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1. Uvod

Uvod Blahozelame vam k zakupeniu vasho noveého robota Universal Robots, ktory sa sklada z
robotického ramena (manipulatora), riadiacej skrinky a prenosného terminalu.

Robotické rameno, pdvodne navrhnuté tak, aby napodobriovalo rozsah pohybu fudskej ruky,
sa sklada z hlinikovych rurok, ktoré su kibovo spojené Siestimi kibmi, o umoZziuje vysoku
flexibilitu vasej automatizacnej instalacie.

Patentované programovacie rozhranie Universal Robots, PolyScope, umozniuje vytvarat,
nacitat a spustat automatiza¢né aplikacie.

O tejto Tato prirucka obsahuje bezpec€nostné informacie, pokyny na bezpe¢né pouzivanie a
prirucke pokyny na montaz ramena robota, riadiacej skrinky a prenosného terminalu. Najdete tu aj
pokyny, ako zacat instalovat a ako zac¢at programovat robota.

Precitajte si informacie o UCele pouzitia a dodrziavajte ich. Vykonajte hodnotenie rizik.
InStalujte a pouzivajte v sulade s elektrickymi a mechanickymi Specifikaciami uvedenymi v
tejto pouzivatelskej prirucke.

Posudenie rizik si vyzaduje pochopenie nebezpeclenstiev, rizik a opatreni na znizenie rizik
pre aplikaciu robota. Integracia robota si méze vyzadovat zakladnu urover mechanického
a elektrického vzdelania.

Vylaéenie Universal Robots A/S nad'alej zlepSuje spoflahlivost a vykonnost svojich produktov, a
zodpovednosti preto si vyhradzuje pravo aktualizovat produkty a produktovi dokumentaciu bez
za obsah predchadzajuceho upozornenia. Universal Robots A/S dba na to, aby bol obsah

pouzivatelskej priru¢ky/priruc¢iek presny a spravny, ale nenesie zZiadnu zodpovednost za
pripadné chyby alebo chybajuce informécie.

Tato priru¢ka neobsahuje informacie o zaruke.

Online Priruc¢ky, navody a manualy si mozete precitat online. Velké mnozstvo dokumentov sme
prirucky zhromazdili na https://www.universal-robots.com/manuals

* Prirucka softvéru PolyScope s popisom a pokynmi pre softvér
* Servisna prirucka s pokynmi na rieSenie problémov, udrzbu a opravy
* Adresar skriptov so skriptovanim pre hibkové programovanie

UR10e PolyScope X Navod na pouzivanie


https://www.universal-robots.com/manuals

IR
UNIVERSAL ROBOTS

UR+

Akadémia

myUR

Balik pre
vyvojarov

Podpora

Féra UR

Online showroom UR+ www.universal-robots.com/plus poskytuje Spickové produkty na
prispOsobenie vasej aplikacie robota UR. VSetko, ¢o potrebujete, na jednom mieste: od
nastrojov a prisluSenstva az po softvér.

Produkty UR+ sa pripdjaju k robotom UR a spolupracuju s nimi, aby sa zabezpecilo
jednoduché nastavenie a celkovo bezproblémové pouzivanie. V8etky produkty UR+ su
testované spolo¢nostou UR.

Prostrednictvom nasej softvérovej platformy plus.universal-robots.com mézete tiez ziskat
pristup k partnerskému programu UR+ a navrhovat pouzivatelsky privetivejSie produkty pre
roboty UR.

Stranka UR Academy academy.universal-robots.com ponuka r6zne moznosti Skolenia.

Portal myUR vam umoznuje registrovat vSetkych vasich robotov, sledovat servisné pripady
a odpovedat na vS§eobecné otazky podpory.

Prihlaste sa na myur.universal-robots.com a ziskajte pristup na portal.

Na portali myUR sa vaS$e pripady rieSia bud’ u vasho preferovaného distributora, alebo sa
eskaluju k timom zékaznickeho servisu spolocnosti Universal Robots.

Mozete si tiez predplatit monitorovanie robotov a spravovat d'alSie pouzivatelské ucty vo
vasej spolo¢nosti.

UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite je subor vSetkych
nastrojov potrebnych na vytvorenie celého rieSenia vratane vyvoja URCaps, prispdsobenia
koncovych efektorov a integracie hardvéru.

Stranka podpory www.universal-robots.com/support obsahuje iné jazykove verzie tejto
prirucky

Stranka féra UR forum.universal-robots.com umoziuje nadSencom robotov vSetkych arovni
zruénosti prepojit sa s UR a navzajom, klast otazky, vymienat si informacie. Hoci forum UR
vytvorila spolo¢nost UR+ a nasi administratori s zamestnancami spolo¢nosti UR, vacsinu
obsahu vytvarate vy, pouzivatelia fora UR.
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2. Zodpovednost a zamyslane pouzitie

2.1. Obmedzenie zodpovednosti

Popis Ziadne informacie uvedené v tejto priru¢ke sa nesmu chapat ako zaruka spoloénosti UR, ze
priemyselny robot nespdsobi zranenie alebo Skodu, a to ani v pripade, ze priemyselny robot
dodrziava vSetky bezpecnostné pokyny a informacie na pouzivanie.

2.2.UrCené pouzitie

Popis
UPOZORNENIE
Spoloc¢nost Universal Robots nenesie ziadnu zodpovednost za

neschvalené pouzitie svojich robotov alebo pouzitie, na ktoré nie su urené,
a spoloc¢nost Universal Robots neposkytuje Ziadnu podporu pre
neumyselné pouzitie.

PRECITAJTE SIV NAVODE
Ak sa robot nepouziva v sulade s jeho uré¢enim, méze dojst k nebezpecnym

situaciam.

* Precitajte si a dodrziavajte odporucania pre zamysSlané pouzitie a
Specifikacie uvedené v pouzivatelskej prirucke.

Roboty Universal Robots su priemyselné roboty ur€ené na manipulaciu s
nastrojmi/koncovymi efektormi a pevnymi su¢astami, alebo na spracovanie &i prepravu
komponentov alebo produktov.

VSetky roboty UR su vybavené bezpecnostnymi funkciami, ktoré su zamerne navrhnuté tak,
aby umoznovali aplikacie na spolupracu, kde roboticka aplikacia pracuje spolu s ¢lovekom.
Nastavenia bezpecnostnych funkcii musia byt nastavené na vhodné hodnoty podfa
posudenia rizika aplikacie robota.

Robot a ovladacia skrinka su uréené na pouzitie vo vnutri, kde zvy€ajne dochadza len k
nevodivému znecisteniu, t. j. Prostredia so stupriom znecistenia 2.

Spolupracujuce aplikacie su urené len pre aplikacie, ktoré nie s nebezpecné, ak je cela
aplikacia vratane nastroja/koncového efektora, obrobku, prekazok a inych strojov nizko
rizikova podfa posudenia rizika konkrétnej aplikacie.

UR10e PolyScope X 15 Navod na pouzivanie



2. Zodpovednost a zamyslané pouzitie UNIVERSAL ROBOTS

A

VAROVANIE

Pouzivanie robotov UR alebo vyrobkov UR mimo uréenych uc¢elov méze mat za
nasledok zranenia, smrt a/alebo Skody na majetku. Nepouzivajte robot alebo
vyrobky UR na Ziadne z nizSie uvedenych neiumyselnych pouziti a aplikacii:

* Lekarske pouzitie, t. j. pouzitie suvisiace s chorobou, zranenim alebo
postihnutim u fudi vratane tychto ucelov:

* Rehabilitacia

* Hodnotenie

* Kompenzacia alebo zmiernenie nasledkov

* Diagnostika

* Liecba

* Chirurgické

* Zdravotna starostlivost

* Protézy ainé pomdcky pre telesne postihnutych

* Akékolvek pouzitie v blizkosti pacienta/pacientov
* Manipulacia, zdvihanie alebo preprava oséb

* Akékolvek pouzitie, ktoré si vyzaduje dodrziavanie Specifickych
hygienickych a/alebo sanitaénych noriem, ako je blizkost alebo priamy
kontakt s potravinami, napojmi, farmaceutickymi a/alebo kozmetickymi
vyrobkami.

* Mazivo pre spoje UR unikad a moze sa uvolfovat aj vo forme pary
do ovzdusia.

* Kibové mazivo UR nie je ,potravinarske®.

* Roboty UR nespihaja’iiadne normy pre potraviny, Narodnu nadaciu
pre sanitaciu (NSF), Urad pre potraviny a lieCiva (FDA) ani
hygienické normy.

Hygienické normy, napriklad ISO 14159 a EN 1672-2, vyZzaduju vykonanie
hodnotenia hygienickych rizik.

* Akékolvek pouzitie alebo akakolvek aplikacia, ktora sa odchyluje od
zamyslaného pouzitia, Specifikacii a certifikacii robotov UR alebo vyrobkov
UR.
* Nespravne pouzivanie je zakdzané, pretoze vysledkom méze byt smrt,
zranenie os6b a/alebo poSkodenie majetku
SPOLOCNOST UNIVERSAL ROBOTS VYSLOVNE ODMIETA AKUKOLVEK
VYSLOVNU ALEBO PREDPOKLADANU ZARUKU VHODNOSTI NA
AKEKOL'VEK KONKRETNE POUZITIE.

Navod na pouzivanie
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2. Zodpovednost a zamyslané pouzitie

A

VAROVANIE

Nezohladnenie dodato¢nych rizik vyplyvajlcich z dosahu, uzitoéného zatazenia,
prevadzkovych krutiacich momentov a rychlosti spojenych s pouzitim robotov
mbéze mat za nasledok zranenie alebo smrt.
* Hodnotenie rizik vasej aplikacie musi zahfiat rizika spojené s dosahom,
pohybom, uzitoénym zatazenim a rychlostou robota, koncového efektora
a obrobku.

VAROVANIE

Koncové uzavery robotov série e neupravuijte ani nemerite. Uprava moze
spoOsobit nepredvidané nebezpecenstvo. Vsetky autorizované demontaze a
opatovné montaze musia byt vykonané v servisnom stredisku UR alebo ich
moézu vykonat kvalifikované osoby podla najnovsej verzie véetkych prislusnych
servisnych priruciek.

UR10e PolyScope X
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UNIVERSAL ROBOTS

3.Vasrobot

3.1. Technicke specifikacie URIOe

Typ robota

UR10e

Maximélne uzito¢né zatazenie

10kg/22Ibalebo 12,5kg /27,5 Ib

Dosah

1300 mm/51,2in

Stupne volnosti

6 rotaénych kibov

Programovanie

PolyScope 5 GUI na 12-palcovej dotykovej obrazovke

alebo grafické rozhranie PolyScope X na 12“ dotykovej obrazovke

Spotreba energie (priemerna)

615 W

Priblizne 350 W pri pouziti typického programu

Rozsah okolitej teploty

0-50 °C. Pri teplotach okolia nad 35 °C moze robot pracovat so znizenou rychlostou a

vykonom.
Bezpecnostné funkcie 17 sofistikovanych bezpe&nostnych funkcii. PLd kategérie 3 v slade s: EN ISO 13849-1.
Klasifikécia IP P54
Rameno robota: menej ako 60 dB(A)
Hiuk
Riadiaca skrinka: menej ako 50 dB(A)
Porty V/V néstroja 2 digitalne vstupy, 2 digitalne vystupy, 2 analégové vstupy

Napajanie V/V nastroja a napatie

2 A (dvojkolikovy) 1 A (jednokolikovy) & 12 V/24 V

Presnost snimaca nuteného kritiaceho momentu

55N

Rychlost

Kiby zakladne a ramena: Max. 120°/s.
V3etky ostatné kiby: Max. 180 °/s .

Nastroj: Priblizne 1 m/s / priblizne 39,4 in/s.

Opakovatefnost pozicie

+0,05mm/+0,0019in (1,9 mils) podfa ISO 9283

Rozsahy spojov + 360 ° pre vaetky kiby okrem kibu + 160 ©
Stopa 2190 mm/7,5in
Materialy Hlinik, PC/ASA plast

Hmotnost ramena robota

33,3kg/73,51b

Frekvencia aktualizacie systému

500 Hz

Rozmery riadiacej skrinky (S x V x H)

460 mm x 449 mm x 254 mm / 18,2 palca x 17,6 palca x 10 palcov

Porty V/V riadiacej skrinky

16 digitalnych vstupov, 16 digitalnych vystupov, 2 analégové vstupy, 2 analégové vystupy

Napajanie V/V riadiacej skrinky

24V 2 Av ovladacej skrinke

Komunikacia

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

Komunikacia o nastroji

RS

Zdroj napéjania riadiacej skrinky

100-240 VAC, 47-440 Hz

Menovity skratovy prad (SCCR)

200A

Kabel TP: prenosny terminal k riadiacej skrinke

4,5m/ 177 palcov

Kébel robota: rameno robota na ovladaciu skrinku (moznosti)

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

Standard (PVC) 3 m/118 palcov x 12,1 mm

Standard (PVC) 6 m/236 palcov x 12,1 mm

Standard (PVC) 12 m/472,4 palcov x 12,1 mm
Vysoka flexibilita (PUR) 6 m/236 palcov x 13,4 mm
Vysoka flexibilita (PUR) 12 m/472,4 palcov x 13,4 mm
Vysoka flexibilita (PUR) 6 m/236 palcov x 14,6 mm

Vysoka flexibilita (PUR) 12 m/472,4 palcov x 14,6 mm

Navod na pouzivanie
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3. Vas robot

3.2. Obsah balenia

V krabiciach °

Rameno robota

Riadiaca skrinka

Prenosny terminal alebo 3PE Prenosny terminal
montaznu konzolu na riadiacu skrinku,
Montazny drziak pre Prenosny terminal 3PE
kfu¢ na otvorenie riadiacej skrinky,

Kabel na pripojenie ramena robota a ovladacej skrinky (v zavislosti od velkosti
robota je k dispozicii viacero moznosti)

Sietovy kabel alebo napajaci kabel kompatibilny s vasim regionom
Okruhly popruh alebo zdvihaci popruh (v zavislosti od velkosti robota)
Adaptér kabla nastroja (v zavislosti od verzie robota)

tento navod.

3.2.1. Rameno robota

O ramene Kiby, zakladfia a priruba nastroja su hlavné komponenty robotického ramena. Riadiaca
robota jednotka koordinuje pohyb kibov na pohyb ramena robota.

Pripojenie koncového efektora (nastroja) k prirube nastroja na konci ramena robota
umoznuje robotovi manipulovat s obrobkom. Niektoré nastroje maju Specificky el okrem
manipulacie s dielom, napriklad kontrola kvality , nanasanie lepidiel a zvaranie.

UR10e PolyScope X
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‘Wirlst 1 jaind

Wish 2 joint

/a%

Fease

aeo AT o I"1_'

Etocrw jodnit
Hlavné komponenty ramena robota.

* Zakladna: kde je rameno robota namontované.

+ Rameno a kib: vykonavaju vaésie pohyby.

* Zapastie 1 a Zapastie 2: vykonavaju jemnejSie pohyby.
» Zapastie 3: kde je nastroj pripevneny k prirube nastroja.

Robot je CiastoCne skompletizovany stroj, a preto je k nemu prilozeny Certifikat o zalozeni
spolocnosti. Pre kazdu aplikaciu robota sa vyzaduje posudenie rizika.

3.2.7. Riadiaca skrinka

O riadiacej Riadiaca skrinka obsahuje pripojovacie porty a vstupy a vystupy ovladaca (V/V) pouzivané

skrinke v programoch a inStalaciach ramien robota. Pripojovacie porty sa pouzivaju na externé
pripojenia. V/V su skupiny elektrickych rozhrani pouzivanych na komunikaciu a
konfiguraciu.
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Externé pripojovacie porty.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
g [2av 12V PWRF 24V|H|[24v|H| | OV [H|| OV |H| |24V|H||24V/H| [OV (H|| OV (H
Vg; EIO GND|H| [GND Cl0O|H||{Cl4|H| |COO/M||CO4|H| |DIO|H||DI4|H| [DOO/H|[DO4H
&[24v ON |H| [24V 24v|(H|[24v|H| |ov |H| ov |H| [24V|H|[24v/H| |ov |H|| oV |H
§ ElI1l OFF|H| | OV Cl1|H|(CI5|H| |cO1/HM|[cOo5/HM| [DI1|{l||DI5|H| [DO1/H|[DO5|H
s 24V 24v|(H|[24v|H| |ov |H| oV |H| [24V|H|[24v/H| |OoV |H|| oV |H
g S10 EEIBBES Cl2(H||Cl6|(H| ([CO2|H||CO6|/H| (DI2|H|(DI6|H| |DO2|H||DO6|H
§Z4V ala o[o|[J&|2|[24v|M||24v(H| | ov [H|| ov || |[24v|H||24v(H]| oV |H|| ov |H
HER H|H|NH NN N C3 H|C7 H| |CO3MN|CO7H||D3MN||D7 N DO3MN D07 R

Skupiny vstupov a vystupov (V/V).

Podrobny popis pripojovacich portov riadiacej skrinky a ovladaca V/V najdete v Casti
InStalacia.

3.2.3. Prenosny terminal s trojpolohovym pomocnym zariadenim

Popis

V zavislosti od generacie robota méze vas Prenosny terminal obsahovat zabudované
zariadenie 3PE. Nazyva sa 3-polohovy aktivacny Prenosny terminal (3PE TP).
Roboty s vy§8im uzitoénym zatazenim mézu pouzivat iba 3PE TP.

Ak pouzivate 3PE TP, tlaCidla sa nachadzaju na spodnej strane Prenosného terminalu, ako
je znazornené nizsie. Podla svojich preferencii mézete pouzit ktorékolvek tlacidlo.

Ak je Prenosny terminal odpojeny, musite pripojit a nakonfigurovat externé zariadenie 3PE.
Funkcionalita 3PE TP sa rozSiruje na rozhranie PolyScope, kde su v zahlavi d'alSie funkcie.

UPOZORNENIE
* Ak ste si zakupili robot UR15, UR20 alebo UR30, Prenosny terminal
bez 3PE nebude fungovat.

* Pouzivanie robota UR15, UR20 alebo UR30 vyzaduje externé
pomocné zariadenie alebo Prenosny terminal 3PE pri programovani
alebo uceni v ramci dosahu robotickej aplikacie. Pozri ISO 10218-2.

* Prenosny terminal 3PE nie je su¢astou skrinky OEM Control Box,
preto nie je k dispozicii funkénost zariadenia.
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3. Vas robot
Prehfad TP 1. Tlacidlo napajania
2. Tlacidlo nidzového zastavenia
3. Port USB (s krytom proti prachu)
4. Tlac¢idla 3PE
Vofny chod Pod obomi tlacidlami 3PE je znazorneny symbol vofného chodu robota, ako je uvedené na

obrazku nizsie.
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3. Vas robot

Funkcie tlacidiel prenosného terminalu 3PE

Popis
@ UPOZORNENIE

Tlacidla 3PE su aktivne len v manualnom rezime. V automatickom rezime
pohyb robota nevyzaduje akciu tlaCidla 3PE.

V nasledujucej tabulke su opisané funkcie tlacidiel 3PE.

Poloha Popis Akcia
Na tlacidlo 3PE Pohyb robota sa zastavi v manualnom
1 Uvolnené nepOsobi ziadny tlak. rezime. Napajanie nebude od robota
Nie je stlacené. odpojené a brzdy zostanu uvofnené.
Jemne Na tlacidlo 3PE pbsobi N , g
stlacenie . . Ked je robot v manualnom rezime,
2 . , slaby tlak. Je stlacené vy L
(iemné . umoznuje prehranie vasho programu.
. do strednej polohy.
uchopenie)
iiné . .
Si n? . Na tlacidlo 3PE pdsobi . ,
stlacenie . . . Pohyb robota sa zastavi v manualnom
3 o piny tlak. Je stlatené .. .
(silné . , rezime. Robot vykonal zastavenie 3PE.
. uplne dovnutra.
uchopenie)

Uvolnenie tlacidla

Stlacenie tlacidla

UR10e PolyScope X
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3.2.4. Prehlad systému PolyScope X

Prehfad PolyScope X je grafické pouzivatelské rozhranie (GUI) nainStalované na prenosnom
terminali, ktoré ovlada rameno robota prostrednictvom dotykovej obrazovky. Rozhranie
PolyScope X umoznuje vytvarat, nacitavat a spustat programy.

Zobrazenie
hlavnej

obrazovky 1. Kliknite na ikonu 3D prehliadaca v hlavnej ponuke. Ziskate tak trojrozmerné

zobrazenie ramena robota v suradniciach X-Y-Z.

2. Ak chcete maximalizovat plochu 3D zobrazenia, pravu zasuvku zrolujte pomocou
boc¢ného panela:

. s

Raz tuknite na ikonu Pohyb

Dvakrat tuknite na ikonu Struktdry programu

Dvakrat tuknite na ikonu Globalne premenné

Program name

= B pefault o

TCP Offset Name: base

Name: Tool_flange Position
yyyyyyy S X:-189.6mm
¥:-600.7mm
Y:00mm
2261.0mm
D | zom
n Orientation
RX:0.00
RX.007*
RY:0.00" . RY:178.55
Q o0 ) ~ Rz 223°

Base
o171

Payload

0000kg

Shoulder
9896°

Center of
Gravity

X00mm Elbow
Y:00mm 2622°
Z00mm Wrist1

4629°

Wrist2
9139°

Wrist3
78"

Robot State

off
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Obrazovka Grafické pouzivatelské rozhranie PolyScope X je rozdelené podfa nasledujuceho
RozlozZenie obrazku:
= [ B et ] =
AR Relative To <
TCP Offset Cnralren Move
EI Name: Tool_flange Position
<l . g
N S | @
ol = - N
o | payioad ' : e
Dc:::g'w Shoulder
Gravity 98.96 "
¥:0.0mm Elbow

Y-00mm A2622°

Z00mm Wrist1
46.29°

Wrist2
9139°

Wrist 3
78"

Robot State
Ooff

* Zahlavie - v Cervenom ramceku. Nazyva sa tiez spravca systému.

Obsahuje priecinok na nacitanie, vytvaranie a Upravu programov a pristup k
URCaps.

* Hlavna navigacia - v zelenom rdmceku. Nazyva sa tiez navigaéné centrum.
Obsahuje ikonu/polia na vyber hlavnej obrazovky:
* lkona hamburgera
* Aplikacia
* Program
* Prehliadac 3D
* Operator Screen
* Boény panel - v modrom ramceku. Nazyva sa tiez panel multitaskingu.
Obsahuje ikonu/polia na vyber obrazovky s viacerymi tlohami:
* Ikona bezpecnostného kontrolného suctu
* Pohyb
* Struktura programu
* Globalne premenné
* Péti¢ka - v zltom ramceku. Nazyva sa tiez ovladaci panel robota.

Obsahuje tlacidla na ovladanie stavu robota, rychlosti a spustenia/prehravania
programu.
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Kombinacie
obrazoviek

Hlavna obrazovka a obrazovka multitaskingu tvoria kombinaciu operanych obrazoviek
robota.

Obrazovka multitaskingu je nezavisla od hlavnej obrazovky, takZze mézZete vykonavat
samostatné ulohy. Mozete napriklad konfigurovat program na hlavnej obrazovke a
zaroven pohybovat ramenom robota na obrazovke multitaskingu. Ak obrazovku
multitaskingu nepotrebujete, mézete ju skryft.

* Hlavna obrazovka
Obsahuje polia a moznosti na spravu a monitorovanie ¢innosti robota.
* Obrazovka multitaskingu

Obsahuje polia a moznosti, ktoré ¢asto suvisia s hlavnou obrazovkou.

Program name 4. 1
= =] De:au it il B K Q
A Move Joints Tcp Smart Skills

oo
oo Preview Move

Application .
. . Relatve To ctve ToP
Relative To o base Tool_flange
TCP Offset R Move

0

Program

Name: Tool_flange o
i Position
Translate Rotate

X 00mm X:-189.6 mm

Y:-609.7 mm =
Y.00mm

@ Z:261.0mm :‘:‘i:::';
z0omm - .
Orientation / \ / \
007" X ) | )
RY:0.00° - RY: 17855 « AN AN
aQ 000 . Rz:223° Global
, 3 Variabies

Operator

D RXC0.00°

Wrist3
478"

Robot State
Off

Obrazok 1.1: Hlavna obrazovka a obrazovka multitaskingu

Zobrazenie/skrytie 1. Na bo¢nom paneli tuknutim na fubovolné pole zobrazte obrazovku

obrazovky
multitaskingu

multitaskingu.

Pravy bo€ny panel sa rozsiri do stredu obrazovky, takze sa zviditelni
obrazovka multitaskingu.

2. Tuknutim na aktualne vybrané pole na pravom bo&nom paneli skryjete
obrazovku multitaskingu.
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Dotykova obrazovka

Popis Dotykova obrazovka prenosného terminalu je optimalizovana pre priemyslové prostredia.
Na rozdiel od spotrebitelskej elektroniky je citlivost dotykovej obrazovky prenosného
terminalu zamerne odolnejSia voci okolitym faktorom, ako napriklad:

* Kvapky vody a/alebo Kvapky chladiacej kvapaliny
* Vysielanie radiovych vin

* Iny prevadzkovy hluk z prevadzkového prostredia

Pouzitie Citlivost dotykovej obrazovky je navrhnuta tak, aby predchadzala falosnym vyberom v
dotykovej rozhrani PolyScope X, a aby sa predislo neoakavanym pohybom robota.
obrazovky Pre vyber na obrazovke je najlepsie pouzit koncek prsta. V tomto navode/prirucke sa to

oznacuje ako tuknutie.
V pripade potreby mézZete pre vyber na obrazovke pouzit aj komeréne dostupny stylus. V
predchadzajucej Casti su uvedené a definované ikony/zalozky a tlacidla v rozhrani

PolyScope X.
Ikony
Ikona Ikona Nazov Popis
zahlavia

Umoznuje pristup k spravcovi systému.
E Nazov programu Umozniuje vytvarat, upravovat, pridavat
programy a subory URCaps.

UR10e PolyScope X 27 Navod na pouzivanie



(R
3. Va3 robot UNIVERSAL ROBOTS

Ikony Ikona N&azov Popis
hlavnej
navigacie — Viac Pristup k informaciam o verzii robota,

sériovom Cisle a nastaveniach.

oo Konfiguruje a nastavuje nastavenia a
D D Aplikacia bezpec¢nost ramena robota vratane
koncovych efektorov a komunikacie.

Program Pristup k zakladnym a pokrocilym
programom robota.

3D Umoznuje ovladanie a regulaciu pohybu
robota v suradniciach X, Y, Z.

Ovlada robota pomocou vopred napisanych

o)

Obsluha :
programov a zobrazuje stav robota.
Ikony vo vnitri  |kona N&zov Popis
ikony
Rozbafovacia Umoznuje pristup k spravcovi systému.
ponuka Spravca systému Umoznuje vytvarat, upravovat, pridavat

programy a subory URCaps.

Zobrazuje informacie o verzii robota a

Informacie L . o
sériovom ¢Cisle.

Konfiguruje systémové nastavenia,
Nastavenie napriklad jazyk, jednotky, heslo a
zabezpecenie.

© o I

.-"'-H Bezpecna funkcia na pouzitie
Znovu nacitat predvolenych nastaveni definovanych v
R aplikacii.
. Ak chcete restartovat, zapnite a vypnite
< I > Vypnutie P yp
robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Vas robot
Ikony Ikona Nazov Popis
boéného

Pristup k aktivnemu bezpe¢nostnému

panela cccc . . L kontrolnému suctu a podrobnym parametrom
Bezpecnostny kontrolny sucet

CCcCcC jednotlivych Casti ramena robota a zmena
prevadzkového rezimu.
1» Komplexna funkcia pre pohyb robota s
""‘*'i' Pohyb podrobnym popisom kibov, TCP, priruby,
zakladne.
—— Poskytuje usporiadanu Struktdru vytvoreného
= === Struktlra programu programu (programov). Pristup k pridavaniu

modulov.

Pristup k vytvorenym ndzvom a hodnotdm

{Jf} Globalne premenné
programov.
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lkony Ikona Nazov Popis
paticky

Spravuije stav robota. Ak je CERVENY,
stlacte ho, aby bol robot funkcny.

+ Cierna, vypnutie. Rameno robota
je zastavené.

* Oranzova, necinna. Rameno
robota je zapnuté, ale nie je
pripravené na normalnu
prevadzku.

* Oranzova, uzamknuta. Rameno

Inicializovat ! :
robota je uzamknuté.

¢ Zelena, normalna. Rameno
robota je zapnuté a je pripravené
na normalnu prevadzku.

Cervena, chyba. Robot je v
chybovom stave, napriklad
nudzové zastavenie.

* Modra, prechod. Robot meni
stav, napriklad uvoliuje brzdu.

Play Spusti aktualne nacitany program.

Umozriuje programu bezat v jednom

Krok
o kroku.

Zastavit Zastavi aktualne nacitany program.

0000060660

Spravuije stav robota. Ak je CERVENY,

P ik rychlosti
osuvhiicrychiostt stlacte ho, aby bol robot funk&ny.

Posuvnik manualnej vysokej rychlosti je
k dispozicii len v Manualnom rezime s
nakonfigurovanym Trojpolohovym
pomocnym zariadenim. Manuélny rezim
vysokej rychlosti umozhuje, aby
rychlost nastroja a kibu do¢asne
prekrocila predvoleny limit rychlosti.

Manualna vysoka

-0—
| —-° 250 mm/s rychlost
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lkony hlavnej |kona

obrazovky

Nazov

Posunut nahor

Posunut nadol

Vratit

Zrusit vratenie

Potlacit/

Znova aktivovat

Kopirovat

Prilepit

Vystrihnut

Odstranit

Popis

Posunutie uzla prikazu v strome programu
nahor.

Posunutie uzla prikazu v strome programu
smerom nadol.

Vratenie nedavneho presunu prikazového uzla
do stromu programov.

ZruSenie vratenia nedavneho presunu
prikazového uzla v strome programu.

Potlacenie a zruSenie potla¢ania prikazového
uzla v stromovej Strukture programu.

Kopirovanie prikazového uzla do iného stromu
programov.

Prilepenie prikazového uzla do iného stromu
programov.

Vystrihnutie prikazového uzla zo stromu
programov.

Odstranenie prikazového uzla v strome
programov.

UR10e PolyScope X

31

Navod na pouzivanie



(R
4. Bezpecénost UNIVERSAL ROBOTS

4 Bezpecnost

Popis Tu si precitajte bezpe€nostné informacie, aby ste pochopili klu€oveé bezpecnostné pokyny,
dolezité bezpecnostné spravy a svoje povinnosti pri praci s robotom.
Navrh a indtalacia systému tu nie su zahrnuté.

4.1.\VV/seobecne

Popis Precitajte si vSeobecné bezpecnostné informacie a pokyny a usmernenia tykajuce sa
hodnotenia rizik a zamysfaného pouzitia. V d'alSich Castiach su opisané a definované funkcie
sUvisiace s bezpecnostou, ktoré su obzvlast dolezité pre spolupracujuce aplikacie.

é VAROVANIE
V zaujme bezpecénosti personalu a zariadeni sa musi vykonat posudenie
rizika aplikacie.

Pred prvym zapnutim robota si precitajte a pochopte Specifické technické udaje tykajuce sa
montaze a inStalacie, aby ste porozumeli integracii robotov UR.

Je nevyhnutné dodrziavat vSetky montazne pokyny uvedené v nasledujucich ¢astiach tejto
prirucky.

@ UPOZORNENIE
Spolocnost Universal Robots odmieta akukofvek zodpovednost v pripade
poskodenia, zmeny alebo Upravy robota (riadiaca jednotka ramena s
Prenosnym terminalom alebo bez neho). Spolo¢nost Universal Robots
nenesie zodpovednost za Ziadne $kody spdsobené na robotovi alebo inom
zariadeni v désledku programovacich chyb, neopravneného pristupu k
robotovi UR a jeho obsahu alebo nespravneho fungovania robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Bezpec¢nost

4.2. Typy bezpecnostnych sprav

Popis Bezpecnostné spravy sa pouzivaju na zd6raznenie dolezitych informacii. Precitajte si vSetky
spravy a pomozte zaistit bezpecnost a zabranit zraneniu personalu a poskodeniu vyrobku.

VAROVANIE

Oznacuje nebezpecenstvo, ktoré v pripade, Ze sa mu nevyhnete, moze
sposobit smrt alebo vazne poranenie.

VAROVANIE: ELEKTRINA

Oznacuje nebezpecnu elektricku situaciu, ktoré v pripade, zZe sa jej
nevyhnete, mdze sposobit smrf alebo vazZne poranenie.

VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Oznacuje nebezpeény hortci povrch, kde méze doéjst k zraneniu v
dosledku kontaktu a bezdotykovej blizkosti.

POZOR

Oznacuje nebezpeénd situaciu, ktora, ak sa jej nevyhnete, méze mat za
nasledok zranenie.

> B B P

UZEMNENIE

Oznacuje uzemnenie.

OCHRANNY PODKLAD
Oznacuje ochranné uzemnenie.

|||—

O = ©®

UPOZORNENIE

Oznacuje riziko poskodenia zariadenia a/alebo informacie, ktoré by sa mali
poznamenat.

PRECITAJTE SI V NAVODE

Oznaduje podrobnejsie informacie, s ktorymi by ste sa mali oboznamit v
prirucke.
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4 3. VSseobecne vystrahy a upozornenia

Popis Nasledujuce vystrazné hlasenia sa mézu opakovat, vysvetfovat alebo upresnovat v dalsich
Castiach.

é VAROVANIE
Nedodrzanie vdeobecnych bezpecnostnych postupov uvedenych nizSie méze
mat za nasledok zranenie alebo smrt.

* Skontrolujte, ¢i rameno robota a nastroj/koncovy efektor su spravne a
bezpecne priskrutkované na svoje miesto.

* Skontrolujte, ¢i ma aplikacia robota dostatok priestoru pre
bezproblémovu prevadzku.

