T
Progam
» 2
v Joint Limits Robot v
obot Moving

Joint Positions
Robot Not Stopping

Joint Speeds
v safety /0

System Emergency Stopped

3
.
5
5
7

Inputs
safe Home.

Planes.

Tool Position

Hardware

Three Position

O = 100000 mm/s ~ 100% T

Sikkert hjem-funksjonen kan sees i tabellen over funksjonsoppdrag pa oversiktsdialogen
Bekreftelse pa anvendt sikkerhetskonfigurasjon.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Safe Home preview

Joints Position
Joint Speed

Planes Base 3.8022 rad

Tool Position Shoulder 4.0779 rad

Input Elbow 49137 rad

Output
Wrist 1 6.1205 rad

Hardware
Wrist 2 1.5983 rad
Three Position
Wrist 3 0.0303 rad
PROFIsafe
Joint angles are clamped between 0 and 2rt radians
Safe Home

Revert Confirm Configuration
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Sikkert hjem Programnoden Sikkert hjem ligger under kategorien Flytt noder i Kommandonoder.
som en Denne noden brukes til 8 kommandere roboten til a flytte til sin forhandsdefinerte sikkert
programnode hjem-posisjon, som konfigurert i sikkerhetsapplikasjonsinnstillingene for sikkert hjem.

Logic

Structure

Tool

URCaps

Clipboard

" Hide deactivated
program nodes

sikkerhet, markerer noden som gul.

Custom h

| @ A legge til noden uten en sikkert hjem-posisjon som er konfigurert i

Kommandonoden Sikkert hjem har alternativer for bevegelsesprofiler og andre avaserte

innstillinger nar ellipseikonet trykkes pa.
Il Advanced Settings e
Movement

Select the movement type and speed that the robot shall move towards
the selected position

Motion Profile

Custom e ‘

Speed Type

OptiMove e ‘

Speed
30 % 0‘

Acceleration
9% 24 |
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Avanserte Brukere kan opprette bevegelsesprofiler i Avanserte innstillinger ved a bruke de to fanene
innstillinger og to feltene:

* Bevegelsesprofil

* Hastighetstype

* Fane for hastighet

* Fanen «Akselerasjon»
Bevegelsesprofil er en funksjon som lar brukere sette forhandsdefinerte
bevegelsesprofiler i bevegelsesnoder: leddbevegelse, lineaer bevegelse, sirkulzer
buebevegelse, prosessbevegelse og retning. Egendefinert bevegelsesprofil gjer det mulig
for brukere & definere bevegelsesdata i bevegelsesnoden.
| feltet Hastighetstype er OptiMove standardalternativet. Velg Classic -bevegelse hvis du
vil angi hastighet og akselerasjon i grader per sekund eller mm per sekund. OptiMove-
innstillinger er angitt i prosent for a forenkle bruken og oppsettet.
Brukere kan konfigurere prosent av foretrukket hastighet i Hastighet-fanen, som angir
malets bevegelseshastighet som en prosentandel av robotens maksimale
hastighetskapasitet.
Brukere kan konfigurere prosenten av foretrukket akselerasjon i Akselerasjon-fanen, som
angir malmomentgrenser under akselerasjon og retardasjon som en prosentandel av
robotens maksimale kraft.
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10. Sikkerhetskonfigurasjon

10.4.10. Verktgyretning

Beskrivelse Skjermbildet Verktgyretning lar deg konfigurere en sikkerhetsfunksjon som begrenser
vinkelen verktgyet kan peke i. Du kan se verktgyretningsbegrensningen, som er lagt til i
sikkerhetsinnstillingene. Grensen defineres av en kjegle som har en fast orientering i
forhold til robotarmens base-ramme. Nar robotarmen beveger seg, er verktgyets retning

begrenset slik at det forblir innenfor den definerte kjeglen.

modus, normal modus eller begge deler.

| @ Begrensningene kan deaktiveres eller konfigureres til & gjelde i redusert

Safety

Application

\ Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

\ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety1/0
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes
1/0 Planes
Tool Direction

Tool Position

Program name
Default program

Tool Direction

Restrict how the tool may point by limiting its
direction to a cone relative to the robot base.

Restrictions

Reduced v

XAts T
3.1416 rad 0
Deviati Log

e Messages

0.7854 rad &

Define the tool's pointing direction using the z-axis

of an existing TCP.
CopyTCP
Tcp_1 v

Tool direction relative to the tool flange:

Y Axis Tilt: 1.7562 rad
Z Axis Rotation: 5.8195 rad

Funksjonen «Verktayretning» gjer det mulig & gke sikkerheten i en
applikasjon nar du bruker et verktgy som kan forarsake skade eller
personskade nar det vender i en bestemt retning.

UR3e PolyScope X
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Begrens Verktayretnings-grensen har tre konfigurerbare egenskaper:

egenskaper 1. Vinkel: Du kan definere kjeglens apningsvinkel fra den sentrale (referanse)

retningen.
Rotasjon: Du kan definere hvordan kjeglen roterer rundt sin sentrale akse.

3. Avvik: Du kan definere den maksimale vinkelforskyvningen som er tillatt mellom
gnsket retning og en hvilken som helst retning innenfor kjeglen.

Deaktivert

. Aldri aktiv
verktgyretningsgrense

. Aktiv kun nar sikkerhetssystemet er i Normal
Normal verktgyretningsgrense

modus
Redusert Aktiv kun nar sikkerhetssystemet er i Redusert
verktgyretningsgrense modus
Begge (normal og redusert Aktiv nar sikkerhetssystemet er i Normal
retning for verktgyet) modus eller Redusert modus.

Verktgyets pekeretning angis ved hjelp av en TCP konfigurert i End Effectors-
applikasjonen innstillinger.

Verktgy- Som standard peker verktayet i samme retning som Z-aksen pa verkteysutgangsflensen.
egenskaper Du kan endre den ved & angi to vinkler:

* Vippevinkel: Hvor mye for & vippe Z-aksen pa utgangsflensen mot X-aksen pa
utgangsflensen.

* Rotasjon av Z-aksen: Hvor mye den vippede Z-aksen skal roteres rundt den
opprinnelige Z-aksen pa utgangsflensen.

Alternativt kan du kopiere Z-aksen til en eksisterende TCP ved a velge den TCP-en fra
rullegardinmenyen.
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10. Sikkerhetskonfigurasjon

For & fa tilgang 1.

til verktayretning

Trykk pa fanen « -applikasjon» og velg « -sikkerhetsapplikasjon». | venstre
panel velger du Verktayretning.

_ s, Frogramname

= Dance Z
. e
Apply (] Unlock 5
v RobotLimits Tool Direction M
wove
o Re how the 4 i
Specdtimic estrct how th tool may point by lmting ts
rogram direction to 2 cone relaive to the robot base —
Pawer & Force. -
v Progam
(&) i
v it Limits
»
s
Joint P 180 o {3
2 = Varities
Operator Joint Speeds a5 e
v sateyio
Inpurs
outputs
Safe Home Carrent
sines ¥ Axis Til: 000°
2 is Rotation: 000 *
10 Planes
Tool Direction
Tool Positon

o~ S Speed
= 25000 mm/s = 1w00% Tt

Las opp og skriv inn sikkerhetspassordet.

Nar du aktiverer feltet Begrensninger , blir de andre feltene tilgjengelige. En
grenn kjegle vises i TCP og viser verktgyets retning.

Program name
=]
Dance
Safety 31
Aopication
v Robot Limits Tool Direction
o
speedtimt Restrict how the tool may point by miting its
rogar direction to 2 cone relative o the robot base.
Power & Force
Progam
v JointLimits
»
Joint Posicions
cabe:
. Joint Speeds
v sarey1o
Inputs
Outputs Tool flnge ¥
sefe Home Current use:
pianes ¥ Axis Tt 0.00°
2 Axis Rotation: 000 *
1O Planes
Tool Directi

Hardware

Three Position

= : ced
= 25000mmss ~ 0% T

4. Trykk pa Apply -knappen.

5. Du kan se Verktgyretning i funksjonstildelingstabellen i Bekreftelse av anvendt

sikkerhetskonfigurasjon oversiktsdialogen.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Speed Limit Limit properties Value Clarification

Power & Force
Direction 102962, 0.1710, 0.9397) Unitvector in Base coordinates
BRI Maximum deviation from
Deviation 15708 rad :
defined direction
Joint Speed
Safety modes where limit is

Restrictions Normal & Reduced .
active

Planes

/o Planes Tool properties Value Clarification
‘Tool Direction .
¥ Axis Tilt T Tilt angle relative to the output

flange

Tool Position
Rotation angle relative to the

2 Axis Rotation 0.0000 rad
output flange

Input

Revert Confirm Configuration
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1. Farste program

Beskrivelse

Opprettelse av ett

enkelt program

Tilgang til

systemadministrator

Initialiser robot

Den farste programopprettelsen i PolyScope X lar deg laere robotarmen hvordan den skal
bevege seg ved hjelp av en rekke veipunkter for & sette opp en bane den skal falge. Et
endeeffektorverktagy skal festes i enden av armen.

Se Bruk av endeeffektorer i programvarehandboken for & finne ut hvordan du konfigurerer
verktayet pa enden av armen.

a k> e N

Dette er prosessene i dette fgrste programmet:
1.

Flytt til posisjon A.
Angien IO.

Venti 3 sekunder.

Fjern innstillingen for |O.

Flytt til posisjon B.

1. Trykk pa overskriften pa hovedskjermen for & 4pne System Manager.

3.

N

Trykk pa ikonet Legg til program pa skjermen System Manager og velg
Opprett nytt program .

D3 system Manager X

]
" UNIVERSAL ROBOTS Programs + Program

Skriv inn programnavnet og beskrivelsen i de to feltene i Opprett nytt
program -boksen. Trykk pa Bekreft .

[ Create new program X

Program name
First Program of CB

2012
Program description

This s a five-step program creation of a two-direction robot movement.

721999

caneel

Hovedskjermen viser na programnavnet. Pa multitask-skjermen ser du
fanen Hovedprogram i gult, noe som indikerer at opprettelsen av
programmet skal startes.

Trykk pa Robotstatus pa venstre side av bunnteksten for a starte opp.
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11. Forste program

Farste kommando:
Joint Move

Handling: flytt til
posisjon A

. Trykk pa Sla pa, deretter Las opp . Da ser du at robotens status er Aktiv, og

at knappene/glidebryterne for Spill av, Manuell modusmed hgy hastighet
og Hastighet er aktivert.

. Trykk pa menyikonet Program i hovednavigasjonen.

Se beskrivelsen av Grunnleggende kommandonoder i
programvarehandboken.

. Trykk pa kommandoen Joint Move . Merk at i PolyScope X er vendepunki-

noden flettet med denne kommandoen.

Se beskrivelsen av kommandonoden Joint Move i

programvarehandboken.
= B maganced - (B
v R MainProgram: looping: Dissbed S g
““““““““ E Jointsiow ~ || poim 4 G ve Here ] Modules e
o © v 3
mmmmm = + Create New
@ O
N = 101
5]
*

Speed
-1000.00 mm/s = 0% T

To redigerbare felt, to faner og et ellipseikon er lagt inn i programtreet:
* Bevegelsesprofil
* Navn
* Rediger punkt
* Flytt hit

UR3e PolyScope X
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Gi navn til farste

vendepunkt

Trykk pa fanen Rediger punkt . Skjermen med robotarmen i 3D vises. Til
hgyre for skjermen, ser du Flytt-menyen.

F ] & Q
X Point revien @) Move Jois T Smansiils

RelatveTo  Move

TeP offset Name:cp

- [
x00mm
*oomm
Zoomm ansiate
o dentation
w000+
oo . —
w000+ R
Payioad x( = +
aoig et
centert
G Graviy shoutder i
5 N N
X00mm 503 N/ D
v(-) )
Y:0.0mm Elbow \ / \
Z00mm 86.02° \~—/ \~—/
st
ey -~
N
wrist2 z (- )(+)
- \_/
st

089"

Bruk pluss-minus-knappen for X-, Y- og Z-aksene til & bevege roboten og
angi posisjonen til veipunktet ditt, og Lagre .

= K | 3 O
X Point Move Joints TP Smansiils
Move

Tep Offset

APPIEEen - Name: Tool flange ‘ RelaireTo o | [Hawc "
%00mm @ | TooLflange J
00mm

b %00mm Transiate Rotate
oo orientation
R000° Re0tor

R¥:000°
Rz:000°

Rz000
Payload
000Ky oo
Centerof

v Shoulder

X00mm =

Y:00mm Elbow
Z00mm e
wrist 1
2107
wrist2
1390

wrise3
U

®

| feltet Navn skriver du inn Point_A som navn i redigeringsfanen Verdi og

klikker pa Bekreft .
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Andre kommando: 11. Trykk pa ikonet for a legge til i programtreet og p4 kommandoikonet Set .
Sett = ® fistrogramor c8 ® | © s

=R * o o
Handling: Angi en 1O as
for endeeffektoren g =

o
®
0 =
B
%
o)

12. Trykk pa Kilde -feltet og velg Kablet 10 .
13. Et Signal-felt legges til. Velg DO 0 . Et Value -felt legges til til hgyre, og velg

High .
1 R Main Program Looping: Disabled
: I it 7v 000 ~ || vign v
&
Tredje kommando: 14. Trykk pa legg til-ikonet og velg kommandoen Vent .
Vent See Wait command node description in the Software Handbook.

15. | feltet Ventetype velger du Tid, for a fa roboten til & vente i et angitt antall

Handling: roboten sekunder.

venter i et angitt antall
sekunder 16. Trykk pa Tid -feltet og skriv inn 3 ( tre sekunder) i Verdi -fanen , og trykk

deretter pa Bekreft .

1 R Main Program Looping

2 )E:, Move to: Point A
3 ” Set: DO0= HI
4 & | e 9 5 o
®
Fjerde kommando: 17. For a opprette en ny Set-node, gjenta trinn 11 til 13.

Set 18. | feltet Signal velger du DO 0 . Et Value -felt legges til til hgyre, og velg Low

Handling: Deaktiver
en 1O for
endeeffektoren

1 R Main Program Looping: Disabled

2 Z Move to: Point_A oint base Tool_flange 5:30% A:9
3 I set: Do0=
4 & Wait: 3005

5 I irearo 500 Low

Femte kommando:

Joint Move 19. Trykk pa legg til-ikonet i programtreet. Gjenta trinn 7 til 9 for & opprette et
nytt veipunkt. Flytt robotarmen i en retning som tydelig skiller seg fra Punkt_

Handling: flytt til A.

posisjon B
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Gi navn til det andre 20. | feltet Navn skriver du inn Point_B som navn i redigeringsfanen Verdi og
vendepunkt klikker pa Bekreft .

Hovedskjermen viser deg det farste opprettede programmet.

