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Opphavsrett © 2009-2025 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

1. Ansvar og tiltenkt bruk

1.1. Ansvarsbegrensning

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

1.2. 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
verktay/endeeffektorer, eller for behandling eller overfgring av komponenter eller
produkter.

Alle UR-roboter er utstyrt med sikkerhetsrelaterte funksjoner, som er bevisst konstruert
for & muliggjere samarbeidsapplikasjoner, hvor robotapplikasjonen opererer sammen
med et menneske. Sikkerhetsfunksjonsinnstillingene ma veere 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.

UR20 13 Brukermanual
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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 fgre til skade
eller dad.

* Risikovurderingen av programmet skal omfatte risikoene forbundet med
programmets rekkevidde, bevegelse, nyttelast og hastighet pa roboten,
endeeffektor og arbeidsstykke.

Brukermanual 14 UR20
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7. Roboten din

Innledning

| boksene

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.

* Robotarm

* Kontrollboks

* Handkontroll eller en 3PE handkontroll

* Monteringsbrakett for kontrollboksen

* Monteringsbrakett for 3PE handkontrollen
* Noakkel for & apne kontrollboksen

* Kabel for a koble til robotarmen og kontrollboksen (flere tilgjengelige alternativer
avhengig av robotstarrelsen)

* Nettkabel eller strgmkabel som er kompatibel med din region
* Rundslynge eller lgftestropp (avhengig av robots starrelse)
* Verktgyets kabeladapter (avhengig av robotversjon)

* Denne handboken

UR20
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Om Ledd, base og verktgyflens er hovedkomponentene i robotarmen. Kontrolleren koordinerer
robotarmen leddbevegelse for a flytte robotarmen.

Festing av en endeeffektor (verkigy) til verktayflensen i enden av robotarmen, tillater
roboten & manipulere et arbeidsstykke. Noen verktay har et spesifikt formal som gar ut
over @ manipulere en del, for eksempel QC-inspeksjon, bruk av lim og sveising.

\ \\Tool flange

\ \ '\ Wrist 3 joint
\

\ \Wrist 2 joint

\Wrist 1 joint

Base iointg

Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: 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 verktayflensen.

Roboten er delvis fullfert maskineri, derfor er en samsvarserklaering inkludert. En
risikovurdering er ngdvendig for hvert robotprogram.

Om 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 & installere og programmere roboten.

Les og falg dem for tiltenkt bruk. Utfar 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
oppleering.

Brukermanual 16 UR20
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Ansvarsfraskrivelse  Universal Robots A/S fortsetter & forbedre driftssikkerheten og ytelsen pa sine

for innhold

myUR

Kundestatte

UR+

UR-forumer

Academy

produkter, og forbeholder seg dermed retten til & 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.

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.

I 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.

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

Det online utstillingsvinduet UR+www.universal-robots.com/plus tilbyr banebrytende produkter
for & 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 & 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.

UR Forum-siden forum.universal-robots.com gjer det mulig for robotentusiaster av alle
ferdighetsnivaer a knytte band med UR og hverandre, a stille spegrsmal, sgke veiledning og
dele erfaringer. UR Forum ble utviklet av UR+ og administratorene vare er UR-ansatte, men
starsteparten av innholdet utvikles av deg, UR Forum-medlemmet.

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

Utviklerpakke UR-utviklerpakken universal-robots.com/products/ur-developer-suite er en samling av

alle verktayene som trengs for & bygge en hel lgsning, inkludert & utvikle URCaps,
tilpasse endeeffektorer og integrere maskinvare.

UR20
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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

Brukermanual 18 UR20
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2. Roboten din

2.1. Tekniske spesifikasjoner UR20

Robottype

UR20

Maksimal nyttelast

20 kg (44,1 1b)
25 kg (55 Ib) med grenser i henhold til handboken

Rekkevidde

1750 mm /68,9 in

Grader av frihet

6 roterende ledd

Programmering

PolyScope 5 GUI pa 12-tommers bergringsskjerm.
eller PolyScope X GUI pa 12-tommers bergringsskjerm.

Strgmforbruk (gjennomsnitt)

750 W (maks.)
Omtrent 500 W ved bruk av et typisk program

Omgivelsestemperaturomrade

0-50 °C med redusert ytelse fra 35 °C og opp.

Sikkerhetsfunksjoner

17 sofistikerte sikkerhetsfunksjoner
PLd-kategori 3 i samsvar med: EN ISO 13849-1.

IP-klassifisering

Robotarm: IP65, Kontrollboks: IP44, Beerbar
programmeringsenhet: IP54

Renromklassifisering

Robotarm: ISO klasse 4, kontrollboks: ISO klasse 4,
handkontroll: ISO klasse 1

Forurensningsgrad

2.

Fuktighet

90 % ikke-kondenserende

Stay

Robotarm: mindre enn 65 dB (a), Kontrollboks: mindre
enn 50 dB (A)

Verktay |/O-porter

2 digitale inn, 2 digitale ut, 2 analoge inn

Verktgyet I/O-strgmforsyning og -spenning

2 A (Dual pin) 1 A (enkel pinne) & 12 V/24 V

Ngyaktighet pa dreiemomentsensor

10N

Hastighet

Alle handledd: maks. 210 °/s
Albueledd: maks. 150 °/s

Base- og skulderledd: Maks. 120 °/s
Verkigy: Ca. 2 m/s/ Ca. 78,7 in/s

Repeterbarhet for stilling

+ 0,1 mm/+ 0,0039 in (3,9 mils) per ISO 9283

Leddkategori 1 360 ° for alle ledd

Fotavtrykk @245 mm/9,65 in

Materialer Aluminium, PC-/ASA-plast, stal

Robotarmvekt 64 kg/141,1 1b

Systemets oppdateringsfrekvens 500 Hz

Kontrollboksstarrelse (W x H x D) 460 mm x 449 mm x 254 mm/18,2inx 17,6 inx 10 in
Kontrollboksvekt 12kg/26,51b

Kontrollboks I/O-porter

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

Stremkilde i kontrollboks I/O

24 VI2 A

Kommunikasjon

MODBUS TCP & EtherNet/AP-adapter, PROFINET,
USB 2.0,USB 3.0

Kontrollboks-streamkilde

100-240 VAC, 47-440 Hz

Kortslutningsstremrangering (SCCR)

200 A

TP-starrelse (B x H x D)

300 mm x 231 mm x 50 mm

TP -vekt

1,8 kg/3,961 Ib

TP-kabel: Handkontroll til kontrollboks

4,5m/177in

UR20
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Standard (PVC) 6 m/236 tommer x 13,4 mm
Standard (PVC) 12 m/472,4 tommer x 13,4 mm
Hiflex (PUR) 6 m/236 tommer x 12,1 mm

Hiflex (PUR) 12 m/472,4 tommer x 12,1 mm

Robotkabel: Robotarm til kontrollboks

2.2. 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.

* Hovis du har kjgpt en UR15-, UR20- eller en UR30-robot, vil en
handkontroll uten 3PE-enheten ikke fungere.

* Bruk aven UR15-, UR20- eller en UR30-robot krever en ekstra
aktiveringsenhet eller en 3PE-handkontroll ved programmering

eller oppleering innenfor rekkevidden til robotapplikasjonen. Se
ISO 10218-2.

* 3PE-handkontrollen er ikke inkludert i kjspet av OEM-
kontrollboksen, sa aktivering av enheten medfalger ikke.
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2. Roboten din

Oversikt
over BP

Stremknapp
Ngdstoppknapp
USB-port (kommer med stgvdeksel)

Ao D=

3PE-knapper
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Freedrive

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

Brukermanual
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2.2.1. 3PE handkontrollens knappefunksjoner

Beskrivelse
3PE-knappene er kun aktive i Manuell modus. | Automatisk modus
krever ikke robotbevegelse bruk av 3PE-knappen.

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. Strgmmen fiernes 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.

Frigjer knapp

Trykk pa knapp

Brukermanual
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2.2.2. Bruke 3PE-knapper

Bruke 3PE  For a spille av et program
1. Pa PolyScope, sikre at roboten er i Manuell modus, eller veksle til Manuell modus.
2. Oppretthold et lett trykk pa 3PE-knappen.
3. PaPolyScope, trykk pa Spill av for & kjgre programmet.

Programmet kjares hvis robotarmen er i programmets farste posisjon.
Hvis ikke roboten er i programmets farste posisjon, vil Flytt robot til posisjon-
skjermen vises.

Slik stopper du et program
1. Frigjer 3PE-knappen eller, pa PolyScope, trykk pa Stoo.

Slik pauser du et program
1. Frigjer 3PE-knappen eller, i PolyScope, trykk pa Pause.

For a fortsette a kjgre programmet, hold 3PE-knappen lett inne og trykk pa Fortsett i
PolyScope.

Freedrive med 3PE-knapper

Bruke Flytt robot til posisjon

Beskrivelse Flytt robot til posisjon lar robotarmen flytte seg til den startposisjonen etter at du fullfgrer
et program. Robotarmen ma veere i startposisjon fgr du kan kjgre programmet.

Flytt til Slik bruker du 3PE-knappen for a flytte robotarmen til posisjon:
posisjon 1. Nar programmet ditt er ferdigstilt, trykk pa Spill av.
2. Velg Spill fra begynnelsen.

Pa PolyScope vises Flytt robot til posisjon-skjermen med robotarmbevegelser.
3. Trykk lett pa og hold inne 3PE-knappen.

4. Deretter, pa PolyScope, trykk og hold inne Automove for at robotarmen skal flytte seg
til startposisjonen.

Spill av program-skjermen vises.
5. Oppretthold et lett trykk pa 3PE-knappen for a kjgre programmet.

Frigjer 3PE-knappen for & stanse programmet.
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2.3. PolyScope-oversikt

Beskrivelse PolyScope er det grafiske brukergrensesnittet (GUI) pa handkontrollen som lar deg
betjene robotarmen via en bergringsskjerm. Du oppretter, laster inn og utfgrer
programmer i PolyScope. PolyScope-grensesnittet deles opp som vist i faglgende
illustrasjon:

* A: Topptekst med kategorier/ikoner som tilgjengeliggjar interaktive skjermer.
* B: Bunntekst med knapper som styrer dine innlastede programmer.

* C: Skjerm med felt og alternativer som behandler og overvaker robothandlinger.

o

Bruk av
bergringsskjermen

Bergringsskjermens sensitivitet er designet for a unnga utilsiktede valg pa
PolyScope, og for a forhindre uventet bevegelse av roboten.

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

* vanndraper og/eller kjglevaeske
* radiobglger
* annet stgy fra driftsmiljget.
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.

UR20
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2.3.1. lkoner/FaneriPolyscope

Beskrivelse Felgende seksjon definerer kategoriene/ikonene og knappene i
PolyScope-grensesnittet.

Topptekstikoner/Funksjoner
LL Kjar er en enkel mate a betjene roboten pa ved hjelp av

forhandsskrevne programmer.

Program oppretter og/eller modifiserer robotprogrammer.

s Installasjon konfigurerer robotarminnstillinger og eksternt utstyr,
som montering og sikkerhet.

Flytt styrer og/eller regulerer robotens bevegelser.

D)

I/U overvaker og distribuerer levende inngangs-/utgangssignaler

til og fra robotens kontrollboks.

]

=l Logg indikerer robotens helse, samt viser eventuelle advarsler
eller feilmeldinger.

Program- og
installasjonbehandleren velger og viser aktivt program og installasjon.
Program- og installasjonsbehandleren inkluderer: Filbane, Ny, Apne og
Lagre.

[
Nytt ... oppretter et nytt Program eller en ny Installasjon.

Apne ... &pner det forrige opprettede og lagrede programmet eller
installasjonen.

Lagre ... lagrer et program, en installasjon eller begge pa samme

tid.

Driftsmodi

@)

e Automatisk indikerer at robotens driftsmodus er satt til automatisk.
Trykk pa den for & bytte til manuell driftsmodus.

e

pel Manuell indikerer at robotens driftsmodus er satt til manuell. Trykk
pa den for & bytte til automatisk driftsmodus.

Fjernkontroll Ikoner for lokal modus og ekstern modus blir kun tilgjengelige hvis fiernkontroll aktiveres.
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Lokal indikerer at roboten kan kontrolleres lokalt. Trykk pa den for & bytte til
fiernkontroll.

=l Ekstern indikerer at roboten kan kontrolleres fra en fjerntliggende lokasjon. Trykk
pa den for bytte til lokal kontroll.

cccc
Sikkerhetskontrollsum viser den aktive sikkerhetskonfigurasjonen.

E Hamburgermenyen gir tilgang til PolyScopes Hjelp, Informasjon om, og
Innstillinger.

Bunntekst-

ikoner/Funksjoner E
Initialisering administrerer robotens tilstand. Nar R@D, trykk pa den for & fa
roboten til & fungere.

C Glidebryteren viser i sanntid den relative hastigheten som
robotarmen beveger seg med, og tar hensyn til sikkerhetsinnstillingene.

Simulation .
Simuleringsknappen veksler mellom & kjare

et program i simuleringsmodus og den ekte roboten. Ved kjgring i simulering flytter
ikke robotarmen seg. Roboten kan derfor ikke skade seg selv eller naerliggende
utstyr i kollisjoner. Hvis du er usikker pa hva robotarmen vil gjere, bruker du
simuleringsmodus til 4 teste programmer.

m Utfar pabegynner et aktuelt opplastet robotprogram.
E Trinn lar et program kjare i enkelttrinn.
E Stopp stanser et aktuelt opplastet robotprogram.

Hoayhastighet Hayhastighet manuell modus er en hold-for-a-kjere-funksjon, kun tilgjengelig i manuell
manuell modus modus nar en treposisjonsaktiverende enhet er konfigurert.
s
rAsllnlnlEl Hoyhastighet manuell moduslar bade verktgy- og albuehastigheten
midlertidig overskride 250 mm/s.

UR20 29 Brukermanual



R
3. Lysvern UNIVERSAL ROBOTS

3. Lysvern

Beskrivelse Lysvernet ved foten av robotarmen gir statusindikasjon som beskrevet i tabellen
nedenfor.

Konfigurasjonen av lysvernet kan endres og/eller deaktiveres av
brukeren. Se Script Directory for mer informasjon.

Robotbase

1 Lysring
2. |Base

Brukermanual 30 UR20

Opphavsrett © 2009-2025 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2025 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

R
UNIVERSAL ROBOTS

3. Lysvern

Fargekoder

Rad

Modus

Kontinuerlig

Roboten beveger seg ikke eller holder pa &

stoppe.
1. Neadstopp

Sakte blinkende 0,5 Hz

Gul

Roboten beveger seg ikke eller holder pa a

stoppe.

1. Robotstans (tidligere kjent som
vernestopp)

2. Gjenoppretting
3. Vernestopp (alle typer)

Gronn

Automatisk modus

1. Kjgrer

Automatisk modus

1. Kjegrer med reduserte
parametere

Bla

Manuell modus
Ikke automatisk, flyttes ikke
1. Oppstartsprosess

Roboten kan ikke flyttes for
hand

1. Tilbakekjaring

2. Freedrive

AV

Ingen strem tilgjengelig for robotarmen
1. Feil
2. Overtredelse
3. Lasteskjerm
4. Systemstrgm AV

@

Fargespekteret pa lysringen kan avvike ved hayeste

omgivelsestemperatur.

UR20

31

Brukermanual



(R
4. Sikkerhet UNIVERSAL ROBOTS

4 Sikkerhet

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

4. 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.
Les og forsta spesifikk teknisk data som er relevante for montering og installasjon, for &
forsta integreringen av UR-roboter far roboten slas pa for farste gang.

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

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.

@ Universal Robots fraskriver seg alt ansvar dersom roboten (armen til
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4 2. Sikkerhetsmeldingstyper

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

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
fare 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.

> B B P

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 bgr konsulteres i
brukerh&dndboken.

S~ ©
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4 3. Generelle advarsler og forsiktighetsregler

Beskrivelse

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

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, igangkjgring, programmering/
undervisning, drift og bruk, demontering og avhending.

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

Unnga a bruke roboten hvis den er skadet.

Unnga a bruke lase klzer 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 & holde seg utenfor robotens rekkevidde, inkludert nar
robotprogrammet er i ferd med & starte opp.

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

Folg kravene i ISO 10218-2.

ﬁ ADVARSEL
Handtering av verktay/endeeffektorer med skarpe kanter og/eller kiempunkter
kan fgre til skader.

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

* Vernehansker og/eller vernebriller kan veere obligatorisk.

De fglgende advarslene kan gjentas, forklares eller utdypes de pafglgende avsnittene.
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f E ADVARSEL: VARM OVERFLATE

Langvarig kontakt med varmen som genereres av robotarmen og kontrollboksen
under drift kan fgre til ubehag som kan fare 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 & gjennomfare en risikovurdering fer integrasjon og bruk kan fere 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.

ﬁ 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.

4.5. 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 fjerning av stram.

Stopp roboten pa en ordnet, kontrollert mate. Streammen fiernes
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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5. Lefting og handtering

8a Normal mounting 8b Angular mounting + 45°

Remove strap Power on robot and reposition shoulder joint as intended. Re-place the strap as illustrated

Skip step 10 for sideways mounting.

When releasing and lifting the robot, support it to rotate and hang as illustrated
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Beskrivelse Handling Detaljer
1 Transport
2.
3 Apne esken
4
5 . .
5 Fjerne robotarmen fra esken ved a bruke stropp
Nar du slipper og lgfter roboten,
7 Lafte robotarmen med stropp og krok statt den slik at den roterer og
henger som vist.
8a a. Normal montering ) ESUSI: stroppen sikkert under
Monterin . . '
8b 9 b. Vinklet montering * Fjern og oppbevar stroppen
+/- 45 grader nar du ikke bruker den.
1. Fjern stropp
9 2. Sla pa roboten og flytt
skulderleddet som tiltenkt.
_ _ 3. Hopp over trinn 10 for
Sideveis / Opp-ned / sideveis montering.
10 Monteringsforberedelse Vinklet montering og 4. Erstatt stroppen som
45 grader illustrert.
5. Flytttil monteringsposisjon.
11 6. Festsikkert.
7. Fjern og oppbevar stroppen.
12 Sideveis / Opp-ned / Nar du slipper og lafter roboten,
13 Montering Vinklet montering og stgtt den slik at den roterer og
14 45 grader henger som vist.

é ADVARSEL

A lofte eller flytte tunge deler kan forarsake skade.

* Lofteutstyr/assistanse for lgfting kan veere pakrevd.

é ADVARSEL

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

* Personlig verneutstyr (sko, briller, hansker) kan vaere obligatorisk.
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é FORSIKTIG
A ikke bruke en passende lgfteenhet for vekten av roboten kan fare til skader og
eiendomsskader.
For UR20 og UR30:

* Lefteenheten ma vaere i stand til a lgfte 64 kg - kun robot.

* Lofteenheten ma veere i stand til a lafte 84 kg - robot med nyttelast.
For UR15:

* Lefteenheten ma vaere i stand til a lgfte 41 kg - kun robot.

* Lofteenheten ma veere i stand til a Igfte 58,5 kg - robot med nyttelast.

@ Det kan veere spesifikke forskrifter for monteringslgft 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 baeres av én eller to personer, med mindre
baerestropp er inkludert. Dersom beerestropp er inkludert, kreves utstyr for lgfting og
transport.
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5.1.1. Bruk av rundslynge

Beskrivelse Rundslyngen er levert av UR som en del av UR15-, UR20- og UR30-robotene.
| falge produsenten oppfyller rundslyngen falgende standarder:

* EN 1492-1:2000+A1:2008 Tekstilstropper - Sikkerhet - Flatvevde bandslynger
laget kunstige fibre for generell bruk.

* EN 1492-2:2000+A1:2008 Tekstilstropper - Sikkerhet - Rundslynger laget av
kunstige fibre for generell bruk.

Q ADVARSEL
Bruk av rundslynge uten inspeksjon kan fgre til personskade.
* Inspiser slyngen fgr og etter hver bruk.

* Inspiser slyngen under bruk hvis mulig.

é ADVARSEL
Bruk av en skadet rundslynge kan fare til personskade.

* Inspiser slyngen ngye visuelt far hver bruk.
* Bruk ikke slyngen hvis den er sprukket, slitt eller hvis ssmmen er Igs.

* Bruk ikke slyngen hvis det er tegn pa varmeskader.

A FORSIKTIG
Feil oppbevaring og/eller handtering kan forarsake skade pa rundslyngen.
* Hold slyngen unna syrer og baser.
* Beskytt slyngen mot skarpe kanter og friksjon.
* Bind ikke en knute i lgkken.

@ Det kan vaere spesifikke forskrifter for kontroll av lgfteutstyr i ditt omrade.
* Folg lokale forskrifter for inspeksjon av lgfteutstyr.

* Folg lokale forskrifter angaende inspeksjonsfrekvens for lafteutstyr.
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5. Lefting og handtering

Tabell Beskrivelse av rundslynge

Element Rundslynge 1T x 1M/2M
Farge Fiolett (i henhold til EN 1492-2)
Materiale Polyester
1,0 (1000 KG) Rett loft D
WLL-faktor
0,8 (800 KG) Choke Hitch &
5.2. Control Boxand Teach Pendant
Beskrivelse Kontrollboksen og handkontrollen kan hver beeres av én person.

Under bruk skal alle kabler vaere kveilet og festet for a forhindre snublefare.

UR20
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6. Montering

Beskrivelse Installer og sla pa robotarmen og kontrollboksen for & begynne og bruke PolyScope.
Sett \ . .

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

1. Pakk opp robotarmen og kontrollboksen.
2. Monter robotarmen pa et solid og vibrasjonsfritt underlag.

Verifiser at underlaget er sterkt nok til & motsta minst 10 ganger det fulle
dreiemomentet pa baseleddet og minst fem ganger vekten av robotarmen.

Plasser kontrollboksen med enden vendt nedover.
Koble robotkabelen til robotarmen og kontrollboksen.

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
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6.1. Sikring av robotarmen

Beskrivelse

Bottom View of Robot Base
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Dimensjoner og hullmenster for montering av roboten.
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Slik slar du av
robotarmen A ADVARSEL

2.
3.

Uventet oppstart og/eller bevegelse kan fare til skade

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

. Trykk pa initialiseringsknappen nederst til venstre for & sla av robotarmen.

Knappen endres fra grann til rad.
Trykk pa stremknappen pa handkontrollen for a sla av kontrollboksen.

Hvis en Avslaingsdialogboks vises, trykk pa Sla av.

Pa dette tidspunktet kan du fortsette til:

* Koble stramkabelen fra veggkontakten.

* Ladet ga 30 sekunder mens roboten frigir all lagret energi.

Slik sikrer du 1.
av robotarmen
2.
3.

Plasser robotarmen pa overflaten den skal monteres pa.
Overflaten ma vaere jevn og ren.

Stram de seks M10-boltene med 8,8 styrke til et moment pa 45 Nm.
(Dreiemomentverdier er oppdaterti SW 5.18. Tidligere utskrevet utgave vil vise
forskjellige verdier)

Hvis remontering av roboten kreves, brukes @8 mm-hullet og @8x13 mm-sporet
med tilsvarende ISO 2338 8 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 overfares leddmomentet til robotstativet som:

* Mz: moment rundt basens z-akse.
* Fz: Krefter langs basens z-akse.
* Mxy: Vippemoment i alle retninger av xy-basisplanet.

* Fxy: Krafti alle retninger av xy-basisplanet.

Definisjon av kraft og moment ved baseflens.
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Dimensjoneri  Starrelsen pa lastene er avhengig av robotmodellen, programmet og flere andre faktorer.
ng av stativet Dimensjonering pa stativet skal ta hensyn til laster som robotarmen genererer under
normal uavbrutt drift og under stoppbevegelse 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 de falgende tabellene er stgrste nominelle belastning i arbeidstilfeller
multiplisert med en sikkerhetsfaktor pa 2,5. De faktiske lastene vil ikke overskride disse

verdiene.
Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR20 2220 3380 2950 2120
Maksimalt leddmoment under kategori 0, 1 og 2 stopp.
Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR20 1850 2750 1890 1580

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 fare 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
* Potensial for veltefare.

* Robotarmens driftslast kan fgre til at bevegelige plattformer, for eksempel
bord eller mobile roboter, velter. Dette kan fgre 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 ()

* Hoy akselerasjon kan fgre til at roboten gjar et sikkerhetsstopp.

©.3. Monteringsbeskrivelse

Beskrivelse Bruker fire M6-gjengehull for & feste et verktay til verktayflensen.
M6-skruene med fasthetsklasse 8,8 skal strammes til med 16 Nm.
For ngyaktig posisjonering av verktgy brukes en pinne i @6-hullet
som er angitt.

Kontrollboks Kontrollboksen kan henges pa en vegg eller plasseres pa bakken.
Handkontrollen er veggmontert eller plassert pa kontrollboksen.
Kontroller at kabelen ikke forarsaker fare for & snuble. Du kan
kjope ekstra braketter for montering av kontrollboksen og
handkontrollen.

Tool Flange

Handkontrollen
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A

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 robotarmen (IP65), handkontrollen (IP54) og
kontrollboksen (IP44)

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

O
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6.3.2. Klaring for kontrollboksen

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

1 200 mm

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

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

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

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

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

Arbeidsomrade * Roboten strekker seg 1750 mm fra baseleddet.
* Det sylindriske volumet er bade direkte over og direkte under robotbasen.

* Verktgyet ma ikke flyttes neer det sylindriske volumet, da det farer til at leddene
beveger seg for raskt selv nar verktayet beveger seg sakte. Dette kan utgjere en
risiko for eiendom og funksjonalitet.

gE///‘D%g 1750 mm Q@_’_{r“\@

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 & bevege seg eller gjore veldig bra og raske bevegelser hvis den
naermer seg eller forlater en singularitet.

Q 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.

Folgende 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 horisontal overflate for a rotere den sentrale
sylinderen fra vertikal til horisontal orientering, noe som potensielt kan 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.

For & unnga dette: Konfigurer robotoppgaven pa en mate som gjgr at det ikke er ngdvendig
a justere robotens handleddledd 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 (linezer 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

UR20
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6.5. Robottilkoblinger: Baseflensekabel

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

Kontakt for Kontakten for baseflensekabelen etablerer robotforbindelsen ved a koble robotarmen
baseflensekabel til 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.

Q 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

Koble til arm
og kontrollboks

Denne delen beskriver tilkoblingen til en robotarm konfigurert med en fast 12-meters
robotkabel.

Etabler robottilkoblingen ved a tilkoble robotarmen til kontrollboksen med robotkabelen.
Koble til og las kabelen fra roboten til tilkoblingen nederst pa kontrollboksen (se
illustrasjon under). Vri tilkoblingen to ganger for a sikre at den er skikkelig last fer du skrur
pa robotarmen.

Du kan vri kontakten mot hgyre for a gjgre den lettere a lase etter at kabelen er koblet til.

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

* Ikke koble fra robotkabelen nar robotarmen er slatt pa.

* Ikke forleng eller modifiser den originale robotkabelen.

UR20
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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 stremnettet 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.

* Stgpselet 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 streamkabel med en landsspesifikk veggplugg nar du
kobler til kontrollboksen. Ikke bruk en adapter.
Som en del av den elektriske installasjonen, oppgi falgende:
* Jordforbindelse
* Hovedsikring
* Reststramenhet
* 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.
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Parametre Min. Type ELCH Enhet
Inngangsspenning 90 - 264 VAC
Ekstern hovedsikring (90-200 V) 15 - 16 A
Ekstern hovedsikring (200-264 V) 8 - 16 A
Inngangsfrekvens 47 - 440 Hz
Reservestrom - - <1,5 w
Nominell driftseffekt 90 300 750 w

é ADVARSEL: ELEKTRISITET

Hvis du ikke fglger advarslene nedenfor, kan det fgre til alvorlig personskade eller
dgd pa grunn av elektriske farer.
* Serg 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
reststrembryter (RCD) og riktig sikring.

* Las ut all stram for hele robotinstallasjonen under service.

* Sorg for at annet utstyr ikke leverer strgm til robot I/0 nar roboten er last
ute.

* Sorg for at alle kablene er koblet riktig for det settes strem pa
kontrollboksen. Bruk alltid den originale stremledningen.

UR20 57 Brukermanual



R
7. Forste oppstart UNIVERSAL ROBOTS

/. Forste oppstart

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

* Sla paroboten
* Setter inn serienummer
* Initialiserer robotarmen

* 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.

é FORSIKTIG
Feil nyttelast- og installasjonsinnstillinger forhindrer at robotarmen og
kontrollboksen fungerer pa korrekt mate.

* Kontroller alltid at nyttelasten og installasjonsinnstillingene er riktige.

A starte opp roboten i lavere temperaturer kan resultere i lavere ytelse eller stopp
pa grunn av temperaturavhengig viskositet av olje og fett.

« A starte opp roboten i lav temperaturer kan kreve en oppvarmingsfase.
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7.1.Sla paroboten

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

roboten 1. Trykk pa stremknappen pa handkontrollen for & sla pa roboten.

/.72.Sette inn serienummer

Slik setter duinn  Nar du installerer roboten din for farste gang, ma du angi serienummeret for @ matche
serienummeret robotarmen.
Denne prosedyren er ogsa pakrevd nar du installerer programvaren, 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 a avslutte.

Det kan ta noen minutter fgr startskjermen lastes inn.

RE 2+ QM

Choose robot type:

UR3 UR5 UR10 UR16 UR20 UR30

Choose control box type:

- OEM AC  OEM DC

Enter serial number :

1 2 3
4 5 6
7 8 9
0

oK

O NO CONTROLLER : o 0 O E‘inn,\\.aﬂan.
Speec 0%
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/.3. Bekrefte sikkerhetskonfigurasjonen

For & bekrefte Ved ferste oppstart ma du bekrefte robotens sikkerhetskonfigurasjon.

sikkerhetskonfigurasjonen 1. Trykk pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjonen for a bekrefte

sikkerhetskonfigurasjonen.

/.4. Oppstartav robotarmen

Forastarte Nar robotarmen startes, kobles bremsesystemet ut, slik at du kan begynne a flytte
roboten robotarmen og begynne a bruke PolyScope.
Du kan fglge utviklingen etter hvert som sirklene i initialiseringsboksen endrer farge.

Initialiseringsknappen i bunnteksten endrer ogsa farge avhengig av statusen til robotarmen.

1. Nederst til venstre pa skjermen, i bunnteksten, trykker du pa den rade
initialiseringsknappen.

Initialiseringen starter. En gul sirkel viser Robot aktiv.
Dette betyr at leddbremsene ikke er utlgst og at robotarmen ikke kan flyttes.
2. Trykk pa START for a frigjgre bremsene til robotarmen.

Initialiseringen fortsetter mens de granne sirklene viser Robot i Robot aktiv
fortlopende, og deretter Frigjgring av bremser.

Kontrollerte og sma bevegelser falger med nar leddbremsene frigjeres.
3. Trykk pa Avslutt for a fierne initialiseringsboksen.
Pa dette tidspunktet viser den grgnne sirkelen Robot i normal modus.

Hvis monteringen av robotarmen er verifisert, kan du trykke pa START for & fortsette
frigjering av alle leddbremser, og forberede robotarmen for drift.

Kom i gang-skjermen kan dukke opp og be deg om a starte programmering av roboten.
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fortsette dukke opp.
Velg Ga til initialiseringsskjermen for & fa tilgang til initialiseringsskjermen.

| @ Den farste gangen du initialiserer robotarmen, kan dialogboksen Kan ikke
I bunnteksten til venstre, indikerer -knappen robotarmens status ved hjelp av fargekoder:
* Rad: Avslatt. Robotarmen er i en stanset tilstand.

* Gul: Inaktiv. Robotarmen er pa, men er ikke klar for vanlig betjening.

* Grenn: Normal. Robotarmen er pa og klar for normal betjening.

RS2 ¢ QM

Robotstatus

sI3 Oppstart Roboten Bremser Robot i
PA fulifort er aktiv frigjort Normal-modus

Nyttelast Robot
v Aktiv nyttelast brukes til § midlertidig overskrive installasionens nyttelast,
Aktiv nyttelast ‘~/ Payload A4 ‘ /
Nyttelast 0,000/ kg r
s

ONormaI E‘ o 0 O simutering ()

Hastighet
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/5. Verifiserer robotarmens feste

For a Under den fagrste oppstarten, ma du kanskje verifisere hvordan robotarmen er montert.
verifisere Hvis robotarmen monteres pa et flatt bord eller gulv, er det ikke nadvendig med endringer.
montering Hvis monteringen av robotarmen ikke er verifisert, vises dialogboksen Komme i gang.

1. Trykk pa Konfigurer robotinstallasjon
Under Generelt, trykk pa Montering for & vise Robotmontering- og Vinkel-skjermen.
Bruk knappene til hayre pa skjermen for a justere vinklene pa robotarmen.
Robotarmen kan sla av for & ta i bruk endringene.

4. Gjenta oppstarten og de innledende sekvensene som er beskrevet tidligere.

Hva vil du gjegre forst?

R 2 2

KJ@R ET PROGRAM PROGRAMMER ROBOTEN KONFIGURER
ROBOTINSTALLASJON

O Ikke vis denne meldingen igjen

/.6. Justere Robotarmens feste

Beskrivelse Spesifisering av montering av robotarmen har to formal:
1. For a fa robotarmen til & vises riktig pa PolyScope-skjermen.

2. For & fortelle styreenheten om gravitasjonsretningen.

é ADVARSEL
Feil ved montering av robotarmen kan resultere i hyppige stopp.

é ADVARSEL
Verifiser og bruk de riktige installasjonsinnstillingene. Lagre og last ned
installasjonsfilene med programmet.
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7. Farste oppstart

Hvis robotarmen er montert pa én av matene som er oppfert nedenfor, ma den justeres.

* montert i taket

* montert pa vegg

* montertien vinkel
Pa Robotmontering og Vinkelskjerm, bruk knappene til hayre for & angi vinkelen for montering
av robotarmen. De farste tre knappene angir vinkelen som fglger:

* tak (180°)

* vegg (90°)

* gulv(0°)

Vippe-knappene angir en fri vinkel.

Bruk knappene pa den nedre delen av skjermen til & rotere monteringen av robotarmen til &
tilpasse den faktiske monteringen.

