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1. Prefata

Prefata

Despre acest
manual

Declinarea
raspunderii cu
privire la
continut

Manuale
online

Felicitari pentru achizitionarea noului robot Universal Robots, care consta din bratul robot
(manipulator), caseta de comanda si dispozitivul de invatare.

Proiectat initial pentru a imita gama de miscari a unui brat uman, bratul robot este compus
din tuburi de aluminiu, imbinate prin sase articulatii, ceea ce ii confera foarte multa
flexibilitate in instalatia dvs. de automatizare.

Interfata de programare patentata Universal Robots, PolyScope, va permite sa creati, sa
incarcati si sa rulati aplicatiile dvs. de automatizare.

Acest manual contine informatii privind siguranta, instructiuni pentru utilizarea in siguranta
si instructiuni pentru montarea bratului robot, a casetei de comanda si a dispozitivului de
invatare. De asemenea, veti gasi instructiuni despre cum sa incepeti instalarea si cum sa
incepeti programarea robotului.

Cititi si respectati utilizarile prevazute. Efectuati o evaluare a riscurilor. Instalati si utilizati in
conformitate cu specificatiile electrice si mecanice furnizate in acest manual de utilizare.

Evaluarea riscurilor necesita o intelegere a pericolelor, riscurilor si masurilor de reducere a
riscurilor pentru aplicatia robotului. Integrarea robotilor poate necesita un nivel de baza de
pregatire mecanica si electrica.

Universal Robots A/S continua sa imbunatateasca fiabilitatea si performanta produselor
sale si, ca atare, isi rezerva dreptul de a actualiza produsele si documentatia produsului,
fara avertizare prealabila. Universal Robots A/S face toate demersurile pentru a se
asigura ca continutul Manualului utilizatorului este precis si corect, insa nu isi asuma nicio
responsabilitate pentru eventualele erori sau informatii lipsa.

Acest manual nu contine informatii despre garantie.

Manualele, ghidurile si cartile de service pot fi citite online. Am colectat un numar mare de
documente la adresa https://www.universal-robots.com/manuals

* Manualul software-ului PolyScope, cu descrieri si instructiuni pentru software
* Manualul de Service, cu instructiuni pentru depanare, intretinere si reparare

* Directorul cu scripturi, cu scripting pentru programare avansata

UR10e PolyScope X Manualul utilizatorului
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UR+ Showroom-ul online UR+www.universal-robots.com/plus ofera produse de ultima ora pentru
a va personaliza aplicatia unde utilizati robotul UR. Puteti gasi tot ce aveti nevoie intr-un
singur loc — de la scule si accesorii pana la software.

Produsele UR+ se conecteaza la si functioneaza cu robotii UR pentru a asigura o
configurare simpla si o experienta generala fara probleme pentru utilizator. Toate
produsele UR+ sunt testate de UR.

De asemenea, puteti accesa Programul de parteneriat UR+ prin intermediul platformei
noastre software plus.universal-robots.com pentru a crea produse mai usor de utilizat
pentru robotii UR.

Academia Site-ul Academiei UR academy.universal-robots.com ofera o varietate de oportunitati de
instruire.
myUR Portalul myUR va permite sa va inregistrati toti robotii, sa urmariti cazurile de service si sa

raspundeti la intrebari generale legate de asistenta.

Conectati-va la myur.universal-robots.com pentru a accesa portalul.

Pe portalul myUR, cazurile dvs. sunt gestionate fie de distribuitorul dvs. preferat, fie sunt
trimise catre echipele Serviciului pentru clienti Universal Robots.

De asemenea, va puteti abona la monitorizarea robotului si puteti gestiona conturi de
utilizator suplimentare pentru compania dvs.

Suita pentru UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite este o colectie cu
dezvoltatori toate instrumentele necesare pentru a construi o solutie completa, inclusiv dezvoltarea
URCaps, adaptarea atasamentelor finale si integrarea hardware-ului.

Asistenta Site-ul de asistenta www.universal-robots.com/support contine versiuni in alte limbi ale
acestui manual

Forumuri UR Site-ul UR Forum forum.universal-robots.com permite entuziastilor in robotica cu orice
nivel de calificare sa se conecteze la UR si reciproc, sa puna intrebari si sa faca schimb de
informatii etc. Desi forumul UR a fost creat de UR+, iar administratorii nostri sunt angajati
UR, marea maijoritate a continutului este creat de dvs., utilizatorii UR Forum.

Notificare In conformitate cu Regulamentul (UE) 2854/2023 (,Actul privind datele”), o Notificare

privind datele  privind datele pentru acest produs impreuna cu informatii instructive despre cum sa
obtineti datele deja disponibile pot fi gasite la urmatoarea locatie: https://www. universal-
robots.com/legal/data-notice/
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Adresa Universal Robots A/S
Energivej 51
DK-5260 Odense Denmark
Tel.: +45 89 93 89 89
Consultati site-ul oficial Universal Robots pentru birourile regionale.

UR10e PolyScope X

Manualul utilizatorului



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Cuprins

1 Pre . 6
2. Raspundere si destinatiede utilizare ... 15
2.1, Limitarea responsabilitatii ... 15

2.2, SCOPUl U ZaANT .. 15

3. Robotul dvs. ... 18
3.1. Specificatii tehnice UR10e ... . . 18
3.2.Ceeste N CULIE ... ..o 19

3 2.0 Brat robOt L. 20
3.2.2.Casetade comandad ... 20

3.2.3. Dispozitiv de invatare cu dispozitiv de activare cu trei pozitii ................................. 22

3.2.4. Prezentare generald PolyScope X ... 25

A S GUIAN A 33
A Generalitati ..l 33

4.2. Tipuride mesaje de siguranta ... .. 34

4.3. Avertismente si precautiigenerale ... .. 35

4.4. Integrare siresponsabilitate ... .. 37

4.5, Categorii de OPrire .. 37

5. Ridicare si manipulare ... ... . 38
B Brat robOt 42

5.2. Control Box and Teach Pendant ... 42

6. Asamblarea SifiXarea ... ... ..l 44
6.1. Fixarea sigura a bratuluirobot ... . 45

6.2. Dimensionarea suportului ... . 47

6.3. DESCIIEIE MONTA] ... o 50

6.3.1. Montarea caseteide comanda ...l 51

6.3.2. Spatiul liberin jurul caseteidecomanda ....................................................... 52

6.4. Spatiul de lucru si Spatiul de OPErare ... ... ... 53

6.4.1. Singularitate .. . 54

6.4.2. Instalarea fixa siinstalareamobila ... 55

6.5. Conexiunirobot: Cabluflansadebaza ............. ... ... .. .. ... 56

6.6. Conexiuni robot: Cablurobot ... 57

6.7. ConexXiuni PrinCipale ... . 58

7. PIIM@ POINITE 60
7.1, Pornirea robotului ... 61

7.2. Introducerea numarului de Serie ... 61

7.3. Pornirea bratului robot ... . 62

Manualul utilizatorului UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

I
UNIVERSAL ROBOTS

7.4.0prirea robotUlUI ... . 63
7.5, Fila Aplicatie ... . 64
7.5.1. COMUNICAE ... 65

7.6. Deplasare bera .. . . 65
8.Instalare ... 67
8.1. Avertismente si precautii electriCe ... 67
8.2. Porturi de conectare a caseteidecomanda ... 69
8.3 B thernet L 71
8.4. Instalarea dispozitivului de invatare 3PE ... ... ... 72
8.4.1. Instalarea componentelor hardware ... 72

8.4.2. Instalarea software-ului ... 74
8.5.C0Ntroller 110 ... . 75
8.5.1. Inputsi Output digital ... 77

8.5.2. Utilizareafilei /O cablate ... 79

8.5.3. Indicator de alimentare CUENErgie ... 80

8.6. SIgUranta /O . 83
8.6.1.Semnale /O desiguranta ... ... ... 87

8.6.2. Configurare 110 .. 92

8.6.3. Utilizarea I/O pentru selectarea modului ... 95

8.6.4. Dispozitiv de activare cu trei pOzitii ....................oo 97
8.7.1/0 digital scop general ... . 98
8.7.1. Control PORNIT/OPRIT deladistanta ..., 99
8.8.1/0 analogic SCOP GENEIAl ... . . 100
8.9. Modul Comanda de la distanta in Prezentarea generala a sigurantei .............................. 101
9. Integrarea atasamentului final ... .. . 104
9.1.Sarcin@ utild maxima ... 104
9.2.Securizarea SCUlei ... 106
9.3 1O SCUIA o 107
9.3.1. Specificatiiinstalare /O sculd ... ... . . . 109

9.3.2. Alimentare sculd electriCa ... 110

9.3.3. Intraridigitale SCUIA ... .. ... . 110

9.3.4. lesiridigitale scula ... .. . 112

9.3.5. Intrarianalogice SCUIA ... .. ... ... 113

9.4. Setati Sarcina Utila ... . 114
9.4.1. Setarea in siguranta a sarcinii utile active ... 114

10. Configuratie de siguranta ... ... . . 115
10.1. Functii legate de siguranta siinterfete ... ... 115
10.1.1. Functie de siguranta configurabile ... .. .. 116

10,2, SOMAN ... 117

UR10e PolyScope X Manualul utilizatorului



IR
UNIVERSAL ROBOTS

10.2.1.Parola ..o 117

10.2.2. Acces prin Secure Shell (SSH) ... 121

10.2.3. Permisiuni ... 122

10.2.4. SEIVICH ... 122

10.3. Deblocarea setarilor de siguranta ... .. 123

10.4. Setarimeniu de siguranta ... .. 123
10.4.1. Limite RODOt ... . 124

10.4.2. Limite articulati® ... ... 128

10.4.3. Planuri de Siguranta ... ... 130

10.4.4. Restrictii pentru pozitia sCulei ... 131

10.4.5. Hardware ... 133

10.4.6. Three POSItion ... 135

10.4.7. PROFIsafe ... 135

10.4.8. LOCUINIA SIQUIA ... o 141

11. Evaluarea amenintarilor la adresa securitadtii cibernetice ............... ... ... .. ... 148
11.1. Securitate cibernetica generala ... 148

11.2. Cerinte privind securitatea cibernetica ... 149

11.3. Ghid de consolidare a securitatii cibernetice ........................... 150

12. Retele de comunicatii ... . 151
12.1.MODBUS ol 152

12, 2. Bthernet/ P 154

12.3. Profinet ... 156

12,4, URCONNECE ... 160

13. Evaluareariscului ... 164
130, PeriCol de I EPare .. 168

13.2. Timp sidistanta de OPrire ... ... o 169
13.2.1. Scenariu 1robot: 10 KG. ... 169

13.2.2. Scenariu 2 robot: 12,5 KG. ... 173

14. Evenimente de Urgentd . ... .. 178
140, 0prire de Urgenta .. . 178

14.2. Miscarea cu si fara alimentare la motorulde antrenare ................................................ 179

14.3. Mod de functionare ... ... . . 180

1D, TraNS POl .. 183
15.1. Transportarea fara ambalaj ... 184

15.2. Pastrarea dispozitivului de TnVatare ... ... 185

15.3. Depozitarea pe termen IUNQG ... .. 185

16. Mentenanta sireparatiile ... . 186
16.1. Testarea performantei la oprire ... .. 187

16.2. Curatarea si inspectia bratului robotului ... .. 187

Manualul utilizatorului UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

R

UNIVERSAL ROBOTS

16.3. Curatarea CP sicaseteide comanda ... ... 191
16.4. Instalarea software-ului ... 193
17. Dezafectarea si mediul ... . 194
18. Declaratii Si CertifiCari ... 196
18.1. Declaratie de Tncorporare (Original) ... ... 197
18.2. Declaratii si certificate ... .. ... 199
18.3. Certificari URT0E ... 200
18.4. Certificate URT0e ... ... 203
19. Tabel cu functiide sigurantd ... ... .. . 209
101, Tabel 1a 218
10,2, Tabel 2 219

UR10e PolyScope X

Manualul utilizatorului



UNIVERSAL ROBOTS

IR

‘a)eAlazal a|undalp 810 "S/V S10qoY |esisAlun Ag GZ0Z-6002 ® WybuAdod

14 UR10e PolyScope X

Manualul utilizatorului



UNIVERSAL ROBOTS 2. Raspundere si destinatie de utilizare
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2. Raspundere si destinatie de utilizare

2.1. Limitarea responsabilitatii

Descriere Orice informatie furnizata in acest manual nu trebuie interpretata ca o garantie, conform
UR, ca robotul industrial nu va cauza rani sau daune, chiar daca robotul industrial
respecta toate instructiunile de siguranta si informatiile de utilizare.

2.2. Scopul utilizarii

Descriere
NOTIFICARE
Universal Robots nu va avea nicio responsabilitate si nu isi asuma nicio

raspundere pentru utilizarile neaprobate ale robotilor sai sau pentru
utilizarile pentru care robotii sai nu sunt destinati, iar Universal Robots nu
va oferi suport pentru utilizari neintentionate.

CITITI MANUALUL
Utilizarea robotului fara a tine cont de utilizarea prevazuta poate duce la

situatii periculoase.

* Cititi si respectati recomandarile pentru utilizarea prevazuta si
specificatiile furnizate in Manualul de utilizare.

Roboatii Universal Robots sunt destinati utilizarii in mediu industrial, pentru a manipula
scule/atasamente finale si echipamente, sau pentru a procesa sau transfera componente
sau produse.

Toti robotii UR sunt echipati cu functii de siguranta, ce au fost concepute special pentru a
permite aplicatiile colaborative, in care aplicatia robotului opereaza impreuna cu un
operator uman. Setarile functiei de siguranta trebuie setate la valorile corespunzatoare
determinate de evaluarea riscurilor aplicatiei robotului.

Robotul si caseta de comanda sunt destinate utilizarii in interior, unde, in mod normal, are
loc doar poluarea neconductiva, adica Medii cu grad de poluare 2.

Aplicatiile colaborative sunt destinate numai aplicatiilor nepericuloase, in care aplicatia
completa, inclusiv scula/atasamentul final, piesa de lucru, obstacolele si alte masini
prezinta un risc scazut conform evaluarii riscului aplicatiei specifice.

UR10e PolyScope X 15 Manualul utilizatorului
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ﬁ AVERTISMENT
Utilizarea robotilor UR sau a produselor UR in alte scenarii decéat cele dispuse in
destinatia de utilizare poate duce la raniri, deces si/sau daune materiale. Nu
utilizati robotul sau produsele UR pentru niciuna dintre utilizarile si aplicatiile
neprevazute de mai jos:

* Utilizare medicald, adica utilizari legate de boli, vatamari sau dizabilitati la
om, inclusiv urmatoarele scopuri:

* Reabilitare
* Evaluare
* Compensare sau atenuare
* Diagnostic
* Tratament
* Interventie chirurgicala
* Asistenta medicala
* Proteze si alte ajutoare pentru persoanele cu deficiente fizice
* Orice utilizare in apropierea pacientului/pacientilor
* Manipularea, ridicarea sau transportul persoanelor

* Orice aplicatie care necesita respectarea unor standarde specifice de
igiena si/sau salubritate, cum ar fi proximitatea sau contactul direct cu
produse alimentare, bauturi, produse farmaceutice si/sau cosmetice.

* Vaselina de la o articulatie UR se scurge si poate fi, de asemenea,
eliberata sub forma de vaporiin aer.

* Vaselina pentru articulatiile UR nu este ,de calitate alimentara”.

* Robotii UR nu respecta niciun standard de alimentatie, de la
Fundatia Nationala de Igienizare (NSF), Administratia pentru
Alimente si Medicamente (FDA) sau standarde de design igienic.

Standardele de igiena, de exemplu ISO 14159 si EN 1672-2, necesita
efectuarea unei evaluari a riscurilor legate de igiena.

* Orice utilizare sau orice aplicatie care se abate de la utilizarea prevazuta,
specificatiile si certificarile robotilor sau produselor UR.

* Utilizarea necorespunzatoare este interzisa, deoarece poate conduce la
deces, vatamare corporala si/sau pagube materiale

UNIVERSAL ROBOTS DECLINA IN MOD EXPRES ORICE GARANTIE
EXPRESA SAU IMPLICITA PRIVIND CONFORMITATEA IN CAZ DE UTILIZARE
IN SCOPURI NEPREVAZUTE.

é AVERTISMENT
Nerespectarea riscurilor suplimentare din cauza razei de actiune, a sarcinilor
utile, a cuplurilor de functionare si a vitezelor asociate cu aplicatia robotului
poate duce la vatamari corporale sau deces.
* Evaluarea riscului aplicatiei va include riscurile asociate cu raza de

actiune a aplicatiei, miscarea, sarcina utila si viteza robotului,
atasamentului final si piesei de prelucrat.

Manualul utilizatorului 16 UR10e PolyScope X
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A

AVERTISMENT

Nu modificati sau alterati capacele terminale de la robotii e-Series. O modificare
ar putea crea pericole neprevazute. Toate dezasamblarile si reasamblarile
autorizate vor fi efectuate la un centru de service UR sau pot fi efectuate in
conformitate cu cea mai noua versiune a tuturor manualelor de service relevante
de catre persoane calificate.

UR10e PolyScope X
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3. Robotul dvs.

3.1. Specificatii tehnice URIOe

General
specification

Performance

Movement

Caracteristici

Sarcina utila maxima

10kg /22 Ibsau 12,5kg/27,51b

REACH

1300 mm/51,2in

Grade de libertate

6 imbinari rotative

Programare

GUI PolyScope 5 pe ecran tactil de 12"
sau GUI PolyScope X pe ecran tactil de 12"

Consum de curent (mediu)

615W
Aprox. 350 W utilizand un program tipic

Interval temperatura ambientala

0-50 °C. La temperaturi ambientale de peste 35°C,
robotul poate functiona cu viteza si performanta
reduse.

Functii de siguranta

20 de functii de siguranta configurabile. PLd
Categoria 3 in conformitate cu: EN ISO 13849-1.

Acuratete senzor cuplu forta

| 55N

Viteza

Articulatii baza si umar: Max 120°/s.
Toate celelalte articulatii: Max 180 °/s .
Scula: Aprox. 1 m/s / Aprox. 39,4 in/s.

Repetabilitate pozitie

1+ 0,05 mm/£0,0019in (1,9 mils) conf. ISO 9283

Intervale de imbinare

+ 360 ° pentru toate articulatiile, cu exceptia cotului +
160 °

Clasificare IP

IP54

Zgomot

Brat robot: sub 60 dB(A)
Caseta de comanda: sub 50 dB(A)

Porturi I/0 instrument

2 intrari digitale, 2 iesiri digitale, 2 intrari analogice

Alimentare electrica instrument
1/0O & tensiune

2 A (pin dublu) 1 A (pin unic) & 12V/24 V

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

Physical Amprents la sol @190 mm/7,5in
Materiale Aluminiu, plastic PC/asa
Greutatea bratului robot 33,3kg/73,51b
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3. Robotul dvs.

Caseta de
comanda

Robot
Cable

Alimentare electrica pentru
caseta de comanda

100-240 VAC, 47-440 Hz

Dimensiune caseta de
comanda (W x H x A)

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

Porturi /0O caseta de comanda

iesiri analogice

16 intrari digitale, 16 iesiri digitale, 2 intrari analogice, 2

Alimentare electrica I/O din
caseta de comanda

24V 2 A'in cutia de comanda

Frecventa actualizari sistem

500 Hz

Curent nominal de scurtcircuit
(SCCR)

200A

MODBUS TCP & adaptor Ethernet/IP, PROFINET,

Comunicare USB 2.0, USB 3.0
Comunicare instrument RS
Cablu CP: Dispozitiv de 45m/177in

invatare la caseta de comanda

Cablu robot: Brat robot la cutia
de control (optiuni)

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

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

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

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

High flex (PUR) 12 m/472,4 in x 13,4 mm.
High flex (PUR) 6 m/236 in x 14,6 mm.
)

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

3.2.Ceesteincutie

n cutii

* Brat robot

* Caseta de comanda

* Dispozitiv de invatare sau Dispozitiv de invatare 3PE

* Suportul de montare pentru caseta de comanda

* Suportul de montare pentru Dispozitivul de Tnvatare 3PE

* Cheia pentru deschiderea casetei de comanda

* Cablu pentru conectarea bratului robot si a casetei de comanda (sunt disponibile mai
multe optiuni, in functie de dimensiunea robotului)

* Cablu de alimentare compatibil cu regiunea dvs.

* Funie sau chinga de ridicare (in functie de dimensiunea robotului)

* Adaptor cablu scula (in functie de versiunea robotului)

* Acest manual

UR10e PolyScope X
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3.2.1. Bratrobot

Despre bratul Articulatiile, baza si flansa sculei sunt principalele componente ale bratului robot.
robot Controlerul coordoneaza miscarea articulatiilor pentru a deplasa bratul robot.

Montarea unui atasament final (sculd) la flansa sculei de la capatul bratului robot permite
robotului sa manipuleze o piesa de prelucrat. Unele scule au un scop specific, dincolo de
manipularea unei piese, de exemplu inspectia QC, aplicarea adezivilor si sudarea.

Wilrist 1 jaind

wWiish Z joint

s

%

B jainl)
Shoudclar joind

EEow joint
Principalele componente ale bratului robot.

* Baza: suportul pe care este fixat robotul.

* Umar si Cot: articulatii care pot face miscari mai ample.

+ Tncheietura 1 si Incheietura 2: executd miscari mai fine.

+ Tncheietura 3: articulatia unde scula este atasata la flansa sculei.

Robotul este un utilaj partial finalizat, fiind furnizata o Declaratie de incorporare in acest sens.
Este necesara o evaluare a riscurilor pentru fiecare aplicatie a robotului.

3.2.2. Caseta de comanda

Despre caseta Caseta de comanda gazduieste porturile de conectare si inputurile si outputurile

de comanda controlerului (1/0) utilizate in programele si instalarile bratului robot. Porturile de conectare
sunt utilizate pentru conexiuni externe. I/O sunt grupuri de interfete electrice utilizate
pentru comunicare si configurare.
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3. Robotul dvs.

Porturi de conectare externe.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
2 [2av 12V|H| PWR[| [24V(H|[24V/H| | OV (H|| OV M| [24V|H|[24V|H| |0V [H|| OV H
‘% EI0 GND|H | [GND CIO|M||Cl4 (M| |[COO|M||CO4/H| |DIO|H|{DI4|H| |[DOO/H||DO4|H
s |24v oN (M| [24v|@) [24av|m|[24v[m| [ ov [m]|{ ov [m| [2av|m|[24v[m]| [ov [m]|| ov|m
HER OFF|H| | OV Cl1|H||CI5|H| |[CO1/M||co5/H| |DI1|H|{DI5|H| |DO1{H|DO5|H
g[24Vv 24V(H|[24v|H| [ oV |H|| oV |H| [24V|H|[24V/H| [OV |H|| OV |H
2 [s10 CIEIDCIELS Cl2|H||Cl6 (M| |[CO2|M||cO6/H| |DI2|H||(DI6|H| |DO2(H||DO6|H
22av(@m||8|5|5|0|&|5]|[24v[m]|[24v|m]| [ov [m|[ov [m] [24v[m|[24v[m] [ov [m]|[ov|m
a|sin H|H|H/E NN C3|/H|C7 H| [CO3M|CO7 M| | DI3M|D7 H|H DO3MN DO7H

Grupuri de inputuri si outputuri (1/0).

Pentru descrieri detaliate ale porturilor de conectare ale casetei de comanda si ale
controlerului I/O, consultati sectiunea Instalare.

UR10e PolyScope X

21

Manualul utilizatorului



R
3. Robotul dvs. UNIVERSAL ROBOTS

3.2.3. Dispozitiv deinvatare cu dispozitiv de activare cu trei pozitii

Descriere In functie de generatia robotului, dispozitivul de invatare poate include un dispozitiv 3PE
incorporat. Acesta se numeste dispozitiv de ihvatare cu dispozitiv de activare cu 3 pozitii
(B3PE TP).
Roboatii cu sarcina utila mai mare pot utiliza numai 3PE TP.

Daca utilizati un dispozitiv 3PE TP, butoanele sunt situate pe partea inferioara a
dispozitivului de invatare, asa cum este ilustrat mai jos. Puteti utiliza oricare dintre
butoane, dupa preferinte.

Daca dispozitivul de invatare este deconectat, trebuie sa conectati si sa configurati un
dispozitiv 3PE extern. Functionalitatea 3PE TP se extinde la interfata PolyScope, unde
exista functii suplimentare in Antet.

NOTIFICARE
* Daca ati cumparat un robot UR15, UR20 sau UR30, un dispozitiv
de invatare fara dispozitivul 3PE nu va functiona.

* Utilizarea unui robot UR15, UR20 sau UR30 necesita un
dispozitiv extern de activare sau un dispozitiv de invatare 3PE
atunci cand programati sau invatati in raza de actiune a aplicatiei
robotului. Vezi ISO 10218-2.

* Dispozitivul de invatare cu 3PE nu este inclus la achizitionarea
casetei de comanda OEM, prin urmare nu este prevazuta
activarea functionalitatii dispozitivului.

Prezentare TP 1. Buton de alimentare

2. Buton oprire de urgenta

3. Port USB (echipat cu aparatoare de praf)
4

Butoane 3PE
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Deplasare Sub fiecare buton se afla un simbol cu modul Deplasare libera robot, asa cum este ilustrat
libera mai jos.
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Functiile oferite de butoanele dispozitivului de invatare 3PE

Descriere
NOTIFICARE
Butoanele 3PE sunt active numai in modul Manual. in modul Automat,

miscarea robotului nu necesita actionarea butonului 3PE.

Urmatorul tabel contine functiile disponibile oferite de butoanele 3PE.

Pozitie

1 Eliberare

Descriere

Fara apasare pe
butonul 3PE. Nu este
apasat.

Actiune

Miscarea robotului este oprita in modul
Manual. Alimentarea nu a fost decuplata de
la bratul robot si franele raméan deblocate.

Apasare
usoara.
(apucare
usoara)

Se aplica o mica
presiune pe butonul
3PE. Este apasat pe
centru.

Permite rularea programului dvs. cand
robotul este in modul Manual.

Apasare
completa
(stréns
tare)

Se aplica presiune pe
butonul 3PE. Este
apasat pana jos.

Miscarea robotului este oprita in modul
Manual. Robotul este in Oprire 3PE.

Eliberare buton

Apasare buton

Manualul utilizatorului
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3.2.4. Prezentare generala PolyScope X

Prezentare PolyScope X este interfata grafica cu utilizatorul (GUI) instalata pe dispozitivul de
invatare care opereaza bratul robot prin intermediul ecranului tactil. PolyScope X
Interfata va permite sa creati, sa incarcati si sa executati programe.

Pentru a

vizualiza o N : , , S
ecranul 1. Atingeti pictograma Vizualizator 3D din sectiunea de navigare principala.
principal Aceasta va ofera o vedere tridimensionala a bratului robot in coordonatele X-Y-Z.

2. Pentru a maximiza zona de vizualizare 3D, restrangeti sertarul din dreapta folosind
bara laterala:

. s

Atingeti o data pictograma Miscare

Atingeti de doua ori pictograma Structura program

Atingeti de doua ori pictograma Variabile globale

Program name

= B pefault a2

oo
oo Preview

Relative To
R T Name:base
Name: Tool_flange Position
X:0.0mm X:189.6 mm

¥:609.7 mm
Y:00mm

2:2610mm
5% Zoomm

) Orientation
RX 000

RX007

RY:000° - RY: 17855

Q e > - Rz 223"

-

Base

Payload
0.000kg

9171

Shoulder
28.96°

Center of
Gravity
X:0.0mm Elbow

Y:0.0mm 2o

Z:00mm Wrist1
4629"
Wrist2

9139°

Wrist3
78"

Robot State
off
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Ecran Interfata grafica PolyScope X GUI este impartita asa cum se arata in urmatoarea ilustratie:
Aspect
= B et -
EE Preview Egzg
= Relative To <
TCP Offset Name: base: Move
(i Name: Tool_flange -
- Position
@ zoom S
= 000" Qnematlm:
T A |
jo} RZ:0.00° e Gy“ﬁ:ﬁ;

Operator

Robot State
Off

Base
51710

Payload
0000kg
Shoulder

Center of )
Gravity 9896

x00mm Elbow
V:0.0mm R

Z00mm Wrist1
-46.29°

Wrist2
9139°

Wrist 3
78"

’|

* Antet - in caseta cu chenar rosu. De asemenea, numit si manager de sistem.

Contine un folder pentru incarcarea, crearea si editarea programelor si accesarea
URCaps.

* Sectiunea principald de navigare - in caseta cu chenar verde. Numita si centru de

havigare.
Contine pictograma/campurile pentru a selecta un ecran principal:
* Pictograma hamburger
* Aplicatie
* Program
* Vizualizator 3D
* Operator Screen
Bara laterala - in caseta cu chenar albastru. Numita si panou pentru multitasking.
Contine pictograma/campurile pentru a selecta un ecran de multitasking:
* Pictograma Suma de verificare de siguranta
* Mutare
* Structura programului

* Variabile globale

* Subsol - in caseta cu chenar galben. Numita si bara de control a robotului.

Contine butoane pentru a controla starea robotului, viteza si rularea/redarea
programului.
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Combinatii de

ecrane pentru robot.

Ecranul principal si ecranul de multitasking alcatuiesc combinatia ecranului de operare

Ecranul de multitasking este independent de ecranul principal, astfel incat sa puteti efectua
sarcini separate. De exemplu, puteti configura un program pe ecranul principal, in timp ce
deplasati bratul robot din ecranul de multitasking. De asemenea, puteti ascunde ecranul de

multitasking, daca nu este necesar.

* Ecran principal

Contine campuri si optiuni pentru gestionarea si monitorizarea actiunilor robotului.

* Ecran de multitasking

Contine campuri si optiuni care se refera adesea la ecranul principal.

Program name
= B pefault
oo
oo
Application

TCP Offset

(i}

Program

Name: Tool_flange
x:00mm

Y:0.0mm

@ zoomn

© RX0.00°

RY:000°
2 RZ:0.00

Opertor

Robot State
Off

Preview

Relative To
Name: base
Position
X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm
Z:261.0mm

Orientation
RX:-0.07

RY: 178,55

> Rzi223°

Wrist 3
a78°

Program
structure

{x

Global
Variables

1,
<

Move

Move

Relative To
base

Translate

bl ) Q

Joints TCP Smart Skills

Active TeP
Tool_flange

Rotate

Figura 1.1: Ecran principal si ecran de multitasking

Pentru a 1.
afisa/ascunde

ecranul de

multitasking 2

multitasking devine vizibil.

de multitasking.

In bara lateral&, atingeti orice cAmp pentru a afisa ecranul de multitasking.

Bara laterala se extinde catre mijlocul ecranului, astfel incat ecranul de

Atingeti campul selectat in mod curent in bara laterala pentru a ascunde ecranul
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Ecran tactil

Descriere

Utilizarea
ecranului
tactil

Pictograme

Pictograme
antet

Ecranul tactil de la dispozitivul de invatare este optimizat pentru utilizare in medii
industriale. Spre deosebire de produsele electronice de larg consum, sensibilitatea
ecranului tactil de la dispozitivul de invatare este, prin design, mai rezistenta la factori de
mediu precum:

* Picaturi de apa si/sau picaturi de lichid de racire pentru masini
* Emisii de unde radio

* Alte zgomote provenite din mediul de operare

Sensibilitatea la atingere este conceputa pentru a evita selectiile false pe PolyScope X si
pentru a preveni miscarea neasteptata a robotului.

Pentru cele mai bune rezultate, utilizati varful degetului pentru a face o selectie pe ecran.
Tn acest manual/ghid de utilizare, acesta actiune este denumita atingere.

Poate fi folosit un stylus disponibil comercial pentru a face selectii pe ecran, daca se
doreste. Sectiunea precedenta listeaza si defineste pictogrameleffilele si butoanele din
interfata PolyScope X.

Pictograma Titlu Descriere

Ofera acces la Managerul de sistem.
E Nume program Va permite sa incarcati, salvati si
adaugati programe si fisiere URCaps.
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Pictograme Pictograma Titlu Descriere
principale de
navigare — . . .
9 . Acces la informatii despre versiunea
— Mai multe . . S
— robotului, numarul de serie si setari.

D D Configureaza si stabileste setarile bratului
D D Aplicatie robot si de siguranta, inclusiv pentru
atasamentele finale si comunicatii.

oo Vizualizati si modificati programele
Program .
robotilor.

3D Permite controlul si reglarea miscarii
robotului pe coordonatele X, Y, Z.

R Operator Opereaza robotul folosind programe pre-
P scrise si arata starea acestuia.

Pictograme Pictograma Titlu Descriere
din interiorul

pictogramei Ofera acces la Managerul de sistem.
Hamburger B Manager de sistem Va permite sa incarcati, salvati si adaugati
programe si fisiere URCaps.

Afiseaza informatii despre versiunea
Despre . . .
robotului si numarul de serie.

Configureaza setarile sistemului, cum ar fi
Setéri limba, unitatile de masura, parola si
securitatea.

©

O functie de siguranta pentru aplicarea

Reincarcare o . S
setarilor implicite definite in aplicatie.

< I > Oprire Pentru a reporni, porni si opri robotul.
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Pictograme Pictograma Titlu

bara laterala

CcCcccC
CCcCcC

PR

Suma de verificare de siguranta

Mutare

Structura programului

Variabile globale

Descriere

Afiseaza suma de verificare a sigurantei
active si ofera acces la parametrii detaliati
ai fiecarei parti a bratului robot, precum si
la modificarea modului de functionare.

Functie cuprinzatoare pentru miscarea
robotului, ce ofera detalii despre articulatii,
TCP, flansa, baza.

Ofera o imagine de ansamblu structurala
asupra programului principal, modulelor si
functiilor principale. Ofera acces la
adaugarea modulelor.

Ofera acces la numele variabilelor globale
si valorile acestora.
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Pictograme Pictograma Titlu Descriere
de subsol

Gestioneaza starea robotului. Cand
este ROSU, apasati-l pentru a face
robotul operational.

* Negru, Oprit. Bratul robot
este in stare oprit.

* Portocaliu, Inactiv. Bratul
robot este pornit, darnu e
gata de functionare normala.

o * Portocaliu, Blocat. Bratul
Initializare robot este blocat.

* Verde, Normal. Bratul robot
este pornit si gata de
functionare normala.

* Rosu, Eroare. Robotul este
intr-o stare de avarie, cum ar
fi un e-stop.

* Albastru, Tranzitie. Robotul
isi schimba starea, cum ar fi
eliberarea franei.

Redare Incepe programul inc&rcat curent.

Permite rularea unui program pas
Cu pas.

Pas

Stop Opreste programul incarcat curent.

00000606060

Afiseaza in timp real viteza relativa
Glisor viteza la care bratul robotului se misca,
luénd in calcul setarile de siguranta.

Glisorul manual de mare viteza este

disponibil numai in modul manual

atunci cand este configurat un

Max . » . R
Mod manualde  dispozitiv de activare cu trei pozitii.

- 250 mm/s mare vitez& Modul manual de mare vitez&

: permite vitezei uneltei si vitezei

cotului sa depaseasca temporar

limita de viteza implicita.
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Pictogramele  Ppictograma Titlu

ecranului
principal

/I\

N2

Mutare in sus

Mutare in jos

Revenire

Anulare revenire

Suprimare/
Desuprimare

Copiere

Lipire

Taiere

Sterge

Descriere

Pentru a muta in sus un nod de comanda
intr-un arbore de programe.

Pentru a muta in jos un nod de comanda
intr-un arbore de programe.

Pentru a readuce o mutare recenta a unui
nod de comanda la pozitia initiala intr-un
arbore de programe.

Pentru a anula readucerea unei mutari
recente a unui nod de comanda la pozitia
initiala intr-un arbore de programe.

Pentru a suprima si a anula suprimarea unui
nod de comanda dintr-un arbore de
programe.

Pentru a copia un nod de comanda intr-un
alt arbore de programe.

Pentru a lipi un nod de comanda intr-un alt
arbore de programe.

Pentru a decupa un nod de comanda dintr-
un arbore de programe.

Pentru a sterge un nod de comanda intr-un
arbore de programe.
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4. Siguranta

Descriere Cititi informatiile despre siguranta de aici pentru a intelege indicatiile cheie legate de
siguranta, mesajele de siguranta importante si responsabilitatile dvs. atunci cand lucrati
cu robotul.

Proiectarea sistemului si instalarea nu sunt descrise aici.

4.1. Generalitati

Descriere Cititi informatiile generale privind siguranta si instructiunile si indrumarile referitoare la
evaluarea riscurilor si utilizarea prevazuta. Sectiunile urmatoare descriu si definesc
functiile de siguranta relevante in special pentru aplicatiile colaborative.

Q AVERTISMENT
Pentru siguranta personalului si a echipamentelor, trebuie efectuata o
evaluare a riscurilor aplicatiei.

Cititi si intelegeti datele tehnice specifice relevante despre montare si instalare, pentru a
intelege integrarea robotilor UR inainte de prima pornire.

Este esential sa respectati si sa urmati toate instructiunile de asamblare din urmatoarele
sectiuni ale acestui manual.

NOTIFICARE
Universal Robots nu isi asuma nicio responsabilitate daca robotul

(caseta de comanda a bratului robot, cu sau fara dispozitiv de invatare)
sunt deteriorate, modificate sau schimbate in orice fel. Universal Robots
nu poate fi trasa la raspundere pentru daunele cauzate robotului sau
oricarui alt echipament din cauza erorilor de programare, accesului
neautorizat la robotul UR si continutul acestuia sau functionarii
defectuoase a robotului.
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4.2. Tipuride mesaje de siguranta

Descriere Mesajele de siguranta sunt utilizate pentru a evidentia informatii importante. Cititi toate
mesajele pentru a contribui la asigurarea sigurantei si pentru a preveni ranirea
personalului si deteriorarea produsului.

AVERTISMENT

Indica o situatie periculoasa care, daca nu este evitata, poate duce la
deces sau vatamare corporala grava.

AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Indica o situatie de pericol electric iminent care, daca nu este evitat,
poate duce la deces sau vatamare corporala grava.