® Firstprogram of c8 @ | manpogen

aaaaaaaaaa

uuuuuuuuuuuuuu

Kontroller 21. Trykk pa 3D Viewer-ikonet i hovednavigasjonen.
programmet i 3D- 22. Trykk pa Spill av -knappen nederst pa siden. Nar du er i programtre-
visningsprogrammet skjermen, viser programmet i grgnn farge at det er det gjeldende

programmet som utfares.

i
v}

W win rogram Lo
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23. Nardu eri3D-visnings- og operatgrskjermen, ser du roboten bevege seg.
Pa siden av den tredimensjonale grafikken kan du se numeriske detaljer for
robotdelene, posisjonen, retningen og orienteringen.

&

First Program of CB

Robotame sus "]
UR20 UNIVERSAL ROBOTS

Kontroller 24. Gatil fanen Applikasjon og trykk pa ikonet Kommunikasjon. Legg merke til
programmet i hvordan tilstanden til Digital Out 0 (DO 0) veksler mellom Low og High nar
Kommunikasjon du trykker pa Play -knappen i bunnteksten.

Fist Program of €8 @

.......

Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output ‘Analog Input

00 [l o4 1 a0

001 [0 Dos [u
002 o] 006 |10

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.
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8
8
5
5

Se beskrivelsen av fanen Kommunikasjon i programvarehandboken for

mer informasjon.
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12. Vurdering av nettsikkerhetstrusler

12.1. Generell nettsikkerhet

Beskrivelse Ved a koble en Universal Robot-robot til et nettverk kan det introdusere en
nettsikkerhetsrisiko.
Disse risikoene kan reduseres ved a bruke kvalifisert personell og implementere spesifikk
tiltak for & beskytte robotens nettsikkerhet.
Iverksetting av nettsikkerhetstiltak krever at det foretas en trusselvurdering av
nettsikkerhet.
Hensikten er a:
* ldentifisere trusler
* Definere tillitssoner og kanaler
* Spesifisere kravene til hver komponent i applikasjonen
é ADVARSEL
Unnlatelse av a gjennomfgre en risikovurdering for nettsikkerhet kan
sette roboten i fare.
* Integratoren eller kompetent, kvalifisert personell skal
gjennomfare en risikovurdering av nettsikkerhet.
Kun kompetent, kvalifisert personell som skal vaere ansvarlig for a
bestemme behovet for spesifikke nettsikkerhetstitlak og for a levere de
ngdvendige nettsikkerhetstiltakene.
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Sikkerhetsarkitektur ~ PolyScope X implementerer flere uavhengige sikkerhetslag (Defense in Depth),
slik at et innbrudd i et enkelt lag ikke gir ubegrenset tilgang til systemet.

* Sikre standardinnstillinger. Nettverkstjenester er deaktivert ved levering.
Kun tjenester som eksplisitt er aktivert av en administrator, er tilgjengelige
fra nettverket. Fra og med PolyScope X 10.14 er innkommende
HTTP/HTTPS pa portene 80 og 443 stengt som standard og forblir stengt
ved omstart inntil en administrator aktiverer det.

* Nettverksgrense. En konfigurerbar brannmur begrenser trafikken til angitte
porter og IP-adresser.

* Autentisering. Tre uavhengige passord (Admin, Driftsmodus, Sikkerhet)
beskytter separate funksjonsomrader. SSH statter nokkelbasert
autentisering som et alternativ til passord.

* Autorisasjon. Tillatelsesskjermbilder som er last av administratoren,
begrenser tilgangen til nettverksinnstillinger, programvareoppdateringer,
URCap-administrasjon og servicekonfigurasjon. Adskillelse av driftsmodus
forhindrer endring av programmet under automatisk kjaring.

* Kryptografisk identitet. Roboten har et digitalt sertifikat for sikker
identifikasjon. Selvsignerte og CA-signerte sertifikater stgttes gjennom
innebygd sertifikathandtering.

* Revisjonsspor. Sikkerhetsrelevante konfigurasjonsendringer og hendelser
loggfares, lagres og kan inspiseres ved hjelp av standard revisjonsverktgy.

Integratgren skal gjiennomfgre en vurdering av cybersikkerhetstrusler for a avgjere
om det er behov for ytterligere sikringstiltak for den spesifikke applikasjonen.

12.2. Nettsikkerhetskrav

Beskrivelse A konfigurere nettverket og sikre roboten din krever at du implementerer trusseltiltakene
for nettsikkerhet.
Falg alle kravene far du starter konfigureringen av nettverket, og kontroller at
robotoppsettet er sikkert.

Nettsikkerhet * Driftspersonell ma ha en omfattende forstaelse av generelle
nettsikkerhetsprinsipper og de avanserte teknologiene som brukes i UR-roboten.

* Fysiske sikkerhetstiltak ma iverksettes for a sikre at bare autorisert personell far
fysisk tilgang til roboten.

* Det skal veere tilstrekkelig kontroll med alle tilgangspunkter. For eksempel: laser
pa derer, tilgangssystemer og fysisk adgangskontroll generelt.

é ADVARSEL
Ved a koble roboten til et nettverk som ikke er tilstrekkelig sikret, kan
det introduseres sikkerhetsrisikoer.

* Koble bare roboten din til et sikkert og riktig sikret nettverk.
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Krav til
nettverkskonfigurasjon

* Bare klarerte enheter skal kobles til det lokale nettverket.

* Det ma ikke finnes noen innkommende tilkoblinger fra tilstatende
nettverk til roboten.

* Utgaende tilkoblinger fra roboten skal begrenses for a gi minst mulig
relevante spesifikke havner, protokoller og adresser.

* Bare URCaps og magiske skript fra klarerte partnere kan brukes, og bare
etter at du har verifisert deres gyldighet og integritet

Sikkerhetskrav til
robotoppsett

Endre standardpassordet til et nytt, sterkt passord.
Deaktiver «Magiske filer» nar det ikke aktivt brukes (PolyScope 5).

Deaktiver SSH-tilgang nar det ikke er nadvendig. Foretrekk ngkkelbasert
autentisering fremfor passordbasert autentisering

Sett robotens brannmur til de strengeste innstillingene som er mulig a bruke, og
deaktiver alle ubrukte grensesnitt og tjenester, lukk porter og begrens IP-
adresser.

Lukk ubrukt HTTP/HTTPS-tilgang ved a bruke HTTP-bryteren i Innstillinger >
Sikkerhet > Tjenester (PolyScope X 10.14 og nyere). Hold portene 80 og 443
lukket med mindre det er ngdvendig for PolyScope-nettiigang, REST/Robot API
eller eksternt tilgjengelige URCaps.
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12.3. Retningslinjer for sikring av nettsikkerhet

Beskrivelse Selv om PolyScope inkluderer mange funksjoner som holder nettverksforbindelsen sikker,
kan du finpusse sikkerheten ved a fglge disse retningslinjene:

* For du kobler roboten til et hvilket som helst nettverk, bytt alltid standardpassordet
til et sterkt passord.

passord.

@ Du kan ikke gjenopprette eller tilbakestille et glemt eller mistet
* Lagre alle passord sikkert.

* Bruk de innebygde innstillingene for & begrense nettverkstilgangen til roboten sa
mye som mulig.

* Deaktiver HTTP-bryteren i Innstillinger Sikkerhet > > Tjenester nar roboten ikke
trenger innkommende nettrafikk (PolyScope X 10.14 og nyere). Etter oppgradering
til 10.14 eller nyere ma du kontrollere innstillingen; port 80 apnes ikke lenger
automatisk ved oppstart.

* Noen kommunikasjonsgrensesnitt har ingen metode for & autentisere og kryptere
kommunikasjonen. Dette utgjar en sikkerhetsrisiko. Vurder egnede avbgtende tiltak
basert pa din vurdering av cybersikkerhetstrusler.

* SSH-tunneling (lokal portvideresending) ma brukes for & fa tilgang til
robotgrensesnitt fra andre enheter hvis tilkoblingen krysser grensen til tillitssonen.

* Fjern sensitive data fra roboten fer den tas ut av drift. Vaer spesielt oppmerksom pa
URCaps og dataene i programmappen.

* For a sikre sikker sletting av sveert sensitive data ma du slette eller agdelegge
SD-kortet pa en sikker mate.
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13. Kommunikasjonsnettverk

Feltbuss Du kan bruke Feltbuss-alternativene til a definere og konfigurere familien av industrielle
datanettprotokoller som brukes for distribuert kontroll i sanntid akseptert av PolyScope:

* MODBUS
* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlsafe
* UR Connect
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13.1. MODBUS

Beskrivelse Her kan I/U-signaler for MODBUS-klient (master) konfigureres. Tilkoblinger til MODBUS-
servere (eller slaver) pa spesifiserte IP-adresser kan opprettes med inn-/ut-signaler
(registre eller digitale). Hvert signal har et unikt navn slik at det kan brukes i programmer.

Program nam
B end effectors <@
. @3

oo Application 896

ao
Applcation

s
2 T 8

. ©) WL e (x]
— = N [ _
($) Mounting Frames Grids. End Effectors Motion Profiles Application Variables Program.

e Rotation, Tilt osition, references Layouts CP, Position, Joint, Linear, Optimove Variables configuration

Payload, Cente
{3

Q Varables

Operator
@
e
Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
log, 105 . 05, Joir Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo Log Messages, o
m URCaps emperatures

Max

o peed
-1000.00 mm/s = 1w00% T

< Communication

Modbus: Source

~ Robot
127.0.0. Sequential mode
Wired 10 127001 124 a
Tool 10 Reconnect count: @ MODBUS packet errors: @ Connection status: Not connected =
v Modbus
<+ Add Signal
Source

+ Add Source
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Legg til Du kan tilpasse et signalnavn nar du legger til et signal.
signal Velg signaltype, signalretning og angi frekvens, tidsavbrudd og andre avanserte innstillinger.
Signalet kan bruke én adresse eller flere adresser.

Add Signal X

Signal N
QQSEBEZE 0 Address Range

Address
From To
0 0 1
Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings
Frequency Timeout Slave address
10 Hz v 2s & s &
Close @
h 4
Signalkilde Modbus signalinnstillinger kan redigeres og slettes. Trykk pa Konfigurasjon-knappen for &
redigere, og trykk pa papirkurvi-konet for a slette.
= B modbus &
oo & Communication ot
oo
Hopteaten Modbus: Source @
(i) Y Robot iy o Sequential mode vore
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = =
Tool 10
@ Read Digital Inputs :":%I‘::
* M MODBUS_PLC_IN O oo | W
Source : o o
A + Add Source MODBUS_PLC_OUT O config ) W e,

~+ Addsignal

@ off 100 %
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Programmering | likhet med andre inngangssignaler kan Modbus-signaler overvakes. | programmet, pa
kommandoen Vent, velg Sighalinngang under Ventetype. Velg deretter Modbus-
kilden, det spesifikke inngangssignalet og tilstanden du vil vente pa.

Adresseomrader kan ikke brukes i logiske uttrykk. Programmet kan bare bruke én
adresse, selv om den er en del av et omrade.

Program name |

modbus Ll Main Program
)
1 R Main Program ccce Before Start
EE ccee
Nait T Source Signal input o Configuration
jcation 2 g v Sourcs v o o u o
Lt Signal Input Source MODBUS_PLC_... High 0
=S
@ v Status
- @
Modules e |
program
W \/ Global Functions
S Program
structure
-+ Create New
» p=]
{3
joy Goba
vvvvvvvvv
Operator
&

@ off 100%

Et Modbus-utgangssignal kan konfigureres fra kommandoen Angi.

Program name

= B modbus e Main Program
i ccee Before Start
oo 1 R Main Program cece
o8 » Configuration
Applcation 2 & Wait: MODBUS_PLC == HI
B
fa) Status
8 e o signal o [ e o
(] Source MODBUS_PLC._... High Lo
oo ° Modules e
gram
W ' Global Functions
S Program
structure
Create New
* o +
)
jel Giobal
Operator ~
&

@ off 100 %

13.2. Ethernet/IP

Beskrivelse EtherNet/IP er en nettverksprotokoll som lar roboten koble seqg til en industriell
EtherNet/IP-skanner. Hvis forbindelsen er aktivert, kan du velge handlingen som
forekommer nar et program mister tilkoblingen til EtherNet/IP-skannerenheten.
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Aktiver Slik aktiverer du Ethernet/IP-funksjon i PolyScope X.

Ethernet/IP

a > e nh 2

© settings

v  General
System
Update

v Password
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect

v security

Secure shell

Trykk pa Innstillinger.

Skriv inn administratorpassordet.

Trykk pa Ethernet/IP-adapterknappen for a sla pa.

Services

Trykk pa strekmenyen gverst til venstre pa skjermen.

I menyen til venstre, under sikkerhet, trykker du pa Tjenester.

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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Bruk av
Ethernet/IP

Slik finner du Ethernet/IP-funksjonen i PolyScope X:

| PolyScope X-toppteksten til venstre.
1. Trykk pa Applikasjon-ikonet.
2. Under kommunikasjon, velg Ethernet/IP fra venstre meny.

Velg den aktuelle handlingen fra listen:

PolyScope X ignorerer tapet av EtherNet/IP-tilkoblingen, og hovedprogrammet
fortsetter som normailt.

Pause PolyScope X pauser hovedprogrammet. Programmet fortsetter der det stoppet.
Stopp PolyScope X stopper hovedprogrammet.

Ignorer

Program name
=} Default program a5
00c0

oo <« Communication 66 CC
oo

Appiication

2,
B

“= Connected
- Move

Fen If connectionis lost

& Tool 10 JenoRE v Progam
=

{x}
2 4 Add Source Glabal

Variables
Operator

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

Robot State
@ Active

Dverst til hgyre pa denne skjermen kan du se Ethernet/IP-statusen.

Tilkoblet Roboten er koblet til Ethernet/IP-skanneren.
Ingen Ethernet/IP-enheten kjgrer, men ingen skanner er koblet til robot via
skanner Ethernet/IP.

Deaktivert Ethernet/IP-enhet er ikke aktivert.
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Statte for Det er lagt til statte for & aktivere Ethernet-nettverksdiagnostikk. Nar denne funksjonen er
Ethernet- aktivert, vil trafikken mellom robotens Ethernet/IP-adapter og Ethernet/IP-skanneren bli
diagnostikk samlet i en pcap-fil. Innsamlede data er tilgjengelige som en del av stgttefilen.

—
=* No Scanner

Robot action upon loss of Ethernet/IP input connection for Robot IO or GP registers.

Program Action
IGNORE

Enable network diagnostics (available in Support File)

©

13.3. Profinet

Beskrivelse = PROFINET-nettverksprotokollen aktiverer eller deaktiverer robotens tilkobling til en
industriell PROFINET I/U-kontroller. Hvis forbindelsen er aktivert, kan du velge handlingen
som forekommer nar et program mister PROFINET I/U-kontrollerforbindelsen.