* Overte, Ci je personal chraneny pocas celej zivotnosti roboticke;j
aplikacie vratane prepravy, instalacie, uvedenia do prevadzky,
programovania/ucenia, prevadzky a pouzivania, demontaze a likvidacie.

* Overte, Ci su parametre bezpecnostnej konfiguracie robota nastavené
tak, aby chranili personal vratane tych, ktori mézu byt v dosahu aplikacie
robota.

* Ak je robot poSkodeny, nepouzivajte ho.

* Ked pracujete s robotom, nenoste volné oblecenie ani Sperky. Zviazte si
dihé viasy.

* Zavnutorny kryt riadiacej skrinky nestrkajte ziadne prsty.

* Informujte pouzivatelov o akychkolvek nebezpecnych situaciach a
poskytovanej ochrane, vysvetlite akékolvek obmedzenia ochrany a
zvySkove rizika.

* Informujte pouzivatefov o umiestneni tlaCidla(tlaCidiel) nudzového

zastavenia a o tom, ako aktivovat nidzové zastavenie v pripade nudze
alebo mimoriadnej situacie.

* Upozornite osoby, aby sa drzali mimo dosahu robota, a to aj v pripade,
Ze sa roboticka aplikacia prave spusta.

* Pri pouzivani Prenosného terminélu si uvedomte orientaciu robota, aby
ste porozumeli smeru pohybu.

* Dodrziavajte poziadavky uvedené v norme ISO 10218-2.

é VAROVANIE
Manipulacia s nastrojmi/koncovymi efektormi s ostrymi hranami a/alebo
pritlaénymi bodmi méze mat za nasledok zranenie.

* Uistite sa, ze nastroje/koncové efektory nemaju ostré hrany alebo body
zovretia.

* Mozu byt potrebné ochranné rukavice a/alebo ochranné okuliare.

Navod na pouzivanie 34 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

(R
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fi VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Dlhodoby kontakt s teplom generovanym ramenom robota a riadiacou skrinkou
pocas prevadzky méze viest k nepohodliu, ¢o méze viest k zraneniu.

* Pocas prevadzky alebo bezprostredne po nej s robotom nemanipulujte
ani sa ho nedotykaijte.

* Pred manipulaciou alebo dotykom s robotom skontrolujte teplotu na
obrazovke dennika.

* Nechaijte robota vychladnut tak, Ze ho vypnete a pockate jednu hodinu.

é POZOR
Ak pred integraciou a prevadzkou nevykonate posudenie rizik, méze sa zvysit
riziko Urazu.

* Pred prevadzkou vykonajte hodnotenie rizik a znizte rizika.

* Ak to vyplyva z posudenia rizika, poCas prevadzky nevstupujte do
rozsahu pohybu robota ani sa nedotykajte aplikacie robota. Nainstalujte
ochranné prvky.

* Precitajte si informacie o hodnoteni rizik.

é POZOR
Pouzivanie robota s nevyskusanymi externymi strojmi alebo v nevyskusane;j
aplikacii méze zvysit riziko zranenia personalu.
* Otestujte vSetky funkcie a program robota samostatne.

* Precitajte si informacie o uvedeni do prevadzky.

UPOZORNENIE
Velmi silné magnetické polia mézu poskodit robot.

* Nevystavujte robot trvalym magnetickym poliam.

PRECITAJTE SIV NAVODE
Skontrolujte, i su vSetky mechanické a elektrické zariadenia nainstalované v

sulade s prislusnymi Specifikaciami a upozorneniami.
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4 4 Integracia a zodpovednost

Popis

Informacie v tomto ndvode nezahfmaju postup, ako navrhnut, instalovat, integrovat a riadit
prevadzku robota, ani nepokryvaju vSetky periférne zariadenia, ktoré mézu mat vplyv na
bezpecnost aplikacie robota. Aplikacia robota sa musi navrhnut a instalovat podfa
bezpecnostnych poziadaviek uvedenych v normach a v prisludnych predpisoch krajiny, v
ktorej sa robot instaluje.

Osobalosoby, ktoré robota UR integruju, st zodpovedné za to, aby sa dodrziavali platné
predpisy v prislusnej krajine a aby sa primerane znizili vSetky rizika pri pouziti robota. Toto
okrem iného zahfha:

* vyhodnotenie rizik pre kompletny systém robota;

* Prepojenie s inymi strojmi a dodato¢né zabezpecenie, ak si to vyzaduje posudenie
rizik

* Konfiguracia spravnych nastaveni zabezpecenia v softvéri

* ZabezpecCenie toho, aby sa bezpetnostné opatrenia nemenili

* Overenie navrhnutej, nainstalovanej a integrovanej aplikacie robota

* ur€enie navodu na pouzitie;

* oznacCenie inStalacie robota prisluSnymi znackami a kontaktnymi informaciami
integratora;

* Uchovavanie vetkej dokumentacie vratane hodnotenia rizik aplikacie, tejto prirucky
a d'alSej prislusnej dokumentacie.

4.5. Kategdrie zastavenia

Popis

V zavislosti od okolnosti dokaze robot iniciovat tri typy kategorii zastavenia podfa definicie v
norme IEC 60204-1. Tieto kategorie su zadefinované v nasledujucej tabufke.

Kategorie .
: Popis

zastavenia

0 Zastavenie robota okamzitym odstavenim napajania.

Zastavenie robota ukaznenym a kontrolovanym spésobom. Napajanie sa

prerusi az po zastaveni robota.

*Zastavenie robota s napajanim dostupnym pre hnacie mechanizmy za

2 sucasného udrzania trajektorie. Napajanie hnacich mechanizmov sa

prerusi az po zastaveni robota.

1

* Podla normy IEC 61800-5-2 sa zastavenia 2. kategdrie robotov znacky Universal Robots
dalej popisuju ako zastavenia typu SS1 alebo SS2.
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5. Zdvihanie a manipulacia

Popis Ramena robota maju rézne velkosti a hmotnost, preto je dolezité pouzivat vhodné techniky
zdvihania a manipulacie pre kazdy model. Tu najdete informacie o bezpe¢nom zdvihani a
manipulacii s robotom.

Spravne 1. Robota prepravte na miesto pomocou vysokozdvizného vozika.
zdvihanie a 2. Otvorte krabicu, ako je znazornené.
manipulacia

4 /
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4. Zdvihnite rameno robota z krabice pomocou popruhu a haku.

ﬁ POZOR
Pri zdvihani tazSieho ramena robota pouzite zdvihacie zariadenie.

5. Ked je robot zdvihnuty, podoprite ho, aby sa otacal a visel podfa obrazka.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Zdvihanie a manipulacia

Montaz
ramena
robota

Rameno robota je mozné namontovat do strany, hore nohami alebo pod uhlom (+45°).

Bocna montaz Uhlova montaz (x45°)

Montaz hore nohami
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1. Namontujte rameno robota. Utiahnite skrutky a pouZzite kratiaci moment uvedeny v

prisluSnej pouzivatelskej prirucke.

2. Odstrarte popruh.

3. Zapnite robota a nastavte ramenny kib podra uréenia.

UPOZORNENIE
Pri bo¢nej montazi nie je potrebné robota zapinat.

4. Opatovne vlozte popruh.
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5.1. Rameno robota

Popis Rameno robota moze v zavislosti od hmotnosti prenasat jedna alebo dve osoby, pokial nie
je k dispozicii popruh. Ak je popruh k dispozicii, je potrebné vybavenie na zdvihanie a
prepravu.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Popis Ovladaciu skrinku a Prenosny terminal méze prenasat jedna osoba.
Pocas pouzivania musia byf v§etky kable navinuté a drzané tak, aby sa zabranilo
nebezpecenstvu zakopnutia.
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6. Montaz a upevnenie

Popis Nainstalujte a zapnite rameno robota a ovladaciu skrinku, aby ste mohli za¢at pouzivat
PolyScope.

Zostavte Skér ako za¢nete, musite zostavit rameno robota, riadiacu skrinku a prenosny terminal.
robota

Vybalte rameno robota a Riadiacu skrinku.

Rameno robota namontujte na pevny povrch bez vibracii.

Umiestnite ovladaciu skrinku na nohu.

Pripojte kdbel robota k ramenu robota a ovladacej skrinke.

o~ w =

Zapojte siet alebo hlavny napajaci kabel Riadiacej skrinky.

é VAROVANIE
Neschopnost upevnit rameno robota na pevny povrch moze viest k
zraneniu spdsobenému padom robota.

* Uistite sa, Ze rameno robota je pripevnené k pevnému povrchu
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6.1. ZabezpecCenie ramena robota

Popis

2x 5 1

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

\ \ i
|
|
4x P 8.4
(&
o
N
A S
" N_ D8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.
- 8 FG8 10006 x 13 T 8.5 min.
|
Rozmery a vzor otvoru pre montaZz robota.
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Vypnutie
ramena ﬁ VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb mézZe viest k poraneniu

* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu
pocas montaze a demontaze.

1. Na lavej strane paticky tuknite na ikonu Stav robota a vypnite rameno robota.
Farba ikony sa zmeni zo zelenej na bielu.
2. Stlacte tlacidlo napajania na prenosnom terminali, &im vypnete riadiacu skrinku.

3. Ak sa zobrazi dialégové okno Vypnutie, tuknite na polozku Vypnutie.

V tomto momente mézete pokracovat v:
* Odpojte napajaci kabel zo zasuvky.

* Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkofvek nahromadenej energie.

Zabezpecenie ramena 1. Umiestnite rameno robota na povrch, na ktory sa ma namontovat. Povrch
robota musi byt rovny a Cisty.

2. Utiahnite Styri skrutky M8 s pevnostou 8,8 na krutiaci moment 20 Nm.
(Hodnoty utahovacieho momentu boli aktualizované SW 5.18. StarsSia
tlacena verzia bude zobrazovat r6zne hodnoty)

3. Ak je potrebna presna opatovna montaz robota, pouzite otvor @8 mm a
drazku @8x13 mm s prislusnymi polohovacimi kolikmi ISO 2338 @8 h6 v
montaznej doske.
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©.2. Dimenzovanie stojana

Popis Konstrukcia (stojan), na ktorej je rameno robota namontované, je dolezitou suc¢astou
inStalacie robota. Stojan musi byt stabilny a bez akychkolvek vibracii z vonkajsich zdrojov.

Kazdy kib robota vytvara kratiaci moment, ktory pohybuje a zastavuje rameno robota. Pogas
beZnej nepreru$ovanej prevadzky a pri zastaveni pohybu sa krutiace momenty kibov
prenasaju na stojan robota ako:

* Mz: Kratiaci moment okolo osi zakladne z.
* Fz: Sily pozdiz osi zakladne z.
* Mxy: Naklonenie krutiaceho momentu v flubovolnom smere zakladnej roviny xy.

* Fxy: Sila vfubovofnom smere v zakladnej rovine xy.

Sila a moment pri definicii zakladnej priruby.
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6. Montaz a upevnenie

Dimenzovani
e stojana

Velkost zatazenia zavisi od modelu robota, programu a viacerych dalSich faktorov.

Dimenzovanie stojana musi zohfadfiovat zatazenie, ktoré rameno robota vytvara po¢as

beznej nepreruSovanej prevadzky a poCas zastavenia kategorie 0, 1 a 2.

Pog&as pohybu pri zastaveni mézu kiby prekrogit maximalny menovity prevadzkovy kratiaci

moment. ZataZzenie poc¢as zastavovacieho pohybu je nezavislé od typu kategorie

zastavenia.

Hodnoty uvedené v nasledujucich tabulkach si maximalne menovité zatazenia pri
najhorsich pohyboch vynasobené bezpeénostnym faktorom 2,5. Skuto¢né zatazenie
neprekroci tieto hodnoty.

Model robota

Mz [Nm]

Fz[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR10e

990

1700

1460

1160

Maximalne kritiace momenty kibov pri zastaveni kategdrie 0, 1a 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR10e

830

1450

860

860

Maximalne kritiace momenty kibov po¢as beznej prevédzky.

Bezné prevadzkové zataZzenie mozno vo vSeobecnosti zniZit znizenim medznych hodnét
zrychlenia kibov. Skuto&né prevadzkové zatazenie zavisi od aplikacie a programu robota.
Pomocou programu URSim mo6Zete vyhodnotit o¢akavané zatazenie vo vasej konkrétnej
aplikacii.

UR10e PolyScope X 47

Navod na pouzivanie



(R
6. Montaz a upevnenie UNIVERSAL ROBOTS

Bezpe Do konstrukcie mozete zahrnut dodato¢né bezpeénostné rezervy, pricom zohfadnite nasledujuce
¢énostn aspekty:

é
rézerv + Staticka tuhost: Stojan, ktory nie je dostatone tuhy, sa po¢as pohybu robota vychyli, o
y sposobi, Ze rameno robota nedosiahne zamyslany tratovy bod alebo drahu. Nedostato¢na

staticka tuhost moze mat za nasledok aj zlé skusenosti s vyucbou volného chodu alebo
ochranné zastavky.

* Dynamicka tuhost: Ak sa frekvencia stojana zhoduje s frekvenciou pohybu ramena robota,
cely systém moZe rezonovat, ¢o vytvara dojem, Ze rameno robota vibruje. Nedostato¢na
dynamicka tuhost méze mat za nasledok aj ochranné zarazky. Stojan by mal mat
minimalnu rezonan¢nu frekvenciu 45 Hz.

« Unava: Stojan musi byt dimenzovany tak, aby zodpovedal o&akavanej Zivotnosti a
zatazovacim cyklom celého systému.

é VAROVANIE
* Potencial nebezpecenstva prevratenia.

* Prevadzkové zataZzenie ramena robota moze spdsobit prevratenie
pohyblivych platforiem, ako su stoly alebo mobilné roboty, ¢o méze viest k
nehodam.

* Uprednostnite bezpec¢nost zavedenim primeranych opatreni, aby ste vzdy
zabranili prevrateniu pohyblivych ploSin.

é POZOR
* Ak je robot namontovany na vonkajsej osi, zrychlenie tejto osi nesmie byt
prilis vysoké.
Softvér robota mozete nechat kompenzovat zrychlenie externych osi
pomocou prikazu skriptu:
set base acceleration ()
* Vysoké zrychlenie moze sposobit, Ze robot vykona bezpecnostné
zastavenie.
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©.3. Montazne pokyny

Popis . Pouziva Styri otvory so zavitom M6 na pripevnenie nastroja k prirube
Priruba e L o .
nastroia néstroja. Skrutky M6 pevnostnej triedy 8.8 sa musia utiahnut silou 8 Nm. Na
J presné polohovanie nastroja pouzite kolik v otvore J6.
Riadiaca - . s o g
. Riadiaca skrinka sa méze zavesit na stenu alebo polozit na zem.
skrinka
. Prenosny terminal sa moze zavesit na stenu alebo na riadiacu skrinku.
Prenosny M o : - ‘s
terminal Overte, Ci kabel nepredstavuje riziko vypnutia napajania. Na montaz

riadiacej skrinky a prenosného terminalu mézete kupit Specialne konzoly.

é VAROVANIE
Montaz a prevadzka robota v prostredi, ktoré presahuje odporucané krytie IP,
moze viest k zraneniu.

* Namontujte robota do prostredia vhodného pre stuper krytia IP. Robot sa
nesmie prevadzkovat v prostredi, ktoré presahuje Klasifikaciu IP robota
(IP54), Prenosného terminalu (IP54) a Riadiacej skrinky (IP44)

ﬁ VAROVANIE
Nestabilna montaz méze viest k poraneniu.

* Vzdy sa uistite, Ze su Casti robota spravne a bezpe¢ne namontované a
priskrutkované.
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6.3.1. Montaz riadiacej skrinky

Pripevnenie RS Na montaz riadiacej skrinky pouzite konzolu znazornenu nizsie, ktora je sucastou
ha stenu balenia robota.
Namontujte konzolu na stenu a potom zaveste riadiacu skrinku na konzolu pomocou
montaznych kolikov.

35 289 35

G bt

410
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6.3.2. Volny priestor riadiacej skrinky

Popis Pradenie hordceho vzduchu v riadiacej skrinke moze spdsobit poruchu zariadenia.
Odporucana vzdialenost od riadiacej skrinky je 200 mm na kazdej strane pre dostato¢né
prudenie chladného vzduchu.

1 200 mm

é VAROVANIE
Mokry ovlada¢ moze sposobit smrtefné zranenie.

* Dbaijte na to, aby sa riadiaca jednotka a kable nedostali do kontaktu
s kvapalinami.

* Ovladaci box (IP44) umiestnite do prostredia vhodného pre stupen
krytia IP.
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6.4. Pracovny a prevadzkovy priestor

Popis Pracovny priestor je rozsah Uplne vysunutého ramena robota v horizontalnom a vertikdlnom
smere. Pracovny priestor je miesto, kde ma robot fungovat.

UPOZORNENIE
Nedodrziavanie pracovného a prevadzkového priestoru robota méze mat

za nasledok poSkodenie majetku.

Pri vybere miesta na montaz robota je délezité zohfadnit valcovy objem priamo nad a priamo
pod zakladnhou robota. Pohybu nastroja v blizkosti valcového objemu by ste sa mali vyhnut,
pretoze sposobuje rychly pohyb spojov, aj ked sa nastroj pohybuje pomaly. To mbze
sposobit neefektivnu pracu robota a méze to stazit vykonanie hodnotenia rizik.

UPOZORNENIE

Pohyb nastroja v blizkosti valcového objemu méze spdsobit, e sa kiby
budu pohybovat prili$ rychlo, ¢o povedie k strate funkénosti a poSkodeniu
majetku.

* Nehybte nastrojom v blizkosti valcového objemu, ani ked’ sa nastroj
pohybuje pomaly.

Valcovy objem sa nachadza priamo nad aj priamo pod zakladfhou robota. Robot presahuje
1300 mm od zakladného kibu.

Predna strana Sikmo
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6.4.1. Singularita

Popis

Obmedzenie
vonkajSieho
pracovného
priestoru

Singularita je pozicia, ktorda obmedzuje pohyb a moznost polohovania robota. Rameno
robota sa méze pri priblizovani a opustani singularity zastavit alebo vykonavat velmi prudké
a rychle pohyby. Pri umiestfiovani robota do pracovného priestoru a definovani pracovného
priestoru je dolezité brat do Gvahy nizSie uvedenu polohu singularity.

é VAROVANIE
Uistite sa, ze pohyb robota v blizkosti singularity nevytvara nebezpecenstvo
pre osoby v dosahu ramena robota, koncového efektora a obrobku.

* Nastavte bezpecnostné limity pre rychlost a zrychlenie laktového
kibu.

Nasledujuce pri€iny singularity v ramene robota:
* Obmedzenie vonkajSieho pracovného priestoru
* Obmedzenie vnutorného pracovného priestoru

* Zarovnanie zapastia

Singularita nastava, pretoze robot neméze dosiahnuf dostatoc¢ne d'aleko alebo dosahuje
mimo maximalnej pracovnej oblasti.

Ako tomu zabranit: Usporiadajte zariadenie okolo robota, aby sa zabranilo jeho dosahu
mimo odporucaného pracovného priestoru.
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Obmedzenie
vnutorného
pracovného
priestoru

Zarovnanie
zapastia

K singularite dochadza, pretoze pohyby su priamo nad alebo priamo pod zakladriou
robota. To spdsobuje, ze mnohé pozicie/orientacie su nedosiahnutelné.

Ako tomu zabranit: Naprogramujte Ulohu robota tak, aby nebolo potrebné pracovat v
centralnom valci alebo v jeho blizkosti. M6zete tiez zvazit montaz zakladne robota na
horizontalny povrch, aby ste otocili stredny valec z vertikdlnej do horizontalnej orientacie
a potencialne ho posunuli od kritickych oblasti ulohy.

Tato singularita sa vyskytuje, pretoze kib zapastia 2 sa otaca v rovnakej rovine ako kib
ramena, lakta a zapastia 1. To obmedzuje rozsah pohybu ramena robota bez ohfadu na
pracovny priestor.

Ako tomu zabranit: Usporiadajte tlohu robota tak, aby nebolo potrebné zarovnat kiby
zapastia robota tymto sposobom. MozZete tiez posunut smer nastroja tak, aby nastroj
mohol smerovat horizontalne bez problematického zarovnania zapastia.

6.4.2. Pevna a pohybliva instalacia

Popis

Bez ohfadu na to, Ci je rameno robota upevnené (namontované na stojan, stenu alebo
podlahu) alebo v pohyblivej instalacii (linearna os, tlaény vozik alebo zakladia mobilného
robota), musi byt bezpecne nainstalované, aby sa zabezpecila stabilita pri véetkych
pohyboch.

Konstrukcia upevnenia musi zabezpecit stabilitu pri pohyboch:

* ramena robota
* zakladne robota

* ramena robota aj zakladne robota
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6.5. Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy

Popis Tato ¢ast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym konektorom kabla priruby
podstavy.

Konektor Kabel zakladnej priruby vytvara pripojenie robota k ramenu robota k riadiacej skrinke. Kabel

kébla priruby robota sa pripaja ku konektoru kabla priruby podstavy a ku konektoru riadiacej skrinky.

podstavy Kazdy konektor moZzete po pripojeni robota zamknut'.

ﬁ POZOR
Nespravne pripojenie robota mbze viest k strate napajania ramena robota.

* Nepouzivajte jeden kabel robota na prediZenie iného kabla robota.

UPOZORNENIE
Pripojenie kabla priruby podstavy priamo do akejkolvek riadiacej skrinky
mbze spbsobit poSkodenie zariadenia alebo majetku.

* Kabel priruby podstavy nepripajajte priamo k riadiacej skrinke.
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6.6. Pripojenie robota: Kabel robota

Popis Tato ¢ast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym pevnym 6-metrovym kablom
robota.

Pripojenie Konektor mdZete otocit doprava, aby sa dal po zastréeni kabla fahSie zaistit.

r.ar:j\.ena.a * Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kabla robota.

riadiace

skrinky ) * Kabel z robota zastrcte do konektora v spodnej Casti riadiacej skrinky znazornenej

na obrazku niZSie a zaistite ho.

* Konektorom dvakrat otocte, aby ste sa pred zapnutim ramena robota uistili, ze je
spravne zaisteny.

é POZOR
Nepravne pripojenie robota méze spdsobit stratu napajania ramena robota.
* Kabel robota neodpajajte, ked je rameno robota zapnuté.

* Originalny kabel robota nepredIzujte ani neupravuijte.
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©./. Pripojenie k sieti

Popis Napajaci kabel z riadiacej skrinky ma na konci Standardnu zastrcku IEC. Zastrcku alebo
kable potrebné v niektorych krajinach pripojte k zastrcke IEC.

@

UPOZORNENIE

* IEC 61000-6-4:Rozsah pésobnosti kapitoly 1: ,This part of IEC
61000 for emission requirement applies to electrical and electronic
equipment intended for use within the environment of existing at
industrial (see 3.1.12) locations.*

* |IEC 61000-6-4:Kapitola 3.1.12 priemyselné umiestnenie: ,Miesta
charakterizované samostatnou elektrickou sietou, napajanou z
vysokonapatového alebo strednonapatového transformatora,
ur¢enou na napajanie zariadenia“

UR10e PolyScope X
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Pripojenie k  Na napajanie robota sa riadiaca skrinka pripoji k elektrickej sieti prostrednictvom dodaného
sieti napajacieho kabla. Konektor IEC C13 na napajacom kabli sa pripaja k privodu spotrebica
IEC C14 v spodnej Casti riadiacej skrinky.

é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nespravne umiestnenie siefového pripojenia méze mat za nasledok

zranenie.

* Zastrcka sietovej pripojky musi byt umiestnena mimo dosahu
robota tak, aby bolo mozné odpojit napajanie bez vystavenia
personalu potencialnemu nebezpecenstvu.

* Ak je zavedené dodato¢né zabezpecenie, zastrcka sietfovej
pripojky musi byt tiez umiestnena mimo zabezpec¢eného priestoru
tak, aby bolo mozné odpoijit napajanie bez vystavenia
akémukolvek potencialnemu nebezpecenstvu.

UPOZORNENIE
Pri pripajani k riadiacej skrinke vzdy pouzivajte napajaci kabel so

zastrckou Specifickou pre danu krajinu.

V krajinach s napatim <200 V striedavého prudu pouzite napajaci kabel s
prudovou zatazitefnostou 15 A.

V krajinach s napatim >200 V striedavého prudu pouzite napajaci kabel s
prudovou zatazitefnostou 10 A.

Nepouzivajte adaptér.

V ramci elektrickej intalacie zabezpecte:
* Pripojenie k zemi
* Siefovu poistku
* Dodatocné prudové zariadenie
* Uzamykatelny spina¢ (v polohe VYPNUTE)

Hlavny vypinac pre vypnutie napajania vSetkého zariadenia v ramci pouzitia robota, ktory
predstavuje jednoduchy spdsob uzamknutia. Elektrické Specifikacie su uvedené v tabulke

nizsie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napatie 90 - 264 VAC
Externa sietova poistka (90 - 200 V) 15 - 16 A
Externa sietova poistka (200 - 264 V) 8 - 16 A
Vstupna frekvencia 47 - 440 Hz
Pohotovostny vykon - - <1,5 w
Menovity prevadzkovy vykon 90 250 500 w
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é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych moze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecéenstiev.

* Uistite sa, ze robot je spravne uzemneny (elektrické spojenie so zemou).
Pouzite nepouzité skrutky so symbolmi uzemnenia vo vnutri riadiacej
skrinky, aby ste vytvorili spolo¢né uzemnenie pre vSetky zariadenia v
systéme. Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne prudovu intenzitu
najvysSieho prudu v systéme.

* Uistite sa, Ci je napajanie vstupu do riadiacej skrinky chranené pomocou
dodatocného prudového zariadenia (RCD - Residual Current Device) a
spravnej poistky.

* Uzamknite vSetky zdroje napajania pre celu inStalaciu robota pocas
servisu.

* Zabezpecte, aby iné zariadenia nenapajali V/V robota, ked je robot
uzamknuty.

* Pred zapnutim riadiacej skrinky sa uistite, ze su vSetky kable spravne
pripojené. Vzdy pouzivajte originalny napajaci kabel.
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/. Prvé spustenie

Popis Prvé spustenie znamena pociatonu sekvenciu ¢innosti, ktoré mdzete s robotom vykonat po
jeho zostaveni.
Této pociatoCna sekvencia vyzaduje:

* Zapnutie robota

* Vlozenie sériového Cisla

Inicializacia ramena robota

* Vypnutie robota

A\

A\

POZOR

Neoverenie zatazenia a inStalacie pred spustenim ramena robota méze viest k
zraneniu personalu a/alebo poskodeniu majetku.

* Pred spustenim ramena robota vzdy overte, Ze skutocné uzito¢né
zataZenie a inStalacia su spravne.

POZOR

Nespravne nastavenia zataZenia a instalacie zabranuju spravnemu
fungovaniu ramena robota a Riadiacej skrinky.

* Vzdy skontrolujte, ¢i je zataZenie a nastavenie inStalacie spravne.

UPOZORNENIE

Spustenie robota pri nizSej teplote méze mat za nasledok nizsi vykon alebo
zastavenie v dosledku viskozity oleja a maziva zavislej od teploty.

* Spustenie robota pri nizkych teplotach méze vyzadovat zahrievaciu
fazu.
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/1. Zapnutie robota

Zapnutie Zapnutim robota sa zapne riadiaca skrinka a nacita sa displej na obrazovke TP.

robota 1. Stlacenim tlaCidla napajania na prenosny terminal zapnite robota.

/.2.Vlozenie sérioveho Cisla

VloZenie Pri prvej instalacii robota je potrebné zadat sériové ¢islo na ramene robota.
sériového Tento postup je potrebny aj pri opatovnej instalacii softvéru. Napriklad pri instalacii
Cisla aktualizacie softvéru.

1. Vyberte riadiacu skrinku.
2. Doplnte sériové Cislo tak, ako je napisané na ramene robota.
3. Ukongcite tuknutim na tlacidlo OK.

Nacitanie Uvodnej obrazovky méze trvat niekofko minut.

W
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number
Standard |

OEM AC

OEM DC

5 a e
El

S

g a e
G aE e
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/.3. Spustenie ramena robota

Spustenie Spustenim robotického ramena sa odpoji brzdovy systém, ¢o vdm umozni zac¢at pohybovat
robota robotickym ramenom a zacat pouzivat systém PolyScope X.

1. Vlavej Casti paticky tuknite na tlacidlo napajania alebo na ikonu Stav robota. Stav
ramena robota je vypnuty.

2. Ked sa zobrazi okno inicializacie, tuknite na polozku Vypnut. Stav ramena robota je
Spustenie.

Initialize

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

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

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

Power On

3. Tuknutim na moznost Odomkn(t uvolnite brzdy.

Initialize

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

Confirm that the below payload is accurate before unlocking.

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

(') Power Off ﬁ] Unlock

Robot State
Locked

Spustenie ramena robota sprevadza zvuk a mierne pohyby spésobené uvolnenim
bfzd kibu.
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4. Stav ramena robota je teraz aktivny a mozZete zacat pouzivat rozhranie.

Initialize

Arm -

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

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

Pavload

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

O Power Off

Robot State
Active

5. Ak chcete rameno robota vypnut, mbzete fuknit na moznost Vypnut.

Ked sa stav ramena robota zmeni z Ne€inny na Normalny, udaje snimaca sa skontroluju na

zaklade nakonfigurovanej mont4ze ramena robota.

Ak je montaz potvrdena, tuknutim na START pokraduijte v uvolfiovani vetkych kibovych bfzd a

pripravte rameno robota na prevadzku.

/.4.Vypnutie robota

Vypnutie
ramena ﬁ VAROVANIE
robota

Neocakavané spustenie a/alebo pohyb méze viest k poraneniu

* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu

pocas montaze a demontaze.

1. Na lavej strane paticky tuknite na ikonu Stav robota a vypnite rameno robota.

Farba ikony sa zmeni zo zelenej na bielu.

Stlacte tlaCidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im vypnete riadiacu skrinku.

Ak sa zobrazi dialégové okno Vypnutie, fuknite na polozku Vypnutie.

V tomto momente mézete pokracovat v:

* Odpojte napajaci kabel zo zasuvky.

* Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkofvek nahromadenej energie.
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/.5. Karta aplikacie

Karta Aplikacia umoznuje konfigurovat nastavenia, ktoré ovplyviuju celkovy vykon robota a
systému PolyScope X.

oo
oo
Application

(i)

Program

@

3

joy

Operator

Application

Wl

Mounting Frames Grids

0-;---0

Rotation, Tilt Position, references Layouts

O

Communication Safety Smart Skills
Digital, Analog, 10s. Safety Planes, 10s, Joint
mits

Configuration and setup

Motion Profiles

Joint, Linear, Optimove

@
Operator Screen

Configuration, Logo,
URCaps

@
e
e
&
{ X } Move
Application Variables i)
Variables configuration
{}

Variables

=

System Info

Log Messages, Joint
Temperatures

= -1000.00 mm/s

Obrazok 1.1: Obrazovka aplikacie zobrazujuca tlacidla aplikacie.

Na pristup k nasledujucim obrazovkam konfiguracie pouzite kartu Aplikacia:

Montaz

Ramce

Mriezky

Koncové efektory
Motion Profiles
Premenné aplikacie
Komunikacia
Bezpecnost
Inteligentné zru¢nosti
Sidebar

Operator Screen

Systémové informacie
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/.5.1. Komunikacia

Popis Aplikacia Komunikacia vdm umoziuje sledovat a nastavovat Zivé vstupno-vystupné signaly
z/do riadiacej jednotky robota.

Program name
B pobotbot L

e < Communication e
oo
Application
+ Robot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output v
_— Wired 10 o 1 a4 1o C00 o €04 10 DI0O 0 DI4 o D00 Lo
Tool 10 Safeguard Reset
V' Modbus
D c1e ) 02 0 €06 Lo DI2 1o DI6 10 D02 Lo
<+ Add Source

aaaaaaaa
Operator

Max

o Speed
= -1000.00 mm/s = 100% +

Obrazok 1.2: Obrazovka komunikacie zobrazujuca vstupy/vystupy.

/.6.Volny chod

Popis Volny chod umozfiuje manualne posuvanie ramena robota do pozadovanych pozicii
Pre vacsinu velkosti robotov je najtypickejSim spdsobom aktivacie funkcie Volny chod
stlagenie tla¢idla Volny chod na prenosnom terminali. DalSie spdsoby, ako povolit a pouzivat
Volny chod, su popisané v nasledujucich ¢astiach.
V reZime Vorny chod sa kiby ramena robota pohybuiju s nizkym odporom, pretoze brzdy su
uvoflnené. Odpor sa zvySuje, ked sa rameno robota v systéme vofného chodu priblizuje k
vopred definovanej hranici alebo rovine. V désledku toho je posuvanie robota do polohy
tazke.

é VAROVANIE
V désledku neocakavaného pohybu moéze dojst k zraneniu personalu.
* Overte, ¢i sa pouziva nakonfigurované zatazenie.

 Skontrolujte, ¢i je spravne zatazenie bezpeéne pripevnené k prirube
nastroja.
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Povolenie
Vofného
chodu

Prenosny
terminal 3PE

Freedrive na
robote

Spétny chod

Vofny chod mézZete zapnut nasledujicimi spdsobmi:
* Pouzite Prenosného terminalu 3PE.
* Pouzite volného chodu na robotovi.
* Pouzite akcie V/V.

UPOZORNENIE
Povolenie Volného chodu po¢as pohybu ramena robota moze spésobit
jeho posun, ¢o moze viest k porucham.

* Nepovolujte Volny chod, ked' posuvate alebo sa dotykate robota.

Ak chcete pouzit tlacidlo 3PE TP na uvolnenie ramena robota:

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.

Ak chcete pouzit Volny chod na robote na volny chod ramena robota na PolyScope:
1. Na hlavnej navigacii fuknite na polozku Aplikacia a potom na polozku Bezpecénost.
2. Tuknite na Odomknut a zadajte heslo.
3. V Casti Bezpecnostné vstupy/vystupy tuknite na polozku Vstupy.
4

. Vrozbalovacej ponuke Funkcie prejdite nadol na polozku Povoleny vstup pre vofny
chod.