AVERTISMENT: SUPRAFATA FIERBINTE

Indica o suprafata fierbinte periculoasa pn care pot aparea vatamari din
cauza contactului si a proximitatii fara contact.

ATENTIE

Indica o situatie periculoasa care, daca nu este evitata, ar putea duce la
vatamari corporale.

> B B P

L IMPAMANTARE

= Indica impamantarea.

IMPAMANTARE DE PROTECTIE
Indica impamantarea de protectie.

NOTIFICARE

Indica riscul de deteriorare a echipamentului si/sau informatii care
trebuie retinute in mod special.

CITITI MANUALUL
Indica informatii mai detaliate care trebuie consultate in manual.

S & ®
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4. Siguranta

4.3. Avertismente si precautii generale

Descriere Urmatoarele mesaje de avertizare pot fi repetate, explicate sau detaliate in sectiunile

ulterioare.

é AVERTISMENT
Nerespectarea practicilor de siguranta generale enumerate mai jos poate duce
la vatamari corporale sau deces.

Verificati daca bratul robotului si scula/atasamentul final sunt fixate
adecvat si asigurate.

Verificati daca aplicatia robotului are spatiu suficient sa se miste liber.

Verificati daca personalul este protejat pe toata durata de viata a
aplicatiei robotului, inclusiv la transport, instalare, punere in functiune,
programare/ invatare, operare si utilizare, demontare si eliminare.

Verificati daca parametrii configuratiei de siguranta a robotului sunt
setati pentru a proteja personalul, inclusiv pe cei care se pot afla in raza
de actiune a aplicatiei robotului.

Evitati utilizarea robotului daca este defect.

Evitati sa purtati haine largi sau bijuterii atunci cand lucrati cu robotul.
Legati-va la spate parul lung.

Evitati plasarea degetelor in spatele capacului intern al casetei de
comanda.

Informati utilizatorii cu privire la orice situatii periculoase si despre
protectia oferita, explicati orice limitari ale protectiei si riscurile
reziduale.

Informati utilizatorii cu privire la locatia butonului (butoanelor) de oprire

de urgenta si cum sa activeze oprirea de urgenta in caz de urgenta sau
de situatie anormala.

Avertizati oamenii sa nu stea in raza de operare a robotului, inclusiv
atunci cand aplicatia robotului este pe punctul de a porni.

Fiti atenti la orientarea robotului pentru a intelege directia de miscare
atunci cand utilizati dispozitivul de invatare.

Respectati cerintele ISO 10218-2.

Q AVERTISMENT
Manipularea sculelor/atasamentelor finale cu margini ascutite si/sau puncte
ascutite poate duce la vatamari corporale.

* Asigurati-va ca uneltele/atasamentele finale nu au margini ascutite sau

puncte de prindere.

* Pot fi necesare manusi de protectie si/sau ochelari de protectie.
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AVERTISMENT: SUPRAFATA FIERBINTE

Contactul prelungit cu caldura generata de bratul robotului si de caseta de
comanda, in timpul functionarii, poate genera disconfort, ducand la vatamari
corporale.

* Nu manipulati si nu atingeti robotul in timpul functionarii sau imediat dupa
utilizare.

* Verificati temperatura pe ecranul jurnal inainte de a manipula sau atinge
robotul.

* Lasati robotul sa se raceasca oprindu-l si asteptand o ora.

ATENTIE

Neefectuarea unei evaluari a riscurilor inainte de integrare si operare poate
creste riscul de ranire.

* Efectuati o evaluare a riscurilor si reduceti riscurile Thainte de operare.

* Daca a fost determinat in timpul evaluarii riscurilor, nu intrati in zona de
deplasare a robotului si nu atingeti robotul cand este in functiune. Instalati
dispozitive de protectie.

* Cititi informatiile din evaluarea riscurilor.

ATENTIE

Utilizarea robotului cu utilaje externe netestate sau intr-o aplicatie netestata
poate creste riscul de vatamare a personalului.

* Testati separat toate functiile si programul robotului.

* Cititi informatiile privind punerea in functiune.

NOTIFICARE
Campurile magnetice foarte puternice pot deteriora robotul.

* Nu expuneti robotul la cAmpuri magnetice permanente.

CITITI MANUALUL

Verificati daca toate echipamentele mecanice si electrice sunt instalate in
conformitate cu specificatiile si avertismentele relevante.
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4.4, Integrare siresponsabilitate

Descriere

Informatiile din acest manual nu acopera modul de proiectare, instalare si operare a
aplicatiei robotice complete si nici toate echipamentele periferice ce pot influenta
siguranta aplicatiei. Aplicatia robotica trebuie sa fie proiectata si instalata in conformitate
cu cerintele de siguranta stabilite de standardele si reglementarile relevante ale tarii in
care este instalat robotul.

Persoanele care integreaza robotul UR sunt responsabile pentru a se asigura ca
reglementarile aplicabile in tara in cauza sunt respectate si ca orice riscuri induse de
aplicatia robotului sunt reduse in mod adecvat. Aceasta include, dar nu se limiteaza la:

* Efectuarea unei evaluari de risc pentru intreg sistemul robotului

* Interfata cu alte utilaje si dispozitive de siguranta suplimentare, daca sunt necesare
conform analizei riscurilor

* Configurarea corecta a setarilor de siguranta in software

* Asigurarea faptului ca masurile de siguranta nu sunt modificate

* Validarea faptului ca aplicatia robotului este proiectata, instalata si integrata
* Specificarea instructiunilor de folosire

* Marcarea instalarii robotului cu simbolurile necesare si cu informatiile de contact
ale integratorului

* Pastrarea intregii documentatii; inclusiv evaluarea riscului aplicatiei, acest manual
si documentatia suplimentara relevanta.

4.5. Categorii de oprire

Descriere

In functie de circumstante, robotul poate initia trei tipuri de categorii de oprire definite in
conformitate cu IEC 60204-1). Aceste categorii sunt definite in tabelul urmator.

Categorii .
: Descriere

de oprire

0 Opriti robotul prin decuplarea imediata a alimentarii.

1 Opriti robotul intr+un mod normal, controlat. Curentul este indepartat
dupa ce robotul este oprit.

5 *Opriti robotul cu puterea disponibila la motoare, mentinand traiectoria.
Puterea la motoare este mentinuta dupa ce robotul este oprit.

*Opririle din categoria 2 pentru robotii Universal Robots sunt descrise ca opriri de tipul
SS1 sau SS2, in conformitate cu IEC 61800-5-2.
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5. Ridicare simanipulare

Descriere Bratele robot au diferite dimensiuni si greutati, deci este important sa utilizati tehnicile
adecvate de ridicare si manipulare pentru fiecare model in parte. Aici puteti gasi informatii
despre cum sa ridicati si s@ manipulati in siguranta robotul.

Ridicarea si 1. Transportati robotul la locatie cu ajutorul unui stivuitor.
manipularea 2. Deschideti cutia asa cum este ilustrat.
adecvata

4 /

Manualul utilizatorului 38 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

R
UNIVERSAL ROBOTS 5. Ridicare si manipulare

4. Ridicati bratul robot din cutie folosind chinga si céarligul.

ﬁ ATENTIE
Utilizati un echipament de ridicare atunci cand ridicati un brat robot mai
greu.

5. Intimp ce robotul este ridicat, sprijiniti-l s& nu se roteasca si s& atarne asa cum este ilustrat.

UR10e PolyScope X 39 Manualul utilizatorului



5. Ridicare si manipulare

UNIVERSAL ROBOTS

Montarea Bratul robot poate fi montat lateral, cu susul in jos sau inclinat (+45°).

bratului
robot
Montarea laterala Montarea inclinata (x45°)
Montarea cu susul in jos
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Ridicare si manipulare

1. Montati bratul robot. Strangeti suruburile la cuplul specificat in manualul de utilizare
relevant.

2. Scoateti chinga.

3. Alimentati robotul si repozitionati articulatia umarului in pozitia de lucru.

NOTIFICARE
Pentru montarea laterala, nu este nevoie sa porniti robotul.

4. Punetilaloc chinga.
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é AVERTISMENT
Ridicarea sau deplasarea pieselor grele poate provoca vatamari corporale.
* Poate fi necesar un echipament de ridicare/ajutor la ridicare.

* Despachetati bratul robot in spatiul de lucru dorit pentru a minimiza
ridicarea si miscarea pieselor grele.

é AVERTISMENT
Asamblarea incorecta a componentelor si/sau cablajelor poate duce la raniri.

* Pot fi necesare echipamente individuale de protectie (incaltaminte,
ochelari, manusi).

NOTIFICARE
In regiunea dvs. pot exista reglementari specifice legate de ridicarea
ansamblului.

* Respectati reglementarile si liniile directoare locale pentru ridicare.

Pentru descrieri detaliate ale montajului, consultati sectiunea Asamblare.

5.1. Bratrobot

Descriere Bratul robot, in functie de greutate, poate fi transportat de una sau doua persoane, cu
exceptia cazului in care este prevazuta o chinga. Daca chinga este furnizata in pachet,
este necesar un echipament pentru ridicare si transport.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Descriere Caseta de control si dispozitivul de invatare pot fi transportate fiecare de o singura
persoana.
In timpul utilizarii, toate cablurile trebuie sa fie infasurate si fixate pentru a preveni
pericolele de impiedicare.
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UNIVERSAL ROBOTS

5. Ridicare si manipulare

UR10e PolyScope X
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©. Asamblarea si fixarea

Descriere Instalati si porniti bratul robotului si cutia de control pentru a incepe sa utilizati PolyScope.

Asamblarea Pentru a putea continua, trebuie sa asamblati bratul robotului, caseta de comanda si
robotului dispozitivul de invatare.

Despachetati bratul robot si caseta de comanda.
Montati bratul robotului pe o suprafata robusta, fara vibratii.
Asezati cutia de comanda pe picior.

Conectati cablul robotului la bratul robotului si la cutia de comanda.

a bk~ o=

Conectati mufa sau cablul de alimentare principal al cutiei de comanda.

é AVERTISMENT
Nefixarea bratului robot pe o suprafata robusta poate duce la vatamari
cauzate de caderea robotului.

* Asigurati-va ca bratul robot este fixat pe o suprafata solida
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Asamblarea si fixarea

©.1. Fixarea sigura a bratului robot

Descriere Surface on which the robot is fitted

7] 0.05]

2x 5 +1

4x D 8.4

Iy

I
G170

/

®8 FG8 10008 V 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.

Dimensiunile si sablonul pentru gaurile de fixare a robotului.
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Pentru a opri
alimentarea A AVERTISMENT
bratului robot Pornirea si/sau miscarea neasteptata poate duce la vatamari corporale

* Opriti alimentarea bratului robotului pentru a evita o pornire
neasteptata in timpul montajului si dezasamblarii acestuia.

1. Tn partea stangé a subsolului, atingeti pictograma Stare robot pentru a opri bratul
robot.

Culoarea pictogramei se schimba din verde in alb.

2. Apasati butonul de pornire de pe dispozitivul de invatare pentru a opri caseta de
comanda.

3. Daca se afiseaza o caseta de dialog pentru oprire, atingeti Oprire.
Tn acest moment, puteti continua sé:

* Deconectati cablul principal / cablul de alimentare din priza de pe perete.

* Asteptati 30 de secunde pentru ca robotul sa se descarce de energia inmagazinata.

Pentru a securiza 1. Asezati bratul robot pe suprafata pe care urmeaza sa fie montat. Suprafata
braful robot trebuie sa fie uniforma si curata.

2. Strangeti cele patru suruburi M8 grupa 8.8 la un cuplu de 20 Nm.
(Valorile cuplului au fost actualizate in SW 5.18. Versiunea anterioara tiparita
va afisa valori diferite)

3. Daca este necesara remontarea precisa a robotului, utilizati orificiul de @8 mm
si fanta @8x13 mm cu stifturile de pozitionare ISO 2338 &8 h6 aferente din
placa de montare.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Asamblarea si fixarea

6.2. Dimensionarea suportului

Descriere Structura (suportul) pe care este montat bratul robot este o parte esentiala a instalarii
robotului. Suportul trebuie sa fie robust si sa nu fie expus la vibratii din surse externe.

Fiecare articulatie a robotului produce un cuplu care misca si opreste bratul robot. in timpul
functionarii normale neintrerupte si in timpul miscarii de oprire, cuplurile articulatiei sunt
transferate catre suportul robotului ca:

* Mz: Cupluin jurul axei z a bazei.
* Fz: Forte de-a lungul axei z a bazei.
* Mxy: Cuplu de inclinare in orice directie a planului xy al bazei.

* Fxy: Forta in orice directie a planului xy al bazei.

Forta si momentul la definirea flansei de baza.
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Dimensionare Magnitudinea sarcinilor depinde de modelul robotului, de program si de mai multi alti

a suportului

factori.

Dimensionarea suportului trebuie sa tina cont de sarcinile pe care bratul robot le genereaza
in timpul functionarii normale neintrerupte si in timpul miscarii de oprire de categorie 0, 1 si
2.

In timpul miscarii de oprire, articulatiile pot dep&si cuplul nominal de operare maxim.
Sarcina in timpul miscarii de oprire este independenta de tipul categoriei de oprire.

Valorile indicate in tabelele urmatoare sunt sarcini nominale maxime la miscari in scenariul
cel mai defavorabil, inmultite cu un factor de siguranta de 2,5. Sarcinile reale nu vor depasi
aceste valori.

Model robot Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 990 1700 1460 1160
Cuplurile maxime la articulatii in timpul opririlor din categoriile 0, 1 si 2.

Model robot Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR10e 830 1450 860 860
Cupluri maxime la articulatii in timpul functionarii normale.

Sarcinile normale de functionare pot fi, in general, reduse prin scaderea limitelor pentru
acceleratie ale articulatiilor. Sarcinile reale de operare depind de aplicatia si programul
robotului. Puteti utiliza URSim pentru a evalua sarcinile preconizate din aplicatia dvs.
specifica.
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Marje
de
sigura
nta

Puteti incorpora marje de siguranta suplimentare, tindnd cont de urmatoarele considerente de
proiectare:

* Rigiditate statica: un suport care nu este suficient de rigid va devia de la pozitie in timpul
miscarii robotului, ceea ce va impiedica bratul robot sa ajunga in punctul de trecere sau
calea dorita. Lipsa rigiditatii statice poate duce, de asemenea, la o experienta redusa de
invatare in modul deplasare libera sau la opriri de protectie.

* Rigiditate dinamica: daca frecventa proprie a suportului este identica cu frecventa de
miscare a bratului robot, intregul sistem poate rezona, crednd impresia ca bratul robot
vibreaza. Lipsa rigiditatii dinamice poate duce, de asemenea, la opriri de protectie. Suportul
trebuie sa aiba o frecventa de rezonanta minima de 45 Hz.

* Oboseala: suportul trebuie dimensionat pentru a corespunde duratei de functionare
preconizate si ciclurilor de sarcina ale intregului sistem.

é AVERTISMENT
* Potential de pericol de rasturnare.

* Sarcinile operationale ale bratului robot pot provoca rasturnarea
platformelor mobile, cum ar fi mesele sau robotii mobili, ducand la posibile
accidente.

* Acordati prioritate sigurantei prin implementarea unor masuri adecvate
pentru a preveni in orice moment rasturnarea platformelor mobile.

é ATENTIE
* Daca robotul este montat pe o axa externa, acceleratiile acestei axe nu
trebuie sa fie prea mari.

Puteti lasa software-ul robotului sa compenseze acceleratia axelor
externe utilizand scriptul de comanda:
set base acceleration ()

* O acceleratie mare poate face robotul sa efectueze opriri de siguranta.
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6.3. Descriere montgj

Descriere Utilizeaza patru gauri filetate M6 pentru atasarea unei scule la flansa
Flansa robotului. Suruburile M6 din clasa de rezistenta 8.8 se vor strange cu
scula 8 Nm. Pentru o repozitionare precisa a sculei, folositi un stift in gaura @6
existenta.

Casetade | Caseta de comanda poate fi agatata pe un perete sau amplasata pe
comanda podea.

Dispozitivul de invatare poate fi fixat pe perete sau pe caseta de
Dispozitiv comanda. Verificati daca cablul nu induce pericol de impiedicare. Puteti
deinvatare | cumpara suporturi suplimentare pentru montarea casetei de comanda si
a dispozitivului de invatare.

é AVERTISMENT
Montarea si operarea robotului in medii care depasesc valoarea clasificarii IP
recomandate poate duce la vatamari corporale.
* Montati robotul intr-un mediu adecvat pentru clasificarea IP. Robotul nu
trebuie utilizat in medii ce depasesc cele corespunzatoare clasificarilor IP

ale robotului (IP54), dispozitivului de invatare (IP54) si casetei de
comanda (IP44)

é AVERTISMENT
Montarea instabila poate duce la raniri.

* Asigurati-va intotdeauna ca piesele robotului sunt montate si fixate
adecvat si asigurat la pozitie.
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6.3.1. Montarea casetei de comanda

Pentru a Utilizati consola, prezentata mai jos, inclusa impreuna cu robotul pentru a monta caseta de

monta o CB comanda.

pe un perete  Montati consola pe un perete, apoi atérnati caseta de comanda pe consola utilizand
stifturile de montare.

35 289 35

&N

410

O
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©.3.2. Spatiulliberinjurul casetei de comanda

Descriere Fluxul de aer fierbinte din caseta de comanda poate duce la functionarea defectuoasa a
echipamentului. Pentru un flux de aer suficient de rece, distanta recomandata pentru
caseta de comanda este de 200 mm pe fiecare parte.

1 200 mm

Q AVERTISMENT
O caseta de comanda uda poate duce la accidente mortale.

* Asigurati-va ca atat caseta de comanda, cat si cablurile nu intra in
contact cu lichide.

* Amplasati caseta de comanda (IP44) intr-un mediu adecvat
pentru clasificarea IP.
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©.4. Spatiul de lucru si Spatiul de operare

Descriere Spatiul de lucru este zona acoperita de bratul robotului complet extins, pe orizontala si
verticala. Spatiul de operare este locatia preconizata pentru functionarea robotului.

NOTIFICARE
Nerespectarea spatiului de lucru si a spatiului de operare al robotului
poate duce la deteriorarea proprietatii.

Este important sa luati in calcul volumul cilindric de deasupra si dedesubtul bazei robotului
la alegerea locului de montare a robotului. Trebuie evitata deplasarea sculei aproape de
volumul cilindric, deoarece determina miscarea rapida a articulatiilor, chiar si atunci cand
scula se misca lent. Acest lucru poate face ca robotul sa functioneze ineficient si poate
face dificila efectuarea unei evaluari a riscurilor.

NOTIFICARE
Deplasarea sculei aproape de volumul cilindric poate determina

miscarea prea rapida a articulatiilor, ceea ce duce la pierderea
functionalitatii si deteriorarea bunurilor.

* Nu aduceti scula aproape de volumul cilindric, chiar si atunci cand
aceasta se misca lent.

Volumul cilindric este direct atat deasupra, cat si sub baza robotului. Robotul se extinde cu
1300 mm de la articulatia de baza.

Fata Inclinat
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6.4.1. Singularitate

Descriere

Limita
exterioara a
spatiului de
lucru

O singularitate este o pozitie care restrictioneaza miscarea si capacitatea de a pozitiona
robotul. Bratul robot se poate opri din miscare sau poate efectua miscari foarte bruste si
rapide cand se apropie si se departeaza de o singularitate. in timpul amplasérii robotului in
spatiul de lucru si a definirii spatiului de operare, este important sa se ia in considerare
pozitia de singularitate detaliata mai jos.

Q AVERTISMENT
Asigurati-va ca miscarea robotului in apropierea unei singularitati nu
creeaza pericole pentru nimeni din raza de actiune a bratului robot, a
atasamentului final si a piesei de prelucrat.

* Setati limite de siguranta pentru viteza si acceleratia articulatiei
cotului.

Urmatoarele cauze conduc la singularitati pentru bratul robot:
* Limita exterioara a spatiului de lucru
* Limita interioara a spatiului de lucru

* Alinierea incheieturii

Singularitatea are loc deoarece robotul nu poate ajunge suficient de departe sau ajunge in
afara zonei de lucru maxime.

De evitat: Aranjati echipamentul in jurul robotului pentru a evita ca acesta sa ajunga in
afara spatiului de lucru recomandat.
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Limita Singularitatea apare deoarece miscarile sunt direct deasupra sau direct sub baza robotului.
interioara a Acest lucru face ca multe pozitii/orientari sa fie inaccesibile.

spatiului de

lucru Pentru a evita situatiile: Programati sarcina robotului astfel incat sa nu fie necesar sa lucrati

in sau aproape de cilindrul central. De asemenea, puteti lua in considerare montarea bazei
robotului pe o suprafata orizontala pentru a roti cilindrul central de la o orientare verticala la
una orizontala, indepartandu-l potential de zonele critice ale sarcinii.

Alinierea Aceasta singularitate apare deoarece articulatia incheieturii 2 se roteste in acelasi plan cu
incheieturii articulatia umarului, cotului si incheieturii 1. Acest lucru limiteaza raza de miscare a
bratului robot, indiferent de spatiul de lucru.

Pentru a evita situatiile: Aranjati sarcina robotului astfel incat sa nu fie necesara alinierea
articulatiilor incheieturii robotului in acest mod. De asemenea, puteti decala directia sculei,
astfel incat scula sa poata fi indreptata orizontal fara alinierea problematica a incheieturii.

©.4.2. Instalarea fixa si instalarea mobila

Descriere Indiferent daca bratul robot este fix (montat pe un suport, perete sau podea) sau face
parte dintr-o instalatie mobila (axa liniara, carucior de impingere sau baza robot mobila),
acesta trebuie instalat in siguranta pentru a asigura stabilitatea in cazul tuturor tipurilor de
miscari.

Proiectarea sistemului de fixare trebuie sa asigure stabilitatea atunci cand exista miscari
ale:

* bratului robot

* bazei robotului

* atat ale bratului robotului, cat si ale bazei robotului
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6.5. Conexiunirobot: Cablu flansa de baza

Descriere Aceasta subsectiune descrie conexiunea pentru un brat robot configurat cu un conector
pentru cablul flansei de baza.

Conector Cablul de la flansa de baza stabileste conexiunea dintre bratul robot si caseta de comanda.
cablu flansd Cablul robotului interconecteaza conectorul din flansa bazei si conectorul din caseta de
de baza comanda.

Puteti bloca fiecare conector atunci cand este stabilita conexiunea robotului.

Q ATENTIE
Conectarea necorespunzatoare a robotului poate duce la pierderea
alimentarii in bratul robot.

* Nu utilizati un cablu pentru robot pentru a extinde un alt cablu
pentru robot.

NOTIFICARE
Conectarea cablului de pe flansa de baza direct la orice cutie de control
poate duce la deteriorarea echipamentului sau la pagube materiale.

* Nu conectati cablul de la flansa de baza direct la caseta de
comanda.
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0.6. Conexiunirobot: Cablu robot

Descriere Aceasta subsectiune descrie conexiunea pentru un brat robot configurat cu un Cablu
robot fix de 6 metri.

Pentru a Rotiti conectorul la dreapta pentru a fi mai usor de blocat dupa conectarea cablului.

conecta * Efectuati conectarea robotului prin conectarea bratului robot la caseta de comanda
bratul la cu cablul robotului.
caseta de

N * Conectati si blocati cablul de la robot in conectorul din partea de jos a casetei de
comanda

comanda, asa cum este ilustrat mai jos.

* Rasuciti conectorul de doua ori pentru a va asigura ca este blocat adecvat inainte de
a porni bratul robot.

é ATENTIE
Conectarea necorespunzatoare a robotului poate duce la pierderea alimentarii in
bratul robotului.

* Nu deconectati cablul robotului cand bratul este pornit.

* Nu modificati cablul original al robotului.
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6./. Conexiuni principale

Descriere Cablul de alimentare principal de la caseta de comanda are o fisa IEC standard la capat.
Conectati fisa sau cablul de alimentare specific tarii la fisa IEC.

NOTIFICARE
* |IEC 61000-6-4: Capitolul 1 domeniu de aplicare: “This part of

IEC 61000 for emission requirement applies to electrical and
electronic equipment intended for use within the environment of
existing industrial (see 3.1.12) locations.”

* IEC 61000-6-4: Capitolul 3.1.12 locatia industriala: ,Locatii
caracterizate printr-o retea de alimentare separata, deservita de
un transformator de inhalta sau medie tensiune, dedicata
alimentarii instalatiei”

Conexiuni Pentru a alimenta robotul, caseta de comanda va fi conectata la retea prin cablul de
principale alimentare furnizat. Conectorul IEC C13 de pe cablul de alimentare se conecteaza la
intrarea aparatului IEC C14 din partea inferioara a casetei de comanda.

é AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Plasarea incorecta a conexiunii la reteaua de alimentare poate duce la
raniri.
* Stecherul de alimentare pentru conexiunea la retea trebuie
amplasat in afara razei de actiune a robotului, astfel incat

alimentarea sa poata fi intrerupta fara a expune personalul la
pericole potentiale.

* Daca este implementata o protectie suplimentara, stecherul de
alimentare pentru conexiunea la retea trebuie, de asemenea,
amplasat in afara spatiului protejat, astfel incat alimentarea sa
poata fi intrerupta fara expunerea la pericole potentiale.

@ NOTIFICARE
Utilizati intotdeauna un cablu de alimentare cu un stecher specific tarii

atunci cand va conectati la caseta de comanda.
Pentru tarile cu <200 VAC, utilizati un cablu de alimentare cu o capacitate
de 15 A.
Pentru tarile cu >200 VAC, utilizati un cablu de alimentare cu o capacitate
de 10 A.
Nu folositi un adaptor.
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6. Asamblarea si fixarea

Ca parte a instalatiei electrice, furnizati urmatoarele:

* Conexiune de impamantare

* Siguranta principala

* Dispozitiv pentru curent rezidual

* Un comutator blocabil (in pozitia OPRIT )

Trebuie instalat un comutator principal pentru a opri toate echipamentele din aplicatia robot
ca o metoda facila de blocare. Specificatiile electrice sunt prezentate in tabelul de mai jos:

Parametru Min Tip Max Unit
Tensiune input 90 - 264 VAC
Siguranta externa (90-200 V) 15 - 16 A
Siguranta externa (200-264 V) 8 - 16 A
Frecventa de intrare 47 - 440 Hz
Putere standby - - <1,5 w
Putere de functionare nominala 90 250 500 w

é AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Nerespectarea oricareia dintre cele de mai jos poate duce la vatamari grave sau
deces din cauza pericolelor electrice.

Asigurati-va ca robotul este impamantat corect (conexiune electrica la
impamantare). Utilizati suruburile nefolosite cu simboluri de impamantare
din interiorul casetei de comanda pentru a crea o impamantare comuna
pentru toate echipamentele din sistem. Conductorul de impamantare

trebuie sa aiba cel putin curentul cel mai mare indicat in sistem.

Asigurati-va ca puterea de intrare la caseta de comanda este protejata cu
un dispozitiv de curent rezidual (RCD) si o siguranta corecta.

Blocati toate sursele de alimentare pentru instalarea completa a robotului

in timpul service-ului.

Asigurati-va ca alte echipamente nu vor alimenta |/O robotului atunci cand

robotul este blocat.

Asigurati-va ca toate cablurile sunt conectate corect inainte de a alimenta
caseta de comanda. Folositi intotdeauna un cablu de alimentare original

si adecvat.
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/. Prima pornire

Descriere Prima pornire este secventa initiala de actiuni pe care le puteti efectua cu robotul dupa
asamblare.
Aceasta secventa initiala necesita sa faceti urmatoarele operatii:

* Sa porniti robotul
* Introduceti numarul de serie
* Initializati bratul robot

* Opriti robotul

A\

A\

ATENTIE

Neverificarea sarcinii utile si a instalarii inainte de pornirea bratului robot poate
duce la ranirea personalului si/sau daune materiale.

* Verificati intotdeauna daca sarcina utila curenta si instalarea sunt
corecte inainte de pornirea bratului robot.

ATENTIE

Setarile incorecte ale sarcinii utile si ale instalarii impiedica functionarea
corecta a bratului robot si a casetei de comanda.

* Verificati intotdeauna daca sarcina utila si setarile de instalare sunt
corecte.

NOTIFICARE

Pornirea robotului la temperaturi mai scazute decat cele indicate poate duce la
performante mai scazute sau la opriri din cauza cresterii vascozitatii uleiului si
vaselinei.

* Pornirea robotului la temperaturi scazute poate necesita o faza de
incalzire.
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/1. Pornirea robotului

Pentru a Pornirea robotului porneste caseta de comanda si incarca afisajul de pe ecranul TP.
porni 1

botul Apasati butonul de pornire de pe dispozitivul de Thvatare pentru a porni robotul.
robotu

/.2 Introducerea numarului de serie

Pentru a Instalarea robotului pentru prima data necesita introducerea numarului de serie pe bratul
introduce robot.

numarul de Aceasta procedura este, de asemenea, necesara atunci cand reinstalati software-ul. De
serie exemplu, atunci cand instalati o actualizare de software.

1. Selectati caseta de comanda.
2. Adaugati numarul de serie, asa cum este scris pe bratul robot.

3. Atingeti OK pentru a incheia.

Incércarea ecranului de pornire poate dura cateva minute.

W
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number

Standard |

oEM AC @

) (5] (5]

@D
o
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/.3. Pornirea bratului robot

Pentru a Pornirea bratului robot decupleaza sistemul de franare, permitdndu-va sa incepeti miscarea
porni bratului robot si sa incepeti sa utilizati PolyScope X.
robotul 1. Tn partea stanga a subsolului, atingeti butonul de alimentare sau pictograma Stare

robot. Starea bratului robot este Oprit.

2. Cand se afiseaza caseta Initializare, atingeti Pornire. Starea bratului robot trece la Se
initializeaza.
Initialize

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

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

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

Power On

3. Atingeti Deblocare pentru a elibera franele.

Initialize

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

Cenfirm that the below payload is accurate before unlocking.

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

(') Power off ﬁ Unlock

Robot State
Locked

Initializarea bratului robot este acompaniata de sunete si usoare miscari pe masura ce
franele articulatiilor sunt eliberate.
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4. Starea bratului robot este acum Activ si puteti incepe sa utilizati interfata.

Initialize

Arm -

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

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

D avlog o

0.000 kg ¢® | Application Payload | 0 kg

O Power Off

Robot State
Active

5. Puteti atinge Oprire pentru a opri bratul robot.

Cand starea bratului robot se schimba de la Inactiv la Normal, datele senzorului sunt verificate in
raport cu montarea configurata a bratului robot.

Daca montarea este verificata, apasati START pentru a continua eliberarea tuturor franelor
articulatiei, pregatind bratul robot pentru functionare.

/.4. Oprirea robotului

Pentru a opri
alimentarea A AVERTISMENT
bratului robot Pornirea si/sau miscarea neasteptata poate duce la vatdmari corporale

* Opriti alimentarea bratului robotului pentru a evita o pornire
neasteptata in timpul montajului si dezasamblarii acestuia.

1. Tn partea stangé a subsolului, atingeti pictograma Stare robot pentru a opri bratul
robot.

Culoarea pictogramei se schimba din verde in alb.

2. Apasati butonul de pornire de pe dispozitivul de invatare pentru a opri caseta de
comanda.

3. Daca se afiseaza o caseta de dialog pentru oprire, atingeti Oprire.

in acest moment, puteti continua sa:
* Deconectati cablul principal / cablul de alimentare din priza de pe perete.

* Asteptati 30 de secunde pentru ca robotul sa se descarce de energia inmagazinata.
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/.5. Fila Aplicatie

Fila Aplicatie va permite sa configurati setarile ce afecteaza performantele generale ale
robotului si ale PolyScope X.

_ Program name
= B PickPlace_Final >
L ccce
oo Application cecc
oo
Application
° >
@ : < i
i J k 5 = { X }
program I
() Mounting Frames Grids Motion Profiles Application Variables e
D Rotation, Tilt Position, references Layouts Joint, Linear, Optimove Variables configuration
{
oy Variables
Operator
=)
:| O @
°
i i =
Communication Safety Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
Digital, Analog, 10s Safety Planes, I0s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo Log Messages, Joint
mits URCaps Temperatures

o0
=% -1000.00 mm/s

Figura 1.1: Ecranul aplicatiei afisand butoanele aplicatiei.

Utilizati fila Aplicatie pentru a accesa urmatoarele ecrane de configurare:
* Montarea
* Cadre
* Grile
* Atasamente finale
* Motion Profiles
* Variabilele aplicatiei
* Comunicare
* Siguranta
* Abilitati inteligente
* Sidebar
* Operator Screen

* Informatii sistem
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/.5.1. Comunicare

Descriere

oo & Communication
a8

Application

V' Robot Configurable Input

(i
Wired 10 ao o
Program
Toollo Safeguard Reset
@ v Modbus a1 e
»
+ Addsource Safequard Reset
- az Lo

Operator

as o

aa

as

as

ar

Robotbot

Configurable Output

D10

Digital Input

Digital Output

Aplicatia de comunicare va permite sa monitorizati si sa setati semnalele 10 (input-output)
in timp real de la/la caseta de comanda a robotului.

vvvvvvvvv

-1000.00 mm/s

Figura 1.2: Ecranul Comunicare afisand I/0O.

/.6. Deplasare libera

Descriere

Modul Deplasare libera permite bratului robot sa fie tras manual in pozitiile dorite

Pentru majoritatea dimensiunilor de roboti, cel mai tipic mod de a activa modul Deplasare
libera este sa apasati butonul Deplasare libera de pe dispozitivul de invatare. Mai multe
modalitati de a activa si utiliza modul Deplasare libera sunt descrise in sectiunile

urmatoare.

In modul Deplasare libera, articulatiile bratului robot se misca cu o rezistenta redusa,
deoarece franele sunt eliberate. Rezistenta creste pe masura ce bratul robot in modul
Deplasare libera se apropie de o limita sau un plan predefinit. Asta face ca tragerea

robotului Tn pozitie sa para greoaie.

A

AVERTISMENT

O miscare neasteptata poate duce la ranirea personalului.

* Verificati daca sarcina utila configurata este sarcina utila utilizata.

* Verificati daca sarcina utila corecta este bine atasata la flansa

sculei.
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Activarea
Deplasarii
libere

Dispozitiv de
fnvatare 3PE

Freedrive pe
robot

Deplasare
fnapoi

Puteti activa Freedrive in felurile urmatoare:
* Utilizati dispozitivul de Thvatare 3PE.
* Utilizati Deplasare libera de pe robot.
¢ Utilizati Actiuni I/O.

NOTIFICARE
Activarea modului Deplasare libera libera in timp ce miscati bratul

robotului poate provoca devierea acestuia, ducand la defectiuni.

* Nu activati modul Deplasare libera in timp ce impingeti sau
atingeti robotul.

Pentru a utiliza butonul 3PE TP la deplasarea libera a bratului robot:

1. Apasati rapid, eliberati, apoi apasati din nou si tineti apasat butonul 3PE in aceasta
pozitie.

Now you can pull the robot arm into a desired position, while the light-press is maintained.

Pentru a utiliza modul Deplasare libera pe robot pentru a deplasa liber bratul robot in
PolyScope:

1. In sectiunea de navigare principala, atingeti Aplicatie si apoi Siguranta.
Atingeti Deblocare si introduceti parola.

In 1/0 de siguranta, selectati Intrari.

Tn meniul derulant Functii, derulati in jos |a Input Deplasare libera activat.
Atingeti Aplicare si Aplicare si repornire pentru a reporni bratul robot.
Apasati Confirmare configuratie.

N o g s~ e DD

Miscati bratul robot dupa cum doriti.

Tn timpul initializ&rii bratului robot, se pot observa vibratii minore la eliberarea franelor. in
unele situatii, cum ar fi atunci cand robotul este aproape de o coliziune, aceste vibratii sunt
nedorite. Folositi modul Deplasare inapoi pentru a forta articulatiile specifice intr-o pozitie
dorita fara a elibera toate franele din bratul robot.
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8. Instalare

Descriere Instalarea robotului poate necesita configurarea si utilizarea semnalelor de intrare si iesire
(I/0). Aceste tipuri diferite de intrari/iesiri si utilizarile lor sunt descrise in sectiunile
urmatoare.

3.1. Avertismente si precautii electrice

Avertismente Respectati urmatoarele avertismente pentru toate grupurile de interfata, inclusiv atunci
cand proiectati si instalati o aplicatie.

ﬁ AVERTISMENT
Nerespectarea oricaruia dintre avertismentele de mai jos poate duce la vatamare
corporala grava sau deces pentru ca functiiile de siguranta pot fi anulate.

* Nu conectati niciodata semnale de siguranta la un PLC care nu este un
PLC de siguranta cu nivelul corect de siguranta. Este important sa
mentineti semnalele de interfata de siguranta separate de semnalele de
interfatd 1/0 normale.

* Toate semnalele legate de siguranta sunt construite redundant (doua
canale independente).

* Mentineti cele doua canale independente separate astfel incat o singura
avarie sa nu poata duce la pierderea functiei de siguranta.

é AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Nerespectarea oricareia dintre cele de mai jos poate duce la vatamari grave sau
deces din cauza pericolelor electrice.

* Asigurati-va ca toate echipamentele nerezistente la apa raman uscate.
Daca apa patrunde in produs, opriti si etichetati toate sursele de putere si
apoi conectati partenerul de service Universal Robots pentru asistenta.

* Utilizati doar cablurile originale, livrate odata cu robotul. Nu folositi robotul
pentru aplicatii in care cablurile sunt supuse flexiunii.

* Trebuie avut grija la instalarea cablurilor de interfata la I/O robot. Placa de
metal din partea de jos este pentru cablurile de interfata si conectori.
Indepartati placa inainte de a da gaurile. Asigurati-va ca toate resturile
metalice sunt indepartate inainte de a reinstala placa. Nu uitati sa folositi
fascicule cu dimensiuni corecte.