Robotmontering og vinkel

TCP T
1 Nyttelast
fa
Montering ﬂ
1/0- l
konfigurasjon
Tool 1/0 4 Vipp
Variabler '
45°
Oppstart ‘
Hjem

Transportba...

—
«:

Skrutrekking

> Bevegelse

«s

> sikkerhet

> Funksjoner [

» Feltbuss

) URCaps

Rotere robotbasefeste

ARSI Y
O Normal : - ° 0 o Sirnl.Merir'ug.

En avansert dynamikkmodell gir robotarmene glatte og presise bevegelser og lar robotarmen
holde seg i Freedrive. Av denne grunn er det viktig & montere robottarmen riktig.
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/./. Freedrive

Beskrivelse

Aktivere
freedrive

3PE
handkontroll

Freedrive pa
robot

Freedrive lar robotarmen trekkes manuelt i gnskede posisjoner

For de fleste robotstarrelser, er den mest typiske maten & aktivere Freedrive a trykke pa
Freedrive-knappen pa handkontrollen. Flere mater a aktivere og bruke Freedrive pa er
beskrevet i de felgende 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 gjor at det fales tungt a trekke roboten i posisjon.

é ADVARSEL
Personskader kan oppsta pa grunn av uventet bevegelse.

* Verifiser at den konfigurerte nyttelasten er den nyttelasten som
faktisk blir brukt.

* Verifiser at riktig nyttelast er trygt festet til verktgyflensen.

Du kan aktivere Freedrive pa fglgende mater:
* Bruk 3PE-handkontrollen.
* Bruk Freedrive pa roboten.
* Bruk I/U-handlinger.

A aktivere Freedrive mens du beveger robotarmen kan fare til at den
driver av garde, noe som kan fare til feil.

* Ikke aktiver Freedrive nar du skyver eller bergrer roboten.

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

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

Na kan du dra robotarmen til gnsket posisjon, mens det lette trykket opprettholdes pa
knappen.

Slik bruker du Freedrive pa roboten for a flytte robotarmen i freedrive:
1. Trykk og hold inne knappen pa bryteren som er konfigurert for Freedrive pa roboten.

2. Nar Freedrive-panelet vises i PolyScope, velg ensket bevegelsestype for
robotarmens ledd. Eller bruk listen over akser til 8 egendefinere bevegelsestypen.

3. Du kan definere typefunksjon om ngdvendig ved a velge et alternativ fra
rullegardinlisten Funksjon.

Robotarmen kan slutte & bevege seg hvis den naermer seg et singularitetsscenario.
Trykk pa Alle akser er frie pa Freedrive-panelet for & gjenoppta bevegelsen.

4. Flytt robotarmen som du gnsker.
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Tilbakekjering

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 gnsket posisjon uten a frigjere
alle bremser i robotarmen.
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/.7.1. Freedrive-panel

Beskrivelse

Forafa
tilgang til
Freedrive-
panelet

LED i
Freedrive-
panel

Freedrive-
panel-ikoner

Nar robotarmen er i Freedrive, dukker det opp et panel pa PolyScope, som illustrert
nedenfor.

Freedrive
Press & Hold

AN S

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L s X

All axes are free

| toppteksten, trykk pa Flytte-kategorien.
2. Trykk pa Freedrive nederst pa skjermen.
Freedrive-panelet apner seg.
3. Trykk og hold inne Freedrive-knappen pa innsiden av panelet.

Du kan flytte pa robotarmen manuelt, pa samme mate som a trykke pa Freedrive-
knappen pa handkontrollen.

En LED-diode indikerer nar robotarmen naermer seg en singularitetsposisjon. LED-dioden
er beskrevet i felgende avsnitt.

LED-diodene pa statuslinjen til Freedrive-panelet indikerer falgende:
* Nar et eller flere ledd nsermer seg sine leddgrenser.

* Nar robotarmens posisjonering naermer seg singularitet. Motstand gker mens
roboten naermer seg singularitet, noe som gjer at den blir tung a plassere.

Du kan lase en eller flere av aksene slik at TCP kan bevege seg i en bestemt retning, som
definert i tabellen nedenfor.
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.f’:g- Bevegelse er tillatt gjennom alle akser.
Alle akser er fri

k:'pi;;f:‘ Bevegelse er kun tillatt giennom X-aksen og Y-
aksen.
Plan
-/L Bevegelse er tillatt gjennom alle akser, unntatt
rotasjon.
Forskyvning
i o .
.:':*Dx'::. Bevegelse er tillatt gjennom alle aksene ogsa, i
en sfaerisk bevegelse, rundt TCP.
Rotasjon

é FORSIKTIG
Bevegelse av robotarmen i enkelte akser nar et verktey er festet kan
medfgre klemfare.

* Veer forsiktig nar du flytter robotarmen i en hvilken som helst akse.

7.8.Sla avroboten

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

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

1. Trykk pa initialiseringsknappen nederst til venstre for a sla av robotarmen.
Knappen endres fra grgnn til rad.
2. Trykk pa streamknappen pa handkontrollen for & sla av kontrollboksen.

3. Hvis en Avslaingsdialogboks vises, trykk pa Sla av.

Pa dette tidspunktet kan du fortsette til:
* Koble stramkabelen fra veggkontakten.

* Ladet ga 30 sekunder mens roboten frigir all lagret energi.
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S. Installasjon

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 fglgende advarsler for alle grensesnittgruppene, inkludert nar du
utformer og installerer en applikasjon.

Q ADVARSEL
Hvis du ikke fglger advarslene nedenfor, kan det fgre 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 & holde grensesnittsignaler for
sikkerhet separert fra de normale I/O-grensesnittsignalene.

* Alle sikkerhetsrelaterte signaler skal veere 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 fare til alvorlig personskade eller
ded pa grunn av elektriske farer.

* Sorg for at alt utstyr ikke vurdert for vanneksponering forblir tart. Hvis vann
kommer inn i produktet, las og merk ut strammen og ta deretter kontakt
med den lokale tienesteleverandgren til Universal Robots for a 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 fgr
det bores opp hull. Sgrg for at all metallspon blir fiernet far du setter pa
plass platen. Husk & bruke riktige kabelnippelstarrelser.
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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 fare 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 a tillate ethernet-tilkoblinger.

* Mini DisplayPort for a statte skjermer som bruker DisplayPort. Dette krever en
aktiv Mini Display til DVI- eller HDMI-konverter. Passive omformere fungerer
ikke med DVI/HDMI-porter.

* Mini Blade Fuse brukes nar en ekstern stremforsyning er tilkoblet.

A koble til eller fra en handkontroll mens kontrollboksen er slatt pa
kan forarsake skade pa utstyret.

* Ikke koble til en handkontroll mens kontrollboksen er pa.

* Koble fra kontrollboksen for du kobler til en handkontroll.

A ikke koble til aktiv adapter far slér pa kontrollboksen kan pavirke
resultatet.
* Koble til den aktive adapteren fgr du slar pa Kontrollboksen.

* | 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 falgende:

* 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 & koble kabelen til
Ethernet-porten.

De elektriske spesifikasjonene vises i tabellen nedenfor.

Parametre Min. Type Maks. Enhet
Kommunikasjonshastighet 10 - 1000 Mb/s
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8.4. Installering av 3PE handkontroll

3.4.1. Maskinvareinstallasjon

For & fjerne en
tradlgs 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 giennom bunnen av kontrollboksen og
3PE handkontroll stram/steng plastskruen fullstendig.

Dytt handkontrollens plugg inn i handkontrollens port for & skape en tilkobling.
Bruk to nye kabelstrips for 8 montere pa plass handkontrollens kabler.
Koble hovedstramkabelen 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 & unnga
snublefare.
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3.4.2. Ny programvareinstallasjon

Slik konfigurerer
du

3PE TP-
programvaren

1. Pa PolyScope, i toppteksten, trykk pa Installasjon og velg Sikkerhet.

<unnamed>

default*

Run

P
Select available hardware

N 1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits | TeachPendant [standard v

e — Injection molding machine interface [None v

Tool Position

Tool
Direction

o
Hardware
Three
Position
Safe Home

Q roveron Speed e 100% 000 simutaton (]

2. Trykk pa Maskinvare og las opp alternativene pa skjermen kalt Velg tilgjengelig
maskinvare.

Det kreves et passord for & lase opp denne skjermen.

|{ :Z Q‘ () E <unnamed>
7 default*
el I
Select available hardware

NZentety 1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits TeachPendant Standard -

Injection molding machine interface No
Standard
I3PE Enabled

Planes
Tool Position

Tool
Direction

o
Hardware
Three
Position
Safe Home

O Power off Speed —— 100% ° 0 O gmmmmn.

3. | nedtrekksmenyen Handkontroll, velger du 3PE-aktivert.
Trykk pa Bruk for a starte systemet pa nytt. PolyScope fortsetter a kjare.

Trykk pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjon for & fullfere
programvareinstallasjonen for 3PE-handkontrollen.

6. Mens roboten gjor omstart og initialiseres, trykk lett pa 3PE-knappen og trykk pa
Start pa PolyScope.
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8.5.1/O for styreenhet

Beskrivelse Du kan bruke 1/U-ene pa innsiden av kontrollboksen for en rekke ulikt utstyr, inkludert
pneumatiske reléer, PLC-er og nadstoppknapper.
lllustrasjonen under viser oppsettet til de elektriske grensesnittgruppene pa innsiden av
kontrollboksen.
Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g (24v 12v|il PWRF 24v|M|[24v(H| |ov |H| oV (M| |24V|H|[24V|H| (OoV |H|| oV (W £]1AG |H
; EIO GND|H | [GND ‘ CIO|({H||Cl4|H| |COO|H|[CO4(H| (DIO|M|[DI4|(H| DOO|H|DO4H é‘ A0 |l
5|24V ON |H| |24V 24V(H|[24v|H| | oV (H|| OV |H| |24V|HE||24V(H| |OV (H|| OV |H §AGI
i || =L OFF|H| | OV Ci1(H|[CI5(H| |CO1{M||cO5|/H| |DI1|(M|(DI5|H| [DO1/M||DO5|H < (Al |m
g[24v 24V|(H|[24v|/H| | OV (H|| OV |H| |24V|H|[24V(H| |0V (H|| OV |H| [£|AG|H
§SIO SClalel=]> Cl2|H||Ci6|l| |CO2|H|(CO6|/H| |DI2|H||DI6(| (DO2(H|[DO6|H gAOO.
%24v 2l2|2|2|3|3|[2av/m|[22v[m] |ov|m|[ov m| [2av[m|[2av[m] [ov [m]|[ ov|m S[AG(H
alsn m|m|m|m{m{m||{ci3|m|[ci7|m]| [co3|m||co7|m]| [Di13]m]|{Di7|m]| |[Do3[m]|[Do7[m]| [Z[r01]m
Du kan bruke den horisontale digitale inngangsblokken (DI8-DI11), illustrert nedenfor, for
kvadraturkoding transportbandsporing.
— O
HEBERE
oo N
C
Betydningen av fargeskjemaene som er oppfart nedenfor ma fglges og vedlikeholdes.
Gul med rgd tekst Dedikerte sikkerhetssignaler
Gul med sort tekst Konfigurerbar for sikkerhet
Gra med sort tekst Generell digital /0
Grenn med sort tekst Generell analog 1/0
| GUI kan du sette opp konfigurerbar /U som enten sikkerhetsrelatert 1/U eller I/U til
generell bruk.
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Vanlige
spesifikasjoner
for alle digitale
110

Standard
stremtilfersel

Ekstern
stremforsyning

Dette avsnittet definerer elektriske spesifikasjoner for falgende 24 V digital 1/0 til
kontrollboksen.

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

sikkerhetsrelatert I/U eller normal I/U. Dette er de gule terminalene

@ Ordet konfigurerbar brukes for I/U som konfigureres som enten en
med sort tekst.

Installer roboten i henhold til de elektriske spesifikasjonene, som er de samme for alle
de tre inngangene.

Det er mulig a drive den digitale I/U fra en intern 24 V stremforsyning eller fra en ekstern
stremkilde ved a konfigurere terminalblokken som heter Strem. 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 I/O med strgm. Standardkonfigurasjon ved bruk av den interne
strgmforsyningen.

| dette eksemplet bruker standardkonfigurasjonen den interne stremforsyningen

Power

PWR |

GND
24v |

ov

Hvis mer spenning kreves, kan du koble til en ekstern stremforsyning som vist
nedenfor.

Sikringen er av Mini Blade-type med maksimal stremstyrke pa 10 A og minimum
spenning pa 32 V. Sikringen ma vaere UL-merket. Hvis sikringen er overbelastet, ma
den skiftes ut.

’_( Power

PWR H
GND| N
24V B

\ ov |

| dette eksemplet bruker konfigurasjonen en ekstern stramforsyning for mer strgm.
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Spesifikasjon

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

nedenfor.

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

stremforsyning

[PWR - GND] Spenning 23 24 25 \
[PWR - GND] Strem 0 - A A
Krav til ekstern 24 V

inngang

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

*3,5 A for 500 ms or 33 % driftssyklus.

Digitale Den digitale I/U er konstruert i samsvar med IEC 61131-2. De elektriske spesifikasjonene vises

I/U-er nedenfor.
Terminaler Parametre Min. Type Maks. Enhet
Digitale utganger
[COx / DOx] Strem* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spenningsfall 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Lekkasjestrgm 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Effekt - PNP - Type
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Type
Digitale innganger
[EIx/SIx/CIx/DIx] Spenning -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] AV-omrade -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] PA-omrade 11 - 30 Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strem (11-30 V) 2. - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Effekt - PNP + - Type
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Type

*For resistiv last eller induktiv last p4 maksimalt 1H.
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3.5.1. 1/U Grensesnittkontroll

Beskrivelse I/0 grensesnittkontroll lar deg bytte mellom brukerkontroll og URcap-kontroll.
I/U Grensesnittkontroll
Tce Velg hvordan verktgy I/U-grensesnittet kontrolleres, Hvis en URCap kkontrollerer grensesnittet vil de brukerdefinerte innstilingene
overstyres.,
1 Nyttelast
1/0-
konfigurasjon Analoge innganger - kommunikasjonsgrensesnitt Digital utgangsmodus
Tool 1/0 O Analoge innganger Digital urgangsmadus for verktay er definert basert pa det
" tilknyttede wverktayet
Variabler analog_in[2]
Oppstart analog_ir(3] Utgangsspenning for veritay 0 v
Hjem A sette verkteyspenningen til 24V kan skade det tilknyttede
@ Grensesnitt for lkommunilkasjon * utstyret hvis det lcun er konfigurert til 12V
Transportba...
Skrutrekkin Grensesnittet til verktaykommunikasjon gjer at du kan
9 lkcommunisere med verkteyet uten elcsterne ledninger .
O Dobbel pin power
= Baudrate 115200 hd
Paritet Ingen hd @ Standardutgang
Stopp-bits & - Digital utgang 0 Senker (NPN) v
RX-Wvirksomme tegn 15 Digital utgang 1 Senker (NPN) -
TX-uvirksomme tegn 3,5
/U 1. Trykk pa fanen med Installasjon og under Generelt trykker du pa Verktgy /0.
Grenseshnittkontroll 2. Under I/0 grensesnittkontroll, velg Bruker for & f4 tilgang til analoge

innganger for verktgy og/eller innstillinger for digital utgangsmodus. Hvis man
velger en URCap fjernes tilgang til analoge innganger for verktay og
innstillinger for innganger for verktgy.

Hvis en URCap kontrollerer en endeeffektor, som f.eks. En griper,
krever URCap kontroller over verktgy |O-grensesnittet. Velg
URCap i listen for & la det kontrollere verktgy 10-grensesnittet.
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8.5.2. Bruke |/U-fanen

Beskrivelse Bruk I/U-faneskjermen for & overvake og stille inn live I/U-signaler fra/til 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 svaert hurtig
signal vises kanskje ikke skikkelig.

Konfigurerbare I/U-er kan bli reservert for spesielle sikkerhetsinnstillinger definert i
konfigurasjonsdelen for sikkerhetsrelaterte I/U-er i installasjonen (se I/U). De som er
reservert vil ha navnet pa sikkerhetsfunksjonen i stedet for standardnavnet eller et
brukerdefinert navn.

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

<unnamed=>* D ﬁ E
=+
™ Pomz Lagre

default*

s
Konfigurerbar inngang Konfigurerbar utgang Digital inngang Digital utgang
Robot S-Guard Reset 4 oJOa 0 4 om (4
Eksternt
5-Guard Reset 5 1005 1 5 Prog-Running || [] 5
2 6 2] s Start-Prog 6 20 s
3 7 307 Stop-Prog 7 30007
Analog inngang Verktey digital inngang Verktey digital utgang
analog_in[0] 00V 0 1 o[
ov 1ov
Strem
analog in[1] 000V, 000 mA
ov 10V
Analog utgang Verktey analog inngang
- analog_in[2] 0,00V Spenning
4,00 mA
analog_in[3] 0.00V Spenning
90Ut . ov 1ov
4,00 mA

O Normal b
Hastighet 100%

Spenning Nar verktayutgangen er kontrollert av brukeren, kan du konfigurere spenning. Hvis man
velger en URCap, fjernes tilgangen til spenningen.

Analoge De analoge I/U-ene kan settes til enten strgm [4-20mA] eller spenning [0-10V] som
domeneinnstillinger  utsignal. Disse innstillingene er vedvarende tross omstart av robotkontrolleren og
lagres i installasjonen.
Kontroll over verktayets I/U-er kan tildeles et URCap i Verktgy I/U i Installasjon-
fanen. A velge en URCap fjerner brukerens kontroll over verktgyets analoge I/U.
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Verkteykommunikasjonsgrenseshnitt

Dobbel pinnespenning

Nar verkteykommunikasjonsgrensesnittet (TCI) er aktivert, vil
ikke analog inngang for verktay vaere tilgjengelig. Pa I/U-
skjermen, se Verktgyinngang-feltet som vist nedenfor.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity MNone
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

T Idle Chars 3.50

Nar Dobbel pinnespenning er aktivert, ma verktayets digitale
utganger ha navn som falger:

* verktoy_ut[0] (effekt)
* verktoy_ut[1] (GND)

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA
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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
strgm 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 veere et lys som kan fungere pa 24 VDC.
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8.6. Bruker |/U for valg av modus

Beskrivelse Roboten kan konfigureres til & bytte mellom driftsmodi uten & 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
sekundeer enhet som en modusvelger.

Modusvelger Modusvelgeren kan veaere en ngkkelbryter med et overfoldig elektrisk oppsett eller med
signaler fra en dedikert sikkerhets-PLC.
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8. Installasjon

3./. Sikkerhets-1/0O

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

* 3PE-stopp 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
Tilbakestil 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.
Utfarelsesniva 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.

A\

FORSIKTIG

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

* Sikkerhetsfunksjoner skal verifiseres fgr 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)

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

saeya | LJ J_l

32 ms

SafetyB J|_| ]
18 ms

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

| dette eksempelet er sikkerhetsmatte en

AN

24v

s
B

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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3.7.1.1/U-signaler

Beskrivelse I/U er delt mellom innganger og utganger, og er sammenkoblet slik at hver funksjon tilbyr

en kategori 3 og PLd-I/U.

I &

sikkert hjem

2+ QH

oooo

RIRIRIK

Inngangssignal Innganene er beskrevet i
er

tabellen nedenfor:

Ngdstoppknapp

Utfarer en kategori 1-stopp (IEC 60204-1) som informerer
andre maskiner som bruker systemstopp-utgangen, hvis
denne utgangen er definert. Det initieres et stopp av hva
enn som er koblet til utgangen.

Robotnadstopp

Utfarer en kategori 1-stopp (IEC 60204-1) via
kontrollboksinngangen, som informerer andre maskiner
som bruker systemngdstopp-utgangen, hvis denne
utgangen er definert.

Ekstern nadstopp

Utfgrer kun kategori 1-stopp (IEC 60204-1) pa roboten.

Redusert

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 a 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
a krenke noen av de reduserte grensene, utlgses en
stoppkategori 0. Sikkerhetsplanene kan ogsa fare til
overgang til den reduserte konfigurasjonen.
Sikkerhetssystemoverganger til normal konfigurasjon er pa
samme mate.
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Inngangssigna
ler

Innganene er beskrevet i tabellen nedenfor:

Operasjonsmodus

Nar et ekstern modusvalg brukes, veksler den
mellom Automatisk modus og Manuell modus.
Roboten er i automatisk modus nar tilfarsel til
operasjonsmodus er lavog i
programmeringsmodus nar den er hgy.

Beskyttende tilbakestilling

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

Vern

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

Vernestopp i automatisk
modus

Utfarer kun kategori 2-stopp (IEC 60204-1) i
automatisk modus. Automatic Mode Safeguard
Stop kan kun velges nar en treposisjon-
aktiverende enhet er konfigurert og installert.

Vernet tilbakestilling i
automatisk modus

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

Treposisjonsaktiverende
enhet

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.

Freedrive pa robot

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

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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Utgangssignaler

Alle sikkerhetsutganger gar lavt hvis det oppstar brudd pa eller feil pa
sikkerhetssystemet. Dette betyr at systemstopp-utgangen initierer et stopp selv nar en
ngdstopp ikke er utlgst.

Du kan bruke felgende sikkerhetsfunksjoner for utgangssignaler. Alle signaler gar
tilbake til lav nar tilstanden som utlaste hayt signal er fiernet:

1Systemstopp

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

Roboten . .

Signalet er Lavt hvis roboten beveger seg, ellers hay.
beveges

Signalet er Hayt nar roboten har stoppet eller er i ferd med a
Robot stopper 9 . oy PP .
ke stoppe pa grunn av et nadstopp eller vernestopp. Ellers vil

den veere aktiv.

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

og signalet for gyeblikket er lavt. Ellers er signalet hgyt.

Ikke redusert

Dette er det motsatte av Reduser, som definert over.

Sikkert hjem

Signalet er Hayt dersom robotarmen er stoppet og er plassert
i den konfigurerte trygg hjem-posisjonen. Ellers vil signalet
veere Lavt. Dette brukes ofte nar UR-roboter er integrert med
mobilroboter.

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 nadstopp-enhet. | slike tilfeller vil systemstopp-
utgangen bli hgy nar den eksterne ngdstopp-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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8.7.2.1/U-konfigurasjon

Beskrivelse

1/0-signaltype

Tildele
brukerdefinerte
navn

Pa I/U-konfigurasjon-skjermen kan du definere I/U-signaler og konfigurere handlinger
med I/U-kategorikontrollen. I/U-signaltypene er oppfert under Inngang og Utgang.

Du kan bruke en feltbuss som f.eks. Profinet og Ethernet/IP til & aksessere Registrene for

generell bruk.
Hvis verktgykommunikasjonsgrensesnittet (TCI) er aktivert, vil ikke analog inngang for
verktgy veere tilgjengelig.

<unnamed>*
default*

Visning

TCP

pigta -
1 Nyttelast
Montering Inngang Utgang
DIfO] digital_in[0] ~ Do[0] digital_out[0] ~
L/g"'ﬁgu,asjo" oifL] digitalin1] % DO]  digtal_outl] Prog-RunNing
DI2] digital_in[2] Start-Prog DO(2] digital_out[2]
Tool I/0 DIf3] digitalin[3] Stop-Prog DO(3] digital_out[3]
Ve DIf4] digital in(4] DO[4]  digital_out(4]
oIS digital in(s] Dol digital_out(s]
Oppstart Dit6] digitalin{6] Dol6] digital_out[6]
Hjem oIf7) digital in(7] Do[7]  digital_out(7]
Transportba... o) toolinfo] Torol tool_out[0]
Rl toolinf1] ~ Toll tool_outf1] ~

Skrutrekking

Valgt I/U: digital_out[1]
D Bevegelse
D Sikkerhet Gi nytt navn I1U-kategoristyring
D Funksjoner
D Feltbuss
> URCaps Handling | program

‘Hmygrense n&r det Kjarer - lav nar det har stoppet v ‘

ONormaI 7 o o O simutering ()

starte bevegelse fra posisjonen den har. Det kreves ingen manuell

@ Nar du starter programmer fra en I/U eller feltbuss-inngang, kan roboten
bevegelse mot det farste vendepunktet via PolyScope.

Hvis du vil begrense antallet signaler i listen under Inngang og Utgang, kan du bruke
nedtrekksmenyen Vis for & endre hvilket innhold som skal vises basert pa signaltype.

Du kan navngi inngangs- og utgangssignalene for & enkelt identifisere hvilke som blir
brukt.

1. Velg ensket signal.
2. Trykk pa tekstfeltet for a skrive inn et navn pa signalet.

3. For atilbakestille navnet til standard, trykk pa Tem.

Du ma oppgi et brukerdefinert navn for et Register for generell bruk for a gjgre det
tilgjengelig i programmet (dvs., for en Vent-kommando eller det betingede uttrykket til
en Hvis-kommando).

Vent- og Hvis-kommandoene beskrives i (Vent) og (Hvis), respektivt. Du finner
navngitte Registre for generell bruk i Inngang- eller Utgang-velgerinnretningen pa
Uttrykksredigeringsprogram-skjermen.
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1/0-handlinger
og I/O-
kategoristyring

Fysiske og digitale feltbuss-I/U kan benyttes til & aktivere handlinger eller for a reagere
pa statusen til et program.

I/1O-
kategoristyring

Bruk I/U-kategorien til @ angi hvorvidt en utgang kontrolleres via I/U-kategorien (av
enten programmerere, eller bade operatgrer og programmerere), eller om den
kontrolleres av robotprogrammene.

Tilgjengelige
inngangshandlinge
r

Kommando Handling

Start Starter eller gjenopptar det aktuelle programmet pa en
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

Freedrive (tilsvarendg som med Freedrive-knappen). .
Inngangen ignoreres hvis andre forhold underkjenner bruk
av Freedrive.

A

ADVARSEL

Hvis roboten stoppes under bruk av Start-inngangshandlingen,
beveger roboten seg sakte til farste vendepunkt i programmet, far
det aktuelle programmet utfgres. 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.
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Tilgjengelige
utgangshandli Handling Utgangstilstand Programtilstand
nger Lavgrense nar det ikke kjarer Lav S’Eoppet eller satt
pa pause
Haygrense nar det ikke kjgrer Hay S’Eoppet eller satt
pa pause
Lav Kjarer,
Heay nar kjgrer, lav nar stoppet Ho Stoppet eller satt
y pa pause
P luttet
Lav ved uplanlagt stans Lav rogram avsiutie
uplanlagt
Program avsluttet
Lav uplanlagt
Lav ved uplanlagt stans, ellers Hay Hay Kigrende, stoppet
eller pauset
Kjarer (sett
programmet pa
. . Veksler mellom pause eller stopp
Kontinuerlig puls Hoy og Lav det for 4
opprettholde
pulstilstanden)
Arsak til En ikke-planlagt programavslutning kan skje grunnet en av arsakene som er oppfart
avslutningav  nedenfor:
program

* Stopp robot
* Feil
* Overtredelse

* Kjgretidsunntak
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3.38. Treposisjonsaktiverende enhet

Beskrivelse Robotarmen er utstyrt med en aktiveringsenhet i form av 3PE handkontroll.
Kontrollboksen stgtter falgende aktiveringsenhetskonfigurasjoner:

* 3PE handkontroll
* Ekstern treposisjonsaktiverende enhet

* Ekstern treposisjonsaktiverende enhet og 3PE handkontroll

lllustrasjonen under viser hvordan du kobler til en treposisjonsaktivererende enhet.

Conﬂlurabl Inputs

3-Position Switch

24V 24v | =
clo|| mH<y (M ;
24v Nl |[2avY W — —
cH |ERCI5l
24v |H|[2pv] M " —
ci2|H||¢e|lm
24v |H|[23v

| |

CI3

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.

lllustrasjonen under viser en operasjonsmodusbryter.

Confil;urabl f0puts Operational mode Switch
24vi(H||24v |H =
cio||m|[ci4 |m :
24v|[m|[24v | — —
cij|/Hj|ci5 [l :

24v| | |24V |H —
Ci2f| Qs |l

24v Nl | [24vY H

Cl3 |ENCI7 \E

[
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3.9. Analog /U til generell bruk

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

Falgende anvisning anbefales for @ oppna hagyest 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 eller tvinnede par. 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.

Opphavsrett © 2009-2025 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

Terminaler Parametre Min. Type  Maks. Enhet

Analog inngang i stremmodus

[AIx - AG] Strem 4 - 20 mA

[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm

[AIx - AG] Oppla@sning - 12 - bit

Analog inngang i

spenningsmodus

[AIx - AG] Spenning 0 - 10 \

[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm

[AIx - AG] Opplasning - 12 - bit

Analog utgang i strommodus

[AOx - AG] Strem 4 - 20 mA

[AOx - AG] Spenning 0 - 24 \Y,

[A0x - AG] Opplasning - 12 - bit

Analog utgang i

spenningsmodus

[A0x - AG] Spenning 0 - 10 \Y

[AOx - AG] Strem -20 - 20 mA

[A0x - AG] Motstand - 1 - ohm

[AOx - AG] Oppla@sning - 12 - bit
UR20 95 Brukermanual
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Analog

utgang og = -

analog im0 a0

inngang §ﬁiIQ f; j>
{ora)

Dette eksemplet viser hvordan man
kontrollerer et transportband med en analog

hastighetskontrollinngang.

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

Dette eksemplet viser hvordan en kobler til
en analog sensor.

3.9.1. Analoginngang: Kommunikasjonsgrensesnitt

Beskrivelse Verktgykommunikasjonsgrensesnittet (TCI) gjgr at roboten kan kommunisere med et
pamontert verktgy via robotens analoge verktgyinngang. Dette fijerner behovet for

ekstern kabling.

Nar verkteykommunikasjonsgrensesnittet aktiveres, vil alle analoge innganger for
verktay veere utilgjengelige

Verkteykommunikasjonsgrensesnitt

1.

Trykk pa fanen med Installasjon og under Generelt trykker
du pa Verktay I/O.

Velg verktaykommunikasjonsgrensesnitt for & redigere TCI-
innstillinger.

Nar TCl aktiveres, vil analog verktgyinngang vaere
utilgjengelig for I/U-konfigurasjon av installasjonen og vises
ikke i inntastingslisten. Analog verktayinngang er ogsa
utilgjengelig for programmer som vent pa-opsjoner og -
uttrykk.

| nedtrekksmenyene under Kommunikasjonsgrensesnitt
velges ngdvendige verdier.

Alle endringer i verdier blir umiddelbart sendt til verktgyet.
Hvis installasjonsverdier er annerledes enn de som
verktgyet bruker, vil en advarsel vises.
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3.10. Digital I/U til generell bruk

Beskrivelse

Generell
digital I/0

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 1/O (gra terminaler) og den konfigurerbare 1/O (gule
terminaler med sort tekst) nar de ikke er konfigurert som sikkerhets-1/0.

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 kjgrer. 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 Outputs

oV

oV

DOO|

DO4|

oV

oV

DOl

DO5

2

A

oV

oV

DO2|

DO6|

ov

ov

DO3|

DO7|

=

Y

Digital Inputs
24v|m|[2av]m
DIo|H||DI14
24v|m|[2av|H
DI1|H|[Di15| |
24v|H|[2av|m)
DI2|H||DI6|H
24v|H|[2av|m
YEN A

| dette eksemplet kontrolleres en last fra en digital | dette eksemplet kobles en enkel knapp
til en digital inngang.

utgang nar den kobles til.

Kommunikasjon

med andre
maskiner eller
PLC-er

Du kan bruke den digitale 1/0O for 8 kommunisere med annet utstyr hvis en vanlig GND
(0 V) etableres, og hvis maskinen bruker PNP-teknologi, se under.

Digital Inputs

L) e

ov

[2[E[2[8[2[

w

l
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3.10.1. Digital utgang

Beskrivelse Verktaykommunikasjonsgrensesnittet tillater uavhengig konfigurasjon av digitale
utganger. | PolyScope har hver pinne en nedtrekksmeny som tillater valg av
utgangsmodus. Fglgende alternativer er tilgjengelige:

* Synkende: Dette lar pinnen konfigureres i en NPN- eller synkende konfigurasjon.
Nar utgangen er av, tillater pinnen en stremflyt til jordingen. Dette kan benyttes i
forbindelse med PWR-pinnen for & lage en full krets.

* Innhenting: Dette lar pinnen bli konfigurert i en PNP- eller
innhentingskonfigurasjon. nar utgangen er pa leverer pinnen en positiv
spenningskilde (konfigurerbar i I0-fanen). Dette kan benyttes i forbindelse med
GND-pinnen for & lage en full krets.

 Dytt/dra: Dette lar pinnen konfigureres i en Dytt/dra-konfigurasjon. Nar utgangen
er pa leverer pinnen en positiv spenningskilde (konfigurerbar i IO-fanen). Dette
kan benyttes i forbindelse med GND-pinnen for a lage en full krets; nar utgangen
er deaktivert, tillater pinnen en stremflyt til jordingen.

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 verktayets utgang fungerer som forventet, ma du sgrge for & lagre
konfigurasjonen for & unnga tap av endringene.

Dobbel pin  Dobbel pinnespenning benyttes som strgmkilde for verktgyet. Aktivering av dobbel
power pinnespenning deaktiverer verkigyets standard digitale utganger.
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8.11. Ekstern PA / AV-styring

Beskrivelse Bruk ekstern PA/AV-styring for a sla kontrollboksen av og péa 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
enskelig. Bruk en programvarefunksjon for a laste inn og starte programmer automatisk.

De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor.

Terminaler Parametre Min. Type \ELCR 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] Inngangsstrgm - 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Remotelf h Remotelf h

12v|d I 12v|d I

OFF|H\ P OFF P

om0 e | [

ekstern PA-knapp. ekstern AV-knapp.

Dette eksemplet viser hvordan du kobler til en | Dette eksemplet viser hvordan du kobler til en

alagre.

sla seg ordentlig av.

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

* Ikke press og hold inne PA-inngangen eller strambryteren uten & lagre.