Aktiver Slik aktiverer du PROFINET-funksjonen i PolyScope X.
PROFINET Trykk pa strekmenyen gverst til venstre pa skjermen, og trykk sa pa innstillingene.
I menyen til venstre, under sikkerhet, trykker du pa Tjenester.

Skriv inn administratorpassordet.

Trykk pa PROFINET-knappen for a sla PROFINET pa.

P v =

@ Settings

v General Services

system Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Update | secondary Client interface Ports: 30002, 30012

v Password
| Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Operational Mode
| RealTime Data Exchange (RTDE} Port: 30004
safety

. | Interpreter Mode Socket ort: 30020

' Connection ( ) Modbus TCP Server Port: 502

Network
| Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818

UR Connect

' Security

o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

JROS2 | Ports: 7400-7649

Lock and Close

Secure shell -
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Bruke Du finner PROFINET-funksjonene i PolyScope X slik:

PROFINET
| PolyScope X hovednavigasjon.

1. Trykk pa Applikasjon-ikonet.

2. Under kommunikasjon, velg PROFINET fra venstre meny.

Velg den aktuelle handlingen fra listen:

PolyScope X ignorerer tapet av PROFITNET-tilkoblingen, og programmet
fortsetter som normailt.

PolyScope X pauser hovedprogrammet. Programmet fortsetter der det
stoppet.
Stopp PolyScope X stopper hovedprogrammet.

Ignorer

Pause

— Program name
= Default program ol
o cccc
oo < Communication cccc
oo
Applicati
pplication N
&
~ Robot . =x
0 10 Device Name : =" No Controller Move
Wired /O
Program . . )
Rohot action upon loss of Profinet input from 02T Robot 10 or GP registers =
Tool 11O -
Robet 10} Register Mod. Register Module 2 Program
© . N ogen
' Modbus IGNORE IGNORE IGNORE
ES)
Enable network diagnostics (available in Support File)
~+ Add source 9 PR f=3
o3 Logic
~ Profinet program
Operator P Ad 0.0
Profinet
22116 o}
~ EtherNet/IP Variables
EtherNet/IP
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Diagnostikk Polyscope X har mulighet til & registrere nettverkstrafikk mellom robot og PROFINET I/U-
kontroller. Dette kan brukes til diagnostikk ved problemer med tilkobling.
* For a aktivere dette valget, trykk pa knappen «Aktiver nettverksdiagnostikk» for a
sla pa.
Kommunikasjonsdata blir lagret i en .pcap-fil.

Filen er lagret i Support-filen i systembehandleren. Opptil 50 MB data kan registreres i
diagnosene.

1. Gatil Overskrift og se Systembehandling.
2. Velg programmet du jobber med.

3. Trykk pa ikonet med tre vertikale prikker (kebab-ikon) og velg Eksporter.

w} o
" ynvensaL oBors Programs Information

[ Programs Nome Description

& vRcaps

B tcense 2025 1000

B srperes e

Move Motionprofie
2, Export

e

Modonprofes

Move_HereFinal

MoveHere

4. Velg kommunikasjonsdata i pcap-filen og Lagre.

€ > v > ThisPC > OSDisk (C) > _tdd-flare-1 v G || searcn taa-flare-1 » o T % 5

Organize > New folder ¥ Git & Gitub Maste.. () Beginner'sGuide to... 3 HIML Responsive . [B The Complete Guid
css Name Date modified Ty size

[ End Efectors pcap

_xdd-flare-1

© publisn-aicpommi

© pubiish-patpomaml

= Release Arifac
Information
+ Program
e game: | End Effectorspeap B

Sove o ype: Al (1) B
Descrption o

. Details
A Hide Folders Swve Cance open B

&) scriptFiles
] Move MotionProfile Modified

0 e Modified

[ wotionrofiles Modified

[ Move Herefinal Modified

[ MoveHere Modified

4

5. En popup-melding vises pa hovedskjermen, og viser at du eksportert filen i

programmet.
Ethernet- Nar PROFINET-enheten er aktivert, vil en ny virtuell ethernetport bli opprettet.
portstatus Konfigurasjon av virtuell ethernet-port viser informasjon om gjeldende konfigurerte I1P-

adresse, subnet-maske, gateway og MAC-adresse.
Merk at denne virtuelle porten er forskjellig fra porten konfigurert i innstillingene i Robot-
nettverket.
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13.4. UR Connect

Koble Du ma koble PolyScope X-programvaren til myUR Cloud-tjenesten.
PolyScope X  Du mé finne PIN-koden i myUR-kontoen din.

til myUR 1. Gatil Innstillinger.

Cloud

2. Gatil UR Connect.
3. Trykk pa «Koble til» pa hovedsiden til UR Connect.
4. Legg til PIN-koden din fra myUR.

& Settings
UR Connect

v General

System Enter PIN Code to establish connections

Update

— |

Operational Mode
Safety
Admin

Connection

Network

UR Connect

Security

secure shell

Nar du ser det grgnne ikonet i hayre hjgrne av vinduet, er du koblet til myUR Cloud.

& Settings
UR Connect

v General
System Connected to myUR Cloud
Update You are connected to myUR Cloud. You can now access your data from anywhere.
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

‘Secure shell
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Mislykket
tilkobling

Hvis du ser pa «Feil PIN-kode», ma du sjekke PIN-koden fra myUR.

& Settings

v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Error
Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

Error Encountered

(4] a]e)a][a](<]

Connection to UR Connect failed

Incorrect PIN code

(@ 6o toDiagnostics
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Diagnostikk

Hvis du opplever noe uventet nar UR Connect er aktiv, kan du ga til Diagnostikk.

1.

2.
3.
4

Ga til Innstillinger.

Ga til UR Connect.

Trykk pa de tre prikkene gverst til hgyre.
Velg «Diagnostikk».

& Settings
UR Connect

~v  General

System Connected to myUR Cloud UR Connect

Updat
pdate Welcome to UR Connect Goto Diagnostics

UR Connect is a cloud-based service that allows you to access yc
Password Export Logs

You can also use UR Connect to monitor your robot and receive n

Operational Mode

Connect
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

& Settings
UR Connect

~ General
System UR Connect Diagnostics

Update This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect

Password )
sswol % Run Diagnostics

Operational Mode
Summary
Safety 3 diagnostic(s) found.

Admin Resuits

Connection
(?) Device not connected

Network

UR Connect UR Connect URCap not installed

Security

(D Diagnostics completed

Secure shell
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Eksporter
logg

Det er mulig & eksportere logg fra UR Connect via PolyScope X-programvaren.
Ga til Innstillinger.

Ga til UR Connect.

Trykk pa de tre prikkene gverst til hgyre.

Velg «Eksporter logg»

Velg «Eksporter til myUR» eller «Eksporter til USB».

a bk wnhp =

T, ExportLogs

@ 0

Export to USB
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14. Risikovurdering

Beskrivelse Risikovurderingen er et krav som skal utferes for sgknaden. Programmets risikovurdering
er integratorens ansvar. Brukeren kan ogsa veere integratoren.

Roboten er en delvis komplett maskin. Sikkerheten til robotinstallasjonen avhenger av
verktgyet/endeeffektoren, hindringer og andre maskiner. Parten som utfgrer integreringen
ma bruke 1ISO 12100 og ISO 10218-2 til & foreta risikovurderingen. Teknisk spesifikasjon
ISO/TS 15066 kan gi ytterligere veiledning for samarbeidsanvendelser. Risikovurderingen
skal ta for seg alle oppgaver som kan oppsta i lapet av levetiden til robotapplikasjonen,
inkludert, men ikke begrenset til:

* Oppleering av robotapplikasjonen under oppsett og utvikling av robotprogrammet
* Feilsgking og vedlikehold

* Normal drift av robotprogrammet

En risikovurdering ma utfgres far robotprogrammet slas pa for farste gang.
Risikovurderingen er en gjentakende prosess. Etter fysisk installasjon av roboten, verifiser
tilkoblingene, og fullfgr integreringen. En del av risikovurderingen er & bestemme
sikkerhetskonfigurasjonsinnstillingene, i tillegg til behovet for ekstra nadstopp og/eller
andre sikkerhetstiltak som trengs for den spesifikke robotapplikasjonen.
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Sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger

Identifikasjon av riktige sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger er
en spesielt viktig del av det & utvikle robotapplikasjoner.
Uautorisert tilgang til sikkerhetskonfigurasjonen ma forhindres
ved a aktivere og angi passordbeskyttelse.

é ADVARSEL
Manglende passordbeskyttelse kan fgre til

skade eller dad pa grunn av hensiktsmessige
eller utilsiktede endringer i
konfigurasjonsinnstillinger.

* Angi alltid passordbeskyttelse.

* Konfigurer passordadministrasjon, slik at
tilgangen bare gis til personer som
forstar effekten av endringer.

Noen sikkerhetsfunksjoner er spesielt designet for samkjgrende
robotapplikasjoner. Disse kan konfigureres gjennom
sikkerhetskonfigurasjonsinnstillingene. De brukes til 4 ta hensyn
til risikoer identifisert i risikovurderingen for programmet.

Falgende begrenser roboten, og kan for eksempel pavirke
energioverfgringen til en person via robotarmen, endeeffektoren
og arbeidsstykket.

* Strem- og kraftbegrensning: Brukt for & redusere
klemmekraft og trykk anvendt av roboten i
bevegelsesretningen i tilfelle kollisjoner mellom robot og
operatgr.

* Momentbegrensning: Brukt for a redusere hay overfarbar
energi og kollisjonkraft dersom kollisjon skulle oppsta
mellom operatgr og robot, ved a senke hastigheten til
roboten.

* Hastighetsbegrensning: Brukes for & sikre at hastigheten
er mindre enn den konfigurerte grensen.

Felgende orienteringsinnstillinger brukes for & unnga bevegelser
og redusere eksponering for skarpe kanter og utstikkende deler
mot en person.

* Posisjonsbegrensning av ledd, albue og
verktgy/endeeffektor: Brukes til & redusere risikoer
forbundet med visse kroppsdeler: Unnga bevegelse mot
hode og hals.

* Orienteringsbegrensning for verktgy/endeeffektor:
Brukes for a redusere risiko i forhold til spesielle omrader
og funksjoner pa verktgy/endeeffektor og arbeidsstykke:
Unnga at skarpe kanter peker mot operateren ved a vende
de skarpe kantene innover mot roboten.
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Risikoer Noen sikkerhetsfunksjoner er spesielt designet for alle robotprogrammet. Disse funksjonene
knyttet til kan konfigureres gjennom sikkerhetskonfigurasjonsinnstillingene. De brukes for & ta hensyn
stopping til risiko forbundet med stans av robotprogrammet.

Felgende begrensninger i robotens stopptid og stoppavstand for & sikre at den stanser, vil
skje fgr du nar de konfigurerte grensene. Begge innstillingene pavirker roboten automatisk
for & sikre at grensen ikke overskrides.

 Stopptidsgrense: Brukes for & begrense robotens stopptid.
+ Stoppavstandsgrense: Brukes for & begrense robotens stoppavstand.

Hvis noe av det som er nevnt ovenfor brukes, er det ikke nadvendig a utfare regelmessig
testing av stoppfunksjonen. Robotens sikkerhetskontroll overvaker kontinuerlig.

Hvis roboten er installert i et robotprogram der farer ikke med rimelighet kan elimineres eller
risikoer ikke kan reduseres tilstrekkelig ved bruk av de innebygde sikkerhetsrelaterte funksjonene
(f.eks. ved bruk av et farlig verktgy/endeeffektor, eller farlig prosess), kreves vernestopp.

Q ADVARSEL
A ikke gjennomfare en risikovurdering for programmet kan gke risikoen.

* Utfare alltid en risikovurdering av programmet for forutsigbare risikoer og
feil bruk som med rimelighet kan forutses.

Ved bruk av samarbeidsapplikasjoner skal risikovurderingen inkludere
risiko pa grunn av kollisjoner og feilbruk som med rimelighet kan forutses.

Risikovurderingen skal ta hensyn til:
* Skadens alvorlighetsgrad
* Sannsynlighet for forekomst

* Mulighet for a unnga den farlige situasjonen
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Potensielle Universal Robots identifiserer de potensielle alvorlige farene som ma vurderes av den
farer integreringsansvarlige. Andre betydelige farer kan vaere forbundet med et spesifikt
robotprogram.

* Kuttihuden fra skarpe kanter og skarpe punkter pa verktgy/endeeffektor eller
verktey-/endeeffektor-tilkobling.

* Kutti huden fra skarpe kanter og skarpe punkter pa gjenstander i neerheten.
* Blamerking pa grunn av kontakt.

* Forstuing eller benbrudd pa grunn av stat.

* Konsekvenser fra Igse bolter som holder robotarm eller verktgy/endeeffektor.

* Elementer som faller eller kastes ut av verktayet/endeeffektoren, f.eks. pa grunn av
et darlig grep eller strambrudd.

* Feil forstaelse av hva som styres av flere ngdstoppknapper.
* Feil innstilling av sikkerhetskonfigurasjonsparametere.

* Feil innstillinger pa grunn av uautoriserte endringer til sikkerhetskonfigurasjonenes
parametre.

14.1. Klemfare
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Beskrivelse Klemskader kan unngas ved a fjerne hindringer i disse omradene, ved & plassere roboten
pa en annen mate, eller ved a bruke en kombinasjon av sikkerhetsplan og leddgrenser for
a fierne faren ved a hindre at roboten beveger seg inn i dette arbeidsomradet.

é FORSIKTIG
Plassering av roboten i bestemte omrader kan skape klemfarer som kan
fare til skade.

Som falge av robotarmens fysiske egenskaper bar spesielle omrader pa arbeidsplassen fa
oppmerksomhet angaende klemmefare. Et omrade (venstre) defineres for radiale
bevegelser, nar handledd 1-leddet befinner seg minst 450 mm fra basen til roboten. Det
andre omradet (hoyre) er innen 200 mm fra basen til roboten nar den beveger seg
tangentielt.
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14.2. Stopptid og stoppavstand

Beskrivelse

Ledd 0 (BASE)

Stoppavstand i
meter for 33 %
av 3 kg

Stoppavstand i
meter for 66 %
av 3 kg

Hvis brukerdefinerte innstillinger brukes, er programhastigheten
dynamisk justert for alltid & overholde de valgte grenseneverdiene.

@ Du kan sette brukerdefinert sikkerhet med maksimal stopptid og avstand.

De grafiske dataene for Ledd 0 (base), Ledd 1 (skulder) og Ledd 2 (albue) er gyldige for
stoppeavstand og stoppetid:

* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2

Ledd O-testen ble utfgrt ved & bruke en horisontal bevegelse hvor rotasjonsaksen var
vinkelrett til bakken. Under Ledd 1- og Ledd 2-testene fulgte roboten en vertikal bane hvor
rotasjonsaksene var parallelle til bakken, og stoppet ble utfert mens roboten beveget seg
nedover.

