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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
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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.
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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.

UR3e 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 UR3e

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

2. Raspundere si destinatie de utilizare

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.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

3. Robotul dvs.

3.1. Specificatii tehnice UR3e

Tip robot

UR3e

Sarcina utila maxima

3kg/6,61b

REACH

500 mm/ 19,7 in

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)

300 W (max.)

Aprox. 150 W utilizadnd 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

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

Clasificare IP

P54

Zgomot

Brat robot: sub 60 dB(A)

Caseta de comanda: sub 50 dB(A)

Porturi I/O instrument

2 intrari digitale, 2 iesiri digitale, 2 intrari analogice

Alimentare electrica instrument I/O & tensiune

12V/24V 600 mA

Acuratete senzor cuplu forta

35N

Viteza

Toate articulatiile incheieturii: Max 360°/s.
Alte articulatii: Max 180°/s.

Instrument: aprox. 1 m/s / aprox. 39,4 in/s.

Repetabilitate pozitie

+0,03mm/+0,0011in (1,1 mils)per ISO 9283

Intervale de imbinare

Rotatie nelimitata a flansei sculei, + 360 ° pentru toate articulatiile, cu exceptia cotului, + 160 °

Amprenta la sol

@128 mm/5,0in

Materiale

Aluminiu, plastic PC/asa

Greutatea bratului robot

11,1kg/24,51b

Frecventa actualizari sistem

500 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 I/0 caseta de comanda

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

Alimentare electrica I/O din caseta de comanda

24V 2 A'in cutia de comanda

Comunicare

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

Comunicare instrument

RS

Alimentare electrica pentru caseta de comanda

100-240 VAC, 47-440 Hz

Curent nominal de scurtcircuit (SCCR)

200A

Cablu CP: Dispozitiv de invatare la caseta de comanda

4,5m/177in

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

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

Manualul utilizatorului
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3.2.Ceesteincutie

Tn cutii

* Bratrobot

* 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

3.2.1. Bratrobot

Despre bratul
robot

Articulatiile, baza si flansa sculei sunt principalele componente ale bratului 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.

UR3e
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Wrist 1 jaind

WWrish 2 join

g

Sheonddiar oind

Elcivw jodmit
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 atasaté 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.

3.2.72. Caseta de comanda

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

de comanda controlerului (I/O) 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.

UR3e
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3.2.3. Dispozitiv deinvatare cu dispozitiv de activare cu trei pozitii

Descriere

Prezentare TP

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
(BPE 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.

Buton de alimentare

Buton oprire de urgenta

1
2
3. Port USB (echipat cu aparatoare de praf)
4. Butoane 3PE

Manualul utilizatorului 22 UR3e
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Deplasare
libera

Sub fiecare buton se afla un simbol cu modul Deplasare libera robot, asa cum este ilustrat
mai jos.

UR3e
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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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Utilizarea butoanelor de pe 3PE

Utilizarea Pentru a rula un program
3PE 1. Tn PolyScope, asigurati-va ca robotul este in modul Manual, sau treceti la modul
Manual.
Mentineti butonul 3PE usor apasat.
3. inPolyScope, atingeti Redare pentru a rula programul.

Programul se executa daca bratul robotului se afla in prima pozitie a programului.
In cazul in care robotul nu se afla in prima pozitie a programului, este afisat ecranul
Mutare robot in pozitie.

Pentru a opri un program

1. Eliberati butonul 3PE sau, pe PolyScope, apasati Stop.

Pentru a intrerupe un program
1. Eliberati butonul 3PE sau, in PolyScope, apasati Pauza.

Pentru a continua executia programului, mentineti apasat butonul luminat 3PE si
atingeti Reluare in PolyScope.

Freedrive cu butoanele de pe 3PE

Utilizarea functiei Mutare robot in pozitie

Descriere Mutarea robotului in pozitie permite bratul robotului sa se deplaseze in pozitia de start,
dupa ce finalizati un program. Bratul robotului trebuie sa fie in pozitia de pornire Thainte de
a putea rula programul.

Mutarea la Pentru a utiliza butonul 3PE la mutarea bratului robot in pozitie:
pozitie 1. Dupa finalizarea programului, ap&sati Redare.
2. Selectati Redare de la inceput.

Pe PolyScope, este afisat ecranul Mutare robot la pozitie, indicand miscarea bratului
robot.

3. Apasati usor si mentineti apasat butonul 3PE.

4. Acum, pe PolyScope, apasati si mentineti apasat Auto-mutare pentru ca bratul
robotului sa se deplaseze in pozitia de pornire.

Apare ecranul Program redare.
5. Mentineti o apasare usoara pe butonul 3PE pentru a rula programul.

Eliberati butonul 3PE pentru a opri programul.
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3.2.4. Prezentare generala PolyScope

Descriere

Utilizarea
ecranului
tactil

PolyScope este interfata grafica cu utilizatorul (GUI) de pe consola Teach care opereaza
bratul robotului printr-un ecran tactil. Creati, incarcati si executati programe pentru robot in
PolyScope. Interfata PolyScope este impartita asa cum se arata in urmatoarea ilustratie:

* R:Header cu pictograme/file care va pun la dispozitie ecrane interactive.
* B: Subsol cu butoane care controleaza programul/programele incarcat/incarcate.