* Bruk AV-inngangen for fiernstyrt avslaingskontroll for a lagre apne filer og

UR20 99
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8.12. Endeeffektor-integrasjon

Beskrivelse

Endeeffektor kan ogsd omtales som verktgyet 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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8.12.1. Tooll/O

Verkteykontakt  Tilkoblingspunktet som er illustrert nedenfor gir strem og styresignaler til de
grunnleggende griperne og sensorene som brukes pa et spesifikt robotverktgy.
Tilkoblingspunktet har atte hull og er plassert ved siden av verktayflensen pa Handledd
3.
De atte ledningene inne i kontakten har forskjellige funskjoner, som oppfgrt nedenfor:

2 Signal Beskrivelse
nr.
Al3/ .
1 RS485- Analog i 3 eller RS485-
7 Al2/ .
60 o 2. RS485+ Analog i 2 eller RS485+
1 3 TOO/PWR Digitale utganger O eller
5[0 Os8 0V/12V/24V
(o) o 2 4 TO1/GND Digitale utganger 1 eller jord
4 3 5 STR@M 0V/12V/24V
6 TIO Digitale innganger 0
7 T Digitale innganger 1
8 GND Jord

I m Verktgytilkobleren ma strammes manuelt opptil maksimalt 0,4 Nm.

Tilbeheor til Verktay I/U for alle Universal Robots-roboter kan kreve tilleggsutstyr for & lette tilkoblingen
verktey-1/U med verktgy. Du kan bruke verktaykabeladapteret.
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Verktgykabeladapter

Verktgykabeladapteret er et elektronisk tilbehgr som tillater kompatibilitet mellom

verktgy I/U og verktay.

/@

@*

ul_[| 553

1 Kobles til verktayet/endeeffektoren.

2. | Kobles til roboten.

A

skade.

De atte ledningene inne i verktaykabeladapteren har forskjellige funksjoner, som

oppfert nedenfor:

ADVARSEL
A koble verktgykabeladapteren til en paslatt robot kan fare til

Stift

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

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

|||—

Verktgyflensen er koblet til GND (jord).

- Signal Beskrivelse
1 Rgfgéﬁ_ Analog i 2 eller RS485+
4 3 2. Rgf8/5- Analog i 3 eller RS485-
2 3 T Digitale innganger 1
5 4 TIO Digitale innganger 0
1 5 STROM 0V/12V/24V
5 TO1/GND Digitale utganger 1 eller
6 2 jord
Digitale utganger O eller
/ TOOPWR 0Vv/12V/24V
8 GND Jord
JORDING
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3.12.2. Maksimal nyttelast

Beskrivelse Den nominelle nyttelasten for robotarmen avhenger av forskyvningen av tyngdepunktet

(CoG) 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
verktgyflensen. Nar du for eksempel beregner nyttelastmassen i en velg og plasser-
applikasjon, bgr du vurdere bade griperen og arbeidsstykket.

Robotens evne til 4 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]

25

utvidetnyttelast 20 \k

. . "
full ytelse S~

10

0 100 200 300 400 500 600 700 800

Forskyvning av tyngdepunkt [mm]

Forholdet mellom rangert nyttelast og forskyvningen av tyngdepunktet.
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@kning av Robotarmen kan handtere en hgyere nyttelast og lengre tyngdepunktforskyvning hvis
nyttelastkapasitet  lasten plasseres under verkigyflensen. Du kan gke den maksimale
nyttelastkapasiteten for robotarmen under felgende kriterier:

* Bevegelse med hgy nyttelast er med verktay orientert vertikalt nedover, som
ofte er tilfellet ved palleteringsformal.

* Nyttelastens tyngdepunkt er innenfor nominell horisontal rekkevidde til
roboten.

* Tyngdepunktforskyvningen i det horisontale XY-planet overskrider ikke kurven
for ekspandert nyttelast (lange forskyvninger i Z-aksen - a overskride kurven
for nyttelasten er ikke et problem).

~__ )

Gravity

Eksempel pa hvordan man beregner det horisontale tyngdepunktet.

Som illustrert over skal den horisontale nyttelasten dy veere innenfor kurven for
nyttelast.

Utvidet nyttelast er mulig for eventuelle robotmonteringer.

Ved a gke maksimal nyttelastkapasitet kan roboten bevege seg i reduserte
hastigheter og lavere akselerasjon. Den hgyere lasten pa leddene kan begrense
noen bevegelser innenfor arbeidsomradet til roboten. Robotprogramvaren sikrer
automatisk at robotens mekaniske grenser ikke overskrides.

Bruk av det utvidede nyttelastomradet ugyldiggjer ikke
robotgarantien for denne roboten.
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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.

3.12.3. Sikringsverktay

Beskrivelse Verktoyet eller arbeidsstykket monteres pa verktayets utgangsflens (ISO) pa tuppen av
roboten.
A ol 17,60

May be subject to change

8H7 ¥ 8402

BIEN | g
TN

J
N/,
N2

P50 H7
A $80+0,1 SECTION A-A

Va
N

56,50

$100 h8

Dimensjoner og hullmgnster pa verktgyflensen. Alle mal er i millimeter.

Verktgyflens Verktgyutgangsflensem (ISO 9409-1) er hvor verktgyet monteres pa tuppen av roboten.
Det anbefales a bruke et radialt spaltet hull for posisjoneringspinnen for &8 unnga
overbelastning, samtidig som du holder ngyaktig stilling.

é FORSIKTIG
Sveert lange M8-bolter kan presse mot bunnen pa verktayflensen og kortslutte
roboten.

* lkke bruk bolter lengre enn 7 mm til & montere verktgyet.
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é ADVARSEL
Unnlatelse av & stramme boltene riktig kan fgre til at adapterflensen og/eller
endeeffektoren faller av.

* Sikre at verktayet er riktig og forsvarlig boltet pa plass.

 Sikre at verktgyet er konstruert slik at det ikke kan oppsta farlige
situasjoner ved a slippe en del uventet.

8.12.4. Anginyttelast

Beskrivelse Kommandoen Angi nyttelast lar deg konfigurere robotens nyttelast. Nyttelast er den
kombinerte vekten av alt som er festet til robotens verktgyflens.
Tiltenkt bruk:

* Nar du justerer nyttelasten for a forhindre at roboten utlgser en robotstans. En
riktig konfigurert nyttelast sikrer optimal robotbevegelse.

Spesifisering av korrekt nyttelast sikrer optimal bevegelsesprestasjon og unngar
robotstans.

* Nar du konfigurerer nyttelasten for bruk i et velg og plasser-program med en
griper.

Definer nyttelast
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Bruk Angi 1. I robotprogrammet, velg plasseringen eller noden hvor du gnsker a legge til en
nyttelast- Angi-kommando.
kommandoen 2. Under Grunnleggende, trykk pa Angi nyttelast.

Bruk nedtrekksmenyen under Velg nyttelast.
a. Velg en av nyttelastene som allerede er konfigurert.

b. Eller bruk nedtrekksmenyen til & konfigurere en ny nyttelast ved a velge
Tilpasset nyttelast og fullfare masse- og tyngdepunktfeltene.

default*

Kjor | Pragea jon__Figtte Logg
WV Grunnleggende q _ Grafikk Variabler

Flytte

<unnamed>* 3 ﬁ E
+
n Apne.  Lagre

1 X Variabeloppsett
Vendepunkt 2 v Robotprogram

Angi nyttelast

Retning 3 = Definer nyttelast: Payload 0.05s Sl inn total nyttelast
Vent [ Payioad -
Angi Nyttelast
Pop-up Masse 0,000
Tyngdepunkt
Stopp
cx 0,00
Kommentar
q p CY 0,00
Mappe cz 0,00
Definer
nyttelast
¥ Husk & konfigurere den totale nyttelastmassen
Maler
overgeng
Juster overgangstiden for & glatte ut endringen i nyttelasten.

2SS XBRETZ o
e ° 0 O Smﬂerimg.

Tips Du kan ogsa bruke Angi na-knappen for & angi verdiene pa noden som den aktive
nyttelasten.

Bruk tips Husk a alltid oppdatere nyttelasten nar du gjer endringer pa konfigurasjonen av
robotprogrammet.

Eksempel: Angi | et velg og plasser-program vil du opprette en standard nyttelast i installasjonen.

nyttelast Deretter legger du til en Angi nyttelast nar du plukker opp en gjenstand. Du vil

oppdatere nyttelasten etter at griperen lukkes, men fgr bevegelsen starter.
| tillegg vildubruke Angi nyttelast etter at gjenstanden er frigjort.

Overgangstid for  Dette er tiden det tar for roboten a tilpasse for en gitt nyttelast. Nederst pa skjermen kan
nyttelast du stille inn overgangstiden mellom ulike nyttelaster.
Du kan legge til en overgangstid for nyttelast i sekunder.
A stille innen overgangstid som er starre enn null, hindrer roboten fra & gjere et lite
«hopp» nar nyttelasten endres. Programmet fortsetter mens justeringene pagar.
Bruk av overgangstid for nyttelast er anbefalt nar du
plukker opp eller slipper tunge gjenstander ved hjelp av en vakuumgriper.
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Nyttelast

Beskrivelse

Legge til,
endre navn
pa, modifisere
og fijerne
nyttelaster

Aktiv
nyttelast

Standard
nyttelast

Innstilling av
tyngdepunkt.

Du ma angi nyttelasten, tyngdepunktet og tregheten for at roboten skal fungere optimailt.
Du kan definere flere nyttelaster, og deretter veksle mellom dem internt i programmet.
Dette er hendig ved Plukk og plasser-programmer, for eksempel, der roboten plukker
opp og frigjar et objekt.

2=

$ Q

N Fhite n

TCP

Nyttelast
Montering

1/0-
konfigurasjon

Tool I/O
Variabler
Oppstart
Hjem
Transportba...
Skrutrekking

> Bevegelse

» Sikkerhet

» Funksjoner
) Feltbuss
» URCaps

O Normal

i
Nyttelast v Angi na
Masse kg
Tyngdepunkt
X 0,00/ mm ZMalna
cY 0,00 mm
cz 0,00 mm
1 Husk & konfigurere den totale nyttelastmassen
Treghet (kg m?)
O Bruk tipasset treghetsmatrise
Y Zz
0,000000] 0,000000 0,000000]
0,000000 0,000000 0,000000
z 0,000000 0,000000 0,000000

o Treghet gitt med opprinnelse | tyngdepunitet og aksene justert
iht. verkteyflensens akser.

Verkteyflens

Nyttelastvisualisering

O -

° 0 O Sirmuerimg.

Du kan konfigurere en ny nyttelast med fglgende handlinger:

* Trykk pa[_*_|for & definere en ny nyttelast med et unikt navn. Den nye nyttelasten er

tilgjenge

* Trykk pa[Z_|for & navngi en nyttelast pa nytt.

lig i nedtrekksmenyen.

* Trykk p4 [ | for & fierne en valgt nyttelast. Du kan ikke fierne forrige nyttelast.

Hakemerket i nedtrekksmenyen indikerer hvilken nyttelast som er aktiv B payoss v
aktive nyttelasten kan endres ved bruk av

~ Set Now

~|. Den

Standard nyttelast er innstilt som den aktive nyttelasten fgr programmet starter.

* Velg gnsket nyttelast og trykk pa Angi som standard for a innstille en nyttelast som

standard.

Det grenne ikonet i nedtrekksmenyen indikerer standard konfigurert nyttelast

i ~ Payload - |

Trykk pa feltene cx, CY and cz for & innstille tyngdepunktet. Innstillingene gjelder for den
valgte nyttelasten.
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Payload Denne funksjonen lar roboten sette riktig nyttelast og tyngdepunktet (CoG).
Estimation

Bruke veiviseren for | Installasjonskategorien, under Generelt, velger du Nyttelast.

nyttelastestimering Pa Nyttelast-skjermen, trykk pa Mal.

| veiviseren for estimering av nyttelast, trykk pa Neste.

i N

Fglg trinnene i veiviseren for & angi de fire posisjonene.
A sette de fire posisjonene krever at robotarmen beveges til fire forskjellige
posisjoner. Nyttelastbelastningen males ved hver posisjon.

5. Nar alle malingene er ferdige, kan du verifisere resultatet og trykke pa
Fullfer.

@ 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 vaere riktig definert i
installasjonen
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Angi
treghetsverdier

Du kan velge Bruk tilpasset treghetsmatrise for & angi treghetsverdier.

Trykk pa feltene 1XX, 1YY, 127, IXY, IXZ og IYZ for & konfigurere tregheten til den
valgte nyttelasten.

Tregheten spesifiseres i et koordinatsystem med opprinnelse ved tyngdepunktet (CoG)
til nyttelasten og aksene justert med verktayflensaksene.

Standard treghet beregnes som tregheten til en sfaere med den brukerspesifiserte
massen, og en massetetthet pa 1g/cm3
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8.12.5. Installasjonsspesifikasjoner for verktay |/U

Beskrivelse

De elektriske spesifikasjonene vises nedenfor. Ga til Verktay-1/U i Installasjon-kategorien

for & sette den interne stroamtilfarselentil 0V, 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 \Y,
Tilfgrselsstrgm (enkelttapp)* - 1000 2000** mA
Tilferselsstrom (dobbelttapp)* - 2000 2000** mA
Tilfgrsel kapasitetslast - - 8000*** uF

* Det anbefales sterkt a bruke en beskyttende diode for induktive laster.
** Topp i maks 1 sekund, tjenestesyklus maks: 10 %. Gjennomsnittlig strem over 10
sekunder ma ikke veere 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 verktayets stremforsyning ved oppstart. Det er ikke lov &

varmkoble den kapasitive lasten.

UR20

111

Brukermanual



I
UNIVERSAL ROBOTS

8.12.6. Verktayets stramforsyning

Beskrivelse Gatil Verktey I/U i installasjonsfanen

POWER

GND (RED) — JoI

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

1. |toppteksten, trykk pa Installasjon.

2. llistentil venstre, trykk pa Generelt.

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

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

POWER (GRAY)
Pl
J

TOO/PWR (BLUE)
Nar roboten gjer en nadstopp, settes spenningen til 0 V for
begge strgmpinnene (strem er av).

TO1/GND (PINK)
GND (RED)
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8.12.7. 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 Y
Spenning ved senkning 1 A - 0,08 0,09 \%
Strem ved hgyning/senkning 0 600 1000 mA
Strgm gjennom GND 0 1000 3000* mA

Nar roboten gjgr en nadstopp, blir de digitale utgangene (DO0 og DO1)
deaktivert (High 2).

é FORSIKTIG
De digitale utgangene i verktgyet er ikke strambegrenset. Hvis de overstiger
spesifiserte data, kan det fgre til permanent skade.

A bruke Dette eksemplet illustrerer hvordan man slar pa belastning nar man bruker den interne 12
verktgyets V eller 24 V stremtilferselen. Du ma definere utgangsspenningen i kategorien I/U. Det er
digitale spenning mellom STR@M-tilkoblingen og skjermen/jordingen, selv nar belastningen er slatt
utganger av.

Vi anbefaler & bruke en beskyttende diode for induktiv last, som vist nedenfor.

POWER
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8.12.8. Verktgy 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 \%
Aktiv spenning - - 2,0 \Y
Inaktiv spenning 5,5 - - \%
Inngangsmotstand - 47 k - Q

A bruke
verkigyets
digitale
innganger

Dette eksemplet viser hvordan du kobler en enkelt knapp.

POWER

8.12.9. Analoge innganger for verktay

Beskrivelse

Verktayets 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 Maks. Enhet
Inngangsspenning i spenningsmodus -0,5 - 26 \Y
Inngangsmotstand ved omrade 0V til 10V - 10,7 - kQ
Opplasning - 12 - bit
Inngangsspenning i strammodus -0,5 - 5,0 \Y
Inngangsstram i stremmodus -2,5 - 25 mA
Inngangsmotstand ved omrade 4mA til 20mA - 182 188 Q
Opplasning - 12 - bit

To eksempler pa hvordan man bruker analoge innganger vises i fglgende

underkategorier.
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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 strem 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
Dl

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

. . T
differensial A2 | ]
S |
GND (‘ £ "
(=]
3.12.10. Verktaykommunikasjon-1/O

Beskrivelse  Signalforespgrsler RS485-signalene bruker intern fail-safe biasing. Hvis den

tilkoblede enheten ikke stgtter denne sikkerhetsanordningen, ma
signalforspenningen enten gjgres i det vedlagte verktayet, eller legges til eksternt
ved a legge trekkmotstander til RS485+ og nedtrekk til RS485-.

* Latenstid Latenstiden til meldinger sendt via verktgykontakten varierer fra 2 ms til
4 ms, fra det tidspunktet meldingen ble skrevet pa PC-en til meldingsstart pa
RS485. En buffer lagrer data som sendes til verktgykontakten til linjen er
uvirksom. Nar 1000 byte data er mottatt, skrives meldingen pa enheten.

Baud-rater. 9,6k, 19,2k, 38,4k,57,6k,115,2k, 1M,2M,5M
Stopp-bits 1,2
Paritet Ingen, odde, like
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9. Farste gangs bruk

Beskrivelse Denne delen beskriver hvordan du kommer i gang med roboten. Det dekker blant annet
enkel oppstart, en oversikt over brukergrensesnittet til PolyScope og hvordan du setter
opp ditt farste program. | tillegg omfatter den gratis freedrive-modus og grunnleggende
operasjon.

9.1. Quick System-oppstart

Rask

systemstart OBLIGATORISK HANDLING

Far du bruker PolyScope, ma du verifisere at robotarmen og
kontrollboksen er riktig installert.

Slik hurtigstarter du roboten.

1. Pahandkontrollen trykker du pa nadstoppknappen.

2. Pahandkontrollen trykker du pa stremknappen og lar systemet starte og vise tekst
pa PolyScope.

3. Etpopup-vindu vises pa bergringsskjermen og indikerer at systemet er klart og at
roboten ma initialiseres.

4. | popup-dialogen trykker du pa Ga til Initialiseringsskjermen for & fa tilgang til
Initialiseringsskjermen.

Las opp nadstoppknappen for & endre robotens tilstand fra Nedstoppet til Avslatt.
6. Trinn utenfor rekkevidden (arbeidsomradet) til roboten.

Pa Initialiser robot-skjermen, trykk pa PA-knappen og tillat at robotens tilstand
endres til Inaktiv.

8. | Nyttelast-feltet, under Aktiv nyttelast, vennligst verifiser nyttelastmassen. Du
kan ogsa verifisere hvorvidt monteringsposisjonen er korrekt, i Robot-feltet.

9. Trykk pa Start-knappen for at roboten skal slippe sitt bremsesystem. Roboten
vibrerer og lager klikkende lyder, som indikerer at den er klar for a bli
programmert.

robots.com/academy/

@ Lzer hvordan du programmerer din Universal Robots-robot pa www.universal-
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O.2. Det forste programmet

Beskrivelse

Opprettelse av
ett enkelt
program

Et program er en liste over kommandoer som forteller roboten hva a gjere. For de fleste
oppgaver utfares programmeringen kun ved bruk av PolyScope-programvaren.
PolyScope lar deg lzere robotarmen hvordan den skal bevege seg ved a bruke en serie
vendepunkter for & sette opp en bane for robotarmen a falge.

Bruk Flytt-kategorien for a flytte robotarmen til ansket posisjon eller lzer posisjonen ved a
trekke robotarmen pa plass mens du holder Freedrive-knappen bak pa toppen av Teach
Pendant.

Du kan opprette et program som kan sende |/U-signaler til andre maskiner pa enkelte
punkter i robotens bane, og utfare kommandoer som hvis...sa og slayfe, basert pa
variabler og I/U-signaler.

—_

| PolyScope, i toppteksten Filbane, trykk pa Nytt... og velg Program.

2. Under Grunnleggende, trykk pa Vendepunkt for a legge til et vendepunkt til
programtreet. En standard Moved skal ogsa legges til programtreet.

3. Velg det nye vendepunktet og trykk pa Vendepunkt i kommando-kategorien.

Pa Flytt verktay-skjermen flyttes robotarmen ved at du trykker pa flytt-pilene.
Du kan ogsa flytte robotarmen ved a holde inne knappen Freedrive og trekke
robotarmen i gnskede posisjoner.

5. Nar robotarmen er i posisjon, trykker du pa OK, og det nye vendepunktet vises som
Vendepunkt_1.

Falg trinnene 2 til 5 for & opprette Vendepunkt_2.

7. Velg Vendepunkt_2 og trykk pa pil opp til den er over Vendepunkt_1 for & endre
rekkefalgen pa bevegelsene.

8. Hold avstand, veer oppmerksom pa ngdstoppknappen og, i bunnteksten i
PolyScope, trykk pa Utfar-knappen slik at robotarmen beveger mellon
Vendepunkt_1 og Vendepunkt_2.

Gratulerer! Du har na opprettet ditt farste robotprogram som beveger robotarmen
mellom de to angitte vendepunktene.

1. Ikke kjgr roboten inn i seg selv eller noe annet, da dette kan fare til
skader pa roboten.

2. Dette er bare en hurtigstart-guide til & vise hvor enkelt det er a
bruke en UR-robot. Det forutsetter et ufarlig miljg og en svaert
forsiktig bruker. Ikke gk hastigheten eller akselerasjonen over
standardverdiene. Foreta alltid en risikovurdering far du setter
roboten i drift.

é ADVARSEL
Hold hodet og overkroppen din utenfor rekkevidden (arbeidsomréadet) il
roboten. Ikke plasser fingrene hvor de kan bli fanget.
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9.2.1. Kjgre-kategorien

Beskrivelse Kjar-fanen lar deg utfere enkle operasjoner og overvake robotens tilstand. Du kan laste
inn, kjgre, pause og stoppe et program samt overvake variabler. Kjgr-fanen er mest
nyttig nar programmet er opprettet og roboten er klar for drift.

Program Variabler

Navn = Verdi = | Beskrivelse ||>

Status

Stoppet

Keontroll

O Mis kun favorittvariabler]

Normal Simulering .
astighet o

Program Program-ruten viser navn og status for gjeldende program.
Slik laster du 1. | Program-ruten, trykk Last inn program.

inn et nytt 2. Velg ditt enskede program fra listen.

program

Trykk Apne for & laste inn det nye programmet.

Variablene, hvis eksisterende, vises nar du spiller av programmet.

Variabler Variabler-ruten viser listen over variabler som brukes av programmer for a lagre
og oppdatere verdier under kjgring.

* Programvariabler tilhgrer programmer.

* Installasjonsvariabler tilhgrer installasjoner som kan deles mellom ulike
programmer. Den samme installasjonen kan brukes for flere programmer.

Alle programvariabler og installasjonsvariabler i programmet ditt vises i Variabler-
ruten som en liste med navn, verdi og beskrivelse av variabelen.
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Variabelbeskrivelse Du kan legge til informasjon til variablene dine ved a legge til variabelbeskrivelser i

Favaoritt-variabler

Slik utpeker du

kolonnen Beskrivelse. Du kan bruke variabelbeskrivelsene til & formidle hensikten
med variabelen og/eller betydningen av dens verdi til operatgrer ved a bruke Kjar-
faneskjermen og/eller andre programmerere.

Variabelbeskrivelser (hvis brukt) kan vaere pa opptil 120 tegn, vist i kolonnen
Beskrivelse i variabellisten pa Kjgr-faneskjermen og Variabler-faneskjermen.

Du kan vise valgte variabler ved a bruke alternativet Vis bare favorittvariabler.
Slik viser du favorittvariabler

1. Under variabler, kryss av i boksen Vis bare favorittvariabler.

2. Kryss av Vis bare favorittvariabler igjen for a vise alle variabler.

Du kan ikke angi favorittvariabler i Kjgr-fanen, du kan bare vise dem. Utpeking av
favorittvariabler avhenger av variabeltypen.

1. |toppteksten, trykk pa Program.

favorittprogramvariabler Variablene er oppfart under Variabeloppsett.

Slik utpeker du

2. Vekg @nskede variabler.
Kryss av i boksen Favorittvariabler.

4. Trykk Kjar for & ga tilbake til variabel-visningen.

1. |toppteksten, trykk pa Installasjon.

favorittinstallasjonsvariabler 2. Under Generelt, velg Variabler.

Skjul/utvid
Beskrivelse-
kolonnen

Variablene nedenfor er oppfart under Installasjonsvariabler.
3. Vekg gnskede variabler.
Kryss av i boksen Favorittvariabler.

5. Trykk Kjar for a ga tilbake til variabel-visningen.

En variabelbeskrivelse spenner over flere linjer for & passe til bredden pa Beskrivelse-
kolonnen om ngdvendig. Du kan ogsa skjule og vise Beskrivelse-kolonnen ved a bruke
knappene vist nedenfor.

Skjule/utvide Beskrivelse-kolonnen
1. Trykk pa 4‘|| for & skjule Beskrivelse-kolonnen.

2. Trykk pa "'I for & utvide Beskrivelse-kolonnen.
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Skjult
Beskrivelse-
kolonne

Utvidet
Beskrivelse-
kolonne

RE 2+ Q6

m__Installation ifo Log

Program Variables
Name ~ Value - 4
myProgram2 avCycleTime 5.451 ~
counter_1 ]
counter_2 0
_ cycleTime 210125
discardedParts 3
. errorDetected] True
errorDetected2 False
St°pped lastError “Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosition p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
e— preparedParts2 43
produced|tems 12
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75
N~
[ Show only favorite variables

O Normal Simulation .

Program Variables
Name - Value ~ Description 3
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item (min) A
counter_1 3
counter_2 0
_ Sl 210.125 gﬂseeasures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
s errorDetectecll True Machine 1 has an error
Running errorDetected? False Machine 2 has an error
lastError "Device jam" Type of latest encountered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing one item (min)
preparedPartsl 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Control produced|items 12 Total number of produced items
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75 Total number of prepared parts
v
O Show only favorite variables

O Running Simulation .
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Kontroll

Kontroll-ruten lar deg kontrollere programmet som kjgrer. Du kan spille av og stoppe, eller
pause og fortsette et program, ved & bruke knappene som er oppfart i tabellen nedenfor:

* Spill av-knappen, Pause-knappen og Fortsett-knappen er kombinert.

* Spill av-knappenendres til Pause nar programmet kjarer.

* Pause-knappen enders til Fortsett.

Knapp

Effekt

Play

For & spille av et program

1. Under Kontroll, trykk Spill av for a starte et
program fra begynnelsen.

Fortsett

Slik fortsetter du et pauset program

1. Trykk Fortsett for & kjore et pauset program
videre.

Stopp

Slik stopper du et program

1. Trykk Stopp for a stoppe programmet som
kjgrer

Du kan ikke fortsette et stoppet program.
Du kan trykke pa Spill av for a starte
programmet pa nytt.

Pause

0000

Slik pauser du et program

1. Trykk Pause for & pause et program pa et
bestemt punkt.

Du kan fortsette et program som er satt pa

pause.
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9.2.2. Flyttrobot til posisjon

Beskrivelse Ga til Flytt robot til posisjon-skjermen nar robotarmen ma bevege seg til en bestemt
startposisjon fgr du kjarer et program, eller nar robotarmen beveger seg til et vendepunkt
mens du endrer et program.

| tilfeller der Flytt robot til posisjon-skjermen ikke kan bevege robotarmen til
programmets startposisjon, beveger den seg til det farste vendepunktet i programtreet.
Robotarmen kan bevege seg til en feil stilling hvis:

* TCP, funksjonsposisjon eller vendepunktsposisjon av den farste bevegelsen
endres under programgjennomfgring far farste bevegelse utfgres.

* Det fgrste vendepunktet er inne i en Hvis eller bytt programtrenode.

Tilgang til Flytt 1. Trykk pa Kjer-kategorien i overskriften.

robotinn i 2. | bunnteksten, trykk pa Spill for & fa tilgang til Flytt robot til posisjon-skjermen.

posisjonsskjerm 3. Falg instruksjonene pa skjermen for 8 samhandle med animasjonen og den ekte

roboten.

Flytt robot til Hold inne Flytt robot til: for a flytte robotarmen til en startposisjon. Den animerte
robotarmen som vises pa skjermen viser den gnskede bevegelsen som snart skal
utfares.

Kollisjon kan skade roboten eller annet utstyr. Sammenlign
animasjonen med plasseringen av den virkelige robotarmen og sgrg
for at robotarmen kan trygt utfare bevegelsen uten a treffe noen
hindringer.

Manuell Trykk pa Manuell for a fa tilgang til Flytt-skjermen der robotarmen kan flyttes ved a
bruke flyttepilene og/eller konfigurere verktgyposisjonens og leddposisjonens
koordinater.
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9.2.3. Bruke Program-fanen

Beskrivelse

Program-fanen er det du oppretter og redigerer robotprogrammer. Det er to
hovedomrader:

* Venstre side inneholder programnodene du kan legge til i robotprogrammet ditt.
Du kan bruke nedtrekksmenyene Grunnleggende, Avansert og Mal helt til venstre.

* Hayre side inneholder konfigurasjonen av programnodene som du kan legge til
programmet.

Du kan bruke alternativene Kommando, Grafikk og Variabler.

Kjar Program |

> Grunnieggende Q _ Grafikk Varlabler
.
1 X Variabeloppsett

: Program
v Robotprogram Her kan du programmere roboten din til & giare oppgaver.
3 - <tom>

Sk = o o

2 For a programmere roboten, velg noder fra Nodeliste og de vil duld<e opp pa
Kraft Programtreet.
Palletering Nodeliste Programtre
Transportbd... Q
Skrutrekking =

A I
+8 o X BHRZ

O Legg til fer Start-sekvens
[ Program gér i slayfe for alticl

29O XEBREZ

O Normal
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Programtre Programtreet bygges opp nar du legger til programnoder til programmet.
Du kan bruke Kommando-fanen for & konfigurere funksjonaliteten til programnoder som
legges til.

Kjor Pragram

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
Variabeloppsett Vendepunkt
— ER D
4 ® Start
Palletering 6 ©B
7 ®c
Transportba...
8 (C] @ | Rediger stiling |
Skrutrekking g @cE
0 I Flytt hit
@ Stopp ved dette punktet ‘De\te parametre hd ‘
O Blanding med radius Leddhastighet
0 60
Leddakselerasjon
80

49X BPROE [+ | Leggtit
oy L —

Legger til * Du kan ikke kjgre et tomt programtre eller et program som inneholder feil
programnoder konfigurerte programnoder.

* Feil konfigurerte programnoder er fremhevet i gult.

* Riktig konfigurerte programnoder er fremhevet i hvitt.
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Indikasjon av
programkjgring

Sek-knapp

Du kan fglge flyten av et langt robotprogram ved a se pa den aktive programnoden.

> Grunnleggende Q _ Grafikl Variabler

"
X varspeioppsets Vendepunkt
— 3 @ b Fyttele [Z]o
4 © Start
Kraft 5 s@A
— I @c 1
Transportba...
8 @ @ | Rediger stilling |
Skrutrekking g ®E
A B Flytt hit
@ Stopp ved dette punktet |De|te parametre v ‘
O Blanding med radius Leddhastighet
0 60
Leddakselerasjon
80

’.bex[!m: Leggtiltil
O - Lc‘i m 0 o ‘ii\'m.\lﬂ'm-;\.

Nar programmet kjares vil programnoden som for gyeblikket utfares indikeres av et lite
ikon ved siden den noden.
Utfarelsesstien er uthevet med en bla pil B.

Ved a trykke pa @-ikoneti hjarnet av programmet kan det & spore kommandoene som
utferes

Du kan ogsa sake etter en spesifikk kommando/programnode. Dette er nyttig nar du har
et langt program med mange forskjellige programnoder.
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9.2.4. Verktoylinje for programtre

Beskrivelse Du kan jobbe med programnodene som er lagt til i programtreet ved hjelp av ikonene
nederst pa programtreet.

lkoner i Bruk verktgylinjen nederst pa Programtreet for @ endre Programtreet.
Programtre-
verktaylinjen l
g:qgre 0g Gjor angre og gjer om endringer i kommandoer.
Flyttopp og endrer posisjonen til en node
Flytt ned ‘ POSIS] '
kutter en node og lar den brukes til andre
Klipp ut K handlinger (for eksempel lim inn pa et annet
sted i programtreet).
kopierer en node og lar den brukes til andre
Kopier E handlinger (for eksempel lim inn pa et annet
sted i programtreet).
Lim inn I|me'r inn en node som tidligere ble kuttet eller
kopiert.
- -
Slett m fierner en node fra programtreet.
Sperre o undertrykker spesifikke noder i programtreet.
L]
sok i programtreet.
Soek-knapp Q x
Trykk pa -ikonet for & ga ut av sek.
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9.2.5. Bruke valgt programnode

Beskrivelse

Spill av fra
utvalg

Slik spiller du
av et program
fra en vaigt
node

Eksempel

Du kan starte robotprogrammet fra en hvilken som helst programnode i programtreet.
Dette er nyttig nar du tester programmet ditt.

Nar roboten er i Manuell modus, kan du la et program starte fra en valgt node, eller du
kan starte hele programmet fra begynnelsen.

Spill av-knappen i bunnteksten gir alternativer for hvordan du starter programmet.
| bildet nedenfor er Spill av-knappen valgt og Spill av fra utvalg vises.

<unnamed>*

default*

y Apre. agre
jor o ctalasion _Flytte Logg
V Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
Flytte )
ly 1 X Variabeloppsett Flytte Fiytte-le -
Vet 2 || Robotprogram Spesifiser hvordan roboten slal bevege seg mellom to punkter.
Retning 3 ¢ o Fyttele
4 @ Vendepunkt_1 Verdiene angitt under gjelder alle vendepunicter under, og avhenger av
Vent bevegelsestypen som er valgt.
Angi Posisjon Bevegelse
Pop-up Funksjon Bevegelseskontroller
Stopp [Base - Kiassisk ~|
Kommentar Angi TCP Leddhastighet
A 13 i °
Mappe ‘Bruk altiv TCP v| ‘ 60‘ Is
BEer Leddakselerasjon
O Bru ecviner

Spill av fra begynnelsen
Robotprogram

Spill av fra utvalg .
3: Flytte-le till
° 0 O Simulering .

' B AR M=l i=

o Normal

* Du kan starte et program kun fra en node i robotprogramtreet. Spill fra utvalg
stopper hvis et program ikke kan kjgres fra en valgt node.

Programmet stopper ogsa og viser en feilmelding hvis en ikke-tildelt variabel
oppdages under avspilling av et program fra en valgt node.

* Du kan bruke Spill av fra utvalg i et underprogram. Programkjaringen stopper nar
underprogrammet slutter.