UR10e PolyScope X 67 Manualul utilizatorului



8. Instalare

IR
UNIVERSAL ROBOTS

ATENTIE

Semnale disturbante cu niveluri mai mari decéat cele definite in standardele IEC
specifice pot duce la comportamente neasteptate la robot. Aveti in vedere
urmatoarele:

* Robotul a fost testat in conformitate cu standardele IEC internationale
pentru EMC (compatibilitate electromagnetica). Nivelurile foarte mari de
semnal sau expunerea excesiva poate defecta permanent robotul.
Problemele EMC apar de obicei la procesele de sudura si sunt indicate de
regula de mesaje de eroare. Universal Robots nu poate fi facuta
responsabila pentru nicio paguba cauzata de probleme EMC.

* Cablurile I/0 ce merg de la caseta de comanda la alte utilaje si
echipamente de fabrica nu trebuie sa aiba peste 30m, decéat daca se fac
teste extinse.

TMPAMANTARE

Conexiunile negative sunt denumite GND si sunt conectate la ecranarea
robotului si caseta controler. Toate conexiunile GND mentionate sunt doar
pentru alimentare si semnalizare. Pentru impamantare folositi conexiunile
insurubate M6 marcate cu simboluri de impamantare din caseta de comanda.
Conductorul de impamantare trebuie sa aiba cel putin curentul cel mai mare
indicat in sistem.

CITITI MANUALUL

Anumite 1/O din interiorul casetei de comanda pot fi configurate pentru 1/0
normal sau de siguranta. Cititi si intelegeti intregul capitol Interfata electrica.
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8.2. Porturi de conectare a casetei de comanda

Descriere Partea inferioara a grupurilor de interfete /O din caseta de comanda este echipata cu
porturi de conectare externe si o siguranta fuzibila, descrise mai jos. Exista orificii cu
capac in baza dulapului casetei de comanda pentru a trece cabluri de conectare externe
catre porturi.

Porturi de Porturile pentru conexiuni externe sunt urmatoarele:

conectare * Portul dispozitivului de invatare - pentru a utiliza dispozitivul de invatare la
dispozitive controlarea sau programarea bratului robot.

externe

* Portul pentru card SD - pentru a introduce un card SD.
* Port Ethernet - pentru a permite conexiuni de tip Ethernet.

* Mini DisplayPort - pentru monitoare care utilizeaza DisplayPort. Acest port necesita
un convertor activ pentru a accepta DVI sau HDMI.

* Siguranta mini-lama - este utilizata atunci cand este conectata o sursa de alimentare
externa.

NOTIFICARE

Conectarea sau deconectarea unui dispozitiv de invatare in timp ce
caseta de comanda este alimentata poate provoca daune
echipamentelor.

* Nu conectati un dispozitiv de invatare in timp ce caseta de
comanda este pornita.

* Opriti caseta de comanda inainte de a conecta un dispozitiv de
invatare.

NOTIFICARE
Neconectarea adaptorului activ inainte de a porni caseta de comanda
poate afecta functionarea afisajului.

* Conectati adaptorul activ inainte de a porni caseta de comanda.

+ Tn unele cazuri, monitorul extern trebuie pornit inainte de Caseta
de comanda.

* Utilizati un adaptor activ care accepta revizuirea 1.2, deoarece nu
toate adaptoarele functioneaza asa cum sunt livrate.
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8.3. Ethernet

Descriere Interfata Ethernet poate fi folosita pentru urmatoarele:
* MODBUS, EtherNet/IP si PROFINET.

* Acces si control de la distanta.

Pentru a conecta cablul Ethernet prin trecerea acestuia prin gaura din baza casetei de comanda si
inserarea in portul Ethernet de pe partea inferioara a suportului.

Inlocuiti capacul de la baza casetei de comanda cu o presetupa adecvaté pentru trecerea cablului
pentru portul Ethernet.

Specificatiile electrice sunt prezentate in tabelul de mai jos:

Parametru Min i Unit
Viteza de comunicare 10 - 1000 Mb/s
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3.4. Instalarea dispozitivului de invatare 3PE

Descriere

Dispozitivul de invatare cu dispozitiv de activare cu 3 pozitii (3PE TP) este o interfata
esentiala din punct de vedere al sigurantei, conceputa pentru a imbunatati controlul
manual. Integrate direct in dispozitivul de invatare, butoanele 3PE asigura faptul ca
miscarea robotului poate fi initiata numai atunci cand operatorul mentine o prindere
controlata.

8.4.1. Instalarea componentelor hardware

Pentru a
elimina un
dispozitiv de
fnvatare

NOTIFICARE
Tnlocuirea dispozitivului de invatare poate conduce la raportarea din

partea sistemului a unei erori la pornire.

* Selectati intotdeauna configuratia adecvata pentru fiecare tip de
dispozitiv de invatare.

Pentru a elimina dispozitivul de invatare standard:

1.

Opriti alimentarea de la caseta de comanda si deconectati cablul de alimentare
principal de la sursa de alimentare.

Scoateti si aruncati cele doua cleme de plastic utilizate la fixarea cablurilor pentru
Dispozitivul de invatare.

Apasati clemele de pe ambele parti ale mufei dispozitivului de invatare, asa cum
este ilustrat in figura, apoi trageti in jos pentru a o deconecta de la portul de pe
dispozitivul de invatare.

Deschideti/slabiti complet garnitura de trecere din plastic din partea de jos a
casetei de comanda si scoateti stecherul si cablul pentru dispozitivul de invatare.

Indepartati cu grija cablul dispozitivului de invatare si dispozitivul de invatare.

| 1 | Cleme | 2 | Brida din plastic
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Pentru a
instala un
dispozitiv de
fnvatare 3PE

| 1 | Fasete pentru cabluri

1. Introduceti stecherul si cablul dispozitivului de invatare prin partea de jos a casetei
de comanda si inchideti/strangeti complet garnitura de trecere din plastic.

2. Impingeti conectorul dispozitivului de invatare in portul pentru dispozitivul de
invatare pentru a-l conecta.

3. Utilizati doua cleme de fixare noi pentru a fixa cablurile pentru Dispozitivul
de invatare.

4. Conectati cablul de alimentare principal la sursa de alimentare si porniti
alimentarea la caseta de comanda.

Cablul de la dispozitivul de invatare are o rezerva de lungime, care poate prezenta un
pericol de impiedicare daca nu este depozitat corespunzator.

* Depozitati intotdeauna corect dispozitivul de invatare si cablul pentru a evita
pericolele de impiedicare.
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8.4.2. Instalarea software-ului

Pentru a
configura
software-ul
TP 3PE

1. Din PolyScope, in meniul din stanga, apasati Aplicatie si selectati Siguranta.

oo Application
oo

Application

-
@ Mounting

» Rotation, Tilt

2

Communication

Digital, Analog, 10s.

wl

Frames

B PickPlace_Final Lz
3
B
i M
Q 4 { X } .

Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables

o CP, Position, Orientatio nt, Linear, Optir figuratio

i
Variabies
@
<«

Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

jguration and setu Sidebar configuration on, Logo,

Log Messages, Joint
empera

- v Speed
-1000.00 mm/s = 0% T+

2. Atingeti Hardware si butonul Deblocare.

Safety

~ Robot Limits
Speed Limic
Power & Force

v Joint Limits
Joint Positons
Joint Speeds

v safety 1o
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

= Pick and Place revised
o

Hardware
Select connected Teach Pendant

Teach?
3PEEnabled ¥

A\ For sfety reasons the robot will ot startfthe selection does not reflectthe connected hardre

~ v e
= -1000.00 mm/s — 0% T+

3. Introduceti parola si atingeti Confirmare. Dispozitivul de invatare este acum activat.

Atingeti Aplicare pentru a reporni sistemul. PolyScope continua sa ruleze.

Atingeti Aplicare si repornire, apoi Confirmare configuratie pentru a finaliza
instalarea software-ului pentru Dispozitivul de invatare 3PE.
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3.5. Controller /O

Descriere Interfata electrica din interiorul casetei de comanda consta din grupuri de inputuri si
outputuri I/O, care permit comunicarea si configuratiile intre bratul robot si diferite tipuri de
echipamente. Grupurile 1/0 includ:

* Digital (24V)

* Configurabil (24V)
* Analog

* Siguranta (24V)

llustratia de mai jos arata layoutul interfetei electrice din interiorul casetei de comanda.
Respectati si mentineti scopul schemei de culori, asa cum este ilustrat mai jos.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog

S l24v 12V|H| PWR{@| [24V|/H|[24V/H| OV |H| OV |H| [24V|H||24V|H| OV H| | OV H g AG |H
g EIO GND|H | [GND CIO(l||CI4 || |[COO/H||CO4|/H| (DIO(||DI4(H| DOO(H||DO4|H g Al0 |
;’w) 24V ON (M| |24V 24vV|H|[24v|H| |ov |H| oV (M| [24V|H|[24V(H| |OV (H|| OV H § AG |H
E[E1L OFF|H| [ OV Cl1|H||CI5|H| |COl{H|(CO5/H| [DI1|H||DI5|H| |DO1|/H||DO5|H < [an |
g 24V 24vV|H|[24v|H| |OV |H| OV (M| [24V|H|[24V(H| |OV (H|| OV H é AG |H
g S10 “TSlalal>]> Cl2(H||Cl6|H| |[CO2(/H||CO6|H| (DI2(H||DI6(H| [DO2(H||DO6|H g AOO|
§24v 2|5|2|2|%|3|[2av[m]|[22v|m] [ov |m]|[ov|m]| [22v|m]|[2av[m]| [ov [m][ov|m]| |2[Ac|m
&|s11 HE N NNMN C3H||C7|H| |CO3M|CO7H||D3H|D7 N DO3MN|DO7 N E AOl|H

Galben cu text rosu Semnale de siguranta dedicate

Galben cu text negru Configurabil pentru siguranta

Gri cu text negru I/O digital scop general

Verde cu text negru I/0 analogic scop general

Grupuri I/0  Instalati robotul in conformitate cu specificatiile electrice, ce sunt identice pentru toate cele
trei inputuri listate.

* 1/0O de siguranta.
* 1/O configurabil.

* 1/O pentru uz general.

NOTIFICARE
1/0O configurabile sunt I/O configurate fie ca I/O legate de siguranta, fie ca

I/0 normale. Acestea sunt terminale galbene cu text negru.

I/O digitale e pot alimenta de la o sursa interna de 24V, sau de la o sursa externa, prin
configurarea blocului de terminale inscriptionat Power. Blocul este alcatuit din patru
terminale. Cele doua superioare (PWR si GND) sunt 24V si se impamanteaza de la sursa
interna de 24V. Cele doua terminale inferioare (24V si 0V) din bloc sunt inputul de 24V pentru
alimentarea I/0. Configuratia implicita foloseste sursa de alimentare interna.
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Sursa de In acest exemplu, configuratia implicita utilizeaza sursa de alimentare interna
alimentare
implicita Power
PWR| @
GND
24v |8
ov
Sursa de Daca este necesar mai mult curent, puteti conecta o sursa externa, ca mai jos.
alimentare Siguranta este de tip Mini Blade suporta un curent nominal maxim de 10 A si o tensiune
externd nominala minima de 32 V. Siguranta trebuie sa fie marcata UL. Daca siguranta este
supraincarcata, trebuie inlocuita.
’_( Power
PWR H
GND|H
24V| B
\ ov N
Tn acest exemplu, configuratia implicita utilizeaza o sursa de alimentare externa, ce ofera
mai mult curent.
Specificatii Specificatiile electrice pentru sursa interna si externa sunt prezentate mai jos.
sursa de
alimentare Terminale Parametru Min Tip Max Unit
Sursa electrica interna de 24V
[PWR - GND] Tensiune 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Curent 0 - 2* A
Cerinte pentru intrarea 24V externa
[24V - 0V] Tensiune 20 24 29 \Y
[24V = 0OV] Curent 0 - 6 A

*3,5A pentru 500ms sau ciclu de utilizare de 33%.
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Specificatii I/O digitale sunt construite in conformitate cu IEC 61131-2. Specificatiile elctrice sunt
I/0O digitale prezentate mai jos.

Terminale Parametru Min Tip Max Unit
Outputuri digitale

[COx / DOx] Curent* 0 - 1 A
[COx / DOx] Cadere tensiune 0 - 0.5 \Y
[COx / DOx] Curent de scurgere 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Functie - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tip
Inputuri digitale

[EIx/SIx/CIx/DIx] Tensiune -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regiune OPRIT -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regiune PORNIT 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] Curent (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Functie - PNP + - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIX] IEC61131-2 - 3 - Tip

*Pentru sarcini rezistive sau inductive de maxim 1H.

8.5.1. Input si Output digital

Output scula Outputul sculei contine doua caAmpuri de output digital, cele pentru tensiunea de output si
indicatorul sursei de alimentare, precum si butonul de alimentare cu doi pini.

* Output digital (DO) - poate fi setat independent la High sau Low

* Tensiune de iesire scula - 0V, 12V si 24V, selectabile. Aceasta setare este
persistenta in cazul repornirii controlerului robotului

* Sursa de alimentare - indicator de consum de curent

* Alimentare cu doi pini - utilizat pentru a comuta intre output-urile digitale si sursa de
alimentare pentru scula. Activarea alimentarii cu doua pini dezactiveaza outputurile
digitale implicite ale sculei (DO)

Dupa selectarea unei noi configuratii de iesire, modificarile intra in vigoare. Instalarea
incarcata curent este modificata pentru a reflecta noua configuratie. Dupa ce verificati daca
outputurile pentru scula functioneaza cum trebuie, asigurati-va ca ati salvat instalarea,
pentru a preveni pierderea modificarilor.
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Input digital  Puteti utiliza blocul orizontal de inputuri digitale (DI8-DI11), ilustrat mai jos, pentru
codificarea n cuadratura Urmarire banda.

>

oV

D11

Hl DI10
| DIo
| DI8

#
NN
H
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8.5.2. Utilizarea fileil/O cablate

Descriere Utilizati ecranul cu fila I/O cablate pentru a monitoriza si a seta semnalele live I/O de
la/catre caseta de comanda.

Ecranul afiseaza starea curenta a /O, inclusiv in timpul executarii programului. Programul
se opreste daca se schimba ceva in timpul executiei. La oprirea programului, toate
semnalele de output isi pastreaza starea. Ecranul se actualizeaza la 10 Hz, asa ca un
semnal foarte rapid ar putea sa nu fie afisat corect.

oo < Communication

v Robot Config P < p Digital Input Digital Output Analog Input Analog Output

Wired 10 a0 w a4 00 1 o4 w0 blo & b4 o 000 1o D04 10 Ao oo 400ma

oo Safeguard Rese
Tool 10 pedfetl s [ 1 1 05 1o bI1 o D5 o po1 [i0)|| pos [wo] . - )

@ v Modbus a1 @B

- as 1w 02 1 06 10 DI2 i D6 o poz [o][Moe [ o or oo
+ Addsource Safeguard Reset -

A CE @3 | @7 @ D13 1 D17 o D03 10 D07 0 4 cuRRen »

as  w

110 I/0O configurabile pot fi rezervate pentru setarile speciale de siguranta definite in
configurabile Configurare 1/0. Cele care sunt rezervate vor avea numele functiei de siguranta in locul
numelui implicit sau definit de utilizator.

Input-urile configurabile ce sunt rezervate pentru setarile de siguranta nu pot fi
activate/dezactivate si vor fi afisate doar ca LED-uri.

Pentru I/O nerezervate, are urmatoarele optiuni:
* Pornire program
* Oprire program
* Intrerupere program

* Deplasare libera

I/0 digitale DI au urmatoarele optiuni:
* Pornire program
* Oprire program
* Intrerupere program

* Deplasare libera

Toate Dl-urile sunt presetate la Low.
Toate DO-urile sunt setate independent, la High sau Low.

I/0 analogice 1/O analogice pot fi setate fie la iesirea de curent [4-20mA] , fie la iesirea de tensiune [0-
10V] . Aceste setari sunt persistente in cazul repornirii controlerului robotului si sunt salvate
in instalare.
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3.5.3. Indicator de alimentare cu energie

Descriere

Indicator

Pentru a
configura
indicatorul

Indicatorul de alimentare este o lampa care se aprinde atunci cand bratul robot este pornit
sau cand existd alimentare la cablul robotului. Cand bratul robot este oprit, indicatorul de
alimentare se stinge.

Indicatorul de alimentare este conectat prin outputurile digitale. Nu este o caracteristica
de siguranta si nu utilizeaza 1/0 de siguranta.

Indicatorul de alimentare poate fi o lampa care poate functiona la 24VDC.

Configurarea indicatorului necesita o lampa si cabluri pentru outputuri.

1. Conectati indicatorul de alimentare la outputurile digitale, asa cum se arata in
imaginea de mai jos.

2. Verificati daca indicatorul de alimentare este conectat corect.
* Puteti porni bratul robot si verifica daca lampa se aprinde.

* Puteti opri bratul robot si verifica daca lampa se stinge.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov B
DOO|H |[DO4| & -
ov (M| ov|H
DOl/H||DO5|H
ov |H||ov| Nl
DO2|H ||DO6|H
ov |H||ov| N
DO3(H||DO7|
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Pentru a
configura
indicatorul

In meniul Navigare, atingeti Aplicatie.
Selectati Comunicatii.

In meniul lateral, selectati 10 prin cablu.

L nh =

Derulati pana la tipul de output dorit si atingeti pentru a selecta una dintre
urmatoarele optiuni:

* Output configurabil
* Output digital
* Output analogic
5. Selectati Presetare actiune
Puteti denumi outputul selectat

6. in meniul derulant selectati High cand alimentarea actionarii este pornita, in caz
contrar Low.

0= Program name

= ' Default program a
ccec
oo & Communication ccec
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input A
i ~  Rebot e
- cro Lo c14 Lo coo Lo co4 Lo DIO Lo DI4 Lo
S Wired 10 —
Safeguard Reset High when =
@ Tool 10 cIs Lo (] s 05 o DI1 Lo DIS 0 oogam
an o structure
*° v Modbus e 1o 01 L (06 Lo pDI2 10 DI6 o
Safequard Reset o
2 + Addsource 2 = a7z Lo 02 o 07 o DI3 Lo pI7 0] Giobal
Variables
Operator
as e COBINCY

Robot State
Active

o= Program name

Default program L7l
ccec
oo <~ Communication ccec
oo
Application .
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
EI W Robot Move
& cro Lo ci4 Lo coo Lo co4 Lo DIO Lo DI4 Lo
Ll Wired 10 =
Safeguard Reset =
@ Tool 10 < DI1 1o DI5S 10 . um
cI1 Lo coo Lo structure
® v Modbus c DI2 o DI6 1o
Safeguard Reset Name & {xr
Q =+ Add source az 0 C i DI3 Lo D17 L0 Gioba
e - . ~ Variables
Operator High when drive power is on, otherwise Low
ci3 Lo

Robot State @ Speed
Active 100% T+
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3.6. Siguranta l/O

Siguranta I/O  Aceasta sectiune descrie inputurile de siguranta dedicate (terminal galben cu text rosu) si
I/O configurabile (terminale galbene cu text negru) cand sunt configurate ca I/O de
siguranta.

Dispozitivele de siguranta si echipamentele de siguranta trebuie instalate in conformitate cu
instructiunile de siguranta si evaluarea de risc din capitolul Siguranta.

Toate I/0 de siguranta sunt in pereche (redundante), deci o defectiune la una din ele nu
provoaca pierderea functiei de siguranta. Cu toate acestea, I/0O de siguranta trebuie
pastrate ca doua ramuri separate.

Cele doua tipuri de inputuri de siguranta permanente sunt:

* Oprire de urgenta robot doar pentru echipamente de oprire de urgenta

* Oprire de siguranta pentru dispozitive de protectie

Tabel Diferenta functionala este prezentata mai jos.
Oprire de Oprire de :
P .p Oprire 3PE
urgenta siguranta
Robotul nu se mai misca Da Da Da
Executare program Pauze Pauze Pauze
Puterea de antrenare Oprit Pornit Pornit
Automat sau Automat sau
Resetare Manual
manual manual
Frecventa de utilizare Nefrecvent AL avf|ecare ciclu ALavﬂecare ciclu
pana la nefrecvent | pana la nefrecvent
Doar
Necesita reinitializarea eliberare Nu Nu
frana
Categorie Oprire (IEC 60204-1) 1 2 2
Nivel de performanta al functiei de PL4 PLd PL4

monitorizare (ISO 13849-1)

Precautiide  Utilizati I/0 configurabil pentru a seta functionalitati suplimentare de siguranta ale I/O, de ex.
siguranta iesire oprire de urgenta. Utilizati interfata PolyScope pentru a defini un set configurabil de
I/0 pentru functiile de siguranta.

é ATENTIE
Nerespectarea verificarii si testarii regulate a functiilor de siguranta poate
duce la situatii periculoase.

* Functiile de siguranta trebuie verificate inainte de punerea in
functiune a robotului.

* Functiile de siguranta trebuie testate regulat.
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Semnale Toate intrarile de siguranta configurate si permanente sunt filtrate pentru a permite

OSSD utilizarea echipamentului de siguranta OSSD cu impulsuri de durata mai scurta de 3ms.
Intrarea de siguranta este esantionata la fiecare milisecunda, iar starea intrarii este
determinata de cel mai frecvent semnal de intrare observat in ultimele 7 milisecunde.

Semnale de  Puteti configura caseta de control pentru a emite impulsuri OSSD atunci cand o iesire de

siguranta siguranta este inactiva/ridicata. Impulsurile OSSD detecteaza capacitatea casetei de

OSSD control de a activa/reduce iesirile de siguranta. Cand impulsurile OSSD sunt activate pentru

Configuratia de

siguranta
implicita

Conectarea

butoanelor de

oprire de
urgenta

o iesire, un impuls scazut de 1 ms este generat pe iesirea de siguranta o data la fiecare 32
ms. Sistemul de siguranta detecteaza cand o iesire este conectata la o sursa de alimentare
si opreste robotul.

llustratia de mai jos arata: timpul dintre impulsurile pe un canal (32 ms), lungimea impulsului
(1 ms) si timpul de la un impuls pe un canal la un impuls pe celalalt canal (18 ms)

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

SafetyA _‘u

32 ms 1 ms

SafetyB J_l U
18 ms

Activarea OSSD pentru lesirea de Siguranta

1. Tn Antet, atingeti Instalare si selectati Siguranta.
2. Sub Siguranta, selectati I/O.

3. Peecranul /0, sub Semnal de iesire, selectati caseta de validare OSSD dorita.
Trebuie sa atribuiti semnalul de iesire pentru a activa casetele de selectare OSSD.

Robotul este livrat cu o configuratie implicita, ce permite operarea fara niciun echipament
de siguranta suplimentar.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Majoritatea aplicatiilor necesitad unul sau mai multe butoane de oprire de urgenta. llustratia
de mai jos indica cum se pot conecta unul sau mai multe butoane de oprire de urgenta.
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Utilizarea in Puteti seta o functie comuna de oprire de urgenta intre robot si alte utilaje prin configurarea

comunc urmatoarelor functii I/0O prin GUI. Daca inputul de oprire de urgenta a robotului nu poate fi
opririi de folosit in scopuri comune. Daca trebuie conectati mai mult de doi roboti UR sau alte utilaje,
urgenta cu este necesar un PLC de siguranta pentru a controla semnalele de oprire de urgenta.

alte utilaje

* Pereche de inputuri configurabile: Oprire de urgenta externa.

* Pereche de outputuri configurabile: Oprire sistem.

llustratia de mai jos arata cum robotii UR utilizeazd in comun functiile de oprire de urgenta.
Tn acest exemplu I/O-urile configurate folosite sunt CI0-Cl1 si CO0-CO1.

Configurabl 1/ Configurable Outputs Configurable Inputs onflyurable Outputs

24V 240 |H| [ov |H|| ov (H . 24v |H |24V [H ov |l

clo :I 14 M| |coo||[co4 | A B cio [m|[ce [m cos[m

24V Il 24v |H| | OV ov [l : 24V 24v |l ov |l

cit |d|[cis |m| [co1|m)cos(m : ciy|m|[ci5 | m cos |l

24v |l |[24v |H| | OV ov [l 2 24v |l ov |l

ci2 |H|[cie|H||co2|l 6 |l 12//M||cie |l coe |l

24v |H|[24v |H 0\/.0‘ & |24V |H OV'

ci3 |m|[c7 [m| [cos|m]|coNm\ Zi3 [m)[c7 [m cor|[m
Oprire de Aceasta configuratie este doar pentru aplicatiile in care operatorul nu poate trece de usa si
sigurantd cu  sa oinchida in urma sa. I/0 configurabil poate fi folosit pentru a configura un buton de
repornire resetare in afara usii, pentru a reactiva miscarea robotului. Robotul isi reia miscarea
automata automat cand semnalul de siguranta este restabilit.

é AVERTISMENT
Nu folositi aceasta configuratie daca semnalul poate fi restabilit de la
interiorul perimetrului de siguranta.

Safety

N 24v (H
3 |El0 [ W~ S
5 [20v|m e // ) oW \
slenimf/ 4 A Z_H e
24v (W ?
&lsi0 vl b
E [2av [N J2 HEm C i
;E S 3 [sn [d|
In acest exemplu este prezentat un Tn acest exemplu, un covoras de siguranta este

comutator de usa, care este un dispozitiv un dispozitiv de siguranta in cazul in care
de protectie de baza; la actionarea sa, reluarea automata este adecvata. Acest
robotul este oprit atunci cand usa este exemplu este valabil si pentru un scaner de
deschisa. siguranta cu laser.
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Oprire de Daca interfata de siguranta este folosita pentru a interfata o bariera fotoelecric, este
sigurantd cu  necesara o resetare a perimetrului de siguranta. Butonul de resetare trebuie sa aiba doua
buton de canale. In acest exemplu, I/O configurat pentru resetare este CI0-Cl1.

resetare

Sy
24v M|/ / |2aviMicav M| |24V EA| OV (M| N O\, | |T7°°77T
YAl
HEDC EmLy
imm//  evmpegs | [ (oo
HEAD,
v (dl/  |avm|avm| ) L1 1| [===mmes
&[si0 i
vl 0 v mlfeevm]  \ / [ Li=mmemes
12V
3[sin q\
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8.6.1. Semnale |/O de siguranta

Descriere I/0 sunt impartite intre inputuri si outputuri, ce sunt imperecheate astfel incat fiecare
functie asigura o capabilitate PLd de Categoria 3.

= = ‘Ené Efvf‘e‘ct(;;s P

a8 & safety o @ 33

e RobotLimits Wired Inputs @

(i) i Function Signal Vere

- v Joint Limits — . o -

Joint Positions Safeguard Reset al =

@ Joint Speeds fae v a2 ;"‘:]nr:z
80 L as

v safety1/0 &

& Ui v as
’ Inputs fae v ce
L ar

Three Position

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

Figura 1.3: Ecranul PolyScope X afisand semnalele de input.

= B gnd effectors =
e
o« Safey Aoy m 3
ao
Application
i *,
Robot Limits Wired Outputs &
(i) Function signal 0ssD Mo
v Joint Limits
rogram - . o _
Joint Positions. co1 =
®
Joint Speeds ; . co2
* o3
v Safety /O -
Q Funcion . o4
outputs Shessioned cos Variabes
Operatar
Inputs Functon . 6
Unassigned @7
Planes
Hardware

Three Position

= -1000.00 mm/s

NOTIFICARE

La pornirea programelor de la o intrare I/O sau fieldbus, robotul poate
incepe miscarea din pozitia in care se afla, nu va fi necesara nicio
deplasare manuala in primul punct de trecere cu ajutorul PolyScope.
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Inputur Inputurile sunt descrise in tabelele de mai jos:
i

casetd Buton de | Efectueazé o Oprire de categoria 1 (IEC 60204-1), informand alte utilaje

de oprire de | utilizand output-ul Oprire sistem, daca acest output este definit. O oprire este
coman urgentd | initiata in orice modul conectat la iesire.

da

Oprire de | Efectueaza o Oprire Categoria 1(IEC 60204-1) prin intermediul inputului de
urgenta la caseta de comanda, informand alte utilaje utilizadnd outputul Oprire de

robot urgenta a sistemului, daca acest output este definit.

Oprire de

urgenta Efectueaza o Oprire de categoria 1 (IEC 60204-1) numai pe robot.
externa

Toate limitele de siguranta pot fi aplicate in timp ce robotul utilizeaza o
configuratie de mod Normal sau o configuratie de mod Redus.

Cand este configurat, un semnal low trimis la inputuri face ca sistemul de
siguranta sa treaca in configuratia pentru modul Redus. Bratul robot
decelereaza pentru a respecta parametrii pentru modul Redus.

Redus Sistemul de siguranta garanteaza ca robotul este in limitele modului Redus
mai putin de 0,5s dupa declansarea semnalului pe input. Daca bratul robot
continua sa incalce oricare din limitele modului Redus, este declansata o
Oprire Categoria 0. Planurile de declansare pot de asemenea provoca
trecerea la configuratia pentru modul Redus. Sistemul de siguranta trece la
configuratia pentru modul Normal in acelasi mod.
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Inputu Inputurile sunt descrise in tabelele de mai jos:

ri

caseta Atunci cand este utilizata o selectie a modului extern, acesta comuta
de Mod de intre modul Automat si modul Manual. Robotul este in modul Automat
coman functionare atunci cand intrarea este Jow si in modul Manual atunci cand intrarea
da

este high.

Resetare
salvgardare

Revine dintr-o stare Oprire de siguranta cand apare un front crescator pe
inputul de Resetare de siguranta. Cand survine o Oprire de siguranta,
acest output asigura continuarea starii de Oprire de siguranta pana la
declansarea unei resetari.

O oprire declansata de un input de siguranta. Efectueaza o Oprire de

Siguranta categoria 2 (IEC 60204-1) in toate modurile, atunci cand este declansata
de o Protectie.
Oprire . . . N
“ Efectueaza o Oprire de categoria 2 (IEC 60204-1) NUMAI in modul

automata a . . N ) N .

rotectiei Automat. Oprire de siguranta in modul Automat poate fi selectata numai
P . cand un dispozitiv de activare cu trei pozitii este configurat si instalat.
modului
Resetare
automata a Revine dintr-o stare Oprire de siguranta in modul Automat cand apare un
protectiei front crescator pe inputul de Resetare de siguranta in modul Automat.
modului

Freedrive pe
robot

Puteti configura inputul pentru Deplasare libera pentru a activa si utiliza
modul Deplasare libera fara a apasa butonul Freedrive de pe un TP
standard, sau fara a fi nevoie sa apasati si sa mentineti apasat oricare
dintre butoanele de pe 3PE TP in pozitia de apasare usoara.

Dispozitiv de
activare cu 3
pozitii

Tn modul Manual, pentru a deplasa robotul, trebuie apasat butonul
central de pozitionare de pe un dispozitiv de activare extern cu 3 pozitii si
mentinut in pozitia intermediara. Daca utilizati un dispozitiv de activare
incorporat cu 3 pozitii, butonul trebuie apasat lung in pozitia mediana
pentru a muta robotul.

A

AVERTISMENT

Cand resetarea de siguranta implicita este dezactivata, o resetare automata are

loc atunci cand protectia nu mai declanseaza o oprire.

Acest lucru se poate intdmpla daca o persoana trece prin campul de protectie.
Daca o persoana nu este detectata de dispozitivul de protectie si persoana este
expusa pericolelor, resetarea automata este interzisa de standarde.

A

* Utilizati resetarea externa pentru a asigura faptul ca resetarea se poate
face numai atunci cand o persoana nu este expusa pericolelor.

AVERTISMENT
Cand Oprire de siguranta in modul Automat este activata, oprirea de siguranta nu

este declansata in modul Manual.
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Output Toate outputurile de siguranta trec in low in cazul unei incalcari sau defectiuni a sistemului de
uri siguranta. Aceasta inseamna ca outputul Oprire sistem initiaza o oprire chiar si atunci cand nu este
casetd declansata o oprire de urgenta E-stop.
de Puteti aplica urmatoarele functii de Siguranta pentru semnale de output. Toate semnalele revin la
coman low cand starea care a declansat semnalul high s-a incheiat:
da

Semnalul este Low cand sistemul de siguranta a fost declansat intr-o
10prire stare de oprire de catre inputul Oprire de urgenta robot sau de butonul de
sistem Oprire de urgenta. Pentru a evita blocajele, daca starea Oprit de urgenta

este declansata de inputul de Oprire sistem, semnalul low nu va fi emis.
Deplasa.rea Semnalul este scazut daca robotul se misca, in caz contrar ridicat.
robotului
Robotul nu Semnalul este ridicat atunci cand robotul este oprit sau in curs de oprire

din cauza unei opriri de urgenta sau a unei opriri de siguranta. Altfel
se opreste . ) <

logica va fi redusa.

Semnalul este Low atunci cand parametrii redusi sunt activi sau daca
Redus inputul de siguranta este configurat cu un input redus si semnalul este in

prezent low. In celelalte cazuri, semnalul este high.

Neredus Acesta este inversul modului Redus, definit mai sus.

Locuints S.emnaluyl este. High 9aPé bratul robot este opritin Pozi';ja initiala de

sigura ‘ siguranta configurata. In caz contrar, semnalul este scazut. Acest mod
este adesea folosit atunci cand robotii UR sunt integrati cu roboti mobili.

Oprit din

dispozitivul Semnalul este slab atunci cand este activa o oprire din dispozitivul cu 3

de activare pozitii, in caz contrar este puternic.

cu 3 pozitii

Nu este oprit

::rs]pozitivul Semnalul este slab atunci cand nu este activa o oprire din dispozitivul cu

. 3 pozitii, in caz contrar este puternic.
de activare
cu 3 pozitii

@ NOTIFICARE

Un utilaj extern ce primeste starea Oprire de Urgenta de la robot prin outputul de
Oprire de Urgenta Sistem trebuie sa fie conform cu ISO 13850. Acest lucru este
necesar in special in configuratiile in care intrarea de oprire de urgenta a
robotului este conectata la un dispozitiv extern de oprire de urgenta. in astfel de
cazuri, outputul de Oprire sistem devine high cand se elibereaza dispozitivul
extern de Oprire de urgenta. Acest lucru implica faptul ca starea de oprire de
urgenta la utilajul extern va fi resetata fara a fi necesara nicio actiune manuala
din partea operatorului robotului. Prin urmare, pentru a respecta standardele de
siguranta, utilajele externe trebuie sa necesite actiune manuala pentru a fi
reluate.

10prire sistem a fost cunoscuta anterior ca "Oprire de urgenta sistem" pentru robotii Universal Robots.
PolyScope poate afisa ,Oprire de urgenta sistem”.

Manualul utilizatorului 90 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

I
UNIVERSAL ROBOTS

8. Instalare

UR10e PolyScope X

91

Manualul utilizatorului



(R
8. Instalare UNIVERSAL ROBOTS

8.6.2. Configurare |/O

Descriere Utilizati ecranul /0 Setup (Configurare 1/0) pentru a defini semnalele I/O si pentru a
configura actiunile cu controlul filei I/O . Tipurile de semnale I/O sunt enumerate la Intrare
si lesire.

= =] ;‘r;i"l;.fy!eéto;s L
g & Safety Apply @ EEEE
[ Robot Limits Wired Inputs <
(i o Function signal Move
- ' Joint Limits — » a0 -
Joint Positions S al =
@ Joint Speeds Functon o caz structure
» essioned as
Vv safety /0 {3

4
as Variables

poy

Operator

Outputs

C16
arz

Inputs

Planes

Hardware

Three Position

= -1000.00 mm/s

NOTIFICARE

La pornirea programelor de la o intrare 1/O sau fieldbus, robotul poate
incepe miscarea din pozitia in care se afla, nu va fi necesara nicio
deplasare manuala in primul punct de trecere cu ajutorul PolyScope.

Input-uri Catre fila aplicatie.
Mergeti la Siguranta.
Atingeti Inputuri in sectiunea Siguranta I/0.

Deblocati setarile.

a kr b=

Atribuiti o functie grupului de semnale.

Vezi semnalele de Siguranta I/0 pentru o descriere a functiei de siguranta.
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Actiuni de

disponibile Start Porneste sau reia programul curent de pe o margine in crestere
(activat doar in Control de la distanta)

Stop Opreste programul curent pe o margine in crestere

Pauza Intrerupe programul curent pe o margine in crestere

Cand inputul este high, robotul intra in modul Deplasare libera
Deplasare (similar butonului Freedrive).

libera Inputul este ignorat daca alte conditii nu permit modul Deplasare
libera.

Q AVERTISMENT
Daca robotul este oprit in timpul utilizarii actiunii de intrare Start, robotul
se deplaseaza incet la primul punct de trecere al programului inainte de a
executa programul respectiv. Daca robotul este pus in pauza in timpul
utilizarii actiunii de intrare Start, robotul se deplaseaza incet in pozitia din
care a fost pus in pauza inainte de a relua programul.

Output-uri 1. Catre fila aplicatie.

2. Mergeti la Siguranta.

3. Fila cu output-uri in sectiunea Siguranta 1/0.
4. Deblocati setarile.

5. Atribuiti o functie grupului de semnale.

Puteti activa OSSD pentru fiecare semnal de output.
Vezi semnalele de Siguranta I/0 pentru o descriere a functiei de siguranta.

Actiuni de
iesire Actiune Stare iesire Starea programului
disponibile Scazut atunci cand nu
functioneaza

Ridicat atunci cand nu
ruleaza

Ridicat in timpul
functionarii, scazutin
timpul opririi

Scazut la oprirea
neprogramata

Scazut la oprirea
neprogramata, in caz
contrar Ridicat

Scazuta Oprit sau intrerupt

Ridicata Oprit sau intrerupt

Scazuta Ruleaza,
Ridicata Oprit sau intrerupt

Scazuta Program incheiat neprogramat

Scazuta Program incheiat neprogramat
Ridicata Alergare, oprire sau pauza

Alterneaza Rularea (intrerupeti sau opriti
Impuls continuu intre ridicat si programul pentru a mentine starea
scazut de puls)
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Cauza O‘incetare neprogramata a programului poate aparea din oricare dintre motivele enumerate
inchidere mai jos:
program

* Oprire robot
* Defectiune
* Incalcare

* Exceptie privind timpul de functionare
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3.6.3. Utilizarea I/O pentru selectarea modului

Descriere Robotul poate fi configurat pentru a comuta intre modurile de functionare fara a utiliza
Dispozitivul de invatare. Acest lucru inseamna c3 utilizarea TP este interzisa atunci cand
treceti de la modul Automat la modul Manual, sau de la modul Manual la modul Automat.