Y-aksen er avstanden mellom der stoppet ble initiert og frem til endelig posisjon.
Nyttelastens tyngdepunkt er ved verktgyflensen.

—@— 100% extension
—8— 66% extension
0.06 —&— 33% extension

o
o
B

Distance [m]

o
o
o

0.00

w
W

66 100
Speed [%]

—&— 100% extension
0.08 -8~ 66% extension
=&~ 33% extension

Distance [m]
e o o
o o o
) s <)

o
o
o

w
W

66 100
Speed [%]
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Stoppavstand i
meter for
maksimal
nyttelast av 3 kg

Ledd 0
(BASE)

Stoppetid i
sekunder for
33 % av 3 kg

Stoppetid i
sekunder for
66 % av 3 kg

Stoppetid i
sekunder for
maksimal
nyttelastav 3

kg

0.10 —&— 100% extension

—8— 66% extension
=&~ 33% extension

Distance [m]
o e o o
o o o o
) 5 o <)

0.00

66
Speed [%]

=
o
IS}

—@— 100% extension
—8— 66% extension
0.08 | —e~ 33% extension

0.04

Time [s]
o
o
I

0.02

w
@

66
Speed [%]

0.10 —@— 100% extension
: —8— 66% extension
=@~ 33% extension

0.08

0.04

Time [s]
o
o
o

0.02

w
w

66
Speed [%]

0.12 —8— 100% extension
—8— 66% extension

—&— 33% extension
0.10

0.08

0.04

Time [s]
o
o
o

0.02

w
")

66
Speed [%]
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Ledd 1
(SKU LDER) —@— 100% extension
0.10{ =@ 66% extension
—8— 33% extension
Stoppavstand i 0.08
0 €
meter for 33 % £ 0.06
av 3 kg 2
ﬁ 0.04
2
0.02
—0
0.00 T
33 66 100
Speed [%]
Stoppavstand i
meter fOI’ 66 % —8— 100% extension
—8— 66% extensio
av3 kg 0.125 —e— 33% eite:;o:
0.100
Z, 0.075
20.050
3
0.025 //
0.000 T it
33 66 100
Speed [%]
Stoppavstand i
metel’ fOI’ —@— 100% extension
. —8— 66% extension
makSIma| 0.15{ =@ 33% extension
nyttelast av 3 kg
Eo10
8
e
)
8 0.05
0.00 _//
33 66 100
Speed [%]
Ledd 1
(SKU LDER) —8— 100% extension
0.12 -8~ 66% extension
—8— 33% extension
Stoppetid i 0.10
sekunder for 33 =0.08
% av 3k [
9 E 0.06
0.04 : :
0.02

33 100

66
Speed [%]

UR3e PolyScope X

189

Brukermanual



14. Risikovurdering

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Stoppetid i
sekunder for
66 % av 3 kg

Stoppetid i
sekunder for
maksimal
nyttelast av 3

kg

Ledd 2 (ALBUE)

Stoppavstand i
meter for 33 %
av 3 kg

Stoppavstand i
meter for 66 %
av 3kg

—@— 100% extension
0.150 { =@ 66% extension
=@~ 33% extension
0.125
70.100
E
£0.075
0.050 ::
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
—8— 100% extension
0.20 -8~ 66% extension
—&— 33% extension
0.15
o
£0.10
E
0.05 :—:
0.00
33 66 100
Speed [%]
—&— 100% extension
0.025
=0.020
£o0.015
T
7
20.010
0.005
0.000
33 66 100
Speed [%]
—8— 100% extension
0.03
E
¥ 0.02
c
S
n
[a]
0.01
0.00

66
Speed [%]
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Stoppavstand i
meter fOI’ 0.05 —@— 100% extension
maksimal 0.04
nyttelast av 3 kg
€0.03
8
=
£0.02
i)
[a)
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
Ledd 2
(ALBUE) —8— 100% extension
0.06
Stoppetid i 0.05
sekunder for -
33 % av 3 kg g0.04
F
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Stoppetid i
Seku ndel’ fOI’ 0.08 1 =@~ 100% extension
(o)
66 % av 3 kg 0.07
0.06
‘v 0.05
£
" 0.04
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Stoppetid i
sekunder for 0.10 | o= 100% extension
maksimal
nyttelastav 3 0.08
kg @
£ 0.06
E
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]
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14.3. Stoppkategorier

Beskrivelse Avhengig av omstendighetene kan roboten initiere tre typer stoppkategorier definert i
henhold til IEC 60204-1. Disse kategoriene er definert i den falgende tabellen.

Stoppkategorier Beskrivelse

0 Stopp roboten ved umiddelbar fierning av stram.

Stopp roboten pa en ordnet, kontrollert mate. Strammen fjernes fra
roboten nar den stoppes.

*Stopp roboten med strgm som er tilgjengelig for stasjonene,

2. samtidig som banen holdes. Drivkraften opprettholdes etter at
roboten er stoppet.

1

*Universal Robots robots kategori 2-stopp er beskrevet som SS1 eller som SS2-type stopp
i henhold til IEC 61800-5-2.
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15. Nedhendelser

Beskrivelse Folg instruksene her for & handtere ngdssituasjoner, for eksempel ved & aktivere
ngdstoppen ved hjelp av den rgde trykkknappen. Denne delen beskriver ogsa hvordan
man manuelt flytter systemet uten kraft.

15.1. Ngdstopp

Beskrivelse Nadstopp eller E-stopp er den r@gde trykknappen pa handkontrollen. Trykk pa ngdstopp-
trykknappen for a stoppe alle robotbevegelser. Aktivering av nadstoppknappen forarsaker
en stoppkategori én (IEC 60204-1).
Nadstopp er ikke vernestopp (ISO 12100).
Ikke bruk ngdstoppknappen til rutinemessig stopp eller som erstatning for normale
avstengings- eller stremavbruddsprosedyrer.

Nadstopp er supplerende sikkerhetstiltak som ikke forhindrer personskader.
Risikovurderingen av robotapplikasjonen avgjer om det er behov for flere
ngdstoppknapper. Nadstoppfunksjonen og utlgseren ma vaere i samsvar med ISO 13850.
Nar et ngdstopp er utlgst, lases trykknappen i den stillingen. Derfor ma ngdstoppet hver
gang det aktiveres, tilbakestilles manuelt ved hjelp av trykknappen som utlgste stoppet.
Far du tilbakestiller ngdstoppknappen, ma du visuelt identifisere og vurdere arsaken til at
ngdstoppet ble utlast. Det kreves en visuell vurdering av alt utstyret i applikasjonen. Nar
problemet er Igst, ma du tilbakestille n@dstoppknappen.

Slik tilbakestiller du nedstoppknappen

1. Hold inne trykknappen og vri med klokken til lasen apner seg.
Du vil fgle at lasen lgsner, noe som indikerer at trykknappen er tilbakestilt.
Bekreft situasjonen og om ngdstoppet skal tilbakestilles.

. Etter tilbakestilling av nadstoppen, gjenopprett strammen til roboten og gjenoppta
driften.
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15.2. Bevegelse uten motorstrgm

Beskrivelse | tilfellet av en nadssituasjon, nar det enten er umulig eller ikke gnskelig & sla pa roboten,
kan du bruke tvungen tilbakekjgring for a flytte robotarmen.

Tvungen tilbakedriving krever at du ma skyve eller dra robotarmen hardt for & flytte leddet.
Sterre robotarmer kan kreve mer enn én person for a flytte leddet.

Hver leddbrems har en friksjonskobling som muliggjer bevegelse ved dreiemoment med
hey kraft. Tvungen tilbakekjaring krever stor kraft, og én eller flere personer kan veere
ngdvendig for a flytte roboten.

| klemsituasjoner kreves det to eller flere personer for & utfgre tvungen revers. | noen
situasjoner ma to eller flere personer demontere robotarmen.

Personell som bruker UR-roboten, skal fa opplaering i @ respondere pa nedhendelser. Det
skal gis supplerende opplysninger om integrering.

é ADVARSEL
Risiko pa grunn av brudd pa eller fall pa en robotarm som ikke stgttes,
kan forarsake skade eller ded.

* lkke demonter roboten under en ngdssituasjon.

¢ Stett robotarmen far du kutter strammen.

A flytte robotarmen manuelt er kun ment for ngdssituasjoner og under
vedlikehold. Unadvendig bevegelse av robotarmen kan fare til skade pa
eiendom.

* lkke flytt leddet mer enn 160 grader for a sikre at roboten kan finne
sin opprinnelige fysiske posisjon.

* Flytt ikke leddet mer enn ngdvendig.
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15.3. Operasjonsmodus

Beskrivelse Du far tilgang til og aktiverer forskjellige moduser ved a bruke Handkontroll eller
Instrumentbord-serveren. Hvis en ekstern modusvelger er integrert, kontrollerer den
modusene - ikke PolyScope eller Instrumentbord-serveren.

Automatisk modus Nar denne modusen er aktivert, kan robotarmen kun kjgre et program
med forhandsdefinerte oppgaver. Du kan ikke endre eller lagre programmer og
installasjoner.

Manuell modus Nar dennem modusen er aktivert, kan du programmere roboten. Du kan
endre eller lagre programmer og installasjoner. Hastighetene brukt i manuell modus ma
begrenses for & hindre skade. Nar roboten opererer i manuell modus, kan en person
befinne seg innenfor robotens rekkevidde. Hastigheten ma vaere begrenset til den verdien
som er riktig for risikovurderingen av programmet.

é ADVARSEL
Skade kan oppsta hvis den hgye hastigheten som benyttes mens
roboten er i manuell modus, er for hgy.

GjenopprettingsmodusDenne modusen aktiveres nar en sikkerhetsgrense fra den aktive
grensen brytes, robotarmen utfarer et kategori 0-stopp. Hvis en aktiv sikkerhetsgrense
brytes, slik som en leddposisjonsgrense eller en sikkerhetsgrense, nar robotarmen er slatt
pa, starter den opp i gjenopprettingsmodus. Dette gjer det mulig a flytte robotarmen tilbake
innenfor sikkerhetsgrensene. | gjenopprettingsmodus er bevegelsen av robotarmen
begrenset av en fastsatt grense som du ikke kan justere.

Heyhastighet manuell modusNar denne funksjonen er aktivert, kan du midlertidig
overstige standard fartsgrense for verktayet og albuen.

Roboten utfgrer en sikker stopp i manuell modus, hvis en treposisjonsaktiverende enhet er
konfigurert, og enten slippes (ikke trykkes) eller trykkes helt inn.

Hvis man bytter mellom automatisk modus til manuell modus, kreves det at den
treposisjonsaktiverende enheten frigjares fullstendig og trykkes pa nytt for at roboten skal
kunne bevege seg. Ved bruk av hgyhastighet manuell modus, kan du bruke
sikkerhetsleddgrenser eller sikkerhetsplan for & begrense robotens bevegelsesomrade.

I (:D Etter fem minutter med inaktivitet tilbakestilles fartsgrensen til standard.

Slik aktiverer du 1. Trykk Applikasjon og velg Sikkerhet.

manuell 2. Gatil alternativer for Treposisjonsaktiverende enhet.

heyhastighet 3. Pasiden skyver du knappen for Tillat manuell hgyhastighetsmodus.
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Modusbytte Driftsmodus Manuell Automatisk
Flytt roboten med +/- pa Flytt-fanen X
Freedrive X
Utfer programmer Redusert hastighet* X
Rediger og lagre program X

*Hvis en treposisjonsaktiverende enhet er konfigurert, betjenes roboten ved manuell
redusert hastighet safremt ikke manuell hgyhastighetsmodus er aktivert.

é ADVARSEL
* Eventuelle suspenderte garantier ma returneres til full funksjonalitet fer du
velger automatisk modus.

* Nar det er mulig, skal Manuell modus bare brukes nar alle personer star
utenfor sikringsplassen.

* Hvis det brukes en ekstern modusvelger, ma den plasseres utenfor
sikringsplassen.

* Ingen skal ga inn i eller sta innenfor sikringsplassen i Automatisk modus,
med mindre vernestopp brukes eller samarbeidsapplikasjonen valideres
for begrensning av kraft og effekt (PFL).

Treposisjonsaktiverende Nar en treposisjonsaktiverende enhet brukes, og roboten er i manuell modus,

enhet krever bevegelse at du trykker den treposisjonsaktiverende enheten til
midtstilling. Den treposisjonsaktiverende enheten har ingen effekt i
automatisk modus.

* Noen UR robotstgrrelser er ikke nadvendigvis utstyrt
med en treposisjonsaktiverende enhet. Hvis
risikovurderingen krever den aktiverende enheten,
ma en 3PE handkontroll brukes.

En 3PE handkontroll (3PE TP) anbefales for programmering. Hvis en annen
person kan vaere innenfor sikringsplassen i Manuell modus, kan en ekstra
enhet integreres og konfigureres for den ekstra personens bruk.

Veksling For & bytte mellom moduser, i hayre header, velg profilikonet for & vise modusvalg.
mellom modi * Automatisk indikerer at driftsmodusen til roboten er satt til automatisk.

* Manuell indikerer at driftsmodusen til roboten er satt til manuell.
PolyScope X er automatisk i manuell modus nar sikkerhets-l/O-konfigurasjonen med
treposisjonsaktiverende enhet er aktivert.
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Velg ekstern Det er bare mulig a endre den eksterne modusen nar du har endret driftsmodus til
modus «Automatisk».
Dersom du endrer ekstern modus fra «ekstern» til «lokal» vil driftsmodusen ga tilbake til

«manuell».

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Position

Joint speed

Planes

Input

output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

@ Manual Automatic

Select Remote mode

Switch to automati d mode to change R

Local Remote
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16. lgangkjaring

Beskrivelse Felgende tester ma utfares far du bruker robotprogrammet for farste gang, eller etter
eventuelle endringer.

* Kontroller at alle sikkerhetsinnganger og -utganger er riktig tilkoblet.

* Test at alle tilkoblede sikkerhetsinnganger og -utganger, inkludert enheter som er
felles for flere maskiner eller roboter, fungerer som de skal.

* Test ngdstoppknapper og -innganger for verifisere robotstans og at bremsene
kobles inn.

* Test vernestopp-innganger for a verifisere at robotbevegelsen stopper. Hvis
vernestopp-tilbakestilling er konfigurert, sjekk at den fungerer som den skal.

* Se pa initialiseringsskjermen, aktiver redusert inngang og verifiser skjermens
endringer.

* Endre driftsmodus for a verifisere at modusikonet endres i @vre hgyre hjgrne av
PolyScope-skjermen.