* C: Ecran cu campuri si optiuni pentru gestionarea si monitorizarea actiunilor
robotului.

B

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

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

* picaturi de apa si/sau picaturi de lichid de racire pentru masina

* emisii de unde radio

* alte zgomote provenite din mediul de operare.

Pentru cele mai bune rezultate, utilizati varful degetului pentru a face o selectie pe ecran.
In acest manual, aceasta este denumita ,atingere”.

Poate fi folosit un stylus disponibil comercial pentru a face selectii pe ecran, daca se
doreste.

UR3e
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Pictograme/File in PolyScope

Descriere Urmatoarea sectiune listeaza si defineste pictogramele/filele si butoanele din interfata
PolyScope.

Pictograme antet

I Functii Rulare este o metoda simpla de a opera robotul folosind programe prescrise.

: Programare creeaza si/sau modifica programele robotului.

M Instalare configureaza setarile bratului robot si echipamentul extern, de ex.
ntarea si siguranta.

M Miscare controleaza si/sau regleaza miscarile robotului.

|

frsall 1/0 monitorizeaza si seteaza semnalele live Input/Output de la si la caseta de

comanda a robotului.

-~

Jurnal indica sanatatea robotului si mesajele de avertizare sau eroare.

Manager program si instalare selecteaza si
afiseaza programul si instalarea activa. Managerul de programe si instalare include:
File Path (Cale fisier), New (Nou), Open (Deschidere) si Save (Salvare

Nou... creeaza un nou program sau instalare.

@ Deschidere... deschide un program sau o instalare create sau salvate anterior.

@l Salvare... salveaza un program, o instalare sau ambele in acelasi timp.

Moduri
operationale

@)

o Automat indica faptul ca modul operational al robotului este setat la Automat.
Apasati-lI pentru a comuta la modul de operare manuala.

m Manual indica faptul ca modul operational al robotului este setat la Manual.
Apasati-lI pentru a comuta la modul de functionare automata.

Control la Pictogramele Mod local si Mod la distanta devin accesibile numai daca activati
distanta Telecomanda.
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& L N ) . .
Local indica faptul ca robotul poate fi controlat local. Atingeti-l pentru a comuta la
Telecomanda.

e De la distanta indica faptul ca robotul poate fi controlat dintr-o locatie aflata la
distanta. Atingeti-l pentru a comuta la Control local.

ccce
Suma de verificare de siguranta afiseaza configuratia de siguranta activa.

E Meniul Hamburger permite accesarea filelor Ajutor, Despre si Setari din PolyScope.

Pictograme /

Functii subsol E
Initializare gestioneaza starea robotului. Cand este ROSU, apasati-I pentru a face
robotul operational.

Glisorul de viteza afiseaza in timp real viteza relativa la care
bratul robotului se misca, luand in calcul setarile de siguranta.

Simulation .
Butonul Simulare basculeaza executia

programului intre modurile Simulare si Real Robot (Robotul real). Cand ruleaza in modul
de simulare, bratul robotului nu se misca. Prin urmare, robotul nu se poate deteriora singur
sau echipamentele din apropiere intr-o coliziune. Daca nu sunteti sigur ce va face bratul
robotului, utilizati modul de simulare pentru a testa programele.

m Redare porneste programul robotului incarcat curent.
E Pas permite rularea unui program pas cu pas.

Stop opreste programul robotului incarcat curent.

Mod manual Modul manual de mare viteza este o functie de tip ,apasa pentru rulare”, disponibild numaiin
de mare modul Manual atunci cand este configurat un Dispozitiv de activare cu trei pozitii.
viteza

rEL Il Modul Vitez4 ridicatd manualpermite atat vitezei uneltei, cat si vitezei cotului
sa depaseasca temporar 250mm/s.
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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.

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.

> B B P

S & ®

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.

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.

UR3e

31 Manualul utilizatorului



4. Siguranta

U

?\
UNIVERSAL ROBOTS

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.

Manualul utilizatorului
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fi 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.

é 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.

é 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 /
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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.
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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

UR3e 37
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1.

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

2. Scoateti chinga.

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

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

4. Punetila loc chinga.
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5.1. Bratrobot

Descriere Bratul robot, in functie de greutate, poate fi transportat de una sau doua persoane, cu
exceptia cazului in care este prevazutd o chingad. 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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©. 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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©.1. Fixarea sigura a bratului robot

Descriere
Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

2x 5 +1

4x Dé.6 )

e\

@110

( o 5 FG8 022 X 8 V8.5 min.

®5 FG8 0.006 ¥ 8.5 min.

Dimensiunile si sablonul pentru gaurile de fixare a robotului.

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. In partea stanga 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.

n 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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Pentru a 1.

securiza

bratul robot 2.
3.

Asezati bratul robot pe suprafata pe care urmeaza sa fie montat. Suprafata trebuie sa
fie uniforma si curata.