* Du kan ikke bruke Spill av fra utvalg med en trad fordi trader alltid starter fra
begynnelsen.

1. | programtreet, velg en node.
2. | bunnteksten, trykk Spill av.

Velg Spill av fra utvalg for & kjegre et program fra en node i programtreet.

Du kan starte et stoppet program igjen fra en spesifikk node.
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9.2.6. Bruke grunnleggende programnoder

Beskrivelse Grunnleggende programnoder brukes til & lage enkle robotapplikasjoner. Noen
grunnleggende programnoder brukes ogsa til & organisere robotprogrammet og opprette
kommentarer i robotprogrammet. Dette kan vaere ganske nyttig hvis det er et stort
robotprogram.

9.2.7. Grunnleggende programnoder: Flytt

Beskrivelse Flyttkommandoen lar roboten ga fra punkt A til punkt B. Maten roboten beveger seg pa,
er viktig for den oppgaven roboten utfarer. Nar du legger til en forflytning til programtreet,
vises Flytte-ruten til hayre pa skjermen. Alternativene i Flytte-ruten lar deg konfigurere en
forflytning og de vedlagte vendepunktene.

Hastighetsinnstillinger  De felles parametrene som gjelder for typene av bevegelse, er maksimal
leddhastighet og leddakselerasjon.

Criuise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

1.1: Hastighetsprofil for en bevegelse. Kurven er delt inn i tre segmenter:
akselerasjon, cruise og retardasjon. Nivaet for cruise-fasen er gitt ved
hastigheten av bevegelsen, mens stigningen til akselerasjon- og
retardasjon-faser er gitt ved akselerasjonsparameteren.
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Flytt-

kommandoer

FlyttJ

OptiMove er et alternativ for bevegelsesstyring som angir roboten hastighet og akselerasjon, og
samtidig ivaretar maskinvaregrenser. Det betyr at den optimale bevegelsen til roboten ikke

overskrider gnskede grenser.
Sa 100 % er maksimal hastighetsprosent og akselerasjon innenfor maskinvaregrensene.

R

Kjor Frogram

> Grunnleggende

D Avansert

N Maler

Sk
Kraft

Palletering

O W N O ! AWM

Transportba...

Skrutrekking 10
11
4 12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22

s

O Normal

¥ Robotprogram
9« Flytte-le
@ Vendepunkt_1
- Angi
E Vent
@ Pop-up
O Stopp
® Kommentar
¢ = Mappe
§ & Sleyfe
e Anrop
a= varx_1:=2 *force()
¢ b Huis ..
& Skript
= Skift ...
® tidtaker_1
¢ B Aern fra stabel
® Startpos.

O s Dtring

Q _ Grafikk Variabler
~

~

$SXEBRTZ

unnamed:>* D
I+ =

Flytte Fytte-le -

Spesifiser hvordan roboten skal bevege seg mellom to punkter

Verdiene angitt under gjelder alle vendepuni<ter under, og avhenger av
bevegelsestypen som er valgt.

Posisjon Bevegelse

Funksjon Bevegelseslkantroller

‘Base A | ‘K\assisk A |
Angi TCP Leddhastighet

‘Eruk al<tiv TCP A | ‘ 60 °/s

Leddalselerasjon
\ 80

°/s?

O Brulk lecldvinkler

Tilbakestill
° 0 O Sirrw_llerir'u;t.

Hastighet

Flytt-kommandoen kontrollerer robotarmens bevegelse via vendepunkter.

Vendepunkter legges automatisk til nar du legger til Flytt-kommandoer til et program.

Du kan ogsa bruke Flytt til & stille inn akselerasjon og hastighet for robotarmens
bevegelse mellom vendepunkter.

Roboten beveger seg med fire Flytt-kommandoer, som beskrevet i falgende avsnitt:
* Flyttd nede

* FlyttL pa neste side
* FlyttP pa neste side
* MoveCircle pa side 132

FlyttJ-kommandoen skaper en bevegelse fra punkt A til punkt B som er optimal for roboten.
Bevegelsen er kanskje ikke en direkte linje mellom A og B, men optimal for startposisjonen
til leddene og sluttposisjonen til leddene.

FlyttJ gjer bevegelser som beregnes i robotarmens leddrom. Leddene styres for & fullfgre
bevegelsene sine samtidig. Denne bevegelsestypen resulterer i en buet bane som
verktayet skal falge.
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For & legge til 1.
en FlyttJ 2
3.

For & legge til
en FlyttJ med

OptiMove

Bruk
leddvinkler

FlyttL

Fora
legge til en
FlyttL

FlyttP

For a legge
til FlyttP

| robotprogramtreet, velg plasseringen hvor du gnsker a legge til et Flytt.

Under Grunnleggende, trykk Flytt for & legge til en Flytt-node sammen med et
vendepunkt.

Velg Flytt-noden.

4. Velg FlyttJ rullegardinmenyen.

| robotprogramtreet, velg gnsket Flytt-node eller Vendepunkt-node.

| rullegardinmenyen Bevegelseskontroller, velg OptiMove.

Bruk glidebryteren for a angi hastigheten.

Du kan velge Skalert akselerasjon for & holde innstillingene sammenkoblet.

Du kan velge bort Skalert akselerasjon for & endre innstillingene individuelt.

Alternativet Bruk leddvinkler er et alternativ til 3D-posisjonen nar du bruker Moved til 4
definere et vendepunkt.

Vendepunkter definert ved hjelp av Bruk leddvinkel endres ikke nar et program flyttes
mellom roboter. Dette er nyttig hvis du installerer programmet i en ny robot.

Bruk av Bruk leddvinkel gjgr TCP-alternativene og funksjonen utilgjengelig.

FlyttL-kommandoen skaper en bevegelse som er en direkte linje fra punkt A og punkt B. FlyttL
flytter verktayets senterpunkt (TCP) lineaert mellom veipunktene. Dette betyr at hvert ledd
utfarer en mer komplisert bevegelse for a holde verktgyet i en rett bane.

Alegge til en FIyttL ligner pa & legge til en FlyttJ.

1.

| robotprogramtreet, velg plasseringen hvor du gnsker & legge til FlyttL.

2. Under Grunnleggende, trykk pa Flytt og velg FlyttL fra rullegardinmenyen.

A legge til en FlyttL med OptiMove ligner ogsa pé & legge til en Flytt) med OptiMove.
Nar du velger noden, gar du til Bevegelseskontroll og velger OptiMove.

FlyttP-kommandoen skaper en bevegelse med en konstant hastighet mellom
vendepunktene.
Blanding mellom vendepunkter er aktivert for & sikre konstant hastighet.

A legge til en FIyttP ligner pa & legge til en FlyttL.

1.

| robotprogramtreet, velg plasseringen hvor du gnsker & legge til FlyttP.

2. Under Grunnleggende, trykk pa Flytte og velg FlyttP fra rullegardinmenyen.

A legge til en FlyttP med OptiMove ligner ogsa pa & legge til en FlyttJ med OptiMove.
Nar du velger noden, gar du til Bevegelseskontroll og velger OptiMove.
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Detaljer

MoveCircle

For & legge til
en MoveCircle

Detaljer

FlyttP beveger verktayet lineaert med konstant hastighet og sirkulaere blandinger, og er
tiltenkt for enkelte prosessbetjeninger, slik som liming eller dispensering. Sterrelsen pa
blandingsradius er som standard en felles verdi mellom alle vendepunktene. En lavere verdi
gjer at banen svinger skarpere, mens en hgyere verdi gjgr banen jevnere. Mens robotarmen
beveger seg gjennom vendepunktene med konstant hastighet, kan robotens kontrollboks
ikke vente pa enten en | / O-operasjon eller en handling fra operataren. Dette kan fare til
stopp av robotarmens bevegelse, eller forarsake robotstans.

MoveCircle-kommandoen skaper en sirkulzer bevegelse ved a lage en halvsirkel.
Du kan bare legge til CircleMove via FlyttP-kommandoen.

1.
2.

3.
4.
5

6.

| robotprogramtreet, velg plasseringen hvor du gnsker a legge til et Flytt.
Under Grunnleggende, trykk pa Flytt.

Et vendepunkt legges til robotprogrammet sammen med Flytt-noden.
Velg Flytt-noden.

Velg FlyttP fra rullegardinmenyen.

Trykk pa Legg til sirkelbevegelse

Velg orienteringsmodus.

Roboten starter den sirkulzere bevegelsen fra gjeldende posisjon eller startpunkt, og
beveger seg gjennom et ViaPunkt spesifisert pa den sirkulaere buen til et SluttPunkt, som
fullfgrer sirkelbevegelsen.

En modus blir brukt til & regne ut verktayorientering, giennom den sirkulaere buen.
Modusen kan veere:

* Fastsatt: kun startpunktet blir brukt til & definere verktayorientering.

* Ubegrenset: startpunktet transformerer seg til SluttPunkt for a definere

verktgyorientering.

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
2 v o ~
obotprogram Sirkelbevegelse

- 4 ® Vendepunkt_1
o 5 En sirkelbevegelse er laget ved hielp av tre -
pe— # v Sirkelbevegelse velpunkter: velpunktet som kommer for A
52 6 ® ViaPunkt_1 CircleMove-noden, veipunkt (1), f.g \
Palletering 7 ® SutPunke 1 ViaPunkt(2), og SluttPuni (3) -
. B8 =A (
Transportba... gl | fastsatt modus: §
9 B Vent Orienteringen til denne bevegelsen er
Skrutrekkini - definert av startpunktet til roboten, slik at /
91 10 @ ropwp roboten holder den orienteringen relativ til ,/
11 O Stopp sirkelen giennom viapunktet og e

sluttpunktet til bevegelsen, I

-
~

® Kommentar 3

17 e Anrop Velg modus for orientering relativ til sirkelen

18 (3= varx_1=2 *force() @ Fastsatt
19 ¢ b Hyi

b Hvis O Ubegrenset
20 =| <tom
21 B Skriot
22 e Skift

v

23 M tirarer 1

O Normal
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Bruker Angi Bruk denne innstillingen hvis du trenger @ endre TCP mens robotprogrammet kjarer. Dette er
TCP nyttig hvis du trenger & manipulere forskjellige objekter i robotprogrammet.
Maten roboten beveger seg, justeres avhengig avom TCP er angitt som en aktiv TCP.
Ignorer aktivt TCP tillater at denne bevegelsen blir justert i forhold til verktayflensen.

Slik angir 1. Gatil skjermbildet Program-kategorien for a sette inn TCP som brukes til
duTCPiet vendepunkter.
flytt 2. Velg Flytte-type under kommando, i rullegardinmenyen til hgyre.

Under Flytt, velg et alternativ i Angi TCP-nedtrekksmenyen.

4. Velg Bruk aktivt TCP eller velg et brukerdefinert TCP.
Du kan ogsa velge Ignorer aktiv TCP.

Funksjon Du kan bruke Funksjon mellom vendepunkter, slik at programmet husker
verktgykoordinatene.
Dette er nyttig nar du setter opp vendepunkter (se Funksjoner).

Du kan bruke Funksjon i fglgende situasjoner:

* Funksjon har ingen effekt pa relative vendepunkter. Den relative bevegelsen utferes
alltid med hensyn til orienteringen til basen.

* Narrobotarmen beveger seg til et variabelt vendepunkt, beregnes
verktgysenterpunktet (TCP) som koordinatene til variabelen i rommet til den valgte
funksjonen. Derfor vil robotarmens bevegelse for et variabelt vendepunkt endre seg
hvis en annen funksjon blir valgt.

* Dukan endre funksjonens posisjon mens programmet kjgrer ved a tildele en stilling
til den tilsvarende variabelen.
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Delte
parametre ien De delte parametrene nedersti hagyre hjgrne av Flytt-skjermen gjelder bevegelsen fra
robotarmens forrige posisjon til det farste vendepunktet under kommandoen, og derfra til
hver av de felgende vendepunktene.
Innstillingene for Flytt-kommandoen gjelder ikke for banen som gar fra det siste
vendepunktet under den kommandoen.

Flytt-

kommando

» Grunnleggende

Sk

Kraft
Palletering
Transportha...

Skrutrekking

A

¥ Robotprogram
¢ b Flytte-le
@ Vendepunkt_1
- Angi
B Vent
@ Pop-up
O stopp
® Kommentar
? m Mappe
¢ & Sleyfe

e Anrop

== varx_1:=2 * force()
9 ¥ Huis ..

& Skript

& SKIt ...

© tidtaker 1
% B Fern fra stabel

@ Startpos.

= 2 Darmina

~

Variabler

Fiytte

Spesifiser hvordan roboten skal bevege seg mellom to punicter.

Verdiene angitt under gjelder alle vendepuniter under, og avhenger av
bevegelsestypen som er valgt.

Posisjon Bevegelse
Funksjon Bevegelseskontroller
‘Base v ‘ ‘K\assisk v ‘
Angi TCP Leddhastighet
b [Bruk akev TCP -] \ 60 ° /s
Leddakselerasjon
\ 80 ° /s

O Bruk ledcvinkler

TTTIT

O Normal
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9.2.8. Grunnleggende programnoder: Vendepunkter

Beskrivelse

Vendepunkter er en av de mest sentrale delene av et robotprogram, som forteller

robotarmen hvor den skal veere, én bevegelse om gangen.

Legg til
vendepunkt

Legg til et 1.
vendepunkti et
robotprogram

Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

O Normal

2. Under Grunnleggende, trykk pa Flytt.

Et vendepunkt felger med et Flytt, s du ma legge til et Flytt for det farste vendepunktet.

| robotprogrammet, velg plasseringen hvor du gnsker a legge til et Flytt.

Et vendepunkt legges til robotprogrammet sammen med Flytt-noden.

Universal Robots Graphical Programming Environment

(A

s

1 ¥ Robot Program
2 9 + Move/
3 ® Waypoint_1

t B AN N =

<unnamed>*

default

L -

New, 2pen. Save..

Variables

Move

Specify how the robot will move between waypoints

The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement

type
Set TCP Joint Speed
|Use active TCP v ‘ ‘ 60.0| *ls
Feature Joint Acceleration
|Base V| ‘ 80.0| °/s?
O Use joint angles

Reset

° 0 O simutation
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Legg til flere 1. lrobotprogrammet, velg en Flytt-node eller Vendepunkt-node.
vendepunk til et 2. Under Grunnleggende, trykk pa Vendepunkt.
Flytt eller -
Vytd Kt Det ekstra vendepunktet legges til i Flytt-noden. Vendepunktet er en del av Flytt-
endepun kommandoen.
Universal Robots Graphical Programming Environment
D &
Q _ Graphics Variables
R Waypoint
Direction z g g:ﬁz::i—; Waypoint_3
el 5 @ Waypoint:S
BT ?
Popup -
D | Edit pose |
comment Move here
Folder ] !
Set Payload
@ Stop at this point @ Use shared parameters
O Blend with radius O Joirt Speed 60
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0
. — Add Until
43S XBRTZ=
O Normal : ° 0 O Simulation .
Det ekstra vendepunktet legges til under vendepunktet du valgte i robotprogrammet.
Detaljer A bruke et vendepunkt betyr & bruke det Izerte forholdet mellom funksjonen og TCP fra Flytt-

kommandoen. Forholdet mellom funksjonen og TCP, anvendt pa den gjeldende valgte
funksjonen, oppnar gnsket TCP-plassering. Roboten beregner hvordan den skal posisjonere
armen for & la den gjeldende aktive TCP na ensket TCP-posisjon.
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9.2.9. Bruke Flytt-fanen

Beskrivelse

For a bruke
Flytt
verktay-
pilene

Robot

Bruke Flytt-kategori-skjermen til & flytte (jog) robotarmen direkte, enten ved a flytte/rotere
robotverktayet, eller ved a flytte robotleddene individuelt.

Robot

TCP-posisjon

Verkteyposisjon

Funksjon Alctiv TCP

x| -143,43/mm Rx| 0,002|rad

Visning v | TCP

Y| -517,46)mm RY| -3,160|rad

+]
z| -184,09/mm Rz| -0,047|rad

Leddposisjon
A Base -91,32
L ] [ 1 ]
TCP-orientering
> Skulcler 106,76 °
r [ N ]
f_. Albue -113,02 °
} [ N ]
&

- Héndledd 1 -51,95 °
[ N ]
Héndledd 2 91,03 °
[ N ]
Héndledd 3 -1,40
ﬂ? Hjem A Juster Freedrive ) ]

O 000 @

Hold nede én av Flytt verktay-pilene for a flytte robotarmen i tilsvarende retning.
* Oversettelsespilene (gverst) flytter verktgyflensen i den indikerte retningen.

* Roteringspilene (nederst) endrer orienteringen pa verktayet i den indikerte retningen.
Rotasjonspunktet er Tool Center Point (TCP), dvs. punktet pa enden av robotarmen
som gir et karakteristisk punkt pa verktayet. TCP er vist som en liten bla ball.

Hvis den aktuelle posisjonen til TCP kommer naert et sikkerhetsrelatert eller utlgsende plan,
eller retningen pa robotverktayet er naere verktayets orienteringsendegrense, vil det vises en
3D-representasjon av den naermeste endegrensen. Visualiseringen av grenseverdier er
deaktivert under kjgring av programmet.

Sikkerhetsplan vises i gult og svar med en pil som indikerer hvilken side av planet det er tillatt
a plassere robotens TCP pa.

Utlesende plan vises i blatt og grent med en pil som peker mot siden av planet hvor grensene
for Normal modus er aktive.

Verktoyets orienteringsendegrense visualiseres ved hjelp av en sfeerisk kjegle sammen med
en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverktgyet. Pa innsiden av kjeglen
representerer den tillatte det omradet for verktayets orientering (vektor).

Nar robot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen. Hvis
TCP eri strid med eller sveert neer a bryte en endegrense, blir visualiseringen av grensen rad.
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Funksjon

Aktiv TCP

Hjem

Freedrive

Juster

Under Funksjon kan du definere hvordan robotarmen kontrolleres relativt til Visning-, Base-
eller Verktey-funksjonene. For a fa den beste falelsen for & styre robotarmen, kan du velge
Visning-funksjonen og deretter Roteringspilene for & endre visningsvinkelen pa 3D-bildet
for @ samsvare med maten du ser den virkelige robotarmen.

| Robot-feltet, under Aktivt TCP, vil navnet pa det naveerende aktive senterpunktet (TCP)
vises.

Hjem-knappen gir deg tilgang til Flytt robot til posisjon-skjermen, hvor du kan holde nede -
knappen for & flytte roboten til posisjonen tidligere definert under installasjonen. Hjem-
knappens standardinnstilling returnerer robotarmen til en oppreist posisjon.

Freedrive-knappen pa skjermen lar robotarmen trekkes til gnskede posisjoner/stillinger.

Tilpass-knappen lar Z-aksen til det aktive TCP & justere seg etter en valgt funksjon.

Verktgyposisjon Tekstboksene viser de fullstendige verdiene til TCP i forhold til den valgte funksjonen.

Du kan konfigurere flere navngitte TCP-er. Du kan ogsa trykke pa Rediger stilling for &
fa tilgang til Stillingsredigering-skjermen.

Leddposisjon Leddposisjon-feltet lar deg kontrollere individuelle ledd direkte. Hvert ledd beveger seg

langs en standard leddgrenserekkevidde fra — 360 ° til + 360 °, definert av en horisontal
linje. Nar linjen er nadd, kan du ikke flytte leddet lengre. Du kan konfigurere ledd med et
posisjonsomrade som skiller seg fra standard. Dette nye omradet er indikert med en rgd
sone inni den horisontale linjen.
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Bruker Freedrive-knappen skal bare brukes i bruk hvis det er tillatt i risikovurderingen.
Freedrive i
Flytt- ADVARSEL
kategorien . i . . - :
Feil ved konfigurering av monteringsinnstillingen kan resultere i ugnskede

robotarmbevegelser ved bruk av Freedrive-knappen.

* Nyttelastinnstillinger og robotmonteringsinnstillinger ma innstilles
riktig far du bruker Freedrive.

* Alt personell skal sta utenfor robotarmens rekkevidde nar
Freedrive eri bruk.

é ADVARSEL
Feil konfigurering av installasjonsinnstillinger kan gke risikoen for at
robotarmen faller under Freedrive, pa grunn av feil i nyttelast.
* Bekreft at installasjonsinnstillingene er riktige (f.eks. robotens
monteringsvinkel, nyttelastmasse og nyttelastsenter for

tyngdekraftforskyvning). Lagre og last ned installasjonsfilene
sammen med programmet.

* Lagre og last ned installasjonsfilene sammen med programmet.

9.2.10. Positur-redigeringsskjerm

Beskrivelse Nar du far tilgang til Stillingsredigering-skjermen, kan du angi mal-leddposisjoner, eller
en malstilling (posisjon og retning) for TCP. Merk: Denne skjermen er frakoblet og
kontrollerer ikke robotarmen direkte.

? ‘*. ‘ ‘ E <unnamec=>*
F=_=% =N default*

Robot Funksjon
|\/isning v
TCP

E| X -143,43mm  [+][ =]
Y -517,46/ mm + | -
z -184,09 mm ? ?
‘Rotasjonsvekmr [rad] h
e RX 0,007 rad [ +][]
RY -3,160| rad + || =
RZ -0,047 rad ? ?

Leddposisjoner
Base 91,32 [+][—]
EI Skulder -106,76 ° ? ?
Albue -113,02| ° + || —
Héndledd 1 -51,95° T ?
o 8 Handledd 2 91,03 ° T ?
ox Aubryt Héndledd 3 -1,40/° ? ?

@ o ——— 000 @

Hastighet 100%
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Robot

Funksjon og

3D-bildet viser den naveerende robotarmposisjonen. Skyggen viser robotarmens malposisjon
som styres av de angitte verdiene pa skjermen. Trykk pa forstarrelsesglass-ikonet for &
zoome inn/ut eller dra fingeren over skjermen for & endre visningen.

Hvis den aktuelle malposisjonen til robotens TCP kommer naert et sikkerhetsrelatert eller
utlgsende plan, eller retningen pa robotverktgyet er neere verktgyets orienteringsendegrense,
vil det vises en 3D-representasjon av den naermeste endegrensen. De sikkerhetsrelaterte
planene er visualisert i gult og svart med en liten pil som representerer plannormalen, som
indikerer den siden av planet som robotens TCP er tillatt & posisjoneres pa. De utlasende
planene vises i blatt og grent, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor grensene
for Normal modus er aktive. Verkigyets orienteringsendegrense visualiseres ved hjelp av en
sfeerisk kjegle sammen med en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverktgyet. Pa
innsiden av kjeglen representerer den tillatte det omradet for verktgyets orientering (vektor).
Nar malrobot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen.
Hvis mal-TCP er i strid med, eller svaert nzer & bryte en endegrense, blir visualiseringen av
grensen rad.

De aktive TCP- og koordinatverdiene for den valgte funksjonen vises. X-, Y- og Z-

verktgyposisjon koordinater angir verktgyets posisjon. RX-, RY- og RZ-koordinatene angir orientering.

For mer informasjon om konfigurering av flere navngitte TCP-er.
Bruk nedtrekksmenyen over RX-, RY- og RZ-boksene for a velge
orienteringsrepresentasjonstype:

* Rotasjonsvektor[rad] Orienteringen angis som en rotasjonsvektor. Lengden
pa aksen er vinkelen som skal roteres i radianer, og vektoren angir selv aksen
som den skal rotere rundt. Dette er standardinnstillingen.

* Rotasjonsvektor [°] Orienteringen angis som en rotasjonsvektor, der lengden
pa vektoren er vinkelen som skal roteres i grader.

* RPY [rad]rull, helling and vertikal (RPY)-vinkler, der vinklene er i radianer.
RPY-rotasjonsmatrisen (X, Y’, Z” rotasjon) angis med:
Rroyy, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [°]rull, helling og vertikal (RPY)-vinkler, der vinklene er i grader.
Du kan trykke pa verdiene for a redigere koordinatene. Du kan ogsa trykke pa +- eller --

knappene til hgyre for en boks for & legge til eller trekke fra en verdi til/fra aktuell verdi.
Eller du kan holde nede en knapp for & gke/redusere verdien direkte.

Leddposisjoner Individuelle leddposisjoner er spesifisert direkte. Hver leddposisjon kan ha en

leddgrenserekkevidde fra — 360 ° til + 360 °. Du kan konfigurere leddposisjoner som
falger:

* Du kan trykke pa leddposisjonene for a redigere verdiene.

* Velg +- eller --knappene til hayre for en boks for a legge til eller trekke fra en
verdi til/fra aktuell verdi.

* Holde nede en knapp for & gke/redusere verdien direkte.
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OK-knapp  Hvis du aktiverer denne skjermen fra Flytt-skjermen, trykk pa OK-knappen for a returnere til
Flytt-skjermen. Robotarmen beveger seg til det spesifiserte malet. Hvis den siste angitte
verdien var et verktgykoordinat, vil robotarmen flytte til malposisjon ved hjelp av MoveL-
bevegelsestypen, eller ved hjelp av Moved-bevegelsestypen, hvis en leddposisjon ble angitt
sist.

Avbryt- Med Avbryt-knappen forlater man skjermbildet og forkaster alle endringer.
knapp
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O.3. 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.

Q 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.
* Serg for at verktay og gripere er koblet pa riktig mate for 8 unnga
farer pa grunn av stremavbrudd.
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
folge 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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9.3.1. Konfigurerbare sikkerhetsfuksjoner

Beskrivelse

Sikkerhetsfunksjon

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.

Sikkerhetsfunksjon Beskrivelse

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 verktayet/endeeffektoren
alene, eller bade verktgyet/endeeffektoren og albuen.

Verktgyorientering

Definerer tillatte grenseverdier for verktayet.

Fartsbegrensning

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

Styrkebegrensning

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

Begrensning av
bevegelsesmengde

Begrenser maksimal moment pa roboten.

Strembegrensning

Begrenser mekanisk arbeid utfgrt 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 n@dvendig 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 verktagyets/endeeffektorens orienteringsgrenser tar hensyn til
forventet stoppavstand, dvs. robotbevegelsen vil senkes far grensen er nadd.

Den funksjonelle sikkerheten kan oppsummeres som:
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Sikkerhetsfunksjon Noyaktighet Ytelsesniva Kategori
Nadstopp - d 3
Vernestopp - d 3
Leddposisjonsgrense 5° d 3
Leddfartsbegrensning 1,15°/s d 3
Sikkerhetsplaner 40 mm d 3
Verktgyorientering 3° d 3
Fartsbegrensning 50 mm/s d 3
Styrkebegrensning 25N d 3
Begrensning av bevegelsesmengde 3 kg m/s d 3
Strembegrensning mnow d 3
Stoppetidbegrensning 50 ms d 3
Stoppe-avstandsbegrensning 40 mm d 3
Sikkert hjem 1,7° d 3
Advarsler

FORSIKTIG

Unnlatelse av & konfigurere maksimal fartsgrense kan fere til farlige
situasjoner.

A\

* Om roboten brukes i manuelle handopererte applikasjoner med
lineeere bevegelser, ma hastighetsgrensen settes til maksimalt 250
mm/s for verktayet/endeeffektoren og albuen, med mindre en
risikovurdering viser at det er akseptabelt med en hayere hastighet.
Dette vil forhindre raske bevegelser i robotens albue nezer
singulariteter.

Det finnes to unntak til kraftbegrensningsfunksjonen som er viktige nar
man utformer et program.

Nar roboten strekker seg ut, kan kneleddet gi store krefter i den radikale
retningen (vekk fra basen), ved lave hastigheter. Pa lignende mate kan
den korte hevearmen, nar verktgyet/endeeffektoren er naerme basen og
beveger seg rundt basen, forarsake sterke krefter ved lave hastigheter.
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9.3.2. Sikkerhetsfunksjoner

Beskrivelse

Sikkerhetssystemet virker ved a overvake om noen av sikkerhetsgrensene brytes eller

hvis det igangsettes en nadstopp eller vernestopp.
Reaksjonene til sikkerhetssystemet er:

Utlgser Reaksjon

Nadstopp

Stoppkategori 1

Vernestopp

Stoppkategori 2

3PE-stopp (hvis en 3-posisjons aktiveringsenhet er tilkoblet)

Stoppkategori 2

Brudd pa grenseverdi

Stoppkategori 0

Feilpavisning

Stoppkategori 0

sikkerhetsutganger til lav.

@ Hvis sikkerhetssystemet finner en feil eller overtredelse, nullstilles alle
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9.3.3. Sikkerhetsparametersett

Beskrivelse Sikkerhetssystemet har fglgende sett med konfigurerbare sikkerhetsparametere:

* Normal

* Redusert
Normal og Du kan konfigurere sikkerhetsgrensene for hvert sett med sikkerhetsparametere, og dermed
Redusert opprette forskjellige konfigurasjoner for normale eller hayere innstillinger og reduserte

innstillinger. Den reduserte konfigurasjonen er aktiv nar verktayet/endeeffektoren er
posisjonert pa den reduserte siden av et triggerredusert plan, eller nar den reduserte
konfigurasjonen utlgses eksternt av en sikkerhetsinngang.

Bruk av et plan for & utlese Redusert konfigurasjon: Nar robotarmen beveger seg fra
siden av utlgsningsplanet konfigurert med reduserte sikkerhetsparametere, tilbake til siden
med normale sikkerhetsparametere, er det et omrade pa 20 mm rundt utlgserplanet hvor
bade normale og reduserte grenser er tillatt. Dette omradet rundt triggerplanet forhindrer
ugnskede sikkerhetsstopp nar roboten er ngyaktig pa grensen.

Bruk av en inngang for & utlese Redusert konfigurasjon: Nar sikkerhetsinngangen starter
eller stopper den reduserte konfigurasjonen, kan det ga opptil 500 fer de nye
grenseverdiene blir aktive. Dette kan skje i felgende omstendigheter:

* Bytte fra redusert til normal konfigurasjon

* Bytte fra normal til redusert konfigurasjon

Robotarmen tilpasser seg de nye sikkerhetsgrensene innen 500 ms.
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Gjenoppretting

Nar en sikkerhetsgrense brytes, ma sikkerhetssystemet startes pa nytt. For eksempel,
hvis en leddposisjonsgrense er utenfor en sikkerhetsgrense, aktiveres Gjenoppretting

ved oppstart.

Du kan ikke kjgre programmer for roboten mens gjenoppretting er aktivert, men
robotarmen kan flyttes tilbake manuelt innenfor grensene ved & bruke Freedrive, eller

ved a bruke Flytte-kategorien i PolyScope.
Sikkerhetsgrensene for gjenoppretting er:

Sikkerhetsfunksjon Grense

Leddfartsbegrensning 30°/s
Fartsbegrensning 250 mm/s
Styrkebegrensning 100N
Begrensning av bevegelsesmengde 10 kg m/s
Strembegrensning 80w

Sikkerhetssystemet utsteder et kategori 0-stopp hvis det vises et brudd pa disse

grensene.

é ADVARSEL
A ikke vaere forsiktig nar du flytter robotarmen i gjenopprettingsmodus

kan fare til farlige situasjoner.

* Veer forsiktig nar du flytter robotarmen tilbake innenfor
grensene, da grensene for leddposisjoner, sikkerhetsplaner og
verktay-/endeeffektororientering er deaktivert i

gjenopprettingsmodus.
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O.4. Sikkerhetskonfigurasjon for programvare

Beskrivelse Denne delen dekker hvordan du far tilgang til sikkerhetsinnstillingene for roboten. Den
bestar av elementer som hjelper deg a konfigurere robotens sikkerhetskonfigurasjon.

é ADVARSEL
Far du konfigurerer robotsikkerhetsinnstillingene, ma integrerer utfere
en risikovurdering for a sikre sikkerheten til personell og utstyr rundt
roboten. En risikovurdering er en evaluering av alle arbeidsprosedyrer
gjennom hele robotens levetid, utfart for & kunne bruke riktige
sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger. Du ma stille inn falgende i
samsvar med risikovurderingen.

1. Integrerer ma hindre at uautoriserte personer endrer pa
sikkerhetsinnstillingene, f.eks. ved a installere
passordbeskyttelse.

2. Bruk og konfigurering av sikkerhetsrelaterte funksjoner og
grensesnitt for en bestemt robotapplikasjon.

3. Sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger for oppsett og undervisning
for robotarmen slas pa for fgrste gang.

4. Alle sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger tilgjengelige pa denne
skjermen og underkategorier.

5. Integrerer ma segrge for at alle endringer i
sikkerhetskonfigurasjonsinnstillingene overholder
risikovurderingen.
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Tilgang til Sikkerhetsinnstillinger er passordbeskyttede og kan kun konfigureres nar et
sikkerhetsinnstillinger  passord er angitt og falgelig brukt.
for programvare Tilgang til sikkerhetsinnstillinger for programvare

| PolyScope i toppteksten, trykk pa Installasjon-ikonet.
| sidemenyen til venstre trykker du pa Sikkerhet.

Merk deg at Robotbegrensninger-skjermen vises, men at innstillingene er
utilgjengelige.

4. Dersom et Sikkerhetspassord var tidligere angitt, oppgi passordet og
trykk pa Las opp for & gjere innstillingene tilgjengelige. Merk: Nar
sikkerhetsinnstillingene er last opp, er alle innstillinger aktive.

5. Trykk pa Las-kategorien eller naviger deg bort fra sikkerhetsmenyen for a
Iase alle sikkerhetselementinnstillingene pa nytt.

['J -] H CCCC =

Z 'i. n E <unnameds>*
7N default_1*

e o ISR

=

> Bevegelse Bruk av parametre for sikkerhetskonfigurasjoner som iike samsvarer med de som er definert i risikovurderingen, kan resultere i fare som
R ke er lett & elminere eller risiko som ke bir tiistrekkelig redusert.,
Robotbegre...
@ Fabrikkinnstilinger o
Leddgrenser . . . .
Planer Mest begrenset Minst begrenset
1 Verktoyposi...
Verktoyret.. O Tipass
1w Grense Normal Redusert
Maskinvare Strom 300 200 .
PROFlsafe Moment 25,0 10,0 *
e e Stoppetid 400 300
SprE Stoppedistanse 500 300
| Furkajorer Verktoyhastighet 1500 750 ( J
Verktoykraft 150,0 120,0
> Feltbuss
Albuehastighet 1500 150
URC
Anuestyke 1500 1200 [ )
| Lasopp || Las

Hastighet 100%
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9.4.1. Angi et sikkerhetspassord for programvaren

Beskrivelse Du ma angi et passord for & lase opp alle sikkerhetsinnstillinger som utgjer din
sikkerhetskonfigurasjon. Dersom ingen passord benyttes, blir du bedt om & opprette et.