* Test den treposisjonsaktiverende enheten for & verifisere at trykk til midtstilling
muliggjer bevegelse i manuell modus med redusert hastighet.

* Hvis Nadstopp-funksjonen blir brukt, trykk pa knappen push-knappen for Naedstopp
og kontroller at det stopper hele systemet.

* Kjor en test av systemet som er koblet til sikkerhetsl/O-signaler, i avsnittet for
installasjon for & verifisere at utgangsendringene blir oppdaget.

* Avgjer igangkjgringskravene til robotprogrammet ditt.
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1/. Transport

Beskrivelse Bare transporter roboten i originalemballasjen. Lagre emballasjen pa et tart sted hvis du vil
flytte roboten senere.
Laft begge rarene til robotarmen samtidig nar du flytter den fra emballasjen til
installasjonsstedet. Hold roboten pa plass inntil alle festeskruene er skrudd fast pa
undersiden av roboten.
Laft kontrollboksen med handtaket.

A ADVARSEL
Feil lafteteknikker eller bruk av feil lafteutstyr kan fare til skader.
* Unnga a overbelaste rygg eller andre kroppsdeler nar utstyret Igftes.
* Bruk egnet Igfteutstyr.
* Alle regionale og nasjonale retningslinjer for lgfting skal falges.

* Searg for @ montere roboten i henhold til instruksjonene i Mekanisk
grensesnitt.

If the robot is attached to 3rd third-party application/ installation during transport,
please refer to the following:

* Transporting the robot without its original packaging will void all warranties
provided by Universal Robots A/S.

* Ifthe robot is transported as part of a prefabricated solution, securely
mounted, and in full compliance with the recommendations outlined
below, it is not considered a breach of warranty.

Ansvarsfraskrivelse Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for eventuelle skader som skyldes
transport av utstyret.
Se anbefalingene for transport uten emballasje pa: universal-robots.com/manuals
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17.1. Transport uten emballasje

Beskrivelse Universal Robots anbefaler alltid & transportere roboten i originalemballasjen.
Disse anbefalingene er skrevet for & redusere ugnskede vibrasjoner i ledd og
bremsesystemer, samt redusere leddrotasjon.

Hvis roboten transporteres uten originalemballasjen, se felgende retningslinjer:

* Brett roboten sa mye som mulig - ikke transporter roboten i singularitet-posisjon.
* Flytt tyngdepunktet i roboten sa naer basen som mulig.
* Fest hver rgr til en solid overflate pa to ulike punkter pa rgret.

* Fest eventuelle tilknyttede endeeffektorer stadig i alle tre akser.

Trans
port

Brett roboten sa mye som mulig. ﬁ Q

Ikke transporter i utstrakt tilstand.
(singularitet-posisjon)

Fest rarene til en solid overflate.
Fest den tilknyttede endeeffektoren i
tre akser.
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17.2. Lagring av handkontroll

Beskrivelse Operatgren ma ha en klar forstaelse av hva e-Stop pa handkontrollen pavirker. For
eksempel kan det veere forvirring med en multirobotinstallasjon. Det bar tydeliggjgres om
ngdstoppet pa handkontrollen stopper hele installasjonen eller kun den tilkoblede roboten.
Hvis det kan vaere forvigging, lagre handkontrollen slik at e-Stop-knappen ikke er synlig
eller brukbar.

17.3. Langtidslagring

Beskrivelse Denne delen beskriver generelle retningslinjer for langtidslagring av roboter og
reservedeler.
Dette gjelder for alle robotgenerasjoner og reservedeler.

En robot anses som langtidslagret nar den er lagret i en periode pa 6 maneder eller mer.

Veiledninger For & holde roboten og reservedelene i best mulig stand, anbefales det a falge vanlig god
praksis, som er fglgende:

* Lagringstemperatur: 10 °C-30 °C
* Luftfuktighet: RH 20-60 %

* Universal Robots anbefaler & pakke ut og starte robotene minst en gang i aret og
la dem kjgre et program med lett belastning som roterer alle leddene minst 90
grader 5 ganger i hver retning, slik at smgremidlene blir fordelt.

Hvis mulig, monter ogsa reservedelsledd pa en arm og utfar samme
operasjonsrutine.

* I sjeldne tilfeller kan det veere n@dvendig & tgrke av robotene etter oppbevaring for
a fierne overfladig smaremiddel som kan ha lekket ut av tetningene.

* Batteriet er designet for a vare i hele robotens levetid og vil ikke lades nar det
tilferes stregm til systemet. Batteriets levetid er 8 til 10 &r, men for e-Series og UR
Series kan det byttes ut.

* Flashminne kan miste datakapasiteten over tid, og det er derfor en potensiell risiko
for at dataene pa f.eks. SD-kortet ma flashes pa nytt.
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18. Vedlikehold og reparasjon

Beskrivelse Alt vedlikeholdsarbeid, inspeksjon og kalibrering skal utferes i samsvar med alle
sikkerhetsinstruksjoner i denne handboken, UR Service Manual, og i henhold til lokale
krav.

Reparasjonsarbeid skal bare gjgres av Universal Robots. Oppleerte individer valgt av
klienten kan gjare reparasjonsarbeidet, gitt at de falger servicehandboken.

Sikkerhetfor  Formalet med vedlikehold og reparasjon er a sikre at systemet fungerer som forventet.

vedlikehold Nar du utfarer arbeid pa robotarmen eller kontrollboksen, ma du fglge alle prosedyrer og
advarsler nedenfor.

é ADVARSEL
A ikke falge noen av sikkerhetspraksisene som er oppfart nedenfor, kan
fore til skade.

* Koble fra stramkabelen fra bunnen av kontrollboksen for a sikre at
den er helt uten strem. Sla av eventuell annen energikilde som er
koblet til robotarmen eller kontrollboksen. Ta nadvendige
forholdsregler for & hindre at andre personer fra a koble til stram
under reparasjonsperioden.

* Kontroller jordforbindelsen fer du setter strgm pa systemet.

* Observer ESD-forskrifter nar deler av robotarmen eller
kontrollboksen demonteres.

* Unnga at vann og stev kommer inn i robotarmen eller
kontrollboksen.
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Sikkerhet for

vedlikehold A ADVARSEL
Manglende plass til kontrollboksen med dgren helt &pen kan fore til

perspnskade.

Gi minst 915 mm plass for a kunne holde dgren til kontrollboksen
helt apen og for a gi atkomst for betjening.

C} ADVARSEL: ELEKTRISITET

A demontere stramforsyningen til kontrollboksen rett etter at den er slatt
av, kan medfgre fare for skade pa grunn av elektriske farer.

* Unnga a demontere stremforsyningen inne i kontrollboksen,
ettersom hgye spenninger (opptil 600 V) kan veere til stede inne i
disse stremforsyningene i flere timer etter at kontrollboksen er slatt
av.

Etter feilsgking, vedlikehold og reparasjonsarbeid, ma du sgrge for at sikkerhetskravene
overholdes. Overhold nasjonale eller regionale arbeidssikkerhetsforskrifter. Korrekt
funksjon av alle sikkerhetsfunksjonsinnstillingene skal ogsa testes og bekreftes.

18.1. Test stoppeevnen

Beskrivelse Test regelmessig for a finne ut om stoppfunksjonen er forringet. Jkte stopptider kan kreve
at sikringen endres, med eventuelle endringer i installasjonen. Hvis
sikkerhetsfunksjonenes stopptid og/eller stoppdistanse brukes og er grunnlaget for
risikoreduksjonsstrategien, er det ikke ngdvendig med overvaking eller testing av
stoppfunksjonen. Roboten overvaker kontinuerlig.
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18.2. Rengjering og inspeksjon av robotarm

Beskrivelse Som en del av regelmessig vedlikehold kan robotarmen rengjgres i samsvar med
anbefalingene i denne handboken og lokale krav.

Rengjaringsmetoder

For a fierne stav, smuss eller olje pa robotarmen og/eller handkontrollen, bruk
ganske enkelt en klut i kombinasjon med et av rengjeringsmidlene nedenfor.

Overflatebearbeiding: Far bruk av Igsningen ovenfor ma overflatene tilberedes
ved a fjerne lgs jord og skitt.

Rengjgringsmidler:
* Vann
* 70 % isopropanol
* 10% etanol

* 10% nafta (brukes for & fjerne fett.)

Bruk: Lgsningen pafares vanligvis pa overflaten som trenger rengjering ved hjelp
av en sprayflaske, barste, svamp eller klut. Den kan paferes direkte eller fortynnes
ytterligere, avhengig av graden av forurensning og typen overflate som rengjgres.
Agitasjon: For krevende flekker eller svaert skithe omrader. Lasningen kan
bearbeides med en barste, skrubb eller annen mekanisk innretning for & lgsne
forurensningen.

Hviletid: Hvis det er ngdvendig, kan lgsningen hvile pa overflaten i opptil fem
minutter for & penetrere og lgse opp miljggiftene pa en effektiv mate.

Skylling: Etter hviletiden skylles overflaten vanligvis grundig med vann for a fierne
de opplgste forurensningene og eventuelle gjenvaerende rester av
rengjeringsmidler. Det er viktig a sikre skylle grundig for & hindre at rester
forarsaker skade eller utgjgr en sikkerhetsfare.

Terking: Den rengjorte overflaten kan sta for a lufttarke eller tarkes med handkleer.

é ADVARSEL
IKKE BRUK BLEKEMIDLER i noen fortynnet rengjeringslgsning.
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A

ADVARSEL

Fett er irriterende og kan forarsake en allergisk reaksjon. Kontakt, innanding eller
svelging kan forarsake sykdom eller skade. For a forhindre sykdom eller skade,
ma du fglge folgende:

* KLARGJQRING:
* Serg for at omradet er godt ventilert.

* lkke oppbevar mat eller drikke i naerheten av roboten eller
rengjgringsmidlene.

* Sorg for at en gyeskyllestasjon er i naerheten.
* Samle det ngdvendige verneustyret (hansker, vernebriller)
* BRUK:

* Beskyttelseshansker: oljebestandige hansker (nitril) som er
ugjennomtrengelige og motstandsdyktige mot produktet.

* @yevern anbefales for & unnga utilsiktet kontakt av fett med gynene.
* MA IKKE INNTAS.
* Ved eventuell

* kontakt med hud, vask med vann og en mild sape

* hudreaksjon, fa medisinsk hjelp

* kontakt med gynene, bruk en gyestasjon og fa medisinsk tilsyn.

* innanding av damp eller inntak av fett, f& medisinsk tilsyn
* Etter arbeid med fett,

* rengjor forurenset arbeidsoverflate.

* kast alle brukte filler eller papir som brukes til rengjering pa en
ansvarlig mate.

* Kontakt med barn og dyr er forbudt.
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Inspeksjonsplan
for robotarm

Inspeksjonsplan
for robotarm

Inspeksjonsplan
for robotarm

Tabellen nedenfor er en sjekkliste med inspeksjonstypene anbefalt av Universal
Robots. Utfar inspeksjoner regelmessig, som anbefalt etter tabellen. Enhver referert
del som befinner seg i en uakseptabel tilstand ma rettes eller utskiftes.

Inspeksjonshandlingstype Tidsramme
s . To ganger i :
M I Arl
anedlig et rlig

1 Inspiser flate ringer V X

2. Kontroller robotkabel \Y, X

Kontroller \Y, X
robotkabeltilkobling

4 Sjekk robotarmfestets F X

bolter *
5 Sjekk verktayfestets F X
bolter *

6 Rundslynge F X
Bruk av komprimert luft for & rengjere robotarmen kan skade
robotarmens komponenter.

* Aldri bruk komprimert luft for & rengjere robotarmen.

Flytt robotarmen til nullposisjonen, hvis mulig.

Sla av og koble stremkabelen fra kontrollboksen.

Inspiser kabelen mellom kontrollboksen og robotarmen for skader.
Kontroller at basens monteringsbolter er stramme.

Kontroller at verktayflensens bolter er stramme.

o gk W=

Inspiser de flate ringene for slitasje og skader.

* Skift ut ringene hvis de er utslitte eller skadet.

Hvis det observeres skade pa roboten innen garantiperioden, ta
kontakt med distributaren som du kjgpte roboten fra.
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Inspeksjon 1. Avvikle alle verktgy(er) montert(e) del(er) eller angi TCP / nyttelast / tyngdepunkt i
folge verktayspesifikasjoner.

2. For aflytte robotarmen i Freedrive:

* Pa en 3PE-handkontroll, trykk kort, slipp og trykk kort igjen for a holde 3PE-
knappen i denne posisjonen.

Stremknapp 3PE-knapp

3. Trekk/skyv roboten til en horisontalt langstrakt posisjon og frigjar.

QIO 9
==\

4. Verifiser at robotarmen kan opprettholde posisjonen sin uten statte og uten & aktivere
Freedrive.

18.3. Rengjeringav TP og CB

Rengjaring av Bruk et mildt, industrielt rengjaringsmiddel uten tynningsmidler eller aggressive
bergringsskjermen tilsetninger. Ikke bruk et slipemiddel for & terke ned skjermen. Universale roboter
til handkontrollen fremmer ikke bestemte rengjgringsmidler.

Rengjering av Tark av Kontrollboks med en fuktig klut ved behov.
kontrollboksen Falg rengjgringsanbefalingen som er oppfart i brukermanualen.
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Skift ut filtrenei  Det er et filter pa hver side av kontrollboksen.

kontrollboksen 1

2.

Fjern forsiktig den ytre plastrammen ved & dra de r@gde pilene, som vist pa bildene
nedenfor i figur 3.7. Rammen vipper utover.

Skift ut filtrene.

Figur 3.7. Skift ut filtrene i kontrollboksen.
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19. Avhending og milj@

Beskrivelse

Universal Robots-roboter ma bortskaffes i henhold til gjeldende nasjonale lover, forskrifter
og standarder. dette ansvaret hviler pa eieren av roboten.

UR-roboter er produsert i samsvar med begrenset bruk av miljgfarlige stoffer for & beskytte
miljget, som definert av EUs RoHS-direktiv 2011/65/EU. Hvis roboter (robotarm,
kontrollboks, handkontroll) returneres til Universal Robots Danmark, sa ordnes
deponeringen av Universal Robots A/S.

Deponeringsgebyret for UR-roboter som selges pa det danske markedet er forhandsbetalt
til DPA-systemet av Universal Robots A/S. Importerer i land som omfattes av det
europeiske WEEE-direktivet 2012/19/EU ma lage sin egen pamelding til det nasjonale
WEEE-registeret i sitt land. Avgiften er vanligvis mindre enn 1€/robot.

