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Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S.

Logo Universal Robots je registrovanou ochrannou znamkou spolo¢nosti Universal Robots A/S.

Navod na pouzivanie UR5e PolyScope X

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



I
UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

1. Uvod

Uvod Blahozelame vam k zakupeniu vasho nového 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 rarok, ktoré s kibovo spojené Siestimi kibmi, &0 umozfiuje vysoku
flexibilitu vaSej automatizacnej inStalacie.

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

O tejto Tato prirucka obsahuje bezpec€nostné informacie, pokyny na bezpe¢né pouzivanie a
priru¢ke 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 spofahlivost 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/priru¢iek presny a spravny, ale nenesie Ziadnu zodpovednost za
pripadné chyby alebo chybajice informacie.

Tato prirucka neobsahuje informacie o zaruke.

Online Prirucky, navody a manudly si moZzete 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 priru¢ka s pokynmi na rieSenie problémov, udrzbu a opravy

* Adresar skriptov so skriptovanim pre hibkové programovanie

UR5e PolyScope X Navod na pouzivanie
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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

Forum UR forum.universal-robots.com umoznuje nadSencom robotiky vSetkych arovni
zru¢nosti nadviazat kontakt so spolo¢nostou UR a medzi sebou, klast otazky a vymienat si
informacie. Hoci férum UR Forum bolo vytvorené spolo¢nostou UR+ a nasi administratori su
zamestnancami spoloc¢nosti UR, va¢Sinu obsahu vytvaraju prave vy, pouzivatelia fora UR
Forum.

Oznamenie oV sulade s nariadenim (EU) &. 2854/2023 (,zakon o udajoch*) je oznamenie o udajoch pre

udajoch

tento produkt spolu s pokynmi, ako ziskat fahko dostupné udaje, k dispozicii na tejto
adrese: https://www.universal-robots.com/legal/data-notice/
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Adresa

Universal Robots A/S

Energivej 51

DK-5260 Odense Dansko

Tel.: +45 89 93 89 89

Informacie o regionalnych pobockach najdete na oficialnej Universal Robotswebovej
stranke.
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2. Zodpovednost a zamyslane pouzitie

2.1. Obmedzenie zodpovednosti

Popis Ziadne informacie uvedené v tejto prirutke 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
Spolo¢nost Universal Robots nenesie Zziadnu zodpovednost za neschvalené
pouzitie svojich robotov alebo pouzitie, na ktoré nie su uréené, a spolo¢nost
Universal Robots neposkytuje Ziadnu podporu pre neumyselné pouzitie.

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

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

Roboty Universal Robots su priemyselné roboty uréené na manipulaciu s nastrojmi/koncovymi
efektormi a pevnymi si¢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 podfla 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 urc¢ené len pre aplikacie, ktoré nie su nebezpecné, ak je cela
aplikacia vratane nastroja/koncového efektora, obrobku, prekazok a inych strojov nizko
rizikova podfa posudenia rizika konkrétnej aplikacie.

UR5e PolyScope X 15 Navod na pouzivanie
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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
moze mat za nasledok zranenie alebo smrt.
* Hodnotenie rizik vasej aplikacie musi zahfiat rizika spojené s dosahom,
pohybom, uzito€nym zatazenim a rychlostou robota, koncového efektora
a obrobku.

VAROVANIE

Koncové uzavery robotov série e neupravuijte ani nemefite. Uprava moze
sposobit nepredvidané nebezpecenstvo. VSetky autorizované demontaze a
opatovné montaze musia byt vykonané v servisnom stredisku UR alebo ich
mézu vykonat kvalifikované osoby podla najnovsej verzie vetkych prislusnych
servisnych priruciek.

UR5e PolyScope X
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3.Vasrobot

Popis Tato Cast poskytuje prehfad komponentov robotického systému, vratane hardvéru,
prisluSenstva na pripojenie a rozhrani potrebnych na inStalaciu, prevadzku a interakciu s
pouzivatefom.