Strangeti cele patru suruburi M6 grupa 8.8 la un cuplu de 9 Nm.
(Valorile cuplului au fost actualizate in SW 5.18. Versiunea anterioara tiparita va afisa
valori diferite)

Daca este necesara remontarea precisa a robotului, utilizati orificiul @5 mm si fanta
@5x8 mm cu stifturile de pozitionare @5 h6 ISO 2338 aferente din placa de fixare.
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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]
UR3e 170 490 220 390
Cuplurile maxime la articulatii in timpul opririlor din categoriile 0, 1 si 2.

Model robot Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]

UR3e 140 370 180 320
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  Puteti incorpora marje de siguranta suplimentare, tinand cont de urmatoarele considerente de
de proiectare:
sigura

nia * 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.

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.
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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.

Spatiu de Volumul cilindric este direct atat deasupra, cat si sub baza robotului. Robotul se extinde cu
lucru 500 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 siinstalarea 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.

Manualul utilizatorului 52 UR3e

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 6. Asamblarea si fixarea

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 extindeti si nu modificati cablul original.
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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”
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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.

ﬁ 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 15A.
Pentru tarile cu >200 VAC, utilizati un cablu de alimentare cu o capacitate
de 10 A.
Nu folositi un adaptor.

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) 8 - 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 90 150 325 w
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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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7. Prima pornire

/. Prima pornire

Descriere

Prima pornire este secventa initiala de actiuni pe care le puteti efectua pentru a configura
robotul pentru prima data dupa asamblare.
Aceasta secventa initiala necesita sa faceti urmatoarele operatii:

Sa porniti robotul

Introduceti numarul de serie
Initializati bratul robot

Utilizati modul Deplasare libera

Opriti robotul

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
fnainte de pornirea bratului robot.

ATENTIE

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

* Verificati intotdeauna daca sarcina utila si setérile 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.

UR3e
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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.
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/.3. Confirmarea configuratiei de siguranta

Penft.ru a La prima pornire, trebuie sa confirmati configuratia de siguranta a robotului.

confirma

configuratia de 1. A_tinget,i g:onfirmare configuratie de siguranta pentru a confirma configuratia de
siguranta siguranta.

/.4. Pornirea bratului robot

Pentru a
porni
robotul

Pornirea bratului robot decupleaza sistemul de franare, permitandu-va sa incepeti miscarea
bratului robot si sa incepeti sa utilizati PolyScope.

Puteti urmari progresul pe masura ce cercurile din caseta Initializare isi schimba culoarea.
Butonul Initializare din subsol isi schimba, de asemenea, culoarea in functie de starea
bratului robot.

1. 1n partea din stanga jos a ecranului, in subsol, atingeti butonul rosu Initializare.
Initializarea Thcepe. Un cerc galben afiseaza Robot activ.

Aceasta inseamna ca franele articulatiei nu sunt eliberate si bratul robot nu poate fi
miscat.

2. Atingeti START pentru a elibera franele de la bratul robot.

Initializarea continua pe masura ce cercurile verzi afiseaza consecutiv Robot activ,
apoi Frane eliberate.

Eliberarea franelor de la articulatii este insotita de mici zgomote si miscari.
3. Atingeti lesire pentru a elimina caseta Initializare.
n acest moment, cercul verde afiseaz& Robot in modul Normal.
Daca montarea bratului robot este verificata, apasati START pentru a continua eliberarea

tuturor franelor de la articulatii, pregatind bratul robot pentru functionare.
Poate aparea un ecran ,,Sa incepem?”, care va va solicita sa incepeti programarea robotului.
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NOTIFICARE

Prima data cand initializati bratul robot, poate aparea o caseta de dialog Nu se
poate continua.

Selectati Salt la ecranul de initializare pentru a accesa ecranul Initializare.

Tn subsol, in stanga, butonul Initializare indic& starea bratului robotului folosind culori:
* Rosu Alimentare oprita. Bratul robot este in stare oprit.

* Galben Asteptare. Bratul robot este pornit, dar nu e gata de functionare normala.

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

M2 ¢ QK

Stare robot

Alimentare Initializare Robot Frane Robot in
PORNITA finalizata activ eliberate modul Normal

@ START @ OPRIT

Tncarcatura Robot

A Sarcina utila activa este folosita pentiu a suprascrie temporar sarcina
* utiig diin instalare.

Sarcing activd |J Pavload - |
Tncércétura 0,000/ kg
]

@~ e ©C0O0 --@
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/.5. Verificarea pozitiei de montare a bratului robot

Pentru a
verifica
montarea

Tn timpul primei porniri, poate fi necesar sa verificati modul in care este montat bratul robot.
Daca bratul robot este montat pe o0 masa sau pardoseala dreapta, nu sunt necesare

modificari.

Daca montarea bratului robot nu este verificata, apare caseta de dialog Sa incepem.

1. Atingeti Configurati instalarea robotului

2. Infila General, atingeti Montare pentru a afisa ecranul Montare si unghi robot.

Utilizati butoanele din dreapta ecranului pentru a regla unghiurile bratului robot.