Comutarea modurilor fara utilizarea dispozitivului de invatare necesita configurarea I/O de
siguranta si un dispozitiv secundar ca selector de mod.

Selectormod  Selectorul de mod poate fi un comutator cu cheie cu o amplasare electrica redundanta sau
cu semnale de la un PLC de siguranta dedicat.

Pentru a utiliza Utilizarea selectorului de mod, cum ar fi un comutator cu cheie, impiedica utilizarea TP
selectorul de pentru a comuta intre moduri.

mod 1. Conectati selectorul de mod la inputuri asa cum se arata in imaginea de mai jos.

2. Verificati daca selectorul de mod este conectat si configurat corect.

Key Switch

Configurble Inputs
24V 24V
Cclo Cla
24V 24V
Cl1l CI5
24V 24V
Cl2 Clée
24V 24V
Cl3 C17

00000000
000000
\
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Pentru a Configurarea inputurilor de siguranta pentru conexiunea secundara a dispozitivului
configura necesita deblocarea ecranului cu I/0 de siguranta.
|r3puturlltva de 1. Tn meniul de navigare principal, atingeti Aplicatie.
sigurania 2. Selectati Si a si atingeti Debl
conectate . Selectati Siguranta si atingeti Deblocare.

Cand vi se cere, introduceti parola pentru a debloca ecranul Siguranta.
Daca nu ati definit anterior o parola, utilizati parola implicita: ursafe.
La I/0O Siguranta, selectati Inputuri.

Selectati unul dintre semnalele de input atingand una dintre optiunile derulante din
Input.

5. Inlista derulants, selectati Mod operational.

Atingeti Aplicare si permiteti repornirea robotului.
Apasati Confirmare Configuratie de siguranta.

Acum puteti utiliza doar dispozitivul secundar pentru a selecta si/sau comuta intre
modurile de functionare.

Odata ce inputul este atribuit dispozitivului secundar, comutarea modurilor din TP este
dezactivata. Daca se incearca utilizarea TP pentru a comuta modurile, apare un mesaj
care confirma ca TP nu poate fi utilizat pentru a schimba modul de operare.
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8.6.4. Dispozitiv de activare cu trei pozitii

Descriere Robotul este echipat cu un dispozitiv de activare de tip Dispozitiv de invatare 3PE.
Caseta de comanda accepta urmatoarele configuratii de dispozitive de activare:

* Dispozitiv de invatare 3PE
* Dispozitiv de activare cu trei pozitii extern

* Dispozitiv de activare cu trei pozitii extern si 3PE TP

llustratia de mai jos arata cum se conecteaza un Dispozitiv de activare cu trei pozitii.

Confil;urabl Inputs

3-Position Switch

24V
CI3

24V 24v |H 1
clof| mH<u (| ;
24v Nl | [2av) B — —
cH ([ENCI5)|
24v |H|[2kv] "
Ci2 |H|(¢ge|l

] | |

| ]

(7

Nota: Cele doua canale de intrare pentru intrarea dispozitivului de activare cu trei pozitii
au o toleranta la deviatie de 1 secunda.

NOTIFICARE
Sistemul de siguranta de la robotii UR nu accepta dispozitive de activare

cu trei pozitii externe multiple.

Comutator Utilizarea unui Dispozitiv de activare cu trei pozitii necesita utilizarea unui comutator de
mod Mod operational.
operational

llustratia de mai jos prezinta un comutator de mod operational.

Confil;urabl Inputs
24V|| W | |24V
Cloj| || Cl4
24V)| | [24v
cij|H||ci5
24v| & |24V
Cl2|| M6
24V Nl | [24V
CI3 .'-@W

Operational mode Switch

|

W
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3./.1/O digital scop general

Descriere

1/0 digital
scop
general

Comunicatiile

cu celelalte

Ecranul de pornire contine setarile pentru incarcarea si pornirea automata a unui program

implicit, si pentru auto-initializarea bratului robot la pornire.

Aceasta sectiune descrie 1/0 24V de scop general (terminale gri) si I/0 configurabile
(terminale galbene cu text negru) cand nu sunt configurate ca 1/O de siguranta.

I/O de scop general poate fi folosit pentru a antrena echipamente precum releele pneumatice
direct sau pentru comunicarea cu alte sisteme PLC. Toate outputurile digitale pot fi

dezactivate automat cand executarea programului este oprita.
Tn acest mod, iesirea este intotdeauna scézutd cand programul nu ruleaza. Exemplele sunt
prezentate in urmatoarele sub-sectiuni.
Aceste exemple folosesc iesiri digitale obisnuite insa se pot folosi si iesiri configurabile daca
nu sunt configurate sa efectueze o functie de siguranta.

Tn acest exemplu se prezintd modul de controlare al
sarcinii de la un output digital, daca este conectat.

Digital Inputs

Digital Outputs /f \I 24V . 24V .

ov [m[[ov][d o DIo| M ||D14 | W
DOO/ M D04 R @ 2av|m|[2av[Hl |

ov m|[ ov
po1 m||pos{m\_ — T DI1/M||DI5| R /
ov m|[ov(m 2av|H|[2av|m)
DO2|H ||[DO6| DI2|H||DI6| M| \ VJ

ov| M| ov(im 24V|H ||24viH
DO3|(H||pOo7|H DI3/H||DI7|H

Tn acest exemplu, un buton simplu
este conectat la un output digital.

I/0 digital poate fi folosit pentru a comunica cu alte echipamente daca s-a stabilit un GND
comun (0V) si daca utilajul foloseste tehnologie PNP, vezi mai jos.

utilaje sau PLC-

uri

@

Digital Inputs

NOTIFICARE

L) e

Folositi cabluri ecranate pentru a conecta I/O digitale.
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8./.1. Control PORNIT/OPRIT de la distanta

Descriere Folositi controlul la distanta PORNIT/OPRIT pentru a porni si opri caseta de comanda

fara a folosi dispozitivul de invatare. Este folosit de obicei:

* Cand dispozitivul de invatare este inaccesibil.

* Cand sistemul PLC trebuie sa aiba control complet.

* Cand mai multi roboti trebuie porniti sau opriti simultan.

Controlla  Controlul PORNIT/OPRIT de la distanta asigura o sursa suplimentara de 12V care este tinuta

distanta activa cand caseta de comanda este oprita. Inputul PORNIT are doar scopul unei activari de
scurta durata si functioneaza in acelasi mod ca si butonul PUTERE. Inputul OPRIT poate fi
apasat cat se doreste. Folositi o caracteristica software pentru a incarca si a porni automat

programele.

Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Terminale Parametru Min Tip Max Unit
[12V - GND] Tensiune 10 12 13 \%
[12V - GND] Curent - - 100 mA
[PORNIT / OPRIT] Tensiune inactiva 0 - 0.5 \%
[PORNIT / OPRIT] Tensiune activa 5 - 12 \Y,
[PORNIT / OPRIT] Curent intrare - 1 - mA
[ON] Timp activare 200 - 600 ms

Remote /" \—I Remote /" 7‘1

12v|d I 12v(d I

GND|H B } GND|H % PP }

ON|N ON H

OFF| B\ P OFF P

buton ON la distanta.

Acest exemplu ilustreaza conectarea unui

Acest exemplu ilustreaza conectarea unui
buton OFF la distanta.

fara a salva.

salva.

é ATENTIE
Mentinerea apasata a butonului de alimentare OPRESTE caseta de comanda

* Nu apasati si tineti apasat inputul PORNIT sau butonul PORNIRE fara a

* Trebuie sa folositi intrarea OPRIT pentru controlul de la distanta al opririi,
pentru a permite casetei de comanda sa salveze fisierele deschise si sa
realizeze oprirea corect.
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3.8. /O analogic scop general

Descriere

Specificatii
electrice

Interfata 1/0 analogic este terminalul verde. Poate fi folosita pentru a seta sau masura
tensiunea (0-10V) sau curentul (4-20mA) de la si la alt echipament.
Pentru o precizie maxima, sunt recomandate urmatoarele directii.

* Folositi terminalul AG cel mai apropiat de I/O. Perechea utilizeaza un filtru de mod

comun.

* Folositi acelasi GND (0V) pentru echipament si caseta de comanda. I/0 analogic

nu este izolat galvanic de caseta de comanda.

* Folositi un cablu ecranat. Conectati ecranarea de la terminalul GND la terminalul

denumit Putere.

* Folosirea echipamentului ce functioneaza in modul curent. Semnalele curente sunt

mai putin sensibile la interferente.

In interfata grafica (GUI) puteti selecta modurile de intrare. Specificatiile elctrice sunt

prezentate mai jos.

Terminale Parametru Min Tip Max Unit
Input analogic in modul curent

[ATx - AG] Curent 4 - 20 mA
[AIx - AG] Rezistenta - 20 - ohm
[ATx - AG] Rezolutie - 12 - bit

Input analogic in modul tensiune

[AIx - AG] Tensiune 0 - 10 \Y

[AIx - AG] Rezistenta - 10 - Kohm
[ATx - AG] Rezolutie - 12 - bit

Output analogic in modul curent

[AOx - AG] Curent 4 - 20 mA
[A0x - AG] Tensiune 0 - 24 \Y,

[AOx - AG] Rezolutie - 12 - bit

Output analogic in modul tensiune

[AOx - AG] Tensiune 0 - 10 \Y

[AOx - AG] Curent -20 - 20 mA
[AOx - AG] Rezistenta - 1 - ohm
[A0x - AG] Rezolutie - 12 - bit
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Output
analogic si
Input
analogic

Acest exemplu ilustreaza controlarea unei
benzi transportoare cu un input de control

analogic al vitezei.

Acest exemplu ilustreaza conectarea unui
senzor analogic.

3.9. Modul Comanda de la distantain Prezentarea
generala a sigurantei

Descriere

Cand este activat, modul Comanda de la distanta permite dispozitivelor externe sa se
conecteze la servicii cheie, cum ar fi interfata principala.

Modul Comanda de la distanta poate fi comutat printr-un comutator dedicat din caseta
de dialog Prezentare generala a sigurantei.

1. Accesati Prezentare generala a sigurantei din ecranul principal.

2. Faceti clic pe Selectare mod.

3. Acum puteti selecta Automat si apoi Comanda de la distanta.

,Local” este activat ca setare implicita.
,De la distanta” este activ numai atunci cand aplicatia este in modul Automat.

Activare/dezactivare Safety Overview

acces

Mode Selection

Robot Limits

Joint Position

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

Select Operational mode

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

® Manual Automatic

Select Remote mode
Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote

UR10e PolyScope X
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Safety Overview
P Mode Selection
Select Operational mode
Robot Limits Stand clear of the robot when Automatic ar Remote mode is activated.
Joint Pasition Manual @ Automatic
. Select Remote mode
Joint Speed
@ Local Remote
Planes
Input
Output
Hardware
Three Position
Blocare In modul Comanda de la distant, interfata PolyScope X intr4 intr-o stare securizati, numai
securizata citire. Toate actiunile de editare si control sunt dezactivate si humai ecranul operatorului

rémane accesibil in modul numai vizualizare. n plus, o pictogram& de mod Comanda de la
distanta este afisata deasupra Sumei de verificare de siguranta pentru a indica in mod clar
ca sistemul se afla sub supraveghere de la distanta.

o)

Operator

Robot Name

e-Series UR10e

Configuration

Program name

" Default program EQ

ccec
cccc

Status

IR
Stopped UNIVERSAL ROBOTS

Status Value
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Instalare

Siguranta Daca modul de functionare al robotului este guvernat de un semnal I/O, comutarea la
controlatd de  modul Manual din I/O va readuce automat modul Comanda de la distanta ihapoi la modul
110 Local.

Aceasta caracteristica asigura un mediu sigur si structurat pentru monitorizarea de la
distanta, pastrand in acelasi timp integritatea controlului local, atunci cand este necesar.

Safety Overview

P Mode Selection

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

Switch to automatic operational made to change Remote Mode.
Planes

Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position
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9. Integrarea atasamentului final

Descriere Atasamentul final poate fi denumit si scula sau piesa de prelucrat in acest manual.

NOTIFICARE
UR furnizeaza documentatie pentru integrarea atasamentului final cu
bratul robotului.

* Consultati documentatia specifica atasamentului
final/sculei/piesei de prelucrat pentru montare si conectare.

9.1. Sarcind utila maxima

Descriere Sarcina utila nominala a bratului robotului depinde de offsetul centrului de greutate (CoQG)
al sarcinii utile, asa cum se arata mai jos. Offsetul centrului de greutate este definit ca
distanta dintre centrul flansei sculei si centrul de greutate al sarcinii utile atasate.

Bratul robot poate permite un offset lung al centrului de greutate daca sarcina utila este
plasata sub flansa sculei. De exemplu, atunci cand calculati masa sarcinii utile intr-o
aplicatie de preluare si plasare, luati in considerare atat dispozitivul de prindere, cat si
piesa de prelucrat.

Capacitatea robotului de a accelera poate fi redusa daca CoG al sarcinii utile depaseste
raza de actiune si sarcina utila a robotului. Puteti verifica raza de actiune si sarcina utila a
robotului in Specificatii tehnice.

UR10e10 kg Puteti verifica sarcina utila suportata de robotul dvs. verificand eticheta de pe bratul robot.
/12,5 kg Sarcinile utile de peste 10 kg sunt extinse orizontal, departe de articulatia cotului.
Cresterea capacitatii maxime a sarcinii utile poate face ca robotul sa se miste cu viteze
reduse si acceleratie mai mica.
Miscarea cu sarcina utila mare este realizata cu scula orientata vertical in jos, asa cum se
intdmpla adesea in aplicatiile de paletizare.
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Sarcina utila [kg]

M UR10e
[ UR10e 12.5kg

I I I I
200 400 600 800

Decalaj centru de greutate [mm]

Relatia dintre sarcina utila nominala si offsetul centrului de greutate.

Inertia Puteti configura sarcini utile cu inertie ridicata, daca sarcina utila este setata corect.
sarcinii utile Software-ul controlerului regleazd automat acceleratiile atunci cand sunt configurati urmatorii
parametri:

* Masa sarcina utila
* Centrul de greutate
* Inertia

Puteti utiliza URSim pentru a evalua acceleratiile si perioadele de ciclu ale miscarilor
robotului cu o sarcina utila specifica.
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9Q.2. Securizarea sculei

Descriere Scula sau piesa de prelucrat este montata pe flansa de iesire a sculei (ISO), la varful
robotului.

Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 T 6,20 0,20
6,50

4x 957 8
Mé-6H ¥ 8

6,20

48,75

SECTION A-A

31,50 H7

?50 0,1

©63h8

©90 0,1

Dimensiunile si sablonul pentru gaurile de pe flansa sculei. Toate cotele sunt in milimetri.

Flansa Flansa de iesire a sculei (ISO 9409-1) este locul unde scula se monteaza la varful robotului.
scula Se recomanda folosirea unei gauri radiale pentru stiftul de pozitionare in scopul evitarii
supra-strangerii, mentinand totodata precizia de pozitionare.

é ATENTIE
Suruburile M6 foarte lungi pot apasa pe fundul flansei sculei provocand scurt-
circuitarea robotului.

* Pentru montarea sculei, nu folositi suruburi mai lungi de 8 mm.

é AVERTISMENT
Strangerea necorespunzatoare a suruburilor poate provoca vatamari corporale
in cazul desprinderii flansei adaptorului si/sau a atasamentului final.

* Asigurati-va ca scula este fixata adecvat si asigurata.

* Asigurati-va ca scula este construita astfel incat sa nu genereze situatii
periculoase prin scaparea neasteptata a piesei.
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9. Integrarea atasamentului final

9.3.1/Oscula

Conector Conectorul pentru scula ilustrat mai jos asigura alimentarea si semnalele de comanda
scula pentru dispozitivele de prindere si senzorii folositi la 0 anumita scula pentru robot.
Conectorul pentru scula este o mufa mama cu opt pini si este situat langa flansa sculei de

pe Incheietura 3.

Cele opt fire din interiorul conectorului deservesc diferite functii, dupa cum sunt enumerate

in tabelul de mai jos:

Pin # Semnal Descriere
Al3/ -
1 RS485- Analogic in 3 sau RS485-
Al2/ .
6 7 2 RS485+ Analogic in 2 sau RS485+
(o] O 1 3 TOO/PWR lesiri digitale 0 sau 0V/12V/24V
50 08 4 TO1/GND lesiri digitale 1 sau Imp&dmantare
5 Tensiune 0v/12Vv/24V
0 o /2 -
a4 Inputuri digitale 0 sau Input de
6 TIO ; <
3 siguranta 0B
Inputuri digitale 1 sau Input de
7 TI ; .
siguranta OA
8 GND Impamantare
NOTIFICARE
Conectorul pentru scula trebuie strans de mana, la maxim 0,4 Nm.

UR10e PolyScope X
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Adaptor Adaptorul pentru cablu scula este accesoriul electronic care asigura compatibilitatea intre
cablu interfata I/0O a sculei si sculele pentru modelele e-Series.
scula

/®

ul || [T

@ﬁ

1 Se conecteaza la scula/efectorul final.

2 Secone

A

cteaza la robot.

AVERTISMENT

Conectarea adaptorului pentru cablului sculei la un robot sub tensiune poate

duce la raniri.

* Conectati adaptorul la sculd/efectorul final inainte de a conecta

adaptorul la robot.

* Nu alimentati robotul daca adaptorul pentru cablul sculei nu este
conectat la scula/efectorul final.

Cele opt fire din interiorul adaptorului pentru cablu scula deservesc diferite functii, dupa cum

sunt enumerate in tabelul de mai jos:
Pin # SETNE] Descriere
3 1 Al2 /RS485+ Analogic in 2 sau RS485+
4 2 AI3/ RS485- Analogic in 3 sau RS485-
2 3 T Intrari digitale 1
5 4 TIO Intrari digitale 0
1 5 Tensiune 0V/12V/24V
6 TO1/GND lesiri digitale 1 sau Impamantare
6 7 7 TOO/PWR lesiri digitale 0 sau 0V/12V/24V
8 GND Impamantare
IMPAMANTARE

|||—

Flansa sculei este conectata la GND (impamaéntare).
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9.3.1. Specificatii instalare |/O scula

Descriere

Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos. Accesati I/O scula in fila Instalare pentru a
seta sursa de alimentare interna la OV, 12V sau 24V.

Parametru Min Tip Max Unit
Tensiune de alimentare ih modul 24V 23,5 24 24,8 \%
Tensiune de alimentare ih modul 12V 11,5 12 12,5 \Y
Curent de alimentare (un singur pin)* - 1000 2000** mA
Curent de alimentare (dublu pin)* - 2000 2000** mA
Sarcina capacitiva de alimentare - - 8000*** uF

* Se recomanda insistent utilizarea unei diode de protectie pentru sarcinile inductive.

** Varf pentru max 1 secunda, ciclu de functionare max: 10%. Curentul mediu pe 10
secunde nu trebuie sa depaseasca curentul tipic.

*** Cand alimentarea cu energie electrica a sculei este activata, va exista un timp de
pornire progresiva de 400 ms, permitand conectarea unei sarcini capacitive de 8000 uF la
sursa de alimentare a sculei la pornire. Nu este permisa bransarea sarcinii capacitive la
cald.
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9 .3.2. Alimentare sculd electrica

Descriere Accesati I/0 scula in fila Instalare

POWER

o

GND (RED) — JaI

Alimentare Tn modul de alimentare cu pin dublu, curentul de iesire poate fi crescut conform listei din 1/O
electrica pin scula.
dublu 1. Din antet, atingeti Instalare.

2. Inlista din stanga, apasati General.
3. Apasati 10 scula si selectati Alimentare pe doi pini.
4

. Conectati firele Alimentare (gri) la TOO (albastru) si impadmantare (rosu) la TO1

(roz).
\
S
)

NOTIFICARE
Odata ce robotul efectueaza o oprire de urgenta, tensiunea este stabilita
la 0 pentru ambii pini de alimentare (curentul este intrerupt).

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

9.3.3. Intrari digitale scula

Descriere Ecranul de pornire contine setarile pentru incarcarea si pornirea automata a unui program
implicit, si pentru auto-initializarea bratului robot la pornire.
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9. Integrarea atasamentului final

Tabel Intrarile digitale sunt implementate ca PNP cu rezistoare la masa. Aceasta inseamna ca o
intrare flotanta va fi imntotdeauna scazuta. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Parametru Min Tip Max Unit
Tensiune input -0,5 - 26 \Y
Tensiune logica scazuta - - 2,0 V
Tensiune logica crescuta 5,5 - - \Y
Rezistenta intrare - 47k - Q

Utilizarea Acest exemplu ilustreaza conectarea unui simplu buton.

Intrarilor digitale

ale

instrumentului

POWER

oCd

UR10e PolyScope X

111

Manualul utilizatorului




R
9. Integrarea atasamentului final UNIVERSAL ROBOTS

9.3.4. lesiridigitale scula

Descriere lesirile digitale sustin trei moduri diferite:
Mod Active (activ) Inactive (Inactiv)
Sinking (NPN) Scazuta Deschidere
Sourcing (PNP) Ridicata Deschidere
Impinge / Trage Ridicata Scazuta

Accesati I/0 scula din tabul Instalare pentru a configura modul de iesire al fiecarui pin.
Specificatiile electrice sunt prezentate mai jos:

Parametru Min Tip Max Unit
Tensiune cand e deschis -0,5 - 26 \Y
Tensiune la coborare 1A - 0,08 0,09 \Y,
Curent la debitare/absorbtie 0 600 1000 mA
Curent prin GND 0 1000 3000* mA

NOTIFICARE
Odata ce robotul efectueaza o oprire de urgenta, iesirile digitale (DO0 si DO1)
sunt dezactivate (Z ridicat).

ﬁ ATENTIE
lesirile digitale din scula nu sunt limitate ca curent. Depasirea datelor specificate
poate cauza pagube permanente.

Folosirea Exemplul de mai jos ilustreaza modul de pornire siincarcare la utilizarea unei surse de

iesirilor alimentare interne de 12V sau 24V. Tensiunea de iesire la tabul I/O trebuie sa fie definita.

digitale sculd Exista tensiune intre conexiunea PUTERE si ecranare/mpamantare, chiar daca sarcina
este oprita.

Se recomanda utilizarea unei diode de protectie pentru sarcinile inductive, asa cum se arata
mai jos.
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9.3.5. Intrari analogice scula

Descriere Intrarile analogice pentru scula sunt nediferentiale si pot fi setate ca tensiune (0-10V) sau
curent (4-20mA) din tabul I/0. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Parametru Min Tip Max Unit
Tensiune de intrare in modul tensiune -0,5 - 26 Vv
Rezistenta de intrare @ intervalul 0V la 10V - 10,7 - kQ
Rezolutie - 12 - bit
Tensiune de intrare in modul curent -0,5 - 5,0 \Y
Curent de intrare in modul curent -2,5 - 25 mA
Rezistenta de intrare @ intervalul 4mA la 20mA - 182 188 Q
Rezolutie - 12 - bit
Doua exemple despre cum se folosesc intrarile analogice sunt prezentate in urmatoarele
sub-sectiuni.
Atentie
Q ATENTIE
Intrarile analogice nu sunt protejate impotriva supratensiunii in modul

curent. Supracalibrarea limitei in specificatia electrica poate produce
pagube iremediabile la intrare.

Folosirea Acest exemplu prezinta o conexiune la un senzor analogic cu o iesire nediferentiala.
intrarilor lesirea senzorului poate fi fie de curent, fie de tensiune, atata timp cat modul de intrare al
analogice acelei intrari analogice este setat la acelasi pe fila 1/0.
scul3, Nota: Puteti verifica daca un senzor cu iesire de tensiune poate actiona rezistenta interna
nediferential a instrumentului sau daca masurarea ar putea fi nevalida.
POWER
Dl
A2 | <-
=1 <
<
GND 57
Folosirea Acest exemplu prezinta o conexiune de senzor analogic cu o iesire diferentialda. Conectati
intrarilor partea de iesire negativa la GND (0V) si functioneaza in acelasi mod ca si un senzor
analogice nediferential.
SCU|5, POWER
. . 1
diferential A2 i )
= .-
<
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9.4, Setati Sarcina utila

9.4.1. Setareain siguranta a sarcinii utile active

Verificarea Tnainte de a folosi PolyScope X, verificati dac& bratul robot si caseta de comandé sunt
instalarii instalate corect.

1. Pedispozitivul de invatare, apasati butonul de oprire de urgenta.
2. Pe ecran, atingeti OK cand apare caseta Oprire de urgenta robot.

3. Pedispozitivul de invatare, apasati butonul de alimentare si lasati sistemul sa
porneasca si sa incarce PolyScope X.

Atingeti butonul Alimentare din partea sténga jos a ecranului.

Tineti apasat si rasuciti butonul de oprire de urgenta pentru a-I debloca.
In subsolul ecranului, verificati daca Starea robotului este Oprit.

lesiti din zona de actiune (spatiul de lucru) al bratului robot.

Atingeti butonul Alimentare de pe ecran.

© % N o g~

in caseta Initializare, atingeti Pornire, iar starea robotului este schimbata in
Blocat.

10. Tn caseta Sarcina utila activa, verificati masa sarcinii utile.
Puteti verifica si daca pozitia de montare este corecta, in vizualizarea 3D.

11. Atingeti cAmpul Sarcind utild activa si pe ecranul principal va aparea un camp
Editare.

12. Introduceti sarcina activa si apasati Confirmare.

13. Apasati Deblocare pentru ca bratul robot sa elibereze sistemul de franare.
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10. Configuratie de siguranta

DescriereAceasta sectiune descrie configuratia de siguranta care este posibila in fila aplicatiei.

10.1. Functiilegate de siguranta si interfete

Descriere Robotii Universal Robots sunt echipati cu o gama de functii de siguranta integrate,
precum si cu I/O de siguranta, semnale de control digitale si analogice spre sau dinspre
interfata electrica, pentru a se conecta cu alte utilaje si dispozitive de protectie
suplimentare. Fiecare functie de siguranta si /0 este construita conform EN ISO13849-1
cu Nivel de Performanta d (PLd), ce utilizeaza o arhitectura din categoria 3.

é AVERTISMENT
Utilizarea de parametri de configurare de siguranta diferiti fata de cei definiti
conform necesitatii pentru reducerea riscurilor poate duce la pericole ce nu sunt
eliminate rezonabil sau riscuri ce nu sunt reduse suficient.

* Asigurati-va ca uneltele si dispozitivele de prindere sunt conectate corect
pentru a evita pericolele cauzate de intreruperea alimentarii.

é AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Erorile programatorului si/sau ale cablajului pot determina modificarea tensiunii
dela12Vla 24V, ducand la deteriorarea echipamentului in caz de incendiu.

* Verificati utilizarea la 12 V si procedati cu prudenta.

NOTIFICARE
* Utilizarea si configuratia functiilor de siguranta si a interfetelor trebuie s&
respecte procedurile de evaluare a riscului pentru fiecare aplicatie a
robotului.

* Timpul de oprire trebuie luat in considerare ca parte a evaluarii de risc
pentru aplicatie

* Daca robotul detecteaza o avarie sau o incalcare a sistemului de
siguranta (de ex. unul dintre firele din circuitul de oprire de urgenta este
taiat sau o limita a unei functii de siguranta a fost depasita), se initiaza o
Oprire de categoria 0.

NOTIFICARE
Efectorul final nu este protejat de sistemul de siguranta UR. Functionarea
efectorului final si-sau cablului de conexiune nu este monitoriyata
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10.1.1. Functie de siguranta configurabile

Functiile de siguranta pentru robotii Universal Robots, asa cum apar in lista de mai jos,

sunt incluse in robot, insa au scopul de a proteja intregul sistem al robotului, adica robotul

cu scula/atasamentul final atasat. Functiile de siguranta robot sunt folosite pentru a

reduce riscurile sistemului robot determinate de evaluarea de risc. Poyitiile si viteyele sunt

relative la baya robotului.

Functie de .
: Descriere
siguranta
Limita pozitie Seteaza limita inferioara si superioara pentru pozitiile permise ale
articulatie articulatiilor.
Limita viteza o S . . -
. . Seteaza o limita superioara pentru viteza articulatiei.
articulatie
. Defineste planuri, in spatiu, ce limiteaza pozitia robotului. Planurile de
Planuri de . e c e o e '
. . siguranta limiteaza fie doar scula/efectorul final fie scula/efectorul final
siguranta .
si cotul.
Orientarea

instrumentului

Defineste limitele de orientare admise pentru scula.

Limita de viteza

Limiteaza viteza maxima a robotului. Viteza este limitata la cot, la
flansa sculei/efectorului final si la pozitiile sculei/efectorului final
definite de utilizator.

Limiteaza forta maxima aplicata de scula robotului/efectorul final si cot

Limita de forta | in situatiile de prindere. Forta este limitata la scula/efector final, flansa
cotului si la centrul pozitiilor sculei/efectorului final definite de utilizator.

Limita impuls Limiteaza impulsul maxim al robotului.

Limita putere Limiteaza lucrul mecanic efectuat de robot.

Limita de timp Limiteaza timpul maxim folosit de robot pentru oprire dupa initierea

de oprire unei opriri de protectie.

Limita distanta | Limiteaza distanta maxima parcursa de robot dupa initierea unei opriri

de oprire de protectie.

La efectuarea unei evaluari de risc pentru aplicatie, este necesar sa se ia in calcul
miscarea robotului dupa initierea unei opriri. Pentru a usura acest proces, pot fi folosite
functiile de siguranta Limita timp oprire si Limita distanta oprire.

Functiile de siguranta reduc dinamic viteza miscarii robotului astfel incat poate fi oprit

intotdeauna in limite. Limitele de pozitie ale articulatiilor, planurile de siguranta si limitele de

orientare a sculei/atasamentului final iau in considerare distanta de oprire preconizata,
adica miscarea robotului va incetini inainte de atingerea limitei.
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10.2. Setari

Descriere Setarile din PolyScope X pot fi accesate prin intermediul meniului hamburger din
sectiunea de navigare principala.
Puteti accesa urmatoarele sectiuni:

* Generalitati
* Parola
* Connection

* Securitate

Setari Tn setarile generale, puteti schimba limba preferaté, unitatile de m&suré etc. De
generale asemenea, puteti sa actualizati software-ul din setarile generale.

Setari parold  Tn setérile parolei, puteti gasi parolele implicite si cum s& le schimbati cu parolele preferate

si sigure.
Setéari in set&rile de conexiune, puteti seta setarile de retea, cum ar fi adresa IP, serverul DNS
conexiune etc. Tot aici sunt si setarile legate de UR Connect.
Setari de Setarile de securitate legate de SSH, permisiunile pentru parola de administrator si
securitate activarea/dezactivarea diferitelor servicii din software.

10.2.1. Parola

Descriere in setarile parolei din PolyScope X, puteti gasi trei tipuri diferite de parola.
* Mod de functionare
* Siguranta
* Admin

Este posibila setarea aceleiasi parole in toate cele trei cazuri, dar este posibila si setarea
a trei parole diferite pentru a separa accesul si optiunile.
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Parola - Administrator

Descriere

Parola implicita

Toate optiunile din sectiunea Securitate sunt protejate cu o parola de administrator.
Ecranele protejate cu parola de administrator sunt blocate de o suprapunere
transparenta, care face setarile indisponibile. Accesarea sectiunii Securitate va permite
sa configurati setarile in urmatoarele ecrane:

* Secure Shell
* Permisiuni
* Servicii
Setérile pot fi modificate numai de administratorii desemnati.

Deblocarea oricareia dintre optiunile din Securitate deblocheaza si celelalte optiuni pana
cand iesiti din meniul Setari.

Parola implicita pentru parola de administrator este: easybot

NOTIFICARE
Daca uitati parola de administrator, aceasta nu poate fi inlocuita sau

recuperata.
Va trebui sa reinstalati software-ul.
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Pentru a seta Inainte de a putea utiliza parola de administrator pentru a debloca ecranele protejate,
parola de trebuie sa schimbati parola implicita.
Administrator 1. Accesati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. La Parola, atingeti Administrator.
3. Schimbati parola curenta de administrator cu una noua.

* Daca aceasta este prima data cand accesati setarea, schimbati parola
implicita de administrator de la ,easybot” la o parola noua. Noua parola
trebuie sa contina cel putin 8 caractere.

4. Utilizati noua parola pentru a debloca meniul Setari si accesa optiunile din
sectiunea Securitate.

sssssssssssssssssssssssssssssssssss
uuuuuu

zzzzzzzzzzzzzz

recovered, if you forget or misplace it

ccccc

Pentru a Cand una dintre optiunile din Securitate este deblocat&, butonul inchidere din partea dreapt&
iesi din jos a meniului Setari se modifica. Butonul Inchidere este inlocuit cu butonul Blocare si
meniul inchidere, care indica deblocarea sectiunii Securitate.

Setari 1. Tn meniul Setari, localizati si atingeti butonul Blocare si inchidere.

Parola - Mod operational

Parola Parola implicita pentru modul de functionare: operator

implicita
NOTIFICARE
Daca uitati parola, aceasta nu poate fi inlocuita sau recuperata.

Va trebui sa reinstalati software-ul.

Trebuie sa utilizati parola implicita atunci cand schimbati parola pentru prima data.
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Schimbare Acesta este modul in care schimbati parola pentru modul operational in setarile PolyScope
parola mod X.
operational 1. Atingeti meniul hamburger din navigarea principala.

2. Atingeti Setari.

3. Atingeti Mod operational in sectiunea Parola.

4. Introduceti parola implicita, daca schimbati parola pentru prima data.

5. Adaugati parola preferata, din cel putin 8 caractere.

& settings X
Operational Mode

v Genersl

system Change password

aaaaa

[ d
nnnnnnnnnnnn (- ol
ssssss ™ ﬁ‘

ccccc

Parola - Siguranta

Parola Parola implicita pentru siguranta: ursafe

NOTIFICARE
Daca uitati parola, aceasta nu poate fi inlocuita sau recuperata.

implicita

Va trebui sa reinstalati software-ul.

Trebuie sa utilizati parola implicita atunci cand schimbati parola pentru prima data.
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Schimbare Acesta este modul in care schimbati parola de siguranta in setarile PolyScope X.
parola de 1

! Atingeti meniul hamburger din navigarea principala.
siguranta

Atingeti Setari.
Atingeti Siguranta in sectiunea Parola.

Introduceti parola implicita, daca schimbati parola pentru prima data.

o > DN

Adaugati parola preferata, din cel putin 8 caractere.

@ Settings X

v General

N %\%f

nnnnnnnn

‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

ccccc

10.2.2. Acces prin Secure Shell (SSH)

Descriere Puteti gestiona accesul de la distanta la robot utilizand protocolul Secure Shell (SSH).
Ecranul cu setarile de securitate Secure Shell permite administratorilor sa activeze sau sa
dezactiveze accesul SSH la robot.

Introduceti parola pentru a debloca setarile.

Pentru a 1. Accesati meniul Hamburger si selectati Setari.
activa/dezactiva 2. infila Securitate, apasati Secure Shell.
SSH

3.

4.

Glisati Activare acces SSH in pozitia pornit.

In extrema dreapt& a butonului de activare a accesului prin SSH, ecranul afiseaza
portul utilizat pentru comunicarea SSH.

Autentificare SSH Autentificarea se poate face cu o parola si/sau cu o cheie pre-partajata, autorizata.
Cheile de securitate pot fi adaugate atingand butonul Adaugare cheie si selectand un
fisier cu cheia de securitate. Cheile disponibile sunt listate impreuna. Utilizati
pictograma cos de gunoi pentru a elimina o cheie selectata din lista.
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10.2.3. Permisiuni

Descriere

Pentru a
accesa
Permisiuni

Permisiuni de
sistem
suplimentare

Pentru a
activa/dezactiva
permisiunile de
sistem

Pentru a preveni modificarile neautorizate ale sistemului, accesul la ecranele Retelistica,
Gestionare URCap si Actualizare PolyScope X este restrictionat in mod implicit. Puteti
modifica setarile pentru permisiuni pentru a permite accesul la aceste ecrane. Este
necesara o parola de administrator pentru a accesa sectiunea Permisiuni.

1. Accesati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. Accesati sectiunea Securitate si atingeti Permisiuni.

De asemenea, puteti bloca cateva ecrane/functionalitati importante cu parola de
administrator. In ecranul Permisiuni din sectiunea Securitate din meniul Setari, este
posibil sa specificati ce ecrane suplimentare trebuie protejate de parola de administrator
si ce ecrane sunt disponibile tuturor utilizatorilor. Urmatoarele ecrane/functionalitati pot fi
blocate optional:

* Setarile pentru retea

* Setarile pentru actualizari

* Sectiunea URCaps din Manager sistem
* UR Connect

1. Accesati sectiunea Permisiuni asa cum a fost descris anterior. Ecranele
protejate sunt listate pe ecranul Permisiuni.

2. Pentru ecranul dorit, glisati comutatorul On/Off in pozitia On pentru a-l activa.

3. Pentru a dezactiva ecranul dorit, glisati comutatorul On/Off in pozitia Off.

Ecranul se blocheaza din nou odata ce comutatorul este in pozitia Off.

10.2.4. Servicii

Descriere

Serviciile permit administratorilor sa activeze sau sa dezactiveze accesul de la distanta la
serviciile UR standard care ruleaza pe robot, cum ar fi interfetele Client
principal/secundar, PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 etc.

Utilizati ecranul Servicii pentru a restrictiona accesul de la distanta la robot, permitand
doar accesul extern la serviciile oferite de robot pe care aplicatia specifica a robotului le
utilizeaza efectiv. Pentru a oferi securitate maxima, toate serviciile sunt dezactivate in
mod implicit. Porturile de comunicatii pentru fiecare serviciu se afla in dreapta butonului
de comutare On/Off din lista de servicii.
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Activare Cand serviciul ROS2 este activat pe acest ecran, puteti specifica ID-ul de domeniu ROS
ROS2 (valorile 0-9). Dupa modificarea ID-ului de domeniu, sistemul reporneste pentru a aplica
modificarea.