Tuknutim na Pouzit a Pouzit a restartovat restartujte rameno robota.

o

6. Tuknite na polozku Potvrdit konfiguraciu.

Posurite rameno robota do poZzadovanej polohy.

Pocas inStalacie ramena robota si pri uvolfneni bfzd mézete vS§imnut mensie vibracie. V
niektorych situaciach, napriklad ked je robot blizko kolizie, su tieto vibracie neziaduce.
Pouzite spatny chod na nateny presun uréitého kibu do pozadovanej polohy bez toho, aby sa
uvolnili vSetky brzdy ramena robota.
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3. Instalacia

Popis Instalacia robota mézZe vyzadovat konfiguraciu a pouzivanie vstupnych a vystupnych
signalov (V/V). Tieto rozne typy vstupov/vystupov a ich pouzitie st opisané v nasledujucich
Castiach.

3.1. Elektricke vystrahy a upozornenia

Vystraha Dodrziavajte nasledujuce upozornenia pre vSetky skupiny rozhrani, a to aj pri navrhovani a
inStalacii aplikacie.

é VAROVANIE
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych méze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt, pretoze bezpecnostné funkcie by mohli byt potlacené.

* Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k PLC, ktoré nie je
bezpecnostnym PLC so spravnou uroviiou bezpecnosti. Je délezité, aby
sa bezpecnostné signaly rozhrania udrziavali oddelené od beznych V/V
signalov rozhrania.

* VSetky signaly s bezpecnostnymi hodnotenim by mali byt konstruované
redundantne (dva nezavislé kanaly).

* Udrziavajte tieto dva nezavislé kanaly oddelené, aby jedna chyba
neviedla k strate bezpecnostnej funkcie.

é VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych moze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecéenstiev.

 Uistite sa, Ze vSetky zariadenia, ktoré sa nemo6zu vystavit vode, zostanu
suché. Ak sa voda k produktu predsa dostane, odstavte-oznacte vSetky
zdroje napajania a nasledne kontaktujte poskytovatela sluzby Universal
Robots so Ziadostou o pomoc.

* Pouzivajte iba originalne kable dodavané s robotom. Nepouzivajte robota
pre aplikacie, kde su kable vystavené ohybaniu.

* Priinstalacii kablov rozhrania k V/V robota, musite postupovat opatrne.
Kovova platfia v spodnej Casti je urCena pre kable rozhrania a konektory.
Pred vitanim otvorov odstrafite dosku. Pred opatovnou inStalaciou platne
sa uistite, ze ste odstranili vSetky hobliny. Nezabudnite pouzit spravne
velkosti tesneni.
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é POZOR
Rusivé signaly s uroviiami vy8Simi ako tymi, ktoré su definované v Specifickych
normach IEC, m6zu spdsobit neo¢akavané spravanie robota. Majte na pamati
nasledovné:

* Robot bol testovany v sulade s medzinarodnymi normami IEC na
elektromagnetickd kompatibilitu (EMC). Velmi vysoké urovne signalov
alebo nadmerna expozicia mézu natrvalo poskodit robot. Problémy EMC
sa zvycCajne vyskytuju pocas zvarania a su hormalne ohlasené chybovymi
spravami v protokole. Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za
akékolvek Skody sposobené problémami EMC.

* Kable V/V veduce z riadiacej skrinky do iného stroja i tovarenského
zariadenia nesmu byt dlhsie ako 30 m, ak neboli vykonané doplriujice
skusky.

L UZEMNENIE

= Zaporné spojenia su oznacené ako GND a su pripojené k ochrannému tieneniu
robota a riadiacej skrinky. VSetky uvedené spojenia GND (ZEM) sluzia len na
ucely napajania a signalizacie. Pre PE (ochranné uzemnenie) pouzite skrutkove
spoje velkosti M6 oznacené symbolmi zeme vo vnutri riadiacej skrinky.
Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne pridovu intenzitu najvyssieho pradu v
systéme.

PRECITAJTE SI V NAVODE
Niektoré V/V vo vnutri riadiacej skrinky je mozné nakonfigurovat na bud’

normalne alebo bezpe€nostné V/V. Precitajte si celu kapitolu Elektrické
rozhranie a porozumejte jej.
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3.2. Pripojovacie porty oviadacej skrinky

Popis Spodna strana skupin rozhrania V/V v riadiacej skrinke je vybavena portami na externé
pripojenie a poistkou, ktoré su opisané nizSie. V spodnej Casti ovladacej skrinky su otvory s
uzavermi na vedenie externych konektorovych kablov na pristup k pripojovacim portom.

Externé Porty pre externé pripojenia su nasledovné:

pripojovacie .

porty

Port pre Prenosny terminal na ovladanie alebo programovanie ramena robota
pomocou prenosného terminalu.

Port SD karty na vlozenie SD karty.
Ethernetovy port na umoznenie pripojenia typu ethernet.

Mini DisplayPort na podporu monitorov s rozhranim DisplayPort. To si vyzaduje
aktivny prevodnik Mini Display na DVI alebo HDMI. Pasivne konvertory pri portoch
DVI/HDMI nefunguju.

Poistka mini Cepele sa pouziva, ked je pripojeny externy zdroj napajania.

UPOZORNENIE
Pripojenie alebo odpojenie prenosného terminalu, ked je riadiaca

skrinka zapnuta, moze spbsobit posSkodenie zariadenia.
* Nepripajajte Prenosny terminal, ked je ovladacia skrinka zapnuta.

* Pred pripojenim pridavného Prenosného terminalu vypnite
ovladaciu skrinku.

UPOZORNENIE
Neschopnost zapojit aktivny adaptér pred zapnutim ovladacej skrinky

moze branit vystupu displeja.
* Pred zapnutim ovladacej skrinky zapojte aktivny adaptér.

* V niektorych pripadoch musi byt externy monitor zapnuty pred
riadiacou skrinkou.

* Pouzite aktivny adaptér, ktory podporuje reviziu 1.2, pretoze nie
vSetky adaptéry funguju ihned po vybaleni.
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8.3. Ethernet

Popis Rozhranie Ethernet sa méze pouzit na nasledovné:
* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET.

* Vzdialeny pristup a riadenie.

Ak chcete pripoijit ethernetovy kabel, prejdite cez otvor na zakladni Riadiacej skrinky a zapojte ho do
ethernetového portu na spodnej strane konzoly.

Nahradte uzaver na zakladni Riadiacej skrinky vhodnou kablovou priechodkou, aby sa kabel pripojil
k ethernetovému portu.

Parameter in. . Jednotka

Rychlost komunikacie 10 - 1000 Mb/s
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8.4 . Instalacia Prenosného terminalu 3PE

Popis Trojpolohové povolovacie zariadenie prenosného terminalu (3PE TP) je bezpecCnostné
rozhranie urcené na zlepSenie manualneho ovladania. Tlacidla 3PE, integrované priamo do
prenosného terminalu, zabezpecuju, Ze pohyb robota méze byt iniciovany len vtedy, ak
obsluha udrziava kontrolovany uchop.

8.4.1. Instalacia hardvéru

Odstranenie
prenosného terminalu @ UPOZORNENIE

Vymena prenosného terminalu moze spdsobit chybové
hlasenie pri spusteni.

* Vzdy zvolte spravne nastavenie pre dany typ
prenosného terminalu.

Odstranenie Standardného prenosného terminalu:

1.
2.

Vypnite riadiacu skrinku a odpojte napajaci kabel od zdroja napajania.

Odstrarite a zahod'te dve zvazkovania kablov, ktoré slizia na uchytenie
kablov prenosného terminalu .

Zatlacte svorky na oboch stranach zastréky prenosného terminalu , ako je
to zobrazené na obrazku, a potiahnutim smerom dole ho odpojite od portu
prenosného terminalu.

Uplne otvorte/povolte plastovt priechodku v spodne;j strane riadiacej
skrinky a odstrarite zastréku a kdbel prenosného terminalu .

Opatrne odstrante kabel prenosného terminalu a prenosny terminal.

|1 | Svorky | 2 | Plastové priechodky

UR10e PolyScope X
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1

| Zvazkovanie kablov

Instalacia 1.

prenosného terminalu

3PE 2.

4.

Zastrcku a kabel prenosného terminalu prevedte cez spodnu stranu
riadiacej skrinky a uplne zatvorte/dotiahnite plastovu priechodku.

Pre pripojenie zatlacte zastrCku prenosného terminalu do portu
prenosného terminalu.

Pomocou dvoch novych zvazkovani kablov pripevnite kable
prenosného terminalu.

Pripojte kabel napajania k zdroju napajania a zapnite riadiacu skrinku.

Dlhy kabel s prenosnym terminalom vzdy predstavuje nebezpecenstvo
zakopnutia, ak nie je spravne ulozeny.

* Prenosny terminal a kabel vzdy ukladajte tak, aby ste zabranili

nebezpeclenstvu zakopnutia.
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8.4.2. Software Installation

Konfiguracia
softvéru
3PETP

1. On PolyScope, in the left menu, tap Application and select Safety.

= B pickPlace_Final ]
R e
ication e
oo PP!
Appication
&
7 ¥
o ' [ Tg *(? {X}
P U &)
($) Mounting Frames G Motion Profiles Application Variables Frogram
js
2 Variables
Opertor
B @ : ¥
- <[
o p— =4
Communication smart skills Sidebar Operator Screen System Info

Configuration, Logo Log Messages,Jo
URCap: Temp:

= Ma»
== -1000.00 mm/s

2. Tuknite na tla¢idlo Hardvér a Odomknat.

= B pick and Place @
g < safety "
8
Aoptcation
Robor Limits Hardware -
a tected Teach Pendant
rogam
e =
© P
» o
ey e}
R e
W
uuuuuuu
atputs
Panes
Hardwar
Thveepo:

T v . speed
= -1000.00 mm/s 1w00% T+

Zadaijte heslo a tuknite na Potvrdit. Prenosny terminal je teraz aktivovany.
Tuknutim na polozku Pouzit restartujte systém. PolyScope pokradéuje v &innosti.

Tuknutim na PouZit a reStartovat a potom na Potvrdit konfiguraciu dokongite
inStalaciu softvéru pre prenosny terminal 3PE.
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3.5. Vstupy a vystupy ovladaca

Popis Elektrické rozhranie vo vnutri riadiacej skrinky pozostava zo skupin vstupov a vystupov /O,
ktoré umoznuju komunikaciu a konfiguracie medzi ramenom robota a réznymi typmi
zariadeni. Skupiny vstupov/vystupov zahfmaju:
* Digitalny (24 V)
* Konfigurovatelny (24 V)
* Analégovy
* Bezpecnostny (24 V)

Niz8ie uvedeny obrazok zobrazuje usporiadanie skupin elektrickych rozhrani vo vnutri

riadiacej skrinky. Sledujte a zachovavajte ucel farebnej schémy, ako je znazornené nizSie.

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

§24V 12V (M| PWR/ | |24V|H||]24V|H| (OV |[H| OV |H| |24V|H||24V|H| OV |H| 0V H £(AG |H
§ EIO GND|H| |GND Clo|H||Ci4|H| [COO|H|{CO4|/H| [DIO|M||DI4|H| [DOO|H|[DO4|H 2‘ Al0 (I
;’-;24V ON || [24V 24vV(H|(24v(H| | OV |H|| OV |H| |24V|H||24V|H| |OV |H|| OV | H %”AG.
E|EIL OFF|H| | OV Cl1|H||Ci5|H| [CO1/H||{cO5/H| [DI1|H||DI5|H| [DO1/H|[DO5|H < |an ]
5-24V 24V(H|[24vIH oV (HM|| oV |H| [24V/H|[24V(H| |OV (H|| OV (N Z(AG |
§SIO FEIBBRES Ci2|H||Ci6|H| [CO2|H|{cCO6|/H| |[DI2|H||Di6|H| [DO2|H|[DO6|H gAOO.
2[2avm||5|8|0|5|3[3]|[24v|m|[24v[m] [ov [m]|[ ov [m] [24v[m][24v|m]| [ov [m|[ ov|m]| |2 [AG [m
3|si1 u|m|m|m(m[m||[ciz[m|{ci7[m]| [cos|m||co7|m| [D13]m|[D17|m] [po3|m|[po7[m]| |2 [a01|m

ZIta s ervenym textom Urcené bezpecnostné signaly

ZIta s giernym textom Konfigurovatelné pre bezpeénost

Seda s &iernym textom Univerzalne digitalne V/V

Zelend s Ciernym textom Univerzalne analogové V/V

Skupiny Robota sa méze nainstalovat podla elektrickych Specifikacii, ktoré su rovnaké pre

vstupov/vystupov  v3etky tri uvedené vstupy.

Univerzalne V/V

@

* Bezpecnostné V/V

* Konfigurovatelné V/V

UPOZORNENIE

Konfigurovatefné V/V su V/V nakonfigurované bud’ ako

bezpecnostné V/V alebo normalne V/V. Toto su ZIté svorky s
ciernym textom.

Je mozné napdjaf digitalne V/V z interného 24 V napajacieho zdroja alebo z

externého napajacieho zdroja konfiguraciou bloku so svorkami s nazvom Power.

Tento blok pozostava zo Styroch svoriek. Horné dve (PWR a GND) su 24V a

uzemnenie z interného 24V napajania. Dolné dve svorky (24 V a 0 V) v bloku su 24V
vstupy pre napajanie V/V. Predvolena konfiguracia pouziva interny zdroj napajania.
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Predvolené Tento priklad znazornuje predvolenu konfiguraciu pomocou interného zdroja

hapajanie napajania

Power

PWR

GND
24\

oV

Externy zdroj Ak je potrebny vacsi prad, mozete pripojit externy zdroj napajania, ako je znazornené

hapajania nizSie.

Poistka je typu Mini Blade s maximalnym menovitym pradom 10 A a minimalnym
menovitym napéatim 32 V. Poistka musi byt ozna¢ena UL. Ak je poistka pretazena, musi

e

sa vymenit.

AU

Power

PWR

GND

24V

—

V tomto priklade konfiguracia vyuziva externy napajaci zdroj pre vacsi prud.

Specifikacia Elektrické Specifikacie pre obe svorky a externy zdroj napajania, su zobrazené nizSie.

napajania

Parameter Jednotka
Interny 24 V zdroj
napajania
[PWR — GND] Napétie 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Prud 0 - 2* A
PoZiadavky na
externy 24 V vstup
(24 V = 0 V] Napatie 20 24 29 Y
(24 V - 0 V] Prud 0 - 6 A

* 3,5 A pre 500 ms alebo 33 % pracovny cyklus.
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Specifikacia Digitalne V/V su konstruované v sulade s IEC 61131-2. Elektrické Specifikacie su

digitalneho uvedené nizSie.

vstupu/vystupu
Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Digitalne vystupy
[COx/DOx] Prad* 0 - 1 A
[COx/DOx] Pokles napétia 0 - 0,5 \Y,
[COx/DOx] Unikovy prud 0 - 0.1 mA
[COx/DOx] Funkcia - PNP - Typ
[COx/DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitalne vstupy
[EIx/SIx/CIx/DIx] Napétie -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast VYP -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ZAP 11 - 30 Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Prad (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcia - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIX] IEC 61131-2 - 3 - Typ

*Na odporovu alebo indukénu zataz maximalne 1 H.

8.5.1. Digitalny vstup a vystup

Vystup Vystup nastroja obsahuje dve digitalne vystupné polia, indikator vystupného napatia
Z nastroja nastroja a napajacieho prudu a prepinac¢ Napajanie dvojitym kolikom.

* Digitalny vystup (DO) - mdze byt nezavisle nastaveny na vysoku alebo nizku
hodnotu

* Vystupné napétie nastroja - volitelné 0 V, 12V a 24 V. Toto nastavenie pretrvava
aj po restartovani ovladaca robota

* Napadjanie - indikator spotreby pradu

* Napajanie dvojitym kolikom - slUzi na prepinanie medzi digitalnymi vystupmi a
zdrojom energie pre naradie. Zapnutie Dvojitého pohanania ¢apu vypne
predvolené digitalne vystupy nastroja (DO)

Zmeny zaénu platit po zvoleni novej vystupnej konfiguracie. Momentéalne nahrana
indtalacia sa upravi, aby reflektovala novu. Po overeni toho, &i vystupy nastroja funguju,
ako by mali, nezabudnite inStalaciu ulozit, ¢im predidete strate zmien.
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Digitalny Pri tychto typoch vstupu mézete pouzit nizSie znazorneny horizontalny blok digitalnych
vstup vstupov (DI8-DI11) na kvadraturne kddovanie sledovania dopravnika.

> 1>
@)

¢
N
HE

B DIil1
Bl DI10

0|
AlAQ
HE
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3.5.2. Pouzivanie karty kablovych vstupov/vystupov

Popis Pomocou zalozky kablovych vstupov/vystupov mbézete sledovat a nastavovat zivé
vstupy/vystupy signalov z/do riadiacej skrinky.

Na obrazovke sa zobrazuje aktualny stav I/O, a to aj poCas vykonavania programu. Program

sa zastavi, ak sa pocas vykonavania nie€o zmeni. Pri zastaveni programu si vSetky

vystupné signaly zachovaju svoj stav. Obrazovka sa aktualizuje rychlostou 10 Hz, takze
velmi rychly signal sa nemusi zobrazit spravne.

= v n:: BBBBB Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output Analog Input Analog Output —

mmmmm ENEE | EEEE [ ee | e . o

- e (2 0 R T T = = )

E . [ - as o 02 (13 D12 DI6 D02 D06 Lo Al - o .

2 az @ 97 B ©3 1 7 w0 b3 o b7 o gelleljfeeaBle]] || —— 4
Konfigurovatefné Konfigurovatelné vstupy/vystupy mozu byt vyhradené pre Specialne bezpecnostné
vstupy/vystupy nastavenia definované v Nastaveni vstupov/vystupov . Pod tymi, ktoré su vyhradené,

budu mat namiesto predvoleného alebo pouzivatelom definovaného nazvu nazov
bezpecnostnej funkcie.
Konfigurovatelné vstupy, ktoré su rezervované pre bezpecnostné nastavenia, nie su
prepinatefné a budu zobrazené len ako kontrolky LED.
Pre nevyhradené vstupy/vystupy ma nasledujiuce moznosti:
* Spustit program
* Zastavit program
* Pozastavit program
* Vofny chod
Digitalne DI maju nasledujuce moznosti:
vstupy/vystupy

Analégové
vstupy a

vystupy

* Spustit program

* Zastavit program

* Pozastavit program
* Vofny chod

VSetky DI su prednastavené na nizku uroven.
VSetky digitalne vystupy (DO) su nastavené nezavisle na vysoku alebo nizku hodnotu.

Analdgové vstupy/vystupy je mozné nastavit na vystup prudu [4-20mA] alebo napétia [0-
10V] . Tieto nastavenia su trvalé pocas reStartov riadiacej jednotky robota a su ulozené v
inStalacii.

Navod na pouzivanie 78

UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 8. InStalacia

3.5.3. Indikator napajania pohonu

Popis Indikator napajania pohonu je kontrolka, ktora sa rozsvieti, ked je rameno robota zapnuté
alebo ked je napajany kabel robota. Ked je rameno robota vypnuté, indikator napajania
pohonu zhasne.

Indikator napajania pohonu je pripojeny cez digitalne vystupy. Nie je to bezpecnostna
funkcia a nepouziva bezpecnostné V/V.

Indikator Indikatorom napdjania pohonu méze byt svetlo, ktoré méze fungovat pri 24 V DC.
Nastavenie Nastavenie indikatora vyzaduje svetlo a zapojenie vystupov.
indikatora 1. Pripojte indikator napajania pohonu k digitalnym vystupom, ako je zndzornené na

obrazku nizSie.
2. Skontrolujte, ¢i je indikator napajania pohonu spravne pripojeny.
* Mobzete zapnut rameno robota a overit, i sa rozsvieti svetlo.

* Rameno robota mézete vypnut a overit, ¢i svetlo zhaslo.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov|EH
DOO|H||DO4| R =
ov (M| ov|H
DO1l/H||DO5|H
ov |H||ov| Nl
DO2|H ||DO6|H
ov |H||ov| N
DO3(H||DO7|H
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Konfiguracia
indikatora

oo
oo

Application

]

Program

@

30

2

Operator

oo
oo

Application

(]

Program

Operator

®

oL bh o=

V naviga¢nom menu fuknite na polozku Aplikacia.

Vyberte polozku Komunikacia.

V boc¢nej ponuke vyberte polozku Kablové 10.

Prejdite na poZadovany typ vystupu a tuknutim na polozku vyberte jeden z

nasledujucich typov:

* Konfigurovatelny vystup

* Digitalny vystup
* Analdgovy vystup
Vyberte predvofby akcie

Vybrany vystup mbzete pomenovat

V rozbalovacom zozname vyberte Vysoky, ked je pohon zapnuty, inak Nizky.

&« Communication

~  Robot
Wired 10
Tool 10

v Modbus

-+ Add Source

Robot State

Active

&« Communication

~  Robot
Wired 10
Tool 10

v Modbus

-+ Add Source

Robot State:
Active

Program name
Default program

Configurable Input Configurable Output
cIo Lo 14 Lo coo Lo co4
safequardReset . o © @ dljhgh when s
rive power ...
CI1 Lo
Cle Lo 01 10 Co6
Safequard Reset
az 1w G710 2 1w co7
13 s co3 Lo

Program name
Default program

Configurable Input Configurable Output
cIo Lo 14 Lo coo Lo co4
SafequardReset .,
cI1 Lo coo
C
Safeguard Reset Name
C
12 o Action Preset
High when drive power is on, otherwise Low
ci3 Lo

Digital Input
Lo DI O Lo
Lo DI1 Lo
Lo D12 Lo
Lo DI3 Lo

Digital Input
Lo DI O Lo
DI1 Lo
10

D12 Lo

l24
DI3 o

v

DI4

DI5

DI6

DI7

DI4

DI5

DI6

DI7

ccec
cccc

Program
structure

19

Global
Variables

ccec
ccec

Program
structure

19

Global
Variables

100% T
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3.6. Bezpecnostne V/V

Bezpeé&nostné V tejto Casti su opisané vyhradené bezpecnostné vstupy (Zlta svorka s Cervenym
VIV textom) a konfigurovatefné V/V (ZIté svorky s €iernym textom), ked' su nakonfigurované
ako bezpecnostné V/V.
Bezpecnostné pomocky a zariadenia sa musia instalovat v stilade s bezpe¢nostnymi
pokynmi a hodnotenim rizik uvedenymi v kapitole Bezpec¢nost.
VSetky bezpecnostné V/V su paroveé (redundantné), takze jedna porucha nespdsobi
stratu bezpecnostnej funkcie. Bezpe¢nostné V/V v§ak musia byt vedené ako dve
samostatné vetvy.
Dva stale bezpecnostné vstupy su:
* Nudzové zastavenie robota iba pre zariadenia nidzového zastavenia
* Ochranné zastavenie pre ochranné zariadenia
* 3PE Stop pre ochranné zariadenia
Tabulka Rozdiel vo funkciach je uvedeny nizSie.

Nuadzové

Ochranné

: Zastavenie 3PE
zastavenie

zastavenie

Pohyb robota sa zastavil Ano Ano Ano
Spustenie programu Pozastavenia Pozastavenia Pozastavenia
Napajanie hnacich mechanizmov Vypnut Zapnut Zapnut
. . Automaticke Automatické
Resetovat Manualne , .
alebo manualne | alebo manualne
Kazdy cyklus az | Kazdy cyklus az

Pravidelnost pouzivania

Nepravidelné

nepravidelné

nepravidelné

Len uvolnenie

Pozaduje opéatovnu instalaciu brzdy Nie Nie
Kategoria zastavenia (IEC 60204-

1 2 2
1)
Vykonnostna uroven
monitorovacej funkcie (ISO 13849- PLd PLd PLd

1)

Bezpecnostné
upozornenie

Konfigurovatelné V/V je mozné pouzit na nastavenie dalSich funkcii bezpe¢nostnych
V/V, napr. vystupu nudzového zastavenia. Pomocou rozhrania PolyScope definujte
sadu konfigurovatelnych vstupov/vystupov pre bezpecnostné funkcie.

A\

POZOR
Neschopnost pravidelne overovat a testovat bezpec¢nostné funkcie
mbze viest k nebezpecnym situaciam.

* Pred uvedenim robota do prevadzky by sa mali overit
bezpecnostné funkcie.

* Bezpecnostné funkcie by sa mali pravidelne testovat.

UR10e PolyScope X 81
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8. Instalacia
Signaly VSetky nakonfigurované a stale bezpeénostné vstupy st filtrované, aby bolo mozné pouzit
OSSD bezpe&nostné zariadenie s dizkami impulzov kratimi ako 3 ms. Bezpe¢nostny vstup sa
vzorkuje kazdu milisekundu a stav vstupu sa urCuje podrla vstupného signalu, ktory sa objavi
najCastejSie za poslednych 7 milisekund.
Bezpecnostné Ovladaci panel mézete nakonfigurovat na vystup impulzov OSSD, ked je bezpecnostny
signaly OSSD vystup neaktivny/vysoky. Impulzy OSSD detekuju schopnost ovladacej skrinky

Predvolena
konfiguracia
bezpec€nosti

Pripojenie
tlacidiel
nudzového
zastavenia

aktivovat/znizit bezpecnostné vystupy. Ked st impulzy OSSD povolené pre vystup, na
bezpecnostnom vystupe sa raz za 32 ms vygeneruje nizky impulz 1 ms. Bezpecnostny
systém rozpozna, ked' je vystup pripojeny k zdroju a vypne robota.

Niz$ie uvedeny obrazok ukazuje: ¢as medzi impulzmi na kanali (32 ms), dizku impulzu
(1 ms) a ¢as od impulzu na jednom kanali k impulzu na druhom kanali (18 ms)

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

saletyn J_|

32 ms

SafetyB j—' LI
18 ms

Zapnutie OSSD pre bezpecénostny vystup

1. V hlavicke klepnite na In§talacia a vyberte Bezpe¢nost.
2. V Casti Bezpecnostvyberte vstupy/vystupy.

3. Naobrazovke I/0O v Casti Vystupny signal zaSkrtnite pozadované policko OSSD.
Ak chcete povolit zaciarkavacie policka OSSD, musite priradit vystupny signal.

Robot sa dodava s predvolenou konfiguraciou, ktora umozfiuje prevadzku bez
dodato&ného bezpecnostného vybavenia.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Takmer pri kazdom pouziti sa pozaduje pouzitie jedného alebo viacerych Specialnych
tlaCidiel nudzového zastavenia. NizSie uvedeny obrazok zobrazuje pripojenie jedného
alebo viacerych tlacidiel niudzového zastavenia.
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Zdiefanie
nadzového

Funkciu nidzového zastavenia zdielani medzi robotom a inym strojmi moZete nastavit
nakonfigurovanim nasledujucich funkcii V/V prostrednictvom GUI. Vstup pre nudzové

zastavenia s zastavenie robota sa nesmie pouzit na Ucely zdiefania. Ak je potrebné pripojit viac ako dva

inymi strojmi

roboty UR alebo iné stroje, je potrebné, aby signaly nidzového zastavenia riadilo
bezpecnostné PLC.

* Konfigurovatelnd dvojica vstupov: externé nudzové zastavenie.

* Konfigurovatelnd dvojica vstupov: zastavenie systému.

NizSie uvedeny obrazok zobrazuje, ako dva roboty UR zdielaju svoje funkcie
bezpelnostného zastavenia. Nakonfigurované V/V pouzité v tomto priklade su CI0-Cl1 a

COO0-CO1.

Ochranné
zastavenie s
automatickym

[Configurable Jipu
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24V
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24V
CI2
24V
CI3
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Tato konfiguracia je ur¢ena len pre aplikacie, kde obsluha nemdéze prejst dverami a
zatvorit ich za sebou. Konfigurovatefné V/V je mozné pouzit na nastavenie tlacidla
obnovenia na vonkaj$ej strane dveri, ktoré sluzi na opatovnu aktivaciu pohybu robota.

obnovenim Robot automaticky obnovi pohyb, ked' sa opatovne obnovi signal.
ﬁ VAROVANIE
Nepouzivajte tuto konfiguraciu, ak je mozné opatovne obnovit signal z
vnutornej strany bezpecnostného obvodu.
Safety
o 24v A
i El0 [ / NN —
Eg, 24v | a 2V [m| [2av]d] [ov]m]
flenw// |44 | Z_H e ﬁ a0
24v |l D,
g [sio gﬁ! JF
§ [2av ) y@}t X
HEHLC 2lsn
Tento priklad znazornuje dverovy Tento priklad znazozfiuje bezpe€nostnu rohoz ako
spinac¢ ako zakladné bezpe&nostné zariadenie, pri ktorom je vhodné
bezpecnostné zariadenie, kde sa automatické obnovenie ¢innosti. Tento priklad plati aj
robot zastavi pri otvoreni dveri.  pre bezpecnostny laserovy skener.
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8. InStalacia
Ochranné Ak sa pouziva ochranné rozhranie pre interakciu so svetelnou zaclonou, pozaduje sa
zastavenie s obnovenie z vonkaj$ej strany bezpecnostného obvodu. Tlacidlo obnovenia musi byt
tlacidlom dvojkanalového typu. V tomto priklade je V/V nakonfigurované pre obnovenie CI0-CI1.
obnovenia —=

Safeguard Stop | Emergency Stop

E :
apimminu (]

=

S

/_yj /

/
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3.6.1. Pouzitie V/V pre vyber rezimu

Popis Robota mozno nakonfigurovat tak, aby prepinal medzi prevadzkovymi rezimami bez
pouzitia prenosného terminalu. To znamena, Zze pouzivanie TP je zakazané pri prepinani z
automatického rezimu na manualny rezim a z manualneho rezimu na automaticky rezim.

Prepinanie rezimov bez pouzitia prenosného terminalu si vyzaduje konfiguraciu
bezpecfnostnych vstupov/vystupov a sekundarne zariadenie ako voli€ rezimov.

Voli¢ rezimov  Voli¢ rezimu mdze byt kfucovy spina¢ s redundantnym elektrickym usporiadanim alebo so
signalmi z vyhradeného bezpeénostného PLC.

Pouzivanie Pouzitie prepinaca rezimov, ako je napriklad kfucovy prepinac, zabrafiuje pouzitiu TP na
voli¢a rezimov  prepinanie medzi rezimami.

1. Pripojte voli€ rezimov k vstupom, ako je zndzornené na obrazku nizSie.

2. Skontrolujte, Ci je voli€ rezimu spravne pripojeny a nakonfigurovany.

Key Switch

Configurble Inputs
24V 24V
Cclo Cla
24V 24V
Cl1 CI5
24V 24V
Cl2 Clée
24V 24V
Cl3 Cl17

00000000
000000
\J
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Konfiguracia
pripojenych
bezpeénostnych
vstupov

Konfiguracia bezpec¢nych vstupov pre pripojenie sekundarneho zariadenia vyzaduje
odomknutie bezpecnostnej vstupno-vystupnej obrazovky.

1.V hlavnej ponuke tuknite na polozku Aplikacia.

. Vyber moznost Bezpec¢nost a tuknite na moznost Odomknut.

Po vyzvani zadajte heslo a odomknite obrazovku Bezpecnost.

Ak ste predtym nedefinovali heslo, pouzite predvolené heslo: ursafe.

3. V Casti Bezpecnostné vstupy/vystupy vyberte polozku Vstupy.

4. Vyberte jeden zo vstupnych signalov fuknutim na jednu z rozbafovacich

moznosti Vstup.

5. Vrozbalovacom zozname vyberte polozku Prevadzkovy rezim.

Klepnite na Pouzit a povolte restartovanie robota.

7. Tuknite na polozku Potvrdit bezpeénostnu konfiguraciu.

Teraz mézete pouzit iba sekundarne zariadenie na vyber a/alebo prepinanie
medzi prevadzkovymi rezimami.

Po priradeni vstupu k sekundarnemu zariadeniu sa rezimy prepinania cez TP
deaktivuju. Ak sa pokusite pouzit TP na prepinanie reZzimov, zobrazi sa sprava
potvrdzujuca, ze TP nemozno pouzit na zmenu operac¢ného rezimu.

Navod na pouzivanie
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3.6.2. Trojpolohové pomocné zariadenie

Popis Rameno robota je vybavené podpornym zariadenim vo forme Prenosného terminalu 3PE.
Riadiaca skrinka podporuje nasledujuce konfiguracie zariadeni:

* Prenosny terminal 3PE
* Externé trojpolohové pomocné zariadenie

* Externé trojpolohové pomocné zariadenie a Prenosny terminal 3PE

Obrazok nizSie zobrazuje spbsob pripojenia trojpolohového pomocného zariadenia.

Confil;urabl Inputs

3-Position Switch

24V [ [24v !
ciof| mas ;

24v N | [24V) — —
ci >

24v | m||2hv ]

CI2
24V
CI3

0000
]
o
000000

(7

Poznamka: Dva vstupné kanaly pre vstup trojpolohového pomocného zariadenia maju
toleranciu nezhody 1 sekunda.

UPOZORNENIE
Bezpecnostny systém robota UR nepodporuje viac externych

trojpolohovych zariadeni.

Prepinac Pouzivanie trojpolohového pomocného zariadenia vyzaduje pouzitie prepinaca
prevadzkového prevadzkového rezimu.
rezimu

Prepinac prevadzkového rezimu je znazorneny na obrazku nizsie.

Confil;urabl LIRSS Operational mode Switch
24Vi|H||24v (W —
cio||m|{ci4 [m :
24v||m||24v [ — —
cij|Hj|ci5 W :

24v|| |24V |H "
Ci2f| Qs |l

24v NA | [24vY E

CI3 | ECI7 \A
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3.6.3. Bezpecnostné signaly V/V

Popis Vstupy a vystupy su rozdelené medzi vstupy a vystupy a su sparované tak, aby kazda
funkcia poskytovala moznost PLd kategorie 3.