Bratul robot se poate opri pentru a aplica modificarile dvs.

4. Repetati secventele de pornire si initializare descrise anterior.

Ce doriti sa faceti mai intdi?

IR =

RULATI UN PROGRAM PROGRAMATI ROBOTUL CONFIGURATI INSTALAREA

2

ROBOTULUI

O Nu mai afisa acest mesaj

/.6. Reglarea pozitiei de montare a bratului robot

Descriere

Specificarea montarii bratului robot serveste la doua scopuri:

1. Pentru a face ca bratul robot sa apara corect pe ecranul PolyScope.

2. Pentru a informa controlerul cu privire la directia gravitatiei.

é AVERTISMENT
Montarea incorecta a bratului robot poate duce la opriri frecvente.

é AVERTISMENT
Verificati si utilizati setarile corecte de instalare. Salvati si incarcati

fisierele de instalare cu programul.
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Daca bratul robot este montat intr-unul din modurile enumerate mai jos, este necesara
reglarea.

* montare pe tavan
* montare pe perete

* montare sub un unghi

Pe ecranul Montare si unghi robot, utilizati butoanele din dreapta pentru a seta unghiul de
montare a bratului robot. Primele trei butoane seteaza unghiul dupa cum urmeaza:

* tavan (180
* perete (90°)
* podea (0°)

Butoanele Tilt seteaza un unghi arbitrar.

Utilizati butoanele din partea de jos a ecranului pentru a roti montarea bratului robot in
concordanta cu montarea efectiva.

Suportul robotului si unghiul

TCP T
1 Incarcatura
™
Amplasare
Configurare ?
1/0
1/0 scula 4 inclinare
Variabile ‘
45°
Pornirea ‘
Acasa
0,0°
Urmarire |
banda .
Insurubare 45°
) Miscare .

» Siguranta

3

«45“

) Caracteristici
> Fieldbus
) URCaps

Rotiti montarea de baza a robotului

-

» | =
o 0 o simuare ()

O Normal

Un model dinamic avansat confera miscari line si precise robotului, permitand bratului robot sa
se mentina Tn modul Deplasare libera. Din acest motiv, este important sa montati corect bratul
robot.
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/.7. 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.
Tn 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 in pozitie sa para greoaie.

Q 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.
Activarea Puteti activa Freedrive in felurile urmatoare:
Deplasarii - Utilizati dispozitivul de invatare 3PE.
libere

* 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.

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

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

this position.

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

UR3e 63 Manualul utilizatorului



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Freedrive pe  Pentru a utiliza modul Deplasare libera pe robot pentru a misca liber bratul robot:

robot

1. Apésati si mentineti apasat butonul comutatorului configurat pentru Deplasare
libera pe robot.

2. Cand este afisat panoul Freedrive in PolyScope, selectati tipul dorit de miscare al
articulatiilor bratului robot. Sau utilizati lista cu axe pentru a personaliza tipul de
miscare.

3. Puteti defini tipul de caracteristica daca este necesar, prin selectarea unei optiuni din
lista derulanta Caracteristici.

Bratul robotului se poate opri din miscare in cazul in care se apropie de un scenariu
de singularitate. Apasati Toate axele sunt libere in panoul Freedrive pentru a relua
miscarea.

4. Miscati bratul robot dupa cum doriti.

Deplasare In timpul initializ&rii bratului robot, se pot observa vibratii minore la eliberarea franelor. in
fhapoi 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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/.7.1. Panou Freedrive

Descriere Cand bratul robotului este in modul Freedrive, apare un panou pe PolyScope, asa cum este
ilustrat mai jos.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

a L o X

All axes are free

Pentru a 1. Tn Antet, atingeti fila Mutare.
accesa 2. In partea de jos a ecranului, atingeti Deplasare libera.
anoul . I

P Se va deschide panoul Deplasare libera.

Deplasare

libera 3. Apasati si tineti apasat butonul Deplasare libera din interiorul panoului.
Puteti deplasa robotul manual, similar cu apasarea butonului Deplasare libera situat
pe dispozitivul de invatare.

Se va aprinde un LED cand bratul robotului se apropie de o pozitie de singularitate.
Functionalitatea LED-ului este detaliata in sectiunea urmatoare.
LED-ul din LED-ul de pe bara de stare a panoului Deplasare libera indica:
Fl;aml,u' * Atunci cand una sau mai multe articulatii se apropie de limitele lor.
eplasare

Iibepré * Atunci cand pozitionarea bratului robot se apropie de o singularitate. Rezistenta
creste pe masura ce robotul se apropie de singularitate, ceea ce face ca acesta sa
para greu de pozitionat.

Pictograme

panou Puteti bloca una sau mai multe axe care permit TCP sa se deplaseze intr-o anumita

Deplasare directie, asa cum sunt definite in tabelul de mai jos.

libera
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.@- Miscarea este permisa pe toate axele.
Toate axele sunt libere

k}ci':-l Miscarea este permisa numai pe axa X siaxa Y.
Plan
-/]\ Miscarea este permisa pe toate axele, fara
) rotatie.
Translatie
g . - .
{;D 3 Miscarea este permisa pe toate axele, intr-o

i miscare sferica in jurul TCP.
Rotatie

ﬁ ATENTIE
Mutarea bratul robot pe unele axe atunci cand este atasata o scula, poate
prezenta un punct de agatare.