10.3. Deblocarea setarilor de siguranta

Descriere Trebuie sa deblocati setarile de siguranta pentru a le modifica.

NOTIFICARE
Setarile de siguranta sunt protejate prin parola.

Parola implicita pentru siguranta: ursafe.

Deblocarea 1. Tn sectiunea principala de navigare din PolyScope X, atingeti fila Aplicatie.

s.etérilorvde 2. Pe ecranul Celula de lucru, atingeti pictograma Siguranta.

siguranta 3. Observati ca se afiseaza ecranul Limite Robot, insa setarile sunt inaccesibile.
4. Introduceti parola de siguranta si atingeti DEBLOCARE pentru a face setarile

accesibile.

5. Apasati BLOCARE sau parasiti meniul Siguranta pentru a bloca din nou toate
setarile elementelor de la Siguranta.

10.4. Setari meniu de siguranta

Descriere Limitele sistemului de siguranta sunt definite in Configuratia de siguranta. Sistemul de
siguranta primeste valorile de la cAmpurile de input si detecteaza orice depasire a acestor
valori. Controlerul robotului previne orice incalcare prin efectuarea unei opriri a robotului
sau prin reducerea vitezei.

é ATENTIE
Utilizarea parametrilor de Configurare de Siguranta diferiti fata de cei
definiti de evaluarea de risc facuta de integrator poate duce la pericole
ce nu sunt eliminate rezonabil sau riscuri ce nu sunt reduse suficient.
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10.4.1. Limite Robot

Descriere Limite robot restrictioneaza miscarile generale ale robotului.

* Modifica valorile de la limitele robotilor (Normal si Redus) si aplica pentru a vedea
modificarile aplicate in suma de verificare de siguranta.

* Valorile pentru modul Redus trebuie sa fie intotdeauna mai mici decét valorile din
modul Normal.

NOTIFICARE
Limitele de siguranta restrictioneaza fortele si miscarile la flansa sculei si
centrul celor doua pozitii pentru scula definite de utilizator
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10. Configuratie de siguranta

Limite de
viteza

oo & Safety
oo
Application
\ Robot Limits
Speed Limit
Program
Power & Force
@ V' Joint Limits
3D
Joint Positions
Operator Joint Speeds

v safety /0

Inputs

Outputs

Safe Home

Planes

1/0 Planes

Tool Position

Hardware

Program name
Default program

Speed Limit

Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not

reasonably eliminated or risks that are not sufficient reduced

Limit Normal
Tool S; 4 Tool Speed

00l Spee 1.5 m/s

Elbow Speed

Elbow Speed 15
" Momentum

omentum 25 kgrm/s

. ) Stopping Time

Stopping Time e

Stopping Distance

Stopping Distance 05m

NOTIFICARE

Restrictionarea timpului de oprire si a distantei afecteaza viteza generala a
robotului. De exemplu, daca timpul de oprire este setat la 300 ms, viteza
maxima a robotului este limitata, permitand robotului sa se opreasca in
decurs de 300 ms.

ez
357a
Apply 7 de
o
&
Move
Reduced
Program
structure
Tool Speed
0.75 m/s
{3
Elbow Speed
0.75m/s Variables
Momentum
10 kgrm/s
Stopping Time
03s
Stopping Distance
03m

Viteza
unealta

Limiteaza viteza maxima a sculei robotului.

Viteza cot

Limiteaza viteza maxima a cotului robotului.

Impuls Limiteaza impulsul maxim al robotului.

Timp de Limiteaza timpul maxim pentru oprirea robotului, de ex. cand se activeaza
oprire o oprire de urgenta.

Distanta de Limiteaza distanta maxima pe care scula robotului sau cotul o poate
oprire parcurge la oprire.

UR10e PolyScope X
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Putere si J—

Safety

Forta Satety o 5

Application

' Robot Limits Power & Force

Use of Safety C diff risk assessment can result are not risks that are not
Speed Limit sufficient reduced
Power & Force Limit Normal Reduced

Tool Force
120N

v Joi Tool Force
lolnt Limits Tool Force 0

Joint Positions.
eoon orce o & o e

Joint Speeds

Powe
200W

v safetylio Eoey

Inputs

Wrist Clamping Torque (2

Outputs

Limit Enabled

Safe Home
Limit Disabled

Planes
Tool Position
Hardware

Three Position

@ = .1000.00 mm/s ~ 0% T

NOTIFICARE
Fortele sculei si cotului pot fi depasite de cele trei articulatii ale incheieturii

daca functia de siguranta ,cuplu prindere incheietura” este dezactivata

Limiteaza forta maxima exercitata de scula robotului in situatii de
prindere.

Forta cotului | Limiteaza forta maxima pe care cotul o exercita asupra mediului.
Limiteaza forta mecanica maxima produsa de robot in mediul de lucru.

Forta uneltei

Putere R . . . o -
Aceasta limita considera sarcina utild o parte a robotului si nu a mediului.
Cuplu - L A L . I
. Limiteaza cat cuplu poate aplica incheietura pentru a impinge.
prindere e L
N ) N Activat in mod implicit.
incheietura
Modul de Atunci cand nu exista o oprire de protectie, sistemul de siguranta opereaza in modul de
siguranta siguranta asociat cu un set de limite de siguranta:
Modul de
siguranta
Normal Aceasta configuratie este activa in mod implicit.
Aceasta configuratie se activeaza atunci cand punctul central al sculei
Redus (TCP) este pozitionat dincolo de un plan de declansare a modului Redus,
sau atunci cand acesta este declansat utilizand un input configurabil.
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Limita pentru cuplul de prindere al incheieturii

Descriere

Detalii Limita
cuplului de
prindere a
incheieturii

Limita cuplului de prindere a incheieturii este o setare care activeaza sau dezactiveaza
limitarea cuplului maxim de stréangere pentru articulatiile incheieturii robotului. Limitarea
este activata in mod implicit. Aceasta functie de siguranta limiteaza cuplul care se poate
aplica pe incheietura pentru impingere.

Cand este activata, robotul limiteaza cuplul in articulatiile incheieturii pentru a preveni
prinderea ntre incheietura, sarcina utila si bratul inferior al robotului.

@ NOTIFICARE
Atunci cand setarea este activata, aceasta defineste, de asemenea, o
limita superioara care nu este evaluata in functie de siguranta pentru
ferestrele cuplului aplicate la articulatiile baza, umér si cot. In aplicatiile
de control al fortei, fortele de contact realizabile pot fi semnificativ mai
mici decat fortele specificate in functiile de siguranta Limita forta scula si
Limita forta cot.

Cand este dezactivata, robotul poate folosi o forta de impingere mai mare la articulatiile
incheieturii pentru, de ex. aplicatii cu forta controlata. Cand functia este dezactivata,
riscurile de prindere intre incheietura, sarcina utila si bratul inferior al robotului trebuie
atenuate prin alte mijloace.

NOTIFICARE

Aceasta functie de siguranta este activata in mod implicit pentru toti
robotii. in PolyScope X versiunea 10.12 si mai recenta, este posibil s&
dezactivati aceasta functie de siguranta.

UR10e PolyScope X 127 Manualul utilizatorului



10. Configuratie de siguranta

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Activare si
dezactivare
Limita cuplu
prindere
incheietura

1. Mergeti la fila Aplicatie si selectati Siguranta.

2. Sub Limite robot, apasati Putere si fortd. Deblocati, introduceti parola de siguranta

si confirmati.

3. Acum puteti selecta Limita activata sau Limita dezactivatd pentru modul Normal

sau Redus.

Safety

Power & Force

v Robot Limits

Speed Limit

Joint Speeds

Inputs virist Clamping Tor

B safery

e @

from those defined by the
Normal
1501
150
001

Limit Enabled
Limit Enabled

Limit Disabled

SIS

Reduced

Speed
— 100%

- o
== -1000.00 mm/s

4. Atingeti Aplicare pentru a aplica configuratia de siguranta si reporni sistemul de

siguranta.

5. Este afisata o caseta pop-up, unde puteti reveni sau confirma configuratia.

10.4.2. Limite articulatie

Descriere

Limite articulatie va permite sa restrictionati miscarile individuale ale articulatiei robotului

n spatiul articulatiei, de ex. pozitia rotationala si viteza rotationala a articulatiei. Limita
articulatie poate fi numita si limitare software a axei.
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10. Configuratie de siguranta

Pozitii latd cum gasiti pozitiile si vitezele articulatiilor.

comune

Joint Speeds

1. Mergeti la aplicatie.

2. Mergeti la Siguranta.

3. Selectati setarile din meniul din stanga.

Safety
Apphcation

~ Robot Limits
Speed Limit
Force Limit

~ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /o
Tnputs
OQutputs

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

PROFIsafe

' Default program

Joint Positions

Joint

Base

Elbow

Shoulder

wrist 1

Wrist2

wrist3.

Wrist Clamping Position (7)

Range

363-363°

363-363°

363-363°

363-363°

363-363°

-363-363°

Normal

Minimum

Maximum

Reduced

Minimum

363

363

363

-363

363

Maximum
o e~
Ol o
O |- 124
& | 74
O |, o
& )| s 124

-
‘ — 0% +

oo < safety
88
Aopicaton
' Robor Limits
o
- SpeedLimic
ForceLimit

&7

- Joint Limits
Joint Posions
Joint Speeds

v saferyro
Inpuss
outputs

Planes

Tool Position

Hardware

Three position

PROFIsafe

Joint Speeds
Joint

Base

Shoulder

Elbow

Wrist 1

Wrist 2

Wrist 3

=]

Program name
Pick and Place

Normal

Reduced

o

@

=) -1000.00 mmss
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10.4.3. Planuri de siguranta

Descriere Planurile de siguranta restrictioneaza spatiul de lucru al robotului, scula si cotul.

é AVERTISMENT
Definirea planurilor de siguranta limiteazad numai sferele si cotul sculei
definite, nu limita generala pentru bratul robotului.
Definirea planurilor de siguranta nu garanteaza faptul ca alte parti ale
bratului robot vor respecta acest tip de restrictie.

~ Program name
= End Effectors

o

Application Safety Planes (10f8)

Robot Limits
Plane o}
v Joint Limits

Joint Positions. + AddPlane

Joint Speeds
Properties

v Safetylio

Nar

Plane
Operato Outputs

Offsetfrom base

Inputs 0mm

Planes

000 & o

<

Hardware
Allow a tolerance of -1 mm from the plane
Three Position

Both h

@ resvicevon
@ resrcreonn

== -1000.00 mm/s ~ 100% T

Figura 1.4: Ecranul PolyScope X care afiseaza planurile de siguranta.

Configurarea Puteti configura planuri de siguranta cu proprietatile enumerate mai jos:
unui plan de

i * Nume. Acesta este numele utilizat pentru a identifica planul de siguranta.
siguranta

* Decalaj fata de baza. Aceasta este inaltimea planului fata de baza, masurata in
directia VY.

+ Tnclinare. Aceasta este inclinarea planului, masurata de la cablul de alimentare.

* Rotatie. Aceasta este rotatia planului, masurata in sensul acelor de ceasornic.

Puteti configura fiecare plan cu restrictiile enumerate mai jos:

* Normal. Cand sistemul de siguranta este in modul Normal, un plan normal este
activ si actioneaza ca o limita stricta a pozitiei.

* Redus. Cand sistemul de siguranta este in modul Redus, un plan de mod redus
este activ si actioneaza ca o limita stricta a pozitiei.

* Ambele. Cand sistemul de siguranta este fie in modul normal, fie in modul redus,
un plan de mod normal si redus este activ si actioneaza ca o limita stricta a
pozitiei.

* Declansare mod Redus. Planul de siguranta face ca sistemul de siguranta sa
treaca in modul Redus daca instrumentul robotului sau cotul sunt pozitionate
dincolo de acesta.
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Restrictionarea Caracteristica este activata ih mod implicit.
articulatiei Puteti utiliza Restrictionare cot pentru a preveni articulatia umarului robotului sa treaca
cotului prin vreunul din planurile definite.

Dezactivati Restrictionati cotul pentru ca cotul sa treaca prin planuri.

Restrictie Restrictionarea flansei sculei impiedica flansa sculei si unealta atasata sa traverseze un

flansa scula plan de siguranta. Cand restrictionati flansa sculei, zona nerestrictionata este zona din
interiorul planului de siguranta, unde flansa sculei poate opera normal.
Flansa sculei nu poate traversa zona restrictionata, in afara planului de siguranta.
Eliminarea restrictiei permite flansei sculei sa treaca dincolo de planul de siguranta, catre
zona restrictionata, in timp ce scula atasata raméne in interiorul planului de siguranta.
Puteti elimina restrictia pentru flansa sculei atunci cand lucrati cu un offset pentru o scula de
mari dimensiuni. Acest lucru va permite o distanta suplimentara pentru deplasarea sculei.
Restrictionarea pentru flansa sculei necesita crearea unei caracteristici a planului.
Caracteristica planului este utilizata pentru a configura un plan de siguranta ulterior in
setarile de siguranta.

10.4.4. Restrictii pentru pozitia sculei

Descriere Ecranul Pozitia sculei le ofera utilizatorilor o restrictionare mai controlata a sculelor si/sau
accesoriilor de la capatul bratului robotic, lasandu-va sa definiti pozitiile sculelor cu o raza
care va interactiona cu planurile de siguranta fie prin detectarea coliziunii cu Pozitia sculei
si plan, fie prin activarea modului redus la accesarea planului de catre scula.

Detalii Pozitia sculei are doua beneficii esentiale:

* Sustine doua configuratii personalizate pentru a specifica unde sa reactioneze cu
planurile de siguranta.

* Vizualizeaza pozitiile sculelor sub forma unui model 3D.

NOTIFICARE
Puteti defini, configura si gestiona pana la doua pozitii de scule.

Scule Pentru instrumentele definite de utilizator, utilizatorul poate modifica:

definite de * Raza pentru a schimba raza sferei sculei. Raza este luata in considerare atunci cand

utilizator se utilizeaza planuri de siguranta.

* Pozitiile X, Y, Z pentru a schimba pozitia sculei fata de flansa sculei robotului. Pozitia
este analizata pentru functiile de siguranta din punct de vedere al vitezei scule, fortei
sculei, distantei de oprire si planurilor de siguranta.
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Pentru a 1.

accesa
pozitia
sculei

Navigati la aplicatia de siguranta.

2. Atingeti Pozitia sculei din panoul din stanga. in partea dreapta sus a ecranului

principal, atingeti Deblocare pentru a activa adaugarea de scule. Introduceti parola de

siguranta si atingeti Confirmare.

oo & safety
oo
Application V' Robot Limits
Tool Positions (00f2)
o Speed Limit
v
Program Force Limit Ll
v Joint Limits
@ Add Tool
» Joint Positions
@ — Properties
Operator v safetylo
Inputs
outputs
Planes
Tool Position
Hardware

Three Position

PROFisafe

Robot State
Active

=]

Move_MotionProfile

e
Apply 33

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

3. In coloana Pozitii scule din panoul central, atingeti + Ad3ugare scula. Scula

4.

adaugata, Scula_1, apare in arborele flansei sculei.

Atingeti cele trei puncte verticale aferente sculei adaugate pentru a o redenumi intr-
un mod mai usor de identificat. Puteti, de asemenea, sa o stergeti.

Safety

' Robot Limits

W

ove_MotionProfile

ool Positions (10f2)
Speed Limit

v Tool Flange
Force Limit o

Joint Limits Tool 1

<

Joint Positons. + AddTool

Rename

Delete

Joint Speeds
Properties
v safety o
Inputs om
outputs
> om
Planes
» om
Tool Position
Hardware om

Three Position

PROFIsafe

NIRRT IR

o

= o _ Speed
= 1000.00mm/s 0% T
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5. in coloana Proprietati de pe panoul central, puteti gasi patru cAmpuri editabile pentru
raza si pozitiile x, y si z. Atingeti cAmpurile pentru a modifica raza si coordonatele x
.Y, 21n functie de nevoi. Sfera din panoul din dreapta se actualizeaza in timp real in
modelul 3D pentru a contribui la plasarea exacta.

6. Atingeti Aplicare din partea din dreapta sus a ecranului principal.

s Programname
Move_MotionProfile

' Robot Limits

Tool Positions (10f2)
Speed Limit

v
Force Limit Tool Flange

\ Joint Limits Tool 1

Joint Positons + AddTool

Joint Speeds

Properties
v safetylio

N

Inputs 90
outputs
P on
Panes

o
Tool Position

SIREIEEY

Hardware om

Three Position

PROFsafe

- o Speed
= 1000.00 mm/s ~ 1w00% T

7. Robotul va interactiona acum cu planurile de siguranta atunci cand sferele pentru
pozitia sculei intra in contact cu acestea.

10.4.5. Hardware

Descriere Sectiunea Hardware permite utilizatorilor sa selecteze tipul de dispozitiv de invatare (TP)
conectat la robotul lor. Optiunile disponibile sunt:

* 3PE activat. Dispozitiv de invatare cu dispozitiv de activare cu 3 pozitii (3PE TP)

* Niciunul. Aceasta permite ca robotul sa fie alimentat in siguranta fara a avea
conectat un dispozitiv de invatare la caseta de comanda.

NOTIFICARE
Din motive de siguranta, robotul nu va porni daca selectia nu reflecta

hardware-ul conectat.
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Scopul
optiunii
Niciunul

Ofera utilizatorilor trei avantaje principale:

Optiunea Niciunul accepta configurari in cazul in care un dispozitiv de invatare nu este
obligatoriu sau fizic prezent, facilitarea unor implementari mai rationalizate si mai flexibile, in
special in medii automatizate sau controlate de la distanta.

* Suporta configuratii fara cap in cazul in care nu este utilizat niciun dispozitiv de
invatare.

* Simplifica cerintele hardware pentru configurari minimale.

+ Tmbunatateste flexibilitatea la pornire prin eliminarea dependentei de prezenta
dispozitivului de invatare.

Pentru a 1.
accesa 2
optiunea

Niciunul 3

Application

Safety

Robot Linits

V  Joint Limits
Joint Positions
Joint speeds

v safety /O
ouputs
Inputs

Planes

Hardware

Three Position

Program name
Pick and Place final

Hardware
Select connected Teach Pendant

(‘Teach Pendar ~
None

3PE Enabled }the oot wil no star i th selection does o eflec th connected hardviare
None

—

Apasati Hardware pe panoul din stdnga de pe ecranul Siguranta al aplicatiei.

Deblocati ecranul principal in partea de sus dreapta, introduceti parola de siguranta si
Confirmati.

Pe panoul central, atingeti campul Dispozitiv de invatare si alegeti Niciunul.

1

Atingeti Aplicare de langa butonul Blocare de pe ecranul principal.

Atingeti Aplicati si reporniti in mesajul pop-up Aplicati configuratia de siguranta.

Apare un ecran pop-up de confirmare a configuratiei de siguranta aplicate si puteti fie
sa atingeti Revenire, fie sa Confirmati configuratia.

Robot Limits

Joint Position

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Confirmation of Applied Safety Configuration

Momentum

Y

Stopping Time

Stopping Distance

Tool Speed

Tool Force

Elbow Speed

Elbow Force

10kgmis

0.75mis

120N

0.75mis

120N

Revert Confirm Configuration
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10.4.6. Three Position

Descriere Manual high speed allows both tool speed and elbow speed to temporarily exceed 250
mm/s. It is only available when your robot is on manual mode and a three-position
enabling device is configured.

If there is no interaction with the three-position enabling device in five minutes, increased
values will be reset to 250 mm/s.

To access On the left panel, tap Three Position.
Three Tap Unlock on the upper right side of the main screen.
Position

Introduceti parola de siguranta si atingeti Confirmare.

On the central panel, slide on the button to Allow manual high speed.

o~ o nh =

Tap Apply on the upper right side of the main screen.

10.4.7. PROFlsafe

Descriere Protocolul de retea PROFIsafe (implementat de la versiunea 2.6.1) permite robotului sa
comunice cu un PLC de siguranta conform cerintelor ISO 13849, Cat 3 PLd. Robotul
transmite informatii despre starea de siguranta catre un PLC de siguranta, apoi primeste
informatii pentru a trece in modul redus sau pentru a declansa o functie legata de
siguranta, cum ar fi o oprire de urgenta.

Interfata PROFIsafe ofera o alternativa sigura, bazata pe retea, la conectarea firelor la
pinii IO de siguranta ai cutiei de comanda a robotului.

PROFIsafe este disponibil sub forma de software cu licenta. Trebuie achizitionata o
licenta de la un distribuitor autorizat, care este activata apoi din Managerul de licente din
PolyScope X pentru ca functia sa fie disponibila.

Contactati un reprezentant de vanzari pentru a achizitiona o licenta.
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lesire PLC Un mesaj de control pe care PLC de siguranta il trimite robotului contine informatiile
de siguranta prezentate in urmatorul tabel.

Semnal Descriere

+ 0: Aplica oprirea de urgenta de la sistem
Oprire electronica prin sistem
* 1: Anuleaza oprirea de urgenta de la sistem.

+ 0: Aplica oprirea de protectie.

+ 1: Stare normala de functionare.
Oprire de siguranta

Nota: Consultati si descrierea semnalului ,Resetare oprire de

protectie”.

Reseteaza starea de oprire de protectie, facand tranzitia de la 0
Resetati opritorul de siguranta la 1, atunci cand semnalul pentru ,,oprire de protectie” este setat

dejala .

« 0: Aplica oprirea de protectie daca robotul opereaza in
modul Automat.

< 1: Stare normala de functionare.

Oprirea automata de siguranta trebuie utilizatd numai atunci
Oprire automata de siguranta cand este configurat un dispozitiv de activare cu 3 pozitii (3PE).
Daca nu este configurat niciun dispozitiv 3PE, oprirea automata
de siguranta actioneaza ca o intrare normala de oprire de
siguranta.

Nota: Consultati si descrierea semnalului ,Resetare automata

oprire de protectie”.

Reseteaza starea de oprire de protectie, facand tranzitia de la 0
Resetare oprire automata protectie la 1, atunci cand semnalul pentru ,oprire de protectie automata”

este setatdejala 1.

+ 0:Activeaza limitele de siguranta pentru modul Redus.

* 1:Activeaza limitele de siguranta pentru ,modul
Normal”.

Redus Sistemul de siguranta garanteaza ca robotul este in limitele

modului Redus mai putin de 0,5s dupa activarea semnalului pe
input. Daca bratul robot continua sa incalce oricare din limitele

modului Redus, este declansata o Oprire Categoria 0.

+ 0: Activeaza modul de operare manual.

* 1: Activeaza modul automat de functionare.

Mod de functionare Daca configuratia de siguranta ,Selectarea modului operational

prin PROFIsafe” este dezactivata, acest camp va fi omis din

mesajul de control PROFIsafe.
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Intrare PLC  Un mesaj de stare pe care robotul il trimite catre PLC de siguranta contine informatiile
de prezentate in urmatorul tabel.

siguranta

« 0: Robotul efectueaza, sau a finalizat, o oprire de
siguranta de categorie 0; o oprire brusca prin taierea

Opreste-te, pisica. 0 imediata a alimentarii de la brat si motoare.

« 1: Stare normala de functionare.

* 0: Robotul efectueaza, sau a finalizat, o oprire de

siguranta de categorie 1; o oprire controlata, dupa care
Opreste-te, pisica. 1 motoarele sunt lasate intr-o stare de oprire cu franele
cuplate.

« 1: Stare normala de functionare.

* 0: Robotul efectueaza, sau a finalizat, o oprire de
siguranta de categorie 2; o oprire controlata, dupa care

Opreste-te, pisica. 2 motoarele sunt lasate intr-o stare cu alimentarea pornita.

« 1: Stare normala de functionare.

« 0: Robotul este oprit, deoarece sistemul de siguranta nu
Tncalcare a respectat limitele de siguranta active definite.

* 1: Stare normala de functionare.

« 0: Robotul este oprit din cauza unei erori exceptionale

neasteptate in sistemul de siguranta.
Defectiune
* 1: Robotul nuintdmpina o eroare exceptionala

neasteptata in sistemul de siguranta.

« 0: Robotul este oprit datorita uneia dintre urmatoarele
cauze:

* Un PLC de siguranta conectat prin PROFIsafe
aimpus o oprire de urgenta la nivel de sistem.

¢ Un modul IMMI conectat la caseta de comanda

L aimpus o oprire de urgenta la nivel de sistem.
E-stop prin sistem

* O unitate conectata la inputul configurabil de
oprire de urgenta a sistemului al casetei de
comanda a impus o oprire de urgenta la nivel
de sistem.

* 1:Robotul nu este in oprirea de urgenta initiata de
sistem.

« 0: Robotul este oprit din cauza uneia dintre urmatoarele
conditii:
* Butonul e-stop al pandantivului de invatare
este apasat.

Oprire electronica cu ajutorul robotului +  Se apas un buton e-stop conectat la intrarea
de siguranta neconfigurabila a cutiei de
comanda a robotului.

* 1:Robotul nu este intr-o oprire de urgenta initiata de
robot.
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Semnal Descriere

« 0: Robotul este oprit din cauza uneia dintre urmatoarele
conditii:

* Un PLC de siguranta conectat prin PROFIsafe
a confirmat oprirea de siguranta.

* O unitate conectata la inputul neconfigurabil de
oprire de protectie al casetei de comanda a
impus o oprire de protectie.

Oprire de siguranta . . . . .
* O unitate conectata la opritorul de siguranta

configurabil al cutiei de comanda a confirmat
opritorul de siguranta.

« 1: Robotul nu este oprit in urma unei opriri de protectie.

Nota: Consultati si descrierea semnalului ,Resetare oprire de
protectie”. PROFIsafe impune utilizarea functiei de resetare a

protectiei.

0: Robotul este oprit deoarece functioneaza in modul Automat si

din cauza uneia dintre urmatoarele conditii:

* Un PLC de siguranta conectat prin PROFIsafe a afirmat
oprirea automata de siguranta.

< O unitate conectata la o intrare de siguranta
Oprire automata de siguranta configurabild automat pentru oprirea de siguranta a
cutiei de control a afirmat oprirea de siguranta automata.

1: Robotul nu este oprit din cauza opririi automate de protectie.
Nota: Consultati si descrierea semnalului ,Resetare automata
oprire de protectie”. PROFIsafe impune utilizarea functiei de

resetare a protectiei.

« 0: Robotul este oprit deoarece functioneaza in modul
Manual si din cauza uneia dintre urmatoarele conditii:

* Oricare comutator 3PE este apasat in pozitia
de mijloc, iar inputul Deplasare libera este

Oprire 3PE activ.

* Nu toate comutatoarele de pe dispozitivele

3PE sunt apasate in pozitia de mijloc.

* 1: Robotul nu este oprit din cauza unui dispozitiv de
activare cu 3 pozitii.

O indicatie a modului de functionare activ al robotului.
« 0: Dezactivat

Mod de functionare

* 1:Automat

e 2:Manual

« 0: Limitele de siguranta pentru modul Redus sunt active.

Redus + 1: Limitele de siguranta pentru modul Normal sunt

active.
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Semnal Descriere

Setul activ de limite de siguranta.
* 0:Normal

Setare limita activa

* 1:Redus

* 2:Recuperare

» 0: Robotul se misca. Daca oricare dintre articulatii se misca cu o
viteza de 0,02 rad/s sau mai mare, robotul este considerat in

Robot in miscare miscare.

* 1: Robotul este stationar.

» 0: Robotul este retras (nu se misca) si in pozitia definita ca Pozitie
initiala de siguranta.

Pozitie sigura acasa

» 1: Robotul nu este retras sau nu este in pozitia definita ca Pozitie

initiala de siguranta.
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Configurarea
PROFIsafe

1.
2.

4.

5.

In ecranul aplicatiei Siguranta, atingeti PROFIsafe de pe panoul din stanga.

Atingeti Deblocare din ecranul principal din dreapta sus pentru a activa
PROFIsafe. Introduceti parola de siguranta si atingeti Confirmare.

. Program name
" Default program

ccec
Application
Robot Limits PROFISafe
Mo
v Joint Limits Configure your PROFIsafe settings to ensure secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds o Enable PROFIsafe
rogram
) ructu
» Joint Positions
Source Address
v safetyl/0 0 &
Operat e
perator Inputs Destination Add variab
128 o

Outputs
Control Operational Mode
Planes

Hardware
Three Position

PROFISafe

Speed
— 10% *

Panoul din dreapta afiseaza doua campuri si doua butoane pentru configurarea
PROFIsafe:

* Butonul Activare PROFIsafe
* Campul Adresa sursa
* Campul Adresa de destinatie
* Control mod operational
Glisati spre dreapta butonul Activare PROFIsafe.

Atingeti cAmpurile Adresa sursa si Adresa de destinatie pentru a specifica
adresele de utilizat de catre robot si PLC-ul de siguranta pentru a se identifica
reciproc.

Atingand Control mod operational, puteti avea optiunea de a activa PLC-ul
PROFIsafe pentru a controla modul operational al robotului.
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NOTIFICARE

Pentru a configura si utiliza PROFIsafe, dispozitivul Profinet trebuie
activat in meniul de setari pentru serviciile de securitate.

2 Enable PROFINET in Settings / Security / Services
PROFINET has to be enabled

Pentru detalii si locatia interfetei, consultati sectiunea Profinet.

& Settings X
~  General Services
System Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
Update Primary Client interface Ports: 30001, 300

' Password

Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Operational Mode
Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Safety
Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Admin
“/ Connection Interpreter Mode Socket Port: 30020
Network Modbus TCP Server Port: 502
UR Connect ST
Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
v Security
o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Secure shell
ROSZ | Ports: 7400-7649
Permissions -
Services

Lock and Close

10.4.8. Locuinta sigura

Descriere Acasa in siguranta este o caracteristica PolyScope X care permite utilizatorilor sa
defineasca un output legat de siguranta care se activeaza atunci cand robotul ajunge in
pozitia de acasa configurata. Utilizatorul alege Acasa din meniul derulant al pozitiilor
disponibile pentru abilitati inteligente, care pot fi atribuite ca referinta pentru pozitia Acasa
in siguranta.

UR10e PolyScope X 141 Manualul utilizatorului


../../../../../../../../Content/prod-usr-man/software/PolyScopeX/polyx-comm/polyx-profinet.htm

10. Configuratie de siguranta

I
UNIVERSAL ROBOTS

Accesarea 1.
optiunii Acasa
in siguranta

Acasa in siguranta.

oo || < satery
88

pplication)

~ Robot Limits

Speed Limit
Program P

®

»

Force Limit

v Joint Limits
Joint Positions.
Joint Speeds

v Sifetylio
Inputs
ouputs

Planes

Tool osition

Hardware

Three Position

B

Safety

Safe Home

The por
After output function in Safety 1/0.

y
i robot to the Safe

Safe Home Position is not configured

Atingeti fila Aplicatie si alegeti Aplicatie de siguranta. in panoul din stanga, alegeti

cc
Apply 23

- v speed
= 100000 mm/s = 0% T

2. Pentru a configura pozitia robotului, mergeti la Aplicatie pentru competente
inteligente si alegeti Acasa.

3. Apasati butonul Editare postura si apare vizualizarea 3D a bratului robot.

oo < Smart skills
oo

Duplicate an existing Smart Skillas the base.

for your custom one, or create new from

(i} scrateh.

+ Create smart il

@ Hignto tane

e
R 210 Newes s
'Q Center
Fresiie

Move Into Contact
Retract

Vv Deactivated
Putinto Box

Custom

B Gatety

Home
Define a pose that the robot can be easlly moved into during program setup

When this pose is defined, the Smart kil button will move the robot to this pose,

Joint Positions

B Shoulde E
o -90° o
90 o o

> 1o Speed
= -1000.00 mm/s = 0% t+
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Deplasati robotul in pozitia dorita folosind butoanele Miscare, Articulatii, TCP.

Apasati lung butonul Mutare aici pana cand imaginea previzualizata este
pozitionata pe noua configuratie.

6. Atingeti Salvare pentru a finaliza configuratia.

S | Y Q
X EditPose rrevew @) Move Joints P Smart skills
RelatveTo  Joints
TP Offset se
Aopi Name: Toolfsnge
oo Base
o -
Y:00mm 000 ¢ - +
Z:00mm -
Rx:0.00° Shoulder
Rv:000° - ;
Rz000¢ 5 5000 o - +
23167
Payload . aon
0000kg as M
nne , _
Center of ) low & +
Gravity Shoulder
X:0.0mm -159.25° Wrist 1
¥:0.0mm Elbow d
200mm e ) |00 & +
Wrist 1 Wrist 2
27830 =
Wrist 2 ~ 0.00 0 - +
10577
wrist 3
wrist 3 =
geog 000 o - +

@ et

2 Max
== -1000.00 mm/s

7. Mergetiinapoi la Acasa in siguranta in Aplicatia de siguranta si introduceti parola de
siguranta.

8. Tn campul Abilitate inteligenta activat, selectati Acasa, iar pozitia configurata a
robotului apare in ecranul principal.

9. Atingeti Aplicare si alegeti Aplicare si repornire. Apoi atingeti Confirmati
configuratia.

7 safety
- @
appic
' Robot Limits. Safe Home
’
use mustbe config
speeauime Ater . you in Safety 1/0.
Use the Safe Home node inyour program to move the robot to the Safe Home positon
Force Limit
Smarcs .
~ o
V' Joint Limits Home o jif
Joint Positons. Home
217.85
e Joint Speeds
Shoulder
v safetylio N s
Inputs o
28154°
Outpurs P
Safe Home. ~ p S e
Planes Wist2
91.57°
Tool Posion
Hardware o9

Three Position

o~ o
== -1000.00 mm/s
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NOTIFICARE

Daca pozitia pentru abilitatea inteligenta este selectata ca referinta pentru
pozitia Acasa in siguranta:

* O caseta cu mesaje statice este afisata in pozitia in cauza pe

pagina cu abilitatea inteligenta.

* O abilitate inteligenta configurata ca Acasa in siguranta nu poate fi
redenumita, editata, sau stearsa, cu exceptia cazului in care
utilizatorul sterge sau anuleaza pozitia pentru Acasa in siguranta

pe ecranul de siguranta pentru aceasta.

10. Tn ecranul ,Abilitati inteligente”, pozitia pentru Acasa poate fi duplicata si editata.
Toate abilitatile inteligente nou create sunt, de asemenea, disponibile pentru a fi
configurate ca Acasa in siguranta.

< Smart skills

oo
oo
Application
Duplicate an existing Smart kil as the base
=] for your custom one, or create new from
scratch.

Program
+ Create smartskil

@ Hignto iane

»
AlignZ to Nearest Axis

Operator

Center

Freedrive

Move Into Contact

Retract

Home

Putinto Box

Custom

Program name
Safety

Home

Define a pose that the robot can be easily moved into during program setup
When this pose is defined, the Smart Skill button will move the robot to this pose.

Joint Positions

e Shouldes
142 126

9° 92°

This position is used for Safe Home
@ Can't be ediited or deleted

© oeactivate

Edit Pose

@ Ma @) specd
== -1000.00 mm/s 100% +
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Functia Tn cazul in care pozitia Acasa este atribuita unei pozitii de abilitate inteligenta in fila
Acasain Siguranta, meniul derulant pentru functia de output de siguranta contine Acasa in
siguranta in siguranta ca atribuire de functie noua.
outputuri Alegeti o pozitie de Acasa in siguranta in campurile Functie din Outputuri de la I/0 de

siguranta.

B oy
et o e
[ ' Robot Limits Wired Outputs

Function Signal 0ssD
Speed Limit S
00

Force timi 1

2
3D V Joint Limits
Robot Moving

Joint Positions
Robot Not Stopping

Joint Speeds
v safety /0

System Emergency Stopped

Inputs
Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

©)

= -1000.00 mm/s ~ 100% T

Pozitia Acasa in siguranta poate fi vazuta in tabelul de atribuire a functiei din continutul
dialogului Confirmare configuratie de siguranta aplicata.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Safe Home preview

Joints. Position
Joint Speed

Planes Base 3.8022 rad

Tool Position Shoulder 4.0779 rad

I
nput Elbow 49137 rad

Output

Wrist 1 6.1205 rad
Hardware

Wrist 2 1.5983 rad

Three Position

Wrist 3 0.0303 rad
PROFIsafe

Joint angles are clamped between 0 and 2n radians
Safe Home

Revert Confirm Configuration
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Acasain Nodul de program Acasa in siguranta este situat sub categoria Noduri miscare in cadrul
sigurantd ca  sectiunii Noduri de comanda. Acest nod este folosit pentru a comanda robotul sa se miste in
nod de pozitia sa Acasa in siguranta predefinita, asa cum a fost configurata in setarile de siguranta
program ale aplicatiei pentru aceasta pozitie.
N S < N A
[ Hide deactivated
program nodes
NOTIFICARE
Adaugarea nodului fara o pozitie Acasa in siguranta configurata in fila
Siguranta va marca nodul cu galben.
() - Configuresate home posion i Agpicton. afey
Nodul de comanda Acasa in siguranta are optiuni de profiluri de miscare si alte setari
L
avansate atunci cand pictograma elipsa este apasata.
R Advanced Settings X
Movement
Select the movement type and speed that the robot shall move towards
the selected position
Motion Profile
Custom v ‘
Speed Type
oppmMoy:e v ‘
Speed .Atceleral\on .
BDD% & ‘ _9% 0|
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Setari
avansate

Utilizatorii pot crea profiluri de miscare in Setari avansate folosind cele doua file si doua
campuri:

* Motion Profile

* Speed Type

* Speedtab

* Acceleration tab

Profilul de miscare este o caracteristica care permite utilizatorilor sa seteze profiluri de
miscare predefinite in nodurile de miscare: Miscare articulatie, Miscare liniara, Miscare
circulara, Proces miscare si Directie. Profilul de miscare personalizat permite utilizatorilor
sa defineasca datele de miscare ih nodul de miscare.