= B End effectors =
ccce
@ sy - B
oo
Applcation
i L3
Robot Limits Wired Inputs &
g Function signal Move
Vv Joint Limits
Program = L ao _
Joint Positions SHEgrE at =
®
Joint Speeds Functon o a2
30 Unassigned as
v safetyl/0 ! s @
A Outputs. e & as Variables
Operator
Inputs Funcion .| as
Unassigned ar
Planes.
Hardware

Three Position

- e Max @ speed
@ Active =% -1000.00 mm/s 100 %

Obrazok 1.3: Obrazovka PolyScope X zobrazuje vstupné signély.

= B oo

End Effectors P
e
oa
Application
: -
Robot Limits Wired Outputs S
(i) Function signal 055D Mowe
v Joint Limits
Program L o
Joint Positions co1
© Joint Speeds . o2
® 03
v safety 10 @
04
& Outputs o5 Varables
Operator
Inputs Funcion . s
Unassigne o7
Planes
Hardware

Three Position

Robot State o Ma Speed
Active = -1000.00 mm/s = 1w0% T
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Vstupné Vstupy st popisané v nasledujucich tabulkach:

signaly
Tlagidio Vykone’i zas’Favenie 1. kate’g()rie (IEC 60294—1), p,ri(':om infgrmuje ’
nidzového ostatné stroje pomocou vystupu zastavenia systému, pokial je takyto
. vystup zadefinovany. Zastavenie sa spusti vo vSetkych sucastiach
zastavenia Lo, .
pripojenych k vystupu.
Nudzoveé V}/koné z.ast.aver.\ie 1.. kategcirie (I.EC 60294-1) pro’stred.nictvom
astavenie V)'/stupu rlédlace! skrinky, prlcpm |nf9rmu1e os-tat.ne Stl’f)je p'omocou
robota vystupu nudzového zastavenia systému, pokial je takyto vystup
zadefinovany.
Externé
nadzové Vykonava zastavenie kategérie 1 (IEC 60204-1) len na robotovi.
zastavenie
Ked robot pouziva Normalnu alebo Znizena konfiguraciu.
Ak je nakonfigurovany, slaby signal odoslany na vstupy sposobi
prechod bezpe&nostného systému na znizenu konfiguraciu. Rameno
robota spomaluje, aby vyhovovalo znizenym parametrom.
. Bezpecnostny systém zarucuje, ze robot je v ramci znizenych limitov
Znizena . . ol
menej ako 0,5 sekundy po spusteni vstupu. Ak rameno robota nad’alej
poruSuje niektory zo znizenych limitov, spusti sa kategoria zastavenia
0. Spustacie roviny mézu tiez spdsobit prechod na znizenu
konfiguraciu. Bezpecnostny systém prechadza do normalne;j
konfiguracie rovnakym sp6sobom.
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Vstupné
signaly

Vstupy su popisané v nasledujucej tabulke

Prevadzkovy
rezim

Pri pouziti externej volby rezimu sa prepina medzi automatickym
rezimom a manualnym rezimom. Robot je v automatickom
rezime, ked ma vstup nizku hodnotu a v manualnom rezime, ked
ma vstup vysoku hodnotu.

Resetovanie
ochrannej
zéruky

Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie, pokial déjde k
dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stipania na vstupe ochranného
resetu. Ked dbjde k ochrannému zastaveniu, dba tento vstup na
to, aby stav ochranného zastavenia pokracoval, kym sa nespusti
reset.

Zabezpecenie

Zastavenie spustené ochrannym vstupom. Vykond zastavenie
kategorie 2 (IEC 60204-1) vo vSetkych rezimoch, ked je spustené
ochrannym mechanizmom.

Zastavenie . . -
, Vykona zastavenie kategorie 2 (IEC 60204-1) LEN v
ochranného . .. X . .
. automatickom rezime. Ochranné zastavenie v automatickom
mechanizmu .. . . ). . , ,
L rezime sa da zvolit, len ked je nakonfigurované a namontované
automatického . . . . )
v trojpolohové pomocné zariadenie.
rezimu
Reset ochrany Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie v automatickom
automatického rezime, pokial déjde k dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stdpania na
rezimu vstupe ochranného resetu v automatickom rezime.

Freedrive na
robote

Vstup Vofny chod mézete nakonfigurovat tak, aby umoznoval a
pouzival Volny chod bez stlacenia tlacidla Vofny chod na
Standardnom TP, alebo bez toho, aby ste museli stladit a podrzat
ktorékolvek z tlacidiel na 3PE TP v polohe stlaenia svetla.

Trojpolohové
pomocné
zariadenie

V manualnom rezime je na pohyb robota potrebné stlaéit externé

trojpolohové pomocné zariadenie a podrzat ho v stredovej polohe.

Ak pouzivate zabudované trojpolohové pomocné zariadenie, je na
pohyb robota potrebné ho stlacit a podrzat ho v strednej polohe.

A

VAROVANIE

Ked je predvolené vynulovanie ochranného opatrenia vypnuté, déjde k
automatickému vynulovaniu, ked ochranné opatrenie uz nespusti zastavenie.

To sa mdze stat, ak osoba prejde cez ochranné pole.
Ak osoba nie je detekovang ochrannym zariadenim a je vystavena
nebezpecenstvu, automaticky reset je podla noriem zakazany.

* Externy reset pouzite na zabezpecenie resetovania len vtedy, ked

A

osoba nie je vystavena nebezpecenstvu.

VAROVANIE

Ked je zapnuta funkcia ochranného zastavenia v automatickom rezime,

ochranné zastavenie sa v manualnom rezime nespusti.

Navod na pouzivanie
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Vystupné
signaly

VSetky bezpecnostné vystupy sa znizia v pripade poruSenia alebo poruchy bezpecnostného
systému. To znamena, ze vystup zastavenia systému spusti zastavenie aj vtedy, ked sa

nespusti nudzové zastavenie.

Mézete pouzit nasledujuce bezpecnostné funkcie vystupnych signalov. Ked sa stav, ktory

spustil vysoké signaly skonci, vdetky signaly sa vratia na nizke:

Signal je Nizky, ked bol bezpecnostny systém spusteny do stavu
zastavenia vratane vstupu nudzového zastavenia robota alebo

1System9ve tlaCidla nudzového zastavenia. Ako prevencia zablokovania sa
zastavenie , L, . . . . .
nizky signal neodosle, ak stav Nudzového zastavenia spusti vstup
zastavenia systému.
Pohyb robota Signal je Nizka , ak sa robot pohybuije, inak vysoka.
Signal je Viysoka , ked je robot zastaveny alebo v procese
Robot sa zastavenia z dovodu nudzového zastavenia alebo
nezastavuje bezpecnostného zastavenia. V opa¢nom pripade bude maf logiku
nizkej Urovne.
Signal je Nizky, ked su aktivne znizené parametre alebo ak je
Znizena bezpecnostny vstup nakonfigurovany so znizenym vstupom a
signal je v suCasnosti nizky. V opa¢nom pripade je signal vysoky.
Neznizené Toto je inverzna hodnota k hodnote Znizeny, definovanej vysSie.
Signal je Viysoky, ak je rameno robota zastavené a nachadza sa v
Bezpecné nakonfigurovanej bezpeénej predvolenej polohe. V opatnom
byvanie pripade je signal Low. To sa €asto pouziva, ked' su roboty UR

integrované s mobilnymi robotmi.

Trojpolohové

zariadenie nie
je zastavené

pomocné Signal je nizky, ked je aktivne zastavenie trojpolohového
zariadenie poconého zariadenia, v opacnom pripade vysoky.
zastavené

Trojpolohové

pomocné Signal je nizky, ked je neaktivhe zastavenie trojpolohového

poconého zariadenia, v opacnom pripade vysoky.

@

UPOZORNENIE
Externy mechanizmus, ktory z robota prijima stav Nudzového zastavenia

cez vystup zastavenia systému, musi byt v stlade s normou ISO 13850. To
je potrebné najma v nastaveniach, kde je vstup nudzového zastavenia
robota pripojeny k externému zariadeniu nidzového zastavenia. V takych
pripadoch sa po uvolneni externého zastavenia systému vstup Nudzového
zastavenia systému zmeni na vysoky. To znamena, Ze stav nidzového
zastavenia na externom strojovom zariadeni sa vynuluje bez potreby
manualneho zasahu operatora robota. Preto, aby boli spinené bezpeénostné
normy, externé strojové zariadenia musia vyzadovat ruény zasah, aby sa
mohli obnovit.

1Systémové zastavenie bolo predtym zname ako ,systémové nidzové zastavenie® pre roboty
Universal Robots. PolyScope mézZe zobrazit ,Nudzové zastavenie systému”.
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3.7. Univerzalne digitdlne V/V

Popis Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a spustenie predvoleného
programu a pre automaticku inicializaciu rameno robota pri spusteni.

Univerzélne Tato Cast popisuje univerzalne 24V V/V (Sedé svorky) a konfigurovatefné V/V (zlté svorky
digitalne V/V s Ciernym textom), ked' su konfigurované ako bezpecnostné V/V.

Univerzalne V/V sa m6zu pouzivat na pohon zariadeni, ako su pneumatické relé priamo
alebo v ramci komunikacie s inymi systémami PLC. VSetky digitalne vystupy je mozné
automaticky deaktivovat, ked sa vykonavanie programu zastavi.

V tomto rezime je vystup vzdy nizky, ked nie je spusteny program. Priklady su uvedené v
nasledujucich pod¢&astiach.

V tychto prikladoch su pouzité bezné digitalne vystupy, ale mézu sa tieZ pouzivat
akékolvek konfigurovatelné vystupy, ak nie su konfigurované na vykonavanie
bezpecnostnej funkcie.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs \ 24V|H |(24Vv|R

ov [m[[ov[d w80 DIO|H|[DI4
DO IDOSIIe @ 2av|m||2av|dl T

ov |H|| ov
DO1/H||DO5|H ] DI1|M||DIS| R B ]
ovimliovim 24av|m|[2av|m)
DO2| M ||[DO6| M DI2|H||DI6|H \ y-l

ov |H| ovim 24V|H||24av|H
DO3| M ||DO7| W DI3|H||DI7|H

Toto je priklad toho, ako sa prostrednictvom
pripojenych digitalnych vystupov ovlada
zatazZenie.

Toto je priklad toho, ako je jednoduché
tlaCidlo pripojené k digitalnemu vstupu.

Komunikacia Digitalne V/V sa mézu pouzivat na komunikaciu s inymi zariadeniami, ak sa vytvori
s inymi strojmi  spolocné GND (0 V) a ak stroj pouziva technolégiu PNP, pozri nizSie.
alebo PLC

Digital Inputs
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3./.1. Dialkove ovladanie ZAP/VYP

Popis Riadiacu skrinku mézete zapnut a vypnut aj bez pouzitia prenosného terminalu pomocou
diafkového ovlddania ZAP/VYP. Toto sa zvyCajne pouziva:

* ked prenosny termindl nie je k dispozicii,
* ked musi mat systém PLC Uplnu kontrolu,

* ked je potrebné zapnut alebo vypnut viacero robotov naraz.

Diafkové Dialkove ovladanie ON/OFF poskytuje pomocné napajanie 12 V, ktoré sa udrziava aktivne,

ovladanie ked je riadiaca skrinka vypnuta. Vstup ON je uréeny iba na kratkodobu aktivaciu a funguje
rovnakym spésobom ako tlacidlo POWER. Vstup OFF mézete drzat stlaceny fubovolne dihy
Cas. Na ucely automatického nahrania a spustenia programov pouzite softvérové funkcie.
Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
[12 V - GND] Napatie 10 12 13 \Y
[12 V - GND] Prud - - 100 mA
[ZAP/VYP] Neaktivne napéatie 0 - 0,5 \Y,
[ZAP/VYP] Aktivne napéatie 5 - 12 \Y
[ZAP/VYP] Vstupny prud - 1 - mA
[ZAP] Cas aktivacie 200 - 600 ms

Remote lq Remote lq
12v|H I 12v|d I
GND|H S } GND|H R . }
ON R ON
OFF| l\, P OFF P
Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného | Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného
tlacidla ON. tlacidla OFF.

é POZOR
Udrziavanie stlacenia a podrzania tlacidla napajania vypne riadiacu skrinku bez
uloZenia.

* Nedrzte stlaceny vstup ON resp. tla¢idlo POWER bez ulozenia.

* Pouzite vstup OFF pre dialkové vypnutie, aby riadiaca skrinka mohla
ukladat otvorené subory a spravne vypinat.
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3.8. Univerzalne analdgove V/V

Popis Rozhranie analégovych V/V je zelena svorka. Je ju mozné pouzivat na nastavenie alebo
meranie napatia (0- 10 V) alebo prudu (4 - 20 mA) z alebo do iného zariadenia.
Na dosiahnutie najvys3ej presnosti sa odporucaju nasledujuce pokyny.

rezim filtra.

* Pouzite rovnaké gnd (0 V) pre zariadenie a riadiacu skrinku. Analégoveé V/V nie je
galvanicky izolované od riadiacej skrinky.

* Pouzite tieneny kabel alebo kratenu dvojlinku. Pripojte tieneny kabel k svorke GND
na svorke oznacenej Power.

* Pouzivajte zariadenie, ktoré pracuje v prudovom rezime. Pridové signaly su menej
citlivé na ruSenie.

Elektrické Rezimy vstupov mdZzete vyberat v rozhrani GUI. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.
Specifikacie
Svorky Parameter Min. Typ  Max. Jednotka
Analdgovy vstup v pridovom
reZime
[AIx — AG] Prud 4 - 20 mA
[AIx - AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx - AG] Rozlienie - 12 - bit
Analdgovy vstup v napdtovom
reZime
[AIx - AG] Napatie 0 - 10 \%
[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx — AG] RozliSenie - 12 - bit
Analdgovy vystup v pridovom
reZime
[AOx — AG] Prad 4 - 20 mA
[AOx — AG] Napéatie 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Rozlienie - 12 - bit
Analdgovy vystup v napdtovom
reZime
[AOx — AG] Napéatie 0 - 10 \
[AOx — AG] Prud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] RozliSenie - 12 - bit
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8. Instalacia
Analégovy
vystup a 0 0
anal6govy j> a=D D<]:
vstup

NizSie je uvedeny priklad, ako riadit pas
dopravnika pomocou analégového vstupu

riadenia rychlosti.

Tento priklad ilustruje pripojenie
analégového senzora.

3.9. Dialkovy rezim v prehlade bezpecnosti

Popis

Prepnut
pristup

Ak je aktivovany, Dialkovy rezim umoznuje externym zariadeniam pripojit sa ku kli¢ovym
sluzbam, ako je napriklad Primarne rozhranie.

Dialkovy rezim je mozné prepinat pomocou Specialneho prepinaca v dialdgovom okne Prehfad

bezpeclnosti.

1. Prejdite na prehlad bezpecnosti na hlavnej obrazovke.

2. Kiiknite na polozku Vyber rezimu.

3. Teraz mdzete vybrat moznost Automaticky a potom Dialkovy.

»Miestne“ je predvolene zapnuté.
,Dialkové® je aktivne len vtedy, ked je aplikacia v automatickom rezime.

Safety Overview
Mode Selection
Robot Limits
Joint Position
Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

@ Manual Automatic

Select Remote mode

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote
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8. Instalacia

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Pasition

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

Manual @ Automatic

Select Remote mode

® Local Remote

Bezpeténé Pocas dialkového rezimu prejde rozhranie PolyScope X do zabezpeeného stavu

uzamknutie uréeného len na Citanie. Vetky editatné a ovladacie akcie su vypnuté a pristupna zostava
iba obrazovka operatora v rezime len pre zobrazenie. Okrem toho sa nad bezpe¢nostnym
kontrolnym suctom zobrazuje ikona vzdialeného rezimu, ktora jasne naznacuje, ze systém
je pod vzdialenym dohfadom.

2

Operator

Robot Name

e-Series UR10e

Configuration

R
Active

Program name
" Default program 5 J
ccec
ccec

Status

(R
Stopped UNIVERSAL ROBOTS

Status Value

UR10e PolyScope X
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Bezpecnost
riadena
vstupmi/vystupmi

Ak je prevadzkovy rezim robota riadeny signalom vstupu/vystupu, prepnutie do
manualneho rezimu prostrednictvom vstupu/vystupu automaticky vrati dialkovy rezim

spat do miestneho rezimu.

Tato funkcia zabezpecuje bezpecné a Struktirované prostredie pre vzdialené

Safety Overview
Mode Selection
Robot Limits
Joint Position
Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

monitorovanie, pricom v pripade potreby zachovava integritu miestneho ovladania.

Mode Selection

Select Operational mode
Operational mode is currently controlled by safety inputs

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

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

Local Remote
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9. Integracia koncoveho efektu

Popis

Koncovy efektor moze byt v tejto prirucke oznacovany aj ako nastroj a obrobok.

UPOZORNENIE
UR poskytuje dokumentaciu pre koncovy efektor, ktory ma byt integrovany
S ramenom robota.

* Montéaz a pripojenie najdete v dokumentacii Specifickej pre koncovy
efektor/néstroj/obrobok.

9.1. Maximalne zatazenie

Popis

UR10e10 kg
/12,5 kg

Menovité uzito¢né zatazenie ramena robota zavisi od posunu taziska (CoG) uzito¢ného
zatazenia, ako je uvedené nizsie. Odchylka gravitaéného stredu sa definuje ako vzdialenost
od stredu nastrojovej priruby po gravitacny stred prislusného zatazenia.

Rameno robota sa méze prisposobit dlhému posunu taziska, ak je uzito¢né zataZzenie
umiestnené pod prirubou nastroja. Napriklad pri vypoc¢te hmotnosti uzito¢ného zatazenia v
aplikacii pick and place berte do Uvahy uchopovac aj obrobok.

Schopnost robota zrychlovat sa méze znizit, ak uzito¢né zatazenie CoG presahuje dosah a
uzitoc¢né zatazZenie robota. Dosah a uzito¢né zatazenie robota si mdzZete overit v
technickych Specifikaciach.

Kapacitu zataZenia robota mozete skontrolovat na stitku ramena robota. Uzito¢né zatazenia
nad 10 kg st vysunuté horizontalne smerom od lakfového kibu.

Zvy$enie maximalnej kapacity uzitocného zatazenia méze spdsobit, Ze sa robot bude
pohybovat nizSou rychlostou a niz8im zrychlenim.

Pohyb s vysokym uzitoénym zataZenim je s nastrojom orientovanym vertikalne nadol, ako je
to Casto v pripade paletizaCnych aplikacii.
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Uzitocné zatazZenie [kq]

M UR10e
[ UR10e 12.5kg

Zotrvaénost
uzZitoéného
zataZenia

I I I I
200 400 600 800

Odsadenie taziska [mm]

Vztah medzi menovitym zataZenim a odchylkou gravitacného stredu.

Ak je uzitocné zatazenie spravne nastavené, mozete nakonfigurovat uzitocné zatazenie s
vysokou zotrvaénostou.

Softvér riadiacej jednotky automaticky upravuje zrychlenie, ak su spravne
nakonfigurované nasledujuce parametre:

* Hmotnost uzitocného zatazenia
 Tazisko
* Zotrvacnost

Pomocou programu URSim mozete vyhodnotit zrychlenia a ¢asy cyklov pohybov robota s
konkrétnym uzitoénym zatazenim.
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O.2. Zabezpecenie nastroja

Popis Nastroj alebo obrobok je pripevneny k vystupnej prirube nastroja (ISO) na Spicke robota.

Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20
6,50
4x P57 8
Mé-6H T 8
vV 4
6,20
48,75
©31,50 H7
SECTION A-A
©50 +0,1
63 h8
$90 0,1
Rozmery a vzor otvorov priruby néstroja. V8etky rozmery su v mm.
Priruba Vystupna priruba nastroja (ISO 9409-1) je miesto, kde je nastroj namontovany na Spicke
nastroja robota. Pre polohovaci kolik sa odporuca pouzit otvor s radialnymi drazkami, aby sa

zabranilo nadmernému obmedzeniu pri udrzani presnej polohy.

é POZOR
Velmi dlhé skrutky M6 moZzu tlacit na spodnu ¢ast priruby nastroja a spésobit
skrat robota.

* Na montaz nastroja nepouzivajte skrutky, ktoré presahuju 8 mm.

é VAROVANIE
Nespravne utiahnutie skrutiek moze sposobit zranenie v désledku uvolnenia
priruby adaptéra a/alebo koncového efektora.

* Uistite sa, Ze nastroj je spravne a bezpecne priskrutkovany na svoje
miesto.

* Uistite sa, ze nastroj je vyrobeny tak, aby nevytvaral nebezpecné situacie
neoCakavanym upustenim sucasti.
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9.3.1/O nastroja

Konektor Tento konektor zabezpecuje napajanie a riadi signaly do unasacov a senzorov pouzivanych

nastroja v konkrétnom nastroji robota. Konektor nastroja ma osem otvorov a nachadza sa vedla
priruby nastroja na zapasti 3.
Osem vodiCov vo vnutri konektora ma rézne funkcie, ako je uvedené v tabulke:

ROl Signal Popis
1 AI3/RS485- Analég v 3 alebo RS485-
2 AlI2/RS485+ Analég v 2 alebo RS485+
6 7 3 TO0/PWR Digitalne vystupy 0 alebo 0 V/12
(o) (0] 1 V24V
4 TO1/GND Digitalne vystupy 1 alebo Zem
50 os 5 POWER 0V/12 V24V
2 « e
2 O lo) 5 10 D|g|talrv1e vstuE)y 0 alebo
3 Bezpecnostny vstup 0B
Digitalne vstupy 1 alebo
7 T N g
Bezpeclnostny vstup 0A
8 GND Zem
UPOZORNENIE
Konektor naradia sa musi dotiahnut ruéne maximalne na 0,4 Nm.
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Kablovy Kablovy adaptér na naradie je elektronické prisluSenstvo, ktoré umoznuje kompatibilitu medzi

adaptérna nastrojmi I/O a nastrojmi série e.

naradie

@ﬁ

1  Pripaja sa k nastroju/koncovému efektoru.
2  Pripaja sa k robotovi.

sposobit zranenie.

nastroju/koncovému efektoru.

nastroju/koncovému efektoru.

‘ VAROVANIE
Pripojenie kablového adaptéra na naradie k zapnutému robotovi méze
* Pred pripojenim adaptéra k robotu pripojte adaptér k

* Robot nezapinajte, ak kablovy adaptér na naradie nie je pripojeny k

Osem vodiCov vo vnutri kdblového adaptéra na naradie ma rézne funkcie, ako je uvedené v

tabulke nizsie:

6K°"k Signal Popis
1 Al2/RS485+ Analég v 2 alebo RS485+
a 3 2 AI3/RS485- Analog v 3 alebo RS485-
3 TH Digitalne vstupy 1
2 4 TIO Digitalne vstupy 0
5 1 5 POWER ovi2vi2av
6 TO1/GND Digitalne vystupy 1 alebo Zem
6 Digitalne vystupy 0 alebo 0 V/12
2 7 TOO/PWR /24
8 GND Zem
UZEMNENIE

= Priruba nastroja je pripojena na GND (zem).
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9.3.1. Specifikacie intalacie \//V nastroja

Popis

Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie. Otvorte nastroj V/V v karte InStalacia a nastavte
interné pohananie na 0V, 12V alebo 24 V.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Napajacie napéatie v 24V rezime 23,5 24 24,8 Vv
Napajacie napatie v rezime 12V 11,5 12 12,5 \Y
Napajaci prud (jednoduchy ¢ap) - 1000 2 000** mA
Napajaci prud (dvojity ¢ap) - 2000 2 000** mA
Kapacitna zataz napajania - - 8000*** uF

* Pre indukéné zataze sa odporuca pouzit ochrannu diédu.

** Spicka max. 1 sekunda, pracovny cyklus max: 10 %. Priemerny prid za 10 sekind nesmie
prekrocit typicky prad.

*** Ked je napdjanie nastroja povolené, za¢ne plynut ¢as makkého Startu 400 ms, ktory
umoziuje, aby sa pri Starte k napajaniu nastroja pripojila kapacitna zataz 8000 uF. Zapajanie
kapacitnej zataze za chodu je zakazané.
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9.3.2. Zdroj napajania nastroja

Popis Pristup k nastroju V/V na karte Intalacia

POWER

GND (RED) — JI

Pohananie V reZzime Pohonu dvojitého ¢apu sa da vystupny prud zvysit tak, ako je uvedené v ¢asti
dvojitého Nastroj V/V.
Capu 1.V hlavitke tuknite na moznost In&talacia.

2. V zozname nalavo tuknite na moznost V8eobecné.
3.
4

. Pripojte napajaci drét (sivy) do TOO0 (modry) a uzemnovaci drét (Cerveny) do TO1

Tuknite na V/V néstroja a vyberte moznost Dvojpinové napéjanie.

(ruzovy)
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

)
2

UPOZORNENIE
Ked robot vykona nudzové zastavenie, napatie pre oba napajacie koliky

sa nastavi na 0 V (napajanie je vypnuté).

9.3.3. Digitalne vstupy nastroja

Popis Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a spustenie predvoleného
programu a pre automaticku inicializaciu rameno robota pri spusteni.

UR10e PolyScope X
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Tabufka Digitalne vstupy su implementované ako PNP so slabymi znizovacimi odpormi. To znamena,

Ze plavajuci vstup bude mat vzdy nizke odpocdty. Elektrické Specifikacie st uvedené niZsie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napatie -0,5 - 26 \%
Logické nizke napéatie - - 2,0 \%
Logicke vysoké napéatie 55 - - \%
Vstupny odpor - 47k - Q

Pouzivanie Tento priklad ilustruje pripojenie jednoduchého tlacidla.

digitalnych
vstupov
nastroja POWER N
fof]
I
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9.3.4. Digitalne vystupy nastroja

Popis Digitalne vystupy podporuju tri rézne rezimy:
Rezim Aktivhe Neaktivhe
Pokles (NPN) LO Otvorit
Zdroj (PNP) HI Otvorit
Tlak/tah HI LO

Na nakonfigurovanie vystupného rezimu kazdého Capu prejdite nastroj V/V v karte InStalacia.
Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie:

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Napatie v otvorenom stave -0,5 - 26 \Y
Napaétie pri poklese 1A - 0,08 0,09 \
Prud pri dodavke/poklese 0 600 1000 mA
Prad cez GND 0 1000 3000* mA

UPOZORNENIE

Ked robot vykona nudzové zastavenie, digitalne vystupy (DO0 a DO1) sa
deaktivuju (vysoké Z).

&)

POZOR

Digitalne vystupy v nastroji nemaju pradové obmedzenie. PrekroCenie
uvedenych Gdajov méze sposobit trvalé poskodenie.

>

Pouzivanie Tento priklad ilustruje, ako zapnut zatazenie pomocou napajania 12 V alebo 24 V.
digitalnych Vystupné napétie sa musi zadefinovat na karte V/V. Medzi spojom NAPAJANIE
vystupov a tieniacim/uzemnovacim vodi¢om je napétie aj vtedy, ked je zatazenie vypnuté.
nastroja POWER

Pri indukénej zatazi odpora¢ame pouzit ochrannu diédu, ako vidno nizSie.

POWER
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9.3.5. Analogove vstupy nastroja

Popis Analdégovy vstup nastroja je nediferencialny a méze sa nastavit bud' na napatie (0- 10 V),
alebo prud (4 - 20 mA) na karte V/V. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napaétie v napatovom rezime -0,5 - 26 \
Vstupny odpor v rozsahu 0 az 10V - 10,7 - kQ
RozliSenie - 12 - bit
Vstupné napatie v pridovom rezime -0,5 - 5,0 \
Vstupny prud v prudovom rezime -2,5 - 25 mA
Vstupny odpor v rozsahu 4 mA az 20 mA - 182 188 Q
RozliSenie - 12 - bit

Dva priklady, ako pouzivat analégové vstupy, st uvedené v nasledujlcich podcéastiach.

Upozornenie
ﬁ POZOR
Analdgoveé vstupy nie su chranené proti prepatiu v pruidovom rezime.

trvalé poSkodenie vstupu.

Prekroc¢enie limitu uvedeného v elektrickej Specifikacii méze spdsobit

Pouzivanie Tento priklad znazornuje pripojenie analégového senzora k nediferencialnemu
analégovych vystupu. Vystup snimaca moze byt bud’ prid alebo napétie, pokial je vstupny rezim
vstupov nastroja, tohto analégového vstupu nastaveny na rovnaku hodnotu na karte 1/O.

nediferencialnych Poznamka: MézZete skontrolovat, ¢i snimac s napatovym vystupom méze riadit
vnutorny odpor nastroja alebo Ci je meranie neplatné.

POWER
T1
A2 | B
GND o
Pouzivanie Tento priklad znazornuje pripojenie analégového senzora k diferencialnemu vystupu.
analégovych Pripojenie zapornej Casti vystupu s GND (ZEM) (0 V) funguje rovhako ako v pripade

vstupov nastroja, nediferencialneho senzora.
diferencialnych

Navod na pouzivanie 108

UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



(R
UNIVERSAL ROBOTS 9. Integracia koncového efektu

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

9.4. Nastavit zatazenie

9.4.1. Bezpecné nastavenie aktivneho uzitocného zatazenia

Verify Pred pouzitim PolyScope X skontrolujte, Ze rameno robota aj riadiaca skrinka su spravne
installation nainstalované.

1. Na prenosnom terminali stlacte tlacidlo nidzového zastavenia.

2. Na obrazovke tuknite na tlacidlo OK, ked sa zobrazi okno Nudzové zastavenie
robota.

3. Na prenosnom terminali tuknite na vypina¢ a spustite systém, ¢im sa nacita
systém PolyScope X.

Tuknite na tlagidlo Napajanie v favom dolnom rohu obrazovky.
Podrzte a otocte tlacidlo nudzového zastavenia pre odomknutie.
V péticke obrazovky skontrolujte, Ci je stav robota Vypnuty.
Opustite dosah (pracovny priestor) ramena robota.

Tuknite na tlagidlo Napajanie na obrazovke.

V poli inicializacie tuknite na Zapnut a stav robota sa zmeni na Zamknuty.

© © x©® N o g &

V poli Aktivne uzito¢né zataZenie overte hmotnost uzitoéného zatazenia.
V 3D zobrazeni mézete tiez overit spravnost montaznej polohy.

11. Tuknite na pole Aktivne uZito&né zataZenie a na hlavnej obrazovke sa zobrazi
pole Upravit.

12. Zadajte svoje aktivne uzitocné zatazenie a potvrdte.

13. Tuknite na tlagidlo Odomknut, aby sa uvonil brzdovy systém ramena robota.
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10. Konfiguracia

Popis Tato ¢ast popisuje, ako zacat pouzivat robota. Okrem iného sa venuje jednoduchému
spusteniu, prehfadu pouzivatelského rozhrania PolyScope a nastaveniu prvého programu.
Okrem toho sa zaobera rezimom vofného chodu a zakladnou prevadzkou.

10.1. Nastavenie

Popis Nastavenia v PolyScope X su pristupné prostrednictvom rozbalovacej ponuky v hlavnej
ponuke.
Mate pristup k nasledujucim sekciam:

* VSeobecné
* Heslo
* Connection

* Zabezpecenie

V8eobecné Vo vSeobecnych nastaveniach mézete zmenit preferovany jazyk, jednotky merania atd'.
nastavenia Softvér mozete aktualizovat aj vo véeobecnych nastaveniach.

Nastavenia V nastaveniach hesla najdete predvolené hesla a spdsob ich zmeny na preferované a
hesla bezpecné hesla.

Nastavenia V nastaveniach pripojenia mdzete nastavit sietové nastavenia, napriklad IP adresu,
pripojenia server DNS atd. Tu sa nachadzaju aj nastavenia suvisiace so sluzbou UR Connect.

Bezpec€nostné Nastavenia zabezpecenia tykajuce sa SSH, opravneni na heslo spravcu a
nastavenia povolenia/vypnutia r6znych sluzieb v softveri.
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10.1.1. Heslo

Popis V nastaveniach hesla v PolyScope X najdete tri rézne typy hesiel.
* Prevadzkovy rezim
* Bezpecnost
* Spravca

Je mozné nastavit rovnaké heslo vo vSetkych troch pripadoch, ale je tiez mozné nastavit tri
rozne hesla na oddelenie pristupu a moznosti.

Heslo spravcu

Popis VSetky moznosti v Casti Zabezpecenie su chranené heslom spravcu. Obrazovky chranené
heslom spravcu st uzamknuté priehfadnym prekrytim, ktoré spésobuje nedostupnost
nastaveni. Pristup k zabezpeceniu vam umoziuje konfigurovat nastavenia nasledovne:

* Secure Shell
* Opravnenia
* Sluzby
Nastavenia mézu byt upravené len uréenym spravcom.

Odomknutim ktorejkolvek z moznosti v asti Zabezpecenie odomknete aj dalSie moznosti,
kym neopustite ponuku Nastavenia.

Predvolené Predvolené heslo pre heslo spravcu je: easybot

heslo
UPOZORNENIE
Ak zabudnete heslo spravcu, nie je mozné ho nahradit ani obnovit.

Softvér budete musief preinstalovat.
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Nastavenie Skor ako budete moct pouzit heslo spravcu na odomknutie chranenych obrazoviek,
hesla spravcu  musite zmenit predvolené heslo.

1. Prejdite do hamburgerovej ponuky a vyberte polozku Nastavenia.
2. 'V casti Heslo tuknite na polozku Admin.
3. Zmente aktualne heslo spravcu na nove.

* Ak je to prvykrat, zmerite predvolené heslo spravcu z ,easybot” na nové
heslo. Nové heslo musi mat aspon 8 znakov.

4. Pouzite nové heslo na odomknutie ponuky Nastavenia a pristup k moznostiam v
Casti Zabezpecenie.

mmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmm
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Opustenie Po odomknuti jednej z moznosti zabezpecenia sa zmeni tlacidlo Zavriet v pravom dolnom
ponuky rohu ponuky Nastavenia. Tla¢idlo Zatvorit je nahradené tlacidlom Zamknut a zatvorit, ¢o
Nastavenia znamena, ze zabezpecenie je odomknuté.