* Auveti grija la miscarea bratului robot pe oricare dintre axe.

/.8. Opritirobotul

Pentru a opri
alimentarea A AVERTISMENT
brafului 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.
n 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.
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3. Instalarea

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.
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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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8.72. 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.
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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 Mini Display la DVI sau HDMI. Convertoarele pasive nu
functioneaza cu porturi DVI/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
fnvatare.

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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3.5. Controller /O

Descriere

Grupuri /0

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 if 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

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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8. Instalarea
Sursa de In acest exemplu, configuratia implicita utilizeaza sursa de alimentare interna
alimentare
implicita Power
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.
I_( Power
PWR| H
GND|
24V | E-
A s
In 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
Sursa electrica
internd de 24V
[PWR - GND] Tensiune 23 24 25 V
[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 Interfata de comunicare a sculei permite configurarea independenta a doua outputuri
digital digitale. In PolyScope, fiecare pin are un meniu de selectie ce permite setarea modului de
output. Sunt disponibile urmatoarele optiuni:

* Sinking: Aceasta permite configurarea pinului intr-o configuratie NPN sau Sinking.
Cand outputul este oprit, pinul permite unui curent sa circule spre impamantare.
Acesta poate fi folosit impreuna cu pinul PWR pentru a crea un circuit complet.

* Sourcing: Aceasta permite configurarea pinului intr-o configuratie PNP sau Sourcing.
Cand outputul este pornit, pinul asigura o sursa de tensiune pozitiva (configurabila in
fila 1/0). Acesta poate fi folosit impreuna cu pinul GND pentru a crea un circuit
complet.

* Push/Pull: Permite configurarea pinului intr-o configuratie Push / Pull. Cand
outputul este pornit, pinul asigura o sursa de tensiune pozitiva (configurabila in fila
1/0). Acesta poate fi folosit impreuna cu pinul GND pentru a crea un circuit complet;
cand outputul este oprit, pinul permite curentului sa curga spre impamantare.

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. Interfata de comanda /O

Descriere

Pentru a
utiliza
controlul
interfetei 110

I/0 Interface Control va permite sa treceti de la comanda utilizator la comanda URcap.

Control interfata /O

Tcp Selectati modul in care interfata I/O a sculei este controlatd. Dacé un URCap controleaza interfata, optiunile definite de utilizator vor fi
Sy suprascrise.
! Incarcatura
Amplasare Controlat de Utlizator hd
Configurare
110 Inputuri analogice - Interfata de comunicatii Mod iesire digitala
1/0 scula o Intrari analogice Modul de lesire digitald a sculei este definit pentru scula atasata
Variabile analog_In[2]
. i a v
. analog_in(3] Tensiune iesire sculd o
Acasa i Setarea tensiunii sculei la 24V poate avaria echipamentul
o @ Interfatd de comunicatii * conectat dacé acesta este configurat numai pentru 12V
Urmarire
banda - ‘ . ‘
Interfata de comunicatli a sculel permite comunicarea cu
insurubare scula fara cabluri externe

) Miscare

) Siguranta
) Caracteristici

> Fieldbus

) URCaps

(:) [o] 1414

Raté de bauzl
Paritate

Biti de oprire
Caractere inactive RX

Caractere inactive TX

115200

Niciunul

Unu
15
3,5

o Alimentare cu doi pini

@ lesire standard

lesire digitald 0 Absorbtie (NPN) hd

Absorbtie (NPN) v

lesire digitald 1

o 0 o simuare ()

1. Apasati tabul Instalare si la General apasati /0O Scula.

2. De sub I/O Interface Control, selectati User pentru a avea acces la intrarile analogice
ale sculei the Tool Analog Inputs si/sau la setarile modului cu iesiri digitale Digital
Output Mode settings. Selectarea unui URCap elimina accesul la setarile Tool Analog
Inputs (Intrari analogice instrument) si Digital Output Mode (Mod iesire digitala).

NOTIFICARE

Daca un URCap controleaza un efect final, cum ar fi un dispozitiv de
prindere, atunci URCap necesita controlul interfetei IO a instrumentului.
Selectati URCap din lista, pentru a-i permite sa controleze interfata 10 a

instrumentului.
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8.5.3. Utilizarea filei |/O

Descriere

Tensiune

Setari
domeniu
analogic

Utilizati ecranul Fila 1/0 pentru a monitoriza si a seta semnalele live I/0 de la/catre caseta
de comanda.

Ecranul afiseaza starea curenta a I/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.

I/O-urile configurabile pot fi rezervate pentru setari de siguranta speciale definite in
sectiunea de configurare a I/O de siguranta a instalarii (vezi 1/0); cele care sunt rezervate
vor avea numele functiei de siguranta in locul valorii implicite sau a denumirii definite de
utilizator.