3.1. Technicke sSpecifikacie UR5e

Vseobecné Maximalne uzitocné zatazenie |5kg/11lb
Specifikacie Dosah 850 mm/33,5in
Stupne volnosti 6 rotaénych kibov
PolyScope 5 GUI na 12-palcovej dotykovej obrazovke
Programovanie alebo grafickeé rozhranie PolyScope X na 12°
dotykovej obrazovke
Spotreba energie (priemerna) 57.0 Vy (max.) . VR
Priblizne 200 W pri pouziti typického programu
. 0-50 °C. Pri teplotach okolia nad 35 °C moze robot
Rozsah okolitej teploty , iy , , .
pracovat so znizenou rychlostou a vykonom.
Bezpe&nostné funkcie 23 konfi.gurovatel’nych bezpecnostnych funkcii. PLd
kategorie 3 v sulade s: EN ISO 13849-1.
Vykon Presnost snimaca ndteného kritiaceho momentu | 4 N
Pohyb Kiby: max 180 °/s .
Rychlost Maximalna rychlost TCP: Priblizne 4 m/s / Priblizne 157,5
in/s.
Opakovatelnost pozicie £ 0,03 mm/+0.0011in (1.1 mils) podfa ISO 9283
Rozsahy spojov + 360 ° pre vSetky kiby
Funkcie Klasifikacia IP IP54
Hiuk Rameno robota: menej ako 60 dB(A)
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 1,5 A (dvojkolikovy) 1 A (jednokolikovy) & 12 /24 V
napatie
Fyzické Stopa @151 mm/5.9in
Materialy Hlinik, PC/ASA plast
Hmotnost ramena robota 20,7kg/45.7 Ib

Navod na pouzivanie
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3. Vas robot

Riadiaca
skrinka

Zdroj napajania riadiacej skrinky

100-240 VAC, 47-440 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

16 digitalnych vstupov, 16 digitalnych vystupov, 2

Porty V/V riadiacej skrinky . . . L
analdégové vstupy, 2 analégoveé vystupy

Napajanie V/V riadiacej skrinky 24V 2 A v ovladacej skrinke

Frekvencia aktualizacie systému 500 Hz

Menovity skratovy prud (SCCR) 200 A

Komunikacia

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

Komunikacia o nastroji

RS-485

Kabel

Kabel TP: prenosny terminal k riadiacej skrinke

4,5m/ 177 palcov

robota

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

Standardny (PVC) 2 m/78,7 palca x 12,1 mm.
Standardny (PVC) 3 m/118 palcov x 12,1 mm.
Standardny (PVC) 6 m/236 palcov x 12,1 mm.

Kabel robota: rameno robota na ovladaciu
skrinku (moznosti)

Standardny (PVC) 12 m/472,4 palca x 12,1 mm.
Vysoka ohybnost (PUR) 6 m/236 palcov x 13,4 mm.
Vysoka ohybnost (PUR) 12 m/472,4 palca x 13,4 mm.
Vysoka ohybnost (PUR) 6 m/236 palcov x 14,6 mm.
Vysoko ohybny (PUR) 12 m/472,4 palca x 14,6 mm.

3.2. Obsah balenia

Popis

V krabiciach

V tejto Casti je uvedeny obsah balenia vyrobku.

* Rameno robota .
* Riadiaca skrinka CB5.

* Prenosny terminal alebo programovaci ovlada¢ 3PE .

* Montazna konzola pre riadiacu skrinku.

* Montazna konzola pre prenosny terminal.

* KIFa¢ na otvorenie riadiacej skrinky.

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

* Napéjaci kabel kompatibilny s vadou krajinou.

* Kruhovy zdvihaci popruh alebo zdvihaci popruh (v zavislosti od velkosti robota).

* Adaptér kabla nastroja (v zavislosti od verzie robota).

* Tato dokumentacia.

UR5e PolyScope X

19

Navod na pouzivanie



R
3. Va3 robot UNIVERSAL ROBOTS

3.2.1. Rameno robota

O ramene Kiby, zakladfia a priruba nastroja su hlavnymi komponentmi ramena robota. Riadiaca
robota jednotka koordinuje pohyb kibov na pohyb ramena robota.

Pripevnenim koncového efektora (nastroja) k prirube nastroja na konci ramena robota
moze robot manipulovat s obrobkom. Niektoré nastroje maju SirSie vyuzitie ako len
manipulaciu s dielom, napriklad kontrolu kvality , nanaSanie lepidla a zvaranie.

Wrlst 1 jaind

‘Wish 2 joint

0) é% " e
s

Base joinl,
Sheouiclar joind

EEnonwe joint
Hlavné komponenty ramena robota.

* Z&kladna: kde je rameno robota namontované.

* Rameno a kib: vykonavaju vaésie pohyby.

» Zapastie 1 a Zapastie 2: vykonavaju jemnejSie pohyby.
* Z4apastie 3: kde je nastroj pripevneny k prirube nastroja.

Robot je Ciastotne dokon&eny stroj; ako taky je k nemu prilozené Vyhlasenie o zacleneni. Pre
kazdu aplikaciu robota sa vyzaduje posudenie rizika.