1. V ponuke Nastavenia vyhladajte a tuknite na tlac¢idlo Zamknut a zatvorit.

Heslo - prevadzkovy rezim

Predvolené Predvolené heslo pre prevadzkovy rezim: operator

heslo
UPOZORNENIE
Ak zabudnete heslo, nie je mozné ho nahradit ani obnovit.

Softvér budete musiet preinstalovat.

Pri prvej zmene hesla musite pouzit predvolené heslo.

Navod na pouzivanie 112 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

I
UNIVERSAL ROBOTS

10. Konfiguracia

Zmena hesla
prevadzkového
rezimu

Takto zmenite heslo pre prevadzkovy rezim v nastaveniach systému PolyScope X.

1. Tap the hamburger menu in the main navigation.

Tuknite na Nastavenia.

a bk N

Tuknite na polozku Prevadzkovy rezim v asti Heslo.
Ak menite heslo prvykrat, zadajte predvolené heslo.

Pridajte svoje preferované heslo, aspon 8 znakov.

Operational Mode

sssss m Change password

uuuuu
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X

Heslo - bezpecnost

Predvolené
heslo

Predvolené heslo pre bezpecnost: ursafe

| ®

UPOZORNENIE

Pri prvej zmene hesla musite pouzit predvolené heslo.

Ak zabudnete heslo, nie je mozné ho nahradif ani obnovit.
Softvér budete musiet preinstalovat.
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Zmenit Takto zmenite bezpecnostné heslo v nastaveniach PolyScope X.
bezpecnostné 1

. Tap the hamburger menu in the main navigation.
heslo

Tuknite na Nastavenia.
V ¢asti Heslo tuknite na Bezpecnost.

Ak menite heslo prvykrat, zadajte predvolené heslo.

@ > DN

Pridajte svoje preferované heslo, aspor 8 znakov.

@ Settings X

aaaaaa

,,,,,,,,
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10.1.2. Zabezpeceny pristup cez rozhranie SSH (Secure Shell)

Popis Vzdialeny pristup k robotovi mézete spravovat pomocou Secure shell (SSH). Obrazovka
Nastavenia zabezpecenia Secure shell umoznuje spravcom povolit alebo zakazat pristup
SSH k robotovi.

Zapnutie/vypnutie 1. Prejdite do hamburgerovej ponuky a vyberte polozku Nastavenia.
SSH 2. V cCasti Zabezpecenie tuknite na polozku Secure shell.
3. Posunite tlacidlo Povolit pristup SSH do polohy zapnuté.

Uplne vpravo od prepinacieho tla¢idla Povolit pristup SSH sa na obrazovke zobrazi
port pouzivany na komunikaciu SSH.

Overenie SSH Autentifikacia méze prebiehat pomocou hesla a/alebo vopred zdiefaného
autorizovaného kfuca. Bezpecnostné klu¢e mozete pridat tuknutim na tlacidlo Pridat
kfa¢ a vyberom suboru bezpecnostného kltca. Dostupné kfuce su uvedené
spolo¢ne. lkonu ko8a pouzite na odstranenie vybraného kfu¢a zo zoznamu.
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10.1.3. Opravnenia

Popis

Pristup k
opravneniam

Dalsie
systémové
opravnenia

Zapnutie a
vypnutie
systémovych
opravneni

Pristup k obrazovkam Networking, Sprava URCap a Aktualizacia PolyScope X je
predvolene obmedzeny, aby sa zabranilo neoprdvnenym zmenam v systéme. Mozete
zmenit nastavenia opravneni, aby ste povolili pristup k tymto obrazovkam. Na pristup k
opravneniam je potrebné heslo spravcu.

1. Prejdite do hamburgerovej ponuky a vyberte polozku Nastavenia.

2. Prejdite do ¢asti Zabezpecenie a tuknite na polozku Opravnenia.

Pomocou hesla administratora mézete tiez uzamknut niekolko dblezitych
obrazoviek/funkcii. Na obrazovke Opravnenia v €asti Zabezpecenie v ponuke Nastavenia
je mozné urcit, ktoré d'alSie obrazovky maju byt chranené heslom administratora a ktoré
obrazovky su dostupné pre vSetkych pouzivatelov. Nasledujuce obrazovky/funkcie je
mozné volitelne uzamknut:

* Nastavenia siete
* Aktualizovat nastavenia

+ Cast URCaps v Spravcovi systému

1. Opravnenie na pristup, ako bolo uvedené vyssie. Chranené obrazovky su
uvedené v Casti Opravnenia.

2. Ak chcete zapnuf pozadovanu obrazovku, posunte prepina¢ Zap/Vyp do polohy
Zap.

3. Ak chcete vypnut pozadovanu obrazovku, posurite prepinac¢ Zap/Vyp do polohy
Vyp.

Obrazovka sa znova uzamkne, ked je prepinac v polohe vypnuté.

10.1.4. Sluzby

Popis

Sluzby umoznuju spravcom povolit alebo zakazat vzdialeny pristup k Standardnym sluzbam
UR, ktoré su spustené na robotovi, ako su primarne/sekundarne klientske rozhrania,
PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 atd.

Pomocou servisnej obrazovky mozete obmedzit vzdialeny pristup k robotovi tak, Ze povolite
externy pristup len k tym sluzbam robota, ktoré konkrétna aplikacia robota skutocne
pouziva. V8etky sluzby su predvolene zakazané, aby sa zabezpecila maximalna
bezpec¢nost. Komunikaéné porty pre kazdu sluzbu su vpravo od prepinacieho tlacidla
Zap./Vyp. v zozname sluzieb.
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Povolenie

ROS2

Ked je na tejto obrazovke povolena sluzba ROS2, mozete zadat ID domény ROS (hodnoty

0 az9). Pozmene ID domény sa systém restartuje, aby zmenu uplatnil.

10.2. Bezpecnostne funkcie a rozhrania

Roboty Universal Robots su vybavené roznymi zabudovanymi bezpecnostnymi funkciami, ako aj
bezpecnostnymi V/V a digitalnymi a analégovymi ovladacimi signalmi do alebo z elektrického rozhrania na
ucely pripojenia k inym strojom a d'alSim ochrannym zariadeniam. Kazda bezpec&nostna funkcia a V/V su
vytvorené v sulade s normou EN ISO13849-1 s uroviiou vykonu d (PLd) s vyuzitim architektury 3. kategorie.

A

A\

@

VAROVANIE

Pouzitie parametrov bezpecnostnej konfiguracie, ktoré sa liSia od parametrov ur¢enych ako
potrebné na zniZenie rizika, m6ze mat za nasledok nebezpecenstva, ktoré nie s primerane
odstranené, alebo rizika, ktoré nie su dostatoCne znizené.

* Uistite sa, Ze nastroje a chapadla su spravne pripojené, aby sa zabranilo
nebezpecenstvu v désledku preruSenia napajania.

VAROVANIE: ELEKTRINA

Chyby programatora a/alebo kablov mézu spésobit zmenu napétia z 12 V na 24 V, ¢o mbze
viest k poSkodeniu zariadenia pozZiarom.

* Skontrolujte pouzivanie 12 V a postupujte opatrne.

UPOZORNENIE

* Pri pouziti a konfigurovani bezpec¢nostnych funkcii a rozhrani je nutné dodrzat
postupy hodnotenia rizika pre kazdé pouzitie robota.

+ Cas zastavenia by sa mal zohfadnit ako st¢ast hodnotenia rizika danej aplikacie.

* Ak robot odhali chybu v bezpe&nostnom systéme alebo jeho poruSenie (napr. jeden z
drétov obvodu nudzového zastavenia je roztrhnuty alebo déjde k prekroceniu
bezpecnostného limitu), spusti sa zastavenie kategorie 0.

UPOZORNENIE

Ochrana bezpec¢nostného systému UR sa nevztahuje na koncovy efektor. Funkénost
koncového efektora a/alebo pripajacieho kabla nie je predmetom sledovania.

10.2.1. Konfigurovatelné bezpecnostné funkcie

Bezpecnostné funkcie robota Universal Robots, ako je uvedené v tabulke nizSie, su v robote, ale su uréené na

ovladanie systému robota, t. j. robota s pripojenym nastrojom/koncovym efektorom. Bezpecnostné funkcie
robota sa pouzivaju na znizenie systémovych rizik robota uréenych v hodnoteni rizika. Polohy a rychlost sa
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vztahuju k zakladni robota.

Bezpecnostna Pobis
funkcia P
Limit polohy kibu | Stanovuje horny a dolny limit pre povolené polohy kibu.
Limit rychlosti . — . L
Kibu v Stanovuje horny limit pre rychlost kibu.
N . Urcuje roviny v priestore, ktoré obmedzuju polohu robota. Bezpecnostné roviny
Bezpecnostné o, . . . , . . .
rovin obmedzuju bud’ samostatny nastroj/koncovy efektor alebo nastroj/koncovy efektor a
y laket.
Orientacia Urcuje pripustné limity orientacie pre dany nastroj
nastroja 1e prip y P y -
. Obmedzuje maximalnu rychlost robota. Rychlost je obmedzena na lakti, na prirube
Obmedzenie . , , . S .
‘chlosti nastroja/koncového efektora a v strednych polohach nastroja’koncového efektora
&4 definovanych pouzivatelom.
Obmedzuje maximalnu silu vyvinutd nastrojom/koncovym efektorom a laktom robota pri
Limit sily upinani. Této sila je obmedzena na nastroji’koncovom efektore, na prirube lakta a v
strednych polohach nastroja/koncového efektora definovanych pouzivatefom.
Limit hybnosti Obmedzuje maximalnu hybnost robota.
Limit sily Obmedzuje mechanicku pracu vykonanu robotom.
Casovy limit Obmedzuje maximalny ¢as, ktory robot vyuzije na zastavenie po iniciovani ochranného
zastavenia zastavenia.
Limit . . . , . . _— . \
. . Obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktoru robot prejde po iniciovani ochranného
vzdialenosti .
. zastavenia.
zastavenia

10.2.2. Bezpecnostna funkcia

Pri vykonavani posudenia rizika aplikacieje potrebné vziat do Uvahy pohyb robota po spusteni zastavenia. V
zaujme ulahc€enia tohto procesu je mozné pouzit Limit Casu zastavenia a Limit vzdialenosti zastavenia.

Tieto bezpecnostné funkcie dynamicky znizuju rychlost pohybu robota, takZe sa da vzdy zastavit v ramci
limitov. Limity polohy kibu, bezpe&nostné roviny a limity orientacie nastroja/koncového efektora zohradfuju
predpokladanu vzdialenost zastavenia, t.j. pohyb robota sa pred dosiahnutim limitu spomali.

10.3. Bezpecnostna konfiguracia

UPOZORNENIE
Bezpecnostné nastavenia su chranené heslom.

V hlavnej ponuke navigacie PolyScope X tuknite na kartu aplikacie.
Na obrazovke pracovnej bunky fuknite na ikonu Zabezpedcenie.

Upozorfiujeme, Ze sa zobrazi obrazovka Limity robota, ale nastavenia nebudu dostupné.

P Dd =

Zadajte bezpeé&nostné heslo a tuknutim na polozku ODBLOKOVAT spristupnite nastavenia.
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Poznamka: Po odomknuti bezpe€nostnych nastaveni su teraz vSetky nastavenia aktivne.

5. Tuknutim na polozku ZABLOKOVAT alebo odchodom z ponuky Bezpe&nost opat uzamknete vsetky
nastavenia polozky Zabezpecenie.

10.4. Nastavenie bezpecnostneho hesla

V hlavnej navigacii PolyScope X tuknite na rozbalovaciu ponuku a potom na polozku Nastavenia.
V favej €asti obrazovky v modrej ponuke fukni na moznost Bezpecnostné heslo.

V pripade starého hesla zadajte aktualne bezpe¢nostné heslo.

Pre nové heslo zadajte heslo.

V polozke Opakovat heslo zadajte rovnaké heslo a tuknite na polozku Zmenit heslo.

o g R~ DN~

V pravom hornom rohu ponuky sa stlaéenim tlagidla ZATVORIT vratite na predchadzajticu obrazovku.

10.5. Bezpecnostné limity softvéru

Limity bezpecnostného systému su definované v bezpecnostnej konfiguracii. Bezpe€nostny systém obdrzi
hodnoty zo vstupnych poli a deteguje ich poruSenie, ak sa niektoré z nich prekrocia. Riadiaca skrinka robota
zabrani poruseniu tym, Ze prinuti robota zastavit alebo znizi rychlost.

10.5.1. Limity robota

Obmedzenia = B o itectrs -

g s - . )

Robot Limits

Robot Limits

ferent from those K can resultin hazards that are not reasonably eliminated o risks that are
v Joint Limits

Normal Reduced

Joint Positions.

@ Power
»

Joint Speeds

v safetyuo entum o
afety Momentum 25 kgmis 10 kg'mis «

Outputs.
Stopping Time
Inputs
Planes Stopping Distance
Tool Speed
Tool Force

Elbow Speed

Elbow Force

= -1000.00 mmis
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rezim

Vykon

Obmedzenie Popis

Obmedzuje maximalnu mechanicku pracu robota v prostredi. Tento limit
povazuje uzito¢né zataZenie za sucast robota a nie Zivotného prostredia.

Momentum Obmedzuje maximalnu hybnost robota.

Cas zastavenia

Obmedzuje maximalny Cas, ktory treba na zastavenie robota, t. j. pri aktivacii
nudzového zastavenia.

Vzdialenost Obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktoru nastroj alebo laket robota prekona
zastavenia pri zastavovani.
Rychlost . . , g
Y . Obmedzuje maximalnu rychlost néstroja robota.
nastroja
Sila nastroja Obmedzuje maximalnu silu vyvinutd nastrojom robota pri upinani.

Rychlost lakta | Obmedzuje maximalnu rychlost lakta robota.

Sila lakta Obmedzuje maximalnu silu, ktorou laket pdsobi na okolie.

Bezpecénostny @

@

UPOZORNENIE

Obmedzenie €asu zastavenia a vzdialenosti ovplyviiuje celkovu
rychlost robota. Napriklad, ak je ¢as zastavenia nastaveny na 300 ms,
maximalna rychlost robota je obmedzena, ¢o umozruije, aby sa robot

zastavil do 300 ms.

UPOZORNENIE

Rychlost a sila nastroja je obmedzena na prirube a v strede nastroja na

dvoch pouzivatelom definovanych poziciach nastroja

Za normalnych podmienok, t. j. ked nedochadza k zastaveniu robota, pracuje
bezpelnostny systém v bezpe&nostnom rezime spojenom so siborom bezpecnostnych

limitov 1:
Bevz_pecnostny Uginok
rezim
Normalny Tato konfiguracia je predvolene aktivna.
Tato konfiguracia sa aktivuje, ked je stredovy bod nastroja (TCP)
Znizeny umiestneny mimo roviny znizeného rezimu spustania alebo ked je
spusteny pomocou konfigurovatefného vstupu.

1Zastavenie robota bolo predtym zname ako ,Ochranné zastavenie® pre Universal Robots.
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10.5.2. Bezpecnostné roviny

Popis Bezpeé&nostné roviny obmedzuju pracovny priestor robota, nastroj a kib.

A

Safety

Application

Robot Limits

~ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

\ safety /o

Outputs

VAROVANIE

Definovanie bezpec€nostnych lietadiel obmedzuje iba definované gule
nastroja a koleno, nie celkovy limit ramena robota.

Definovanie bezpe&nostnych rovin nezarucuje, ze ostatné ¢asti ramena
robota budi dodrziavat tento typ obmedzenia.

Program name.
B End Effectors.

e
Apply - Lock ccec
Safety Planes (10f8)
Plane o]
~+ AddPlane
prog
sru
Properties
N
Pla
Offst fror
omm
000° [Z3BD) &
Allow a tolerance of -1 mm from the plane
Restricions
Both h
@ resicevow
o Restrict Tool Flange

= -1000.00 mmi/s

Obrazok 1.4: Obrazovka PolyScope X zobrazujuca bezpeénostné roviny.

Konfiguracia Bezpecnostné roviny mdzete konfigurovat pomocou nizsie uvedenych vlastnosti:

bezpeénostnej
roviny

* Nazov. Toto je nazov pouzity na identifikaciu bezpe€nostnej roviny.

* Odsadenie od zakladne. Toto je vySka roviny od zakladne, merana v smere -Y.

* Naklonenie. Toto je naklonenie roviny, merané od napajacieho kabla.

* Rotacia. Toto je rotacia roviny, merana v smere hodinovych ruciciek.

Kazdu rovinu moézete nakonfigurovat s obmedzeniami uvedenymi nizSie:

* Normalna. Ked je bezpe€nostny systém v normalnom rezime, normalna rovina je
aktivna a pésobi ako prisny limit polohy.

* ZniZzenda. Ked je bezpecnostny systém v redukovanom rezime, je aktivna rovina
redukovaného rezimu a pésobi ako prisny limit polohy.

* Oboje. Ked je bezpecnostny systém bud’ v normalnom alebo znizenom rezime, je
aktivna rovina normalneho a znizeného rezimu a pdsobi ako prisny limit polohy.

* Spustit Znizeny rezim. Bezpec¢nostna rovina spdsobi prepnutie bezpecnostného
systému do zniZeného rezimu, ak je roboticky nastroj alebo laket umiestneny za

nim.
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Obmedzenie
laktového kibu

Obmedzenie
priruby nastroja

Funkcia je predvolene povolena.

Ak chcete predist prechodu kibu kolena robota cez niektor( z definovanych rovin, pouzite
funkciu Obmedzit kib.

Zakazte moznost Obmedzit prechod lakta cez roviny.

Obmedzenie priruby nastroja zabranuje tomu, aby priruba nastroja a pripojeny nastroj
prekrocili bezpecnostnu rovinu. Ked obmedzite prirubu nastroja, neobmedzena oblast je
oblast vnutri bezpeénostnej roviny, kde méze priruba nastroja normalne pracovat.
Priruba nastroja neméze prechadzat cez obmedzeny priestor mimo bezpecnostnej
roviny.

Odstranenie obmedzenia umoznuje, aby priruba nastroja presahovala bezpecnostnu
rovinu do oblasti s obmedzenim, zatial ¢o pripojeny nastroj zostava vo vnutri
bezpelnostnej roviny.

Obmedzenie priruby nastroja mozete odstranit, ak pracujete s velkou odchylkou nastroja.
Tym sa zabezpedi vacsia vzdialenost pre pohyb nastroja.

Obmedzenie priruby nastroja si vyZzaduje vytvorenie funkcie roviny. Funkcia roviny sa
pouziva na neskorsie nastavenie bezpecnostnej roviny v bezpecnostnych nastaveniach.

10.5.3. Obmedzenie polohy nastroja

Popis Obrazovka Poloha nastroja umoznuje pouzivatelom lepsie kontrolovat obmedzenia
nastrojov a/alebo prisluSenstva umiestnenych na konci ramena robota tym, Zze umoziuje
definovat polohy nastrojov s polomerom, ktory bude interagovat s bezpe¢nostnymi rovinami
bud’ detekciou kolizie s polohou nastroja a rovinou, alebo prechodom do redukovaného
rezimu, ked nastroj vstupi do roviny.

Podrobnosti

Poloha nastroja ma dve klucové vyhody:

* Podporuje dve vlastné konfiguracie na uréenie, kde reagovat na bezpeénostné
roviny.

* Vizualizuje pozicie nastrojov v 3D modeli.

UPOZORNENIE
Mozete definovat, konfigurovat a spravovat az dve polohy nastrojov.
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Nastroje
definované
pouzivatefom

Pristup k
polohe
nastroja

V pripade nastrojov definovanych pouzivatefom moze pouzivatelf zmenit':

* Polomer na zmenu polomeru zény nastroja. Pri pouziti bezpe€nostnych lietadiel
sa berie do uvahy polomer.

* Polohy X, Y, Z na zmenu polohy nastroja vzhfadom na prirubu nastroja robota.
Pozicia sa zohfadnuje pri funkciach zabezpecenia pre rychlost a silu nastroja,
vzdialenost zastavenia a roviny zabezpecenia.

Prejdite do aplikacie Bezpe€nost.

2. Kiiknite na Poloha néstroja v favom paneli. V pravom hornom rohu hlavnej obrazovky

tuknite na Odomknt, aby ste aktivovali pridavanie nastrojov. Zadajte bezpeénostné
heslo a potvrdte.

= B end fectors @

Toolpositons (002)
,,,,,,,  Toorange
Properties @

3. V stipci Polohy néstrojov v centralnom paneli fuknite na + Pridat nastroj. Pridany

nastroj Nastroj_1 sa zobrazi pod stromovou Strukturou priruby néastroja.

4. Kliknite na ikonu ponuky s tromi bodkami pridaného nastroja, aby ste zmenili jeho

nazov na iny, fahsSie identifikovatelny. MéZete ho tiez odstranit.

24
vvvvvv
4
24
24
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5. V stipci Vlastnosti v centralnom paneli najdete $tyri editovatelné polia pre polohy
polomeru, X, y a z. Kliknutim na polia mézete zmenit polomer a suradnice
umiestnenia x, y, z podla svojich potrieb. Z6na v pravom paneli sa aktualizuje v
realnom ¢ase v 3D modeli, aby pomohla s presnym umiestnenim.

6. Tuknite na Pouzit v pravej hornej Casti hlavnej obrazovky.

=)

7. Robot bude teraz interagovat s bezpeénostnymi rovinami, ked’ sa zény polohy
nastroja dostanu do kontaktu s nimi.

UR10e PolyScope X
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11. Hodnotenie hrozieb kyberneticke
bezpeCnost

Tato ¢ast obsahuje informacie, ktoré vam pomdézu posilnit robota proti potencialnym hrozbam
kybernetickej bezpecnosti. Uvadza poziadavky na rieSenie hrozieb kybernetickej bezpecnosti a

Popis . . . . . .
poskytuje usmernenia na posilnenie bezpecnosti.

11.1. Vseobecna kyberneticka bezpecnost

Popis Pripojenie robota Universal Robots k sieti moze predstavovat riziko kybernetickej

bezpeclnosti.
Tieto rizikd mozno zmiernit vyuzitim kvalifikovaného personalu a zavedenim osobitnych
opatrenia na ochranu kybernetickej bezpecnosti robota.
Zavedenie opatreni kybernetickej bezpecnosti si vyzaduje vykonanie hodnotenia
kybernetickych bezpe€nostnych hrozieb.
Ugelom je:

* Identifikovat hrozby

* Nastavit déveryhodné zény a kanaly

* Uviest poziadavky kazdej sucasti v aplikacii

é VAROVANIE
Ak sa nevykona posudenie rizik kybernetickej bezpeénosti, robot méze byt
ohrozeny.

* Integrator alebo kompetentny, kvalifikovany personéal vykona
posudenie rizik kybernetickej bezpecnosti.

UPOZORNENIE

Za urCenie potreby konkrétnych opatreni kybernetickej bezpeénosti a za
zabezpecenie pozadovanych opatreni kybernetickej bezpecnosti su
zodpovedni len kompetentni a kvalifikovani pracovnici.
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11.2. Poziadavky na kyberneticku bezpecnost

Popis Konfiguracia siete a zabezpecenie robota si vyzaduje implementaciu opatreni na ochranu
pred hrozbami v oblasti kybernetickej bezpec€nosti.
Pred zacatim konfiguracie siete dodrzujte vSetky poziadavky a potom overte, Ci je
nastavenie robota bezpecné.

Kyberneticka * Prevadzkovy personal musi dékladne poznat véeobecné zasady kybernetickej
bezpeé&nost bezpecnosti a pokrocilé technologie pouzivané v robotovi UR.

* Musia sa zaviest opatrenia fyzickej bezpecénosti, ktoré umoznia fyzicky pristup k
robotovi len opravnenému personalu.

* VSetky pristupové body musia byt primerane kontrolované. Napriklad: zamky na
dverach, identifikacné systémy, kontrola fyzického pristupu vo véeobecnosti.

é VAROVANIE
Pripojenie robota k sieti, ktora nie je riadne zabezpecena, méze
predstavovat bezpec¢nostné rizika.

* Robota pripajajte len k doveryhodnej a spravne zabezpecenej

sieti.
Poziadavky na * K miestnej sieti sa maju pripajat len doveryhodné zariadenia.
kf)nfiguréciu * Do robota nesmu prichadzat ziadne spojenia zo susednych sieti.
siete * Odchadzajuce spojenia z robota maju byt obmedzené tak, aby umoznovali ¢o
najmensi relevantny subor Specifickych portov, protokolov a adries.
* Pouzivat mozno len URCaps a magické skripty od déveryhodnych partnerov, a to
len po overeni ich pravosti a integrity
Bezpecnostné * Zmerite predvolené heslo na noveé, silné heslo.
poiiadav!(y na * Vypnite ,Magické subory“, ak sa aktivne nepouzivaju (PolyScope 5).
::bs:ta;/enle * Vypnite pristup SSH, ked' nie je potrebny. Uprednostnite overovanie na zaklade

kfuCa pred overovanim na zaklade hesla

* Nastavte branu firewall robota na najprisnejSie pouzitelné nastavenia a zakazte
vSetky nepouzivané rozhrania a sluzby, zatvorte porty a obmedzte adresy IP
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11.3. Usmernenia na posilnenie kybernetickej bezpecnosti

Popis Napriek tomu, ze rozhranie PolyScope zahriiuje mnozstvo funkcii pre zabezpecenie
sietovych pripojeni, moZete zabezpecenie este zvysit podla nasledujucich pokynov:

* Pred pripojenim robota k akejkolvek sieti vzdy zmerite predvolené heslo na silné
heslo.

UPOZORNENIE

Zabudnuté alebo stratené heslo nie je mozné obnovit alebo
resetovat.

* VSetky hesla bezpecne ulozte.

* Pouzite vstavané nastavenia pre ¢o najprisnejSie obmedzenie sietového pristupu k
robotovi.

* Niektoré komunikacné rozhrania nemaju metddu overovania a Sifrovania
komunikacie. Predstavuje to bezpecnostné riziko. Zvazte vhodné zmierfiujuce
opatrenia na zaklade posudenia kybernetickych bezpe€nostnych hrozieb.

* Na pristup k rozhraniam robota z inych zariadeni sa musi pouzit tunelovanie SSH
(lokalne presmerovanie portov), ak pripojenie prekracuje hranicu zény
doveryhodnosti.

* Pred likvidaciou robota z neho odstrante vSetky citlivé udaje. Venujte zvlastnu
pozornost URCaps a Udajom v programovom adresari.

* Ak chcete zabezpecit bezpecné odstranenie velmi citlivych tdajov, kartu SD
bezpeCne vymazte alebo znicte.
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12. Komunikaéné siete

172. Komunikacne siete

Zbernica Pomocou moznosti zbernice Fieldbus mézete definovat a konfigurovat rodinu sietovych
protokolov priemyselnych pocitacov pouzivanych na distribuované riadenie v realnom

Case akceptované programom PolyScope:

MODBUS
Ethernet/IP
PROFINET
PROFIsafe
UR Connect

UR10e PolyScope X
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12.1. MODBUS

Popis Tu je mozné nastavit signaly klienta (master) MODBUS . Pripojenia k serverom MODBUS
(alebo slave) na zadanych IP adresach je mozné vytvorit pomocou vstupnych/vystupnych
signalov (registrov alebo digitalnych). Kazdy signal ma jedine¢ny nazov, takze ho mozno
pouzit v programoch.

Program name
= B nd Effectors 5
. 63
oo Application 9896
og
Application
s
@ i o *
] ’ k T<A S @ S { X} Move
Program U I - =
@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Drogram
» Rotation, Tilt Position, references Layouts i nt, Linear, Optimo ariables configuratio
{x
2 Variables
Operator
(&
e
Communication safety Smart skills Sidebar Operator Screen System Info
Digital, Analog, 105 Safety Planes, 10s, oint

Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo, Log Messages, Joint

mits URC empera

Robot State - Vo Speed
@ Active = -1000.00 mm/s = 1%

<& Communication

Modbus: Source
v Robot
Wired 10 127001 124 Sequential mode
Tool 10 onnect count: O MODBUS packet errors: O Connection status: Not connected =
V' Modbus
+ Add Signal
Source

+ Add source
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Pridat Pri pridavani signalu mézete prisposobit nazov signalu.
signal Vyberte typ signalu, smer signalu a urcite frekvenciu, Casovy limit a dalSie pokrocilé
nastavenia. Signal méze pouzivat jednu alebo viacero adries.

Add Signal ) d

Signal Name
MODBUS 0 Address Range

Address

From To
0 0 1

Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings
Frequency Timeout Slave address
10 Hz v 2s & | 255 74
Close @
h 4
Zdroj Nastavenia zdroja signalu Modbus je mozné upravit a odstranit. Tuknutim na tlagidlo
signalu Konfiguracia upravte a fuknutim na ikonu ko$a odstrarite.
= B modbus =
oo & Communication o
oo
frpeten Modbus: Source &
0 Y Robet paies | () sequentialmode
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = E=S
Tool I0
@ Read Digital Inputs :":‘ut;:';
* v Modbe MODBUS_PLC_IN O onts W
Source : o {x}
2 + Add Source MODBUS_PLC_OUT O contg || W o

Operator

-+ Add signal

@ off 100 %
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Programovanie

Podobne ako pri inych vstupnych signéloch je mozné monitorovat signaly Modbus. V
programe na prikaze Cakat vyberte Vstup signélu pod Typ &akania. Potom vyberte
zdroj Modbus, $pecificky vstupny signal a stav, na ktory sa ma cakat.

Rozsahy adries nie je mozné pouzit v logickych vyrazoch. Program moze pouzivat iba
jednu adresu, aj ked' je sti¢astou rozsahu.

oo
oo

Applcation 2

(]

Program

@

£

§oy

Operator

OF

Vystupny signal Modbus je mozn

R Main

8

Program

WaitType
Signal Input

v

=]

Source

Program name
modbus

signal
MODBUS_PLC._..

Program name

v

nout
High

=

&

Ll

ccee
ceee

Global
Variables

Main Program |
Before Start
Configuration

Status

Modules e |

' Global Functions

-+ Create New

100 %

é nakonfigurovat z prikazu Nastavit.

= =] modbus a0 Main Program
1 IR Main Program cece Before Start
a8 ==
e |6 & Wait: MODBUS_PLC == Hi % e Tl
o) ¥ s
i g ) Source v MobBus.PLC_.. ¥ || High v Move
- c Modules e
@ = v Global Functions
- o -+ Create New
{3
2 S
&
@ off 100 %
Popis EtherNet/IP je sietovy protokol, ktory umozZriuje pripojenie robota k priemyslovému

skenovaciemu zariadeniu EtherNet/IP. Ak je pripojenie povolené, mézete vybrat Ukon, ktory
sa vykona v pripade, Zze program strati spojenie so skenovacim zariadenim EtherNet/IP.
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12. Komunikacné siete

Povolit
Ethernet/IP

Takto povolite funkciu Ethernet/IP v PolyScope X.

1.

V pravom hornom rohu obrazovky tuknite na rozbalovaciu ponuku a potom na

polozku Nastavenia.

V ponuke na favej strane v Casti Zabezpecenie tuknite na polozku Sluzby.

Tuknutim na tlagidlo Profinet zapnete Profinet.

@ settings
Update

v Password
Operational Mode
Safety
Admin

' Connection
Network
UR Connect

v security
Secure shell
Permissions

Services.

Services

Please be advised to keep unused Interfaces disabled to improve security

) Secondary Client interface
() RealTime Client interface

) e Time DtaExchange (RT0E)

() Interpreter Mode Socket

) Modbus TCP Server

o Ethernet/IP Adapter
@ romevence

ez

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports: 74007649

Lock and Close

UR10e PolyScope X
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Pouzivanie Najdite funkcie Ethernet/IP v systéme PolyScope X:
siete
Ethernet/IP V favom zahlavi aplikacie PolyScope X.

1. Tuknite na ikonu aplikacie.

2. Vyberte prisludnu akciu zo zoznamu.

PolyScope X nebude na prerusenie pripojenia EtherNet/IP nijako reagovat a
program bude bezat dale;.

., PolyScope X prerusi su¢asny program. Program pokracuje tam, kde sa
Pozastavit zas)t/avil P P yprog 9 P )

Ignorovat

Zastavit  PolyScope X zastavi su¢asny program.

Program name
= B Default program @
ceco
oo «~ Communication cece
oo
Appiication
&
“= Connected "
] v Robot . ove
Program If connection s lost
Wired 10 —
oo . s
@ Tool 10 |GNORE v Progam
£
v Modby
3
Q -+ Add Source Global
Varizbles

Operator
v Profinet

Profinet

Vv EtherNet/IP

EtherNet/IP

V pravom hornom rohu tejto obrazovky mézete vidiet stav Ethernet/IP.

Pripojené  Robot je pripojeny k Ethernetu/IP skenera.

Ziaden Ethernet/IP je spusteny, ale k robotovi nie je pripojené ziadne zariadenie cez
skener Ethernet/IP.

Zakazané Ethernet/IP nie je povoleny.

12.3. Profinet

Popis Sietovy protokol PROFINET umoziiuje alebo zakazuje pripojenie robota k priemyslovému
ovladacu PROFINET IO. Ak je pripojenie povolené, mézete vybrat akciu, ktora nastane, ked
program strati pripojenie PROFINET IO-Controller.
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Povolit Takto povolite funkciu Profinet v PolyScope X.

Profinet 1.V pravom hornom rohu obrazovky tuknite na rozbafovaciu ponuku a potom na

polozku Nastavenia.
V ponuke na lavej strane v ¢asti Zabezpecenie tuknite na polozku Sluzby.

Tuknutim na tla¢idlo Profinet zapnete Profinet.