Du finner en liste over nasjonale registre her: hitps://www.ewrn.org/national-registers.
Sok etter Global Compliance her: https://www.universal-robots.com/download.
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Stofferi Robotarm
UR-roboten * Raor, baseflens, verktgymonteringsbrakett: anodert aluminium
* Leddhus: pulverbelagt aluminium
* Svarte bandtetningsringer: AEM-gummi
* ekstra glidelasring under svart band: formet svart plast
* Endestykker/-lokk: PC/ASA-plast

* Mindre mekaniske komponenter, f.eks. skruer, muttere, avstandsstykker (stal,
messing og plast)

* Tradbunter med kobbertrad og mindre mekaniske komponenter, f.eks. skruer,
muttere, avstandsstykker (stal, messing og plast)

Robotarmledd (intern)
* Gir: Stal og fett (beskrevet i servicehandboken)
* Motorer: jernkjerne med kobbertrader

* Tradbunter med kobbertrader, PCB-er, ulike elektroniske komponenter og
mindre mekaniske komponenter

* Leddpakninger og O-ringer inneholder en liten mengde PFAS, som er et stoff
innenfor PTFE (vanligvis kjent som teflonT™).

* Fett: syntetisk + mineralolje med et fortykningsmiddel av enten litumkompleks
sape eller urea. Inneholder molybdenum.

* Avhengig av modell og produksjonsdato kan fargen pa fettet vaere gul,
magenta, mark rosa, rad, grgnn.

* Servicehandboken beskriver handtering av forholdsregler og
Sikkerhetsdatablader om fett

Kontrollboks
* Kabinett (innkapsling): pulverbelagt stal
* Standard kontrollboks

* Aluminiumsplatehus (innvendig i kabinettet). Dette er ogsa huset til OEM-
kontrolleren.

* Standard kontrollboks og OEM-kontroller.

* Tradbunter med kobbertrader, PCB-er, ulike elektroniske komponenter,
plastforbindelser og mindre mekaniske komponenter, f.eks. skruer, muttere,
avstandsstykker (stal, messing og plast)

* Etlitiumbatteri er monterti en PCB. Se servicehandboken for hvordan den skal
fiernes.
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20.1. sammenstillingserklaering (original)
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UNIVERSAL ROBOTS

Manufacturer:

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

Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

David Brandt, Vice President and Chief 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 (CB5 v5.X, X is 5 or higher),
Function: | standard length cables & with or without UR 3PE teach pendant Function is determined by the completed

machine (robot application or cell with end-effector, intended use and application program).

Model: | UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) with the standard control box (model CB5 v5.X, where X

is 5 or higher)

Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum payload.

. . . NOTE: This DOl is NOT applicable for use with the OEM Controller,
Serial Number: | Starting XY 245000000 and higher See ggntm,,er markings.
Factory

year Sequential numbering, restarting at 0 each year
e-Series 3=UR3e, 5=URb5e, 7 =URT7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2 = UR10e (12kg payload), 6 = UR16e

Incorporation: | Universal Robots’ e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e and UR16e) with CB5 v5.X 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.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfilling 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 VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.
See the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives & Article 6 of the EMC Directive:
() ENISO 10218-1:2011 X () ENISO 13850:2015 (I EN 61000-3-3: 2013

(1) ENIS012100:2010 (1)(I) EN IEC 60204-1:2018 as applicable | (Ill) EN 61000-6-1:2007 & 2019
() 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 | (1)(I1) EN 60947-5-5:1997+A2:2017 (M) EN IEC 61000-6-3:2007 & 2021
(1) 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:

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

() 1S0O 9409-1:2004 [Type 50-4-Mé6]
(I) 1SO/TS 15066:2016 as applicable
(1) EN 60068-2-1: 2007

(1) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2009

(1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
(1) EN 60529:1991/A2/AC:2019
(1) EN IEC 61000-3-2:2019/A2:2024

(1) EN IEC 61000-6-4:2023
(1) 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, 30 March 2026

/

/ 1/ /

Gtk o Sl

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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20.2. Erklzeringer og sertifikater

Oversettelse av de originale instruksjonene

EU Sammenstillingserklaering (DOI) (i samsvar med 2006/42/EF vedlegg Il B)

Produsent

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Denmark

Person i gruppen med autorisasjon
for & kompilere den tekniske filen

David Brandt
Visepresident og teknologidirektar, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S Danmark

Beskrivelse og identifisering av den eller de delvis ferdigstilte maskinene:

Produkt og funksjon:

Industrirobot, flerfunksjonell, flerakset manipulator med standard
kontrollboks (CB5 v5.X, der X er 5 eller hgyere), kabler & i
standardlengde med eller uten UR 3PE-programmeringsenhet.
Funksjonen avgjgres av den ferdigstilte maskinen (robotapplikasjon
eller celle med endeeffektor, tiltenkt bruk og applikatorprogram).

Modell :

UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-serien) med standard
kontrollboks (modell CB5 v5.X, der X er 5 eller hgyere)

» Effektivt f.0.m. oktober 2020: Handkontroller som er

treposisjonsaktiverende (3PE TP) og standard handkontroller
(TP).

* Effektivt f.0.m. mai 2021: UR10e spesifikasjonsforbedring til
12,5 kg maksimal nyttelast.

Merk:

Denne DOI-en kan IKKE brukes med OEM-kontrolleren. Se merkingen pa
kontrolleren

Serienummer:

Start XY 2450 000000g heyere
Fabrikkar ¢_gerien 3 = UR3e, 5 = URbe, 7 = UR7e, 0 = UR10e, 1 = UR12e, 2 =
UR10e (12 kg nyttelast), 6 = UR16e sekvensiell nymmerering, starter pa 0 hvert ar

Innlemmelse:

Universal Robots’ e-serie (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e og
UR16e) med CB5 v5.X skal kun tas i bruk etter & ha blitt integrert i en
ferdig, komplett maskin (robotapplikasjon eller celle) som er i samsvar
med bestemmelsene i maskindirektivet og andre gjeldende direktiver.

beskrevet nedenfor:

samsvarserklaeringen (DOC).

Det erkleeres at ovenstdende produkter oppfyller, for det som leveres, falgende direktiver, som

Nar denne delvis ferdigstilte maskinen integreres og blir en komplett maskin, er integratgren ansvarlig for at
den ferdige maskinen oppfyller alle gjeldende direktiver, paferer CE-merket og utsteder

I. Maskindirektivet 2006/42/EF

Felgende grunnleggende krav er oppfylt: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5,1.2.1,
1.2.4.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 med 3PE TP,
1.5.1,152,155,15.6,1.5.8,15.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,
4.1.2.3,4.1.3,4.3.3, vedlegg VI. Det er erklaert at den relevante
tekniske dokumentasjonen er samlet inn i henhold til del B av anneks
Vii i Maskindirektivet.

II. Lavspenningsdirektivet
2014/35/EU

Henviser til Lavspenningsdirektivet og de harmoniserte standardene
som brukes nedenfor.

[ll. EMC-direktivet 2014/30/EU

Henviser til Direktivet for elektromagnetisk kompatibilitet og de
harmoniserte standardene som brukes nedenfor.
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EMC-direktivet:

& Se de harmoniserte standardene som er brukt, som nevnt i artikkel 7(2) i MD-direktivene og artikkel 6 i

(D ENI1SO 10218-1:2011 *

() EN1SO 12100:2010

(I EN ISO 13732-1:2008 der
det er relevant

() EN ISO 13849-1:2015 *
2023-utgaven har ingen
relevante endringer

() EN ISO 13849-2:2012

* Se TUV Rheinland-sertifikater

() ENI1SO 13850:2015

(D(I1) EN IEC 60204-1:2018 der det
er relevant

(I EN IEC 60320-1:2021

(I EN IEC 60664-1:2006 og 2020
((H(I) EN 60947-5-5:1997+A2:2017
(1) EN IEC 60947-5-8:2021

(1) EN 61000-3-3: 2013

(111 EN 61000-6-1:2007 & 2019
UR3e, UR5e & KUN UR7e

(Il EN 61000-6-2:2005 & 2019
(Il EN 61000-6-2:2005 & 2019
(I EN IEC 61000-6-3:2007 &
2021

KUN UR3e, UR5e og UR7e

Henvisning til andre brukte teknis

ke standarder og spesifikasjoner:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-
M6]

(I) ISO/TS 15066:2016 som det
matte passe

(111) EN 60068-2-1: 2007

(Il) EN 60068-2-27:2009

(Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
(I) EN 60529:1991/A2/AC:2019
(Ill) EN IEC 61000-3-
2:2019/A2:2024

(1) EN 60068-2-2:2007

(1) EN IEC 61000-6-4:2023

(1) EN 61326-3-1: 2017
[Industrielle lokasjoner SIL 2]

(I IEC 61784-3:2021/AMD1:2024
[SIL2]

Produsenten, eller hans autoriserte representant, skal sende relevant informasjon om den delvis ferdigstilte
maskinen som svar pa en begrunnet forespgrsel fra nasjonale myndigheter.

Godkjenning av komplett kvalitetssikringssystem av det notifiserte organet Bureau Veritas: ISO 9001-
sertifikat nr. DK019348, ISO 14001-sertifikat DK019349 og ISO 45001-sertifikat nr. DK019350.

Odense, Danmark, 30. mars 2026

@

pa UR-nettstedet.

20.3. Sertifisering

av UR3e

Denne DOI-en kan endres uten varsel. Den nyeste brukermanualen og DOI-en er tilgjengelig

Beskrivelse

Tredjeparts sertifisering er frivillig. Men for & yte den beste servicen til

robotintegreringsansvarlige, velger Universal Robots a sertifisere vare roboter via
felgende anerkjente testinstitutter.
Du kan finne kopier av alle sertifikatene i kapittelet: Sertifikater.

UR3e PolyScope X

215

Brukermanual



20. Erklaeringer og sertifikater

R
UNIVERSAL ROBOTS

Sertifisering

Tredjeparts
sertifisering for
leverandgrer

Testsertifisering
for produsent

S

A

. @
TUVRheinland

EN I1SO 102181
EN I1SO 13849-1

TUV
Rheinland

W, tuv.com

1D 0007000000

Sertifikat av TUV Rheinland i samsvar med
ENISO 10218-1 og EN ISO 13849-1. TUV
Rheinland star for sikkerhet og kvalitet i
praktisk talt alle omrader av naeringslivet og
livet. Selskapet ble etablert for 150 ar siden
og er et av verdens fremste leverandgrer av
testtjenester.

TUV
Rheinland

cTUV-merket viser at et produkt er i samsvar
med kanadiske sikkerhetsstandarder, og
viser samsvar med standarder for elektrisk
sikkerhet.

CHINA RoHS

Universal Robots-produktene oppfyller
Kinas RoHS-krav for a begrense
forurensning fra elektroniske
informasjonsprodukter. Det falger med en
tabell med produktdeklarasjoner.

KCs

Produktene fra Universal Robots er vurdert
og oppfyller KOSHA-sikkerhetsstandardene.

(R

Universal Robots-produktene er vurdert for
samsvar med Koreas EMC-krav.

Fraunhofer

Universal Robots-produktene er
ytelsestestet av Fraunhofer.

Som levert av vare leverandgrer, overholder Universal
Robots e-Series-robotenes fraktpaller ISPM-15 danske krav

Milja . . . .
m; ) for produksjon av treemballasjemateriale, og er merket i
— samsvar med dette systemet.
Universal Robots e-Series roboter gjennomgar
Universal kontinuerlig intern testing og sluttlinje-
testprosedyrer.
Robots . . . .
UR sine testprosesser far kontinuerlig
gjennomgang og forbedring.
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Erkleeringer Selv om EU -direktiver er mest relevant for Europa, bruker og krever ogsa noen land
ifelge EU- utenfor Europa EU-erklzeringer. EU-direktivene er tilgjengelige pa den offisielle
direktiver hjemmesiden: http://eur-lex.europa.eu.

I henhold til maskindirektivet, er Universal Robots e-Series-roboter delvis fullstendig
maskineri, og behgver derfor ikke CE-merking.

Du kan finne sammenstillingserklaeringen (DOI) i henhold til maskindirektivet i kapittelet:
Erklaeringer og sertifikater.

EU REACH Produktet vart inkluderer komponenter, spesielt de bla plastlokkene (kopper) og de gra
plastdelene, som inneholder stoffer oppfert pa EU EACH sin liste over kandidater (>0.1%
wiw).

For referanse, se «Globalt samsvar-dokumentet» for referanse for nedlasting pa nettstedet
vart.

Denne informasjonen gis for & oppfylle forpliktelsene i EU REACH for artikler som bringes pa
EU-markedet. Bruk produktet som ment og falg alle instruksjoner for bruk og sikkerhet i
denne manualen. For mer informasjon, se den offisielle REACH-forskriften (Konsolidert
tekst: 32006R1907). Hvis du har spgrsmal knyttet til produktsikkerhet, kontakt oss pa:
ProductCompliance@teradyne-robotics.com.
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20.4. Sertifiseringer UR3e

TUV
. P 1
Rheinland 2EE
Certificate
Certificate no. T 725031 1 1 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S See additional page(s) for the listing of 3 factories
Energivej 51
5268 Odense S
Denmark
Report Number: 31875333 @27 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2815

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: ~ UR3, URS, UR1@, UR15, UR20, UR3@, UR3e, URSe,
UR7e, UR1@e, UR12e, UR16e, URS Long, UR1S

Technical Data: Rated Voltage: AC 180-200V, 508/68Hz or AC 208-248V, 50/6@Hz
Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I
Special Remarks: The robot is only a component in a final robot
application, collaborative or non-collaborative. The final
application/installation must comply with EN ISO 10218-2.
Certificate is only valid within used in conjunction with
the UR Control Box, with or without a UR Teach Pendant. Includes
optional IMMI accessory. The following safety functions have been
evaluated and determined to meet PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-

1:20153

1- Emergency Stop; 2- Safeguard Stop

3- Joint Position Limit; 4- Joint Speed Limit

5- Pose Limit; 6- Cartesian Speed Limit

7- Force Limit; 8- Momentum Limit

9- Power Limit; 10- Stopping Time Limit

11- Stopping Distance Limit; 12- System Emergency Stop Output

13- Robot Moving Digital Output;

14- Robot Not Stopping Digital Output

15- Reduced Mode Digital Output;

16- Not Reduced Mode Digital Output

17- 3 Position Enabling Device INPUT

Refer to product manual for additional information.
Must be installed and programmed in accordance with the
manufacturer’s instructions.

® TUY, TUEV and TUV are registered trademarks . Utilisatio n and applic ation requires pricr approral.

Remarks: Replaces Certificate T72501672.