3.2.7. Riadiaca skrinka

Informacie o Riadiaca skrinka obsahuje pripojovacie porty a vstupy a vystupy (I/0) ovladaca, ktoré sa
riadiacej pouzivaju v programoch a inStalaciach ramien robota. Pripojovacie porty slizia na
skrinke externé pripojenia. I/0 su skupiny elektrickych rozhrani pouzivanych na komunikaciu a

konfiguraciu.
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Porty pre externé pripojenia.

Safety Remote Power Configurable Inputs | |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
S |24v 12V|H| PWR{AE| [24V|H|24V|H| oV H| OV |H| [24V|H|24V/H| OV |[H| oV H
;4 EI0 GND| M| [GND Clo|H||[ClI4|H| [COO/H|/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
E Ell OFF|H| | OV Cl1|H||Ci5|H| |[cOl1|/H|co5|H| [DI1|H|DI5/H| |pO1/H|DO5H
g[24v 24V|H|[24v|H| |ov |H|| oV [H| [24V|H||24V|H| OV |H|| oV H
2 [s10 CIEIBCES Cl2|H||Ci6|H| [cOo2|H|/co6/H| |DI2|H|(DI6|Hl| DO2|H|[DO6|H
%.’24v alala|a|&|2]|[24v|/m|[24v/m| [ ov [m|| ov |m]| [24v|m|[24v|m| |ov ||| oV |m
(s H NN N NN C3H||C7|H| CO3M|CO7H| |DI3M||D7 H DO3 N DO7 N

Skupiny vstupov a vystupov (I/0).

Podrobny popis pripojovacich portov riadiacej skrinky a vstupov a vystupov ovladaca
najdete v Casti InStalacia.

Praca so Slot na SD kartu je vybaveny mechanizmom, ktory-sa zatvara stlacenim-.
SD kartou

é POZOR
Pred vyberanim SD karty vzdy vypnite riadiacu skrinku. Ak tak neurobite,
doéjde k poSkodeniu udajov.

UPOZORNENIE

Pred opatovnym vlozenim SD karty ju vzdy Gplne vyberte. Ciastoéné
odstranenie zabrani zaskoCeniu zapadky.

Vlozte SD Takto vlozite SD kartu:

kartu 1. Pred vlozenim SD karty sa uistite, ze je karta otoCena tak, ako je zobrazené na
riadiacej skrinke.
Jemne zasurite SD kartu do slotu, az pocitite cvaknutie.

Karta je teraz zaistena a bezpecne upevnena na mieste.
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Vyberte SD Takto vyberiete SD kartu.
kartu

é POZOR
SD kartu nevyberajte bez toho, aby ste ju najskér zatladili dovnutra a
uvolnili tak zapadku. Vyberanie karty bez pouzitia posuvacieho
mechanizmu moze viest k zvySenému opotrebeniu mechanizmu slotu.

1. Zatlacte SD kartu, az pocitite cvaknutie.
2. Uvolnite kartu; CiastoCne sa vysunie.

3. SD kartu uplne vytiahnite.

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§Sim 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 dalSie funkcie.

UPOZORNENIE
* Ak ste si zakupili robota UR15, UR20, UR30, UR8 Long alebo UR18,
prenosny terminal bez zariadenia 3PE nebude fungovat. Pozrite si
tabulku kompatibility robotov a 3PE TP nizSie.

* Pouzivanie robotov UR15, UR20, UR30, UR8 Long alebo UR18
vyzaduje externé aktivacné zariadenie alebo Prenosny terminal 3PE
pri programovani alebo uceni v 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

Tabufka
kompatibility
robotov a 3PE
TP

Prehfad TP

Tabulka kompatibility podfa generacii robotov UR

Generacia robotov .,
terminal

Standardny prenosny

Prenosny terminal 3PE

e-Series \

\/

UR Series

\/

Upozorriujeme, Ze roboty radu UR nie su kompatibilné s prenosnym terminalom.

Tabufka kompatibility pre jednotlivé roboty UR

Model Standardny prenosny Prenosny terminal

robota* terminal

3PE

Prenosny
terminal

UR3e v

2

\/

UR5e

UR7e

UR10e

UR12e

< | 2|2 | <<

UR16e

URS8 Long

UR15

UR18

UR20

UR30

B R I [ ) |

B B I I I P ) =

*To zahrria Standardnu aj OEM riadiacu skrinku.