& Settings

Update Services

v Password
Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Operational Mode :
) Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Safety
) Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Admin g

¥ G | Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004

Network () Interpreter Mode Socket Port: 30020
UR Connect —

() Modbus Tcp Server Port: 502
v security

O Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
Secure shel

Permissions

@ oo P s 383,386 53217, 5152, i

Jros2 Ports: 7400-7649

Lock and Close

Services
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Pouzivanie
siete Profinet

Najdite funkcie profinetu v systéme PolyScope X:

V favom zahlavi aplikacie PolyScope X.
1. Tuknite na ikonu aplikacie.

2. Vlavej ponuke vyberte polozku Profinet.

Vyberte prislusnu akciu zo zoznamu:

lanorovat PolyScope X nebude na prerusenie pripojenia Profinet nijako reagovat a
9 program bude bezat dalej.

Pozastavit PolyScope X prerusi su¢asny program. Program pokracuje tam, kde sa

zastavil.

Zastavit PolyScope X zastavi su¢asny program.

_ B Program name

= Default program >l

EE <~ Communication Eg Eg

i) ~  Robot 10 Device Name : ))5\‘\ Disabled M:n
R Wired 10 i Profinet inp i E

@ oot \VGN‘OQEH h \VG‘N()RE‘ h \VG‘N()F.{E‘ v =

® v Modbi

{3
Q <+ Add Source Global

Variables
Operator

<

EtherNet/IP

EtherNet/IP

Robot State
Active

12.4. PROFlsafe

Popis

Sietovy protokol PROFIsafe (implementovany ako verzia 2.6.1) umoznuje robotovi
komunikovat s bezpe¢nostnym PLC podfa poziadaviek ISO 13849, Cat 3 PLd. Robot
prenasa informacie o bezpecnostnom stave do bezpecnostného PLC, potom prijima
informacie, ktoré sa maju znizit alebo spustit funkciu slvisiacu s bezpeénostou, napriklad
nudzové zastavenie.

Rozhranie PROFIsafe poskytuje bezpeénu sietovu alternativu k pripojeniu vodi¢ov k
bezpecnostnym IO kolikom riadiacej skrinky robota.

PROFIsafe je k dispozicii ako licencovana softvérova funkcia. Licencia musi byt zakipena
od autorizovaného distributora a potom aktivovana v Spravcovi licencii v PolyScope X, aby
bola funkcia k dispozicii.

Ak chcete zakupit licenciu, obratte sa na obchodného zastupcu.
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Rozsirené Kontrolna sprava prijata z bezpe¢nostného PLC obsahuje informacie uvedené v tabulke
moznosti nizsie.

Signal Popis

E-Stop podfa systému Uplathuje systém e-stop.
Ochranné zastavenie Potvrdzuje bezpeénostné zastavenie.
Obnovi stav zastavenia zabezpecenia (pri prechode z
Resetovat ochranné nizkych na vysokeé hodnoty v automatickom rezime),
zastavenie ak je vstup zastavenia zabezpecenia vopred
vymazany.

Zabezpecuje zastavenie, ak robot pracuje v
automatickom rezime.

Safeguard stop auto sa smie pouzivat len vtedy, ked
je nakonfigurované 3-polohové povolujuce (3PE)
zariadenie. Ak nie je nakonfigurované ziadne
zariadenie 3PE, automatické zastavenie
zabezpecenia funguje ako normalny vstup
zastavenia zabezpecenia.

Resetuje stav automatického zastavenia

Resetovat zabezpecovacie | zabezpecenia (pri nizkom az vysokom prechode v

Bezpecné zastavenie auto

zastavenie auto automatickom rezime), ak su vopred vymazané
vstupy automatického zastavenia zabezpecenia.
Znizena Aktivuje bezpecnostné limity znizeného rezimu.

Aktivuje bud manualny alebo automaticky
prevadzkovy rezim. Ak je bezpecnostna konfiguracia
Prevadzkovy rezim "Vyber prevadzkového rezimu cez PROFIsafe"
deaktivovana, toto pole sa vynecha zo spravy
PROFIsafe Control.
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Rozsirené Sprava o stave odoslana do bezpec¢nostného PLC obsahuje informacie uvedené v tabulke
moznosti nizsie.

Signal Popis

Robot vykonava alebo dokoncil bezpe¢nostné
Prestan, kat. 0 zastavenie kategorie 0; Tvrdé zastavenie okamzitym
odstranenim napajania ramena a motorov.

Robot vykonava alebo dokoncil bezpe¢nostné
zastavenie kategorie 1; Riadené zastavenie, po
ktorom su motory ponechané v stave vypnutia s
aktivovanymi brzdami.

Robot vykonava alebo dokoncil bezpecnostné
Prestan, kat. 2 zastavenie kategorie 2; Riadené zastavenie, po
ktorom su motory ponechané v stave zapnutia.
Robot je zastaveny, pretoze bezpec€nostny systém
nedodrzal aktuélne definované bezpecnostné limity.
Robot sa zastavi z dévodu neoCakavanej vynimocnej
chyby v bezpe€nostnom systéme.

Robot je zastaveny z dovodu jednej z nasledujicich
podmienok:

Prestan, kat. 1

Porusenie

Porucha

* bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe
potvrdil uroven systému e-stop.

E-stop podfa systému * modul IMMI pripojeny k riadiacej skrinke
presadil zastavenie na Urovni systému.

* jednotka pripojena k systému e-stop
konfigurovatelny bezpecnostny vstup
ovladacej skrinky potvrdila Uroven systému e-
stop.

Robot sa zastavi z dévodu jednej z nasledujucich
podmienok:

* Stla¢enim tlaCidla e-stop na privesku Teach.

E-stop pomocou robota Yt , } .
PP * Bolo stla¢ené tlacidlo nudzového zastavenia

pripojené k nenastavitefnému
bezpecnostnému vstupu nidzového
zastavenia robota v riadiacej skrinke.
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RozSirené
Robot sa zastavi z dévodu jednej z nasledujucich
podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe
potvrdil bezpeénostné zastavenie.

* Jednotka pripojena k ochrannej zarazke
nekonfigurovatelného vstupu ovladace;j
skrinky potvrdila ochrannu zarazku.

* Jednotka pripojena ku konfigurovatelnému
bezpecnostnému vstupu ochranného dorazu
ovladace;j skrinky potvrdila ochranny doraz.

Ochranné zastavenie

Signal nasleduje bezpecnostnu resetovaciu
sémantiku. Na resetovanie tohto signalu sa pouzije
nakonfigurovana funkcia bezpecnostného
zastavenia.

PROFIsafe znamena pouzitie funkcie resetovania
zabezpecenia.

Robot sa zastavi, pretoze pracuje v automatickom
rezime a z dévodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe
potvrdil bezpecnostny stop auto.

* Jednotka pripojena k bezpe¢nostnému
zastaveniu automaticky konfigurovatelny
bezpecnostny vstup ovladacej skrinky potvrdil
bezpecnostné zastavenie automaticky.

Bezpeclné zastavenie auto

Signal nasleduje bezpecnostnu resetovaciu
sémantiku. Na resetovanie tohto signalu sa pouzije
nakonfigurovana funkcia bezpe€nostného zastavenia
PROFIsafe znamena pouzitie funkcie resetovania
zabezpeclenia

Robot je zastaveny, pretoze pracuje v manualnom
rezime a z dévodu jednej z nasledujtcich podmienok:

3PE stop * Pouzivate 3PE TP a Ziadne z tlaCidiel nie je v
strednej polohe.

* 3-polohové zariadenie pripojené ku
konfigurovatelnému bezpecnostnému vstupu
ovladacej skrinky potvrdilo zastavenie 3PE.

Indikacia aktualneho prevadzkového rezimu robota.
Prevadzkovy rezim Tento rezim méze byt: Vypnuté (0), Automatické (1)
alebo Manualne (2).

V sucasnosti su aktivne bezpecnostné limity v
znizenom rezime.

Znizena
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RozSirené
moznosti

Konfiguracia
PROFIlsafe

Signal Popis

Aktivny subor bezpecnostnych limitov.

MozZe to byt: Normal (0), Reduced (1) alebo Recovery
(2).

Robot sa pohybuije. Ak sa niektory kib pohybuje
rychlostou 0,02 rad/s alebo vy$$ou, povazuje sa to za
to, ze robot je v pohybe.

Robot je v pokoiji (robot sa nehybe) a v polohe
definovanej ako bezpecna domaca poloha.

Aktivny limit nastaveny

Pohyb robota

Bezpecna domaca poloha

1. Na obrazovke Bezpecnostnej aplikacie tuknite na polozku PROFIsafe na favom
paneli.

2. Tuknutim na Odomknut v pravom hornom rohu hlavnej obrazovky aktivujete
PROFIsafe. Zadajte bezpecnostné heslo a potvrdte.

. Program name
" Default program

Safety

e
3 Lock ccec

Robot Limits PROFISafe

Configure your PROFIsafe settings to ensure

@ wavie rrOrsare

~ Joint Limits secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds
Joint Positians.

Source Address
v safety o 10

Giobal
vvvvvvvv Inputs Destination Address Variables
128

Outputs
Control Operational Mode

Hardware
Three Position

PROFISafe

Speed
O ~ 100% T

Na pravom paneli sa zobrazuju dve polia a dve tlacidla na konfiguraciu PROFIsafe:
* Povolit tlacidlo PROFIsafe
* Pole zdrojovej adresy
* Pole ciefovej adresy
* Prevadzkovy rezim ovladania
3. Posuinite tlacidlo Povolit PROFIsafe doprava.

Kliknite na polia Zdrojova adresa a Ciefova adresa, aby ste zadali adresy, ktoré
robot a bezpe€nostny PLC pouziju na vzajomnu identifikaciu.

5. Tuknutim na Ovladanie prevadzkového rezimu mate moznost povolit PROFIsafe
PLC na ovladanie prevadzkového rezimu robota.
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12. Komunikaéné siete

UPOZORNENIE

Aby bolo mozné nakonfigurovat a pouzivat PROFIsafe, musi byt v
ponuke nastaveni bezpecnostnych sluzieb povolené Profinet Device.

TAAN

Enable PROFINET in Settings / Security / Services
PROFINET has to be enabled

Podrobnosti a umiestnenie rozhrania najdete v ¢asti Profinet.

& Settings X
v  General Services
System Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
Update Primary Client interface Ports: 30001, 30011
v Password L e e
Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Operaticnal Mode
Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Safety
Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Admin
~ Connection Interpreter Mode Socket Port: 30020
Network Modbus TCP Server Port: 502
UR Connect e
Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
v Security
o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Secure shell
RO, Parts: 7400-7649
Permissions
Services
Lock and Close
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12.5. UR Connect

Pripojenie Musite pripojit softvér PolyScope X k sluzbe myUR Cloud.
PolyScope X k K&d PIN musite najst vo svojom ucte myUR.

sluzbe myUR 1.

Cloud

2.
3.
4

Prejdite na Nastavenia.

Prejdite na UR Connect.

Stlacte tlacidlo ,Pripojit“ na hlavnej stranke UR Connect.
Pridajte svoj PIN kéd z myUR.

& Settings

UR Connect

v General
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
PIN Code
Operational Mode
Safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect
Security

Secure shell

Ked uvidite zelenu ikonu v pravom rohu okna, ste pripojeni k myUR Cloud.

& settings
o General UR Connect

System Connected to myUR Cloud
Update You are connected to myUR Cloud. You can now access your data from anywhere.
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Secure shell
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Neuspesné
pripojenie

Ak sa zobrazi hlasenie ,Nespravny kod PIN®, skontrolujte svoj kéd PIN z myUR.

& Settings

v ‘General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect
Security

Error
Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

[+ a)a][4][a] 4]

Connection o UR Connect failed

Error Encountered

Incorrect PIN code

(@ 6o to Diagnostics

UR10e PolyScope X
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Diagnostika Ak sa pri aktivnej funkcii UR Connect vyskytnu neotakavané udalosti, mo6zete prejst do
Casti Diagnostika.

1.

2
3.
4

Prejdite na Nastavenia.
Prejdite na UR Connect.
Kliknite na ponuku v pravom hornom rohu.

Vyberte ,Diagnostika®“.

& Settings
UR Connect

v General

systam Connected to myUR Cloud UR Connect

Update Welcome to UR Connect. Go to Diagnostics

UR Connect i a cloud-based service that allows you to access y

Password Export Logs

You can also use UR Connect to moniter your robot and receive n
Operational Mode

Connect
safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

Secure shell

& Settings
UR Connect

~ General

System UR Connect Diagnostics

Update This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect.

Password )
sswo &+ Run Diagnostics

Operational Mode
Summary
Safety 3 diagnostic(s) found.

Admin Results

Connection

(D) Device not connected

Network
UR Connect UR Connect URCap not installed
Security

(@) Diagnostics completed
Secure shell
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Exportovat Protokoly UR Connect je mozné exportovat z vasho softvéru PolyScope X.
protokoly 1. Prejdite na Nastavenia.

Prejdite na UR Connect.

Kliknite na ponuku v pravom hornom rohu.

Vyberte moznost ,Exportovat protokoly”

a bk N

Vyberte moznost ,Exportovat do myUR* alebo ,Exportovat do USB".

1, ExportLogs
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13. Hodnotenierizika

Popis

Posudenie rizik je poziadavka, ktord sa musi vykonat v pripade Ziadosti. Za posudenie rizika
aplikacie je zodpovedny integrator. Pouzivatel moze byt aj integratorom.

Robot je ¢iastotne dokonceny stroj, a preto bezpecnost pouzitia robota zavisi od
nastroja/koncového efektora, prekazok a inych strojov. Strana vykonavajuca integraciu musi
pri posudzovani rizik pouzivat normy ISO 12100 a ISO 10218-2. Technicka $pecifikacia
ISO/TS 15066 mobze poskytnut dalSie usmernenia pre spolupracujuce aplikacie. Pri
hodnoteni rizik treba zvazit vSetky postupy pocas celej doby Zivotnosti pouzitia robota,
okrem iného aj:

* Ucenie robota pocas nastavovania a vyvoja jeho aplikacie
* rieSenie problémov a udrzbu;

* Bezna prevadzka aplikacie robota

Hodnotenie rizik sa musi vykonat pred prvym spustenim aplikacie robota. Hodnotenie rizika
je iterativny proces. Po fyzickej inStalacii robota skontrolujte pripojenia a potom dokoncite
integraciu. Suc¢astou hodnotenia rizik je uré¢enie nastaveni bezpeénostnej konfiguracie, ako
aj potreby dodato¢nych nudzovych zastaveni a/alebo inych ochrannych opatreni potrebnych
pre konkrétnu aplikaciu robota.
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Nastavenia
bezpecnostnej
konfiguracie

UrCenie spravnych nastaveni konfiguracie bezpecnosti je mimoriadne dolezitou
sucastou vyvoja aplikacii robota. Neopravnenému pristupu k bezpec¢nostne;j
konfiguracii je potrebné zabranit povolenim a nastavenim ochrany heslom.

é VAROVANIE
Ak nenastavite ochranu heslom, moze dojst k zraneniu alebo smrti v
dosledku umyselnych alebo neimyselnych zmien konfiguracnych
nastaveni.

* Vzdy nastavte ochranu heslom.

* Nastavte program na spravu hesiel tak, aby pristup mali len
osoby, ktoré rozumeju ucinku zmien.

Niektoré bezpecnostné funkcie si zamerne navrhnuté pre kolaborativne pouzitia
robota. Tieto su konfigurovatefné prostrednictvom nastaveni bezpecnostnej
konfiguracie. Pouzivaju sa na rieSenie rizik identifikovanych v hodnoteni rizik aplikacie.

Nasledujuci limit robota a ako taky mézZe ovplyvnit prenos energie na osobu ramenom
robota, koncovym efektorom a obrobkom.

* Obmedzenie sily a vykonu: Pouziva sa na znizenie upinacich sil a tlakov,
ktorymi robot pdsobi v smere pohybu v pripade kolizie medzi robotom a
operatorom.

* Obmedzenie hybnosti: Pouziva sa na znizenie vysokej prechodnej energie a
narazovej sily v pripade kolizie medzi robotom a operatorom spomalenim
rychlosti robota.

* Obmedzenie rychlosti: Pouziva sa na zabezpecenie rychlosti nizSej, ako je
nakonfigurovany limit.

Nasledujuce nastavenia orientacie sa pouzivaju na zabranenie pohybu a znizenie
vystavenia osoby ostrym hranam a vy&nelkom.

« Obmedzenie polohy kibov, laktov a nastrojov/koncovych efektorov: Pouziva
sa na znizenie rizik spojenych s urcitymi ¢astami tela: Vyhnite sa pohybu
smerom k hlave a krku.

* Obmedzenie orientacie nastroja/koncového efektora: Pouziva sa na zniZenie
rizik spojenych s urcitymi oblastami a vlastnostami nastroja/koncového efektora
a obrobku: Zabrani sa ostrym hranam smerujucim k operatorovi tym, Ze sa ostré
hrany otoCia smerom dovnutra robota.
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Zastavenie
rizik
vykonnosti

Niektoré bezpecnostné funkcie si zamerne navrhnuté pre akukolvek aplikaciu robota.
Tieto funkcie su konfigurovatefné prostrednictvom nastaveni bezpecnostnej konfiguracie.
Pouzivaju sa na rieSenie rizik spojenych so zastavenim vykonu aplikacie robota.

Nasledujuce obmedzenia ¢asu zastavenia robota a brzdnej drahy zabezpedia, ze k
zastaveniu d6jde pred dosiahnutim nakonfigurovanych limitov. Obe nastavenia
automaticky ovplyvnuju rychlost robota, aby nedoslo k prekro¢eniu limitu.

« Casovy limit zastavenia: SIUZi na obmedzenie &asu zastavenia robota.

* Omedzenie vzdialenosti zastavenia: SlUzi na obmedzenie brzdnej drahy robota.

Ak sa pouzije niektory z uvedenych sposobov, nie je potrebné manualne vykonavat
pravidelné testovanie vykonnosti pri zastaveni. Bezpecnostna kontrola robota vykonava
nepretrzité monitorovanie.

Ak je robot nainstalovany v aplikacii robota, kde nie je mozné primerane eliminovat
nebezpecenstva alebo dostatocne znizit rizika pouzitim zabudovanych bezpecénostnych funkcii
(napr. pri pouziti nebezpecného nastroja/koncového efektora alebo nebezpecného procesu),
vyzaduje sa zabezpecenie.

Q VAROVANIE
Nevykonanie posudenia rizika Ziadosti moéze zvysit riziko.

* Vzdy vykonajte posudenie rizika aplikacie pre predvidatelné rizika a
rozumne predvidatelné nespravne pouzitie.

V pripade spolupracujucich aplikacii zahffia posudenie rizik
predvidatelné rizika spdsobené koliziami a odévodnene predvidatefnym
nespravnym pouzitim.

Posudenie rizik sa tyka:
* Zavaznosti poSkodenia
* Pravdepodobnosti vyskytu

* Moznosti vyhnut sa nebezpecnej situacii
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Potencialne Spolo¢nost Universal Robots identifikuje potencialne vyznamné nebezpecenstva
nebezpedenstvd  uvedené nizSie, ktoré musi integrator zvazit. DalSie vyznamné nebezpedenstva modzu
byt spojené s konkrétnou aplikaciou robota.

* Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na nastroji’/lkoncovom efektore
alebo na konektore nastroja/koncového efektora.

* Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na blizkych prekazkach.
* Podliatiny v dosledku kontaktu.
* Podvrtnutie alebo zlomenina kosti v désledku narazu.

* Nasledky spésobené uvolnenim skrutiek, ktoré drzia rameno robota alebo
nastroj/koncovy efektor.

* Predmety vypadavajuce z nastroja/koncového efektora alebo odletujice z
neho, napr. v désledku slabého uchopenia alebo preru$enia napajania.

* MylIné porozumenie tomu, ¢o sa ovlada viacerymi tlaCidlami nudzového
zastavenia.

* Nespravne nastavenie parametrov konfiguracie bezpecnosti.

* Nespravne nastavenia v désledku neopravnenych zmien parametrov
konfiguracie bezpecnosti.
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13.1. Nebezpecenstvo zovretia

Popis Nebezpecenstvu zovretia mozete zabranit odstranenim prekazok v tychto oblastiach, inym
umiestnenim robota alebo pouzitim kombinacie bezpe&nostnych rovin a obmedzeni kibov na
odstranenie nebezpecenstva tym, Ze sa robot nebude pohybovat v tejto oblasti svojho
pracovného priestoru.

é POZOR
Umiestnenie robota v urcitych oblastiach méze spésobit nebezpecenstvo
stlacenia, ktoré moze viest k poraneniu.

V désledku fyzikalnych viastnosti ramena robota si niektoré priestory pracovnej oblasti
vyZaduju pozornost z hfadiska nebezpecenstva zovretia. Jedna oblast (vfavo) je definovana
pre radidine pohyby, ked je kib zépéstia 1 najmenej 1300 mm od zékladne robota. Druhd
oblast (vpravo) je v rozmedzi 300 mm od zakladne robota, ked’ sa pohybuje dotykovo.

Navod na pouzivanie 148 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



R
UNIVERSAL ROBOTS 13. Hodnotenie rizika

Copyright © 2009-2025 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

13.2. Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia

Popis
UPOZORNENIE
MozZete si nastavit pouzivatefom nastaveny nominalny maximalny ¢as a

vzdialenost zastavenia.
Ak sa pouziju nastavenia definované pouzivatelom, rychlost programu sa
dynamicky prispdsobi tak, aby vzdy spifiala zvolené limity.

Grafické Udaje poskytnuté pre kib 0 (zakladfa), kib 1 (rameno) a kib 2 (laket) platia pre
brzdnu drahu a ¢as zastavenia:

* Kategéria 0
* Kategoéria 1
* Kategoria 2

Test kibu 0 sa vykonal pomocou horizontalneho pohybu, priéom os ota&ania bola kolma na
zem. Pri testoch Kib 1 a Kib 2 robot sledoval vertikalnu trajektériu, kde bola os rotacie bola
rovnobezna so zemou a zastavenie sa vykonalo po¢as pohybu robota smerom nadol.

Os'Y je vzdialenost od miesta zaciatku zastavenia az po koneénu polohu.

Tazisko uzitoé¢ného zatazenia je na prirube nastroja.

Dole uvedené hodnoty predstavuju dva scenare, roboty s maximalnym zatazenim 10 kg a
roboty s maximalnym zatazenim 12,5 kg.

13.2.1. Scenarrobota 1: 10 kg.

Kib 0
(ZAKLADNA) 0.15| @ 100% extended
—8— 66% extended
. s —e— 33% extended
Vzdialenost 0.10
zastavenia v
metroch pre 33 0.05
% hmotnosti 10
0.00
kg speed 33% speed 66% speed 100%
Vzdialenost 0.20

—@— 100% extended
0.15, —®— 66% extended
—e— 33% extended

zastavenia v
metroch pre 66
% hmotnosti 10 0.10

kg
0.05

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
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Brzdna draha v
metroch pre 0.20
maximalne 0.15

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

uzitocné
S 0.10
zatazenie 10
kg 0.05
0,00
speed 33% speed 66% speed 100%
Kib 0
(ZAKLADNA) 0.121 —@— 100% extended
0.10{ —® 66% extended
X . —e— 33% extended
Cas zastavenia 0.08
v sekundach pre 0.06
o .
33 % hmotnosti 0.04
10kg 0.02
speed 33% speed 66% speed 100%
Cas
zastavenia v 01501 g 100% extended
sekundach pre 0.1251 —@— 66% extended
66 % 0.100 —e— 33% extended
b .
hmotnosti 10 0.075
kg 0.050
0.025
speed 33% speed 66% speed 100%
Cas
zastavenia v —@— 100% extended
sekundach pre 0.15| —e— 66% extended
L —e— 33% extended
maximalne

zatazenie 10

kg 0.05 /

speed 33% speed 66% speed 100%

Kib 1
(RAMENO) 0.15| —@— 100% extended /
—8— 66% extended
. s —— 33% extended
Vzdialenost 0.10
zastavenia v
0.05
metroch pre 33 . <
% hmotnosti 10 0.00 ;ﬁ’/’—-/~ -
kg 'speed 33% speed 66% speed 100%
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Vzdialenost
zastavenia v 0.20{ @~ 100% extended ,.———’/4
—8— 66% extended

metroch pre 66 0.15{ —*— 33% extended

% hmotnosti 10
0.10

kg
0.05 .—//_g_ ]
0.00 #= 1

speed 33% speed 66% speed 100%

Brzdna draha v » Py
0.20 -8 100% extended

metroch pre 201 —a— 66% extended

maximalne 0.15| —* 33% extended

uZitotné 010 /
zatazenie 10 |

0.05 4 .
0,00 %=
speed 33% speed 66% speed 100%

Kib 1

(RAMENO) 015, ~@ 100%extended o —— ©

—8— 66% extended
—e— 33% extended

Cas zastavenia 0.10

v sekundach /

pre 33 % 0.05 '/'/’Z‘
hmotnosti 10 kg o~ ——

speed 33% speed 66% speed 100%
Cas
zastavenia v —-@— 100% extended /’
. 0.20 9
sekundach pre —8— 66% extended

—e— 33% extended
66 % 0.15
hmotnosti 10 0.10 ‘/
k P s J
9 0.05 / — .
—

speed 33% speed 66% speed 100%
x 0.30
Cas —@— 100% extended — *®
. 0.25
Zastavenla Y —8— 66% extended
; 0.20{ —*— 33% extended
sekundach pre s P
maximalne '
zatazenie 10 0.10 o —
kg 0.05 / ]
-
speed 33% speed 66% speed 100%
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Kib 2 (LAKET)

Vzdialenost
zastavenia v
metroch pre
vSetky
zatazZenia

Cas
zastavenia v
sekundach pre
vSetky
zatazenia

0.06

0.04

0.02

~@— 100% payload —8

—8— 66% payload
—e— 33% payload

/ .

L

speed 33%

0.175
0.150
0.125
0.100
0.075
0.050

speed 33%

speed 66%

—@— 100% payload
—8— 66% payload
—e— 33% payload

I
-

0

speed 66%

speed 100%

speed 100%
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13. Hodnotenie rizika

13.2.2. Scenarrobota 2: 12,5 kg.

Kib 0
(ZAKLADNA) o 100% extension
. ] -8~ 66% extension
VZdlalenOSt 0.15 -8~ 33% extension
zastaveniav '
metroch pre 33 E
2 0.10
% z12,5kg §
(%)
no ’%
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
zastavenia v 0.25 1 o extension
-8~ 66% extension
metroch pre 66 0.20 | e 33% extencion
% z12,5kg
£0.15
3
£0.10
.g
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
zastavenia v 030 T oot axtension
-8~ 66% ext i
metroch pre 0.251 27 S0 extencion
maximalne 020
R £
zatazenie 12,5 0.5
k c
g £0.10
a
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Kibo
(ZAKLADNA) —8— 100% extension
0.14 -8~ 66% extension
. 0.12 -8~ 33% extension
Cas zastavenia :
v sekundéach pre - 010
33%z12,5kg g 0.08
F 0.06
0.04
0.02

w

3 66
Speed [%]
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Cas
zastavenia v
sekundach pre
66 % z 12,5 kg

Cas
zastavenia v
sekundach pre
maximalne
zatazenie 12,5
kg

Kib 1
(RAMENO)

Vzdialenost
zastavenia v
metroch pre 33
% z12,5kg

Vzdialenost
zastavenia v
metroch pre 66
%z 12,5 kg

0.20

0.15

Time [s]

N

0.05

0.00

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension

|

w
@

66
Speed [%]

—8— 100% extension
=8~ 66% extension
—&— 33% extension

w
@
o
-
=
1<)
o

Speed [%]

0.25

© o o
= = N
o w o

Distance [m]

o
o
a

0.00

Distance [m]
o o o
N w B

o©
-

o
[=}

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

66
Speed [%]

—8— 100% extension
-8~ 66% extension
—8— 33% extension

33 100

66
Speed [%]
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13. Hodnotenie rizika

Vzdialenost
zastavenia v 0.5 | —o= 100% extension
. -8~ 66% ext i
metroch pre e 23k cxtarsion
maximalne 0.4
zatazenie 12,5 Eo3
()
o
kg 0.2
1%}
5
0.1
0.0
33 66 100
Speed [%]
Kib 1
(RAMENO) 0.20 —8— 100% extension
-8 66% extension
. —-@— 33% extension
Cas zastavenia 0.15
v sekundach -
pre 33%z 12,5 g 0.10
kg "
0.05 /
0.00
33 66 100
Speed [%]
Cas
ZaStavenla \" 030 -~ 100% extension
sekundach pre 0.25{ o 350 extoncion
0,
66 % z 12,5 kg 0.20
~0.15
£
Fo.10
0.05 /_./
0.00
33 66 100
Speed [%]
Cas
ZaStavenIa \" 0.4 —8— 100% extension
, -8~ 66% ext i
sekundach pre e~ 33} extenion
maximalne 0.3
zatazenie 12,5 =
kg 202
=
0.1 /
0.0

33 100

66
Speed [%]
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Kib 2 (LAKET)
—@— 100% extension
Vzdialenost 0.150
zastavenia v 0.125
metroch pre 33 £0.100
v
) I}
% z 12,5 kg 50075
N
30.050
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
ZaStavenla \ —8— 100% extension
metroch pre 66 0.20
%z 12,5 kg
£0.15
]
é 0.10
B
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
ZaStavenla \ —8— 100% extension
0.30
metroch pre
maximalne 0.25
zatazenie 12,5 %0-20
kg £0.15
ko]
50.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Kib 2 (LAKET)
—8— 100% extension
Cas 0.14
zastavenia v 0.12
sekundach pre =0.10
33%z12,5kg g
E 0.08
0.06
0.04
33 66 100
Speed [%]
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13. Hodnotenie rizika

Cas
zastavenia v 0.225
sekundach pre 0.200
66 % z12,5kg 0.175
~0.150
20.125
" 0.100
0.075
0.050
Cas
zastavenia v
) 0.30
sekundach pre
maximalne 0.25
zatazenie 12,5 7 0.20
kg 2
F0.15
0.10
0.05

—8— 100% extension

66
Speed [%]

—8— 100% extension

66
Speed [%]
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14. Nudzovée udalost

Popis

Pri rieSeni nudzovych situacii, ako je aktivacia nidzového zastavenia pomocou ¢erveného
tlaCidla, postupujte podfa tychto pokynov. V tejto Casti je tiez opisany sposob ru¢ného
presunu systému bez napajania.

14.1. Nudzove zastavenie

Popis

Nudzoveé zastavenie alebo E-stop je Cervené tlaCidlo umiestnené na ru¢nom prenosnom
terminali. StlaCenim tlaCidla nudzového zastavenia okamzite zastavite vSetky pohyby
robota. Aktivacia tlacidla nudzového zastavenia spésobi zastavenie kategorie 1 (IEC 60204-
1).

Nudzové zastavenia nie su bezpecnostnymi opatreniami (ISO 12100).

Nudzové zastavenia su doplnkovymi ochrannymi opatreniami, ktoré nie su uréené na
prevenciu zranenia. Posudenie rizik aplikacie robota urcuje, i su potrebné dalSie nidzové
vypinace. Funkcia nidzového zastavenia a ovladacie zariadenie musia byt v stulade s
normou ISO 13850.

Po aktivacii nudzového zastavenia sa tlaCidlo v tomto nastaveni zaisti. Preto sa pri kazdej
aktivacii nidzového zastavenia musi ru¢ne resetovat na tlacidle, ktorym bolo zastavenie
spustené.

Pred resetovanim tla¢idla nidzového zastavenia musite vizualne identifikovat a posudit
dovod, preco doslo k prvej aktivacii. Vyzaduje sa vizualne posudenie vSetkych zariadeni v
aplikacii. Po vyrieSeni problému resetujte tla¢idlo nidzového zastavenia.

Na resetovanie tla¢idla nidzového zastavenia

1. Drzte tlacidlo a otacajte v smere hodinovych ruciciek, kym sa zapadka neuvolni.
Mali by ste citit, ked sa zapadka uvolni, o znamena, Ze tlacidlo je resetované.
Overte situaciu a ¢i je potrebné resetovat nidzové zastavenie.

Po resetovani nudzového zastavenia obnovte napajanie robota a obnovte prevadzku.
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14.2. Pohyb bez pohonu

Popis V pripade nudze, ked je napajanie robota nemozné alebo neziaduce, mdzete pre pohyb
ramena robota pouzit niteny spatny chod.

Vynuteny spatny chod si vyzaduje, aby ste na rameno robota silno zatlacili alebo ho potiahli,
aby sa kib pohol. Pri va&sich ramenach robota mdze byt na pohyb kibu zapojenych viac ako
jedna osoba.

Brzda kazdého kibu ma treciu spojku, ktord umozfiuje pohyb pod vplyvom vysokého
nuteného momentu. Nateny spatny chod si vyzaduje velku silu a na pohyb robota méze byt
potrebna jedna alebo viac osob.

V upinacich situaciach sa vyzaduje, aby nuteny spatny chod vykonavali dve alebo viaceré
osoby. V niektorych situaciach su na demontaz ramena robota potrebné dve alebo viac oséb.

Personal, ktory pouziva robota UR, ma byt vy$koleny na reakciu na nidzové udalosti. Pri
integracii sa poskytnu doplfujuce informacie.

é VAROVANIE
Riziko sp6sobené zlomenim alebo padom nepodopretého ramena robota
mbze spobsobit zranenie alebo smrt.

* Pocas nudzovej udalosti robota nerozoberaijte.

* Pred odpojenim napajania podoprite rameno robota.

UPOZORNENIE
Rucné premiestiiovanie ramena robota je uréené len na nidzové a

servisné ucely. Zbytocné premiestriovanie ramena robota méze viest k
poskodeniu majetku.

* Nepohybuite kibom o viac ako 160 stupriov, aby sa zabezpegilo, Zze
robot najde svoju pévodnu fyzicku polohu.

* Nehybte Ziadnym kibom viac, ako je potrebné.
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14.3. Prevadzkovy rezim

Popis Pristup k réznym rezimom a ich aktivacia sa vykonava pomocou Prenosného terminalu
alebo Servera ovladacieho panela. Ak je integrovany externy voli€ rezimov, ovlada rezimy -
nie PolyScope alebo Server ovladacieho panela.