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

? $ n lenumit=*
F=_=N = fault*
ulare rogr: nstalare Mutare 1o Jurnal
Input configurabil Output configurabil Input digital QOutput digital
Robot S
-Guard Reset 4 o[Jds4 0 4 omE 4
Extern

i (][] 100 s —C
2 6 20 0s Start-Prog 6 20 Os
3 7 3007 Stop-Prog 7 307

Input analogic Intrare digitald scula lesire digitala scula

analog_in[0] 0,00V 0 1 o(J[J1
oV 1ov
Curent
analog_in[1] 0,00V
£ 000 mA
oV ov
QOutput analogic Intrare analogicé sculd
- analog_in[2] 0.00v Tensiune
4,00 mA
analog_in[3] 0.00v Tensiune
S . ov 1o0v
4,00 mA

o 0 O 5N‘\‘lu\are.

O Normal

Céand parametrul lesire scula este controlat de utilizator, puteti configura Tensiune.
Selectarea unui URCap elimina accesul la Tensiune.

I/0O analogice pot fi setate fie la iesirea de curent [4-20mA] , fie la iesirea de tensiune [0-10V]
. Aceste setari sunt persistente la repornirile controlerului robotului si sunt salvate in
instalare.

Controlul asupra I/O-urilor de la scula ar putea fi atribuit unui URCap in I/O scula din fila
Instalare. Selectarea unui URCap elimina controlul utilizatorului asupra 1/0-ului analogic al
sculei.
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Interfata de
comunicare a
instrumentului

Alimentare cu
doi pini

Cand interfata de comunicare a uneltei TCI este activata, intrarea analogica a uneltei
devine indisponibila. Pe ecranul I/O, campul Input scula este afisat ca in imagine.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity hNone
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idla Chars 350

Puterea cu doua pini este utilizata ca sursa de alimentare pentru unealta. Activarea
alimentarii cu doua pini dezactiveaza outputurile digitale implicite ale sculei. Cand este
activata optiunea Alimentare cu doi pini, outputurile digitale ale sculei trebuie denumite
dupa cum urmeaza:

* tool_out[0] (Putere)
* tool_out[1] (GND)

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA
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3.5.4. Indicator de alimentare cu energie

Descriere

Indicator

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.
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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

* 3PE Stop pentru dispozitive de protectie

Tabel Diferenta functionala este prezentata mai jos.
Oprire d,e O.prlre d? 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 avflecare ciclu ALa“flecare 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
monitorizare (ISO 13849-1) PLd PLd PLd
Precautiide  Utilizati I/O configurabil pentru a seta functionalitati suplimentare de siguranta ale 1/0O, de ex.
siguranta iesire oprire de urgenta. Utilizati interfata PolyScope pentru a defini un set configurabil de

I/0 pentru functiile de siguranta.

ATENTIE

A\

* Functiile de siguranta trebuie testate regulat.

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.
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Semnale
OSSD

Semnale de
siguranta
OSSD

Toate intrarile de siguranta configurate si permanente sunt filtrate pentru a permite
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.

Puteti configura caseta de control pentru a emite impulsuri OSSD atunci cand o iesire de
siguranta este inactiva/ridicata. Impulsurile OSSD detecteaza capacitatea casetei de
control de a activa/reduce iesirile de siguranta. Cand impulsurile OSSD sunt activate pentru
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.

Configuratia de Robotul este livrat cu o configuratie implicita, ce permite operarea fara niciun echipament

siguranta
implicita

Conectarea

butoanelor de

oprire de
urgenta

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.

UR3e

83 Manualul utilizatorului



It
8. Instalarea UNIVERSAL ROBOTS

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 OVIU‘ & |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 ?
g[slo iz >
E [2av [N\ )z [ Emr N )
;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\

UR3e 85 Manualul utilizatorului



I
UNIVERSAL ROBOTS

8.6.1. Semnale |/O de siguranta

Descriere I/0O sunt impartite intre inputuri si outputuri si sunt imperecheate astfel incat fiecare functie
asigura o Categorie 3 si PLd I/O.

PROFlsafe

oooo

Semnale Inputurile sunt descrise in tabelele de mai jos:

input

Buton de
oprire de
urgenta

Efectueaza o Oprire de categoria 1 (IEC 60204-1), informand alte utilaje
utilizand output-ul Oprire sistem, daca acest output este definit. O oprire
este initiata in orice modul conectat la iesire.

Oprire de
urgenta
robot

Efectueaza o Oprire Categoria 1(IEC 60204-1) prin intermediul inputului
de la caseta de comanda, informand alte utilaje utilizand outputul Oprire
de urgenta a sistemului, daca acest output este definit.