In campul Tip viteza, optiunea implicita este OptiMove. Choose Classic movement if you
want to input speed and acceleration in degrees per second or mm per second. Setarile
OptiMove sunt specificate in procente pentru a simplifica utilizarea si configurarea.
Utilizatorii pot configura procentajul de viteza preferat in fila Viteza, care stabileste viteza de
deplasare vizata ca procent din viteza maxima a robotului.

Utilizatorii pot configura procentajul acceleratiei preferate in fila Acceleratie, care stabileste
limitele cuplului tinta in timpul accelerarii si decelerarii ca procent din puterea maxima a
robotului.
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1. Evaluarea amenintarilor la adresa
securitatii cibernetice

Aceasta sectiune ofera informatii pentru a va ajuta sa protejati robotul impotriva potentialelor
amenintari la adresa securitatii cibernetice. Prezinta cerintele pentru abordarea amenintarilor

Descriere e . . . e
la adresa securitatii cibernetice si ofera orientari de intarire a securitatii.

11.1. Securitate cibernetica generala

Descriere Conectarea unui robot Universal Robots la o retea poate introduce riscuri de securitate
cibernetica.
Aceste riscuri pot fi atenuate prin utilizarea de personal calificat siimplementarea de
masuri specifice de protectie a securitatii cibernetice a robotului.
Implementarea masurilor de securitate cibernetica necesita efectuarea unei evaluari a
amenintarilor la adresa securitatii cibernetice.
Scopul este de a:

* Identifica amenintarile
* Definiti zone de incredere si comportamente

* Specificati cerintele fiecarei componente din aplicatie

Q AVERTISMENT
Neefectuarea unei evaluari a riscurilor privind securitatea cibernetica
poate pune robotul in pericol.

* Integratorul sau personalul competent si calificat va efectua o
evaluare a riscurilor de securitate cibernetica.

NOTIFICARE
Numai personalul competent si calificat va fi responsabil pentru

determinarea necesitatii unor masuri specifice de securitate cibernetica
si pentru furnizarea masurilor de securitate cibernetica necesare.
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Evaluarea amenintarilor la adresa securitatii cibernetice

11.2. Cerinte privind securitatea cibernetica

Descriere

Securitate
cibernetica

Cerinte de
configurare a
retelei

Cerinte de
securitate
pentru
configurarea
robotului

Configurarea retelei si securizarea robotului necesita implementarea masurilor de evitare
a amenintarilor de securitate cibernetica.

Respectati toate cerintele inainte de a incepe configurarea retelei, apoi verificati daca
configuratia robotului este sigura.

* Personalul operator trebuie sa aiba o intelegere aprofundata a principiilor generale
de securitate cibernetica si a tehnologiilor avansate, asa cum sunt utilizate in
robotul UR.

* Trebuie implementate masuri de securitate fizice, pentru a permite numai
personalului autorizat accesul fizic la robot.

* Trebuie sa existe un control adecvat al tuturor punctelor de acces. De exemplu:
incuietori pe usi, ecusoane, control fizic al accesului in general.

é AVERTISMENT
Conectarea robotului la o retea care nu este securizata adecvat poate
introduce riscuri de securitate si siguranta.

* Conectati-va robotul numai la o retea de incredere si securizata
corespunzator.

* Numai dispozitivele de incredere trebuie conectate la reteaua locala.
* Nu trebuie sa existe conexiuni de intrare de la retelele adiacente la robot.

* Conexiunile de iesire de la robot trebuie sa fie restrictionate, pentru a permite cel
mai mic set relevant de porturi, protocoale si adrese specifice.

* Numai URCap-urile si scripturile magice de la parteneri de incredere pot fi folosite,
dar numai dupé verificarea autenticitatii si integritatii acestora

* Schimbati parola implicita cu o parola noua, puternica.

* Dezactivati ,Fisiere magice” atunci cand nu sunt utilizate Th mod activ (PolyScope
5).

* Dezactivati accesul SSH atunci cand nu este necesar. Autentificarea bazata pe
chei este de preferat fata de autentificarea bazata pe parola

* Setati firewall-ul robotului la cele mai restrictive setari utilizabile si dezactivati
toate interfetele si serviciile neutilizate, inchideti porturile si restrictionati adresele
IP

UR10e PolyScope X
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11.3. Ghid de consolidare a securitatii cibernetice

Descriere Desi PolyScope include multe functii pentru mentinerea securitatii conexiunii de retea,
puteti intari securitatea respectand urmatoarele instructiuni:

Inainte de a conecta robotul la orice retea, schimbati intotdeauna parola implicita cu
0 parola puternica.

NOTIFICARE
Nu puteti recupera sau reseta o parola uitata sau pierduta.

* Stocati toate parolele in siguranta.

Utilizati setarile incorporate pentru a restrictiona cat mai mult accesul in retea catre
robot.

Unele interfete de comunicare nu au nicio metoda de autentificare si criptare a
comunicarii. Acesta este un risc de securitate. Luati in considerare masuri adecvate
de evitare, pe baza evaludrii amenintarilor la adresa securitatii cibernetice.

Trebuie utilizat modul tunneling SSH (redirectionarea locala a porturilor) pentru a
accesa interfetele robotului de pe alte dispozitive daca conexiunea depéaseste limita
zonei de incredere.

Eliminati datele sensibile din robot inainte de a fi dezafectat. Acordati o atentie
deosebitd URCaps si a datelor din folderul programului.

* Pentru a asigura eliminarea in siguranta a datelor extrem de sensibile,
stergeti definitiv sau distrugeti cardul SD.
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12. Retele de comunicatii

12. Retele de comunicatii

Fieldbus Puteti utiliza optiunile pentru Fieldbus pentru a defini si configura familia de protocoale de
retea pentru calculatoare industriale utilizate pentru controlul distribuit in timp real acceptat
de PolyScope:

MODBUS
Ethernet/IP
PROFINET
PROFIsafe
UR Connect

UR10e PolyScope X
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12.1. MODBUS

Descriere Aici pot fi configurate semnalele client (master) MODBUS . Conexiunile la serverele
MODBUS (sau slave) pe adresele IP specificate pot fi create cu semnale de intrare/iesire
(registre sau digitale). Fiecare semnal are un nume unic, astfel incat sa poata fi utilizat in

_ Program name
= B End effectors @
Aoplicati 635
lication d8 %
oa PP!
Applcation
s
5
T
] J ti T<‘ Q:L@ { X } -
brogram < S S _
@ Mounting Frames Grids End Effectors. Motion Profiles Application Variables rogm.
» Rotation, Tit osition, references Layouts TCP, Position, Orientation, oint, Linear, Optimove Variables configuratio
{3
ey Variables
Operator
&
e
Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
Digital, Analog, T0s Safety Planes, 10s, Joint Configur d setup Sidebar configuration Configuration, Logo, g Messages, Join
mits RCap Temperatures

> wa
@Active = -1000.00 mm/s = 0% T

< Communication

Modbus: Source

\ Robot
127.0.0 Sequential mode
Wired 10 127.0.0.1 124 a
Tool 10 Reconnect count: ) MODBUS packet errors: @ Connection status: Not connected =
\ Modbus
+ Add signal
Source

+ Add source

Manualul utilizatorului

152 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

I
UNIVERSAL ROBOTS

12. Retele de comunicatii

Adaugare Puteti personaliza un nume de semnal cand addugati un semnal.
semnal Selectati tipul de semnal, directia semnalului si specificati frecventa, timpul de expirare si

alte setari avansate. Semnalul poate utiliza o singura adresa sau mai multe.
r

Add Signal

Signal Name

MODBUS 0
Address

From

0 &

Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

X

Address Range

To

Advanced settings
Frequency Timeout Slave address
10 Hz v 2s & s &
Close @
S 4
Sursa Setarile sursei de semnal Modbus pot fi editate si sterse. Atingeti butonul Configurare pentru
semnal a edita si atingeti pictograma cosului de gunoi pentru a sterge.
= S -
oo & Communication ps
oo
foptesten Modbus: Source &
) ¥ Robot e & Sequential mode ove
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = ES
Tool IO
@ Read Digital Inputs ;"?‘E-;E":
® Y Mo MODBUS_PLC_IN & config juj
Source (X}
Q Write Digtal Outputs &5 Config B cobat

R + Add Source

(o

Variables

MODBUS_PLC_OUT

- Add signal

100 %
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Programare Similar cu alte semnale de intrare, semnalele Modbus pot fi monitorizate. in program, la
comanda Asteptare, selectati Intrare semnal din Tip asteptare. Apoi alegeti sursa
Modbus, semnalul de intrare specific si starea de asteptat.
Intervalele de adrese nu pot fi utilizate in expresii logice. Programul poate utiliza doar o
singura adresa, chiar daca face parte dintr-un interval.

Program name
=

modbus L7 Main Program
)
1 R Main Program ccce Before Start
oo ccce
oo v
g [ e Source Signal nput P Configuration
Gt Signal Input h Source V|| mobsus_pic_.. ¥ || High v .
fa) “« Status
- o
Modules e |
Program
W V' Global Functions
@ Program
structure
-+ Create New
3 o
{3
Jey Giotal
Varisbles
Operator

@ off 100 %

Un semnal de iesire Modbus poate fi configurat din comanda Setare.

Program name

= =

modbus ) Main Program
1 IR Main Program coco Before Start
oo cece
oo ) S Configuration
Aoplcation 2 & Wait: MODBUS_PLC == Hi
&
@ Status
Source Signa Value
(&) E ) Source v MopBUS_PLC_.. ¥ || High v Move
. o Modules (+)
rogram
W v Global Functions
@ Program
sructure
Create New
» o +
{3}
jey Giobal
Variabe
operator N
&

@Off 100%

12.2. Ethernet/IP

Descriere EtherNet/IP este un protocol de retea care permite conectarea robotului la un dispozitiv de
scanare industrial EtherNet/IP. Daca conexiunea este activata, puteti selecta actiunea
care are loc atunci cand un program pierde conexiunea cu dispozitivul de scanare
EtherNet/IP.
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12. Retele de comunicatii

Activare
Ethernet/IP 1

Atingeti Setari.

A

& Ssettings
~  General
System

Update

~  Password

Operational Mode

Safety

Admin

~  Connection

Network

UR Connect

security

Secure shell

Type the admin password.

Services

Acesta este modul in care activati functia Ethernet/IP in PolyScope X.

In partea stanga sus a ecranului, apasati pe meniul Hamburger.

n meniul din stanga, la Securitate, ap&sati Servicii.

Atingeti butonul Adaptor Ethernet/IP pentru a activa comutatorul.

Please be advised to keep unused interfaces disabled o improve security

| Secondary Client interface

| Real-Time Client interface

| Real-Time Data Exchange (RTDE)
| Interpreter Mode Sacket
| Modbus TCP Server
O Ethernet/IP Adapter
| Profinet Device

| ROS2 0

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports: 7400-7649

Lock and Close

UR10e PolyScope X

155

Manualul utilizatorului



12. Retele de comunicatii

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Utilizarea Acesta este
Ethernet/IP

modul in care gasiti functiile Ethernet/IP in PolyScope X:

In antetul din stanga al PolyScope X.

1. Atingeti pictograma Aplicatie.

2. Sub Comunicare, selectati Ethernet/IP in meniul din stédnga.

Selectati actiunea relevanta din lista:

Ignorare

Pauza

PolyScope X va ignora pierderea conexiunii EtherNet/IP si va continua sa
ruleze programul principal.

PolyScope X va intrerupe programul principal. Programul se reia de unde s-a

oprit.
Stop PolyScope X va opri programul principal.

Program name
= B pef.
= Default program a
coco
oo <« Communication ccce
oo
Appiication
S
" Connected e
] v Robot .
G If connection is lost
Wired 10 —
. P
@ ol v !
£
v Modb
63
Q + Add source Glabal
ariable

Operator

Varizbles

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

Robot State
Active

Tn coltul din dreapta sus al acestui ecran, puteti vedea starea conexiunii Ethernet/IP.

Conectat
Niciun
scaner
Dezactivat

Robotul este conectat la dispozitivul de scanare Ethernet/IP.

Ethernet/IP Dispozitiv ruleaza, dar niciun dispozitiv de scanare nu este
conectat la robot prin Ethernet/IP.

Ethernet/IP Dispozitiv nu este activat.

12.3. Profinet

Descriere Protocolul de retea PROFINET activeaza sau dezactiveaza conexiunea robotului la un

controler 1O
care are loc

PROFINET industrial. Daca conexiunea este activata, puteti selecta actiunea
atunci cand un program pierde conexiunea PROFINET I0-Controller.
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Activarea
PROFINET 1

Acesta este modul in care activati functia PROFINET in PolyScope X.

In meniul din stanga, la Securitate, apasati Servicii.

2
3. Type the admin password.
4. Atingeti butonul PROFINET pentru a porni PROFINET.

@ Settings

Vv General

System

Update

v Password

Operational Mode

safety

Admin

Connection

Network

UR Connect

~ security

Secure shell

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

| Secondary Client interface

| Real-Time Client interface

| Real-Time Data Exchange (RTDE)
| Interpreter Mode Socket

| Modbus TCP Server

| Ethernet/IP Adapter

@ e

) ROS2

0

Ports: 30002, 30012
Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports; 7400-7649

Lock and Close

In partea din stanga sus a ecranului, apasati pe meniul Hamburger, apoi pe Setéri.
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Utilizarea Gasiti functiile PROFINET in PolyScope X:

PROFINET

Pe pagina de navigatie principala a PolyScope X.

1. Atingeti pictograma Aplicatie.

2. La Comunicatii, selectati PROFINET din meniul din stanga.

Selectati actiunea relevanta din lista:

lanorare PolyScope X va ignora pierderea conexiunii PROFINET si va continua sa
9 ruleze programul principal.
Pauzs PolyScope X va intrerupe programul principal. Programul se reia de unde
s-a oprit.
Stop PolyScope X va opri programul principal.
= & FD;;‘a|‘Jr|‘lr|;;n;gram 7
EE < Communication gg
O v R:::d . 10 Device Name : “ZX No Controller .,.;E
Rz Robot action upon loss of Profinet input from 02T Robot 10 or GP registers =
Tool VO
@ v Medbus l’GN‘O.RE v l’G’I‘l(‘]RE ‘ l’G’I‘l(‘]RE - ;r’:s&m
+ adasource Enable network diagnostics (available in Support File) o
2 v fi Logic
Profinet program
-
Profinet
{

V' EtherNet/IP

EtherNet/IP

Variables
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Diagnosticare PolyScope X are optiunea de a inregistra traficul din retea intre robot si controlerul /O
PROFINET. Aceasta optiune poate fi utilizata pentru diagnosticare in cazul unor
probleme de conectivitate.

* Pentru a activa aceasta optiune, apasati butonul ,Activare diagnosticare retea”.
Datele despre comunicatii vor fi salvate intr-un fisier .pcap.

Fisierul este salvat in Fisier asistenta din Managerul de Sistem. Pot fi inregistrate pana la
50 MB de date de diagnosticare.

1. Mergeti la Antet, unde va fi afisat Manager sistem.
2. Alegeti programul la care lucrati.

3. Atinge pictograma cu trei puncte verticale (pictograma kebab) si selectati Export.

3 system Manager
() Informati
UNIVERSAL ROBOTS Programs nformation

[ programs Neme Description

X URcaps

B uicense 2025 10:44

B scriptries vaos 1137

2 bport

MotionProfiles

Move_Herefinal

MoveHere

4. Alegeti datele despre comunicatii din fisierul pcap si apasati Salvare.

c 5 v > ThisPC > OSDIsk (C) > _tdd-flare-1 v G Search ddHflare-t » o~ T % s
Organize ~  New foider = @ | X Gitagitub Maste.. ) Bet ideto.. 3 HTMLResponsive [P - R Guid.
oss Name - Date modified Type Size
- [ ecirspess oo oM pchvie
ubish-pet pommi e M MicrosoftEdge
v mmisec | © pusispata Manager X
- [ remema
> & 0SDisk (@)
@ screensnots pomami 6/26/2025 506 PM Microsoft Edge HT.
> Release Aritac
Information
+ Program
Fie game: [ 0 fectorspeap -
Save s ype: Al iles () o
Description 3
. Details
~ Hide Folders Save Cancel Open B :
- Created: 25 Nov 2025 10:44
Latest version
B scrptres Wodied: 26 Nov 2025 1137
[ Move MotionProfile Modified
Viewscript
0 ce Modified

[J  Motionprofiles Modified
[ Move_Herefinal Modified

[ MoveHere Modified

4

5. Pe ecranul principal apare o notificare pop-up, care confirma ca ati exportat cu
succes fisierul in program.

Starea Céand dispozitivul PROFINET este activat, va fi creat un nou port ethernet virtual.
portului Configuratia portului ethernet virtual afiseaza informatii despre adresa IP configurata in
Ethernet prezent, masca subnet, gateway-ul si adresa MAC.

Retineti ca acest port virtual este diferit de portul configurat in setarile de retea ale robotului.
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12.4. UR Connect

Conectare Trebuie sa conectati software-ul PolyScope X la serviciul myUR Cloud.
PolyScope X  Trebuie sa gasiti codul PIN Tn contul dvs. myUR.

la myUR 1.

Cloud

2.
3.
4

Mergeti la Setari.

Mergeti la UR Connect.

Apasati butonul ,,Conectare” de pe pagina principala UR Connect.
Adaugati codul dvs. PIN din myUR.

& Settings

UR Connect

v General
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
PIN Code
Operational Mode
Safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect
Security

Secure shell

Cand pictograma verde apare in coltul din dreapta al ferestrei, sunteti conectat la myUR

Cloud.

& Settings
UR Connect

v ‘General
System Connected to myUR Cloud
Update You are connected to myUR Cloud. You can now access your data from anywhere.
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Secure shell
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Conectare Daca vedeti mesajul ,,Cod PIN incorect”, va rugam sa reverificati codul PIN din myUR.

nereusita

& Settings

v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Error
Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

[+ a)la)le](+ ] 4]

Connection to UR Connect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ 6o toDiagnostics

UR10e PolyScope X
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Diagnosticare

Daca va confruntati cu situatii neasteptate atunci cand UR Connect este activ, puteti
accesa sectiunea Diagnosticare.

1.

2
3.
4

Mergeti la Setari.

Mergeti la UR Connect.

Apasa pe meniul Hamburger din coltul din dreapta sus.

Selectati ,Diagnosticare”.

& Settings
v ‘General
system
Update
Password
Operational Mode

Safety

Admin
‘Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

& Settings
v ‘General
system
Update
Password
Operational Mode

Safety

Admin
‘Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

UR Connect

‘Connected to myUR Cloud UR Gonnect

Welcome to UR Connect. 0 to Dlagnostics
UR Gonnect s a cloud-based service that allows you to access yc

Export Logs
“You can also use UR Connect to moniter your robot and receive n

UR Connect

UR Connect Diagnostics

This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect.

. Run Diagnostics

Summary
3 diagnostic(s) found.

Results

(®) Device not connected
UR Connect URCap not installed

(i) Diagnostics completed
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Exportare Este posibil sa exportati jurnalele UR Connect din software-ul PolyScope X.

jurnale

1.

ok~ 0N

Mergeti la Setari.

Mergeti la UR Connect.

Apasa pe meniul Hamburger din coltul din dreapta sus.
Selectati ,Exportare jurnale”

Selectati ,Export in myUR” sau ,Export pe USB”.

1, ExportLogs

Export to USS
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13. BEvaluarea riscului

Descriere

Evaluarea riscurilor este o cerinta care va fi efectuata obligatoriu pentru aplicatie.
Evaluarea riscurilor aplicatiei este responsabilitatea integratorului. Utilizatorul poate fi si
integrator.

Robotul este o masina partial finalizata, astfel incat siguranta aplicatiei robotului depinde
de scula/atasamentul final, obstacole si alte masini. Partea care efectueaza integrarea
trebuie sa respecte ISO 12100 si ISO 10218-2 la evaluarea riscurilor. Specificatia tehnica
ISO/TS 15066 poate oferi indrumari suplimentare pentru aplicatiile colaborative.
Evaluarea riscurilor trebuie sa analizeze sarcinile de lucru pe toata durata de viata a
aplicatiei robotului, inclusiv dar fara a se limita la:

+ Tnvatarea robotului in timpul configurarii si dezvoltarii aplicatiei robotice
* Depanarea siintretinerea

* Operarea normala a aplicatiei robotice

O evaluare de risc trebuie efectuata inainte ca bratul robot sa fie pornit pentru prima data.
Evaluarea riscurilor este un proces iterativ. Dupa instalarea fizica a robotului, verificati
conexiunile, apoi finalizati integrarea. O parte a evaluarii riscurilor este determinarea
configuratiei setarilor de siguranta, precum si necesitatea unor opriri de urgenta
suplimentare si/sau a altor masuri de protectie necesare pentru aplicatia specifica a
robotului.
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Configurarea Identificarea setarilor de siguranta corecte este extrem de importanta in cadrul

setarilor de dezvoltarii de aplicatii robot. Accesul neautorizat la configuratia de siguranta trebuie
siguranta impiedicat prin activarea si setarea protectiei prin parola.

é AVERTISMENT
Ignorarea setarii protectiei prin parola poate duce la vatamari

corporale sau deces din cauza modificarilor intentionate sau
accidentale ale setérilor de configurare.

* Setati intotdeauna protectia prin parola.

* Configurati un program pentru gestionarea parolelor, astfel
incéat accesul sa fie permis doar persoanelor care inteleg efectul
modificarilor.

Anumite functii de siguranta au fost concepute special pentru aplicatii robot
colaborative. Acestea pot fi configurate din setarile configuratiei de siguranta. Ele sunt
utilizate pentru a aborda riscurile identificate in evaluarea riscurilor aplicatiei.

Urmatoarele setari limiteaza robotul si, ca atare, pot afecta transferul de energie catre o
persoana de catre bratul robot, atasamentul final si piesa de prelucrat.

* Limitare de forta si putere: folosita pentru reducerea fortelor de prindere si a
presiunilor exercitate de robot in directia de miscare in caz de coliziuni intre robot
si operator.

* Limitare a momentului: utilizata pentru a reduce energia tranzienta mare si
fortele de impact in caz de coliziuni intre robot si operator prin reducerea vitezei
robotului.

* Limitare viteza: utilizata pentru a asigura faptul ca viteza este mai mica decét
limita configurata.

Urmatoarele setari de orientare sunt utilizate pentru a evita miscarile si pentru a reduce
expunerea unei persoane la margini sau proeminente ascutite.

* Limitarea pozitiei articulatiei, cotului si sculei/atasamentului final: utilizata
pentru a reduce riscurile asociate cu anumite parti ale corpului; evita miscarea
spre cap si gat.

* Limitarea orientarii sculei/atasamentului final: utilizata pentru a reduce riscurile
asociate cu anumite zone si caracteristici ale sculei/atasamentului final si ale
piesei de prelucrat; evita ca marginile ascutite sa fie indreptate spre operator, prin
rotirea marginilor ascutite spre interior, spre robot.
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Riscuri de
performanta la
oprire

Anumite functii de siguranta au fost concepute special pentru orice aplicatie a robotului.
Aceste functii pot fi configurate din setarile configuratiei de siguranta. Ele sunt utilizate
pentru a aborda riscurile asociate cu performanta la oprire a aplicatiei robotului.

Urmatoarele setari limiteaza timpul de oprire si distanta de oprire a robotului pentru a
asigura oprirea inainte de a atinge limitele configurate. Ambele setari afecteaza automat
viteza robotului pentru a se asigura ca limita nu este depasita.

* Limitarea timpului de oprire: utilizata pentru a limita timpul de oprire al robotului.

* Limitarea distantei de oprire: utilizata pentru a limita distanta de oprire a
robotului.

Daca se utilizeaza oricare dintre setarile de mai sus, nu este necesara testarea periodica
a performantei de oprire manual. Sistemul de control de siguranta al robotului
efectueaza o monitorizare continua.

Daca robotul este instalat intr-o aplicatie pentru robot in care pericolele nu pot fi eliminate in mod
rezonabil sau riscurile nu pot fi reduse suficient prin utilizarea functiilor incorporate legate de
siguranta (de ex. cand se utilizeaza o scula/atasament final periculos, sau un proces periculos),
atunci sunt necesare aparatori de protectie.

é AVERTISMENT
Neefectuarea unei evaluari a riscului aplicatiei poate creste riscurile.

* Efectuati intotdeauna o evaluare a riscurilor aplicatiei pentru a detecta
riscurile previzibile si utilizarea necorespunzatoare previzibila in mod
rezonabil.

In cazul aplicatiilor colaborative, evaluarea riscurilor include riscurile
previzibile datorate coliziunilor si utilizarii necorespunzatoare previzibile
in mod rezonabil.

Evaluarea riscurilor trebuie sa abordeze:
* Gravitatea vatamarii
* Probabilitatea de aparitie

* Posibilitatea de a evita situatia periculoasa
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Pericole Universal Robots a identificat potentialele pericole semnificative, enumerate mai jos, ce
potentiale trebuie luate in considerare de catre integrator. Alte pericole semnificative pot fi asociate
cu o anumita aplicatie pentru robot.

* Penetrarea pielii de catre muchiile si punctele ascutite de pe scula/efectorul final
sau de pe conectorul sculei/efectorului final.

* Penetrarea pielii de muchii ascutite si puncte ascutite de pe obstacolele din
apropiere.

* Vanatai in urma contactului.
* Entorsa sau fractura osoasa din cauza impactului.
* Accidente din cauza suruburilor slabite de la bratul robot sau scula/efectorul final.

* Elemente care cad sau zboara de pe scula/atasamentul final, de exemplu din
cauza unei fixari slabe sau a intreruperii alimentarii.

+ Intelegerea gresita a ceea ce este controlat din butoane de oprire de urgenta
multiple.

* Setarea incorecta a parametrilor configuratiei de siguranta.

* Setari incorecte ca urmare a modificarilor neautorizate a parametrilor configuratiei
de siguranta.
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13.1. Pericol deintepare

Descriere Pericolele de intepare pot fi evitate prin indepartarea obstacolelor din aceste zone, prin
plasarea robotului in mod diferit sau prin utilizarea unei combinatii de planuri de siguranta
si limite pentru articulatii pentru a elimina pericolele prin impiedicarea miscarii robotului in
aceasta zona din spatiul sau de lucru.

é ATENTIE
Plasarea robotului in anumite zone poate crea pericole de prindere care
pot duce la raniri.

Datorita proprietatilor fizice ale bratului robot, anumite zone din spatiul de lucru necesita
atentie din cauza riscurilor de ciupire. O zona (in stdnga) este definita pentru miscari
radiale, cand articulatia incheieturii 1 este la o distanta de cel putin 1300 mm fata de baza
robotului. Cealalta zona (in dreapta) este la cel mult 300 mm de baza robotului cand se
misca in directie tangentiala.
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13.2. Timp si distanta de oprire

Descriere

@

NOTIFICARE

Se pot seta durate si distante maxime de oprire sigure, definite de

utilizator.

Daca se utilizeaza setari definite de utilizator, viteza programului este
ajustata dinamic pentru a respecta intotdeauna limitele selectate.

Datele grafice furnizate pentru Articulatia 0 (baza), Articulatia 1 (umar) si Articulatia 2
(cot) sunt valabile pentru distanta si durata de oprire:

* Categoria 0

* Categoria 1

* Categoria 2

Testul pentru Articulatia 0 a fost efectuat prin realizarea unei miscari orizontale, la care
axa de rotatie a fost perpendiculara pe sol. La testele pentru Articulatia 1 si Articulatia 2,
robotul a urmat o traiectorie verticala, la care axele de rotatie au fost paralele cu solul, iar
oprirea s-a efectuat in timp ce robotul se misca in jos.

Pe axa Y este distanta dintre punctul in care a fost initiata oprirea si pozitia finala de oprire.
CoG pentru sarcina utila se afla pe flansa pentru scula.

Valorile ilustrate mai jos reprezinta doua scenarii, roboti cu sarcina utila maxima de 10 kg
si roboti cu sarcina utila maxima de 12,5 kg.

13.2.1. Scenariu Trobot: 10 kg.

Imbinarea 0
(BAZA)

Distanta de
oprire Tn metri
la 33% din
10kg

Distanta de
oprire in metri
la 66% din
10kg

0.13

0.10

0.05

0.00

—— 100% extended
—8— 66% extended
—— 33% extended

speed 33% speed 66% speed 100%

0.05

0.00

—#— 100% extended
—8— 66% extended
—a— 33% extended

speed 33% speed 66% speed 100%
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Distanta de
L. . —@— 100% extended
0.20
oprire I'n metri —8— 66% extended
la sarcina 0.15/ —*— 33% extended
utila maxima
0.10
de 10kg
0.05
0,00
speed 33% speed 66% speed 100%
imbinarea 0
(BAZA) 0.121 —@— 100% extended
0.10{ —® 66% extended
—e— 33% extended
Durata de 0.08 ’
oprire in 0.06
secunde la 0.04
o/ A:
33% din 10kg 0.02
speed 33% speed 66% speed 100%
Durata de
oprire in 01501 g 100% extended
secunde la 0.1251 —@— 66% extended
. —e— 33% extended
66% din 10kg 0.100
0.075
0.050
0.025
speed 33% speed 66% speed 100%
Durata de
oprire in —-@— 100% extended
secunde la 0.15| —e— 66% extended
i e —e— 33% extended
sarcina utila
o 0.10
maxima de
10kg 0.05 /
speed 33% speed 66% speed 100%

Articulatia 1
X 0.15| —@— 100% extended r/’.
(UMAR) —8— 66% extended
—e— 33% extended
0.10

Distanta de
oprire in metri 0.05

la 33% din ,:/—’/’:=
10kg 0.00

speed 33% speed 66% speed 100%

L]

L]
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Distanta de
oprire in metri 0.20{ @~ 100% extended ‘——/_4
o) A —8— 66% extended
la 66% din 0.15{ —*— 33% extended
10kg
0.10
0.05 .—-—(_—/_g_ s ]
0.00{ ¥ g
speed 33% speed 66% speed 100%
Distanta de
o , -8- 100% extended hd
oprire in metri 0201 _o— 66% extended
la sarcina 0.15] —*— 33% extended

utild maxima 010 /
de 10kg |

0.05 / .
0.00 %=
speed 33% speed 66% speed 100%

Articulatia 1

(UMAR) 0.15/ —@— 100% extended ‘/

—8— 66% extended
—e— 33% extended

Durata de 0.10

oprire in /

secunde la 0.05 ./"/t‘
33% din 10kg o~ ——

speed 33% speed 66% speed 100%
Durata de
oprire in —& 100% extended g——— O
0.20 °
secunde la —8— 66% extended

66% din 10kg 015 —e— 33% extended
0.10 ‘/
0.05 / D
«— ——

speed 33% speed 66% speed 100%
0.30
Durata de —@— 100% extended — *
oprlre Tn 0.25 —8— 66% extended
del 0.20{ —*— 33% extended

SeCL!n e a o1 v

sarcina utila :

maxima de 0-10 / —

10kg 0.05 /_ —e
speed 33% speed 66% speed 100%
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Articulatia 2
(COT)

Distanta de
oprire in metri
pentru toate
sarcinile utile

Durata de
oprire in
secunde
pentru toate
sarcinile utile

0.06

—@— 100% payload —o
—8— 66% payload
—e— 33% payload

L

0.04 /
0.02

speed 33% spead 66% speed 100%
0.175

0.150
0.125
0.100
0.075
0.050

speed 33%

O

—&— 100% payload
—8— 66% payload
—e— 33% payload

-

-

speed 66%

speed 100%
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13.2.2. Scenariu 2 robot: 12,5 kg.

Tmbinarea 0
(BAZA) —@— 100% extension
H —8— 66% extension
D|Stant,a de 0.15 —8— 33% extension
oprire in metri '
o di E
la 3§ % d|r.1 ) =0.10
sarcina utila de =
12,5 kg 3 0.05 44
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distanta de
oprire in metri 0.25 1 g™ To0% extension
la 66% din 0.20 | = 39% extendion
sarcina utila
£0.15
de 12,5 kg £
£0.10
.‘Dﬁ
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distanta de
oprire in metri 030 T at% extension
. —&— 66% ext i
la sarcina 0.251 57 35 extenion
utila maxima 020
£
de 12,5kg 2 0.15
2
20.10
i
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Tmbinarea 0
(BAZA) —8— 100% extension
0.14 -8~ 66% extension
0.12 —8— 33% extension
Durata de :
. a 0.10
oprire in =
secunde la g 0.08
33% din 006
sarcina utila de 0.04
12,5kg 0.02

w
(")

66
Speed [%]
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Durata de
oprire in
secunde la
66% din
sarcina utila
de 12,5kg

Durata de
oprire in
secunde la
sarcina utila
maxima de
12,5 kg

0.20

0.15

Time [s]

N

0.05

0.00

—&— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

|

w
w

66
Speed [%]

—8— 100% extension
=&~ 66% extension
—&— 33% extension

)
w
-
o
=
1)
o

Speed [%]

Articulatia 1
(UMAR)

Distanta de
oprire in metri
la 33% din
sarcina utila de
12,5kg

Distanta de
oprire in metri
la 66% din
sarcina utila
de 12,5kg

0.25

© o o
= = N
o w o

Distance [m]

o
o
a

0.00

0.4

0.3

Distance [m]

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=@~ 33% extension

66 100
Speed [%]

—8— 100% extension
—&— 66% extension
—&— 33% extension

33 100

66
Speed [%]
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Distanta de
Oprlre Tn metrl 0.5 —@— 100% extension
. . —&— 66% ext: i
la sarcina o 25k extension
utila maxima 0.4
de 12,5kg Eo03
[0
o
§0.2
n
2
0.1
0.0
Articulatia 1
(UMAR) 0.20 —8— 100% extension
-8— 66% extension
—-@— 33% extension
Durata de 0.15
oprire in =
secunde la 2010
33% din -
sarcina utils de 0.05 /
12,5kg
0.00
33 66 100
Speed [%]
Durata de
Opl‘lre Tn 030 —&— 100% extension
—&— 66% ext i
secunde la 0.25{ o~ 33% extension
o) A
66% din 0.20
sarcina utila =
=0.15
de 12,5kg £
Fo.10
0.05 //
0.00
33 66 100
Speed [%]
Durata de
Opl’ll'e TI’I 0.4 —8— 100% extension
secunde la o 335 oxtonaion
sarcina utila 0.3
maxima de o
12,5 kg 202
£
0.1 /
0.0

33 100

66
Speed [%]
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Articulatia 2
(COT) —@— 100% extension
0.150
Distanta de 0.125
oprire in metri £0.100
. v
la 33% din § 0.075
. s 2
sarcina utila de 3 0.050
12,5kg 0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Distanta de
oprlre Tn metrl —8— 100% extension
la 66% din 0.20
sarcina utila
de 12,5 kg %0-15
o
g 0.10
s
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distanta de
oprlre Tn metrl 0.30 —8— 100% extension
la sarcina :
utild maxima 0.25
de 12,5 kg %0-20
£0.15
i
20.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Articulatia 2
(COT) 0.14 —8— 100% extension
Durata de 0.12
oprirein 70.10
secunde la g
; Eoos
33% din
sarcina utila de 0.06
12,5kg 0.04
33 66 100
Speed [%]
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Durata de
oprire in 0.225
secunde la 0.200
66% din 0.175
sarcina utila 7 0.150
de 12,5kg 20.125
" 0.100
0.075
0.050
Durata de
oprire in 030
secunde la
sarcina utila 0.25
maxima de 7020
12,5kg g
F 0.15
0.10
0.05

—&— 100% extension

66
Speed [%]

—8— 100% extension

66
Speed [%]
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14. Evenimente de urgenta

Descriere Urmati instructiunile de aici pentru a gestiona situatiile de urgenta, cum ar fi activarea
opririi de urgenta utilizand butonul rosu. Aceasta sectiune descrie, de asemenea, modul
de deplasare manuala a sistemului fara alimentare.

14.1. Oprire de urgenta

Descriere Oprire de urgenta sau E-stop este butonul rosu situat pe dispozitivul de invatare. Apasati
butonul de oprire de urgenta pentru a opri imediat toate miscarile robotului. Activarea
butonului de oprire de urgenta determina o oprire de categoria unu (IEC 60204-1).
Opririle de urgenta nu sunt masuri de protectie (ISO 12100).

Opririle de urgenta sunt masuri de protectie complementare, dar care nu au scopul de a
preveni vatamarile corporale. Evaluarea de risc a aplicatiei robotului va concluziona daca
sunt necesare butoane de oprire de urgenta suplimentare. Functia de oprire de urgenta si
dispozitivul de actionare trebuie sa respecte ISO 13850.

Dupa activarea unei opriri de urgenta, butonul se blocheaza in pozitia respectiva. Ca
atare, de fiecare data cand este activata o oprire de urgenta, aceasta trebuie resetata
manual de la butonul care a initiat oprirea.

Tnainte de a reseta butonul de oprire de urgent3, trebuie s& identificati vizual si sa evaluati
motivul pentru care a fost activata in primul rand o oprire E-stop. Este necesara evaluarea
vizuala a tuturor echipamentelor folosite in aplicatie. Dupa ce ati remediat problema,
resetati butonul de oprire de urgenta.

Pentru a reseta butonul de oprire de urgenta
1. Apucati butonul si rasuciti- in sensul acelor de ceasornic pana cand dispozitivul de
blocare se decupleaza.

Ar trebui sa simtiti cand sistemul de blocare este decuplat, indicand faptul ca
butonul a fost resetat.

Verificati situatia si daca este cazul sa resetati oprirea de urgenta.

Dupa resetarea opririi de urgenta, restabiliti alimentarea robotului si reluati
operarea.
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14.2. Miscarea cu sifara alimentare la motorul de
antrenare

Descriere In cazul unei situatii de urgenta, atunci cand alimentarea robotului este fie imposibil3, fie
nedorita, puteti utiliza miscarea inapoi fortata pentru a deplasa bratul robot.

Deplasarea fortata inapoi necesita impingerea sau tragerea bratului robot pentru a misca
articulatia. Bratele robot mai mari pot necesita mai mult de o persoana pentru a deplasa
articulatia.

Fiecare frana pentru articulatie are un ambreiaj cu frecare, ce permite miscarea la
aplicarea unui cuplu ridicat. Deplasarea fortata inapoi necesita o forta mare si pot fi
necesare una sau mai multe persoane pentru a deplasa robotul.