Appendix: 1, 1-68

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com A TUVRheinIand®

Brukermanual 218 UR3e PolyScope X

Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2026 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS 20. Erkleeringer og sertifikater

TUV
. Page 1
Rheinland .
Nord-Amerika Certificate
Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
52608 Odense 5 5260 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2019)

Product Information
Certified Product: Industrial Rebot
Maodel Designation: UR3e, URSe, UR1@e, UR16e, UR2@, UR30

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (378) 266-9992

www.tuv.com A TUVRheinland®
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China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame _
7= 2/ 2 B EEEEYHEIATE
2 | & [ 2 | sumx | ZR-FE
0 ; Hexavalent ; Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
BN HARS
UR3/URS /UR10/
UR3e / URSe /UR7e X 0O X @] X X
UR10e/UR12e/
UR16e /UR15e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RARZAFAEYRERBHMAERM R PIEEHES)/T 11363-2006 M REERMUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -
(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/c /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KC-
sikkerhet

A= rH el MO SHAM

Ao &rod o =
e Universal Robots A;’S AlEgdeus 2016E110079
_ e .
Ayel MBEXSSH 016110079 E”E Had Klaus ————
S 8 W 3L e
H=l Energlvcl 25 5250 Odense S Denmark
Atgeotdel St At 71 A <2 7Y MR
(L =
B Al ' Zalf = 5 —
AgeHESlHE o 18-AB2EQ-01604~
M =X L : ' N
| J Universal Robots A/S
AAX = ¥ i
A Energive] 25, 5260 Odense S} Denmark
Aot E M | Tasx=mM18 U 2+ o A3 F2] ® g1 =8 350 2}
Ag obFiStel Al D Ew A g R Er o,
20184 112 062
oyo
S
LT S, - -z PEEED
< TS c-_-r o

ﬁ%’l’itﬂ
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KC-
registrering

EFAE-5467-CA8B-0E3C

YESANAAS Y AR E LT

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

p

4% wx 44
Trade Name or Registrant
ANAA B A AEER)
Equipment Name
7]%Ec£%] | UR3e
Basic Model Number ‘

‘ Universal Robots A/S

UR e-Series robot

SR

Series Model Number

RN |
s5U% ‘ R-R-URK-UR3e

Al A4 A 2 (2 5= 7} Universal Robots A/S / W17} =
Manufacturer/Country of Origin

=2 o] g]o] |
s 5dd ) 1 2018-10-23
Date of Registration ‘

7e
Others
A NAAE T4z ) Alsgxol2 A3el wheh 55555 SHIU
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018 (Yea A (Month) 23% (Day)

FYARATAF
Director General of National Radio Research Agency

% AEE R A e A AT A F LR 2 2t fEslofof g

A Tl B A D Sl H4d 4 s
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Milje

1, A PART OF

Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

UR10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion
The three robot arms UR3, URS5 and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested

only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5°C, 16 h
IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h
IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

grms, 3x 1%2h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g%/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Horsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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21. Sikkerhetstunksjons-tabell

Beskrivelse Universal Robots' sikkerhetsfunksjoner og sikkerhets-I/U er PLd kategori 3 (ISO 13849-1), hvor hver sikkerhetsfunksjon
har en PFH-verdi pa mindre enn 1,8E-07.
PFH-verdiene er oppdatert for & inkludere sterre designfleksibilitet for forsyningskjedens motstandskraft.
For sikkerhets-I/U bestemmes den resulterende sikkerhetsfunksjonen inkludert den eksterne enheten eller utstyret av
den overordnede arkitekturen og summen av alle PFH-verdier, inkludert UR-robotsikkerhetsfunksjonen PFH.
Hvis en sikkerhetsfunksjonsgrense overskrides eller det oppdages en feil i en sikkerhetsfunksjon eller en
sikkerhetsrelatert del av kontrollsystemet, definerer UR sikker tilstand som et stopp der drivkraften fiernes (enten en

stoppkategori 1 eller 04 umiddelbar frakobling av stram).

SF11:23,4

Nadstopp (ISO 13850)
A trykke pa Estop PB pa enheten’ eller Ekstern Estop
(hvis du bruker Estop Safety-inngangen), vil fgre til en
stoppkategori 14 med stremmen frakoblet
robotaktuatorene og verktayets I/U. Kontrollerenes
/0 gar til «lav». Kommandoer! alle ledd skal stoppe, Robot,
og nar alle ledd har nadd en overvaket stillestaende Stoppkategori 1 N/A robotverktay-
tilstand, kobles strgmmen fra. (IEC 60204-1) I/'U og
Se sikkerhetsfunksjonene«Stoppetid» og «Stoppavstand» kontroller-1/U
5
BRUKES KUN | NGDSITUASJONER; skal ikke
brukes til sikkerhetsformal, da aktivering krever
manuell handling.

Hva skjer? Toleranse Pavirker

SF23.5

Sikkerhetsstopp (beskyttelsesstopp i henhold til Hva skjer? Toleranse Pavirker
ISO 10218-1*)

Denne sikkerhetsfunksjonen initieres av en ekstern
beskyttelsesenhet som bruker sikkerhetsinnganger,
som vil initierer en stoppekategori 24 Formaleter &
beskytte personer mot skader, sammenlignet med
beskyttelse av roboten, utstyret eller produkter.
Verktayets I/U blir ikke pavirket av vernestopp. Hvis

Stoppkategori 2
(IEC 60204-1)

SS2-stopp (som N/A Robot
en aktiveringsenhet er tilkoblet, er det mulig a pp.( obo
) e . beskreveti IEC
konfigurere vernestoppet til a fungere KUN i 61800-5-2)
automatisk modus. Se sikkerhetsfunksjoner for
stoppetid og stoppeavstand.®.
*Far 2006 ble dette kalt «sikkerhetsstopp» eller
«beskyttelsesstopp».
Tilbakestilling av vernestopp Hva skjer? Toleranse Pavirker
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Nar systemet er konfigurert for tilbakestilling av
sikkerhetsfunksjonen og de eksterne
tilbakestillingsforbindelsene skifter fra lav til hay,

a starte en tilbakestilling av SF2.

tilbakestilles sikkerhetsstoppet. Sikkerhetsinngang for

Tilbakestill inndata
til SF2

N/A

Robot

UR3e PolyScope X
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SF3

Leddposisjonsbegrensning (programvarebasert

Hva skjer?

Toleranse

Pavirker

aksebegrensning )

Setter gvre og nedre grenser for de tillatte
leddposisjonene. Stoppetid og -avstand tas ikke i
betraktning, da grensene ikke vil bli overskredet.
Hvert ledd kan ha sine egne grenser. Begrenser
direkte settet av tillatte leddposisjoner som leddene
kan bevege seg innenfor. Dette er
sikkerhetsklassifisert begrensning av bevegelsesakse
og plassbegrensning i henhold til ISO 10218-1:2011,
5.12.3.

SF4
Grensen for leddhastighet

Setter en agvre grense for leddhastigheten. Hvert ledd
kan ha sin egen grense. Denne sikkerhetsfunksjonen
har stgrst innvirkning pa energioverfaringen ved
kontakt (fastspenning eller forbigdende). Begrenser
direkte settet av tillatte leddhastigheter som leddene
har lov til a utfare. Dette brukes til 8 begrense raske
leddbevegelser, f.eks. risikoer knyttet til singulariteter.

Grensen for treemoment
Overskridelse av den indre leddmomentgrensen
(hvert ledd) resulterer i en Cat 0 Stop*. Denne
sikkerhetsfunksjonen er ikke tilgjengelig for brukeren -
det er en fabrikkinnstilling. Det vises IKKE her fordi
det ikke er noen brukerinnstillinger.

SF5
Kalles med ulike navn: Posisjon Limit, Tool Limit,

Orientation Limit, Safety Planes, Safety Boundaries

Vil ikke tillate at
bevegelsen
overskrider noen
av grenseverdiene

Hastigheten kan
reduseres slik at
bevegelsen ikke
overskrider noen
grense. En
robotstopp vil bli
utlgst for a
forhindre at noen
grense
overskrides.

Hva skjer?

Vil ikke tillate at
bevegelsen
overskrider noen
av grenseverdiene

Hastigheten kan
reduseres slik at
bevegelsen ikke
overskrider noen
grense. En
robotstopp vil bli
utlgst for a
forhindre at noen
grense
overskrides.

Hva skjer?

N/A

Hva skjer?

Toleranse

1,15°%s

Toleranse

N/A

Toleranse

Ledd (hvert)

Pavirker

Ledd (hvert)

Pavirker ‘

N/A

Pavirker
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Overvaker TCP-posisjonen (posisjon og orientering)
og forhindrer at et sikkerhetsplan eller TCP-
posisjonsgrensen overskrides. Det er mulig med flere
posisjonsbegrensninger (verktayflens, albue og oppitil
2 konfigurerbare verktayforskyvningspunkter med en

Bevegelsen vil
ikke fa lov til &
overskride noen
av
grenseverdiene.
Hastigheten eller

radius). Orienteringen begrenses av avviket fra . TCP,
) dreiemomentet kan R
verktgyflensens eller TCP-punktets Z-retning . . 3°40 mm | Verktayflens,
) . reduseres slik at
To deler: (1) er sikkerhetsplanene for a begrense de . Albue
. . bevegelsen ikke
mulige TCP-posisjonene. (2) er grensen for TCP- :
} . . . . overskrider noen
orientering , som angis som en tillatt retning og en )
. . . av grenseverdiene
toleranse. Dette gir TCP og inkluderings- :
. . X som er angitt for
/ekskluderingssoner for handleddet pa grunn av
sikkerhetsplanene SFS, SF6, SF7
eller SF8.
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SF6

Hastighetsbegrensning TCP og albue

Overvaker TCP- og albuehastigheten for & forhindre
at hastighetsgrensen overskrides. Tilsvarer a
overvake hele armen, siden seksjonene mellom TCP
og albuen ikke kan bevege seg raskere enn
endepunktene til disse seksjonene.

SF7

Kraftgrense (TCP)
Kraftgrensen er kraften som roboten utgver ved TCP
(verktayets senterpunkt ) og albuen.
Sikkerhetsfunksjonen beregner kontinuerlig de tillatte
dreiemomentene for hvert ledd, slik at bade TCP og
albuen holder seg innenfor den definerte kraftgrensen.
Leddene kontrollerer dreiemomentet for a holde seg
innenfor det tillatte dreiemomentomradet. Dette betyr
at kreftene ved TCP eller albuen vil holde seg innenfor
den definerte kraftgrensen. Nar en stopp utlgses av
Kraftgrense SF, vil roboten stoppe. UR-
standardkontrolleren vil fa bevegelsen til & «trekke seg
tilbake» til posisjonen far kraftgrensen ble
overskredet. Denne «tilbaketrekningen» er ikke en del
av sikkerhetsfunksjonen, da den utfgres av
standardkontrolleren. Sikkerhetskontrolleren har en
fastsatt tid (en del av responstiden) som er tillatt far en
robotstopp utlgses.

SF8
Momentum Limit

Momentumgrensen er sveert nyttig for 8 begrense
forbigdende stat. Momentumgrensen pavirker hele
roboten.

Hva skjer?

Det vil bli utlgst et
robotstopp for a
forhindre at noen
grense overskrides.
Tillater ikke at
bevegelsen
overskrider noen av
grenseverdiene.

Hva skjer?

Det vil bliiverksatt en
robotstopp for &
forhindre at noen
grense overskrides.
Vil ikke tillate at
bevegelsen
overskrider noen av
grenseverdiene .

Hva skjer?

Roboten vil bli stoppet
for & forhindre at noen
grense overskrides.
Tillater ikke at
bevegelsen
overskrider noen av
grenseinnstillingene.

Toleranse

50 mm/s

Toleranse

25N

Toleranse

3 kgm/s

Pavirker

TCP

Pavirker

TCP

Pavirker

Robot
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Effektbengrznsning Hva skjer? Toleranse Pavirker
Denne funksjonen overvaker det mekaniske arbeidet
(summen av ledddreiemomentene ganger leddets
vinkelhastigheter) som utfares av roboten, noe som Dynamisk
ogsa pavirker strammen til robotarmen samt robotens begrensning av 10w Robot
hastighet. Denne sikkerhetsfunksjonen begrenser strgm/dreiemoment
strgmmen/dreiemomentet dynamisk, men
opprettholder hastigheten.

sl Hva skjer? Toleranse Pavirker

UR Robot Stopp Utganger

Nar enheten er konfigurert for en robotstopp-utgang og
det oppstar et robotstopp, er de to utgangene i LOW-
tilstand. Hvis det ikke er igangsatt noen robotstopp, er
de to utgangene i hgy tilstand. Pulser brukes ikke, men
de tolereres. For en integrert sikkerhetsfunksjon, se
fotnote.b Disse doble utgangene endrer tilstand ved
enhver ekstern Nagdstopp som er koblet til

konfigurerbare sikkerhetsinnganger der denne . Ekstern
Doble utganger gar til

inngangen er konfigurert som en Ngdstopp-inngang. | A ved tilkobling
For Stop-utgangen utfgres valideringen pa det eksterne ayt niva .ve stopp N/A til logikk
utstyret, siden UR-utgangen er en inngang til denne hvis konﬂgurerbgre og/eller
eksterne sikkerhetsfunksjonen for stopp for eksternt utganger er angitt. utstyr

utstyr.

Stopputgangen er ikke knyttet til IMMI
(Injection Moulding Machine

Interface) for a forhindre at en stopp
som ikke kan gjenopprettes fra.

SF11
«Bevegelig» sikkerhetsfunksjon med digitale Hva skjer? Toleranse Pavirker
utganger
Nar roboten beveger seg (bevegelse pagar), er de De to utgangene er Ekstern
doble digitale utgangene LAVE. Utgangene er HOYE gang tilkobling
. . . . lave under bevegelse . .
nar det ikke er noen bevegelse. Funksjonell sikkerhet \ . til logikk
. . . og haye nar det ikke
er for det som er inne i UR-roboten. For en integrert og/eller
. . 6 er bevegelse.
sikkerhetsfunksjon kan du se fotnoten.®. utstyr
SF12
«lkke-stopp»-sikkerhetsfunksjon med digitale Hva skjer? Toleranse Pavirker
utganger
Nar roboten STOPPER (i ferd med & stoppe eller star Deto Ekstern
stille), er de doble digitale utgangene HYE. Nar utgangssignalene er tilkobling
utgangene er LAVE, er roboten IKKE i ferd med & haye nar roboten N/A til logikk
stoppe, og er IKKE i en stillestaende tilstand. For en enten eriferd med a og/eller
integrert sikkerhetsfunksjon kan du se fotnoten.5. stoppe eller star stille. utstyr
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SF13

«Redusert aktiv» sikkerhetsfunksjon med digitale Hva skjer? Toleranse Pavirker
utganger

Nar reduserte innstillinger er aktive (eller initierte) for

De to utgangene Ekstern

sikkerhetsfunksjoner. er de doble digitale utgangene har lav effekt nar tilkobling
LAVE. Funksjonell sikkerhetsklassifisering er for det som reduserte til logikk
erinne i UR-roboten. For den integrerte innstillinger er og/eller
sikkerhetsfunksjonen kan du se fotnoten. 5. aktive. utstyr

SF14
«Redusert - Ikke aktiv» sikkerhetsfunksjon med digitale Hva skjer? Toleranse Pavirker

utganger

Nar robotens reduserte innstillinger for
sikkerhetsfunksjoner IKKE er aktive (eller ikke initiert), er De to utgangene Ekstern
de digitale utgangene LAVE. har lav effekt nar tilkobling
Funksjonell sikkerhetsklassifisering er for det som er inne i reduserte N/A til logikk
UR-roboten. innstillinger IKKE og/eller
For den integrerte sikkerhetsfunksjonen kan du se fotnoten er aktive. utstyr
nedenfor.®

«Redusert aktiv» Inndata SF-parameterinnstillinger

Endring

Redusert er ikke en modus. Det er en endring i initierte
innstillinger:

Hva skjer? Toleranse Pavirker

* internt ved hjelp av et sikkerhetsplan/en
sikkerhetsgrense (starter nar roboten befinner seg 2 cm
fra planet, og reduserte innstillinger oppnas innenfor 2
cm fra planet) eller

* eksternt ved hjelp av en ekstern inngang, noe som vil
fare til reduserte innstillinger innen 500 ms etter
utlgsende inngang.