Automaticky rezim Po aktivacii tohto rezimu moze robot vykonavat iba program vopred
definovanych uloh. Programy a instalacie nemézete upravovat ani ukladat.

Manualny reZim Po aktivacii tohto rezimu mbzete robot naprogramovat. MézZete upravovat
a ukladat programy a in$talacie. Rychlosti pouzivané v manualnom rezime musia byt
obmedzené, aby sa zabranilo zraneniu. Ked robot pracuje v manualnom rezime, osoba sa
méze nachadzat v dosahu robota. Rychlost musi byt obmedzena na hodnotu, ktora je
vhodna na posudenie rizika aplikacie.

é VAROVANIE
Zranenie modze nastat, ak je pouzita rychlost, zatial ¢o robot pracuje v
manualnom rezime, prili§ vysoka.

Rezim obnovy Tento rezim sa aktivuje, ked sa porusi bezpecnostny limit zo sady aktivnych
limitov, rameno robota vykon4 kategdriu zastavenia 0. Ak je poruSeny aktivny bezpecnostny
limit, ako napr. limit polohy kibu alebo bezpe&nostna hranica, uz pri spustani ramena robota,
rameno sa spusti v rezime Obnova. To umoziuje pohyb ramena robota spat v ramci
bezpecnostnych limitov. V rezime obnovy je pohyb ramena robota limitovany pevnym
suborom limitov, ktoré sa nedaju upravit na mieru.

Manualny rezim vysokej rychlosti Ak je tento rezim povoleny, moZete do¢asne prekrogit
predvoleny limit rychlosti nastroja a kibu.

Ak je trojpolohové pomocné zariadenie nakonfigurované a bud’ uvofnené (nestlacené),
alebo uplne stlatené, robot v manualnom rezime vykona ochranné zastavenie.

Pri prepnuti z automatického rezimu na manualny rezim bude pohyb robota mozny az po
uvolneni a opatovnom stla¢eni trojpolohového pomocného zariadenia. Ked pouzivate
Manualny rezim vysokej rychlosti, na obmedzenie pohyblivého priestoru robota pouzite
bezpe&nostné obmedzenia kibov alebo bezpe&nostné roviny.

UPOZORNENIE
Po piatich minatach necinnosti sa rychlostny limit obnovi na predvolenu

hodnotu.
Zapnutie 1. Tuknite na ast Aplikécia a vyberte moznost Bezpe&nost.
manualneho . < . . . . : .
. . 2. Pristup k moznostiam trojpolohového pomocného zariadenia.
rezimu vysokej
rychlosti 3. Na stranke posurite tlacidlo Povolenie manualnej vysokej rychlosti.
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Prve.pl'nanie Prevadzkovy rezim Manualne Automaticky
rezimov Robotom pohybujete tlaidlami +/- na karte Pohyb | x

Volny chod X

Vykonat programy Znizena rychlost® | x

Uprava a uloZenie programu X

*Ak je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie a nie je aktivovany Manualny
rezim vysokej rychlosti, robot pracuje pri manualnej znizenej rychlosti.

é VAROVANIE
* Pred vyberom automatického rezimu treba vSetky pozastavené
bezpecnostné zabrany znovu zapnut.
* Ak je to mozné, manualny rezim sa pouziva len v pripade, ze sa vSetky
osoby nachadzaju mimo chraneného priestoru.

* Ak sa pouziva externy voli¢ rezimu, musi byt umiestneny mimo
chraneného priestoru.
* V automatickom rezime nesmie nikto vstupit do chraneného priestoru ani

sa v lom nachadzat, pokial sa nepouziva zabezpecenie alebo pokial nie
je spolupracujuca aplikacia overena pre obmedzenie vykonu a sily (PFL).

Trojpolohové Ak sa pouziva trojpolohové pomocné zariadenie a robot je v manualnom rezime, pohyb
povofujice vyzaduje stlacenie trojpolohového pomocného zariadenia do stredovej polohy.
zariadenie Trojpolohové pomocné zariadenie nema ziadny ucinok v automatickom rezime.

UPOZORNENIE
* Niektoré velkosti robotov UR nemusia byt vybavené

trojpolohovym pomocnym zariadenim. Ak sa pri hodnoteni rizik
vyzaduje povolujuce zariadenie, musi sa pouzit prenosny
terminal 3PE.

Na programovanie sa odporuca prenosny terminal 3PE (3PE TP). Ak sa v chrdnenom
priestore v manualnom reZzime méze nachadzat dalSia osoba, je mozné integrovat
dalSie zariadenie a nakonfigurovat ho na pouzivanie d'al$ou osobou.

Prepinane Ak chcete prepinat medzi reZimami, v pravom zahlavi vyberte ikonu profilu na zobrazenie
rezimov dialégoveého okna Vyber rezimu.

* Automaticky indikuje, ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na Automaticky.
* Manualny indikuje, Ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na Manualny.

PolyScope X je automaticky v manualnom rezime, ak je zapnuta konfiguracia
bezpecnostnych V/V s trojpolohovym pomocnym zariadenim.
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Vybrat rezim  Zmenu rezimu diafkového ovladania je mozné vykonat len vtedy, ak ste prevadzkovy

dialkového rezim zmenili na ,Automaticky*.

ovladania Ak zmenite rezim dialkového ovladania z ,dialkového® na ,lokalny*, prevadzkovy rezim sa
vrati do ,manualneho” rezimu.

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Position

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

® Manual Automatic

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

Local Remote
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15. Preprava

Popis

Prepravuijte robota iba v originalnom baleni. Ak mate v plane v buducnosti robota
premiestnovat, baliaci material uchovajte na suchom mieste.

Pri presune robota z obalu na miesto montaze drzte obidve rary ramena robota zaroven.
Drzte robota na jeho mieste, kym sa pevne neutiahnu v8etky montazne skrutky na zakladni
robota.

Riadiacu skrinku zdvihajte za racku.

Q VAROVANIE
Nespravne zdvihacie techniky alebo pouzivanie nespravneho zdvihacieho

Obmedzujlica
doloZka

zariadenia mozu viest k zraneniu.

* Pri zdvihani zariadenia sa vyhnite pretazeniu chrbta alebo inych ¢asti
tela.

* Pouzivajte vhodné zdvihacie zariadenie.
* Musia byt dodrzané vSetky regionalne a narodné pokyny pre zdvihanie.

* Robota montujte podfa montéznych pokynov.

UPOZORNENIE
Ak je robot poCas prepravy pripojeny k aplikacii/ inStalacii tretej strany,

postupujte podfa nasledujucich pokynov:

* Preprava robota bez jeho povodného obalu zrusi v8etky zaruky
poskytnuté spolo¢nostou Universal Robots A/S.

* Ak je robot prepravovany ako sucast prefabrikovaného rieSenia,
bezpecne namontovany a v plnom sulade s nizSie uvedenymi
odporucaniami, nepovazuje sa to za porusenie zaruky.

Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za akékolvek $kody spdsobené
prepravou zariadenia.
Pozrite si odporucania pre prepravu bez obalu na universal-robots.com/manuals
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15.1. Preprava bez balenia

Popis Universal Robots vzdy odporac¢a prepravovat robota v povodnom obale.
Tieto odporucania su napisané na znizenie neziaducich vibracii v spojoch a brzdovych
systémoch a znizenie otagania kibov.
Ak sa robot prepravuje bez pévodného obalu, postupujte podfa nasledujicich pokynov:

* Robot ¢o najviac zlozte - nepremiestnujte ho do polohy singularity.
* Presunte fazisko robota ¢o najblizSie k zakladni.
* Pripevnite kazdu trubicu k pevnému povrchu na dvoch réznych miestach trubice.

* Pripevneny koncovy efektor pevne zaistite v 3 osiach.

Prepr
ava

Robot ¢o najviac zlozte. @ g

Neprepravujte vysunuté.

(poloha singularity) w
Pripevnite trubice k pevnému

povrchu.

Zaistite pripojeny koncovy efektor v

3 osiach.
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15.2. Skladovanie prenosneho terminalu

Popis

Obsluha musi mat jasnu predstavu o tom, ¢o ovplyvni stlacenie tlacidla e-Stop na
prenosnom terminali. Napriklad pri instalacii viacerych robotov moze déjst k zamene. Malo
by byt jasné, ¢i e-Stop na prenosnom terminali zastavi celé zariadenie alebo len
pripojeného robota.

Ak by mohlo dojst k zdmene, uloZte Prenosny terminal tak, aby tlacidlo e-Stop nebolo
viditelné alebo pouzitelné.

15.3. DIhodobeé skladovanie

Popis

Pokyny

Tato Cast popisuje vSeobecné pokyny pre dlhodobé skladovanie robotov a nahradnych
dielov.
Plati to pre vSetky generacie robotov a nahradné diely.

Robot sa povazuje za dlhodobo skladovany, ak je skladovany po dobu 6 mesiacov alebo
dihSie.

Aby sa robot a nahradné diely udrzali v najlep§om moznom stave, odportc¢a sa dodrziavat
bezny osvedCeny postup, ktorym je:

* Teplota skladovania: 10 °C-30 °C
* Vlhkost: RH 20-60 %

* Spoloc¢nost Universal Robots odporuca vybalit a spustit roboty aspon raz roéne a
nechat ich bezat s lahkym zatazenim, pricom sa v3etky kiby oto&ia aspori 90 stupfiov
5-krat v kazdom smere, aby sa rozlozili maziva.

Ak je to mozné, namontujte nahradné diely aj na rameno a vykonajte rovnaku
operaciu.

* V zriedkavych pripadoch moZze byt potrebné po uskladneni robotov utriet prebyto¢né
maziva, ktoré unikli z tesneni.

* Batéria je navrhnuta tak, aby vydrzala po celt dobu Zivotnosti robota a nebude sa
nabijat pri napajani systému. Zivotnost batérie je 8 az 10 rokov, ale pre série e-Series
a UR Series ju mozno vymenit.

* Flash pamat moze ¢asom stratit svoju datovu kapacitu, preto existuje potencialne
riziko, Ze Udaje napr. na SD karte budu musiet znova blikat.
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16. Udrzba a oprava

Popis Vs&etky udrzbarske prace, kontroly a kalibracia sa musia vykonavat v sulade so vsetkymi
bezpecnostnymi pokynmi v tejto prirucke, UR Service Manual a v sulade s miestnymi
poziadavkami.

Opravy by mala vykonavat iba spolo¢nost Universal Robots. Opravy mézu vykonavat
vyskolené osoby uréené klientom za predpokladu, Ze sa budu riadit servisnou priruckou.

Bezpeénost pri  U&elom udrzby a oprav je zabezpeéit, aby systém fungoval podfa ogakavania.
udrzbe Pri praci na ramene robota alebo riadiacej skrinke musite dbat na nizSie uvedené postupy
a upozornenia.

é VAROVANIE
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych bezpecnostnych
postupov moze mat za nasledok zranenie.

* Odpojte hlavny napajaci kabel zo spodnej Casti riadiacej skrinky,
aby ste sa uistili, Zze je Uplne bez napajania. Vypnite vSetky
ostatné zdroje energie pripojené k ramenu robota alebo riadiace;j
skrinke. Prijmite potrebné opatrenia, aby sa zabranilo, ze d'alSie
0osoby zapnu napajanie systému pocas oprav.

* Pred opatovnym zapnutim napajania systému skontrolujte
uzemnenie.

* Pri demontazi sucasti ramena robota alebo riadiacej skrinky
dodrziavajte predpisy ESD.

* Zabrante vniknutiu vody a prachu do ramena robota alebo
riadiacej skrinky.
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Bezpecnost pri

Gdrzbe é VAROVANIE
Ak nenechate priestor na umiestnenie riadiacej skrinky s Uplne
otvorenymi dvierkami, moze dojst k urazu.

* Zabezpecte aspon 915 mm priestoru na Uplné otvorenie dvierok
riadiacej skrinky, aby bol mozny pristup na servis.

Q VAROVANIE: ELEKTRINA
Rychla demontaz napajacieho zdroja Riadiacej skrinky po vypnuti méze

mat za nasledok zranenie v désledku elektrického nebezpecenstva.

* Vyhnite sa demontazi napajacieho zdroja vo vnutri riadiacej
skrinky, pretoze v tychto napajacich zdrojoch méze byt niekolko
hodin po vypnuti riadiacej skrinky pritomné vysoké napétie (az
600 V).

Po odstraneni poruch, tdrzbe a opravach zabezpecte, aby boli splnené bezpenostné
poziadavky. Dodrziavat vnutro$tatne alebo regiondlne predpisy o bezpeénosti prace.
Testuje a overuje sa aj spravna funkénost v§etkych nastaveni bezpecnostnych funkcii.

16.1. Testovanie vykonu zastavenia

Popis Pravidelne testujte, & sa neznizil vykon zastavenia. PrediZenie ¢asu zastavenia méze
vyzadovat Upravu zabezpedcenia, pripadne zmeny v instalacii. Ak sa pouzivaju
bezpecCnostné funkcie Casu zastavenia a/alebo brzdnej drahy, ktoré su zakladom stratégie
znizovania rizika, nie je potrebné monitorovat ani testovat G¢innost zastavenia. Robot
vykondava nepretrzité monitorovanie.

16.2. Cistenie a kontrola ramena robota

Popis V ramci pravidelnej udrzby je mozné rameno robota Cistit v stlade s odporicanim v tejto
priruCke a miestnymi poziadavkami.
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Spdsoby
Cistenia

Ak chcete odstranit prach, necistoty alebo olej na ramene robota a/alebo prenosnom
terminali, jednoducho pouzite handri¢ku spolu s jednym z niz8ie uvedenych Cistiacich
prostriedkov.

Priprava povrchu: Pred pouzitim nizSie uvedenych roztokov méze byt potrebné pripravit
povrch odstranenim vSetkych volnych necistét alebo ulomkov.

Cistiace prostriedky:
* Voda
* 70 % izopropylalkohol
* 10 % etanol

* 10 % Rozpustadlova nafta (pouzite na odstranenie mastnoty.)

Pouzitie: Roztok sa zvyCajne nanasa na povrch, ktory je potrebné vycistit, pomocou
rozpraSovaca, Stetca, Spongie alebo handry. M6ze sa aplikovat priamo alebo d'alej riedit v
zavislosti od Urovne znecistenia a typu Cisteného povrchu.

MieSanie: V pripade odolnych Skvin alebo silne znecCistenych oblasti sa mbze roztok
mie$at pomocou kefy, drotenky alebo inych mechanickych prostriedkov, ktoré pomozu
uvolnit necistoty.

Cas posobenia: Ak je to potrebné, roztok sa necha na povrchu pdsobit az 5 minut, aby
prenikol a U¢inne rozpustil nedistoty.

Oplachovanie: Po uplynuti Casu pdsobenia sa povrch zvy€ajne dokladne oplachne vodou,
aby sa odstranili rozpustené necistoty a zvySky Cistiaceho prostriedku. Je nevyhnutné
zabezpecit dokladné oplachnutie, aby sa zabranilo poskodeniu alebo ohrozeniu
bezpecnosti akymikolvek zvySkami.

SusSenie: Na zaver sa vycisteny povrch méze nechat uschnut na vzduchu alebo vysusit
pomocou uterakov.

é VAROVANIE
NEPOUZIVAJTE BIELIDLO v ziadnom zriedenom &istiacom roztoku.
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16. Udrzba a oprava

A

VAROVANIE

Mazivo je drazdivé a moze spbsobit alergicku reakciu. Kontakt, vdychnutie
alebo pozitie méze spdsobit ochorenie alebo zranenie. Aby ste predisli
ochoreniu alebo zraneniu, dodrziavajte nasledujlice pokyny:

* PRIPRAVA:
* Uistite sa, zZe priestor je dobre vetrany.

* V blizkosti robota a ¢istiacich prostriedkov sa nesmu nachadzaf
ziadne potraviny ani napoje.

* Zabezpecte, aby sa v blizkosti nach&dzala stanica na
vyplachovanie oci.

* Zabezpedte potrebné osobné ochranné prostriedky (rukavice,
ochrana oci)

* NOSTE:

* Ochranné rukavice: Rukavice odolné voci olejom (nitril)
nepriepustné a odolné vocCi produktu.

* Odporuca sa ochrana oci, aby sa zabranilo nahodnému kontaktu
maziva s o¢ami.

* NEPREHLTAJTE.
* V pripade

* kontaktu s pokozkou umyte vodou a jemnym cistiacim
prostriedkom

* koznej reakcie vyhladajte lekarsku pomoc

* kontaktu s oami pouzite stanicu na vyplachovanie odi,
vyhladajte lekdrsku pomoc.

* vdychnutia par alebo pozitia maziva vyhladajte lekarsku pomoc
* Po aplikacii maziva
* vycistite kontaminované pracovné povrchy.
* zodpovedne zlikvidujte vSetky pouzité handry alebo papier
pouzity na Cistenie.

* Uchovavajte mimo dosahu deti a zvierat.
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Kontrolny V nasledujucej tabufke je uvedeny zoznam typov kontrol, ktoré odporuc¢a spolo¢nost
plan ramena Universal Robots. Pravidelne vykonavajte kontroly podfa odporucani v tabufke. Akékolvek
robota uvedené Casti, pri ktorych sa zisti, Ze su v neprijatefnom stave, sa musia opravit alebo
vymenit.
Typ kontrolnej innosti Casovy ramec
> Kazdédva Kazdy
Mesacne
roky rok

1 Skontrolujte ploché kruzky Vv X

2 Skontrolujte kabel robota V X

3 Skontrolujte pripojenie kabla robota Vv X

4 Skontrolujte upeviovacie skrutky F X

ramena robota *
5 Skontrolujte montazne skrutky naradia | F X
6 Okruhly popruh F X

Kontrolny
plan ramena UPOZORNENIE
robota Cistenie ramena robota stlatenym vzduchom méze poskodit si¢asti

ramena robota.

* Rameno robota nikdy necistite stlacenym vzduchom.

Kontrolny Ak je to mozné, presurite rameno robota do NULOVEJ polohy.
plan ramena Vypnite a odpojte napajaci kabel od riadiacej skrinky.
robota

Skontrolujte, Ci nie je poSkodeny kabel medzi riadiacou skrinkou a ramenom robota.
Skontrolujte, € su montazne skrutky zakladne spravne dotiahnuté.

Skontrolujte, &i su skrutky priruby nastroja spravne utiahnuté.

BN T o

Skontrolujte, €i nie st ploché kriuzky opotrebované a poskodené.

* Ak su ploché kruzky opotrebované alebo posSkodené, vymerite ich.

UPOZORNENIE
Ak v zarucnej dobe zaistite akékolvek poSkodenie robota, kontaktujte
obchodné miesto, kde bol robot zakupeny.
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Kontrola 1. Odpojte akykolvek nastroj/nastroje alebo nastavce alebo nastavte
TCP/Zatazenie/Tazisko podla technickych informacii nastroja.

2. Pohyb ramena robota vo vofnom chode:

* Na prenosnom terminali 3PE rychlo stlacte tlacidlo, uvolnite ho, znovu ho stlacte
a podrzte tlacidlo 3PE v tejto polohe.

Tla€idlo napajania Tlacidlo 3PE

3. Potiahnite/Zatlaéte robota do vodorovnej predizenej polohy a uvolnite.

Ol O @)

4. Overte, ¢i rameno robota dokaze udrzat polohu bez podpory a bez aktivacie volného
chodu.
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16.3. Software Installation

Konfiguracia
softvéru
3PETP

1. On PolyScope, in the left menu, tap Application and select Safety.

=]

PickPlace_Final @

- e

oo Application cee
aa
Application

&

7 ¢

© Lk oSS {x}

5] Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables

P, Position, Orientation, Joint, Linear, Optim bles conf
ayload, Center of Gravity

o I @

Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen

ation and setu Sidebar configuration Configuratio

~ M
= -1000.00 mm/s

2. Tuknite na tlac¢idlo Hardvér a Odomkndt.

B piek and place &

“““““““
Hardware ”"
a Select connected Teach Pendant -
,,,,,,,
© s P
A v &
,,,,,,,
ouu

+

. speed
-1000.00 mm/s = 100%

Zadaijte heslo a tuknite na Potvrdit. Prenosny terminal je teraz aktivovany.
Tuknutim na polozku Pouzit restartujte systém. PolyScope pokraguje v &innosti.

Tuknutim na PouZit a reStartovat a potom na Potvrdit konfiguraciu dokongite
inStalaciu softvéru pre prenosny terminal 3PE.
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/. Likvidacia a zivotne prostredie

Popis Roboty Universal Robots sa musia zlikvidovat v sulade s platnymi vnutro$tatnymi zakonmi,
predpismi a normami. tito zodpovednost nesie majitel robota.

Roboty UR su vyrabané v sulade s obmedzenym pouzivanim nebezpecnych latok na
ochranu Zivotného prostredia, ako je definované v eurépskej smernici RoHS 2011/65/EU. Ak
sa roboty (rameno robota, riadiaca skrinka, prenosny terminal) vratia spolo¢nosti Universal
Robots Denmark, likvidaciu zabezpecdi spolo¢nost Universal Robots A/S.

Poplatok za likvidaciu robotov UR predanych na danskom trhu predplaca spolo¢nost
Universal Robots A/S spolo¢nosti DPA-system. Dovozcovia v krajinach, na ktoré sa vztahuje
eurépska smernica WEEE 2012/19/EU musia vykonat svoju vlastnu registraciu v rdmci
narodného registra WEEE ich krajiny. Poplatok je zvy&ajne mensi ako 1€/robot.

Zoznam narodnych registrov najdete tu: https://www.ewrn.org/national-registers.
Informacie o zhode najdete tu: https://www.universal-robots.com/download.
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Latky v Rameno robota
robotovi UR * Rurky, zakladnd priruba, montazna konzola na naradie: eloxovany hlinik
* Kibové puzdra: Pragkovo lakovany hlinik
+ Cierne tesniace kruzky: AEM guma
* pridavny klzny kruzok pod Ciernym pasom: lisovany Cierny plast
* Koncové uzavery/pokrievky: PC/ASA plast

* Drobné mechanické sucasti, napr. skrutky, matice, rozpery (ocefové,
mosadzné a plastoveé)

* Zvazky drétov s medenymi vodi¢mi a drobné mechanické komponenty, napr.
skrutky, matice, diStan¢né podlozky (ocefové, mosadzné a plastové)

Kiby ramena robota (vnttorné)
* Ozubené kolesa: ocel a mazivo (podrobnosti su uvedené v Servisnej prirucke)
* Motory: Zelezné jadro s medenymi drétmi

* Zvazky drotov s medenymi vodi¢mi, plosné spoje, rozne elektronicke
komponenty a menSie mechanické komponenty

* Tesnenia spojov a O-kruzky obsahuji malé mnozstvo PFAS, €o je zlucenina v
PTFE (vSeobecne znama ako teflon™).

* Mazivo: synteticky + mineralny olej so zahustovadlom z komplexného litiového
mydla alebo mocoviny. Obsahuje molybdén.

* V zavislosti od modelu a datumu vyroby moze byt farba tuku ZIta,
purpurova, tmavoruzova, ¢ervena, zelena.

* V servisnej priruCke najdete bezpecnostné opatrenia pri manipulacii s
tukom a karty bezpecnostnych udajov

Riadiaca skrinka
* Skrinka (kryt): Pradkovo lakovana ocef
+ Standardna riadiaca skrinka
* Hlinikovy plechovy kryt (vo vnutri skrinky). Toto je tiez kryt oviadaca OEM.
+ Standardna riadiaca jednotka a ovlada& OEM.

* Zvazky drétov s medenymi vodi€¢mi, ploSné spoje, rozne elektronické
komponenty, plastové konektory a drobné mechanické komponenty, napr.
skrutky, matice, diStan¢né podlozky (ocefové, mosadzné a plastové)

* Litiova batéria je namontovana na doske PCB. Postup odstranenia najdete v
servisnej prirucke.
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18.1. Vyhlasenie o zacleneni (original)

UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex 11 B)

Manufacturer:

Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

David Brandt
Technology Officer, R&D

Universal Robots A/S
Energivej 51
DK-5260 Odense S Denmark

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

intended use and application program).

Product and | Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control box & with or without teach pendant
Function: | Function is determined by the completed machine (robot application or cell with end-effector,

Model: | UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e UR16e (e-Series): Below certifications & declaration include:

Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

Sequential numbering, restarting at 0 each year

Serial | Starting 20205000000 and higher
Number: year—
e-Series

Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum payload. NOTE:

This DOl is NOT applicable when
the OEM Controller is used.
See control box markings.

3= UR3e, 5 = UR5e, 7 = URT7e, 0 = UR10e (10kg payload), 1= UR12e, 2 = UR10e (12.5kg), 6 = UR16e

Incorporation: | Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e and UR16e) shall only be put into
service upon being integrated into a final complete machine (robot application or cell), which
conforms with the provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC

IIl. Low-voltage Directive 2014/35/EU
1ll. EMC Directive 2014/30/EU

The following essential requirements have been fulfilled:
1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1, 1.3.9, 1.4.1 with
3PETP,1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,2.2.1.1,4.1.2.1,4.1.2.3,

4.1.3,4.3.3, Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VII of the Machinery Directive.

Reference the LVD and the harmonized standards used below.
Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

6 of the EMC Directive:

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and Article

() ENISO 10218-1:2011

Certification by TUV Rheinland

(I) ENISO 13732-1:2008 as applicable
() ENISO 13849-1:2015

Certification by TUV Rheinland to 2015;
2023 edition has no relevant changes
(I) ENISO 13849-2:2012

(I) ENISO 13850:2015

(1) (1) EN 60204-1:2018 as applicable

() EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013
(I) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017

() EN 60947-5-8:2020
(1) EN 61000-3-2:2019

() EN 60664-1:2007
(Il) EN 61000-3-3: 2013
(1) EN 61000-6-1:2019
UR3e & UR5e ONLY
(Il) EN 61000-6-2:2019

() EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
UR3e & UR5e ONLY

(1) EN 61000-6-4:2019

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1S0 9409-1:2004 [Type 50-4-Mé6]
(I) 1SO/TS 15066:2016 as applicable
(1) EN 60068-2-1: 2007

(111) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60320-1:2021
(I11) EN 60068-2-27:2008
(I11) EN 60068-2-64:2008+A1:2019

(1) EN 61784-3:2010 [SIL2]

(1) EN 61326-3-1: 2017
[Industrial locations SIL 2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK015892
and IS0 45001 certificate #DK015891.

/
/

Odense Denmark, 20 December 2024 Gtk S on S
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark

CVR-nr. 29 13 80 60

Phone +45 8993 8989
Fax +45 3879 8989

info@universal-robots.com
www.universal-robots.com

18.2. Vyhlasenia a certifikaty

Preklad pévodnych pokynov
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EU vyhlasenie o zagleneni (DOI) (v sulade prilohou Il B k smernici 2006/42/EC Priloha Il B)

Vyrobca

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Dansko

Osoba v komunite opravnena na
zostavenie technického harku

David Brandt
Technologicky referent, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Opis a identifikacia Ciastocne skompletizovaného stroja (strojov)

Produkt a funkcie:

Viacucelovy viacosovy manipulator priemyselného robota s riadiacou
skrinkou s funkciou alebo bez funkcie prenosného terminalu sa urcuje
podfa skompletizovaného stroja (aplikacia robota alebo bunka s
koncovym efektorom, planovanym pouzitim a aplikaciou programu).

Model:

UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (e-Series): NizSie citované osvedCenia a
toto vyhlasenie zahfiaju:
S ucinnostou od oktobra 2020: Prenosné terminaly s

trojpolohovym pomocnym zariadenim (3PE TP) a Standardné
prenosené terminaly (TP).

* S ucinnostou od maja 2021: VylepSenie Specifikacie UR10e na
12,5 kg maximalneho uzitoéného zatazenia.

Poznamka: Toto vyhlasenie o zapisani do obchodného registra sa NEUPLATNUJE, ak
sa pouziva ovlada¢ UR OEM .

Sériové Cislo:

0Od 20235000000 a vyssie
rok ¢_series 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10kg uzitotne zatazenie),

1=UR12e, 2=UR10e (12,5 kg), 6=UR16€ postupné &islovanie, ktoré sa kazdy rok

zacina od 0

Zabudovanie:

Roboty Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e
a UR16e) mozno uvadzat do prevadzky len po zabudovani do finalneho
skompletizovaného stroja (aplikacie robota alebo bunky), ktory je v
sulade so smernicou o strojovych zariadeniach a inymi platnymi
smernicami.

Vyhlasuje sa, Ze uvedené vyrobky spifiaju pre to, ¢o sa dodava, tieto smernice, ako je uvedené nizsie. Ked
sa tento nekompletny stroj integruje a stane sa kompletnym strojom, integrator je zodpovedny za to, ze
dokonéeny stroj spifa véetky platné smernice a za poskytnutie vyhlasenia o zhode.

I. Smernica o strojovych
zariadeniach 2006/42/ES

Boli splnené tieto zakladné poziadavky: 1.1.2,1.1.3,1.1.5, 1.2.1,
1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.4.1s3PETP, 1.5.1,
1.5.2,155,15.6,15.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,2.2.1.1,4.1.2.1,41.2.3,
4.1.3, 4.3.3, Priloha VI. Vyhlasuje sa, Ze prislusna technicka
dokumentacia bola vyhotovena v sllade s ¢astou B prilohy VIl Smernice
o strojovych zariadeniach.

Il. Smernica o nizkom napati
2014/35/EU
1. Smernica EMC 2014/30/EU

Pozrite si smernicu o nizkom napéti a pouzité harmonizované normy
nizsie.
Pozrite si smernicu EMC a pouzité harmonizované normy nizSie.

UR10e PolyScope X
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smernice EMC:

Odkaz na pouzité harmonizované normy, ako sa uvadza v ¢lanku 7 (ods. 2) smernic MD & LV a v ¢lanku 6

(I) EN I1SO 10218-1:2011 Certifikacia TUV
Rheinland

() EN I1ISO 13732-1:2008 podfa konkrétneho
pripadu

(I) EN I1SO 13849-1:2015 Certifikacia TUV
Rheinland do roku 2015;

vydanie 2023 neobsahuje ziadne relevantné
zmeny

() ENISO 13849-2:2012

() ENI1SO 13850:2015

(1) (I EN 60204-1:2018 ak sa
uplatriuje (I) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013
(I) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 (I) EN
60947-5-8:2020 (l11) EN 61000-3-
2:2019

(I) EN 60664-1:2007
(Il) EN 61000-3-3:
2013 (111) EN 61000-
6-1:2019 LEN UR3e
& URSe (Ill) EN
61000-6-2:2019 (1l
EN 61000-6-
3:2007+A1: 2011
LEN UR3e & UR5e
(Il) EN 61000-6-
4:2019

Odkaz na ostatné pouzité technické normy a tec

hnické Specifikacie:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M86] (I) ISO/TS
15066:2016, ak sa uplatfiuje (II1) EN 60068-2-
1: 2007

(Il) EN 60068-2-2:2007
(I1) EN 60320-1:2021
(Ill) EN 60068-2-27:2008

(1) EN 60068-2-
64:2008+A1:2019
(I1) EN 61784-3:2010
[SIL2] (1) EN 61326-
3-1:2017
[Priemyselné lokality
SIL 2]

ISO 45001 #DK015891.

Vyrobca alebo jeho splnomocneny zastupca zasle prislusné informécie o Ciastoéne skompletizovanom
strojovom zariadeni v reakcii na odévodnenu ziadost vnutrostatnych organov. Schvalenie systému Uplného
zabezpecenia kvality notifikovanym organom Bureau Veritas: certifikat ISO 9001 #DK015892 a certifikat

18.3. Certifikacie UR1Oe

Popis

Certifikaty tretich stran st dobrovolné. Kedze spolo¢nost Universal Robots chce

integratorom robotov ponukat ¢o najlepSie sluzby, rozhodla sa certifikovat svoje roboty v
uznavanych skusSobnych ustavoch uvedenych nizsie.
Kopie vSetkych certifikatov najdete v kapitole Certifikaty.
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Certifikaty Certifikaty TUV Rheinland podfa STN EN
_— ISO 10218-1 ?STN EN ISO 13849-1.
A Mo Spoloénost TUV Rheinland sa zasadzuje
- . za bezpecnost a kvalitu prakticky vo
TOVRheinland TUV Rheinland vSetkych oblastiach podnikania a Zivota.
1D 0007000000 Spolo¢nost bola zalozena pred 150 rokmi a
je jednym z poprednych svetovych
poskytovatelov testovacich sluzieb.
V Kanade plati kanadsky elektrotechnicky
TUV Rheinland | predpis CSA 22.1, &lanok 2-024 a
A TUVRheinland® Severna vyzaduje, aby boli zariadenia certifikované
Amerika skusobnou organizaciou schvalenou
Kanadskou radou pre normalizaciu.
Roboty UR Universal Robots e-Series st v
@ CHINA RoHS sulade so spésczl?mi ri.adenia CI—!IN,'A ROHS
d na kontrolu znecistenia elektronickymi
informacnymi produktami.
K . , Roboty e-Series Universal Robots boli
Bezpecnost . . T N .
S posudené a splhaju bezpecnostné normy
KCC N
znacky KCC.
Roboty e-Series Universal Robots boli
posudené z hfadiska posudenia zhody na
Registracia KC | pouzitie v pracovnom prostredi. Z tohto
doévodu existuje riziko radiového rusenia pri
pouziti v domacom prostredi.
@ Delta Vykonnost robotov UR Universal Robots e-
Series testovala spolo¢nost DELTA.
Certifikaty -;- Prepravné palety na roboty Universal Robots e-Series
externych .| od nasich dodavatelov spifiaju danske poziadavky
dodavatefov (m; Prostredie ISMPM-15 na vyrobu drevenych obalovych materialov
— a st ozna&ené v sulade s programom.
Certifikat Roboty UR Universal Robots e-Series prechadzaju
te’stovania Universal pra}\fideln.ym internym testovanim a vystupnymi
vyrobcom Robots skugkami.
Na testovacie postupy UR sa vztahuju pravidelné
hodnotenia a zlepSovania.
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Vyhlasenia Hoci su relevantné predovsetkym v Eurdpe, niektoré krajiny mimo nej uznavaju a/alebo si
podfa smernic  vyZzaduju smernice EU. Eurépske smernice su k dispozicii na oficialnej stranke: http://eur-
EU lex.europa.eu.