In situatiile in care apar blocaje, sunt necesare doua sau mai multe persoane pentru a
efectua deplasarea inapoi fortata. In unele situatii, sunt necesare dou& sau mai multe
persoane pentru a demonta bratul robot.

Personalul care utilizeaza robotul UR trebuie sa fie instruit pentru actiunile in cazul unui
eveniment de urgenta. Se vor furniza informatii suplimentare la momentul integrarii.

Q AVERTISMENT
Riscurile datorate ruperii sau caderii unui brat robot neacceptat pot
provoca vatamari corporale sau deces.
* Nu dezasambilati robotul in timpul unui eveniment de urgenta.

* Sprijiniti bratul robot inainte de a opri alimentarea.

NOTIFICARE

Miscarea manuala a bratului robot este destinata doar situatiilor de
urgenta si operatiilor de service. Deplasarea inutila a bratului robot poate
duce la daune materiale.

* Nu deplasati articulatia cu mai mult de 160 de grade, pentru a va
asigura ca robotul isi poate gasi pozitia fizica initiala.

* Nu miscati o articulatie mai mult decét este necesar.
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14.3. Mod de functionare

Descriere

Pentru a activa
modul Manual
de mare viteza

Accesati si activati diferite moduri utilizand Dispozitivul de invatare sau Serverul tabloului
de bord. Daca este integrat un selector de mod extern, acesta controleaza modurile - nu si
PolyScope sau Serverul tabloului de bord.

Modul Automat Cand acest mod este activat, robotul poate executa doar un program cu
sarcini predefinite. Nu puteti modifica sau salva programe si instalatii.

Modul Manual Cand acest mod este activat, puteti programa robotul. Puteti modifica si
salva programe si instalatii. Vitezele utilizate in modul Manual trebuie sa fie limitate pentru
a preveni ranirea. Cand robotul functioneaza in Modul manual, o persoana ar putea fi
pozitionata in raza de actiune a robotului. Viteza trebuie limitata la valoarea adecvata
pentru evaluarea riscului aplicatiei.

é AVERTISMENT
Pot aparea vatamari corporale daca viteza utilizata, in timp ce robotul
functioneaza in modul Manual, este prea mare.

Modul Recuperare Acest mod se activeaza cand o limita de siguranta din setul de limite
active este incalcata, iar bratul robot executa o Oprire Categoria 0. Daca o limita de
siguranta activa, cum ar fi o limita de pozitie de articulatie sau o limita de siguranta sunt
incalcate deja cand se porneste bratul robot, acesta porneste in modul Recuperare. Acest
lucru face posibila deplasarea bratului robotului inapoi in limitele de siguranta. in modul
Recuperare, miscarea bratului robot este restrictionata de o limita fixa, pe care nu o puteti
personaliza.

Modul manual de mare viteza Cand acest mod este activat, puteti depasi temporar
limitele de viteza implicite ale sculei si cotului.

Robotul efectueaza o Oprire de siguranta in modul Manual, daca este configurat un
dispozitiv de activare cu trei pozitii si fie este eliberat (nu este apasat), fie este apasat
complet.

Trecerea intre modurile automat si manual cere ca dispozitivul de activare cu trei pozitii sa
fie complet eliberat si apasat din nou pentru a permite robotului sa se miste. Cand utilizati

modul Viteza mare manual, utilizati limitele de siguranta pentru articulatii sau planurile de

siguranta pentru a restrictiona spatiul de miscare al robotului.

NOTIFICARE
Dupa cinci minute de inactivitate, limita de viteza se reseteaza la

valoarea implicita.

1. Atingeti Aplicatie si selectati Siguranta.
2. Accesati optiunile pentru dispozitivul cu Trei pozitii.

3. Pe pagina, glisati butonul Permite viteza ridicata manuala.
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14. Evenimente de urgenta

f)omutarea. Mod de functionare Manual Automat
intre moduri Miscare robot cu +/- din fila Miscare X
Deplasare libera X
Executare programe Viteza redusa* X
Editare & salvare program X

*Daca este configurat un dispozitiv de activare cu trei pozitii, robotul functioneaza la o
viteza redusa manual, cu exceptia cazului in care este activat modul manual de viteza

ridicata.

é AVERTISMENT
* Orice masuri de protectie suspendate trebuie repuse complet in functiune
inainte de selectarea modului Automat.

* Ori de cate ori este posibil, modul Manual va fi utilizat numai cand nu
exista personal in interiorul spatiului protejat.

* Daca se utilizeaza un selector de mod extern, acesta trebuie amplasat in

afara spatiului protejat.

* Nimeni nu trebuie sa intre sau sa se afle in spatiul protejat in modul
Automat, cu exceptia cazului in care se utilizeaza metode de protectie sau
aplicatia colaborativa este validata pentru limitarea puterii si a fortei

(PFL).

Dispozitivde Cand se utilizeaza un dispozitiv de activare cu trei pozitii si robotul este in modul Manual,
activare cu miscarea necesita apasarea dispozitivului de activare cu trei pozitii in pozitia de centrare.
trei pozitii Dispozitivul de activare cu trei pozitii nu are nici un efect in modul Automat.

invatare 3PE.

NOTIFICARE
* Este posibil ca unele modele de roboti UR sa nu fie echipate cu un
dispozitiv de activare cu trei pozitii. Daca evaluarea riscurilor
impune un dispozitiv de activare, trebuie utilizat un dispozitiv de

Pentru programare, este recomandata utilizarea unui dispozitiv de invatare 3PE (3PE TP).
Daca o alta persoana se poate afla in spatiul protejat cand se utilizeaza modul Manual,
poate fi integrat si configurat un dispozitiv suplimentar pentru utilizarea de catre acea

persoana.
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Comutarea
intre moduri

Selectati
modul De la
distanta

Pentru a comuta intre moduri, in antetul din dreapta, selectati pictograma profilului pentru
a afisa selectarea modului.

* Automat indica faptul ca modul operational al robotului este setat la Automat.

* Manual indica faptul ca modul operational al robotului este setat la Manual.

PolyScope X intra automat in modul Manual cand configuratia de la I/0 siguranta cu un
dispozitiv de activare cu trei pozitii este activata.

Modul de la distanta poate fi schimbat numai cand ati schimbat modul operational la
LJAutomat”.

Daca schimbati modul din ,de la distanta” in ,local”, modul operational va reveni la
~,manual’.

Safety Overview

\ode selection Mode Selection

Select Operational mode

Robot Limits Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position @ Manual (| Automatic

Select Remote mode
Joint Speed ) §
Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes Local Remote
Input
Output

Hardware

Three Position
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15. Transportul

Descriere

Precizari
legale

Transportati robotul doar in ambalajul original. Pastrati ambalajele intr-un loc uscat daca
intentionati sa mutati robotul mai tarziu.

Cand mutati robotul din ambalajul sau spre locul de instalare, tineti simultan de ambele
tuburi ale bratului robot. Sprijiniti robotul in timp ce plasati si strangeti toate bolturile de
montaj pentru baza robotului.

Ridicati caseta de comanda de maner.

é AVERTISMENT
Tehnicile de ridicare incorecte sau utilizarea unui echipament de ridicare

necorespunzator pot duce la vatamari corporale.

* Evitati suprasolicitarea spatelui sau a altor parti ale corpului la ridicarea
echipamentului.

* Utilizati echipamente de ridicare adecvate.

* Se vor respecta toate regulamentele nationale si regionale pentru
ridicare.

* Asigurati-va ca montati robotul in conformitate cu instructiunile din
capitolul Interfata mecanica.

NOTIFICARE
Daca robotul este atasat la o aplicatie/ instalare terta parte in timpul

transportului, va rugam sa consultati urmatoarele:

* Transportul robotului fara ambalajul sau original va anula toate
garantiile oferite de Universal Robots A/S.

* Daca robotul este transportat ca parte a unei solutii prefabricate, montat
n siguranta si in deplina conformitate cu recomandarile prezentate mai
jos, nu este considerat o incalcare a garantiei.

Universal Robots nu poate fi facuta responsabila pentru niciun fel de deteriorari survenite in
timpul transportarii echipamentului.
Consultati recomandarile pentru transport fara ambalaj pe: universal-robots.com/manuals
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15.1. Transportarea fara ambalaj

Descriere Universal Robots recomanda ca transportul robotului sa se faca intotdeauna in ambalajul
original.
Aceste recomandari sunt oferite pentru a reduce vibratiile nedorite in articulatii si
sistemele de franare si pentru a reduce rotatia articulatiilor.
Daca robotul este transportat fara ambalajul sau original, consultati urmatoarele
instructiuni:

* Pliati robotul cat mai mult posibil - nu transportati robotul in pozitia de singularitate.
* Mutati centrul de greutate al robotului cat mai aproape de baza.
* Fixati fiecare conducta de o suprafata solida, in doua puncte diferite de pe fiecare.

* Fixati rigid orice atasament final atasat pe 3 axe.

Transp
ortul

Pliati robotul cat mai mult posibil. @ g

Nu-I transportati desfasurat.
(pozitie de singularitate)

Fixati conductele pe o suprafata

solida.

Fixati atasamentul final atasat pe 3 ﬁ m
axe.
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15.2. Pastrarea dispozitivului de invatare

Descriere

Operatorul trebuie sa inteleaga clar ce afecteaza apasarea butonului e-Stop de pe
dispozitivul de invatare. De exemplu, pot exista confuzii in cazul unei instalari multi-robot.
Ar trebui sa fie clar daca butonul e-Stop de pe dispozitivul de invatare opreste intreaga
instalatie sau numai robotul la care este conectat.

Daca pot exista confuzii, depozitati dispozitivul de invatare astfel incat butonul e-Stop sa
nu fie vizibil sau utilizabil.

15.3. Depozitarea pe termen lung

Descriere

Tndruméri

Aceasta sectiune descrie indrumarile generale pentru depozitarea pe termen lung a
robotilor si pieselor de schimb.
Acest lucru se aplica pentru toate generatiile de roboti si toate piesele de schimb.

Un robot este considerat ca fiind depozitat pe termen lung atunci cand este depozitat
pentru o perioada de cel putin 6 luni.

Pentru a pastra robotul si piesele de schimb in cele mai bune conditii, este recomandat sa
respectati urmatoarele cele mai bune practici normale:

* Temperatura de depozitare: 10°C - 30°C
* Umiditate: 20-60% umiditate relativa

* Universal Robots recomanda s& despachetati si sa porniti robotii cel putin anual si
sa i lasati sa ruleze un program cu sarcina usoara prin care sa roteasca toate
articulatiile la cel putin 90 de grade de 5 ori in fiecare directie pentru a distribui
lubrifiantii.

Daca este posibil, montati si articulatiile de schimb pe un brat pentru a efectua
aceeasi operatie de rutina.

* Tn cazuri rare poate fi necesara stergerea robotilor dup& depozitare sau indepartarea
excesului de lubrifiant care a migrat de la garnituri.

* Bateria este proiectata sa functioneze pe toata durata de viata a robotului si nu va fi
incarcata la alimentarea sistemului. Durata de viata a bateriei este de 8 panala 10
ani, dar aceasta poate fi inlocuita pentru e-Series si UR Series.

* Memoria flash isi poate pierde capacitatea de pastrare a datelor in timp, prin urmare
este posibil sa fie necesara rescrierea datelor de pe cardul SD, de exemplu.
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16. Mentenanta sireparatiile

Descriere Orice lucrari de intretinere, inspectie si calibrare trebuie efectuate in conformitate cu toate
instructiunile de siguranta din acest manual, site-ul URService Manual si in conformitate
cu cerintele locale.

Lucrarile de reparatii trebuie efectuate de Universal Robots. Persoanele desemnate si
instruite apartinand clientului pot efectua lucrari de reparatii, cu conditia sa respecte
Manualul de service.

Siguranta Scopul lucrarilor de intretinere si reparatie este de a se asigura ca sistemul functioneaza
pentru conform asteptarilor.
intretinere Cénd lucrati la bratul robot sau la caseta de comanda, trebuie sa respectati procedurile si

avertismentele de mai jos.

é AVERTISMENT
Nerespectarea oricareia dintre practicile de siguranta enumerate mai jos
poate duce la vatamari corporale.

* Deconectati cablul de alimentare din partea de jos a casetei de
comanda pentru a va asigura ca este complet scos de sub
tensiune. Opriti orice alta sursa de energie conectata la bratul robot
sau la caseta de comanda. Luati masurile necesare pentru a
preveni alte persoane sa alimenteze sistemul in timpul reparatiilor.

* Verificatiimpamantarea inainte de a reporni sistemul.

* Respectati regulamentele ESD cand parti ale bratului robot sau ale
casetei de comanda se dezasambleaza.

* Preveniti patrunderea apei si a prafului in bratul robot sau in caseta
de comanda.
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Siguranta
pentru é AVERTISMENT
intretinere Nerespectarea cerintei de a lasa spatiu pentru deschiderea completa a

usii de la caseta de comanda poate conduce la raniri.

* Asigurati cel putin 915 mm de spatiu liber, pentru a permite usii
casetei de comanda sa se deschida complet pentru acces si
service.

Q AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Demontarea sursei de alimentare a casetei de comanda imediat dupa
oprire poate duce la vatamari corporale din cauza pericolelor electrice.

* Evitati demontarea sursei de alimentare din interiorul casetei de
comanda, deoarece in interiorul acestor surse de alimentare pot fi
tensiuni ridicate (pana la 600 V) timp de cateva ore dupa oprirea
casetei de comanda.

Dupa lucrarile de depanare, intretinere si reparatii, asigurati-va ca sunt indeplinite cerintele
de siguranta. Respectati reglementarile nationale sau regionale privind siguranta muncii.
Functionarea corecta a tuturor setarilor functiei de siguranta trebuie, de asemenea, testata
si validata.

16.1. Testarea performanteila oprire

Descriere Testati periodic pentru a determina daca performanta de oprire s-a degradat. Timpii de
oprire mariti pot necesita modificarea protectiei, eventual cu modificari ale instalatiei.
Daca se utilizeaza functiile de siguranta pentru timpul de oprire si/sau distanta de oprire si
acestea sunt factori pentru strategia de reducere a riscului, nu este necesara
monitorizarea sau testarea performantei la oprire. Robotul efectueaza o monitorizare
continua.

16.2. Curatarea siinspectia bratului robotului

Descriere Ca parte aintretinerii regulate, bratul robot poate fi curatat in conformitate cu
recomandarile din acest manual si cu cerintele locale.
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Metode de Pentru a indeparta praful, murdaria sau uleiul de pe bratul robot si/sau de pe dispozitivul de
curatare invatare, pur si simplu utilizati o laveta si unul dintre agentii de curatare furnizati mai jos.

Pregatirea suprafetei: Inainte de a aplica solutiile de mai sus, poate fi necesar ca
suprafetele sa fie pregatite prin indepartarea murdariei sau a resturilor.

Agenti de curatare:
* Apa
* Alcool izopropilic 70%
* Alcool etilic 10%

* Kerosen 10% (pentru a indeparta grasimea.)

Aplicare: Solutia este aplicata de obicei pe suprafata care necesita curatare folosind o
sticla cu pulverizator, o perie, un burete sau o laveta. Poate fi aplicata direct sau diluata mai
mult, in functie de nivelul de contaminare si de tipul de suprafata care trebuie curatata.
Agitare: Pentru petele persistente sau zonele foarte murdare, solutia poate fi agitata
folosind o perie, burete rugos sau alte mijloace mecanice pentru a ajuta la desprinderea
contaminantilor.

Perioada de aplicare: Daca este necesar, solutia poate fi lasata aplicata pe suprafata timp
de péana la 5 minute pentru a penetra si dizolva contaminantii in mod eficient.

Clatire: Dupa ce perioada de aplicare s-a incheiat, suprafata va fi clatita bine cu apa pentru
a indeparta contaminantii dizolvati si orice reziduu de agent de curatare ramas. Este
esential sa se asigure o clatire temeinica, pentru a evita ca reziduurile sa provoace daune
sau sa prezinte un pericol pentru siguranta.

Uscarea: La final, suprafata curatata poate fi lasata sa se usuce liber sau sa fie stearsa cu
laveta.

é AVERTISMENT
NU FOLOSITI INALBITOR in nicio solutie de curatare diluata.
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A

AVERTISMENT

Unsoarea este un produs iritant si poate provoca o reactie alergica. Contactul,
inhalarea sau ingestia acesteia poate provoca afectiuni medicale sau rani.
Pentru a preveni imbolnavirea sau ranirea, respectati urmatoarele:

* PREGATIREA:
* Asigurati-va ca zona este bine ventilata.

* Nu exista alimente sau bauturi Tn apropierea robotului si a
agentilor de curatare.

* Asigurati-va ca in apropiere exista o unitate de spalare a ochilor.
* Procurati EPP-ul necesar (manusi, protectie pentru ochi)
* PURTATIL:

* Manusi de protectie: Manusi rezistente la ulei (nitril)
impermeabile si rezistente la produs.

* Este recomandata purtarea echipamentelor de protectie pentru
ochi pentru a preveni contactul accidental al unsorii cu ochii.

* NUINGERATI.
* Tncazul

* contactului cu pielea, se spala cu apa si un agent de curatare
usor

* aparitiei unei reactii cutanate, solicitati asistenta medicala

* contactului cu ochii, folositi o statie de spalare a ochilor, solicitati
asistenta medicala.

* inhalarii vaporilor sau ingestiei de unsoare, solicitati asistenta
medicala

* Dupa ce ati lucrat cu unsoare
* curatati suprafetele de lucru contaminate.

* eliminati in mod responsabil orice laveta sau hartie folosite la
curatare.

* Contactul cu copiii si animalele este interzis.
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Planul de Tabelul de mai jos contine o lista de verificare pentru tipurile de inspectii recomandate de
inspectiea  Universal Robots. Efectuati inspectiile in mod regulat, asa cum este indicat in tabel. Orice
bratului componenta listata considerata a fi intr-o stare inacceptabila trebuie remediata sau inlocuita.
robotului

Tipul actiunii efectuate la inspectie Interval de timp

Lunar Bianual Anual

1 Verificare inele plate de teflon \ X

2 Verificare cablu robot \Y X

3 Verificare conexiune cablu robot \% X

4 Verificati suruburile de montare ale F X

bratului robotului *
5 Verificati suruburile de montare ale F X
sculei *

6 Chinga rotunda F X
Planul de
inspectie a NOTIFICARE
bratului Utilizarea aerului comprimat pentru a curata bratul robotului poate
robotului deteriora componentele acestuia.

* Nu folositi niciodata aer comprimat pentru a curata bratul robotului.

Planul de 1. Mutati bratul robotului in pozitia ZERO, daca este posibil.
inspectie a 2. Opriti si deconectati cablul de alimentare de la caseta de comanda.
bratului . . . .
robLtqui Inspectati cablul dintre caseta de comanda si bratul robotului pentru urme de

deteriorare.
4. Verificati daca suruburile de montare ale bazei sunt stranse adecvat.
5. Verificati daca suruburile flansei sculei sunt stranse adecvat.
6. Verificati daca inelele plate de teflon prezinta urme de uzura sau deteriorare.

+ Tnlocuiti inelele plate dac& sunt uzate sau deteriorate.

NOTIFICARE
Daca se observa defectiuni la un robot in perioada de garantie, contactati
distribuitorul de la care a fost achizitionat robotul.
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Inspectia 1. Demontati orice instrument sau atasament sau setati TCP/Sarcina utila/CoG in
conformitate cu specificatiile instrumentului.

2. Pentru a misca bratul robotului in modul Freedrive:

* Pe un dispozitiv de invatare 3PE, apasati usor, eliberati, apoi apasati usor si
mentineti apasat butonul 3PE in aceasta pozitie.

Buton de alimentare Buton 3PE

3. Trageti/impingeti robotul intr-o pozitie alungita orizontal si eliberati.
SIS ®

4. Verificati daca bratul robotului isi poate mentine pozitia fara sustinere si fara activarea
deplasarii libere.

16.3. Curatarea CP si casetei de comanda

Curatarea Utilizati un agent de curatare industriala usor, fara agenti de subtiere sau aditivi agresivi.
ecranului tactil  Nu utilizati un material abraziv, pentru a sterge ecranul. Universal Robots nu

al dispozitivului  promoveazd un anumit agent de curatare.

de invatare

Curatarea

Stergeti Caseta de comanda cu o laveta umeda, daca este cazul.

casetei de . - N . .
Folositi recomandarile de curatare din manualul de utilizare.

comanda
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Tnlocuiti filtrele Exista un filtru pe fiecare latura a casetei de comanda.

casetei de 1. Tndepartati usor cadrul exterior din plastic, tragand de zonele indicate de sagetile

comanda rosii din imaginile de mai jos, din figura 3.7. Cadrul este inclinat spre exterior.

2. Inlocuiti filtrele.

Figura 3.7. Inlocuiti filtrele casetei de comanda.
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16.4 . Instalarea software-ului

Pentru a 1.
configura =
software-ul 63 Applicaton
TP 3PE . @
Frogam =)}
(S] Mounting
3

Communication

Digital, Analog, 10s.

Program name
=) PickPlace_Final

o 8

End Effectors

wl

Frames Grids

Orient

Motion Profiles

Din PolyScope, in meniul din stanga, apasati Aplicatie si selectati Siguranta.

>
cc
c&
B
Application Variables e
configurat
R
vrales

=

System Info
Log Messages, oin
emperat

2. Atingeti Hardware si butonul Deblocare.

safety

' Robot Limits
Speed Limit
Poer & Force

v fointLimits
Joint Positions
Joint speeds

v safetyiio
inputs
Outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

.

Pick and Place revised

Hardware
Select connected Teach Pendant

Per
3PEEnabled ¥

N For sfexy reasons the robot il ot strt the selection does not rflectth connected hardvire

o Max Speed
== -1000.00 mm/s = 0%

g~ Max Speed
== -1000.00 mm/s ~ 100% T

Introduceti parola si atingeti Confirmare. Dispozitivul de invatare este acum activat.

Atingeti Aplicare pentru a reporni sistemul. PolyScope continua sa ruleze.

Atingeti Aplicare si repornire, apoi Confirmare configuratie pentru a finaliza
instalarea software-ului pentru Dispozitivul de invatare 3PE.
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1/. Dezatectarea simediul

Descriere

Robotii Universal Robots trebuie dezafectati in conformitate cu legile, regulamentele si
standardele nationale aplicabile. aceasta responsabilitate revine proprietarului robotului.

Robotii UR sunt fabricati tindnd cont de restrictiile privind utilizarea substantelor
periculoase pentru a proteja mediul; asa cum sunt definite de directiva europeana RoHS
2011/65/UE. Daca roboatii (bratul robot, caseta de comanda, dispozitivul de invatare) sunt
returnati catre Universal Robots Denmark, atunci eliminarea va fi aranjata de Universal
Robots A/S.

Taxa de eliminare pentru robotii UR vanduti pe piata din Danemarca este platita in avans
sistemului DPA de catre Universal Robots A/S. Importatorii din tarile acoperite de
Directiva europeana WEEE 2012/19/UE trebuie sa isi faca singuri inregistrarea in registrul
national WEEE din propria tara. Taxa este de regula de sub 1€/robot.

Puteti gasi o lista a registrelor nationale aici: https://www.ewrn.org/national-registers.
Cautati informatii despre conformitate globala aici: https://www.universal-
robots.com/download.
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Substante Brat robot

continute de .
robotul UR

Tuburi, flansa de baza, suport de montare a sculei: aluminiu anodizat
Carcase articulatii: aluminiu acoperit cu pulberi
Inele de etansare cu banda neagra: cauciuc AEM

* inel suplimentar de alunecare sub banda neagra: plastic negru turnat
Capace/clapete: plastic PC/ASA

Componente mecanice minore, de ex. suruburi, piulite, distantiere (otel,
alama si plastic)

Manunchiuri de cabluri cu conductor de cupru si componente mecanice
minore, de ex. suruburi, piulite, distantiere (otel, alama si plastic)

Articulatii brat robot (intern)

Angrenaje: Otel si vaseling (detalii in Manualul de service)
Motoare: Miez de fier cu conductor de cupru

Cablaje cu conductor de cupru, PCB-uri, diverse componente electronice si
componente mecanice minore

Garniturile pentru articulatii si o-ringurile contin o cantitate mica de PFAS,
care este un compus derivat din PTFE (cunoscut sub denumirea de
TeflonTM).

Vaselina: ulei sintetic + mineral cu un agent de ingrosare, fie cu sapun
complex de litiu, fie cu uree. Contine molibden.

+ Tnfunctie de model si de data de fabricatie, culoarea vaselinei poate fi
galben, magenta, roz inchis, rosu, verde.

* Manualul de service detaliaza masurile de precautie privind
manipularea si fisele tehnice de securitate pentru vaselina

Caseta de comanda

Dulap (carcasa): Otel acoperit cu pulberi
* Caseta de comanda standard

Carcasa din tabla de aluminiu (in interiorul dulapului). Aceasta este si carcasa
controlerului OEM.

* Caseta de comanda standard si Controler OEM.

Pachete de cabluri cu conductor de cupru, PCB-uri, diverse componente
electronice, conectori din plastic si componente mecanice minore, de ex.
suruburi, piulite, distantiere (otel, alama si plastic)

Pe PCB este montata o baterie cu litiu. Consultati Manualul de service pentru
modul de inlocuire.
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UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B)

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

Universal Robots A/S David Brandt, Technology Officer R&D
Energivej 51, DK-5260 Odense SDK | Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S Denmark

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with standard control box, standard length cables &
Function: | with or without UR teach pendant Function is determined by the completed machine (robot
application or cell with end-effector, intended use and application program).

Model: | UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) with the standard control box and the
UR16e with the OEM DC Controller:
Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

Effective May 2021: UR10e specification in’?’provement to 12. Sk%maximum ayload.
OTE: This DOl is NOT applicable for use with the OEM AC Controller,

Serial Number: | Starting XY 245000000 and higher except the UR16e with OEM DC Controller.
See control box markings.

Fact
a;ezrry Sequential numbering, restarting at 0 each year
e-Series 3=UR3e, 5 =URbe, 7= URT7e, 0 =UR10e, 1=UR12e, 2 = UR10e (12kg payload), 6 = UR16e

Incorporation: | Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e and UR16e) shall only be put into
service upon being integrated into a final complete machine (robot application or cell), which
conforms with the provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,
1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP, 1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,4.1.2.3,4.1.3, 4.3.3, Annex VL.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.
See the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives & Article 6 of the EMC Directive:
() ENIS010218-1:2011 X () ENISO 13850:2015 () EN 61000-3-3: 2013
() ENIS012100:2010 (I) ENIEC 60204-1:2018 as applicable | (Ill) EN 61000-6-1:2007 & 2019
(1) ENISO 13732-1:2008 as applicable | (1) EN IEC 60320-1:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY
(1) ENISO 13849-1:2015 X () EN IEC 60664-1:2006 & 2020 (1) EN 67000-6-2:2005 & 2019
2023 edition has no relevant changes | ()(I1) EN 60947-5-5:1997+A2:2017 () EN IEC 61000-6-3:2007 & 2021
() ENISO 13849-2:2012 () EN IEC 60947-5-8:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY

Y See TUV Rheinland Certificates

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (I EN 60068-2-27:2009 (I EN'IEC 61000-6-4:2023

(I) 1SO/TS 15066:2016 as applicable (Il1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 () EN 61326-3-1: 2017

(1) EN 60068-2-1: 2007 EN 60529:1991/A2/AC:2019 [Industrial locations SIL 2]

(1) EN 60068-2-2:2007 (M) EN IEC 61000-3-2:2019/A2:2024 (1) 1EC 61784-3:2021/AMD1:2024 [SIL2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK019348,
ISO 14001 certificate DK019349, and I1SO 45001 certificate #DK019350.

/1,9 ~,
Odense Denmark, 5 Dec 2025 (ﬁ{‘,ﬁ,\ S e Hor
Roberta Nelson Shea Global Technical Compliance Officer
This DOI can change without notice. For the most recent DOI, the latest User Manual and DOI are available from the UR website.

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark www.universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60
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18.2. Declaratii si certificate

Traducerea instructiunilor originale

Declaratia de Tncorporare UE (DOI) (in conformitate cu 2006/42/CE Anexa Il B)

Producator

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Danemarca

Persoana din comunitate
autorizata sa compileze fisierul
tehnic

David Brandt
Ofiter cu tehnologia, departament Cercetare si Dezvoltare
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Descrierea si identificarea utilajului(elor) partial complet(e)

Produs si functie:

Functionalitatea de robot industrial de tip manipulator multifunctional
multiaxial cu caseta de comanda & cu sau fara dispozitiv de invatare
este determinata de masina completa (aplicatie robot sau celula cu
atasament final, utilizare prevazuta si program de aplicare).

UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) cu caseta de
comanda standard si UR16e cu Controler CC OEM:

+ Tn vigoare din octombrie 2020: Dispozitive de invatare cu

Model: dispozitiv de activare cu 3 pozitii (3PE TP) & Dispozitive de
invatare (TP) standard.
+ Invigoare din mai 2021: imbunatétire la specificatiile pentru
UR10e, constand Th marirea sarcinii utile maxime la 12,5kg.
Aceasta Declaratie de incorporare NU este aplicabila la utilizarea cu controlerul CC
Nota:

OEM, cu exceptia modelului UR16e cu Controler CC OEM. Vezi marcajele de pe
caseta de comanda.

Numar de serie:

Incepand cu 20235000000 si mai mare
an g_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10 kg), 1=UR12e, 2=UR10e (12,5

kg), 6=UR16e _ nymaratoare secventiala, reincepe de la 0 in fiecare an

Incorporare:

Robotii Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e
si UR16e) trebuie sa fie pusi in functiune numai dupa ce sunt integrati
intr-o masina completa finala (celula sau aplicatie robot), care este
conforma cu prevederile Directivei pentru masini-unelte si alte Directive
aplicabile.

de conformitate (DOC).

S-a declarat ca produsele de mai sus, cu tot ce cuprinde pachetul, sunt conforme cu urmatoarele
Directive, asa cum este detaliat mai jos:

Cand aceasta masina partial terminata este integrata si devine o masina completa, integratorul raspunde de
masina completa care indeplineste toate Directivele aplicabile, aplicand marcajul CE si furnizand Declaratia

I. Directiva pentru masini-unelte
2006/42/CE

Urmatoarele cerinte esentiale au fost indeplinite: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.4.1 cu 3PE TP,
1.5.1,1.5.2,155,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,
4.1.2.3,4.1.3,4.3.3, Anexa VI. Se declara ca documentata tehnica
relevanta a fost compilata conform Partii B a Anexei VIl a Directivei
pentru masini-unelte.

1. Directiva 2014/35/UE pentru
joasa tensiune

Consultati LVD si standardele armonizate folosite mai jos.

1I. Directiva 2014/30/UE privind
EMC

Consultati Directiva EMC si standardele armonizate folosite mai jos.

UR10e PolyScope X
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Consultati standardele armonizate folosite la care se face referinta in Articolul 7(2) din Directivele MD si LV,
precum si la Articolul 6 din Directiva EMC:

(D ENI1SO 10218-1:2011 *

() EN1SO 12100:2010

() EN IEC 60204-1:2018, dupa
caz

() ENISO 13849-1:2015*
Editia 2023 nu are modificari
relevante

() EN ISO 13849-2:2012

* Vezi certificatele TUV
Rheinland

(I) EN ISO 13850:2015
(I) EN ISO 13732-1:2008, dupa caz
(I1) EN IEC 60320-1:2021

(I) EN IEC 60664-1:2006 & 2020
(I)(I1) EN 60947-5-5:1997+A2:2017
(I) EN [EC 60947-5-8:2021

(1) EN 61000-3-3: 2013

(1) EN 61000-6-1:2007 & 2019
DOAR UR3e, UR5e si UR7e
(1) EN 61000-6-2:2005 & 2019
(1) EN IEC 61000-6-3:2007 &
2021

DOAR UR3e, UR5e si UR7e

Consultati celelalte standarde si specificatii tehnice folosite:

(1) ISO 9409-1:2004 [Tip 50-4-
M6]

(I) ISO/TS 15066:2016, dup4
caz

(Il) EN 60068-2-1: 2007

(Il) EN 60068-2-2:2007

(Il) EN 60068-2-27:2009

(Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
EN 60529:1991/A2/AC:2019

(Ill) EN IEC 61000-3-
2:2019/A2:2024

(1) EN IEC 61000-6-4:2023

(1) EN 61326-3-1: 2017

[Locatii industriale SIL 2]

(1) IEC 61784-3:2021/AMD1:2024
[SIL2]

Producétorul sau reprezentantul autorizat al acestuia va transmite informatii relevante cu privire la
echipamentele tehnice partial finalizate ca raspuns la o cerere motivata din partea autoritatilor nationale.

Aprobarea sistemului complet de asigurare a calitatii de catre organismul notificat Bureau Veritas: certificat
ISO 9001 #DK019348, certificat ISO 14001 #DK019349 si certificat ISO 45001 #DK019350.

Odense Denmark, 5 Dec 2025

@

NOTIFICARE

18.3. Certificari UR10e

Acest DOI poate fi modificat fara preaviz. Pentru cel mai recent DOI, cele mai recente
versiuni ale manualului de utilizare si DOI sunt disponibile pe site-ul UR.

Descriere

Certificarea de la terti este optionala. Totusi, pentru a oferi cele mai bune servicii

integratorilor de roboti, Universal Robots a ales sa isi certifice robotii la urmatoarele
institutii de testare recunoscute de mai jos.
Puteti gasi copii ale tuturor certificatelor in capitolul: Certificate.

Manualul utilizatorului
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Certificare

Certificare
furnizori de la

A

. [}
TUVRheinland

| ENISO 102181

EN ISO 138491

W, tLv.Com

ID 0007000000

TUOV
Rheinland

Certificate emise de TUV Rheinland conform
ENISO 10218-1 si EN ISO 13849-1.
Certificarea TUV Rheinland reprezinta
siguranta si calitate in aproape toate
domeniile de afaceri si de viata. Fondata in
urma cu 150 de ani, compania este unul dintre
cei mai importanti furnizori de servicii de
testare din lume.

TUV
Rheinland

Marcajul cTUV arata ca un produs respecta
standardele de siguranta din Canada,
dovedind ca sunt conforme cu standardele de
siguranta electrica din Canada.

CHINA RoHS

Produsele Universal Robots sunt conforme cu
metodele de management CHINA RoHS
privind controlarea poluarii cu produse
electronice. Este furnizat un tabel cu
declaratii despre produs.

KCs

Produsele Universal Robots au fost evaluate
si sunt conforme cu standardele de siguranta
KOSHA

KC

Produsele Universal Robots au fost evaluate
si corespund cerintelor de conformitate EMC
din Coreea de Sud.

Delta

Produsele Universal Robots sunt testate din
punct de vedere al performantei de catre
DELTA.

Asa cum sunt livrati de furnizorii nostri, paletii de transport
pentru robotii Universal Robots e-Series respecta cerintele

)
terti (m; Mediu | standardului danez ISMPM-15 pentru productia de materiale
— de ambalare din lemn si sunt marcati in conformitate cu
aceasta schema.
Certificare Robotii Universal Robots e-Series sunt supusi unor
test . teste interne continue si unor proceduri de testare la
. Universal ) . '

producator Robots final de linie.
Procesele de testare UR unt revizuite si imbunatatite
permanent.
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Declaratii
conform

Desi directivele UE sunt relevante pentru Europa, anumite tari din afara Europei recunosc
si/sau solicita declaratii UE. Directivele europene sunt disponibile pe pagina de internet

directivelor UE oficiala: http://eur-lex.europa.eu.

EU REACH

Tn conformitate cu Directiva privind echipamentele tehnice, robotii Universal Robots sunt
masini partial complete, drept urmare nu este necesara atasarea unei marci CE.

Puteti gasi Declaratia de incorporare (DOI) conform Directivei privind echipamentele
tehnice in capitolul Declaratii si certificate.

Produsul nostru include componente, in special capacele albastre din plastic (cupe) si partile
gri din plastic, care contin substante enumerate in Lista substantelor candidate EU REACH
(>0,1% g/g).

Pentru referinta, va rugam sa consultati Documentul global de conformitate disponibil pentru
descarcare pe site-ul nostru.

Aceste informatii sunt furnizate pentru a respecta obligatiile impuse de EU REACH in cazul
articolelor introduse pe piata UE. Va rugam sa utilizati produsul nostru conform destinatiei
declarate si sa urmati toate instructiunile operationale si de siguranta furnizate in acest
manual. Pentru detalii suplimentare, consultati Regulamentul REACH oficial (Text
consolidat: 32006R1907). Daca aveti intrebari legate de siguranta produsului, va rugam sa
ne contactati la: ProductCompliance@teradyne-robotics.com.
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18.4. Certificate UR10e

TOV
Rheinland

Certificate no.

Certificate

T 72503111 0001

License Holder:

Universal Robots A/S

Energivej 51
5260 Odense S
Denmark

Report Number:

Certification acc. to:

Manufacturing Plant:
See additional page(s) for the listing of 3 factories

31875333 027 Client Reference: Roberta Nelson Shea

EN ISO 1218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product:

Model Designation:

Technical Data:

Remarks:

Appendix:

Industrial Robot

UR3, URS, UR1@, UR15, UR2@, UR3@, UR3e, URSe,
UR7e, UR1Pe, UR12e, UR16e, UR8 Long, UR1S

Rated Voltage: AC 18e-2eeV, 50/68Hz or AC 200-24eV, 50/6eHz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

Special Remarks: The robot is only a component in a final robot
application, collaborative or non-collaborative. The final
application/installation must comply with EN ISO 16218-2.
Certificate is only valid within used in conjunction with

the UR Control Box, with or without a UR Teach Pendant. Includes
optional IMMI accessory. The following safety functions have been
evaluated and determined to meet PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-
1:2015:

1- Emergency Stop;

3- Joint Position Limit;

5- Pose Limit;

7- Force Limit;

9- Power Limit;

11- Stopping Distance Limit;

13- Robot Moving Digital Output;
14- Robot Not Stopping Digital Output

15- Reduced Mode Digital Output;

16- Not Reduced Mode Digital Output

17- 3 Position Enabling Device INPUT

Refer to product manual for additional information.
Must be installed and programmed in accordance with the
manufacturer’s instructions.