For a angi et
sikkerhetspassord
for programvaren

Du kan trykke pa Las-fanen for & lase alle sikkerhetsinnstillinger eller bare for a
navigere til skjermen utenfor sikkerhetsmenyen.

| PolyScope i toppteksten, trykk pa hamburgermenyen og velg Innstillinger.

2. Til venstre pa skjermen, i den bla menyen, trykk pa Passord og velg
Sikkerhet.

3. Skrivinn et passord i Nytt passord-feltet.
4. Skriv det samme passordet i Bekreft nytt passord-feltet og trykk pa Bruk.

5. Nederst til venstre i den bla menyen trykker du pa Avslutt for & ga tilbake til
forrige skjermbilde.

ilklkerhetspassord Las opp Las
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9.4.2. Endre sikkerhetskonfigurasjonen for programvare

Beskrivelse Endringer i sikkerhetskonfigurasjon-innstillingene ma samsvare med risikovurderingen
som er utfert av integreringsansvarlig.

Anbefalt Endre sikkerhetskonfigurasjonen

!:)rosedyre for 1. Verifiser at endringene stemmer i henhold til risikovurderingen som er utfart av
Integratoren integrerer.

2. Juster sikkerhetsinnstillingene til et passelig niva, definert av risikovurderingen
utfart av integrerer.

3. Verifiser at innstillingene er pa plass.
4. Sett fglgende tekst i operaterens brukerhandbgker:
Far du jobber i neerheten av roboten ma du sgrge for at sikkerhetskonfigurasjonen er som

forventet. Dette kan verifiseres ved a f.eks. kontrollere sikkerhetssjekksummen i gvre
heyre hjgrne av PolyScope for eventuelle endringer.
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9.4.3. Leggerinn ny sikkerhetskonfigurasjon for programvare

Beskrivelse

Roboten er slatt av mens du gjer endringer i konfigurasjonen.

Endringene dine trer farst i kraft nar du trykker pa Bruk-knappen.

Roboten kan ikke slas pa igjen fgr du velger Bruk og start pa nytt for a visuelt inspisere
robotens sikkerhetskonfigurasjon som, av sikkerhetshensyn, vises i Sl-enheter i et
popup-vindu.

Du kan velge Tilbakestill endringer for & returnere til forrige konfigurasjon. Nar din
visuelle inspeksjon er fullfart, kan du velge Bekreft sikkerhetskonfigurasjon og
endringene vil bli automatisk lagret som del av den gjeldende robotinstallasjonen.

Sikkerhetssjekksum

Beskrivelse

Sikkerhetskontrollsum-ikonet viser den aktuelle sikkerhetskonfigurasjonen.
cccce
CCcCcC

Det kan vaere fire eller atte sifre.

En firesifret sjekksum skal leses fra topp til bunn og venstre til hayre, mens en attetallig
sjekksum leses fra venstre til hgyre, fra gverste rad. Ulik tekst og/eller farger indikerer
endringer i den anvendte sikkerhetskonfigurasjonen.

Sikkerhetskontrollsummen endres hvis du endrer Sikkerhetsfunksjoner-innstillingene,
fordi Sikkerhetskontrollsummen genereres kun av sikkerhetsinnstillingene.

Du mé anvende endringene dine pa Sikkerhetskonfigurasjonen for at
Sikkerhetskontrollsummen skal vise endringene dine.

Brukermanual

152 UR20

Opphavsrett © 2009-2025 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



UNIVERSAL ROBOTS

I

"UaAIasal 1a1aybimal 9|y 'S/ S10q0Y |eslaAlun Ae GZ0Z-6002 ® Baisaeyddo

Brukermanual

153

UR20



I

~ UNIVERSAL ROBOTS

9.4 4. Sikkerhetskonfigurasjon uten Baerbar programmeringsenhet

Beskrivelse Du kan bruke roboten uten 4 tilkoble handkontrollen. For a fierne Tech Pendant méa du

definere en annen nadstopp-kilde. Du ma spesifisere om Tech Pendant er festet for &
unnga utlasning av sikkerhetsbrudd.

é FORSIKTIG
Hvis Baerbar programmeringsenhet er lgsrevet eller frakoblet fra
roboten, er ngdstopp-knappen ikke lenger aktiv. Du ma fjerne Baerbar
programmeringsenhet fra omradet rundt roboten.

Slik fjerner du trygt den Roboten kan brukes uten PolyScope som programmeringsgrensesnitt.
baerbare Slik konfigurerer du roboten uten en beaerbar programmeringsenhet
programmeringsenheten Trykk pé Installasjon i toppteksten.

| sidemenyen til venstre, trykk pa Sikkerhet og velg Maskinvare.

Oppgi sikkerhetspassord og Las opp skjermen.

Ao Ddp =

Velg vekk handkontroll for & bruke roboten uten PolyScope-
grensesnittet.

5. Trykk pa Lagre og start pa nytt for & implementere endringene.
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9.4.5. Sikkerhetsmoduser for programvare

Beskrivelse Under normale forhold, f.eks. nar ingen beskyttende stopp er i bruk, fungerer
sikkerhetssystemet i en sikkerhetsmodus som er et tilknyttet et sett med
sikkerhetsgrenser.

* Normal er sikkerhetsmodusen som er aktiv som standard

* Redusert er sikkerhetskonfigurasjonen som er aktiv nar Verkteyets senterpunkt
(TCP) for roboten er plassert utover noen Trigger redusert-planer, eller nar det
utlgses av en konfigurerbar inngang.

* Gjenopprettingsmodus aktiveres nar en sikkerhetsgrense fra den aktive grensen
brytes, robotarmen utfgrer et kategori 0-stopp.

Hvis en aktiv sikkerhetsgrense, slik som en leddposisjonsgrense eller en
sikkerhetsgrense, er brutt nar robotarmen er slas 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.

é ADVARSEL
Grenser for leddposisjon, verktgyposisjon og verktgyorientering er
deaktivert i Gjenopprettingsmodus, sa veer forsiktig nar du flytter
robotarmen tilbake innenfor grensene.

Menyen pa sikkerhetskonfigurasjon-skjermen lar brukeren definere separate sett av
sikkerhetsgrenser for begge konfigurasjoner: Normal og Redusert. For verkigy og ledd er
reduserte grenser for hastighet og moment palagt a veere mer restriktive enn deres
normale motstykker.

Slik bytter du
modus: PolyScope

Bruke
instrumentbord-
serveren

1. 1 overskriften velger du profilikonet.
* Automatisk indikerer at robotens driftsmodus er satt til automatisk.

* Manuell indikerer at robotens driftsmodus er satt til manuell.

1. Akoble til instrumentbord-serveren.

2. Bruk Angi Driftmodi-kommandoene.
* Angi operasjonsmodus automatisk
* Angi operasjonsmodus manuelt

* Tem operasjonsmodus

UR20
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9.4.6. Sikkerhetsgrenser for programvare

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

Robotbegrensninger

Beskrivelse Robotbegrensninger begrenser generelle robotbevegelser. Robotbegrensninger-
skjermen har to konfigurasjonsalternativer: Fabrikkinnstilt og Egendefinert.

Fabrikkinnstillinger ~ Fabrikkinnstillinger er der du kan bruke glidebryteren til & velge en forhandsdefinert
sikkerhetsinnstilling. Verdiene i tabellen er oppdatert for a reflektere
forhandsinnstilte verdier fra Mest begrenset til Minst begrenset

Gliderverdier er kun forslag og erstatter ikke korrekte
evalueringsprosesser for risiko.

ed>* [ —_—
<unnamed> [j ] E ccecc

default_1+ CCCC =

> Bevegelse Brul av parametre for sikierhetskonfigurasjoner som iike samsvarer med de som er definert i risiovurderingen, kan resuttere i fare som
v Sikkerhet ikie er lett & eliminere eller risiko som ikke biir tilstrekkelig redusert.
Robotbegre...
@ Fabrikidnnstilinger .
Leddgrenser ) ) : i
p— Mest begrenset Minst begrenset
1 Verktoyposi...
Verktoyret... O Tipass
v Grense Normal Redusert
Maskinvare Strom 300 200 ®
PROFlsafe Moment 25,0 10,0 ®
St i Stoppetid 400 300)
Ep——— Stoppedistanse 500 300 .
5 Rty Verktoyhastighet 1500 750
Verktaykraft 150,0| 120,0
> Feltbuss
Albuehastighet 1500 750
2 USRS Albuestyrke 150,0) 120,0 .
S— Los op |[ 13s

000 @
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Tilpass Egendefinert er der du kan angi grenser for hvordan roboten fungerer, og overvake den
tilhgrende toleransen.

Strom

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

av roboten og ikke av miljget.

Moment

Begrenser maksimalt robotmoment.

Stoppetid

Begrenser den maksimale tiden det tar for roboten & stoppe,

f.eks. nar en ngdstopp er aktivert.

Stoppedistanse

Begrenser den maksimale distansen som robotverktayet eller

albuen kan ga mens den stopper.

stopper innen 300 ms.

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

a forhindre klemming.

Verktgyhastighet Begrenser den maksimale hastigheten for robotverktay.

Verktaykraft Begljenser maksiomal k.raft som robgtverktzyet utever pa
omgivelsene for a forhindre klemming.

Albuehastighet Begrenser den maksimale hastigheten for robotalbue.

Albuestyrke Begrenser maksimal kraft som albuen utgver pa omgivelsene for

Verktgyets hastighet og kraft er begrenset ved verktgyflensen og i midten av de to brukerdefinerte

verktgyposisjonene.

? n E <unnamed>*
‘*’ P default_1*

Kot o Installasion

Robhotbegre...
Leddgrenser

Planer

Verktoyposi...
Verktoyret...
Iy
Maskinvare
PROFIsafe
Sikkert hjem
3-posisjon

> Funksjoner

) URCaps

Flytts w

1 FARE

> Bevegelse Bruk av parametre for sikierhetslconfigurasjoner som ikke samswvarer med de som er definert i risikovurderingen, lkan resultere i fare som

W Sikkerhet Ikice er lett & eliminere eller risiko som iicke blir tistrekkelig redusert

O Fabrikkinnstilinger c .
Mest begrenset Minst begrenset
@ Tipass
Grense Normal Redusert
Stram 300w 200 W .
Moment 25,0 kg mfs 10,0( kg m/= %
Stoppetid 400/ ms 300[ms
Stoppedistanse 500 mm 300(mm
Verktayhastighet 1500 mm/s 750/ mmi/s .
Verktaylraft 150,0/N 120,0/N
Albuehastighet 1500 mm/s 750/ mmi/s
Albuestyrke 150,0/N 120,0/N .
illerhetspassord Las opp Las

Hastighet 100%

(>

00 @

Du kan bytte tilbake til Fabrikkinnstilt for alle robotbegrensninger for a
tilbakestille til standardinnstillingene.
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Leddgrenser

Beskrivelse Leddgrenser gir deg mulighet til & begrense individuelle robotleddbevegelser i leddrom,
dvs. leddrotasjonsposisjon og leddrotasjonshastighet. Leddbegrensning kan ogsa kalles
programvarebasert aksebegrensning. De to alternativene for leddgrenser er: Maksimal
hastighet og Posisjonsomrade.

v

) Generelt Plasseringsomrade
D Bevegelse Ledd Omrade Normal modus Redusert modus
W Sikkerhet Minimum Maksimal Minimurm Maksimal

Robotbegre... Base 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Leddgrenser | SKkuder 363 363° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Albue 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Planer
Handledd 1 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
1 Verktayposi...
Handledd 2 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Verktayiet| s gieaa 3 363 — 363 ° 363 363 -363 363 +2°/2°
1
Maskinvare

Maksimal hastighet
PROFIsafe
Ledd Maksimal Normal modus Redusert modus

Base raks: 191 ° /s 191 191 A1ess
3-posisjon Skulder mals: 191 ° /s 191 191 110/

> Funksjoner Albue maks: 191 ° /s 191 191 S11°/s
> Feltbuss Héndledd 1 maks: 191 ° /s 191 191 -1 /s
) URCaps Handledd 2 maks: 191 ° /s 191 191 -11° /s

Handledd 3 maks: 191 ° /s 191 191 -11°/s

Sikkert hjem

Sikkerhetspassord Léas opp Las
— A

250mm/s
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9.4.7. Trygg hjem-posisjon

Beskrivelse

Synking fra
hjem

Trygt hjem-
utgang

Definere
Trygt hjem-
utgang

Trygg hjem er en returposisjon definert av brukeren i den brukerdefinerte
hjemposisjonen.

Trygg hjem I/Oer er aktive nar robotarmen er i trygg hjem-posisjonen og en trygg hjem
I/O er definert.

Robotarmen er i trygg hjem-posisjon dersom leddposisjonene er pa den spesifiserte
leddvinkelen eller pa flere av 360 grader av disse.

Safe Home Safety Output er aktiv nar roboten star stille i Safe Home-posisjon.

mEZeQ2H e I B

stallasion| e

| () Synkroniser hjemmefra
W Sikkerhet

Robotbegre... |

Slett |

Leddgrenser

Planer Hvis du sletter sikker
hjemmeposisjon flernes tildeling av

Verktoyposi... sikicer hjiemmeutgang.

Verktgyret...
/U
Maskinvare

Leddposisjon (0-360°)
PROFIsafe

It ——

Sikkert hjemn Base 90007
- 3 Skeulder 270,00°
3-posisjon

Albue 270,00°

) Funksjoner s
Handledd 1 270,00°

Feltb .
> URCaps Héndledd 3 0,00°

iikikkerhetspassord Las opp Las
‘ o 0 O 5”‘\‘\\,1\9!’\!'\\3.

Synkronisere hjemmefra
1. |toppteksten, trykk pa Installasjon.
2. Isidemenyen til venstre, trykk pa Sikkerhet og velg Trygt hjem.
3. Under Trygt hjem, trykk pa Synkronisering fra hjem.
4. Trykk pa Bruk og i dialogboksen som dukker opp, velg Bruk og start pa nytt.

Trygt hjem-posisjonen ma defineres far Trygt hjem-utgangen.

Slik definerer du Trygt hjem-utgangen
| toppteksten, trykk pa Installasjon.
| sidemenyen til venstre, under Sikkerhet, velg I/U.

Pa I/U-skjermen i Utgangssignalet, under Funksjonstildeling, velg Trygt hjem i
nedtrekksmenyen.

4. Trykk pa Bruk og i dialogboksen som dukker opp, velg Bruk og start pa nytt.
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Rediger Slik redigerer du Trygt hjem
Trygt hjem Redigering av hjem modifiserer ikke automatisk en tidligere definert Trygt hjem-posisjon.
Nar disse verdiene er ute av synk, er Hiem-programnoden udefinert.

1. |toppteksten, trykk pa Installasjon.
2. |sidemenyen til venstre, under Generelt, velg Hjem.

3. Trykk pa Rediger posisjon og konfigurer den nye robotarmposisjonen, trykk deretter
OK.

4. |sidemenyen, under Sikkerhet, velg Trygt hjem. Du ma oppgi et sikkerhetspassord
for & Lase opp sikkerhetsinnstillingene.

5. Under Trygt hjem, trykk pa Synkronisering fra hjem
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9.5. Sikkerhetsbegrensninger for programvare

oppretter og navngir alle funksjoner far du redigerer
sikkerhetskonfigurasjonen, da roboten er slatt av nar sikkerhetsfanen
har blitt 1ast opp, slik at det er umulig & bevege roboten.

Beskrivelse
@ Konfigureringsplaner er fullt ut basert pa funksjoner. Vi anbefaler at du

Et sikkerhetsrelatert plan begrenser robotens arbeidsomrade. Du kan definere opptil atte
sikkerhetsplaner, som begrenser robotverktgyet og albuen. Du kan ogsa begrense
albuebevegelsen for hvert sikkerhetsplan og deaktivere ved a fijerne markeringen i
avmerkingsboksen. Fgr du konfigurerer et sikkerhetsrelatert plan, ma du definere en
funksjon i robotinstallasjonen. Funksjonen kan deretter kopieres til
sikkerhetsplanskjermbildet og konfigureres.

é ADVARSEL
Definere sikkerhetsplaner begrenser bare de definerte verkteysfeerene
og albuen, ikke den totale grensen for roboten. Dette betyr at selv om
det oppgis et sikkerhetsplan, garanterer ikke det at andre deler av
roboten vil overholde denne begrensningen.

Sikkerhets Du kan konfigurere hvert plan med restriktive Modi ved hjelp av ikonene som er angitt
plan- nedenfor.
moduser

Deaktivert Sikkerhetsplanet er aldri aktivt i denne tilstanden.
Nar sikkerhetssystemet er i Normal, er et normal-plan
O Normal aktivt og det fungerer som en streng grense pa
posisjonen.
Nar sikkerhetssystemet er i Redusert, er et redusert-
Redusert plan aktivt og det fungerer som en streng grense pa
posisjonen.
Nar sikkerhetssystemet er i enten Normal eller
E Normal & Redusert | Redusert, er et normal eller redusert-plan aktivt og
fungerer som en streng grense pa posisjonen.
Det sikkerhetsrelaterte planet farer til at
K Trigger utlgst sikkerhetssystemet bytter til Redusert hvis
robotverktayet eller albuen er plassert utenfor det.
Hvis du trykker pa dette ikonet, skjules eller vises det

® .
Vis sikkerhetsrelaterte planet i grafikkruten.
Sletter det opprettede sikkerhetsplanet. Denne
W | Slett handlingen kan ikke angres pa. Hvis et plan slettes ved

en feiltakelse, ma det opprettes pa nytt fra bunnen av.
Hvis du trykker pa dette ikonet kan du navngi planet pa

Z | Ginytt navn
'y nav nytt.
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Konfigurering av
sikkerhetsplan

AL b=

| PolyScope i toppteksten, trykk pa Installasjon.

| Side-menyen til venstre trykker du pa Sikkerhet og velger Plan.
Overst til hgyre pa skjermen, i Plan-feltet, trykker du pa Legg til plan.

Nederst til hayre pa skjermen, i Egenskaper-feltet, stiller du inn Navn,
Kopifunksjon og Restriksjoner.

Kopifunksjon

sikkerhetsplan ved & velge Udefinert
Hvis den kopierte funksjonen er modifisert i Funksjon-skjermen, vil et varselsikon vises til
hgyre i Kopifunksjon-teksten. Dette indikerer at funksjonen ikke er synkronisert, dvs. at

informasjonen i egenskapskortet ikke er oppdatert for & gjenspeile endringer som kan ha

blitt gjort i funksjonen.

W Sikkerhet

Robotbegre...

Leddgrenser
Planer

1 Verktayposi...
Verktoyret...
17U
Maskinvare
PROFIsafe
Sikkert hjem
3-posisjon

ildcerhetspa:

v
Wi

Las opp

Las

| Kopifunksjon er kun Udefinert og Base tilgjengelige. Du kan tilbakestille et konfigurert

Planer (3 of 8)

Plan 1 0e
Plan 2 H e
Plan 3 De @
+ Legg til plan
Egenskaper

Plan 3

Kopifunksjon 1
‘ * toolBoundary V‘
Restriksjoner

I Begge A
Forskyvning

[ Begrens albue

[ Begrens flens
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Fargekod
er

Gra Plan er konfigurert, men deaktivert (A)
Gul & Sort Normal plan (B)
Bld & Grenn Utlgsende plan (C)
. Siden av planet som verktgyet og/eller albuen er tillatt & veere
Sort pil \
pa (for normalplaner)
. Siden av planet som verktayet og/eller albuen er tillatt & vaere
Grenn pil R
pa (for utlgserplaner)
. Siden av planet som verktayet og/eller albuen er tillatt & vaere
Gra pil

pa (for deaktiverte planer)

W Sikkerhet

Robotbegre...

Leddgrenser

Planer

Verktayposi...
Verktoyret...
/U
Maskinvare
PROFIsafe
Sikkert hjem

3-posisjon

Planer (3 of 8)
Plan 1 O e
Plan 2 | PE<]

E Plan 3 e

+ Legatil plan

Egenskaper
Plan 3

Kopifunksjon (&)

« toolBoundary v‘

Restriksjoner

E @ Begge v‘

Forskyvning

& Begrens abue

& Begrens flens

7. 000
250mm/s sin

Sikikerhetspassora
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Albuebegrensning Du kan aktivere Begrens albue for & forhindre at robotalbuens ledd gar giennom
noen av dine definerte plan. Deaktiver Begrense albue for a la albuen ga gjennom
planene.

Diameteren til ballen som begrenser albuen er forskjellig for hver robotstarrelse.

UR3e 0.1m

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

Informasjonen om den spesifikke radiusen er tilgjengelig i urcontrol.conf-filen pa
roboten under i [Albuel].

Properties

L ]
| Plane 1

Copy Feature (%]

.

D Restrictions
Displacement
0
| M Restrict Elbov

Begrensning Begrensning av verktgyflensen forhindrer verktayflensen og det tilkoblede verktayeti a

for verktoyflens krysse et sikkerhetsplan. Nar du begrenser verktayflensen, er det ubegrensede omradet
omradet pa innsiden av sikkerhetsplanet, der verktgyflensen kan fungere normailt.
Verktgyflensen kan ikke krysse det begrensede omradet, utenfor sikkerhetsplanet.

Fjerning av begrensnignen lar verktgyflensen ga forbi sikkerhetsplanet, til det begrensede
omradet, mens det tilknyttede verktgyet 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.
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Legger til et

Forskyvning forskyver planet i enten positiv eller negativ retning langs planets normal (Z-

eksempel pa en aksen til plan-funksjonen).
Velg bort avmerkingsboksen for Albue og Verktayflens slik at de ikke utlaser
sikkerhetsplanet. Du kan la krysset i Albue sta hvis det kreves av applikasjonen din.

QB+ QH

planfunksjon

> General Robat Planes (1 of 8)
o | o Bew
RGBaE Livis + Add plar
Jaint Limits El
Planes
1 Tool Position
Tool
™ @ Properties
Hardvars [ﬁ‘ Plane 1
FROCIsaTe Copy Festure [a]
Safe Home ® Flare 1 -
ﬂm‘ Restrictions
B | B .
Displacement
B 9 -1mm
0O Restrict Eoov)
O Restrict Flange
| Lock Apply

Den ubegrensede verktgyflensen kan krysse et sikkerhetsplan, selv nar det ikke er
definert noe verktgy.

Hvis ikke noe verktgy er lagt til, vil en advarsel pa Verktayposisjon-knappen be deg om a
definere verktgyet riktig.

Nar du arbeider med en ubegrenset vertkayflens og et definert verktay, sikres det at den
farlige delen av verktayet ikke kan ga over og/eller utover et bestemt omrade. Den
ubegrensede verktgyflensen kan brukes til alle applikasjoner der det er behov for et
sikkerhetsplan, som sveising eller montering.
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Eksempel pa
begrensning av
verktayflens

| dette eksempelet blir et X-Y-plan opprettet med en utligning pa 300 mm langs den
positive Z-aksen med referanse til basisfunksjonen.

Du kan tenke at Z-aksen til planet «peker» mot det begrensede omradet.

Hvis sikkerhetsplanet er ngdvendig pa f.eks. overflaten av et bord, roter planet 3,142 rad
eller 180° rundt enten X- eller Y-aksen, slik at det begrensede omradet er under bordet.
(TIP: Endre displayet til rotasjonen fra «Rotasjonsvektor [rad]» til «<RPY [°]»)

R EE <+ Q2E

Robot Feature
Sase hd

Teol Pesition

'
i
:
i —
x 000/ mm [ +][=
i +] m [+][]
i 0.00 mm |+ | =]
z | 30000mm |+ =]
;
Rotation Vector [rad] -
T mx omogaa [+] -]
0.000/cad | +|[—]
Rz|  0.000d [+] -]
——
r '}
f’* =
: (VI <)
: oK cancel ‘
© 000 L

Om nadvendig er det mulig a forskyve planet i enten positiv eller negativ Z-retning senere
i sikkerhetsinnstillingene.
Nar du er forngyd med planets posisjon, trykk pa OK.
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9.5.1. Begrensning for verktayretning

Beskrivelse

Verktayretnings-skjermen kan brukes til & begrense vinkelen som verktgyet peker med.
Grensen er definert av en kjegle som har en fast orientering med hensyn til robotens
armbase. Nar robotarmen beveger seg, er verktgyretningen begrenset slik at den forblir
innenfor den definerte kjeglen. Verktayets standardretning faller sammen med Z-aksen til
verktayutgangsflensen. Den kan tilpasses ved a spesifisere vippe- og panoramavinkel.
Far du konfigurerer grensen, ma du definere et punkt eller et plan i robotinstallasjonen.
Funksjonen kan da kopieres og Z-aksen brukes som midtpunktet pa keglen som

definerer grensen.

allasion

2+ Q6

Flytte y Logg

V Sikkerhet

Robotbegre...

Leddgrenser

Planer

Verktgyposi...
Verktayret...
/U
Maskinvare
PROFlsafe
Sikkert hjem

3-posisjon

Sikkerhetspa

Las opp

Las

Konfigurasjonen av verktgyretningen er basert pa funksjoner. Vi
anbefaler at du oppretter gnsket funksjon(er) fgr du redigerer
sikkerhetskonfigurasjonen. Nar sikkerhetsfanen er last opp, gar
robotarmen av og gjer det umulig & definere nye funksjoner.

Begrens egenskaper

Kopifunksjon [w}

‘ + toolBoundary v‘

Restrilsjoner

M Begge v

Awik

[ 355181, 30°
Verktey-egenskaper

Kopi TCP Q

‘Verktzyﬂens v ‘

Rediger retning

vep [0

Panorama Dl °
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Begren Verktgyretnings-grensen har tre konfigurerbare egenskaper:

S 1. Kjeglesentrum: Du kan velge et punkts- eller planfunksjon fra nedtrekksmenyen, for a
egensk definere sentrum av kjeglen. Z-aksen til den valgte funksjonen brukes som den retningen
aper kjeglen er sentrert rundt.

2. Kjeglevinkel: Du kan definere hvor mange grader roboten kan vike bort fra sentrum.

Deaktivert verktayretningsgrense | Aldri aktiv

. Aktiv kun nar sikkerhetssystemet er i Normal
Normal verktgyretningsgrense

modus
. Aktiv kun nar sikkerhetssystemet er i Redusert
Redusert verktgyretningsgrense
modus
Normal & Redusert Aktiv nar sikkerhetssystemet er i Normal modus
verktgyretningsgrense eller Redusert modus.

Du kan tilbakestille verdiene til standard eller angre verktayretning-konfigurasjonen ved a stille
kopieringsfunksjonen tilbake til «Udefinert».

Verkte Som standard peker verktayet i samme retning som Z-aksen pa verkitgysutgangsflensen. Dette
y- kan endres ved & spesifisere to vinkler:

egensk * Vippevinkel: Hvor mye for & vippe Z-aksen pa utgangsflensen mot X-aksen pa

aper utgangsflensen

* Panoramavinkel: Hvor mye for a rotere den vippede Z-aksen rundt den opprinnelige
utgangsflensens Z-akse.

Alternativt kan Z-aksen pa en eksisterende TCP kopieres ved a velge den TCP-en fra
rullegardinmenyen.
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9.5.2. Begrensning for verktayposisjon

Beskrivelse

Verktgyposisjons-skjermen tillater mer kontrollert begrensning av verktay og/eller

tilbehar som plasseres pa enden av robotarmen.

* Robot er hvor du kan visualisere modifikasjonene dine.

* Verktay er hvor du kan definere og konfigurere opptil to verkigy.

* Verktgy_1 er standardverktayet definert med verdiene x=0,0, y= 0,0, z=0,0 and
radius=0,0. Disse verdiene representerer robotverktayflensen.

Under Kopi TCP kan du ogsa velge Verktgyflens slik at verktgyverdiene gar tilbake til 0.

En standard sfeere er definert ved verktgysflensen.

o n
> Bevegelse
W Sikkerhet

Robotbegre...

Leddgrenser

Planer

Verktgyposi...
Verktgyret...
/U
Maskinvare
PROFIsafe
Sikkert hjem

3-posisjon

Sikicerhetspasso

Las opp

Verktoy (1 of 3)
Verktayflens
=+ Legg til verktoy

]
¥ Husk 8 definere et verktay
[ ] 7| Verktayflens
Radius (maks: 300mm)
0,0
Kopi TCP o)
Rediger posisjon
X 0,0
Y 0,0]
z 0,0
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Brukerdefinerte
verktoy

For brukerdefinerte verktgy kan brukeren endre:

* Radius for & endre radius pa verktgysfaeren. Radiusen vurderes ved bruk av
sikkerhetsplaner. Nar et punkt i sfeeren passerer et redusert utlgserplan, gar
roboten over i Redusert konfigurasjon . Sikkerhetssystemet forhindrer ethvert
punkt pa sfaeren fra a passere et sikkerhetsplan.

* Posisjon for & endre verktayets posisjon i forhold til robotens verktayflens.
Posisjonen vurderes for sikkerhetsfunksjonene for verktayets hastighet,
verktaystyrke, stoppavstand og sikkerhetsplan.

Du kan bruke et eksisterende verktgysenterpunkt som en base for & definere nye
verktayposisjoner. En kopi av det eksisterende TCP, forhandsdefinert i Generelt-
menyen pa TCP-skjermen, er tilgjengelig via Verktayposisjon-menyen i nedtrekkslisten
Kopier TCP.

Nar du redigerer eller justerer verdiene i inndatafeltene for Rediger posisjon, endres
navnet pa TCP som vises i nedtrekksmenyen til tilpasset, noe som indikerer at det er
en forskjell mellom kopiert TCP og faktiske inndata. Den originale TCP er fortsatt
tilgjengelig i rullegardinlisten, og kan velges igjen for & endre verdiene tilbake til
opprinnelig posisjon. Valget i nedtrekksmenyen Kopier TCP pavirker ikke
verktgynavnet.

Hvis du prever a endre kopiert TCP pa TCP-konfigurasjonsskjermen etter & ha bekreftet
endringene pa Verktgyposisjon-skjermen, vises et advarselssymbol til hayre for teksten
Kopier TCP. Dette indikerer at TCP ikke er synkronisert, dvs. at informasjonen i
egenskapsfeltet er ikke oppdatert for & gjenspeile endringer som kan ha blitt gjort i TCP.
TCP kan synkroniseres ved a trykke pa synkroniseringsikonet.

TCP ma ikke synkroniseres for & kunne definere og bruke et verktey med hell.

Du kan endre navn pa verktgyet ved a trykke pa blyantfanen ved siden av det viste
verktgynavnet. Du kan ogsa bestemme radius med et tillatt omrade pa 0-300 mm.
Grensen vises i grafikkruten som enten et punkt eller en sfaere avhengig av
radiusstarrelsen.

Robotbegre... E

Leddgrenser

Verktey (1 of 3)
Verktayflens
+ Legg til verktoy

Planer

Verktayposi... 1 Husk & definere et verktay

Verktayret...

[ ]
W /| Verktayflens

Maskinvare Radius (maks: 300mm)

PROFlsafe 0,0

Sikkert hjem
Kopi TCP (&)

3-posisjon

> Funksjoner E

Rediger posisjon
» Feltbuss X 0.0
> URCaps Y 0,0

z 0,0

ikerhetspassord Las opp || Lés
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Advarsel om
verkteyposisjon

Du ma angi en verktgyposisjon i sikkerhetsinnstillingene for at sikkerhetsplanet skal
utlgses riktig nar verktgyets TCP naermer seg sikkerhetsplanet.
Advarselen fortsetter & vises pa verktgyposisjonen hvis:

* Du ikke klarer a legge til et nytt verktgy under Verktayflens.

Konfigurere verktgyposisjonen
1. Trykk pa Installasjon i toppteksten.
2. Pavendre side av skjermen, under Sikkerhet, trykk pa Verktgyposisjon.
3. Pahgyre side av skjermen, velg Legg til verktay.
* Det nylig inkluderte verktayet har et standardnavn: Verktagy_x.

4. Trykk pa rediger-knappenfor a endre navn pa Verktay_x til noe mer
identifiserbart.

5. Rediger radius og posisjon slik at de samsvarer med verkigyet du bruker for
gyeblikket, eller bruk rullegardinmenyen Kopier TPC de generelle>TCP-
innstillingene hvis dette er definert.
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Eksempel pa
advarsel om
verktgyposisjon

| dette eksempelet er det angitt en radius pa 0,8 mm og en TCP-posisjon pa
henholdsvis XYZ [20, 0, 400] i millimeter Alternativt kan du velge & «Kopiere TCP» ved
a bruke nedtrekksmenyen hvis en allerede er angitt i ->Generelt/TCP-innstillingene.

Nar du trykker pa Bruk nederst i hgyre hjerne av skjermen, er du FERDIG.

Advarselen pa Verktayposisjon-knappen indikerer at et verktgy ikke er lagt til under
Verktoyflens.

R+ QH

Robot Limits
Joint Limits
Planes

Teel Pesition

Lock

Tool (1 of 3)

Tool Flange
+ Add Tool

1 Femember to define a tool

Tool Flange

Rsdus (rax: 300rmm)

Copy TCP

Edit Posiion

Verktoyposisjon-knapp uten advarsel indikerer at et verktgy (som ikke er

Verktayflensen) er lagt til.

Aobot Limits
Jeint Limits
Planes

Teol Pesition

Lock

Teol (2 of 3)

Tool Flange
Tool_L
+ Add Toal

Tool_1

Radius (max: 300mm}
0.8 rrm

Copy TCP
Custom

Edit Poskion

X 20.0|mm
¥ 0.0(mm
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10. Vurdering av nettsikkerhetstrusler

Denne delen gir informasjon som bidrar til & styrke roboten mot potensielle
nettsikkerhetstrusler. Den skisserer krav for & handtere nettsikkerhetstrusler og gir

Beskrivel
eskrivelse retningslinjer for sikkerhetsforsterkning.