Podla smernice o strojoch a strojovych zariadeniach su roboty Universal Robots Ciastocne
zmontovanym strojom a ako takym sa im nepriraduje oznacenie CE.

Vyhlasenie o zac€leneni (DOI) podfa smernice o strojovych zariadeniach najdete v kapitole
Vyhlasenia a certifikaty.
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18.4. Certifikaty URIOe

TOV
Rheinland

Page 1

Certificate

Cartflcarero T 72408049 0001

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5260 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 013 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,
URSe, UR7e, URl@e, UR12e, UR16e

Technical Data: Rated Voltage: AC 108-200V, 58/60Hz or
AC 208@-240V, 58/6@Hz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

5

UV are registerad trademarks

and

@ TV, TUEV

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

werwiirecom /A TOVRheinland®
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TUV Page 1
Rheinland .o
Severna Certificate
Amerika
Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5268 Odense S 5268 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2919)
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URS5e, UR18e, UR16e, UR28, UR308
5
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland
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China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
K1 HEEHEYESETESHMR R ERITIED

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame _
7= 2/ 2 B EEEEYHEIATE
2 | & [ 2 | sumx | ZR-FE
0 ; Hexavalent ; Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
BN HARS
UR3/URS /UR10/
UR3e / URSe /UR7e X 0O X @] X X
UR10e/UR12e/
UR16e /UR15e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RIRZAB AT LB AT A SRR PR = BI97ES)/T 11363-2006 I ERIREZERIUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -

(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/ct /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Bezpecénost
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Registracia KC

8EDG6-B666-998D-8738

FEEANAASY AR5 23

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AE E= A9 \

| Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant o .

N AAE A AETE )

. UR e-Series robot
Equipment Name

el

| UR10e
Basic Model Number |

oA 2
Series Model Number

- i S
z2qs |
Registration No. |

R-R-URK-UR10e

A A A ()57

Manufacturer/Country of Origin

Universal Robots A/S / Q7=

2 o elo)
L 2018-10-23

Date of Registration

|
7Ner
Others

A 71AAE TATE ) Alsgzo)2 A3ee] et 555 9052 S Fv

Waves Act.

S AT AA

AP 2 ulad ki
186 006

A7 A e AR TEEA g akste] fslolo)

SubA] TheE A 8 o] 414 4 9l o,

It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

201841 (Year) 104 (Month) 23% (Day)

Director General of National Radio Research Agency

el

#:
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Prostredie

Climatic and mechanical assessment

1, A PART OF

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Force Technology project no.
117-32120

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

UR10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5°C, 16 h
IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h
IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

grms, 3x 1%2h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g%Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66

Hgrsholm, 25 August 2017

Date Assessor

Az O

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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19. Tabulky s bezpecnostnymi funkciami

Popis Bezpecnostné funkcie a bezpe¢nostné V/V Universal Robots st Urovne bezpecnosti d, kategdrie 3 (ISO 13849-1), kde
kazda bezpecnostna funkcia ma hodnotu PFH mensiu ako 1,8E-07.
Hodnoty PFH su aktualizované tak, aby zahfiali vacsiu flexibilitu navrhu pre odolnost dodavatelského retazca.
V pripade bezpecénostnych V/V je vysledna bezpecnostna funkcia, vratane externého zariadenia alebo vybavenia, uréena
celkovou architekturou a suctom vSetkych hodnét PFH vratane bezpecnostnej funkcie robota UR PFH.
Ak dojde k prekroceniu akéhokolvek limitu bezpe¢nostnej funkcie alebo sa zisti porucha v bezpe¢nostnej funkcii alebo
bezpecnostnej ¢asti riadiaceho systému, UR definuje bezpecény stav ako zastavenie s odpojenim vykonu pohonu (bud’

okamzité zastavenie kategorie 1 alebo 0).

UPOZORNENIE
Tabulky bezpe&nostnych funkcii uvedené v tejto kapitole st zjednodugené. UpIné verzie najdete tu:

https://www.universal-robots.com/support.

SF1 Popis Cosastane? Vplyvy
1,2,3,4 S ot o
, , Stlacenie tlacidla Estop PB na ovladaci' alebo externého tlacidla Estop (ak
Nudzové . N , L . -
. pouzivate bezpecnostny vstup Estop) méa za nasledok zastavenie Kategoérie 1
zastavenie 4 — A . S
(|SO " 3850) s odpojenim napajania od pohonov robota a vstupov/vystupov nastroja. Robot,
Vstupy a vystupy ovladaca su ,nizke". Zastavenie vstupy/vystupy
Pozri Prikaz! zastavi véetky kiby a po tom, ako sa vetky kiby dostant do kategoérie 1 nastroja robota a
oznémky monitorovaného stavu zastavenia, sa odpoji napajanie. (IEC 60204-1) | vstupy/vystupy
P d Gi Pozri: Bezpe&nostné funkcie Cas zastavenia a Vzdialenost zastavenia®. ovladaca
0od clarou . .
P POUZIVAJTE LEN NA NUDZOVE UCELY,
nesmie sa pouzivat na ochranu.
SF2
3,4 :
L Popis Co sa stane? Vplyvy
Ochranné
zastavenie 4 Zastavenie
kategorie 2
(OCh ranné Tato bezpecnostna funkcia sa spusta externym ochrannym zariadenim pomocou 9
t ; (IEC 60204-1)
Zastavenie bezpeé&nostnych vstupov, ktoré spustia zastavenie kategorie 24. Ciefom je chranit osoby Zastavenie
podfa ISO pred zranenim, na rozdiel od ochrany robota, zariadenia alebo produktov. sso
10218-1 *) Ochranné zastavenie nema vplyv na V/V nastroja. (ako je Robot
* Pred rokom Ak je pripojené povolujlce zariadenie, je mozné nakonfigurovat ochranné zastavenie doné
. uvedené v
2006 sa nazyvalo | tak; aby fungovalo LEN v automatickom rezime. EC
. . . norme
»,bezpecnostné Pozri: Bezpe&nostné funkcie Cas zastavenia a Vzdialenost zastavenia® .
w 61800-5-2)
zastavenie“ alebo
,ochranné
zastavenie®
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SF3 Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
Obmedzenie .
) , . i . Nedovoli, aby pohyb
polohy kibu Stanovuje horny a dolny limit pre povolené polohy kibu.
. . . . , o prekrocil akékofvek
(obmedzeme Cas zastavenia a vzdialenost sa nebert do Gvahy,
. . . . . . e , nastavenie limitu.
ma kkej os|) pretoze limity nebudu porusené. Kazdy kib méze mat ] .
Rychlost by sa mohla znizit, .
svoje vlastné limity. e Klb
) L ) s aby pohyb neprekrogil ziadnu | 5°
Priamo obmedzuje stibor povolenych poléh kibov, v hrani (kazdy)
. ranicu.
ramci ktorych sa méZu kiby pohybovat. Je to prostriedok i .
Spusti sa zastavenie robota,
na bezpecnostné obmedzenie mékkej osi a priestoru . L
aby sa zabranilo prekroceniu
podfa SO 10218-1:2011, 5.12.3. | o
akéhokolvek limitu.
SF4 Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
Limit .
, . . L | . e Nedovoli, aby pohyb
rych|ost| Stanovuje horny limit pre rychlost kibu. Kazdy klb méze
. T N . — prekrocil akékofvek
kibu mat svoj vlastny limit. Tato bezpecnostna funkcia ma
— . i nastavenie limitu.
najvacsi vplyv na prenos energie pri kontakte (zovreti i ) o
) o i Rychlost by sa mohla znizit, :
alebo prechode). Priamo obmedzuje subor povolenych L Kib
. aby pohyb neprekrocil ziadnu | 1,15°/s
rychlosti kibov. Nastavuje sa v Casti nastavenia hrani (kazdy)
ranicu.
bezpecnosti v pouZivatelskom rozhrani. PouZiva sa na i .
) Spusti sa zastavenie robota,
obmedzenie rychlych pohybov kibov, napr. rizik spojenych L. L.
aby sa zabranilo prekroCeniu
so singularitami. ) .
akéhokolvek limitu.
Limit

krdatiaceho
momentu kibu

SF5
Nazyvané
réznymi
nazvami:

Limit polohy,
Limit nastroja,
Limit
orientacie,
Bezpecnostné
roviny,
Bezpeé&nostné
hranice

Prekroéenie limitu vnttorného kratiaceho momentu kibu (kazdy kib) ma za nasledok zastavenie kat. 03. Tato

bezpecnostna funkcia nie je pristupna pouzivatelovi. Ide o tovarenské nastavenie. NEZOBRAZUJE sa ako

bezpecnostna funkcia, pretoze neexistuju ziadne pouzivatelské nastavenia.

Popis

Monitoruje polohu TCP (pozicia a orientacia) a zabrani
prekro€eniu bezpecnostnej roviny alebo limitu polohy
TCP.

a az 2 konfigurovatefné body korekcie nastroja s
polomerom)

Orientacia obmedzend odchylkou od smeru funkcie Z
priruby nastroja alebo TCP.

Tato bezpecnostna funkcia ma dve ¢asti. Jednou z nich

povoleny smer a tolerancia. To poskytuje zony
zaclenenia/vyluc¢enia TCP a zapastia kvoli

bezpecnostnym rovinam.

Mozné su viaceré limity pozicie (priruba nastroja, koleno

sU bezpecnostné roviny na obmedzenie moznych poloh

TCP. Druhou je limit orientacie TCP, ktory sa zadava ako

Co sa stane?

Nedovoli, aby pohyb
prekrocil akékolvek
nastavenie limitu.
Otéacky alebo krutiace
momenty by sa mohli
znizit tak, aby pohyb
neprekrocil ziadnu
hranicu nastavenu pre
SF 5, SF 6, SF 7 alebo
SF 8.

Spusti sa zastavenie
robota, aby sa zabranilo
prekroceniu
akéhokolvek limitu.
Nedovoli, aby pohyb
prekrocil akékolvek

nastavenie limitu

Tolerancia Vplyvy
TCP
Priruba
3°40 mm
nastroja
Laket
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SF6 Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
Rychlostny Nedovoli, aby pohyb prekrocil akékofvek
limit TCP a o
nastavenie limitu.
klbu Monitoruje rychlost TCP a lakta, aby sa Otacky alebo krutiace momenty by sa
zabranilo prekroceniu rychlostného limitu. mobhli zniZit tak, aby pohyb neprekrodil
Ekvivalent monitorovania celého ramena, Ziadnu hranicu nastavenu pre SF 5, SF 6,
pretoze Useky medzi TCP a kibom sa nemézu | SF 7 alebo SF 8. 50 mm/s TCP
pohybovat rychlejsie ako koncové body tychto | Spusti sa zastavenie robota, aby sa
usekov. zabranilo prekroceniu akéhokolvek limitu.
Nedovoli, aby pohyb prekrocil akékofvek
nastavenie limitu.
SF7 Limit Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
sily (TCP -
Nedovoli, aby pohyb
& koleno)

o . , prekrocil akékofvek
Limit sily je sila, ktorou robot pésobi na TCP (stredovy bod o
L . i . .. » nastavenie limitu.
nastroja) a ,laket”. Bezpecnostna funkcia nepretrzite vypocitava . N
X Otéacky alebo kratiace
krutiace momenty povolené pre kazdy klb, aby zostali v rdmci .
momenty by sa mohli
definovaného silového limitu pre TCP a laket. .
o . Lo znizit tak, aby pohyb
Klby riadia vystup krutiaceho momentu tak, aby sa udrzali v
" L neprekrocil Ziadnu
povolenom rozsahu kratiaceho momentu. To znamena, Ze sily
hranicu nastavenu pre

SF 5,SF 6, SF 7alebo | 25N TCP
SF 8.

Spusti sa zastavenie

na TCP alebo lakti sa udrzia v rdmci definovaného limitu sily.
Ked' sa zastavenie iniciuje pomocou obmedzenia sily SF, robot
sa zastavi. Standardny regulator UR spdsobi, Ze sa pohyb ,vrati

do polohy pred prekro¢enim limitu sily. Toto ,vratenie“ nie je
. . ) . . i robota, aby sa zabranilo
sucastou bezpecnostnej funkcie, pretoZe ho vykonava
. i | . L prekroceniu
Standardny regulator. Bezpe¢nostny ovlada¢ ma pevne
L Lo . i akéhokolvek limitu.
stanoveny ¢as (Cast reakéného ¢asu), ktory je povoleny pred B
Nedovoli, aby pohyb
spustenim zastavenia robota (bez ohfadu na ,vratenie"). I
prekrocil akékolvek

nastavenie limitu.

SF8 Limit Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
hybnosti

Nedovoli, aby pohyb prekrocil akékolvek nastavenie
limitu.

o B . Otacky alebo krutiace momenty by sa mohli znizit tak, aby
Limit hybnosti je velmi
pohyb neprekrodil ziadnu hranicu nastavenu pre SF 5, SF 6,
SF 7 alebo SF 8.

prechodnych narazov. ) ) . L 3 kg m/s Robot
Spusti sa zastavenie robota, aby sa zabranilo prekroceniu

uzito¢ny na obmedzenie

Limit hybnosti ovplyviuje
akéhokolvek limitu.
celého robota. . . ;
Nedovoli, aby pohyb prekroéil akékofvek nastavenie

limitu.
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SF9 Limit Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
vykonu . S P .
Tato funkcia monitoruje mechanickd pracu (suc¢et momentov kibov o
;i Dynamické
krat uhlové rychlosti kibov) vykonavanu robotom, ktora ovplyviuje aj )
obmedzenie
prud do ramena robota, ako aj rychlost robota. Tato bezpec¢nostna 0w Robot

prudu/kratiaceho
funkcia dynamicky obmedzuje prad/kratiaci moment, ale udrziava
. momentu
otacky.

NOV)" SF15 Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy

Casovy limit . . . —

i Monitorovanie podmienok v redlnom case tak, aby nebol .
zastavenia N o o ) ) Nedovoli, aby
prekroeny Casovy limit zastavenia. Rychlost robota je L.
) L L skutogny Cas
obmedzena, aby sa zabezpecilo, Ze sa neprekroci limit Casu
. zastavenia prekro€il
zastavenia. L
. . nastaveny limit.
Schopnost zastavenia robota v danom pohybe(pohyboch) je )
. . ) Sposobi znizenie
nepretrzite monitorovana, aby sa zabranilo pohybom, ktoré by . ) 50 ms Robot
rychlosti alebo
prekrocili limit zastavenia. Ak hrozi, ze ¢as potrebny na
) o zastavenie robota,
zastavenie robota prekro¢i ¢asovy limit, rychlost pohybu sa
aby nedoslo k
znizi, aby sa zabezpecilo, Ze limit nebude prekroceny. Spusti o
) . o prekrocCeniu limitu.
sa zastavenie, aby sa zabranilo prekroceniu limitu.

Novy Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
SF16 ;
L. Nedovoli, aby
Limit Monitorovanie podmienok v redlnom ¢ase tak, aby nebol prekroceny oL
. skuto€ny Cas
brzdnej limit brzdnej drahy. Rychlost robota je obmedzena, aby sa .
zastavenia
dra hy zabezpecilo, ze sa neprekrodi limit brzdnej drahy.

| . . prekroéil nastaveny
Schopnost zastavenia robota v danom pohybe(pohyboch) je
limit.
nepretrzite monitorovanad, aby sa zabranilo pohybom, ktoré by
Spodsobi znizenie 40 mm Robot
prekro€ili limit zastavenia. Ak hrozi, ze ¢as potrebny na zastavenie
. o ) . rychlosti alebo
robota prekroci Casovy limit, rychlost pohybu sa znizi, aby sa )
) o . zastavenie robota,
zabezpecilo, Ze limit nebude prekroceny. Spusti sa zastavenie, aby
aby nedoslo k
sa zabranilo prekroceniu limitu. o
prekroceniu limitu.

Nova SF17 Popis Co sa stane? Tolerancia Vplyvy
Bezpetna . .
, . , Vystup ,bezpecny
vychodiskova Bezpecnostna funkcia, ktora monitoruje bezpecnostny . .
loh " « ab b Sila. 36 vt 532 byt domov"” sa mbze
oloha vykon tak, aby zabezpecila, Zze vystup méze i
P . L Y y P ystup v aktivovat len vtedy, Externé
»~monitorovana aktivovany len vtedy, ked je robot v nakonfigurovanej a . o
« ked je robot v . pripojenie k
poloha monitorovanej ,bezpeénej vychodiskovej polohe*. ) ' 1,7 i
L X . i nakonfigurovanej logike a/alebo
Ak robot nie je v nakonfigurovanej polohe, spusti sa . .
. ,bezpecnej zariadeniam
zastavenie kat. 0.
domovskej polohe”
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SF10 UR Robot Popis Co sa stane Vplyvy
<Estop>Vystup

Ak je nakonfigurovany vystup robota <Estop> a déjde k zastaveniu
robota, dudlne vystupy st NiZKE. Ak nie je spustené zastavenie robota
<Estop>, dudlne vystupy su vysoké. Impulzy sa nepouzivaju, ale su

Tieto dualne vystupy menia stav pre akykolvek externy Estop, ktory je . i
Ak su nastavené

pripojeny ku konfigurovatefnym bezpe¢nostnym vstupom, kde je tento ) i Externé
konfigurovatefné o
vstup nakonfigurovany ako vstup nidzového zastavenia. i i pripojenie k
) ; o | . . vystupy, dudlne
V pripade vystupu Estop sa validacia vykonava na externom zariadeni, logike a/alebo
- . . . . . . vystupy v pripade
pretoZe vystup UR je vstupom do tejto externej bezpecnostnej funkcie zariadeniam

L. . Estop klesnu
Estop pre externé zariadenia.

POZNAMKA: V pripade rozhrania IMMI (Injection Moulding Machine
Interface) nie je vystup Estop pripojeny k rozhraniu IMMI (Ziadny
vystupny signal Estop z robota UR do rozhrania IMMI), aby sa zabranilo

nezvratnému zastaveniu.

SF11UR Popis Co sa stane Vplyvy
Robot : -
. Ak su nastavené
Pohyb: Kedykolvek sa robot pohybuije, dulne digitalne vystupy s NiZKE. ) )
o ey ) . . konfigurovatelné vystupy: Externé
Digitalny Pri nehybnom stave st vystupy VYSOKE. _ o
, . . X L L. . Ked' sa robot pohybuje, pripojenie k
vystup Funkcna bezpecnost'sa vztahuje na to, ¢o je vo vnutri robota UR. i L . .
i . L dualne digitalne vystupy su logike a/alebo
Integrovany vykon funkcénej bezpecnosti si vyZaduje pridanie tohto , .
NIZKE. Ked sa nehybe, zariadeniam
PFH k PFH akejkolvek externej logiky a jej komponentov. VYSOKA

SF12 UR
Robot
. Ked je robot v stave ZASTAVENIA (v procese zastavovania alebo v stave statia), dualne digitadlne | Externé
Nezastavuje sa
WSTU P: vystupy st VYSOKE. Ked st vystupy NiZKE, robot NIE je v procese zastavovania a NIE je v stave | pripojenie k
Di gitélny pokoja. Funkcna bezpecnost sa vztahuje na to, ¢o je vo vnuitri robota UR. Pre integrovant logike a/alebo
- bezpecnostnti funkciu pozri ®. zariadeniam
vystup
SF13 UR
Robot " . . . o
. Ked je robot v znizenom rezime (alebo je znizeny rezim spusteny), duélne
Znizeny o N
. o« digitalne vystupy su NIZKE. o .
Lrezim-: Pozri nissie Externé pripojenie k logike a/alebo
iqgi ] zariadeniam.
D’Igltélny Funkcéna bezpecénost sa vztahuje na to, co je vo vndtri robota UR. Pre
vystup integrovant bezpecnostnu funkciu pozri 6.
SF14 UR
Robot nie je v
znizenom Vzdy, ked robot NIE JE v znizenom rezime (alebo zniZzeny rezim nie je spusteny),
,,reZ|me" dualne digitalne vystupy st NiZKE. Externé pripojenie k logike
VYSTP: Hodnotenie funkcnej bezpecnosti sa vztahuje na to, ¢o je zahrnuté v robote UR. Pre  al/alebo zariadeniam.
Digitalny integrovant bezpecnostnu funkciu pozri ®.
vystup
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Tabufka 1
poznamok
pod Ciarou

1Komunikacia medzi prenosnym terminalom, riadiacou jednotkou a v ramci robota (medzi kibmi) je podfa normy IEC
61784-3 na urovni SIL 2 pre bezpe¢nostné udaje.

2Qverenie nudzového zastavenia: tiacidlo niidzového zastavenia na prenosnom terminali sa vyhodnoti v ramci terminalu
a potom sa oznami' bezpecnostnej riadiacej jednotke prostrednictvom komunikacie SIL2. Ak chcete overit funkcnost
nudzového zastavenia na prenosnom terminali, stlacte tlaCidlo Nudzového zastavenia na terminali a overte, €i sa vykona
nddzové zastavenie. Tym sa overi, €i je nudzové zastavenia pripojené k terminalu, ¢i nidzové zastavenie funguje tak, ako
ma, a ¢i je terminal pripojeny k ovladacu

3Ak je bezpe&nostna funkcia robota ,integrovana“ alebo ,prepojena* s externym zariadenim, pristrojmi alebo logikou,
vysledna integrovana bezpecnostna funkcia ma PFH, ktory je si¢tom vSetkych hodnét PFH, vratane hodnoty PFH
bezpecnostnej funkcie robota.

4Kategorie zastavenia podra IEC 60204-1 (NFPA79). Pre niidzové zastavenie st podfa IEC 60204-1 povolené iba

kategorie zastaveniaOa 1.

» Kategodrie zastavenia 0 a 1 vedu k odpojeniu napajania pohonu, pricom kategoria zastavenia 0 je
BEZODKLADNE zastavenie a kategéria zastavenia 1 je riadené zastavenie (napr. spomalenie na doraz a potom
odpojenie napajania pohonu).

» Zastavenie kategorie 2 je zastavenie, pri ktorom NIE JE odpojené napajanie pohonu. Zastavenie kategorie 2 je
definované v IEC 60204-1. Popisy STO, SS1 a SS2 st uvedené v IEC 61800-5-2. Pri robotoch UR kategéria
zastavenia 2 udrziava trajektoriu a po zastaveni zachovava napdjanie pohonov.

SMusi sa pouzit bezpe&nostna funkcia Cas zastavenia a Vzdialenost zastavenia. Pri pouZiti nie je potrebné pravidelné
overovanie vykonu zastavenia.
6Pre integrované hodnotenie funkénej bezpeénosti s externym bezpe&nostnym riadiacim systémom pridajte PFH tohto

bezpecnostného vystupu k PFH externého bezpecnostného riadiaceho systému.
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19.1. Tabulka Ta
Zmena

nastaveni T . : ; ” ;
Znizena konfiguracia méze byt iniciovana bezpecnostnou rovinou/hranicou (zacina v 2 cm od roviny
parametrov - ) ) ) e N )
L a znizené nastavenia sa dosiahnu do 2 cm od roviny) alebo pouzitim vstupu na iniciaciu (dosiahne
redukovaného Y _ . o ) I I
SF znizené nastavenia do 500 ms). Ked su externé pripojenia nizke, spusti sa znizeny rezim. Znizena

konfiguracia znamena, ze VSETKY znizené limity su AKTIVNE.
Znizeny rezim nie je bezpecnostnou funkciou, skor je to zmena stavu ovplyviujuca nastavenia Robot
nasleduijticich limitov bezpe&nostnych funkcii: poloha kibu, rychlost kibu, limit pézy TCP, rychlost
TCP, sila TCP, hybnost, vykon, ¢as zastavenia a brzdna draha. Redukovana konfiguracia je
prostriedkom parametrizacie bezpecnostnych funkcii v stlade s normou ISO 13849-1. Vetky

hodnoty parametrov musia byt overené a overené, ¢i st vhodné pre aplikaciu robota.

Resetovanie

ochrannej : , 3 : —_— R o
Ak je nakonfigurovany pre Obnovenie zabezpecenia a externé pripojenia prechadzaju z nizkeho na
24 rUKy vysoké, bezpec€nostné zastavenie sa RESETUJE. Bezpe€nostny vstup na spustenie resetovania Robot
bezpecnostnej funkcie bezpe¢nostného zastavenia.
porpocné. Ked su pripojenia externého aktivaéného zariadenia nizke, spusti sa ochranné zastavenie (SF2).
zariadenie Odporucanie: Pouzivajte s prepinacom rezimov ako bezpecnostny vstup. Ak sa nepouziva prepinac
VSTUP rezimov a nie je pripojeny k bezpe¢nostnym vstupom, potom bude rezim robota uréeny pouzivatelskym
rozhranim. Ak je pouzivatelské rozhranie v rezime: Robot
« ,prevadzkovy rezim*, aktivatné zariadenie nebude aktivne.
e rezim programovania“, aktivacné zariadenie bude aktivne. Na zmenu rezimu pomocou
pouzivatefského rozhrania je mozné pouzit ochranu heslom.
sP‘I,naca Ked' su externé pripojenia nizke, je v platnosti prevadzkovy rezim (beziaca/ automaticka prevadzka v
rezimov automatickom rezime). Ked je vysoka, rezim je programovanie/ucenie. Odporucanie: PouZivat s
povolovacim zariadenim, napriklad s ucitefskym zavesnym zariadenim UR -Series s integrovanym 3-
polohovym povolovacim zariadenim. Robot
Pri u¢eni/programovani bude rychlost TCP a rychlost kolena spociatku obmedzena na 250 mm/s. Rychlost
je mozné manualne zvysit pomocou pouzivatefského rozhrania prenosného terminalu ,speed-slider, ale po
aktivacii aktivaéného zariadenia sa obmedzenie rychlosti vynuluje na 250 mm/s.
VSTUP

Odportcanie: Pouzivajte so VSTUPOM 3PE TP a/alebo 3-polohového pomocného zariadenia. Ked' je
VSTUP volného chodu vysoky, robot vstlpi do vofného chodu len vtedy, ak su spinené nasledujiuce

podmienky:
Robot
« Tlacidlo 3PE TP nie je stlacené

« VSTUP 3-polohového pomocného zariadenia bud' nie je nakonfigurovany, alebo tlacidlo nie je
stlacené (nizky VSTUP)
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19.2. 2. tabulka

Popis

Roboty UR spifiaji normu ISO 10218-1:2011 a prislusné ¢asti normy ISO/TS 15066. Je ddleZité si uvedomit, ze vacsina

normy ISO/TS 15066 je zamerana na integratora a nie na vyrobcu robotov. ISO 10218-1:2011, ¢lanok 5.10, podrobne

opisuje Styri techniky spoluprace, ako je vysvetlené nizsie. Je dolezité poznamenat, ze ide o APLIKACIU v
AUTOMATICKOM rezime.

Kolaborativha

Technika Vysvetlenie Roboty série UR e-Series a série UR
prevadzka* — ) . .
. Stav zastavenia, pri ktorom je poloha drzana v
Vydameerku kojiaj it 4 ako b ¢nostna B ¢nostné zast ie robotov UR
pokoji a je monitorovana ako bezpe¢nostna ezpecnostné zastavenie robotov
2011, odsek . _ o - _ _ ] _
5.10.2 funkcia. Zastavenie kategorie 2 sa moze je monitorované zastavenie s
. S o 1'02 18:2025 automaticky resetovat. bezpec€nostnym hodnotenim.
- . V pripade resetovania a opatovného spustenia V norme ISO 10218-1:2025 bol
odstranila pojem Zastavenie

prevadzky po zastaveni monitorovanom z

odstréneny pojem ,Zastavenie

»Spolupraca“ monitorované z i ; i . .
hiadisk hradiska bezpecnosti pozri ISO 10218-2 a monitorované z hladiska bezpecnosti*.
adiska
. ISO/TS 15066, pretoze obnovenie nesmie EXxistuju len 3 mozZnosti pre
bezpecnosti ., I -
sposobit nebezpec¢né podmienky. spolupracujtce aplikacie: ruéné
POZNAMKA: 1ISO 10218-2:2025 zmenila tento ovladanie (HGC), monitorovanie
pojem na kategériu zastavenia 2, po ktorej rychlosti a vzdialenosti (SSM) a
nasleduje bezpecnostna funkcia monitorovaného | obmedzenie vykonu a sily (PFL).
zastavenia.
Kolaborativna Technika Vysvetlenie UR e-Series
prevadzka e . .
. V podstate ide o individualne a priame osobné
Vydanie z roku ladanio. ked 6 robot v automatick .
ovladanie, ked je robot v automatickom rezime.
2011, odsek - . A .
5.10.3 Rucné vodiace zariadenie musi byt umiestnené v
o blizkosti koncového efektora a musi mat: Roboty UR neposkytujd ruéné vedenie
*1ISO 10218:2025 i i
-tlacidlo nudzového zastavenia a pre kolaborativnu prevadzku.
odstranila pojem . , . . . . . . P
RuENE - trojpolohové povolovacie zariadenie a Pri robotoch UR je k dispozicii ru¢ne
lupraca® uéné
»Spolupraca doni - funkcia zastavenia monitorovaného z hfadiska riadend vyucba (volny pohon), ktora je ale
vedenie

bezpecnosti a

- nastavitefna funkcia rychlosti monitorovanej z
hradiska bezpecnosti.

PozZiadavky vratane pouZitia funkcie ,podrZat a

spustit
zariadenia najdete v norme ISO 10218-2:2025, 5. 14.

alebo 3-polohového povolovacieho

uréend na programovanie v manualnom
reZzime a nie na kolaborativnu prevadzku

v automatickom rezime.
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Kolaborativna
prevadzka*
Vydanie z roku
2011, odsek

5.10.4
*1S0 10218:2025

odstranila pojem

»Spolupraca“

Kolaborativna
prevadzka*
Vydanie z roku
2011, odsek

5.10.5
*1SO 10218:2025

odstranila pojem

~Spolupraca“

Technika

Bezpecnostné
funkcie
monitorovania
rychlosti a odstupu
(SSM)

Vysvetlenie

Pri SSM robot udrziava odstup od akéhokolvek
operatora (Cloveka). Vykonava sa monitorovanim
vzdialenosti medzi robotickym systémom a
narusitefmi, aby sa zabezpecila MINIMALNA
OCHRANNA VZDIALENOST.
Zvycajne je vykonavané pomocou Citlivého
ochranného zariadenia (SPE), kde obvykle
bezpecnostny laserovy skener detekuje narusitefa
(narusitelov) robotického systému. Tato SPE
sposobuje

1. Dynamicka zmena parametrov pre

obmedzujlice bezpec¢nostné funkcie;
alebo

2. zastavenie monitorované z hfadiska
bezpecnosti.

Po zisteni vniknutia z detek&nej zény ochranného

zariadenia je robot opravneny
a. obnovenie ,vy$Sich“ normalnych limitov
bezpecnostnej funkcie v pripade 1 vyssie;
b.  obnovit prevadzku v pripade 2 vyssie.
V pripade 2b opatovného spustenia prevadzky po
bezpenostnom monitorovanom zastaveni pozri

ISO 10218-2:2011 a ISO/TS 15066 alebo ISO
10218-2:2025, 5.14, priloha M a priloha N.

UR e-Series

Na ufah&enie SSM maju roboty UR
schopnost prepinat medzi dvoma
stibormi parametrov
bezpeénostnych funkcii s
konfigurovatefnymi limitmi
(normalnymi a znizenymi). Pozri
Znizeny rezim.

Normalna prevadzka je mozna, ked
nie je zistené Ziadne narusenie.
Mbze byt spésobené aj
bezpec€nostnymi rovinami/
bezpecnostnymi hranicami.

S robotmi UR je mozné fahko pouzit
viacero bezpec¢nostnych zén.
Napriklad jedna bezpe¢nostna zéna
moze byt pouzita pre ,znizené
nastavenia“ a dalSia hranica zény sa
pouzije ako vstup bezpe¢nostného
zastavenia pre robota UR.

Znizené limity moézu zahfnat aj
znizené nastavenie limitov ¢asu
zastavenia a vzdialenosti zastavenia
-na znizenie pracovnej plochy a

podlahového priestoru.

Technika

Obmedzenie
vykonu a sily
(PFL)

Vysvetlenie

UR e-Series

Spdsob realizacie PFL je na vyrobcovi
robota. Konstrukcia robota a/alebo jeho
bezpecnostné funkcie obmedzia prenos
energie z robota na osobu. Ak sa prekroci
limit parametra, dojde k zastaveniu.
Aplikacie PFL vyzaduiju zvazenie APLIKACIE
ROBOTA (vratane koncového efektora a
obrobku(obrobkov), aby akykolvek kontakt
nespodsobil zranenie. Vykonana studia
hodnotila tlaky na NASTUP bolesti, nie
zranenia.

Pozri prilohu A. Pozri ISO/TR 20218-1
Koncové efektory ALEBO ISO 10218-2:2025,
5.9.

Roboty UR st roboty s obmedzenim vykonu a
sily, ktoré su Specialne navrhnuté tak, aby
umoznovali pouZivanie v spolupracujicich
aplikaciach a mohli sa pouzivat v
akychkofvek priemyselnych robotickych
aplikaciach.

Roboty UR maju bezpe¢nostné funkcie, ktoré
mozno pouzit na obmedzenie pohybu,
rychlosti, hybnosti, sily, vykonu a d'al$ich funkcii
robota.

Tieto bezpe¢nostné funkcie sa pouzivaju v
robotickych aplikaciach na zmiernenie tlakov a

sil spdsobenych koncovym efektorom a

obrobkom (obrobkami) pri naraze.
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