Replaces Certificate T72501672.

2- Safeguard Stop

4- Joint Speed Limit

6- Cartesian Speed Limit

8- Momentum Limit

10- Stopping Time Limit

12- System Emergency Stop Output

G Gle(n

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1(978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

/A TOVRheinland®

Page 1

/ are regis tered trademarks . Uulisatio n and applcation requires priar approral

5
ir}
=
=
=
®
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TOV
Rheinland
America de
Nord

Page 1

Certificate

Certificate no.

CA 72405127 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5268 Odense S

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5268 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308

TUV Rheinland of North America, Inc.

Utiksatio v and Splic 8DOn I2GUIES prior apprax

& TOV, TUEW and TUV are registered

400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

A TUVRheinland®

Manualul utilizatorului
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China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame _
7= 2/ 2 B EEEEYHEIATE
2 | & [ 2 | sumx | ZR-FE
0 ; Hexavalent ; Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
BN HARS
UR3/URS /UR10/
UR3e / URSe /UR7e X 0O X @] X X
UR10e/UR12e/
UR16e /UR15e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RIRZAB AT LB AT A SRR PR = BI97ES)/T 11363-2006 I ERIREZERIUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -

(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/ct /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Siguranta
KC

A=l MO SHAM

A A AOTAFT =
t 3 Universal Robols AIS AgEdelve 2016E110079
_ T L T R T g
Mmeol  MBASSHZ o, 16E1 10079 =”"**” SR g veslergaard
Energwm 25, 5260 Ddense S Denmark

Atgetdel Edi & 7| A 77y

IHE=2
gA(H) ) UR10e 283G T gakis
Aot selis 18-AB2EQ-01602
H =X =L A .
A=A Universal Robots A/S
A TN E i
Hx Energivej 25, 5260 Odense S. fenmprk
Aol E Y, M3szAM1E U 2o @ AW Hel =MIE w2t

X8 oHEISIol Al D E 2 A BB Bt o

20184 118 06¢
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Tnregistrare KC

8ED6-B666-998D-8738

TEFANAAT) 495 S 25

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

Ar3 = oAH

g o T ‘ Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant | .

712 A A (AE )

. UR e-Series robot
Equipment Name

P
Basic Model Number

R R

Series Model Number

i
Registration No.

| R-R-URK-UR10¢

Xﬂiﬂ—/ﬂ]i(&"ﬂ)i"ﬂ— Universal Robots A/S / glw}=
Manufacturer/Country of Origin

|
=2 o] 2ol |
o ﬂcf"]iE_E ) ‘ 2018-10-23
Date of Registration
|

7] e}
Others

A 1A TR Alssxo]2 A3 whet 555 3 +& FHEvch
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.
201841

FRAR AT A%

Director General of National Radio Research Agency

CAREE PEEANAANE VA AR IFEAY 5 wxste] 8 stolof ghr)

SNk Fhel s A B Tl 2" 5 Y5
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Mediu

. . N f) A PART OF
Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
URI10 robot arms:

UR10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g%Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1%2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hersholm, 25 August 2017 W %%

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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Descriere Functiile de siguranta si I/0 de siguranta de la robotii Universal Robots sunt PLd Categoria 3 (ISO 13849-1), unde
fiecare functie de siguranta are o valoare a PFH mai mica de 1.8E-07.
Valorile PFH sunt actualizate pentru a include o mai mare flexibilitate la proiectare si pentru rezilienta lantului de
aprovizionare.
Pentru I/O de siguranta, functia de siguranta rezultata, inclusiv dispozitivul sau echipamentul extern, este determinata de
arhitectura generala si de suma tuturor valorilor PFH, incluzand indicele PFH al functiei de siguranta de la robotii UR.
Daca orice limita a functiei de siguranta este depasita sau este detectata o defectiune intr-o functie de siguranta sau o
parte legata de siguranta a sistemului de control, UR defineste starea de siguranta ca pe o oprire cu decuplarea
alimentrii motorului (categoria 1 sau 04, decuplarea imediata a alimentarii).
NOTIFICARE
Tabelele functiilor de siguranta prezentate in acest capitol sunt simplificate. Puteti gasi versiunile
complete ale acestora aici: https://www.universal-robots.com/support
SF1 . Cese 0 0
1,2,3,4 Descriere . Toleranta Afecteaza
intampla?
Oprire de
urgenté Apasarea butonului Estop de pe dispozitivul de Tnvént,are1 sau a unui
buton Estop extern (daca se foloseste intrarea de siguranta Estop) are
(ISO 13850) p extern ( ' gurant3 Estop)
ca rezultat o oprire de Cat 14 cu decuplarea alimentérii cu energie de la
dispozitivele de actionare ale robotului si de la I/O sculei. Semnalele /0 | Categorie de Robot. /0
ale controlerului trec la ,low”. oprire 1 ’ )
-- scule robot si
Comanda oprirea tuturor articulatiilor si, cand toate articulatiile ajung (IEC 60204-
1/0 controler
ntr-o stare de oprire monitorizata, alimentarea este intrerupta. 1)
Consultati functiile de siguranta Timp de oprire si Distant4 de oprire®.
A SE UTILIZAT DOAR IN SCOPURI DE URGENTA, nu pentru
protectie, deoarece necesita o actiune manuala.
SF2 : Cese . >
3,5 Descriere o Toleranta Afecteaza
. intampla?
Oprire de
P X Categorie
siguranta Aceasta functie de siguranta este initiata de un dispozitiv de protectie .
(Oprire de e < I ) Oprire 2
extern folosind intréri de siguranta care vor initia o oprire Cat 24. Scopul
protectie in ) R . ) (IEC 60204-
; este de a proteja persoanele impotriva vatamarii, fata de protejarea
conformitate cu . . . 1
robotului, a echipamentului sau a produselor. .
1SO 10218_1*) X . Oprlre SS2 - Robot
1/0 scula nu este afectat de o oprire de siguranta.
*Inainte de 2006 “ . » . L ) | (conform
’ Daca este conectat un dispozitiv de activare, este posibil sa configurati o
aceasta se descrierii din
oprirea de siguranta pentru a functiona DOAR in modul automat.
numea ,oprire de ; ~~ ; = T e si Di X rab IEC 61800-
0P Consultati functiile de siguranta Timp de oprire si Distanta de oprire®.
siguranta” 5-2)
Resetare Cese
: Descriere Toleranta Afecteaza
oprire de intampla? :
siguranta " , ) . -
Cand este configurat pentru Resetare de siguranta si conexiunile de
. . . . Resetare
resetare externe trec de la low la high, oprirea de siguranta se . -- Robot
input la SF2

reseteaza. Input de siguranta pentru initierea unei resetari a SF2.
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SF3 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
Limita pozitie .
B . Nu va permite ca
articulatie . <
. miscarea sa
(limitare dend R
epaseasca nicio
software la e I .
. . Seteaza limita inferioara si superioara pentru pozitiile permise setare de limita.
nivel de axa) o L . . . ,
ale articulatiilor. Timpul si distanta de oprire nu sunt luate in Viteza poate fi
considerare, deoarece limita(ele) nu va fi incalcata. Fiecare redusa, astfel incat . )
. . Articulatie
articulatie poate avea propriile limite. miscarea sa nu 5° )
o . o - (fiecare)
Limiteaza direct setul de pozitii permise in care articulatiile se depaseasca nicio
pot deplasa. Este o limitare software pe axa si o limitare in limita.
spatiu, in conformitate cu ISO 10218-1:2011, 5.12.3. Va fi initiata o oprire
a robotului pentru a
preveni depasirea
oricarei limite.
SF4 Descriere Ce se Intampla? Toleranta Afecteaza
Limita viteza .
. . Nu va permite ca
articulatie . .
migcarea sa
depéaseasca nicio
Seteaza o limita superioara pentru viteza articulatiei. Fiecare setare de limita.
articulatie poate avea propria limita. Aceasta functie de Viteza poate fi
siguranta are cea mai mare influenta asupra transferului de redusa, astfel incat . )
) 3 Articulatie
energie la contact (la prindere sau tranzitorie). miscarea sa nu 1,15°/s .
o o . ) . . (fiecare)
Limiteaza direct setul de viteze permise ale articulatiei pe care depaseasca nicio
acestea le pot efectua. Este folosita pentru a limita miscarile limita.
rapide ale articulatiilor, de ex. riscuri legate de singularitati. Va fi initiata o oprire
a robotului pentru a
preveni depasirea
oricarei limite.
Limita cuplu Depasirea limitei de cuplu intern a articulatiei (Ia fiecare articulatie) are ca rezultat o oprire Cat 04. Aceasta functie de
articulatie siguranta nu este accesibila utilizatorului; este o setare din fabrica. NU este afisata aici, deoarece nu exista setari ale
utilizatorului.
SF5 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
Diverse o L .

. Monitorizeaza postura TCP (pozitie si orientare) si

denumiri: L ) ) <

L. va preveni depasirea unui plan de siguranta sau a

Limita o .

turs limitei pentru Postura TCP.

ostura S = .
P . ’ . Sunt posibile limite de postura multiple (flansa

Limita scul3, . L ) . ) 5

L e sculei, cot si pana la 2 puncte de offset al sculei Nu va permite ca miscarea sa
Limita , : . 3 .

R configurabile cu o raza) depéaseasca nicio setare de

orientare, ) T N L )

. Orientare restrictionata de abaterea de la directia limita. Viteza sau cuplul pot fi TCP
P_Ianun ({e caracteristicii Z a flansei sculei SAU a TCP-ului. reduse, astfel incat miscareasa | 3°40 mm Flansa scula
siguranta, Doué parti. (1) se refera la planurile de siguranta nu depaseasca nicio limita Cot
Limite de pentru limitarea posibilelor pozitii ale TCP. (2) se stabilita in SF 5, SF 6, SF 7 sau
sigura nté refera la limita de orientare a TCP, care este SF 8.

introdusa ca directie permisa si o toleranta. Aceasta
ofera zone de includere/excludere pentru TCP si
incheietura datorita planurilor de siguranta.
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SF6 Descriere Ce se intdmpla? Toleranta Afecteaza
Limita de e :
. " Va fiinitiata o oprire
viteza botului pent
. a robotului pentru a
TCP si cot o
o . . ) . preveni depasirea
Monitorizeaza viteza pentru TCP si cot pentru a preveni depasirea
o L . . o R . oricarei limite.
unei limite de viteza. Echivalenta cu monitorizarea intregului brat,
deoarece sectiunile dintre TCP si cot nu se pot misca mai repede . 50 mm/s TCP
Nu va permite ca
decéat capetele acestor sectiuni. i .
miscarea sa
depéaseasca nicio
setare de limita.
SF7
Limita Descriere Toleranta Afecteaza
forta -~ . — —
(TC P) Limita de forta este forta exercitata de robot la TCP (punctul central al Vafiinitiata o
sculei) si la ,cot”. Functia de siguranta calculeaza continuu cuplurile oprire a
permise la fiecare articulatie, pentru a ramane in limita de forta definita robotului
atat pentru TCP, cat si pentru cot. pentru a
Articulatiile isi controleaza cuplul pentru a ramane in intervalul de cuplu preveni
permis. Aceasta inseamna ca fortele la TCP sau cot vor raméane in limita depasirea

cuplu prindere

incheietura

SF8

fortei definite.
Cand este initiata o oprire de catre functia de siguranta Limita forta,

robotul de va opri. Controlerul standard UR va provoca miscarea de

oricarei limite.

Nu va permite

Jretragere” in pozitie inainte de depasirea limitei de forta. Aceasta ca miscarea
Jretragere” nu face parte din functia de siguranta, deoarece este sa
efectuata de catre controlerul standard. Controlerul de siguranta are un depaseasca

timp fix (o parte din timpul de raspuns) permis inainte de initierea unei

opriri a robotului.

nicio setare de
limita.

25N

TCP

este dezactivata.

Limitele fortei pot fi depasite de cele trei articulatii ale incheieturii daca functia de siguranta ,,cuplu prindere incheietura”

Descriere Ce se intdmpla? Toleranta Afecteaza
Limita A : ,
. Va fi initiata o oprire a robotului pentru a
impuls - ) . o

Limita de impuls este foarte utila pentru preveni depasirea oricarei limite.

limitarea impacturilor tranzitorii.

o ) . . . . . _ | 3kgmi/s Robot
Limita impulsului afecteaza intregul robot. Nu va permite ca miscarea sa depaseasca
nicio setare de limita.

SF9 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
Limita , . P : .

Aceasta functie monitorizeaza lucrul mecanic (suma cuplurilor
putere

articulatiilor inmultita cu viteza unghiulara a articulatiilor) efectuat

Limitarea dinamica a

de robot, care afecteaza si curentul consumat de bratul robotului,

curentului/cuplului

precum si viteza robotului. Aceasta functie de siguranta limiteaza

dinamic curentul/cuplul, dar mentine viteza.

mnow

Robot
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SF10 Descriere Ce se intampla Toleranta Afecteaza
Outputuri " S : :
d . Cand este configurata pentru un output de oprire pentru robot si
e oprire
P exista o oprire a robotului, outputurile duale sunt LOW. Daca nu a
UR Robot L -
fost initiata nicio oprire de robot, outputurile duale sunt HIGH.
Pulsatiile nu sunt folosite, dar sunt tolerate. Pentru o functie de
siguranta integrata, consultati nota de subsol.®
Aceste iesiri duale schimba starea pentru orice buton Estop extern
care este conectat la inputuri de siguranta configurabile, unde acel .
QOutputurile duale
input este configurat ca input pentru Oprire de urgenta. N N .
. . ~ trecin low Tn cazul Conexiune
Pentru outputul de oprire, validarea este efectuata la
. . unei opriri daca externa la
echipamentul extern, deoarece outputul UR este un input pentru N/A
. . . . . . . sunt setate ca logica si/sau
aceasta functie de oprire externa de siguranta de la echipamentul
outputuri echipament
extern.
configurabile
NOTIFICARE
Acest output de oprire nu este conectat la
IMMI (Interfatd masina de modelat prin
injectie), pentru a preveni o oprire
nerecuperabila.
SF11 Descriere Ce se intampla Toleranta Afecteaza
Functie de :
. . Outputurile duale
siguranta o o . ) . .
Ori de cate ori robotul se misca (miscare in derulare), output-urile | suntin lowin
,Mutare” cu Conexiune
. digitale duale sunt LOW. Output-urile sunt HIGH atunci cand nu timpul miscarii si .
outputuri i ) ) i externa la
L. exista miscare. Siguranta functionala este pentru ceea ce se afla | in high atunci N/A L
digitale o . i ) ) logica si/sau
n interiorul robotului UR. Pentru o functie de siguranta integrata, | cand nu exista
echipament
consultati nota de subsol®. miscare.
SF12 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
Functie de )
. ) Outputurile duale
sigura nté Cand robotul se OPRESTE (in proces de oprire sau in stare de o R .
. . - ) . o . . suntin high cand Conexiune
“Fa ra oprire imobilitate) iesirile digitale duale sunt HIGH. Cand output-urile
. o robotul este fie in externa la
cu outputuri sunt LOW, robotul NU se afla in curs de oprire si NU se afla o N/A L
. R . . . . proces de oprire, fie logica si/sau
dlgltale intr-o stare de stationare. Pentru o functie de siguranta R )
) ) intr-o stare de echipament
integrata, consultati nota de subsol®. .
stationare
SF13 D i Sese Tol ta Afecteaza
: escriere oleranta ecteaza
Functie de Intampla? ‘
siguranta
Outputurile
"Re_duse Atunci cand setarile reduse sunt active (sau initiate) pentru functiile Conexiune
active” cu ) ; N ) duale sunt low §
. de siguranta, outputurile digitale duale sunt LOW. Siguranta R . externa la
outputuri . o . cand setarile N/A L
L. functionala este pentru ceea ce se afla in interiorul robotului UR. logica si/sau
d|g|ta|e reduse sunt
Pentru functia de sigurant integrat3, consultati nota de subsol®. i echipament
active
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SF14 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza?
Functie de e .
. . Ori de céte ori setarile reduse ale robotului pentru
siguranta ; ) . .
functiile de siguranta NU sunt active (sau nu sunt .
,Reduse . Conexiune
. . initiate), outputurile digitale sunt LOW. Outputurile duale sunt . .
inactive” cu externa la logica
. Clasificarea de siguranta functionala este pentru ceea low cand setarile reduse N/A .
outputuri e ) ) si/sau
L ce se afla in interiorul robotului UR. NU sunt active.
digitale ) ) .. . ) echipament.
Pentru functia de siguranta integrata, consultati nota de
subsol de mai jos.®
»Reduse ” —
. » Reduse nu este un mod. Este o modificare a setarilor initiata:
active
Modificare * lanivel intern cu un plan/o limita de siguranta (incepe cand se afla la 2 cm de plan si setarile
setari reduse sunt atinse in interval de 2 cm fata de plan) sau

parametru SF

* lanivel extern prin utilizarea unui input extern, care va ajunge la setari reduse in termen de
500 ms de la inputul declansator.

Cand conexiunile externe sunt la nivel Scazut, este initiat Modul redus. ,Reduse active” inseamna ca

Robot
toate limitele reduse sunt ACTIVE.
Reduse nu este o functie de siguranta. Reduse este un mijloc de parametrizare a functiilor de
siguranta.
Reduse este o schimbare de stare care afecteaza setarile urmatoarelor functii de siguranta: pozitia
articulatiei, viteza articulatiei, postura TCP, viteza TCP, forta TCP, impulsul, puterea, timpul de oprire
si distanta de oprire.
Verificati si validati toti parametrii si toate setarile pentru aplicatia robotului.
SF15 Descriere Ce se intampla? Tolerante Afecteaza
Limita o o ) !
d t5 Monitorizare in timp real a conditiilor astfel incat limita de timp Nu va permite ca
ura
) pentru oprire sa nu fie depasita. Viteza robotului este limitata oprirea efectiva sa
oprire ) e ) . . Lo 50 ms Robot
pentru a se asigura ca limita pentru durata de oprire nu va fi depaseasca nicio
depésita. 7 setare de limita.
SF16 Descriere Ce se intdmpla? Tolerante Afecteaza
Limita IS
. . Monitorizare in timp real a conditiilor astfel incat limita pentru Determina scaderea
distanta de _ o L _ o _
. distanta de oprire sa nu fie depasita. Viteza robotului este vitezei sau oprirea
oprire L . Lo ) . . 40 mm Robot
limitata pentru a se asigura ca limita pentru distanta de oprire robotului pentru a NU
nu va fi depasita. 7 depasi limita.
SF17 Descriere Ce se intampla? Tolerante Afecteaza
Pozitie de ) ) . L
Functie de siguranta care monitorizeaza o iesire
parcare de o ) o _ ) .
. . nominala de siguranta, astfel incat sa se asigure ca | Outputul pentru parcarea in .
sigura nta . B L Conexiune
s iesirea poate fi activata numai atunci cand robotul siguranta este activata .
»pozitie " ) o . externa la
. . se afla in ,pozitia de parcare in siguranta” numai cand robotul este in 1.7° L
monitorizata ) s N logica si/sau
configurata si monitorizata. ,pozitia de parcare de .
i o o echipament
O oprire cat 0 este initiata daca iesirea este siguranta” configurata
activata cand robotul nu este in pozitia configurata.
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INPUT Cese
comutator Descriere Intampl? Afecteaza
mod " — " ) P
Cand conexiunile externe sunt Low, modul automat (in functiune) este activ. Cand
nivelul este High, modul este programare/invatare.
Recomandare: utilizati cu un dispozitiv de activare, adica dispozitivul de invatare UR nt R
ntrare in
cu un dispozitiv de activare cu 3 pozitii integrat. S Robot
Cand se afla in modul de invatare/program, initial viteza TCP este limitata la 250 mm/s.
Viteza poate fi maritd manual utilizand ,glisorul de viteza” CP, dar la activarea
dispozitivului de activare, limita de viteza se va reseta la 250 mm/s.
SF18 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
Inputuri — : -
i Un dispozitiv de activare cu 3 pozitii ® are 3 pozitii de
functie de ) ) s -
. =8 comutare: oprire, pornire, oprire (in ordinea actionarii
siguranta R L
. atunci cand apasati).
(activare cu . _ B~ .
trei s Cénd este eliberat complet, dispozitivul este oprit. Cand
rel ZITH A
el pozi{ ) este apasat/impins catre pozitia centrald, este pornit. Tn modul manual, cand
Apasarea (impingerea) completa determina o stare de inputul SF18 este LOW, .
Robotul si
oprire. SF2 este declansat la .
. - . - conexiunea
Cand dispozitivul de activare cu 3 pozitii este ,PORNIT”, nivel intern N/A
. . externa la
miscarea este activata. Oprire categoria 2 (IEC
R . . ) . SF19 si SF20
Atunci cand este in modul manual si cand un dispozitiv | 60204-1) SS2 (IEC 61800-
de activare extern este OPRIT, pe plan intern sistemul 5-2)
de siguranta initiaza SF2, care este o oprire de
categoria 2.
Recomandare: utilizati cu un comutator de mod ca input
de sigurants.10
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SF19 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
3PE . .
. Tn modul Automat (,functionare”), outputurile SF19

(activare cu

. sunt HIGH.
3 pozitii) . ) o

\ In modul Manual si atunci cand orice dispozitiv de
Functie de

sigura ntés activare! se afl3 in stare OPRIT (nu in pozitia centrald

cu outputuri
digitale

PORNIT, insemnand ca dispozitivul de activare este
eliberat sau complet apasat), se declanseaza o SF2
determinand o oprire de categoria 2 (SS2) si outputurile
SF19 sunt low. 8

Tn modul Manual, atunci sunt utilizate deplasarea Tn modul Manual, cand
libera si activarea cu 3 pozitii: dispozitivul de activare cu
I R 3 itii este n st;
» Daca Deplasare libera este activata si pozifii este in stare Conexiune
Oprit, outputurile sunt rorni |
. . . " externa la
TOATE dispozitivele de activare cu 3 LOW si se declanseazs N/A o
pozitii sunt in starea OPRIT, o logica si/sau
. SF2 la nivel intern
outputurile SF19 sunt HIGH. echipament
Oprire categoria 2 (IEC
* Oricare dispozitiv de activare cu 3 60204-1) SS2 (IEC 61800-

pozitii este in starea PORNIT,

5-2)
outputurile SF19 sunt LOW.

« Daca Deplasare libera nu este activata si

« TOATE dispozitivele de activare cu 3
pozitii sunt in starea PORNIT,
outputurile SF19 sunt HIGH.

« Oricare dispozitiv de activare cu 3
pozitii este in starea OPRIT,
outputurile SF19 sunt LOW.
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SF20 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
Functie de 5 .
i 8 Tn modul Automat (,functionare”), outputurile SF20
securitate
t sunt LOW.
r -
r\lsOaT"egPE In modul Manual si atunci cand orice dispozitiv de
. activare! se afla in stare OPRIT (nu in pozitia central
gactlv.a.r.e cu PORNIT, insemnénd ca dispozitivul de activare este
ZITII
pozi{ ).cu eliberat sau complet apasat), outputurile SF20 sunt
outputuri .
L. High.
dlgltale Tn modul Manual, atunci sunt utilizate deplasarea libera
si activarea cu 3 pozitii:
» Daca Deplasare libera este activata si:
« TOATE dispozitivele de activare cu 3 R .
pozitii sunt in starea OPRIT, In modul Manual, cand Conexiune
: dispozitivul de activare
outputurile SF20 sunt LOW. I externd la
cu 3 pozitii este Tn starea N/A .
» Oricare dispozitiv de activare cu 3 . . logica si/sau
— . Oprit, outputurile sunt
pozitii este in starea PORNIT, echipament
outputurile SF20 sunt HIGH. HIGH.
» Daca Deplasare libera nu este activata si:
» TOATE dispozitivele de activare cu 3
pozitii sunt in starea PORNIT,
outputurile SF20 sunt LOW.
» Oricare dispozitiv de activare cu 3
pozitii este in starea OPRIT,
outputurile SF20 sunt HIGH.
Nota: SF20 este o versiune inversata a SF19in care
starea outputului este inversata in mod logic in
comparatie cu SF19.
SF21 Descriere Ce se intampla? Toleranta Afecteaza
Limita cuplu e . o
. Monitorizeaza cuplul Cuplurile de la articulatiile incheieturilor sunt
de prindere a o N _ L
incheieturii articulatiilor incheieturilor monitorizate si controlate pentru a preveni depasirea
Incheieturii
pentru a evita cuplurile de limitei. Va fi initiata o oprire a robotului pentru a preveni N/A Robot
prindere mari depasirea limitei.
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UNIVERSAL ROBOTS 19. Tabel cu functii de siguranta

Tabelul 1-
Note de
subsol

1Comunicat,iile intre dispozitivul de invatare, controler si in interiorul robotului sunt SIL 2 pentru datele de siguranta
(conform IEC 61784-3).

2yalidare Oprire de urgenta: starea butonului Estop de pe dispozitivul de invatare este evaluata de acesta, apoi
comunicata’ controlerului de sigurants prin comunicatii SIL2. Pentru a valida functionalitatea butonului Estop de pe
dispozitivul de invatare, apasati butonul Estop si verificati daca rezulta o oprire de urgenta. Acest lucru valideaza faptul ca
butonul Oprire de urgenta este conectat in dispozitiv, functioneaza asa cum s-a prevazut si ca dispozitivul de invatare este
conectat la controler.

3Daca functia de siguranta a robotului este ,integratd” sau ,conectata” la echipamente, dispozitive sau logici externe,
functia de siguranta integrata rezultata are un PFH determinat de suma tuturor valorilor PFH, inclusiv valoarea PFH a
functiei de siguranta a robotului.

4Categorii de opriri conform IEC 60204-1 (NFPA79). Pentru Estop, sunt permise numai opririle de categorie 0 si 1.

» Opririle de categoria 0 si 1 duc la decuplarea alimentarii motorului, categoria de oprire O fiind de tip IMEDIAT si
categoria de oprire 1 fiind o oprire controlata (de exemplu, decelerare pana la oprire, apoi decuplarea alimentarii
motorului).

» O oprire de categorie 2 este o oprire la care alimentarea motorului NU este decuplata. Oprirea de Categorie 2
este definita in IEC 60204-1. Descrierile STO, SS1 si SS2 suntin IEC 61800-5-2. Pentru UR, o oprire de categorie
2 mentine traiectoria si lasa motoarele alimentate dupa oprire.

5 Trebuie utilizate functiile de siguranta pentru timpul de oprire si distanta de oprire. Cand sunt utilizate, nu mai este
necesara verificarea periodica a performantei de oprire.

6 Dac4 functia de siguranta a robotului este ,integrata” sau ,conectat” la echipamente, dispozitive sau logici externe,
functia de siguranta integrata rezultata are un PFH determinat de suma tuturor valorilor PFH, inclusiv valoarea PFH a
functiei de siguranta a robotului.

7 Capacitatea de oprire a robotului din miscarea(3rile) dati(e) este monitorizata continuu pentru a preveni miscarile care ar
depasi limita de oprire. Daca timpul necesar pentru oprirea robotului risca depasirea limitei de timp, viteza de miscare este
redusa pentru a se asigura ca limita nu este depasita. Va fi initiatd o oprire pentru a preveni depasirea limitei.

8 Pentru clasificarea de siguranta functional3 integraté cu un sistem de control extern legat de siguranta, adaugati PFH-ul
acestei iesiri legate de siguranta la PFH-ul sistemului de control extern legat de siguranta. Functia de siguranta si
declansarea de catre aceasta a unei opriri sunt incluse in valoarea PFH pentru aceasta SF.

9 Dispozitivul de activare se poate afla pe dispozitivul de invatare sau poate fi conectat extern la inputul functiei de activare
(SF18).

10 Este recomandata utilizarea unui comutator de mod extern atunci cand se foloseste un dispozitiv de activare cu 3 pozitii.
Daca un comutator de mod extern nu este utilizat si conectat la inputurile de siguranta, modul robotului va fi stabilit de

Interfata utilizatorului. Daca interfata utilizatorului este in
» ,mod automat”, functia de activare nu va fi activa.

» ,modul manual”, functia de activare va fi activa. Se poate configura protectia prin parola pentru schimbarea
modului.

11 Daca orice dispozitiv de activare cu 3 pozitii este eliberat sau complet apasat, functia de securitate de activare cu 3 pozitii
este OPRITA (nu in pozitia centrald PORNIT).
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19.1. Tabella
SF Mod Redus

Modificarea S — IR <
il Configuratia pentru modul redus poate fi initiata de un plan/limita de siguranta (incepe la 2 cm de
setariior

parametrilor

plan si setarile modului redus sunt realizate in limita a 2 cm de plan) sau prin utilizarea unui input
pentru initiere (va realiza setari reduse in limita a 500 ms). Cand conexiunile externe sunt Low,
este initiat Modul redus. Configuratia pentru modul redus inseamna ca TOATE limitele modului
redus sunt ACTIVE.

Modul redus nu este o functie de siguranta, ci mai degraba o schimbare de stare care afecteaza Robot
setarile urmatoarelor limite ale functiei de siguranta: pozitia articulatiei, viteza articulatiei, limita de
pozitie TCP, viteza TCP, forta TCP, impulsul, puterea, timpul de oprire si distanta de oprire. O
configuratie redusa este un mijloc de parametrizare a functiilor de siguranta in conformitate cu ISO
13849-1. Toate valorile parametrilor trebuie verificate si validate pentru a stabili daca sunt

adecvate pentru aplicatia robotului.

Resetare Descriere Afecteazi
salvgardare

Cand este configurat pentru Resetare de siguranta si conexiunile externe trec de la low la high,

oprirea de sigurants se RESETEAZA. Intrarea de siguranta pentru a initia o resetare a functiei de Robot

siguranta a opririi de siguranta.

Dispozitiv de Descriere Afecteazi
activare cu 3 . - — : T : 8
e Cand conexiunile externe ale Dispozitivului de activare sunt low, este initiata o Oprire de siguranta
pozitii INPUT o _ _ . ; I
(SF2). Recomandare: utilizati cu un comutator de mod ca input de siguranta. Daca nu este utilizat si
conectat la intrarile de siguranta un comutator de mod, modul robotului va fi stabilit de Interfata
utilizatorului. Daca interfata utilizatorului este in: Robot
« ,modul rulare”, dispozitivul de activare nu va fi activ.
« ,modul programare”, dispozitivul de activare va fi activ. Este posibila utilizarea protectiei prin
parola pentru schimbarea modului din interfata cu utilizatorul.
INPUT Descriere Afecteaza
comutator N o ) 3 .
d Cand conexiunile externe sunt low, modul Functionare (rulare/functionare automata in modul automat)
mo

este activat. Cand nivelul este High, modul este programare/invatare. Recomandare: Utilizati cu un
dispozitiv de activare, de exemplu un Dispozitiv de invatare UR pentru e-Series cu un dispozitiv de
activare integrat cu 3 pozitii. Robot
Cand se afla in modul de invatare/program, initial atat viteza TCP, cat si viteza cotului, vor fi limitate la

250 mm/s. Viteza poate fi maritda manual prin utilizarea Interfetei utilizatorului ,glisor viteza”, dar la

activarea dispozitivului de activare, limita de viteza se va reseta la 250 mm/s.
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INPUT Descriere Afecteaza
Freedrive

Recomandare: Utilizati cu 3PE TP si/sau cu INPUT dispozitiv de activare cu 3 pozitii. Cand INPUT

Freedrive este High, robotul va intra in modul Freedrive numai daca sunt indeplinite urmatoarele

conditii:
Robot
« Butonul 3PE TP nu este apasat
« INPUT-ul de pe dispozitivul de activare cu 3 pozitii fie nu este configurat, fie nu este apasat
(INPUT Low)
Descriere Robotii UR e-Series respecta ISO 10218-1:2011 si portiunile aplicabile din ISO/TS 15066. Este important de retinut ca

majoritatea specificatiilor din ISO/TS 15066 este directionata catre integrator si nu catre producatorul robotului. Clauza
5.10 - operarea colaborativa din ISO 10218-1:2011 detaliaza 4 tehnici de operare colaborativa, asa cum este explicat
mai jos. Este foarte important sa intelegeti ca operarea colaborativa este parte a APLICATIEI atunci cand se ruleaza in
modul AUTOMAT.

Operarea in Tehnica Explicatie UR e-Series
colaborare Stare d ire, 1 itia est tinuta | Oprirea de si ta la robotii UR est
. are de oprire, in care pozitia este mentinuta la prirea de siguranta la robotii este
Editia 2011, . . o . . I
) stationare si este monitorizata ca functie de siguranta. o0 oprire monitorizata din punct de
clauza 5.10.2 Oprire ) . L ) ) ) )
o Oprirea de categoria 2 este permisa pentru resetarea vedere al sigurantei, vezi SF2 la pagina
monitorizata in . o o L . . o .
diti automata. In cazul resetarii si repornirii operarii dupa o 1. Este probabil ca, in viitor, ,oprirea
conditii de
. . oprire monitorizata in conditii de siguranta, a se vedea monitorizata din punct de vedere al
siguranta . . I - . =
ISO 10218-2 si ISO/TS 15066, deoarece reluarea nu sigurantei” sa nu mai fie numita o forma
trebuie sa provoace conditii periculoase. de operare colaborativa.
Operarea in Tehnics Explicatie UR e-Series
colaborare Acesta oste. | . 4 de control
s cesta este, in esenta, un mod de contro
Editia 2011, o o o
personal individual si direct atunci cand
clauza 5.10.3 _
robotul este in modul automat. Echipamentul
de ghidare manuala trebuie amplasat in
apropierea atasamentului final si trebuie sa . - =
prop ’ ’ Robotii UR nu ofera ghidare manuala pentru operarea
includa: LLa . . x
Ghid colaborativa. Invatarea prin ghidare manuala (modul
idare
s « un buton de oprire de urgenta deplasare libera) este furnizata la robotii UR, dar
manuala

« un dispozitiv de activare cu 3 pozitii aceasta este pentru programarea in modul manual si

o . nu pentru operarea colaborativa in modul automat.
« o functionalitate de oprire

monitorizata in conditii de siguranta

» o functionalitate de viteza
configurabila monitorizata in conditii

de siguranta
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Operarea in Tehnica Explicatie UR e-Series
colaborare SSM este functia or botul
. este functia prin care robotu
Editia 2011, } o 3
mentine o distanta de separare fata de
clauza 5.10.4 ,
orice operator (uman). Acest lucru se
realizeaza prin monitorizarea distantei
dintre sistemul robotului si orice obiecte
care ar putea intra in raza de actiune
pentru a se asigura ca DISTANTA
MINIMA DE PROTECTIE este
asigurata. De obicei, acest lucru se
realizeaza cu ajutorul echipamentului
de protectie sensibila (SPE), care in Pentru a facilita SSM, robotii UR au capacitatea de a
mod uzual consta dintr-un scaner cu comuta intre doua seturi de parametri pentru functiile de
laser de siguranta, ce detecteaza siguranta cu limite configurabile (mod normal si redus).
intruziunea(intruziunile) cu sistemul Operarea normaléa poate fi reluat atunci cand nu este
- robotului. detectat nicio intruziune. De asemenea, poate fi
Functii de <. B ) . o
. ) Acest SPE provoaca: declansata de planurile de siguranta/limitele de
siguranta pentru Pot fi util q
1. i ; o3 siguranta. Pot fi utilizate cu usurinta zone de siguranta
monitorizarea modificarea dinamica a . ) ) : )
) . parametrilor pentru functiile multiple la robotii UR. De exemplu, o zona de siguranta
vitezei si X o ’ o L .
o de siguranta limitative; sau poate fi utilizata pentru ,setarile in modul redus”, iar o
separarii (SSM) o . o )
2. o conditie de oprire alta limita a zonei este utilizata ca input la oprirea de
monitorizata de siguranta. siguranta de la robotul UR. Limitele pentru modul redus
B o . potinclude, de asemenea, o setare pentru timpul de
La detectarea unei intruziuni care iese
. . » . oprire si limitele distantei de oprire - pentru a reduce
din zona de detectare a dispozitivului
. B L zona de lucru si spatiul pe podea.
de protectie, robotului i se permite sa:
1. reia limitele ,superioare” ale
functiei normale de siguranta
in cazul 1) de mai sus
2. reia operarea in cazul 2) de
mai sus
in cazul 2) 2), repornirea operarii dupa
0 oprire monitorizata de siguranta, vezi
ISO 10218-2 si ISO/TS 15066 pentru
cerinte.
Operare Tehnica Explicatie UR e-Series
colaborativa , Ny _— " I i
ditia 2011 Modul de obtinere al PFL este Iasat la latitudinea Robotii UR sunt roboti cu limitarea puterii si
editia
! ’ producatorului robotului. Designul robotului si/sau fortei, special conceputi pentru a permite
clauza 5.10.5 y ) i . I -
Limi functiile de siguranta vor limita transferul de energie aplicatiile colaborative in care robotul ar
imitarea
L de la robot la 0 persoana. Daca orice limita de putea intra in contact cu o persoana fara a-i
puterii si
‘ (PFL) parametru este depasita, are loc o oprire a robotului. provoca vatamari. Robotii UR au functii de
ortei
) Aplicatiile PFL necesita luarea in considerare a siguranta care pot fi utilizate pentru a limita
prin
. APLICATIEI ROBOTULUI (inclusiv a efectorului final | miscarea, viteza, impulsul, forta, puterea si
proiectare L o i L . n
| si a piesei(pieselor) de prelucrat, astfel incat orice alti parametri ai robotului. Aceste functii de
sau contro
contact sa nu provoace vatamari. Studiul efectuat a siguranta sunt utilizate in aplicatia robotului
inerent
evaluat presiunile de la DEBUTUL durerii, nu de la pentru a reduce astfel presiunile si fortele
ranire. Vezi anexa A. Vezi ISO/TR 20218-1 induse de efectorul final si piesa(piesele) in
Atasamente finale. lucru.
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