Oprire de
urgenta
externa

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

Redus

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.
Sistemul de sigurantd 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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Semnale
input

Inputurile sunt descrise in tabelele de mai jos:

Mod de
functionare

Atunci cand este utilizata o selectie a modului extern, acesta comuta
intre modul Automat si modul Manual. Robotul este in modul
Automat atunci cand intrarea este low si in modul Manual atunci cand
intrarea 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

activarecu 3
pozitii

Siguranta categoria 2 (IEC 60204-1) in toate modurile, atunci cand este
declansata de o Protectie.
Oprire Efectueaza o Oprire de categoria 2 (IEC 60204-1) NUMAI in modul
automata a Automat. Oprire de siguranta ih modul Automat poate fi selectata
protectiei numai cand un dispozitiv de activare cu trei pozitii este configurat si
modului instalat.
:iiiziz a Revine dintr-o stare Oprire de siguranta in modul Automat cand
. apare un front crescator pe inputul de Resetare de siguranta in modul
protectiei
. Automat.
modului
In modul Manual, pentru a deplasa robotul, trebuie apasat butonul
Dispozitivde | 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.

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.

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.

* 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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Semnale
de output

Toate outputurile de siguranta trec in low nh cazul unei incalcari sau defectiuni a sistemului de
siguranta. Aceasta inseamna ca outputul Oprire sistem initiaza o oprire chiar si atunci cand nu
este declansata o oprire de urgenta E-stop.

Puteti aplica urmatoarele functii de Siguranta pentru semnale de output. Toate semnalele
revin la low cand starea care a declansat semnalul high s-a incheiat:

Semnalul este Low cand sistemul de siguranta a fost declansat intr-o
10prire stare de oprire .de catre inpuful Oprire de l.Jrgenté r.obot sauude
sistemn butonul de 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.

Deplasarea . . VIR -
. Semnalul este scazut daca robotul se misca, in caz contrar ridicat.
robotului ’

Semnalul este ridicat atunci cand robotul este oprit sau in curs de
Robotul nu se - L < R . <

oprire din cauza unei opriri de urgenta sau a unei opriri de siguranta.
opreste . ) N

Altfel logica va fi redusa.

Semnalul este Low atunci cand parametrii redusi sunt activi sau
Redus daca 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.

Semnalul este High daca bratul robot este oprit in Pozitia initiala de
Locuinta sigurant& configurata. In caz contrar, semnalul este scazut. Acest
sigura mod este adesea folosit atunci cand robotii UR sunt integrati cu

roboti mobili.

Opritdin
dispozitivul Semnalul este slab atunci cand este activa o oprire din dispozitivul
de activare cu | cu 3 pozitii, in caz contrar este puternic.
3 pozitii
Nu este oprit
j:zpozitivul 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. Tn 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”.
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8.6.2. Configurare |/O

Descriere Utilizati ecranul Setari I/O pentru a defini semnale 1/O si a configura actiuni cu ajutorul
comenzilor din fila I/0. Tipurile de semnale I/O sunt enumerate la Intrare si lesire.
Puteti utiliza un fieldbus, de exemplu, Profinet si EtherNet/IP, pentru a accesa registrele de
uz general.
Daca activati interfata de comunicare a instrumentului (TCI), intrarea analogica a
instrumentului devine indisponibila.
Vizualizare
ree |D\g\ta\ v
v Incarcatura
Amplasare Intrare lesire
e DIfo] digital_in[0] ~ Do[o] digital_out[0] ~
110 DI[1] digital_in[1] % DO[1] digital_out[1] Prog-Running
DI[2] digital_in[2] Start-Prog DO[2] digital_out[2]
1/0 scula bIf3) digital_in[3] Stop-Prag o3| digital_out[3]
Variabile DIf4] digital_in(4] DO[4] digital_out[4]
. DI[s] digital_in[5] DO[5] digital_out[S]
Pornirea Dil6] digital_in[6] DOI6] digital_out[6]
A DI7] digital_in[7] po(7] digital_out[7]
Urmarire i tool_in[0] To[0] tool_out[0]
banda i tool_in[1] ~ o] tool_out[1] ~
Tnsurubare 1/ selectat:  digital_out[1]
) GLLEE Actiune In program
‘Crescut cand functioneazé-scazut cand oprit v ‘
O Normal o 0 O Simulare .
NOTIFICARE
La pornirea programelor de la o intrare |/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.
Tip semnal Pentru a limita numarul de semnale enumerate la Intrare si lesire, , utilizati meniul derulant
110 View pentru a modifica continutul afisat in functie de tipul de semnal.
Atribuirea Puteti numi semnalele de intrare si iesire pentru a le identifica cu usurinta pe cele utilizate.
nur.ne.lor 1. Selectati semnalul dorit.
definite de ) R )
utilizator 2. Atingeti campul de text pentru a introduce un nume pentru semnal.

3. Pentru areseta numele la valoarea implicita, atingeti Stergere.

Trebuie sa furnizati un nume definit de utilizator pentru un registru de uz general pentru a-
face disponibil in programul (adica pentru o comanda Asteptati sau expresia conditionala a

unei comenzi Daca ).
Comenzile Wait si If sunt descrise in (Wait) si respectiv (If). Puteti gasi registre de uz
general denumite in selectorul Intrare sau lesire de pe ecranul Editor de expresii .
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Actiuni I/O si  Puteti utiliza intrarile/iesirile digitale Fizice si Fieldbus pentru a declansa actiuni sau pentru a
controlul filei reactiona la starea unui program.
/10

Control fild  Utilizati I/0O Tab Control pentru a specifica daca o iesire este controlata pe fila I/0 (fie de
110 programatori, fie atat de operatori, cat si de programatori) sau daca este controlata de
programele robotului.