10.1. 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:

* Identifisere trusler
* Definere tillitssoner og kanaler

* Spesifisere kravene til hver komponent i applikasjonen

é ADVARSEL
Unnlatelse av & gjennomfare en risikovurdering for nettsikkerhet kan
sette roboten i fare.

* Integratoren eller kompetent, kvalifisert personell skal
gjennomfare en risikovurdering av nettsikkerhet.

bestemme behovet for spesifikke nettsikkerhetstitlak og for a levere de
ngdvendige nettsikkerhetstiltakene.

@ Kun kompetent, kvalifisert personell som skal veere ansvarlig for a

10.2. Nettsikkerhetskrav

Beskrivelse A konfigurere nettverket og sikre roboten din krever at du implementerer trusseltiltakene
for nettsikkerhet.
Falg alle kravene for du starter konfigureringen av nettverket, og kontroller at
robotoppsettet er sikkert.
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10. Vurdering av nettsikkerhetstrusler

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 dearer, 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.

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 & 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 ngdvendig. Foretrekk ngkkelbasert
autentisering fremfor passordbasert autentisering

Angi robotens brannmur til de mest restriktive innstillingene og deaktiver alle
ubrukte grensesnitt og tjenester, lukk porter og begrens IP-adresser
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10.3. 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:

Far 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 a begrense nettverkstilgangen til roboten sa
mye som mulig.

Enkelte kommunikasjonsgrensesnitt har ingen metoder for autentisering og
kryptering av kommunikasjon. Det er en sikkerhetsrisiko. Vurder passende
avbatende tiltak basert pa din nettsikkerhetsrisikovurdering.

SSH-tunneling (lokal portvideresending) ma brukes for a fa tilgang til
robotgrensesnitt fra andre enheter hvis tilkoblingen krysser grensen for
klareringssonen.

Fjern sensitiv informasjon fra roboten fgr den avvikles. Vaer spesielt obs pa
URCaps og informasjon i programmappen.

* For & sikre sikker fjerning av sveert felsomme data, tem eller adelegg SD-
kortet.
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10.4. Passord

Beskrivelse Du kan opprette og administrere forskjellige typer passord i PolyScope. Farste passord
ma angis for a fa tilgang til alle sikkerhetsinnstillinger. Fglgende passordtyper er
beskrevet nedenfor:

*  Administrator

* Operasjonell

10.4.1. Passordinnstillinger

Slik gjer Du ma angi et passord for & lase opp alle sikkerhetsinnstillinger som utgjer din
du det sikkerhetskonfigurasjon. Dersom ingen passord benyttes, blir du bedt om & opprette et.

. | PolyScope i toppteksten, trykk pa hamburgermenyen og velg Innstillinger.
. Til venstre pa skjermen, i den bla menyen, trykk pa Passord og velg Sikkerhet.

y
2

3. Skrivinn et passord i Nytt passord-feltet.

4. Skrivdet samme passordet i Bekreft nytt passord-feltet og trykk pa Bruk.
5

. Nederst til venstre i den bla menyen trykker du pa Avslutt for & ga tilbake til forrige
skjermbilde.

Du kan trykke pa Las-kategorien for a lase alle sikkerhetsinnstillinger eller bare for & navigere
til skjermen utenfor sikkerhetsmenyen.

Siklkerhetspassord Lés opp Las
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10.4.2. Administratorpassord

Beskrivelse Bruk Administrator (Admin)-passordet for & endre sikkerhetskonfigurasjonen til systemet,
inkludert nettverkstilgang.
Adminpassordet er tilsvarende passordet som brukes for hovedbrukerkontoen pa Linux-
systemet som kjgrer pa roboten, som kan vaere ngdvendig i noen nettverkstilfeller, som
SSH eller SFTP.

é ADVARSEL
Du kan ikke gjenopprette et glemt adminpassord.

* Ta hensiktsmessige steg for a hindre at du ikke mister
adminpassordet ditt.

RE 2+ QM s O B W

Admin Adminpassordet lar brukeren modifisere systemets sikierhetsinnstilinger

Modus Gjeldende passord

Sikkerhet

> Sikkerhet

Bekreft nytt passord

Passordet mé& vaere minst 8 tegn langt!

1 Ikie glem passordet siden det ikke finnes noen méte & gienopprette et passord pa!

_ O Velg tillatelser for systemsider i Sildcerhet > Tillatelser

— 000 :-@

Hastighet 100%

Angi 1. | toppteksten, trykk p4 hamburgermenyikonet og velg Innstillinger.
administratorpassord 2. Under Passord, trykk pa Administrator.
3. Under Gjeldende passord, oppgi standardpassordet easybot.
4. Under Nytt passord, opprett et nytt passord.
Du oppnar bedre sikkerhet ved & opprette en sterkt og hemmelig passord.
Under Bekreft nytt passord, gjenta det nye passordet ditt.
Trykk pa Angi for & bekrefte passordendringen.
Sikkerhet Sikkerhetspassordet forhindrer uautorisert modifisering av sikkerhetsinnstillinger.
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10.4.3. Operasjonspassord

Beskrivelse Driftsmodus-passordet, eller moduspassord, skaper to forskjellige brukerroller pa
PolyScope:

* Manuell

* Automatisk
Nar moduspassordet er angitt, kan programmer og installasjoner kun opprettes og
redigeres i Manuell modus. Automatisk modus tillater bare at operataren laster inn

forhandslagde programmer. Nar et passord er angitt, vises et nytt Modus-ikon i
overskriften.

A bytte driftsmoduser, fra Manuell til Automatisk og fra Automatisk til Manuell, forer til at
PolyScope ber om det nye passordet.

RE 2+

Operasjonsmoduspassord

Operasjonsmoduspassordet dprer en passordsparring nar det byttes mellom automatisk og manuell modus

Admin | automatisk modus er brulkerne begrenset til fanene med Kjar, initialiser, flytt, /0 og logg.
Modus Gleldende passord

Sikkerhet

> Sikkerhet

Bekreft nytt passord

For a angi 1. |toppteksten, trykk pa hamburgermenyikonet og velg Innstillinger.
moduspassordet

n

Under Passord, trykk pa Modus.

Under Nytt passord, opprett et nytt passord.

Du oppnar bedre sikkerhet ved & opprette en sterkt og hemmelig passord.
Under Bekreft nytt passord, gjenta det nye passordet ditt.

5. Trykk pa Angi for & bekrefte passordendringen.
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11. Kommunikasjonsnettverk

Feltbuss Du kan bruke Feltbuss-alternativene til & definere og konfigurere familien av industrielle
datanettprotokoller som brukes for distribuert kontroll i sanntid akseptert av PolyScope:

* MODBUS

* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlsafe
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11.1. 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.

Oppdater Trykk pa denne knappen for & oppdatere alle MODBUS-tilkoblinger. Hvis du oppdaterer, vil
alle modbus-enheter kobles fra, og deretter kobles til igjen. Alle statistikker vil bli slettet.

Legg til Trykk pa denne knappen for a legge til en ny MODBUS-enhet.
enhet

Slett enhet  Trykk pa denne knappen for & slette MODBUS-enheten og alle signaler som er lagt til
enheten.

Angi Her vises IP-adressen til MODBUS-enheten. Trykk pa knappen for & endre den.
enhetens IP

Sekvensmodus Dette alternativet er bare tilgiengelig nér «Vis avanserte alternativer» er valgt. A velge
denne avmerkingsboksen tvinger modbus-klienten til & vente pa et svar fgr den sender
neste forespgrsel. Denne modusen er et krav for noen feltbuss-enheter. Hvis du skrur
pa dette alternativet, kan det hjelpe nar det finnes flere signaler, og hvis du gker antall
foresparsler, vil dette fore til at signalet blir koblet fra.

Den faktiske signalfrekvensen kan vaere lavere enn forespurt nar flere signaler er
definert i sekvensmodus. Faktisk signalfrekvens kan observeres i signalstatistikkene.
Signalindikasjonslampen lyser gult hvis den faktiske signalfrekvensen er lavere enn
halve verdien som er valgt fra nedtrekksmenyen Frekvens.

Legg til Trykk pa denne knappen for & legge til et signal til den tilsvarende MODBUS-enheten.
signal

UR20 181 Brukermanual



(R
11. Kommunikasjonsnettverk UNIVERSAL ROBOTS

Slett signal Trykk pa denne knappen for a slette et MODBUS-signal til den tilsvarende MODBUS-
enheten.
Angi Bruk denne rullegardinmenyen til & velge signaltype.
signal Tilgjengelige typer er:
type
En digital inngang er en én-bits kvantitet som leses fra
Digital inngang MODBUS-enheten pa spolen som er angitt i adressefeltet til
signalet. Funksjonskode 0x02 (les diskré innganger) brukes.
En digital utgang (spiral) er en en-bits kvantitet som kan settes
til enten hgy eller lav. Far verdien av denne utgangen er blitt
satt av brukeren, leses verdien fra den eksterne MODBUS-
.. enheten. Dette betyr at funksjonskoden 0x01 (les spoler)
Digital utgang . . .
brukes. Nar produksjonen er angitt av et robotprogram eller
ved a trykke pa Angi signalverdi-knappen, brukes
funksjonskoden 0x05 (skriv enkel spole) videre.
En registerinngang er en 16-bits kvantitet lest fra adressen
L oppgitt i adressefeltet. Funksjonskoden 0x04 (les
Registerinngang A
registerinngang) brukes.
En registerutgang er en 16-bits kvantitet som kan angis av
brukeren. Fgr verdien av registeret er blitt satt av brukeren,
leses verdien av det fra den eksterne MODBUS-enheten.
Registerutgang Dette betyr at funksjonskoden 0x03 (les holderegistre) brukes.
Nar produksjonen er angitt av et robotprogram eller ved a
spesifisere en signalverdi i Angi sighalverdi-feltet, brukes
funksjonskoden 0x06 (skriv enkelt register) til & angi verdien
pa den eksterne MODBUS-enheten.
Angi Dette feltet viser adressen pa den eksterne MODBUS-serveren. Bruk tastaturet pa
signalnavn skjermen for & velge en annen adresse. Gyldige adresser avhenger av produsent og
konfigurasjon av MODBUS-enheten.
Angi Brukeren kan gi signalet et navn ved hjelp av tastaturet pa skjermen. Dette navnet brukes
signalnavn nar signalet blir brukt i programmer.
Signalverdi Her vises den navaerende verdien av signalet. For registersignaler, uttrykkes verdien som

et usignert heltall. For utgangssignaler kan den gnskede signalverdien angis ved hjelp av
knappen. Ogsa for en registerutgang ma verdien for & skrive til enheten sendes som et
usignert heltall.
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Signalets Dette ikonet viser om signalet kan bli riktig lest/skrevet (gr@nn), eller hvis enheten svarer
tilkobling uventet eller ikke er tilgjengelig (gra). Hvis et MODBUS-unntakssvar mottas, vises svarkoden.
sstatus MODBUS-TCP-unntakssvarene er:

ULOVLIG FUNKSJON (0x01) Funksjonskoden som er mottatt i
soket er ikke en tillatt handling for serveren (eller slaven).
ULOVLIG DATAADRESSE (0x02) Funksjonskoden som er mottatt i
soket er ikke en tillatt handling for serveren (eller slaven), sjekk at
E2 den oppgitte signaladressen stemmer overens med oppsettet av
den eksterne MODBUS-serveren.

ULOVLIG DATAVERDI (0x03) En verdi som finnes i
foresparselsdatafeltet er ikke en tillatt verdi for serveren (eller

E3 slaven), sjekk at den angitte signalverdien er gyldig for den angitte
adressen pa den eksterne MODBUS-serveren.

FEIL PA SLAVEENHET (0x04) En uopprettelig feil oppsto mens
serveren (eller slaven) forsgkte & utfere den forespurte handlingen.
BEKREFT (0x05) Spesialisert bruk i forbindelse med

ES5 programmeringskommandoer som sendes til den eksterne
MODBUS-enheten.

SLAVEENHET ER OPPTATT (0x06) Spesialisert bruk i forbindelse
E6 med programmeringskommandoer som sendes til den eksterne
MODBUS-enheten, slaven (serveren) er ikke i stand til & svare na.

E1

E4

Vis avanserte  Denne avkrysningsboksen viser/gjemmer de avanserte alternativene for hvert signal.
alternativer
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Avans
erte
alterna
tiver

Oppdater hyppighet

Denne menyen kan brukes til & endre
oppdateringshyppigheten av signalet. Med dette menes hvor
ofte foresparsler sendes til den eksterne MODBUS-enheten
for enten lesing eller skriving av signalverdien. Nar frekvensen
er angitt som 0, vil MODBUS-foresparsler startes ved behov,
ved bruk av skriptfunksjonene modbus_hent_signal_status,
modbus_angi_utgangs_register, og modbus_angi_utgangs._
signal.

Slaveadresse

Dette tekstfeltet kan brukes til & angi en bestemt slaveadresse
til foresparslene som tilhgrer et bestemt signal. Verdien ma
veere i omradet 0-255 begge inkludert, og standard er 255.
Hvis du endrer denne verdien, anbefales det a se
bruksanvisningen til den eksterne MODBUS-enheten for &
kontrollere funksjonaliteten ved endring av slaveadresse.

Koble til igjen telling

Antall ganger TCP-tilkobling ble avbrutt, og koblet til igjen.

Tilkoblingsstatus

TCP-tilkoblingsstatus.

Responstid [ms]

Tid fra modbus-forespgrselen ble sendt og svar mottatt -
denne oppdateres kun nar kommunikasjon er aktiv.

Feil ved modbus-pakke

Antall mottatte pakker som inneholdt feil (f.eks. feil lengde,
manglende data, feil ved TCP-sokkel).

Tidsavbrudd

Antall modbus-forespersler som ikke fikk svar.

Foresparsler mislyktes

Antall pakker som ikke kunne sendes pa grunn av ugyldig
sokkel-status.

Faktisk frekv.

Gjennomsnittlig frekvens pa signalstatusoppdateringer for
klient (master). Denne verdien regnes om igjen hver gang
signalet mottar et svar fra serveren (eller slave).

Alle tellere opptil 65535, og deretter nullinnstilt igjen.
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1.1.1. MODBUS-klient |/U

Beskrivelse MODBUS-klientens I/U-signaler slik de er satt opp i installasjonen. Med
nedtrekksmenyene pa toppen av skjermen kan du endre det viste innholdet basert pa
signaltype og MODBUS-enhet dersom mer enn en er konfigurert.

Hvert signal pa listen inneholder dets tilkoblingsstatus, verdi, navn og signaladresse.
Utgangssignalene kan byttes dersom tilkoblingsstatusen og valgte faner for 1/0O-kontroll
tillater det.

<unnamed>*
default*

N Eksternt

MODBUS Innganger Utganger

MODBUS-enhet: 10.0.0.2 MODBUS-enhet: 10.0.0.2
] MODBUS_4[260] o 0 MODBUS_3 [18]
MODBUS-enhet: 127.0.0.1 MODBUS-enhet: 127.0.0.1
%] 0 MODBUS_1 (0] %] MODBUS _2 [16]
%] MODBUS_5 [17]
%] MODBUS 6 [18]
%] MODBUS_7 [19]
%] MODBUS_8 [20]
%] MODBUS_8 [21]

O Normal - o 0 o Sirw.ﬂerinr;\.
0%

11.2. EtherNet/IP

Beskrivelse EtherNet/IP er en nettverksprotokoll som lar roboten koble seg til en industriell
EtherNet/IP-skanner.
Hvis forbindelsen er aktivert, kan du velge handlingen som forekommer nar et program
mister EtherNet/IP-skannerforbindelsen.
De tilgjengelige alternativene er:

Inaen PolyScope ignorerer tapet av EtherNet/IP-tilkoblingen og
g programmet fortsetter som normailt.
PolyScope pauser det gjeldende programmet. Programmet
Pause fortsetter der det stoppet.
Stopp PolyScope stopper det gjeldende programmet.
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11. Kommunikasjonsnettverk

11.3. PROFINET

Beskrivelse

PROFINET-nettverksprotokollen aktiverer eller deaktiverer robotens tilkobling til eller fra
en industriell PROFINET I/U-kontroller.

Hvis forbindelsen er aktivert, kan du velge handlingen som forekommer nar et program
mister PROFINET I/U-kontrollerforbindelsen.

De tilgjengelige alternativene er:

Inaen PolyScope ignorerer tapet av PROFITNET-tilkoblingen og
g programmet fortsetter som normailt.
PolyScope pauser det gjeldende programmet. Programmet
Pause fortsetter der det stoppet.
Stopp PolyScope stopper det gjeldende programmet.

Hvis PROFINET ingenigrverktayet (f.eks. TIA portal) sender ut et DCP Flash-signal til
robotens PROFINET eller PROFIsafe-enheten, vises et pop-up-vindu i PolyScope.
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11.4. PROFIsafe

Beskrivelse

PROFIsafe-nettverksprotokollen (implementert som versjon 2.6.1) lar roboten
kommunisere med en sikkerhets-PLC i samsvar med ISO 13849, kat. 3 PLd-krav.
Roboten overfgrer sikkerhetstilstandsdata til en sikkerhets-PLC, og mottar deretter data
for & redusere eller utlgse sikkerhetsrelaterte funksjoner, slik som: nadstopp.
PROFIsafe-grensesnittet presenterer et trygt, nettverksbasert alternativ sammenlignet
med det & koble ledninger til de sikkerhetsrelaterte 1/U-pinnene pa kontrollboksen.
PROFIsafe er kun tilgjengelig pa roboter som har en aktiveringslisens, som du kan fa ved
a kontakte din lokale salgsrepresentant. Nar du har skaffet den, kan lisensen lastes ned
pa myUR.

Vennligst se Robotregistrering og URCap-lisensfiler for informasjon vedrgrende
robotregistrering og lisensaktivering.

Avansert En kontrolimelding mottatt fra sikkerhets-PLC-en inneholder informasjonen i tabellen
e nedenfor.

alternativ
er

Signal Beskrivelse

Nadstopp av system | Utlgser systemets nadstopp

Vernestopp Utlgser vernestoppet

Nullstill vernestopp

Nullstiller vernestopptilstanden (pa lav-til-hgy-overgang i
automatisk modus) hvis vernestoppinngangen er klar.

modus.
Vernestopp Safeguard stop auto skal bare brukes nar en tre-
automatisk posisjonaktiveringsenhet (3PE) er konfigurert. Hvis ingen

Utlgser vernestopp hvis roboten betjenes i Automatisk

3PE-enhet er konfigurert fungerer safeguard stop auto som
en normal vernestopp.

Nullstill automatisk

Nullstiller den automatiske vernestopptilstanden (pa lav-til-
hay-overgang nar i automatisk modus) hvis

vernestopp vernestoppinnganger er klare.
Redusert Aktiverer de Reduserte sikkerhetsgrensene.
Aktiverer enten manuell eller automatisk driftsmodus. Hvis
. sikkerhetskonfigurasjonen «Driftsmodusvalg via
Driftsmodus

PROFIsafe» er deaktivert, skal dette feltet unnlates fra
PROFIsafe-kontrollmeldingen.
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Avans En statusmelding sendt til sikkerhets-PLC-en inneholder informasjonen i tabellen nedenfor.
erte

alterna Signal Beskrivelse
tiver

Roboten utfgrer, eller har fullfgrt, et vernestopp av kategori 0; en

Stoppkat. 0 hard stans ved gyeblikkelig fierning av strem til armen og
motorene.
Roboten utfgrer, eller har fullfgrt, et vernestopp av kategori 1; en
Stoppkat. 1 kontrollert stans hvor motorene blir i en avslatt tilstand, med

bremsene aktivert.

Roboten utfgrer, eller har fullfgrt, et vernestopp av kategori 2; en
kontrollert stans hvor motorene blir i en paslatt tilstand.

Roboten stoppes fordi sikkerhetssystemet ikke klarte & overholde
sikkerhetsgrensene som er definert.

Roboten stanses pa grunn av en uforventet, eksepsjonell feil i
sikkerhetssystemet.

Roboten stanses pa grunn av én av fglgende betingelser:

* en sikkerhets-PLC tilkoblet via PROFIsafe har utlagst et
ngdstopp pa systemniva.

Stoppkat. 2.

Overtredelse

Feil

Ngdstopp av system * en IMMI-modul koblet til kontrollboksen har utlgst et
ngdstopp pa systemniva.

* en enhet koblet til den konfigurerbare systemngadstopp-
sikkerhetsinngangen pa kontrollboksen har utlgst et
ngdstopp pa systemniva.

Roboten stanses pa grunn av én av fglgende betingelser:

Ngdstopp av robot * Nadstoppknappen pa hdndkontrollen trykkes inn.

* En nedstoppknapp koblet til robotens ikke-konfigurerbare
nadstopp-sikkerhetsinngang péa kontrollboksen trykkes inn.

Roboten stanses 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.

* En enhet koblet til den konfigurerbare
vernestoppsikkerhetsinngangen pa kontrollboksen har
utlgst vernestoppet.

Vernestopp

Signalet falger semantikken til nullstilling av vernestopp. En
konfigurert vernestopptilbakestillingsfunksjonalitet skal brukes til
a nullstille dette signalet.

PROFIsafe krever bruk av
vernestopptilbakestillingsfunksjonaliteten.
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Signal Beskrivelse

Roboten stanses fordi den kjgrer i Automatisk modus og pa grunn
av én av fglgende betingelser:

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

* En enhet koblet til den konfigurerbare

Vernestopp vernestoppsikkerhetsinngangen pa kontrollboksen har
automatisk utlgst vernestoppet automatisk.
Signalet fglger semantikken til nullstilling av vernestopp. En
konfigurert vernestopptilbakestillingsfunksjonalitet skal brukes til &
nullstille dette signalet
PROFIsafe krever bruk av
vernestopptilbakestillingsfunksjonaliteten
Roboten stanses fordi den kjgrer i Manuell modus og pa grunn av
én av fglgende betingelser:

* Du bruker en 3PE-handkontroll og ingen av knappene er i

3PE-stopp midtre posisjon.

* En treposisjonsaktiverende enhet koblet til en konfigurerbar
sikkerhetsinngang pa kontrollboksen har utfert 3PE-
stoppet.

Indikerer robotens gjeldende driftsmodus.
Driftsmodus Denne modusen kan veere: Deaktivert (0), Automatisk (1), eller
Manuell (2).
Redusert Reduserte sikkerhetsgrenser er aktive.
Aktivt grensesett Det aktive settet av sikkerhetsgrenser. . '
Dette kan vaere: Normal (0), Redusert (1), eller Gjenoppretting (2).
Roboten beveger Roboten beveger seg. Hvis et ledd beveger seg i en hastighet pa
seg 0,02 rad/s eller hgyere, anses det at roboten er i bevegelse.
Trygt hjem-posisjon Roboten er §tille (be.\/t.ager seg ikke), og er i posisjonen definert
som Trygt hjem-posisjonen.
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Konfigurasjon Konfigurasjon av PROFIsafe relaterer til programmering av sikkerhets-PLC-en, men
av PROFlsafe krever minimalt med fysisk robotoppsett.

1. Koble roboten til et palitelig nettverk som far tilgang til en sikkerhetssamsvarende
PLC.

Pa PolyScope, i toppteksten, trykk pa Installasjon.

3. Trykk pa Sikkerhet, velg PROFIsafe og konfigurer som gnsket.

1 ‘9 <unnameds+ o
Lm g default_1* D - E
Kior I ]

Installasion| Fivtt=

) Bevegelse
() Altiver PROFIsafe)

\ Sikkerhet

Robotbegre... Konfigurasjon v

Leddgrenser Kideadresse 0

Planer Destinasjonsadresse 0

Verktaypesi... controlier criftsmodi C’

Verktayret...

/U
Maskinvare
PROFIsafe

Sikkert hjem

3-posisjon

> Funksjoner

Silkkkerhetspassor

Las opp Las Pafar
,’I.. o 0 O
T Simulering
250mm/s Sirmulering .

Aktivering av 1. Oppgi robotens sikkerhetspassord og trykk pa Las opp.

PROFIsafe 2. Bruk bryteren for & aktivere PROFIsafe.
Oppgi en kildeadresse og en destinasjonsadresse i de hensiktsmessige
tekstboksene.

Disse adressene er vilkarlige tall som roboten og sikkerhets-PLC-en bruker for &
gjenkjenne hverandre.

4. Du kan veksle styringsmekanismens driftsmodus til PA-posisjon hvis du vil at
PROFIsafe skal styre robotens driftsmodus.

Kun én kilde kan kontrollere robotens driftsmodus. Derfor er andre kilder for
modusvalg deaktivert nar driftsmodusvalg via PROFIsafe er valgt.

Roboten er na konfigurert til & kommunisere med en sikkerhetsrelatert PLC.
Du kan ikke frigjere robotens bremser hvis PLC-en ikke responderer eller hvis den er
feilkonfigurert.
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11.5. UR Connect

Beskrivelse URCap UR Connect kommer forhandsinstallert med 5.19 PolyScope 5-programvare.
For a sikre riktig drift er det noen ekstra forutsetninger som ma installeres.
Se URCap-dokumentasjonen for tilleggsinformasjon.
UR Connect Installasjon og brukermanual

Ga hit for mer informasjon om produktet: https://www.universal-robots.com/optimization-
services/ur-connect/

Installer UR  For a installere UR Connect, falg trinnene nedenfor:

Connect

A e

Ga til Installasjonsfanen.
Trykk pa URCaps pa venstre side av skjermen.
Trykk pa Installer for & starte installasjon av pakrevde elementer.

Falg trinnene pa skjermen.

Aktiver UR UR Connect URCap ma sammenkobles med MyUR for & sende data til MyUR.
Connect Se MyUR-dokumentasjonen pa UR Connect for tilleggsinformasjon.

Oppdatering til Du finner URCaps pa Installasjonsfanen.

UR Connect 1
URCap

. Gatil Installasjonsfanen.
2. Trykk pa URCaps pa venstre side av skjermen.
3.
4

Trykk pa knappen Se etter oppdateringer nederst i hayre hjarne.
Du kan na laste ned, avvise eller forsinke oppdateringen.

a. Huvis du utsetter eller avviser, vil oppdateringen bare oppdatere nar det er en
ny versjon.

Falg oppdateringstrinnene.

6. Start PolyScope pa nytt nar oppdateringen er fullfgrt.

\ (D Du kan fremdeles oppdatere UR Connect selv om det IKKE er installert.
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17. Ngdhendelser

Beskrivelse Falg instruksene her for & handtere nadssituasjoner, for eksempel ved a aktivere
nedstoppen ved hjelp av den ragde trykkknappen. Denne delen beskriver ogsa hvordan
man manuelt flytter systemet uten kraft.

12.1. N@dstopp

Beskrivelse Nadstopp eller E-stopp er den ragde trykknappen pa handkontrollen. Trykk pa ngdstopp-
trykknappen for a stoppe alle robotbevegelser. Aktivering av ngdstoppknappen
forarsaker en stoppkategori én (IEC 60204-1).
Nadstopp er ikke vernestopp (ISO 12100).

Nadstopp er komplementaere beskyttelsestiltak som ikke forhindrer skade.
Risikovurderingen av robotapplikasjonen avgjer om flere ngdstoppknapper er ngdvendig.
Nadstoppfunksjonen og aktuatoren ma vaere i samsvar med 1ISO 13850.

Etter at en ngdstopp er aktivert, lases trykknappen i den innstillingen. Hver gang en
negdstopp aktiveres, ma den tilbakestilles manuelt ved hjelp av trykknappen som startet
stoppet.

Far du tilbakestiller ngdstoppknappen, ma du visuelt identifisere og vurdere arsaken til at
ngdstoppen ble aktivert i utgangspunktet. Visuell vurdering av alt utstyr i applikasjonen
kreves. Nar problemet er Igst, tilbakestill nedstoppknappen.

Slik tilbakestiller du nadstoppknappen

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.

3. Etter tilbakestilling av ngdstoppen, gjenopprett strammen til roboten og gjenoppta
driften.
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12.2. Bevegelse uten motorstrgm

Beskrivelse

| tilfellet av en ngdssituasjon, nar det enten er umulig eller ikke gnskelig a sla pa roboten,
kan du bruke tvungen tilbakekjgring for a flytte robotarmen.

Tvungen tilbakedriving krever at du ma skyve eller dra robotarmen hardt for a flytte
leddet. Starre 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 tilbakekjgring krever stor kraft, og én eller flere personer kan vaere
nedvendig for & flytte roboten.

| klemsituasjoner kreves det to eller flere personer for & utfare tvungen revers. | noen
situasjoner ma to eller flere personer demontere robotarmen.

Personell som bruker UR-roboten, skal fa oppleering i @ respondere pa ngdhendelser. Det
skal gis supplerende opplysninger om integrering.

ﬁ ADVARSEL
Risiko pa grunn av brudd pa eller fall pa en robotarm som ikke stgttes,
kan forarsake skade eller dad.

* Ikke demonter roboten under en ngdssituasjon.

* Stgtt 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 & sikre at roboten kan
finne sin opprinnelige fysiske posisjon.

* Flyttikke leddet mer enn ngdvendig.
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12.3. Clamp Connection: Disassembly

Beskrivelse
é ADVARSEL
Ustattede ledd kan falle eller mistes ned, noe som kan fgre til skade.

* Sttt leddene mens klemmene fjernes.

Manglende evne til & stette ledd(ene) mens klemmene fjernes, kan fgre
til skade pa utstyret.

* Unnga at ledd(ene) faller mens du fierner klemmen(e) ved a
gjere noe av falgende:

* Bruk noe til a statte oppunder den delen du fierner.
* Demonter leddet mens det ligger ned.

* Stgtte med lgfteutstyr.

Manglende testing av leddet far utskifting kan fere til skade pa eiendom og/eller utstyr.

Gjennomfar alltid en ledd-verifiseringstest far du erstatter et ledd. Se delen Ledd-
verifisering i Servicehandboken for mer informasjon.
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Demonterin
d

1.

Fest ESD-armbandet fra reservedelspakken eller verktgysettet til en elektrisk jordet
overflate.

Fjern den svarte flate ringen.
Du kan bruke en spiss pinsett eller en liten flat skrutrekker.
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12. Nedhendelser

5. Leddet er na lgst og kan fijernes.

7. Leddet er na demontert.

UR20
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12.4. Modi

Beskrivelse

Modusbytte

Du far tilgang til og aktiverer forskjellige moduser ved & bruke Handkontroll eller
Instrumentbord-serveren. Hvis en ekstern modusvelger er integrert, kontrollerer den
modusene - ikke PolyScope eller Instrumentbord-serveren.

Automatisk modus Nar den er aktivert kan robotarmen kun kjgre et program med
forhandsdefinerte handlinger. Du kan ikke endre eller lagre programmer og
installasjoner.

Manuell modus Nar den 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 haye hastigheten som benyttes mens
roboten er i manuell modus, er for hay.

Hgyhastighet manuell modus kan brukes. Den gjer at bade verktgyhastighet og
albuehastighet midlertidig kan vaere over 250 mm/s, samtidig som det brukes en hold-for-
a-kjere-funksjon.

Hold-for-a-kjare-funksjon utfares ved kontinuerlig kontakt med Speed Slider.

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.

Driftsmodus W ELEN Automatisk

*

Freedrive X

*

Flytt roboten med piler pa MoveTab X

Rediger & lagre program & installasjon X

Redusert

Utfar programmer hastighet**

Start program fra valgte node X

*Kun nar ingen treposisjonsaktiverende enhet er konfigurert.
** Hvis en treposisjonsaktiverende enhet er konfigurert, betjenes roboten ved manuell
redusert hastighet sa fremt ikke hgyhastighet manuell modus er aktivert.
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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
enhet

Nar en treposisjonsaktiverende enhet brukes, og roboten er i manuell
modus, krever bevegelse at du trykker den treposisjonsaktiverende enheten
til midtstilling. Den treposisjonsaktiverende enheten har ingen effekt i
automatisk modus.

med en treposisjonsaktiverende enhet. Hvis
risikovurderingen krever den aktiverende enheten,

@ * Noen UR robotstgrrelser er ikke ngdvendigvis utstyrt
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.

UR20

199 Brukermanual



R
UNIVERSAL ROBOTS

12.4.1. Gjenopprettingsmodus

Beskrivelse Nar en sikkerhetsgrense er overskredet, aktiveres Gjenopprettingsmodus automatisk,
slik at robotarmen lar seg bevege. Gjenopprettingsmodus er en type Manuell modus.
Du kan ikke kjare robotprogrammer nar Gjenopprettingsmodus er aktivert.

Under Gjenopprettingsmodus flyttes robotarmen for & veere innenfor leddgrensene, ved
a bruke enten Freedrive eller Flytt-fanen i PolyScope.

Sikkerhetsgrenser for Sikkerhetsfunksjon Grense

gienopprettingsmodus Leddfartsbegrensning 30°/s
Fartsbegrensning 250 mm/s
Styrkebegrensning 100N
Begrensning av bevegelsesmengde 10 kg m/s
Strembegrensning 80w

Sikkerhetssystemet utsteder et kategori 0-stopp hvis det vises et brudd pa disse
grensene.

é ADVARSEL
A ikke vaere forsiktig nar du flytter robotarmen i

gjenopprettingsmodus kan fgre til farlige situasjoner.

* Veer forsiktig nar du flytter robotarmen tilbake innenfor
grensene, da grensene for leddposisjoner,
sikkerhetsplaner og verktgy-/endeeffektororientering er
deaktivert under gjenoppretting.

12.4.2. Tilbakekjering

Beskrivelse Backdrive er en manuell modus som brukes til & tvinge bestemte ledd til en gnsket
posisjon uten a frigjare alle bremser i robotarmen.
Dette er noen ganger ngdvendig dersom robotarmen er i ferd med & kollidere og
vibrasjonene som medfalger en fullstendig omstart ikke er gnskelige.
Robotleddene fales tunge a flytte pa mens Tilbakekjering er i bruk.

Du kan bruke en av falgende sekvenser for & aktivere Backdrive:
* 3PE handkontroll
* 3PE-enhet/-bryter

* Freedrive pa robot
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3PE Slik bruker du 3PE TP-knappen for a flytte robotarmen i backdrive.

handkontroll 1. Pa Initialiseringsskjermen, trykk pa PA for & sla pa sekvensen.