Nar de eksterne tilkoblingene er lave, initieres Redusert N/A N/A Robot
Modus. «Reduced Active» gjor alle reduserte grenser
AKTIVE.

Redusert er ikke en sikkerhetsfunksjon. «Reduced» er en
metode for parametrisering av sikkerhetsfunksjoner.
«Redusert» er en tilstandsendring som pavirker
innstillingene for falgende sikkerhetsfunksjoner:
leddposisjon, leddhastighet, TCP-posisjon, TCP-hastighet,
TCP-kraft, momentum, effekt, stoppetid og stoppavstand.
Verifiser og valider alle parameterinnstillinger for
robotapplikasjonen.
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SF15
Stopp Tidsbegrensning

Sanntidsovervaking av forhold slik at stoppetidsgrensen
ikke blir overskredet. Robotens hastighet er begrenset for
a sikre at stoppetidsgrensen ikke overskrides.’

SF16
Stoppavstandsgrense

Sanntidsovervaking av forhold slik at
stoppeavstandsgrensen ikke blir overskredet.
Robothastigheten er begrenset for a sikre at grensen for
stoppavstand ikke overskrides.

SF17

Sikker startposisjon «Overvaket posisjon»

Hva skjer?

Vil ikke tillate at
den faktiske
stoppingen
overskrider
grenseverdien .
Farer til redusert
hastighet eller at
roboten stopper
for a IKKE
overskride
grensen .

Hva skjer?

Vil ikke tillate at
den faktiske
stoppingen
overskrider

grenseverdien .

Farer til redusert

hastighet eller at

roboten stopper
for a IKKE
overskride
grensen.

Hva skjer?

Toleranse

50 ms

Toleranse

40 mm

Toleranse

Pavirker

Robot

Pavirker

Robot

Pavirker

Sikkerhetsfunksjon som overvaker en «Safe Home

. o . . . Ekstern
sikkerhetsklassifisert utgang, slik at den sikrer at utgangen | Output» aktiveres tilkoblin
kun kan aktiveres nar roboten befinner seg i den kun nar roboten 17° fillo ikﬁ
konfigurerte og overvakede «sikre utgangsposisjoneny. befinner seg i den ’ o /e?ler
En stoppkategori 0 utlgses hvis utgangen aktiveres nar konfigurerte «Safe g

: , ] i - . utstyr
roboten ikke befinner seg i den konfigurerte posisjonen. Home Position»
Modusbryter INPUT Hva skjer? Toleranse Pavirker
Nar de eksterne tilkoblingene er lave, er Automatisk
modus (kjegring) aktiv. Nar lyset er pa, er modusen
programmering/innlaering.
Anbefaling: Brukes sammen med en aktiveringsenhet,
dvs. UR Programmeringsenhet med integrert Innganassianal til
aktiveringsenhet med tre posisjoner. | innleerings- 9angssig N/A Robot
. . . SF2
/programmeringsmodus er TCP-hastigheten i
utgangspunktet begrenset til 250 mm/s. Hastigheten kan
gkes manuelt ved hjelp av TP-«hastighetsglidebrytereny,
men nar aktiveringsenheten slas pa, vil
hastighetsbegrensningen tilbakestilles til 250 mm/s.
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SF18

Hva skjer?

Toleranse

Pavirker

(3-posisjonsaktivering) Sikkerhetsfunksjon 8 Innganger

En 3-posisjonsaktiverende enhet 9 har 3
bryterposisjoner: av, pa, av (i rekkefglge nar bryter
brukes).

Nar den slippes helt, er enheten av. Nar den trykkes eller
klemmes til midtposisjonen, er den pa. Helt inntrykt
(klemmes) resulterer i en avslatt tilstand.

Né&r den 3-posisjonsaktiverende enheten er «PA», er
bevegelse aktivert.

I manuell modus og nar en aktiverende enhet er AV,
aktiverer sikkerhetssystemet internt SF2, som er en
stoppkategori 2.

Anbefaling: Bruk med modusbryter som en
sikkerhetsinngang.10

SF19

3PE (3-posisjonsaktivering) sikkerhetsfunksjon 8med
digitale utganger

| manuell modus,
nar SF18-
inngangen er i
LOW-tilstand,
utloses SF2
internt.
Stoppkategori 2
(IEC 60204-1)
SS2 (IEC 61800-
5-2)

Hva skjer?

N/A

Toleranse

Robot og
ekstern
tilkobling
til SF19 og
SF20

Pavirker

| automatisk modus («kjegrer») er SF19 sine utganger
HAYE.

I manuell modus og nar en hvilken som helst
aktiveringsenhet!" er i OFF-tilstand (ikke i midt-ON-
posisjon, noe som betyr at aktiveringsenheten er sluppet
eller trykket helt ned), utleses en SF2 som forarsaker en

stoppkategori 2 (SS2), og SF19s utganger er pa lavt niva. 8

Nar Freedrive og 3PE brukes i manuell modus:
* Hyvis Freedrive er aktivert og

* NAR alle 3PE eri OFF-tilstand, er SF19s utganger i
HIGH-tilstand.

* Nar en hvilken som helst 3PE er i ON-tilstand, er
SF19s utganger i LOW-tilstand.

* Hvis Freedrive ikke er aktivert og

+ NAR alle 3PE er i ON-tilstand, er SF19s utganger pa
HIGH.

* Enav3PEerAV, er SF19 sine utganger LAVE.

| manuell modus,
nar 3PE eri av-
tilstand , er
utgangene pa
LOW og SF2
utlgses internt.
Stoppkategori 2
(IEC 60204-1)
SS2 (IEC 61800-
5-2)

N/A

Ekstern
tilkobling
til logikk
og/eller
utstyr
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SF20
3PE (3-posisjonsaktivering) «NOT-tilstand»
Sikkerhetsfunksjon® med digitale utganger

Hva skjer?

Toleranse

Pavirker

| automatisk modus («kjerer») er SF20 sine utganger
LAVE.

I manuell modus og nar en hvilken som helst
aktiveringsenhet 118" i OFF-tilstand (ikke i midt-ON-
posisjon, noe som betyr at aktiveringsenheten er sluppet
eller trykket helt ned), er SF20s utganger pa High.”

Nar Freedrive og 3PE brukes i manuell modus:

* Hyvis Freedrive er aktivert og: | manuell modus, Ekstern
« NAR alle 3PE er i OFF-tilstand, er SF20s utganger pa nar 3PE eri av- tilkobling
LOW. tilstand, er N/A til logikk
* Huvis en hvilken som helst 3PE er i ON-tilstand, er utgangene i HIGH- og/eller
SF20s utganger i HIGH-tilstand. tilstand. utstyr
* Hvis Freedrive ikke er aktivert og:
* ALLE 3PE eri ON-tilstand, SF20s utganger er LOW.
* Narenav 3PE er AV, er SF20 sine utganger HOYE.
Merk: SF20 er en invertert versjon av SF19, der
utgangstilstanden er logisk omvendt sammenlignet med
SF19.
SF21 . :
?
Handledd Klemning Dreiemomentgrense Hva skjer? Joleranse LG
Overvaker dreiemomentet i handleddene for & unnga
heye klemmomenter. Vil ikke tillate at dreiemomentet for R .
handleddets klemkraft overskrides. Far rot;oteinl :(”}fE
stoppe. ora N/A Robot
overskride grensen
Denne sikkerhetsfunksjonen kan
konfigureres til & veere deaktivert.
SF22 : :
o 2
Utganger Aktiveres av et sikkerhetsplan (SF5) nREIEL M) I Sl
Nar den overvakede TCP-posisjonen har krysset .
. . . Utgangene er pa Ekstern
sikkerhetsplanet, er de to utgangene i LOW-tilstand. Flere . . .
.. LOW narden 40 mm tilkobling
posisjoner kan utlgse de to utgangene (verktgyflens , . . .
. ) overvakede TCP- | samme som | til logikk
albue og opptil to konfigurerbare L
. . posisjonen krysser SF5 og/eller
verktayforskyvningspunkter med en radius). .
. . . . sikkerhetsplanet. utstyr
Se Begrensning av verktgyposisjon for mer informasjon.
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SF23
Sikkerhetsplan (SF5) Aktiveres av
sikkerhetsinnganger

Hva skjer?

Toleranse

Pavirker

Nar begge INPUTS er:
* HQY.

* Den overvakede TCP-posisjonen kan bevege
seg fritt.

* LOW.

* Sikkerhetsfunksjonens tiltenkte resultat er a
forhindre at den overvakede TCP- -posisjonen
krysser sikkerhetsplanet. Dette er imidlertid ikke
mulig hvis det ikke er nok tid eller avstand til &
stoppe.

* Hvis den overvakede TCP-posisjonen allerede
har krysset sikkerhetsplanet eller er i ferd med a
krysse det, vil roboten stoppe i henhold til
innstillingene for stoppetid og stoppavstand.

Se Begrensning av verktgyposisjon for mer
informasjon.

Nar

* begge inngangene

er LOW, og

* den overvakede

TCP-posisjonen
beveger seg mot
sikkerhetsplanet,

og

* hvisdeter
tilstrekkelig tid eller

avstand til &
stoppe far
sikkerhetsplanet
nas, utlgses en
robotstopp for &
forhindre at
sikkerhetsplanet
overskrides.

Hvis det ikke er
tilstrekkelig tid eller
avstand til & stoppe
for sikkerhetsplanet
nas, utlgses en
robotstopp som vil
overholde de
konfigurerte
innstillingene for
stoptid og
stoppavstand. Den
overvakede TCP-
posisjonen vil
imidlertid passere
sikkerhetsplanet.

40 mm
samme som
SF5

TCP,
Verktayflens ,
Albue
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Tabell 1
fotnoter

TKommunikasjon mellom handkontrollen, kontroller og inne i roboten er SIL 2 for
sikkerhetsdata (i henhold til IEC 61784-3).

2Estop-validering: Estop-trykknappen til handkontrollen evalueres i
programmeringsenheten og kommuniseres deretter til sikkerhetskontrolleren ved SIL2-
kommunikasjon. For & validere funksjonaliteten for Estop-trykknappen til
programmeringsenheten, trykker du pa Estop-trykknappen og kontrollerer at en Estop falger.
Dette bekrefter at nadstopp er koblet til i programmeringsenheten, at estop fungerer som den
skal, og at programmeringsenheten er koblet til kontrolleren.

3Hvis en sikkerhetsfunksjon for roboten er «integrert» med eller «tilkoblet» eksternt utstyr,
eksterne enheter eller ekstern logikk, har den resulterende integrerte sikkerhetsfunksjonen
en PFH som er summen av alle PFH-verdier, inkludert PFH-verdien til
robotsikkerhetsfunksjonen.

4Stoppkategorier i henhold til IEC 60204-1 (NFPA79). For Estop er bare stoppkategori 0 og
1 tillatt.

* Stoppkategori 0 og 1 resulterer i fierning av drivkraft, der stoppkategori 0 er
UMIDDELBAR og stoppkategori 1 er en kontrollert stopp (f.eks. retardere til stopp og
deretter fijerne strom).

* Stoppkategori 2 er en stopp der streammen IKKE kobles ut. Stoppkategori 2 i henhold
til IEC 60204-1. Beskrivelser av STO, SS1 0g SS2 eri IEC 61800-5-2. Med UR blir
banen opprettholdt i en stoppkategori 2, deretter beholdes strammen til stasjonene
etter stopp.

5Sikkerhetsfunksjonene stopptid og stoppeavstand bar brukes. Nar i bruk, er det ikke behov
for regelmessig kontroll av stoppeytelsen.

Hvis en sikkerhetsfunksjon for roboten er «integrert» med eller «tilkoblet» eksternt utstyr,
eksterne enheter eller ekstern logikk, har den resulterende integrerte sikkerhetsfunksjonen
en PFH som er summen av alle PFH-verdier, inkludert PFH-verdien til
robotsikkerhetsfunksjonen.

7 Robotens stoppevne i de(n) gitte bevegelsen(e) overvakes kontinuerlig for & forhindre
bevegelser som vil overskride stoppgrensen. Hvis tiden som kreves for a stoppe roboten star
i fare for & overskride tidsgrensen, reduseres bevegelseshastigheten for & sikre at grensen
ikke overskrides. En stans vil bli initiert for & hindre overskridelse av grensen.

8 For den integrerte funksjonelle sikkerhetsvurderingen med et eksternt sikkerhetsrelatert
kontrollsystem legger du til PFH for denne sikkerhetsrelaterte utgangen til PFH for det
eksterne sikkerhetsrelaterte kontrollsystemet. Sikkerhetsfunksjonen og dens utlgsning av en
stopp er inkludert i PFH-verdien for denne SF.

9 Den aktiverende enheten kan vaere pa handkontrollen eller eksternt koblet til
aktiveringsfunksjon-inngangen (SF18).

10 Bruk av en ekstern modus-bryter anbefales nar enheten er aktivert med en 3-
posisjonsatkvierende enhet. Hvis en ekstern modusbryter ikke brukes og ikke er tilkoblet
sikkerhetsinngangene, vil robotens modus bestemmes av brukergrensesnittet. Hvis
brukergrensesnittet er i

* «automatisk modusn, vil ikke aktiveringsfunksjonen veere aktiv.

* «manuell modusy, vil ikke aktiveringsfunksjonen vaere aktiv. Passordbeskyttelse for
endring av modus kan konfigureres.

" Hvis en 3PE-aktiveringsenhet slippes eller trykkes helt inn, er sikkerhetsfunksjonen med 3
posisjoner AV (ikke i midtposisjonen PA).
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