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 intrarea este ridicata, robotul intra in freedrive (similar cu
Deplasare ,
libers butonul freed!'we). ) ) N . . o
Intrarea este ignorata daca alte conditii nu permit actionarea libera.

é 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.
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Actiuni de
iesi : L Starea
iesire Actiune Stare iesire .
disponibile programului
. - . . N Oprit sau
Scazut atunci cand nu functioneaza Scazuta N P
intrerupt
- A . s Oprit sau
Ridicat atunci cand nu ruleaza Ridicata N
intrerupt
a s Ruleaza,
e e Scazuta .
Ridicat in timpul functionarii, scazut in timpul opririi o Oprit sau
' Ridicata N
intrerupt
Program
Scazut la oprirea neprogramata Scazuta incheiat
neprogramat
Program
incheiat
Scazut la oprirea neprogramata, in caz contrar Scazuta neprogramat
Ridicat Ridicata Alergare,
oprire sau
pauza
Rularea
(intrerupeti
Alterneaza sau opriti
Impuls continuu intre ridicat programul
si scazut pentru a
mentine starea
de puls)
Cauza O incetare neprogramata a programului poate aparea din oricare dintre motivele enumerate
inchidere mai jos:
program

* Oprire robot
* Defectiune
* Tncalcare

* 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.
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8.6.4. Dispozitiv de activare cu trei pozitii

Descriere Bratul robot este echipat cu un dispozitiv de activare sub forma 3PE TP.
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| M

] | |

| ]

(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 Ecranul de pornire contine setarile pentru incarcarea si pornirea automata a unui program
implicit, si pentru auto-initializarea bratului robot la pornire.

1/0 digital Aceasta sectiune descrie 1/0 24V de scop general (terminale gri) si I/0 configurabile

scop (terminale galbene cu text negru) cand nu sunt configurate ca 1/O de siguranta.

general

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.

Digital Outputs

oV

oV

DOO|

DO4

oV

oV

DO1

DO5|

oV

oV

D02

DO6|

ov

ov

DO3

DO7|

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

\_

Digital Inputs

\ 24V|H |24V

TR0 DIO (M ||DI4
@ 24av|m||2av|H
7 DI1|H||DI5 |
24v|m||2av|m)
DI2|H||Di6|H
24V|H ||2av|H
DI3|H||DI7|H

=

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

Comunicatiile
cu celelalte
utilaje sau PLC-
uri

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.

Digital Inputs

itaf Outputs

o
<

l

[~]
o
=)

l

o
<

l

o
(=]
b=

l

)
<

l

=]
o
N

l

o
<

l

l
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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 lq Remote lq
12v|H I 12v|d I
GND H SEE EETEE } GND|H SRS EEERE }
ON R ON | H
OFF| M\ ] OFF P
Acest exemplu ilustreaza conectarea unui Acest exemplu ilustreaza conectarea unui
buton ON la distanta. buton OFF la distanta.

é ATENTIE
Mentinerea apasata a butonului de alimentare OPRESTE caseta de comanda
fara a salva.

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

* 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
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Descriere 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 sau o pereche rasucita. 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.
Specificatii In interfata grafica (GUI) puteti selecta modurile de intrare. Specificatiile elctrice sunt
electrice prezentate mai jos.
Terminale Parametru Min Tip Max Unit
Input analogic in modul curent
[AIx - 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
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Acest exemplu ilustreaza controlarea unei
benzi transportoare cu un input de control
analogic al vitezei.

Acest exemplu ilustreaza conectarea unui
senzor analogic.

8.8.1. Input analogic: Interfata de comunicatii

Descriere

Interfata de
comunicare a
instrumentului

Interfata de comunicare cu scula (TCI) permite robotului sa comunice cu o scula atasata
prin inputul analogic al sculei robot. Astfel nu mai sunt necesare cabluri externe.

Dupa ce Interfata de comunicare cu scula este activata, toate inputurile analogice ale
sculei sunt indisponibile

1. Apasati tabul Instalare si la General apasati /0 Scula.

2. Selectati Interfata Comunicare pentru a edita setarile TCI.
Dupa ce TCl este activat, inputul analogic al sculei este indisponibil pentru I/O
Setup al Instalarii si nu apare in lista de input. Intrarea analogica a instrumentului
este, de asemenea, indisponibila pentru programe, deoarece asteapta optiuni si
expresii.

3. Tn meniurile derulante de la Interfatad comunicare, selectati valorile necesare.
Orice modificare a valorilor este trimisa imediat la scula. Daca valorile de
instalare difera de cele utilizate de unealta, apare un avertisment.
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9. Integrarea atasamentului final

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.
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9.1. Sarcind utila maxima

Descriere Sarcina utila nominala a bratului robotului depinde <ns1:XMLFault xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat"><ns1:faultstring xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat">java.lang.OutOfMemoryError: Java heap space</ns1:faultstring></ns1:XMLFault>