2. Nar robotens tilstand er Handkontroll 3PE Stopp, trykk lett, og deretter trykk lett og
hold inne, 3PE TP-knappen.
Robottilstanden endres til Tilbakekjaring.

3. Na kan du bruke betydelig trykk for a frigjare bremsen i ansket ledd for a flytte
robotarmen.
Sa lenge lett trykk opprettholdes pa 3PE-knappen, er Backdrive aktivert, slik at
armen kan bevege seg.

3PE-enhet/- Slik bruker du 3PE-enheten/-bryteren for & flytte robotarmen i backdrive.

bryter 1. Pa Initialiseringsskjermen, trykk pa PA for 4 sla pa sekvensen.

2. Nar robotens tilstand er Handkontroll 3PE Stopp, trykk lett, og deretter trykk lett og
hold inne, 3PE TP-knappen.
Robottilstanden endres til System 3PE-stopp.

3. Trykk og hold inne 3PE-enheten/-bryteren.
Robotens tilstand endres til Tilbakekjaring.

4. Na kan du bruke betydelig trykk for a frigjare bremsen i gnsket ledd for a flytte
robotarmen.
Sa lenge lett trykk opprettholdes pa 3PE-enheten/-bryteren og 3PE TP-knappen,
er Backdrive aktivert, slik at armen kan bevege seg.

Freedrive pa Slik bruker du Freedrive pa roboten for a flytte robotarmen i backdrive.

robot 1. Pa Initialiseringsskjermen, trykk pa PA for & sl pa sekvensen.

2. Nar robotens tilstand er Handkontroll 3PE-stopp, trykk og hold inne Freedrive pa
roboten.
Robottilstanden endres til Tilbakekjgring.

3. Na kan du bruke betydelig trykk for a frigjare bremsen i ansket ledd for a flytte
robotarmen.
Sa lenge trykk opprettholdes pa Freedrive pa roboten, er Backdrive aktivert, slik at
armen kan bevege seg.
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Backdrive-inspeksjon

Beskrivelse Hvis roboten er i ferd med & kollidere med noe, kan du bruke Backdrive for a flytte
robotarmen til en trygg posisjon for du initialiserer programmet igjen.

3PE handkontroll
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Aktiver 1. Trykk pa «PA» for & aktivere stramforsyningen. Status endres til Roboten er
Tilbakekjering aktiv

@ 0 O

Power Booting Robot Brake Robot
oN Complete Active Release Operational

| @ START @ OFF |
1 Warning! Stand clear of the robot when starting it!
1 Active Payload i used to temporarily ovenwrite the Installation Payload.
¢
Active Payload Installation Payload r
0.00 kg

e

2. Trykk og hold inne Freedrive. Status endres til Backdrive

BACKDRIVE

1 Active Payload is used to ovewrite the 2 Payload

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

0.00 g

e

3. Flytt roboten som i Freedrive-modus. Leddbremser frigjeres der det behaves sa
shart Freedrive-knappen er aktivert.

m Roboten vil fales tung & bevege nar du bruker Backdrive.

OBLIGATORISK HANDLING
Du er ngdt til & teste Backdrive-modus pa alle ledd.

Sikkerhetsinnstillinger  Verifiser at robotens sikkerhetsinstillinger overholder robotinstallasjonens
risikovurdering.

Andre
sikkerhetsinnganger
og -utganger fungerer
fortsatt.

Kontroller hvilke sikkerhetsinnganger og -utganger som er aktive, samt at de kan
utlgses via PolyScope eller eksterne enheter.
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13. Transport

Beskrivelse Bare transporter roboten i originalemballasjen. Lagre emballasjen pa et tert 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 Iafteutstyr kan fare til skader.
* Unnga & overbelaste rygg eller andre kroppsdeler nar utstyret laftes.
* Bruk egnet Igfteutstyr.
* Alle regionale og nasjonale retningslinjer for lgfting skal falges.

* Serg for @ montere roboten i henhold til instruksjonene i Mekanisk
grensesnitt.

Hvis roboten transporteres som en montert applikasjon med eksternt utstyr,
gjelder fglgende punkter:

* Transport av roboten uten original emballasje vil oppheve alle garantier fra
Universal Robots A/S.

* Hvis roboten transporteres festet til en tredjepartsapplikasjon/installasjon,
falg anbefalingene for transport av roboten uten den originale
transportemballasjen.

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

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 falgende 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.
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Transport

Brett roboten s& mye som mulig. @ g

Ikke transporter i utstrakt tilstand.

(singularitet-posisjon) ’ @ji@:%
Fest rgrene til en solid overflate.
Fest den tilknyttede endeeffektoren i tre akser.

13.1. 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 veere forvigging, lagre handkontrollen slik at e-Stop-knappen ikke er synlig
eller brukbar.
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14. Vedlikehold og reparasjon

Beskrivelse Alt vedlikeholdsarbeid, inspeksjon og kalibrering skal utfgres 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 gjere reparasjonsarbeidet, gitt at de falger servicehandboken.

Sikkerhetfor  Formalet med vedlikehold og reparasjon er a sikre at systemet fungerer som forventet.
vedlikehold Nar du utferer arbeid pa robotarmen eller kontrollboksen, ma du felge alle prosedyrer og
advarsler nedenfor.

Q ADVARSEL
A ikke fglge noen av sikkerhetspraksisene som er oppfart nedenfor, kan
fore til skade.

* Koble fra stremkabelen fra bunnen av kontrollboksen for & 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 far 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 apen kan fare til
personskade.
* Giminst 915 mm plass for & kunne holde dgren til kontrollboksen
helt apen og for a gi atkomst for betjening.
é 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.
Lockout UR-roboter kan kobles fra og lases uten strgm. Dette for & kontrollere farlig energi pa grunn
Tagout av oppgaver i forbindelse med installasjon, vedlikehold eller reparasjon av roboten,

robotapplikasjon eller robotcellen.

For & utfgre «Lockout» eller «kontroll av farlig energi» for kraften til roboten, kan du bruke en
stremlas for & hindre stremledningen i a festes til kontrollboksen pa nytt, for eksempel Brady
148081 stregmlas for IEC.

é ADVARSEL: ELEKTRISITET

Eksponering for farlig energi eller frigjering av innestengt farlig energi kan
fare til elektrisk stet og alvorlig skade.

* Bruk en stramlas for & forhindre at stramkabelen kobles til
kontrollboksen igjen. For eksempel, se Brady 148081 strgmlas for
IEC-kontakt eller tilsvarende.

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.
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14.1. 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 n@gdvendig med overvaking eller testing av
stoppfunksjonen. Roboten overvaker kontinuerlig.

14.2. 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.
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Rengjeringsmetoder  For a fjerne stgv, smuss eller olje pa robotarmen og/eller handkontrollen, bruk
ganske enkelt en klut i kombinasjon med et av rengjgringsmidlene nedenfor.

Overflatebearbeiding: Far bruk av lgsningen ovenfor ma overflatene tilberedes
ved a fjerne lgs jord og skitt.

Rengjgringsmidler:
* Vann
* 70 % isopropanol
* 10% etanol

* 10% nafta (brukes for a fierne fett.)

Bruk: Lasningen pafares vanligvis pa overflaten som trenger rengjaring ved hjelp
av en sprayflaske, barste, svamp eller klut. Den kan pafares direkte eller
fortynnes ytterligere, avhengig av graden av forurensning og typen overflate som
rengjgres.

Agitasjon: For krevende flekker eller sveert skitne omrader. Lasningen kan
bearbeides med en barste, skrubb eller annen mekanisk innretning for a lgsne
forurensningen.

Hviletid: Hvis det er ngdvendig, kan lgsningen hvile pa overflaten i opptil fem
minutter for & penetrere og lase opp miljggiftene pa en effektiv mate.

Skylling: Etter hviletiden skylles overflaten vanligvis grundig med vann for &
fijerne de opplaste forurensningene og eventuelle gjenveerende rester av
rengjgringsmidler. Det er viktig & sikre skylle grundig for & hindre at rester
forarsaker skade eller utgjer en sikkerhetsfare.

Tarking: Den rengjorte overflaten kan sta for & lufttarke eller tarkes med
handkleer.

é ADVARSEL
IKKE BRUK BLEKEMIDLER i noen fortynnet

rengjgringslgsning.

UR20 209 Brukermanual



14. Vedlikehold og reparasjon UNIVERSAL ROBOTS

A

ADVARSEL

Fett er irriterende og kan forarsake en allergisk reaksjon. Kontakt, innanding
eller svelging kan forarsake sykdom eller skade. For & forhindre sykdom eller
skade, ma du felge falgende:

* KLARGJYRING:
* Serg for at omradet er godt ventilert.

* |kke oppbevar mat eller drikke i naerheten av roboten eller
rengjeringsmidlene.

* Sgrg 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.

* Oyevern 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 @ynene, bruk en gyestasjon og fa medisinsk tilsyn.
* innanding av damp eller inntak av fett, fa medisinsk tilsyn
* Etter arbeid med fett,
* rengjgr forurenset arbeidsoverflate.

* kast alle brukte filler eller papir som brukes til rengjgring pa en
ansvarlig mate.

* Kontakt med barn og dyr er forbudt.
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Inspeksjonsplan  Tabellen nedenfor er en sjekkliste med inspeksjonstypene anbefalt av Universal
for robotarm Robots. Utfar inspeksjoner regelmessig, som anbefalt etter tabellen. Enhver referert
del som befinner seg i en uakseptabel tilstand ma rettes eller utskiftes.

Inspeksjonshandlingstype Tidsramme
. : To ganger i :
Manedlig o Arlig
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
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for robotarm
robotarmens komponenter.

* Aldri bruk komprimert luft for & rengjere robotarmen.

Zij}égggéi;>ms:asi1Nm

\\§$§w\\\\M6:15i1Nm

Inspeksjonsplan
@ Bruk av komprimert luft for & rengjere robotarmen kan skade

—

M6:7.5+£1Nm
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Inspeksjonsplan Flytt robotarmen til nullposisjonen, hvis mulig.

for robotarm Sla av og koble stremkabelen fra kontrollboksen.
Inspiser kabelen mellom kontrollboksen og robotarmen for skader.
Kontroller at basens monteringsbolter er stramme.

Kontroller at verktgyflensens bolter er stramme.

o gk~ wbd =

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.

Inspeksjon 1. Auvvikle alle verktgy(er) montert(e) del(er) eller angi TCP / nyttelast / tyngdepunkt i
folge verktgyspesifikasjoner.

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.

SIks

4. Verifiser at robotarmen kan opprettholde posisjonen sin uten stgtte og uten & aktivere
Freedrive.
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14.3. Bruke loggfanen

Beskrivelse Logg-kategorien viser informasjon om robotarmen og kontrollboksen.

<unname:

default*

Avlesinger Leddbelastning
Styreenhetstemp. 240°C 0 Base oK — ;;“.‘c 0,0V I 5
Nettspenning 8,0V 1) Skulder oK —res 0,0V 4 [ ©)
Gj.snittlg roboteffekt ow 2) Albue oK — 0,0V
Strem 0.0A 3) Héndledd 1 oK — 0,0V 2 |
1/U-strem 0,0A 4 Handledd 2 oK —as 0,0V
Verldaystrom 0mA s) Handledd 3 oK —c 00V 1|
Datologg
e [0] (1] [ 1@ o
‘ 2025-06-18 22:59:11.715 PolyScope COARO ~

Velg en henclelse fra ciatologgen for & vise mer
informasjon.

O Normal ' ° o O Sirrw,JIeriru;}.

Avlesninger og Avlesingerpanelet viser informasjon om kontrollboksen. Leddbelastningspanelet viser
leddbelastning informasjon om hvert robotarmledd.
Hvert ledd viser:

* Temperatur
* Last

* Status

* Spenning

Datologg Den farste kolonnen viser loggoppferinger, kategorisert etter alvorlighetsgraden. Den andre
kolonnen viser et bindersikon hvis det finnes en feilrapport assosiert med loggoppferingen.
De neste to kolonnene viser meldingenes registreringstid og den respektive kilden. Den
siste kolonnen viser en kort beskrivelse av selve meldingen.
Noen loggmeldinger er utformet for & gi mer informasjon vist pa hgyre side, etter & ha valgt
loggoppfaringen.
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14. Vedlikehold og reparasjon

Meldingens Du kan filtrere meldinger ved a trykke pa vekslingsknappene som samsvarer med
alvorlighetsgrad alvorlighetsgraden til loggoppfaringen eller etter hvorvidt et vedlegg er tilstede. Den
folgende tabellen beskriver meldingens alvorlighetsgrad.

6] Gir generell informasjon slik som programstatus,
kontrollerendringer og kontrollerversjon.

0| Problemer som kan ha oppstatt, men som systemet var i stand til
a rekuperere fra.

al Et brudd oppstar dersom sikkerhetsgrensen har blitt overskredet.

Dette farer til at roboten utfarer en sikkerhetsrangert stopp.

Et problem oppstar dersom det finnes en ugjenopprettelig feil i
o systemet. Dette fgrer til at roboten utfgrer en sikkerhetsrangert
stopp.

Ved a velge en loggoppfaring, vil ytterligere informasjon vises pa hayre side av
skjermen. Vedleggsfilteret lar deg se enten kun oppfaringsvedlegg, eller alle
oppfaeringer.

Lagrer En detaljert statusrapport er tilgjengelig nar et ikon for papirklipp vises pa logglinjen.

feilrapporter

rapportene lagres.

| @ Den eldste rapporten slettes nar en ny genereres. Kun de fem siste

1.

Velg en logglinje og trykk pa knappen lagre rapport for a lagre rapporten til en USB-
stasjon.

Du kan lagre rapporten mens et program kjgrer.

Du kan spore og eksportere fglgende feilliste:

Nadstopp

Feil

Interne PolyScope-unntak
TRobotstans

Uhandtert unntak i URCap
Overtredelse

Den eksporterte rapporten inneholder et brukerprogram, en logg, en installasjon og en
liste over tjenester som kjgrer.

TRobotstans var tidligere kjent som «Beskyttelsesstopp» for Universal Robots-roboter.
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Teknisk
stottefil

Rapportfilen inneholder informasjon som er nyttig for & diagnostisere og reprodusere
problemer. Filen inneholder poster av tidligere robotfeil, samt gjeldende
robotkonfigurasjoner, programmer og installasjoner. Rapporten kan lagres til ekstern USB-
stasjon. Pa Loggskjermen trykker du pa Stattefil og falger instruksjonene pa skjermen for a fa
tilgang til funksjonen.

Eksportprosessen kan ta opptil 20 minutter avhengig av USB-
stasjonshastighet og starrelsen pa filer samlet inn fra robotfilsystem.

Rapporten lagres som en vanlig zip-fil, som ikke er passordbeskyttet, og
kan redigeres far den sendes til teknisk support.
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14.4. Program- og installasjonsbehandling

Beskrivelse Program- og installasjonsbehandleren viser til tre ikoner som lar deg opprette, laste inn
og konfigurere programmer og installasjoner:

* Ny .. Tillater deg a opprette et nytt program og/eller installasjon.
* Apne .. Lar deg laste inn et program og/eller installasjon.

* Lagre .. Tilbyr lagringsalternativer for et program og/eller installasjon.
Filbanen viser det aktuelle nedlastede programnavnet og type installasjon.
Filbanen endres nar du oppretter eller laster inn et nytt program eller en installasjon.

Du kan ha flere installasjonsfiler for en robot. Programmer oppretter last og bruker den
aktive installasjonen automatisk.

ABCDE

default*

Fora 1. | Program- og installasjonsbehandleren, trykk pa Apne... og velg Program.
laste et 2. Pa Lastinn program-skjermen, velg et eksisterende program og klipp pa Apne.
progra

m 3. Ifilbanen, kontroller at gnsket programnavn vises.

B

Variabler Program

Navn 2 installasjon b sicrt I»

Status

Stoppet

Kontroll

O WVis kun favorittvariabler

O Normal
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Fora 1. 1 Program- og installasjonsbehandleren, trykk pa Apne... og velg Installasjon.
laste 2. Pa Last ned robotinstallasjon-skjermen, velg en eksisterende installasjon og trykk pa Apne.
?nnstall 3. | Sikkerhetskonfigurasjonsboksen, velg Bruk, og omstart for & starte roboten pa nytt.
asjon 4. Velg Angi installasjon for a angi installasjon for det gjeldende programmet.
5. [filbanen, kontroller at gnsket installasjonsnavn vises.
Fora 1. | Program- og installasjonsbehandleren, trykk pa Nytt... og velg Program.
opprette et 2. PaProgram-skjermen, konfigurer ditt nye program slik du gnsker.
nytt program

| Program- og installasjonsbehandleren, trykk pa Lagre... og velg Lagre alt eller Lagre
program som...

Pa Lagre program som-skjermen, tildel et filnavn og trykk pa Lagre.

| filbanen, kontroller at ansket programnavn vises.

E ABCDE
default*

Lagg

mis 2 4

gram _Installasion  Fhvite

A

Program Variabler [ 8 rogram

Navn ‘VZ Installasjon -~ Beskrivelse 3
ABCDE ~

Status

Stoppet

Kontroll

O Wis kun favorittvariabler

Normal : Simulering .
astighet 10

For & opprette Lagre Installasjonen din for bruk etter at du slar av roboten.

enny 1. | Program- og installasjonsbehandleren, trykk pa Nytt... og velg Installasjon.
installasjon ) . . , .
Klikk pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjon.
3. Pa Installasjonsskjermen, konfigurer din nye installasjon slik du ensker.
4. |Program- og installasjonsbehandleren, trykk pa Lagre... og velg Lagre installasjon
som...
5. Tildel et filnavn og trykk pa skjermen Lagre pa Lagre robotinstallasjon.

6. Velg Angi installasjon for & angi installasjon for det gjeldende programmet.

| Filbane, kontroller at nytt installasjonsnavn vises.
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For & bruke Lagre ..Avhengig av programmet/installasjonen du laster inn, kan du:

lagringsalternativene * Lagre alt for & lagre det aktuelle programmet og installasjonen umiddelbart

uten at systemet ber om a lagre et annet sted eller med et annet navn.
Dersom ingen endringer gjgres i Programinstallasjon, vil Lagre alle...-
knappen vises som deaktivert.

* Lagre program som... for & endre det nye programnavnet og plasseringen
av filen. Den aktuelle Installasjonen lagres ogsa, med eksisterende navn
og plassering.

* Lagre installasjon som... for & endre det nye installasjonsnavnet og
plasseringen av filen. Det aktuelle programmet lagres, med eksisterende
navn og plassering.

ram _Installasion__Flytte

Q & o w|d

Logg

Program Variabler ELagre alle

Navn PRV | : ag:c program som.... »
ABCDE

Status

Stoppet

2 Lagre installasjon som...

Kentroll

00 v

O Vis kun favorittvariabler

Normal Simulering .
astic 0%

14.5. Tilgang til robotdata

Beskrivelse Bruk alternativet Om for & fa tilgang til og vise forskjellige typer data om roboten.
Du kan vise fglgende typer robotdata:

* Generelt
* Versjon
* Juridisk
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For & vise 1. |toppteksten, trykk pa hamburgermeny-.
data om 2. Velg Om.
roboten

3. Trykk pa Generelt for & fa tilgang til robotens programvareversjon,
nettverksinnstillinger og serienummer.

For de andre datatypene kan du:

* Trykk pa Versjon for & vise mer detajerte data om robotens
programvareversjon.

* Trykk pa Juridisk for & vise data om robotens programvarelisens(er).

4. Trykk pa Lukk for & ga tilbake til skjermen din.
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15. 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 a
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. Importgrer 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: https://www.ewrn.org/national-registers.
Sak etter Global Compliance her: https://www.universal-robots.com/download.
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Stoffer i Robotarm
UR-roboten * Ror, 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 teflonTM).

* 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
fijernes.
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16. Risikovurdering

Beskrivelse

Risikovurderingen er et krav som skal utfares for sesknaden. Programmets risikovurdering
er integratorens ansvar. Brukeren kan ogsa veere integratoren.

Roboten er en delvis komplett maskin. Sikkerheten til robotinstallasjonen avhenger av
verktayet/endeeffektoren, hindringer og andre maskiner. Parten som utfarer
integreringen ma bruke ISO 12100 og ISO 10218-2 til a foreta risikovurderingen. Teknisk
spesifikasjon ISO/TS 15066 kan gi ytterligere veiledning for samarbeidsanvendelser.
Risikovurderingen skal ta for seg alle oppgaver som kan oppsta i lgpet 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 utfares far robotprogrammet slas pa for farste gang.
Risikovurderingen er en gjentakende prosess. Etter fysisk installasjon av roboten,
verifiser tilkoblingene, og fullfer integreringen. En del av risikovurderingen er a 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.

Q ADVARSEL
Manglende passordbeskyttelse kan fgre til

skade eller ded 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 & ta hensyn
til risikoer identifisert i risikovurderingen for programmet.

Falgende begrenser roboten, og kan for eksempel pavirke
energioverfaringen til en person via robotarmen, endeeffektoren
og arbeidsstykket.

* Strem- og kraftbegrensning: Brukt for a redusere
klemmekraft og trykk anvendt av roboten i
bevegelsesretningen i tilfelle kollisjoner mellom robot og
operater.

* Momentbegrensning: Brukt for & redusere hay
overfagrbar energi og kollisjonkraft dersom kollisjon skulle
oppsta mellom operater og robot, ved & senke
hastigheten til roboten.

* Hastighetsbegrensning: Brukes for a 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 verktay/endeeffektor:
Brukes for a redusere risiko i forhold til spesielle omrader
og funksjoner pa verktgy/endeeffektor og arbeidsstykke:
Unnga at skarpe kanter peker mot operatgren ved a
vende de skarpe kantene innover mot roboten.
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Risikoer
knyttet til
stopping

Noen sikkerhetsfunksjoner er spesielt designet for alle robotprogrammet. Disse
funksjonene kan konfigureres gjennom sikkerhetskonfigurasjonsinnstillingene. De brukes
for & ta hensyn til risiko forbundet med stans av robotprogrammet.

Falgende begrensninger i robotens stopptid og stoppavstand for a sikre at den stanser, vil
skje for 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 ngdvendig a utfere 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 verktey/endeeffektor, eller farlig prosess), kreves
vernestopp.

é 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 feilboruk som med rimelighet kan
forutses.

Risikovurderingen skal ta hensyn til:
* Skadens alvorlighetsgrad
* Sannsynlighet for forekomst

* Mulighet for & unnga den farlige situasjonen
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Potensielle

farer

Universal Robots identifiserer de potensielle alvorlige farene som ma vurderes av den
integreringsansvarlige. Andre betydelige farer kan vaere forbundet med et spesifikt
robotprogram.

Kutt i huden fra skarpe kanter og skarpe punkter pa verktgy/endeeffektor eller
verktgy-/endeeffektor-tilkobling.

Kutt i huden fra skarpe kanter og skarpe punkter pa gjenstander i nzerheten.
Blamerking pa grunn av kontakt.

Forstuing eller benbrudd pa grunn av stat.

Konsekvenser fra lgse bolter som holder robotarm eller verktgy/endeeffektor.

Elementer som faller eller kastes ut av verktgyet/endeeffektoren, f.eks. pa grunn av
et darlig grep eller strembrudd.

Feil forstaelse av hva som styres av flere ngdstoppknapper.
Feil innstilling av sikkerhetskonfigurasjonsparametere.

Feil innstillinger pa grunn av uautoriserte endringer til sikkerhetskonfigurasjonenes
parametre.
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16.1. Klemfare

Beskrivelse Klemskader kan unngas ved a fjerne hindringer i disse omradene, ved a plassere
roboten pa en annen mate, eller ved & bruke en kombinasjon av sikkerhetsplan og
leddgrenser for a fierne faren ved a hindre at roboten beveger seg inn i dette
arbeidsomradet.

ﬁ FORSIKTIG
Plassering av roboten i bestemte omrader kan skape klemfarer som
kan fare til skade.

% 1650 mm
400 mm

Som folge av robotarmens fysiske egenskaper bar spesielle omrader pa arbeidsplassen
fa oppmerksomhet angaende klemmefare. Et omrade (venstre) defineres for radiale
bevegelser, nar hdndledd 1-leddet befinner seg minst 1650 mm fra basen til roboten. Det
andre omradet (hayre) er innen 400 mm fra basen til roboten ndr den beveger seg
tangentielt.
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16.2. Stopptid og stoppavstand

Beskrivelse ] ] ] ]
Du kan sette brukerdefinert sikkerhet med maksimal stopptid og
avstand.
Hvis brukerdefinerte innstillinger brukes, er programhastigheten
dynamisk justert for alltid & overholde de valgte grenseneverdiene.
Nyttelastens tyngdepunkt er ved verktgyflensen.
De grafiske dataene for Ledd 0 (base), Ledd 1 (skulder) og Ledd 2 (albue) er gyldige for
stoppavstand og stopptid:
* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2
Ledd O-testen ble utfert ved & gjennomfare en horisontal bevegelse hvor rotasjonsaksen
var vinkelrett til bakken.
| lgpet av Ledd 1- og Ledd 2-testene fulgte roboten en vertikal bane hvor
rotasjonsaksene var parallelle til bakken, og stoppet ble utfgrt mens roboten beveget seg
nedover. Y-aksen er avstanden mellom der stoppet ble initiert og frem til endelig
posisjon.
Ledd 0 (BASE) stopping distance
—@— 100% extension
Stoppavstand | 0413 Son e
meter for 33 % 03
av 20 kg. E
£0.2
o 44
0.0
33 66 100
Speed [%]
Stoppavstand i stopping distance
meter fOF 66 % —@— 100% extension
av 20 kg. 05112 355 axtansion
0.4
E
0.3
E 0.2
5
™ %
0.0
33 66 100
Speed [%]
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Stoppavstand i
meter for
maksimal
nyttelast pa

20 kg

Stoppavstand i
meter for utvidet

stopping distance

—&— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

o
o

Distance [m]
o o o
N EN o

w

3 66
Speed [%]

stopping distance

—8— 100% extension

nyttelast pa O S e
25kg 0.3
E
80.2
8
501
0.0 /’-‘
33 66 100
Speed [%]
Ledd 0 N
stopping time
(BASE) —@— 100% extension
—8— 66% extension
0.20{ —@— 33% extension
Stoppetid i
sekunder for —0.15
33 % av 20 kg. 2
£ 0.10
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
idi L
Stoppet d stopping time
sekunder for 0.30{ _g— 100% extension
66 % av 20 kg. 0.25 | - 35% extenion
0.20
)
.g 0.15 /
-
0.10
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
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t tid i N
Stoppetid stopping time
sekunder for —e— 100% extension
. —8— 66% ext i
maksimal o 233 extansion
. 0.3
nyttelast pa
20 kg. =
2 0.2
£
=
0.0
33 66 100
Speed [%]
Stoppetid i stopping time
sekunder for 0.30{ —g— 100% extension
. -8~ 66% ext i
utvidet 0.25] - 33% :L::ZEE
nyttelast pa
0.20
25 kg. 0
g 0.15
=
0.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Ledd 1 ; ;
stopping distance
(SKU LDER) —@— 100% extension
0.4 —8— 66% extension
" -8~ 33% extension
Stoppavstand i
—0.3
meter for 33 % E
()
av 20 kg. 20.2
Icl
0
s .//4
0.0
33 66 100
Speed [%]
vstand i . .
Stoppa sta SI stopping distance
metel’ fOI’ 66 /0 0.6 1 —8— 100% extension
-8~ 66% ext i
av 20kg 0.5{ —&— 33% :LZE:EE
—0.4
E
€03
c
©
©0.2
o
- ._//4:
0.0
33 66 100
Speed [%]
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Stoppavstand i
meter for
maksimal
nyttelast av

20 kg

Stoppavstand i
meter for utvidet
nyttelast pa

stopping distance

o
o

—&— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

o
o

Distance [m]
o o o
N EN o

w
W

66
Speed [%]

stopping distance

—8— 100% extension
=&~ 66% extension
—&— 33% extension

o
5

25kg 04
Eo3
]
§0.2
.g
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
Ledd 1 L
stopping time
(SKULDER) 0.251 =8~ 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension
Stoppetid i 0.20
sekunder for 33 7 0.15
% av 20 kg 2
Fo0.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
id i . .
Stoppet d stopping time
Sekundel’ fOI’ 0.35 —8— 100% extension
66 % av 20 kg 0.301 257 332 reenion
0.25
7 0.20
()
£0.15
=
0.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
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t tid i S
Stoppetid stopping time
sekunder for —e— 100% extension
maksimal 0.4 o= 390 extension
nyttelast pa
20 kg. 703
g
go2
o /
0.0
33 66 100
Speed [%]
Stoppetid i L
PP stopping time
sekunder for —e— 100% extension
utvidet 0.51 o~ S50 extencion
nyttelast pa 0.4
25 kg. w
2 0.3
£
Fo0.2
0.1 /
0.0
33 66 100
Speed [%]
Ledd 2 (ALBUE) . .
stopping distance
0.14 -8~ 100% extension
Stoppavstand i 0.12
meter for 33 % 0.10
av 20 kg. E
) 5 0.08
=
£ 0.06
i)
©0.04
0.02
0.00
33 66 100
Speed [%]
vstand i . .
Stoppa sta SI stopping distance
metel’ fOI’ 66 /0 0.175{ —@— 100% extension
av20kg 0.150
_0.125
3 0.100
=
%0.075
> 0.050
0.025
0.000

66
Speed [%]
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Stoppavstand i stopping distance
meter fOI’ —@— 100% extension
maksimal 0.20
nyttelast pa
£0.15
20 kg <
£0.10
z
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
StoPpaVStan_d ! stopping distance
meter for utvidet 0.4 1 g~ 100% extension
nyttelast pa
25 kg 0.3
E
g0.2
I
.g
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
Ledd 2 P
stopping time
(ALBUE) 0.12 —@— 100% extension
Stoppetid i 010
sekunder for % 0.08
33 % av 20 kg g
F0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
Stoppetid i stopping time
Sekundel’ fOI’ —@— 100% extension
66 % av 20 kg 0.14
0.12
©,0.10
(U
£
F 0.08
0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
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Stoppetid i
sekunder for
maksimal
nyttelast pa
20 kg

Stoppetid i
sekunder for
utvidet
nyttelast pa
25kg

Hme s

0.200
0.175
0.150
0.125
0.100
0.075

0.050

0.5

0.4

Time [s]
o
w

0.2

0.1

stopping time

—@— 100% extension

66
Speed [%]

stopping time

—8— 100% extension

66
Speed [%]
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16.3. lgangkjering

Beskriv Folgende tester ma utfares far du bruker robotprogrammet for farste gang, eller etter eventuelle
else 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 painitialiseringsskjermen, aktiver redusert inngang og verifiser skjermens endringer.

RE2EH

* Endre driftsmodus for a verifisere at modusikonet endres i gvre hgyre hjgrne av
PolyScope-skjermen.

* Test den treposisjonsaktiverende enheten for a verifisere at trykk til midtstilling muliggjer
bevegelse i manuell modus med redusert hastighet.

* Hvis Nadstopp-funksjonen blir brukt, trykk pa knappen push-knappen for N@dstopp og
kontroller at det stopper hele systemet.

* Test systemet som er koblet til Robotbevegelse-utgangen, Robot stopper ikke-utgangen,
Redusert-utgangen eller Ikke-redusert-utgangen for & bekrefte at utgangsendringene blir
oppdaget.

* Avgjgr igangkjeringskravene til robotprogrammet ditt.
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UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B) original: EN
Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 Technology Officer, R&D
DK-5260 Odense S Denmark Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control box & with or without a 3PE teach
Function: | pendant. Function is determined by the completed machine (robot application or cell with end-
effector, intended use and application program).

NOTE:
Model: | UR20 and UR30: Below cited standards and this declaration include: This DO is
Serial Number: | Starting 2024 6 8 00252 and higher NOT applicable when the
year_l |—Sequential numbering, restarting at 0 each year OEM Controller is used
g See control box markings.
series g:

8 =UR20, 9 =. UR30
TUV Rheinland certification & marking: UR20 on 11 March 2024 with #00252. UR30 was 14 March 2024.

Incorporation: | Universal Robots UR20 & UR30 shall only be put into service upon being integrated into a final
complete machine (robot application or robot cell), which conforms with the provisions of the
Machinery Directive and other applicable Directives.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,
1.1.6,1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.1,1.3.2, 1.3.4,1.3.8.1, 1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP,
1.5.1,1.5.2,1.5.4,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.1.1,1.7.2,1.7.4,1.7.41,1.7.4.2,
2.2.1.1,4.1.2.1,4.1.2.3,4.1.2.4 (sling), 4.1.3, 4.3.3, Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

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.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and Article
6 of the EMC Directive:

() EN1SO10218-1:2011 () ENISO 13732-1:2008 () EN 60947-5-8:2020
Certification by TUV Rheinland

() ENISO 121002010 (1) ENISO 13850:2015 (1l1) EN 61000-3-2:2019

() ENISO 13849.1 2023 () EN 60204-1:2018 (111) EN 61000-3-3:2013

(I ENISO 13849'2201 2:| ﬂ (1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1) EN 61000-6-2:2019

Certified by TUV Rheinland to 2015; 2023 (l) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 ("l) EN 61000-6-4:2019

edition has no relevant changes +A11:2013+A2:2017 (1) EN 61140:2002/ A1:2006
Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1SO 9409-1:2004 (Ill) EN 60068-2-27:2008 (I) EN 61784-3:2010 [SIL2]
(I) 1SO/TS15066:2016 as applicable | (11I) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 | (Il) EN 61326-3-1 2017

(11l) EN 60068-2-1:2007 () EN 60320-1:2021 [Industrial locations SIL 2]

(111) EN 60068-2-2:2007 (I1) EN 60664-1:2007

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 #DK015892
and IS0 45001 certificate #DK015891.

[ 4,0 Y,
/ W/ [/e ¢
{;Lfrﬁ/\ S ﬂ TR )ﬁn—

Odense Denmark, 20 December 2024 Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60 Fax +45 3879 8989 www.universal-robots.com
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18. Erklaeringer 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
Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S Danmark

Beskrivelse og identifikasjon av delvis ferdigstilt(e) maskin(er)

Industriell robot multifunksjonell, flerakslet manipulator med
kontrollboks & med eller uten handkontrollfunksjon bestemmes av

Produkt og funksjon: den ferdige maskinen (robotapplikasjon eller celle med endeeffektor,
tiltenkt bruk og applikasjonsprogram).
UR20 og UR30: Siterte sertifikater nedenfor og denne erkleeringen
Modell : .
inkluderer:
Merk: Denne erkleeringen om innlemmelse gjelder IKKE nar UR OEM -kontrolleren
brukes.
Fra og med 20246800252 og hgyere
, ] ar gerie 8=UR20, 9=UR30
Serienummer. TUV Rheinland-sertifisering & merking: UR20 den 11. mars 2024
med #00252. UR30 var 14. mars 2024.
Universal Robots UR20 og UR30 ma kun settes i drift nar de er
integrert som en endelig ferdigstilt maskin (robotapplikasjon eller
Innlemmelse:

robotcelle), som oppfyller betingelsene i Maskindirektivet og andre
gjeldende direktiver.

Det erklzeres at de ovennevnte produktene oppfyller, for det som leveres, fglgende direktiver som er
beskrevet nedenfor. Nar denne delvis fullstendige maskinen integreres og blir en komplett maskin, er den
integreringsansvarlige ansvarlig for at den ferdige maskinen oppfyller alle gjeldende direktiver, @ merke
med CE-merket og for & utstede en samsvarserklzering (DOC).

|. Maskindirektivet 2006/42/EF

Falgende essensielle krav er oppfylt: 1.1.2, 1.1.3,1.1.5, 1.1.6, 1.2.1,
1.24.3,1.25,1.26,1.3.1,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 med 3PE
TP,1.5.1,15.2,1.54,15.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.1.1,1.7.2,
1.74,1.741,1.7.42,221.1,41.21,4.1.2.3,4.1.2.4 (slynge),
4.1.3,4.3.3, vedlegg VI. Det er erkleert at den relevante tekniske
dokumentasjonen er samlet inn i henhold til del B av anneks Viii
Maskindirektivet.

Il. Lavspenningsdirektivet
2014/35/EU
[ll. EMC-direktivet 2014/30/EU

Henviser til Lavspenningsdirektivet og de harmoniserte standardene
som brukes nedenfor.

Henviser til Direktivet for elektromagnetisk kompatibilitet og de
harmoniserte standardene som brukes nedenfor.

artikkel 6 i EMC-direktivet:

Referer til de brukte harmoniserte standardene, som referert til i artikkel 7(2) i MD- og LV-direktivene og
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(D ENISO 10218-1:2011
Sertifisering av TUV Rheinland

(D ENISO 12100:2010 (D ENISO 13732-1:2008 (1) EN ISO (1) EN 60947-5-8:2020 (lll) EN
() ENISO 13849-1:2023 13850:2015 (1) EN 60204-1:2018 (II) 61000-3-2:2019 (1) EN 61000-
() ENISO 13849-2:2012 EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1) | 3-3:2013 (lll) EN 61000-6-
Sertifisert av TUV Rheinland til | EN 60947-5-5:1997+A1:2005 2:2019 (lll) EN 61000-6-4:2019
2015, 2023 +A11:2013+A2:2017 (1) EN 61140:2002/ A1:2006
-utgaven har ingen relevante

endringer

Henvisning til andre brukte tekniske standarder og spesifikasjoner:
(1) 1SO 9409-1:2004 (1) ISO/TS
15066:2016 etter behov (Ill) EN
60068-2-1: 2007 (111) EN 60068-
2-2:2007

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 det fullstendige
kvalitetssikringssystemet av det utpekte organet Bureau Veritas: ISO 9001 sertifikat #DK015892 og ISO
45001 sertifikat #DK015891.

(1) EN 60068-2-27:2008 (1) EN (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (llI)
60068-2-64:2008+A1:2019 (II) EN EN 61326-3-1 2017 [industrielle
60320-1:2021 (Il) EN 60664-1:2007 lokasjoner SIL 2]
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19. Sertifiseringer

Beskrivelse Tredjeparts sertifisering er frivillig. Men for & yte den beste servicen til
robotintegreringsansvarlige, velger Universal Robots a sertifisere vare roboter via
folgende anerkjente testinstitutter.

Du kan finne kopier av alle sertifikatene i kapittelet: Sertifikater.

Sertifisering Sertifikat av TUV Rheinland i samsvar med

\ ENISO 102181 ENISO 10218-1 0g EN ISO 13849-1. TUV

ENISQ 12681 Rheinland star for sikkerhet og kvalitet i

TUV Rheinland | praktisk talt alle omrader av nzeringslivet

| wscom og livet. Selskapet ble etablert for 150 ar
siden og er et av verdens fremste

leverandgrer av testtjenester.

| Canada, kerver Canadian Electrical

TUV Rheinland | Code, CSA 22.1, artikkel 2-024 at utstyr

Nord-Amerika | sertifiseres av en testorganisasjon

godkjent av Standards Council of Canada.

Robotene i Universal Robots e-Series

oppfyller CHINA RoHS sine

CHINA RoHS | behandlingsmetoder for & kontrollere

forurensning fra elektroniske informatikk-

produkter.

A TUVRheinland®

Universal Robots e-Series-robotene har
KCC-sikkerhet | blitt evaluerte og overholder kravene til
KCC-sikkerhetssertifikatet.

[E ’
Universal Robots e-Series-robotene har
[@ blitt evaluerte for a overholde krav for bruk i
’ =
-‘—
&
I

KC-registrering | arbeidsmiljger. Derfor er det en risiko for
radiointerferens nar den brukes i et
boligmiljg.

Ytelsen pa Universal Robots e-Series

Delta roboter er testet av DELTA.

Tredjeparts Som levert av vare leverandgrer, overholder Universal

sertifisering for Milig | RODOtS e-Series-robotenes frakipaller ISPM-15 danske krav

leverandarer e for produksjon av treemballasjemateriale, og er merket i
samsvar med dette systemet.
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Testsertifisering
for produsent

Erkleeringer
ifelge EU-
direktiver

I

Universal
Robots

Universal Robots e-Series roboter gjennomgar
kontinuerlig intern testing og sluttlinje-
testprosedyrer.

UR sine testprosesser far kontinuerlig
gjennomgang og forbedring.

Selv om EU -direktiver er mest relevant for Europa, bruker og krever ogsa noen land
utenfor Europa EU-erkleeringer. EU-direktivene er tilgjengelige pa den offisielle
hjemmesiden: http://eur-lex.europa.eu.

| 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:
Erkleeringer og sertifikater.

UR20
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20. Sertifikater

TUV
Rheinland

Certificate

Cartflcarero T 72408049 0001

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5260 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 013 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,
URSe, UR7e, URl@e, UR12e, UR16e

Technical Data: Rated Voltage: AC 108-200V, 58/60Hz or
AC 208@-240V, 58/6@Hz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

Page 1

marks . Utilisan

i?:‘
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
werwiirecom /A TOVRheinland®
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TOV
Rheinland
Nord-Amerika

Page 1

Certificate

Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
52668 Odense S 5268 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-7434-14 + GI1 (R2019)

Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URSe, UR1@e, UR16e, UR28, UR38

=

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com A TUVRheinland®
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China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

Product/Part
Name

Toxic and Hazardous Substances and Elements

EEREYRATE

o ZIRKEB

0 & ﬁ_ Hexavalent §;EH;_€$ Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
= (Cr+6) i (PBDE)
UR Robots
HBA  EEXRS
UR3/URS/UR10/

UR3e/URSe / X O X O X X

UR10e UR16e/
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 ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.

/corporate-social
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KC-
registrering

0108-5A27-A36A-C776

FEFANRAATY 4G5S 25

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

FE B 4

. Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant

d X}ZH B (Zﬂ%tg 7—9) Industrial Robot
Eauinment Name

N7 %5/37k 7175
Equipment code IND
/Additional Equipment code

7132
Basic Model Number

UR20

54 7 g
Series Model Number

TEHE
Registration No.

R-R-URK-UR20

A 2 A A 2=}

.. | Universal Robots A/S/H®}=Z
Manufacturer/Country of Origin

F2q49
Date of Registration

2024-03-21

71e
Others

3 A A TR Alsszel Azdel el SE R e S TE g,
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2024 (Yea 2l (Month) 21% (Day)

FHARAT AR

Director General of National Radio Research Agency

A5 S B EA AL e A RAFARA" 2 2atale] 4Esjeiof g
A el s AR Y 550 Had gl

o

v
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21. Sikkerhetsfunksjons-tabell

21. Sikkerhetstunksjons-tabell

Beskrivelse Universal Robots' sikkerhetsfunksjoner og sikkerhets-1/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 a inkludere storre designfleksibilitet for forsyningskjedens motstandskraft.
For sikkerhets-1/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.
Sikkerhetsfunksjoner-tabellene i dette kapittelet har blitt forenklet. Du kan finne de omfattende
versjonene her: https://www.universal-robots.com/support
SF1 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Nadstopp (i - - ” :
. A trykke pa Estop PB pa enheten’ eller Ekstern Estop (hvis du bruker
henhold tl Estop Safety-inngangen), vil fare til en kategori 13-stopp med
ISO 13850) ’ |
stremmen koblet fra robotaktuatorene og verktayets I/U. Kommander
alle ledd a stoppe, og nar alle ledd kommer til en overvaket . )
Se fotnoter Kategori 1- Robot inkludert
stillstandstilstand, slas strammen av.
) ) . . stopp (IEC | -- robotverktay
For den integrerte funksjonssikkerhetsvurderingen med et eksternt 602041 VU
sikkerhetsrelatert kontrollsystem eller ensikkerhetsrelatert N
ngdstoppenhet som er koblet til ngdstoppinngangen, legg til PFH for
denne sikkerhetsrelaterte inngangen til PFH for denne
sikkerhetsfunksjonens PFH-verdi (mindre enn 1,8E-07).
SF2 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Vernestopp 4 , . -
3 Denne sikkerhetsfunksjonen initieres av en ekstern beskyttelsesenhet .
(Vernestopp i , , o 5 Kategori 2-
. som bruker sikkerhetsinnganger som initierer en Cat 2-stopp®.
henhold til ISO Verktgyets I/U blir ikke pavirket av vernestopp. Ulike konfigurasjoner er stopp (IEC
V! iri Vi Vv Vi LUl igurasj
10218-1) o . o 60204-1)
gitt. Hvis en aktiveringsenhet er tilkoblet, er det mulig @ konfigurere SS2-t
-stopp
vernestoppet til & fungere KUN i automatisk modus. Se ( - Robot
som
sikkerhetsfunksjoner for stoppetid og stoppeavstand4. For den
beskrevet i
funksjonelle sikkerheten til den komplette integrerte
IEC 61800-
sikkerhetsfunksjonen, legg til PFH for den eksterne 5.2)
beskyttelsesenheten til PFH for vernestoppet.
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SF3 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Leddposisjonsgrense ———
(myk Vil ikke tillate at
m
y . Setter gvre og nedre grenser for de tillatte bevegelse overskrider
skulderbegrensning) " ,
leddposisjonene. Stoppetid og -avstand vurderes | noen
ikke da grensen(e) ikke vil bli overskredet. Hvert | grenseinnstillinger.
ledd kan ha sine egne grenser. Begrenser direkte | Hastigheten kan
settet med tillatte leddposisjoner som leddene reduseres slik at
5° Ledd (hver)
kan bevege seg innenfor. Det angis i bevegelsen ikke
sikkerhetsdelen av brukergrensesnittet. Deter et | overskrider noen
verktgy for sikkerhetsstandardisert myk grense. En robotstans
aksebegrensning og plassbegrensning i henhold | vil bli initiert fora
il 1ISO10218-1:2011, 5.12.3. hindre overskridelse
av en grense.
SF4 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Leddhastighetsgrense o
Vil ikke tillate at
Setter en gvre grense for leddhastigheten. bevegelse overskrider
Hvert ledd kan ha sin egen grense. Denne noen
sikkerhetsfunksjonen har stgrst innflytelse pa grenseinnstillinger.
energioverfgring ved kontakt (klemming eller Hastigheten kan
overfgring). Begrenser direkte settet med reduseres slik at 115 Ledd (hver)
, s

Leddmomentbegrensning

tillatte leddhastigheter som leddene har lov til &
utfere. Det angis i sikkerhetsoppsett-delen av
brukergrensesnittet. Brukes for & begrense
raske leddbevegelser, f.eks. risiko knyttet til

singulariteter.

bevegelsen ikke
overskrider noen
grense. En robotstans
vil bli initiert fora hindre
overskridelse av en

grense.

Overskridelse av den indre leddmomentgrensen (hvert ledd) resulterer i en Stop Cat 03. Dette er ikke

tilgjengelig for brukeren - det er en fabrikkinnstilling. Det vises IKKE som en e-Series

sikkerhetsfunksjon fordi det ikke er noen brukerinnstillinger og ingen brukerkonfigurasjoner.
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SF5 Kalt ulike navn:

Opphavsrett © 2009-2025 av Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Stillingsgrense, - - - ;
Overvaker TCP-stilling (stilling og retning)
Verktgygrense, . _
) it og vil forhindre overskridelse av et
Orienteringsgrense, , -
) sikkerhetsplan eller TCP-stillingsgrense.
Sikkerhetsplan, Vil ikke tillate at bevegelse
. Flere stillingsgrenser er mulige .
Sikkerhetsgrenser _ overskrider noen
(verktgyflens, albue og opptil to . .
grenseinnstillinger.
konfigurerbare )
Hastighet eller
verktgyforskyvningspunkter med en
dreiemomenter kan
radius) Orientering begrenset av avviket .
) . . reduseres slik at TCP
fra funksjonen Z-retningen til
bevegelsen ikke 3°40 mm Verktoyflens
verktgyflensen ELLER TCP. Denne .
) ) . overskrider noen grense. Albue
sikkerhetsfunksjonen bestar av to deler.
En robotstans vil bli initiert
Den ene er sikkerhetsplanene for a
fora hindre overskridelse
begrense mulige TCP-posisjoner. Den o
av en grense. Vil ikke tillate
andre er TCP-orienteringsgrensen, som .
at bevegelse overskrider
angis som en tillatt retning og en
noen grenseinnstillinger.
toleranse. Dette gir TCP inkluderings-
/ekskluderingssoner for handledd pa
grunn av sikkerhetsplan.
SF6 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Hastighetsgrense e :
Vil ikke tillate at bevegelse overskrider noen
TCP og albue . . _ )
Overvaker TCP og grenseinnstillinger. Hastighet eller dreiemomenter kan
albuehastighet fora reduseres slik at bevegelsen ikke overskrider noen
forhindre grense. En robotstans vil bli initiert fora hindre 50 mm/s TCP
overskridelse av en overskridelse av en grense. Vil ikke tillate at bevegelse
fartsgrense. overskrider noen grenseinnstillinger.
eskrivelse va skjer? oleranse virker
SF7 Beskrivel Hva skjer? Tol Pavirk
Hastighetsgrense I
Vil ikke tillate at
(TCP og albue) )
bevegelse overskrider
Kraftgrensen er kraften som utgves av roboten ved
noen
TCP (verktgyets midtpunkt) og «albue».
grenseinnstillinger.
Sikkerhetsfunksjonen beregner kontinuerlig
. Hastighet eller
momentene som er tillatt for hvert ledd for & holde
dreiemomenter kan
seg innenfor den definerte kraftgrensen for bade
reduseres slik at
TCP og albuen. Leddene kontrollerer .
. . ) ) bevegelsen ikke
dreiemomentet for & holde seg innenfor det tillatte ) 25N TCP
) overskrider noen
dreiemomentomradet. Dette betyr at kreftene ved
grense. En robotstans
TCP eller albuen vil holde seg innenfor den definerte
vil bli initiert fora hindre
kraftgrensen. Nar et overvaket stopp initieres av
. overskridelse av en
Kraftgrense SF, vil roboten stanse, og deretter o )
grense. Vil ikke tillate at
«ryggen» til en posisjon der kraftgrensen ikke ble
bevegelse overskrider
overskredet. Da stopper den igjen.
noen
grenseinnstillinger.
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SF8 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Momentgrense T .
Vil ikke tillate at bevegelse overskrider noen
Momentumgrensen er grenseinnstillinger. Hastighet eller dreiemomenter
veldig nyttig for a kan reduseres slik at bevegelsen ikke overskrider
begrense transiente noen grense. En robotstans vil bli initiert fora hindre 3kgm/s Robot
kontakt. Momentgrensen overskridelse av en grense. Vil ikke tillate at
pavirker hele roboten. bevegelse overskrider noen grenseinnstillinger.
SF9 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Kraftgrense ) 5 , .
Denne funksjonen overvaket det mekaniske arbeidet
(summen av leddmomenter ganger leddvinkelhastigheter),
Dynamisk
som ogsa pavirker strammen til robotarmen samt
begrensning av 0w Robot
robothastigheten. Denne sikkerhetsfunksjonen begrenser
strem/dreiemoment
dynamisk strammen/dreiemomentet, men opprettholder
hastigheten.
SF10 UR Beskrivelse Hva skjer Pavirker
Robot . ,
Est Nar de doble utgangene er konfigurert for en robot <Estop>-utgang og en
Stop-
P robotstopp oppstar, er de LAVE. Hvis ingen robot <Estop>-stopp initieres, er
utgang

doble utganger er hgye. Pulser brukes ikke, men de tolereres.
Disse doble utgangene endrer tilstanden til alle eksterne ngdstopper koblet til
konfigurerbare sikkerhetsinnganger der denne inngangen er konfigurert som en

ngdstoppinngang.

For den integrerte funksjonelle sikkerhetsvurderingen med et eksternt Doble utganger blir lave IT:kSteTn .

sikkerhetsrelatert kontrollsystem, legg til PFH for denne sikkerhetsrelaterte ved ngdstopp hvis tllkc‘)blmg t||

utgangen til PFH for det eksterne sikkerhetsrelaterte kontrollsystemet. konfigurerbare logisk

For Estop-utgangen utfares validering pa det eksterne utstyret, da UR-utgangen | utganger er angitt oig/teller
utstyr

er en inngang til denne eksterne Estop-sikkerhetsfunksjonen for det eksterne
utstyret.

MERK: Hvis IMMI (Injection Molding Machine Interface) brukes, er UR Robot E-
stop-utgangen IKKE koblet til IMMI. Det sendes ingen Estop-utgangssignal fra
UR-roboten til IMMI. Dette er en funksjon for & hindre en irreversibel

stopptilstand.

For SF11, SF12, SF13, SF14 og SF17: Den integrerte funksjonelle sikkerhetsytelsen krever at denne PFH legges til PFH til den

eksterne logikken (hvis noen) og dens komponenter.

SF11 UR Beskrivelse Hva skjer Pavirker
Robot i

bevegelse:
Digital utgang

Hvis konfigurerbare

utganger er satt:

Ekstern
o - Nar roboten beveger seg ) o
Nar roboten beveger seg (bevegelse pagar), er de doble digitale tilkobling til
(bevegelse pagar) er de
utgangene LAVE. Utgangene er HOYE nar det ikke er noen bevegelse. logisk
doble digitale utgangene
Funksjonell sikkerhetsklassifisering er for det som er inne i UR-roboten. LAVE ogleller
utstyr

- Utgangene er HOYE nar

det ikke er noen bevegelse.
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SF12 UR Beskrivelse Pavirker
Robot
Ekstern
stopper Nar roboten STOPPER (i ferd med & stoppe eller star stille) er de doble digitale utgangene HGYE. Nar tilkobling il
. .. ilkobling ti
ikke: Dlgltal utgangene er LAVE, er roboten IKKE i ferd med & stoppe, og er IKKE i en stillestaende tilstand.
logisk og/eller
utga ng Funksjonell sikkerhetsklassifisering er for det som er inne i UR-roboten. st
utstyr
SF13 UR Beskrivelse Pavirker
Robot
: Ekstern
ged:Ten Nar roboten bruker en redusert konfigurasjon (eller redusert konfigurasjon startes), er de doble digitale ikobling til
iqgita tilkobling ti
tg utgangene LAVE. Se nedenfor. Funksjonell sikkerhetsklassifisering er for det som er inne i UR-roboten. ogisk
n ogis
uigang Den integrerte funksjonelle sikkerhetsytelsen krever at denne PFH legges til PFH til den eksterne el
og/eller
logikken (hvis noen) og dens komponenter.
utstyr
SF14 UR Beskrivelse Pavirker
Robot ikke
Ekstern
redusert: ) ) . ) - G
Digital Nar roboten IKKE bruker en redusert konfigurasjon (eller redusert konfigurasjon ikke startes), er de doble  tilkobling til
Igita
tg digitale utgangene LAVE. Funksjonell sikkerhetsklassifisering er for det som er inne i UR-roboten. Den logisk
utgan
gang integrerte funksjonelle sikkerhetsytelsen krever at denne PFH legges til PFH til den eksterne logikken ogleller
(hvis noen) og dens komponenter. utstyr
SF15 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Stoppetidsgrense : - : :
Sanntidsovervaking av forhold slik at stoppetidsgrensen
ikke blir overskredet. Robothastigheten er begrenset for
a sikre at stoppetidsgrensen ikke overskrides. - .
Vil ikke tillate at
Robotens stoppevne i de(n) gitte bevegelsen(e) . .
faktisk stoppetid
overvakes kontinuerlig for & forhindre bevegelser som
overskrider
vil overskride stoppgrensen. Hvis tiden som kreves for &
tidsinnstillingen.
stoppe roboten star i fare for a overskride tidsgrensen,
X Forer til redusert 50 ms Robot
reduseres bevegelseshastigheten for a sikre at grensen
hastighet eller
ikke overskrides. En robotstans vil bli initiert fora hindre
robotstans for IKKE
overskridelse av grensen.
. . . a overskride
Sikkerhetsfunksjonen utfarer samme beregning av
) . grensen
stoppetiden for den gitte bevegelsen og starter en
kategori 0-stopp hvis stopptidsgrensen vil bli
overskredet eller allerede er overskredet.
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SF16 Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
Stoppavstandsgrense : - :
Sanntidsovervaking av forhold slik at
stoppeavstandsgrensen ikke blir overskredet.
Robothastigheten er begrenset for a sikre at
grensen for stoppavstand ikke overskrides. - .
) ) Vil ikke tillate at
Robotens stoppevne i de(n) gitte bevegelsen(e) . )
. . ) A . faktisk stoppetid
overvakes kontinuerlig for & forhindre bevegelser
overskrider
som vil overskride stoppgrensen. Hvis tiden som
tidsinnstillingen.
kreves for a stoppe roboten star i fare for a
Farer til redusert 40 mm Robot
overskride tidsgrensen, reduseres
hastighet eller
bevegelseshastigheten for a sikre at grensen ikke
robotstans for
overskrides. En robotstans vil bli initiert fora hindre
IKKE & overskride
overskridelse av grensen.
. . . grensen
Sikkerhetsfunksjonen utferer samme beregning av
stoppavstanden for den gitte bevegelsen og starter
en kategori 0-stopp hvis stopptidsgrensen vil bli
overskredet eller allerede er overskredet.
SF17 Trygg Beskrivelse Hva skjer? Toleranse Pavirker
hjemmeposisjon : : .
Sikkerhetsfunksjon som overvaker en
«overvaket , . ) ) -
.. sikkerhetsklassifisert utgang, og sikrer at «Trygg hjemmeposisjon» Ekstern
posisjon» . . . . . ) N
utgangen kun kan aktiveres nar roboten er i den kan bare aktiveres nar tilkobling til
konfigurerte og overvakede posisjonen «sikker roboten eriden 1.7° logisk
hjemmeposisjon». konfigurerte «trygge ogl/eller
Et stop cat 0 initieres hvis utgangen aktiveres nar hjemmeposisjonen» utstyr
roboten ikke er i den konfigurerte posisjonen.
Tabell 1 TKommunikasjon mellom baerbar programmeringsenhet, kontroller og inne i roboten (mellom leddene) er SIL 2 for
fotnoter sikkerhetsdata, i henhold til IEC 61784-3.

2Estop-validering: Estop-trykknappen til handkontrollen evalueres i handkontrollen, 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 nedstopp er
koblet til i programmeringsenheten, at estop fungerer som den skal, og at programmeringsenheten er koblet til kontrolleren.
3Stopp-kategorier i henhold til IEC 60204-1 (NFPA79). For Estop er kun stoppkategori 0 og 1 tillatt i henhold til IEC 60204-1.

« Stoppkategori 0 og 1 resulterer i fierning av drivkraft, med stoppkategori 0 som UMIDDELBART og stoppkategori 1
som en kontrollert stopp (f.eks. retardere til stopp og deretter fierne drivkraft). For UR-roboter er en stoppkategori 1
et kontrollert stopp der strammen kobles ut nar en overvaket stillstand oppdages.

« Stoppkategori 2 er en stopp der strammen IKKE kobles ut. Stoppkategori 2 i henhold til IEC 60204-1. Beskrivelser
av STO, SS10g SS2 erilEC 61800-5-2. For UR-roboter opprettholder en stoppkategori 2 banen, deretter
beholdes stremmen til stasjonene etter stopp.

4Det anbefales a bruke sikkerhetsfunksjonene Stopptid og Stoppavstand for UR. Disse begrensningene bar brukes for

programmets stopptid-/sikkerhetsavstandsverdier.
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21.1. Tabell1a
Endring av

innstillinger for - . _— . :
. Redusert konfigurasjon kan initieres av en sikkerhetsplan/-grense (starter nar den er 2 cm fra planet
SF-parameter i

redusert

og redusert modus-innstillinger oppnas innenfor 2 cm fra planet) eller ved bruk av en inngang for &
starte (vil oppna reduserte innstillinger innen 500 ms). Nar de eksterne tilkoblingene er lave, initieres
Redusert. Redusert konfigurasjon betyr at ALLE redusert-grenser er AKTIVE.

Redusert er ikke en sikkerhetsfunksjon, det er heller en tilstandsendring som pavirker innstillingene til
falgende sikkerhetsfunksjonsgrenser: leddposisjon, leddhastighet, TCP-posisjonsgrense, TCP- Robot
hastighet, TCP-kraft, momentum, effekt, stopptid og stoppavstand. En redusert konfigurasjon er en
metode for parameterisering av sikkerhetsfunksjoner i samsvar med 1ISO 13849-1. Alle

parameterverdier ma verifiseres og valideres for & avgjere om de er passende for robotapplikasjonen.

Beskyttende Beskrivelse Pavirker
tilbakestilling

Nar konfigurert for Beskyttende tilbakestilling og de eksterne tilkoblingene gar fra lav til hay,
NULLSTILLES sikkerhetsstoppen. Sikkerhetsinngang for a starte tilbakestilling av Robot

sikkerhetsfunksjonen vernestopp.

Treposisjonsaktiverende Beskrivelse Pévirker
enhet INNGANG

Nar tilkoblingene til eksterne aktiveringsenheter er lave, initieres en sikkerhetsstopp
(SF2). Anbefaling: Bruk med modusbryter som en sikkerhetsinngang. Hvis en
modusbryter ikke brukes og ikke er tilkoblet sikkerhetsinngangene, vil robotens modus

bestemmes av brukergrensesnittet. Hvis brukergrensesnittet er i: Robot
» «kjgremodusy, vil ikke aktiveringsenhet veere aktiv.

« «programmeringsmodusy,vil aktiveringsenheten veere aktiv. Det er mulig &

bruke passordbeskyttelse for @ endre modus via brukergrensesnittet.

Modusbytte Beskrivelse Pavirker
INNGANG

Nar de eksterne tilkoblingene er lave, er driftsmodus (kjgring/automatisk drift i automatisk modus) aktiv.
Nar de er hgye, er driftsmodus programmering/lzering. Anbefaling: Bruk med en aktiviseringsenhet, for
eksempel en UR e-Series handkontroll med en integrert treposisjonsaktiverende enhet.

Nar du er i laering/programmering, vil bade TCP-hastigheten og albuehastigheten i utgangspunktet Robot
veere begrenset til 250 mm/s. Hastigheten kan manuelt gkes ved & bruke handkontrollens

brukergrensesnitt «hastighetsglider», men ved aktivering av aktiveringsenheten vil

hastighetsbegrensningen tilbakestilles til 250 mm/s.

Freedrive- Beskrivelse Pavirker
INNGANG

Anbefaling: Bruk med 3PE TP- og/eller treposisjonsaktiverende enhet-INNGANG. Nar Freedrive-
INNGANG er hgy, gar roboten bare over i Freedrive hvis falgene betingelser er oppfylt:

» 3PE TP-knappen er ikke trykket inn Robot

» Treposisjonsaktiverende enhet-INNGANG er enten ikke konfigurert eller ikke trykket inn
(INNGANG lav)
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21.2. Tabell 2

Beskrivelse

Samarbeidende
operasjon
2011-utgaven,
punkt 5.10.2

Samarbeidende
operasjon
2011-utgaven,
punkt5.10.3

UR e-Series-roboter samsvarer med 1ISO 10218-1:2011 og relevante deler av ISO/TS 15066. Det er viktig & merke seg
at det meste av ISO/TS 15066 er rettet mot integratoren og ikke robotprodusenten. ISO 10218-1:2011, klausul 5.10, gir

detaljer om fire teknikker for samarbeidsoperasjon, som forklart nedenfor. Det er sveert viktig a forsta at
samarbeidsoperasjonen gjelder for hele APPLIKASJONEN nar den er i AUTOMATISK modus.

Teknikk

Sikkerhetsvurdert

overvaket stopp

stopp er tillatt for automatisk tilbakestilling. | tilfelle stopp. Se SF2 pa side 1. Det er
tilbakestilling og gjenopptakelse av drift etter en sannsynlig at «safety-rated
sikkerhetsvurdert overvaket stopp, se ISO 10218-2 monitored stop» i fremtiden ikke
og ISO/TS 15066 da gjenopptakelse ikke skal fare til | vil bli kalt en form for

farlige forhold.

Forklaring UR e-Series
Stoppetilstanden der posisjonen holdes i ro og UR-robotenes sikkerhetsstopp er
overvakes som en sikkerhetsfunksjon. Kategori 2- en sikkerhetsvurdert overvaket

samarbeidsoperasjon.

Teknikk

Handstyring

Forklaring

Dette er i hovedsak individuell og

direkte personlig kontroll mens

roboten er i automatisk modus.

Handstyringsutstyret skal plasseres

nzer endeeffektoren og ma ha:

en ngdstoppknapp

en treposisjonsaktiverende
enhet

en sikkerhetsvurdert
overvaket stoppfunksjon

en justerbar,
sikkerhetsvurdert overvaket
hastighetsfunksjon

UR e-Series

UR-roboter tilbyr ikke handstyring for
samarbeidsoperasjoner. Handstyrt leering (frikjering)
er tilgjengelig med UR-roboter, men dette er for
programmering i manuell modus og ikke for

samarbeidsoperasjon i automatisk modus.
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Samarbeidende
operasjon
2011-utgaven,
punkt 5.10.4

Samarbeidsoperasjon,
2011-utgaven, paragraf

5.10.5

Teknikk

Sikkerhetsfunksjoner for
hastighets- og
separasjonsovervakning
(SSM)

Forklaring

SSM er roboten som opprettholder en
separasjonsavstand fra enhver operatgr
(menneske). Dette gjgres ved a overvake
avstanden mellom robotsystemet og
inntrenging for a sikre at MINIMUM
BESKYTTELSESAVSTAND er sikret.
Vanligvis oppnas dette ved bruk av
sensitivt beskyttelsesutstyr (Sensitive
Protective Equipment, SPE), der en
sikkerhetslaser-skanner typisk oppdager
inntrenging(er) mot robotsystemet.
Denne SPE-en forarsaker:

1. dynamisk endring av
parameterne for de begrensede
sikkerhetsfunksjonene, eller

2. en sikkerhetsvurdert overvaket
stoppbetingelse.

Ved detektering av inntrengningen som
gar ut av beskyttelsesanordningens
deteksjonssone, har roboten tillatelse til
a

1. gjenoppta de «hayere» normale

sikkerhetsfunksjonsgrensene i
tilfelle 1) over

2. gjenoppta drift i tilfelle 2) over

I tilfelle 2) 2), gjenstart av drift etter en
sikkerhetsklassifisert overvaket stopp, se
ISO 10218-2 og ISO/TS 15066 for krav.

UR e-Series

For & lette SSM har UR-roboter
muligheten til & bytte mellom to sett
med sikkerhetsfunksjonsparametere
med konfigurerbare grenser (normal
og redusert). Normal drift kan fortsette
nar ingen inntrenging er oppdaget. Det
kan ogsa forarsakes av
sikkerhetsplaner/sikkerhetsgrenser.
Flere sikkerhetssoner kan enkelt
brukes med UR-roboter. For eksempel
kan en sikkerhetssone brukes til
«reduserte innstillinger» og en annen
sonegrense brukes som en
sikkerhetsstoppinngang til UR-
roboten. Reduserte grenser kan ogsa
inkludere en redusert innstilling for
stopptid og stoppdistansegrenser - for

a redusere arbeidsareal og gulvplass.

Teknikk

Effekt- og
kraftbegrensende
(Power and force
limiting - PFL)
gjennom innebygd

design eller kontroll

Forklaring

Hvordan man oppnar PFL er overlatt til
robotprodusenten. Robotdesignet
og/eller -sikkerhetsfunksjonene vil
begrense energioverfgringen fra
roboten til en person. Hvis en
parametergrense overskrides, skjer en
robotstans. PFL-applikasjoner krever
vurdering av
ROBOTAPPLIKASJONEN (inkludert
endeeffektoren og arbeidsstykket(e),

slik at enhver kontakt ikke forarsaker

trykket til ONSET av smerte, ikke
skade. Se vedlegg A. Se ISO/TR
20218-1 Endeeffektorer.

skade). Studien som ble utfert evaluerte

UR e-Series

UR-roboter er effekt- og
kraftbegrensende roboter som er
spesielt designet for & muliggjere
samarbeidsapplikasjoner der
roboten kan komme i kontakt med en
person uten a forarsake skade. UR-
roboter har sikkerhetsfunksjoner som
kan brukes til & begrense robotens
bevegelse, hastighet, momentum,
kraft, effekt og mer. Disse
sikkerhetsfunksjonene brukes i
robotapplikasjonen for derved &
redusere trykk og krefter forarsaket

av endeeffektoren og arbeidsstykket

(-ene).
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