Tlacidlo napajania

Tlacidlo nudzového zastavenia
Port USB (s krytom proti prachu)
Tlacidla 3PE

URb5e PolyScope X

23

Navod na pouzivanie



R
3. Vas$ robot UNIVERSAL ROBOTS

Vofny chod Pod obomi tlacidlami 3PE je znazorneny symbol vofného chodu robota, ako je uvedené na
obrazku nizSie.
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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 predis$lo neo¢akavanym pohybom robota.
obrazovky Pre vyber na obrazovke je najlepsie pouzit konc¢ek prsta. V tomto navode/prirucke sa to

oznacuje ako fuknutie.

V pripade potreby mbzete pre vyber na obrazovke pouzit aj komeréne dostupny stylus. V
predchadzajucej Casti su uvedené a definované ikony/zalozky a tla€idla v rozhrani
PolyScope X.

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 nepdsobi ziadny tlak. rezime. Napdjanie nebude od robota
Nie je stlacené. odpojené a brzdy zostanu uvofnené.
J $ . A
emvne . Na tlacidlo 3PE pdsobi . . .
stlaenie , . Ked je robot v manuélnom rezime,
2 . i slaby tlak. Je stlacené vy C
(jemné . umoznuje prehranie vasho programu.
. do strednej polohy.
uchopenie)
ne
Siné Na tlagidlo 3PE pbsobi , ,
stlaenie , . Pohyb robota sa zastavi v manualnom
3 ., plny tlak. Je stlacené v, .
(silné . . rezime. Robot vykonal zastavenie 3PE.
. uplne dovnutra.
uchopenie)
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Uvolnenie tlagidla

Stlacenie tlacidla

Navod na pouzivanie

26

URS5e PolyScope X

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

I
UNIVERSAL ROBOTS
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3.2.4.Kablerobota

Popis V tejto Casti su uvedené kable pre roboty radu e-a varovanie pred nespravnym vyberom
kablov a pouzitim nekompatibilnych kablov.

Vystraha

A\

@

@

o

VAROVANIE: ELEKTRINA

Vykonavanie instalacie a/alebo udrzby zariadenia pripojeného k zdroju
napdjania moze mat za nasledok zranenie alebo smrt v désledku Grazu
elektrickym pradom.

Pred vykonanim inStalacie alebo udrzby odpojte zariadenie od zdroja
napajania.

UPOZORNENIE

Nespravny vyber, pouzivanie alebo pripojenie kablov moze spbsobit vypadok
napajania ramena robota.

Nepouzivajte predizenie kabla spojenim viacerych kablov medzi riadiacou
skrinkou a robotom.

UPOZORNENIE

Pripojenie kabla priruby podstavy priamo do akejkolvek riadiacej skrinky
moze spbsobit poskodenie zariadenia a majetku.

Kabel priruby podstavy nepripajajte k riadiacej skrinke.

Na pripojenie zakladnej priruby k ovladacej skrinke vzdy pouzivajte kabel
robota UR.

PRECITAJTE S|V NAVODE

Ak sa robot nepouziva v sulade s jeho ur¢enim, méze dojst k nebezpecnym
situaciam.

Precitajte si a dodrziavajte odporucania pre zamysfané pouzitie a Specifikacie
uvedené v pouzivatel'skej prirucke.

UR5e PolyScope X
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Polozka 200145 | 200146 | 165100 | 165101 166100 | 166101
Vysoka flexibilita
Typ kébla Standardna (&ierna)
(modra)

Dizka 1m | 2m | 6m | 12m 6m | 12m
Material PVC PUR
Diameter 12,1 mm 13,4 mm
Torzia n/a +30°/m
Maximalna rychlost n/a 120 m/min
Maximalne zrychlenie n/a 10 m/s?

staticky 7 N/mm? 50 N/mm?
Maximalne tahové napétie

dynamicky 10,3 N/mm? 20 N/mm?

4 x d (staticka inStalacia)
uhol 7 x d (staticka inStalacia)
8 x d (dynamicka instalacia)
Ohyb
5Mil
cykly n/a
v rozmeroch 8 x d

Cyklus spojovania

500
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4 Bezpecnost

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

4. \V/seobecne

Popis Precitajte si vSeobecné bezpecnostné informacie a pokyny a usmernenia tykajluce sa
hodnotenia rizik a zamysraného pouzitia. V d'alSich ¢astiach su opisané a definované funkcie
sUvisiace s bezpecnostou, ktoré su obzvlast dolezité pre spolupracujlce aplikacie.

é VAROVANIE
V zaujme bezpecnosti 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
Spolo¢nost Universal Robots odmieta akukolvek 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

4.2. Typy bezpecnostnych sprav

Popis Bezpecnostné spravy sa pouzivaju na zdoraznenie délezitych informacii. Precitajte si vSetky
spravy a pomdzte zaistit bezpecnost a zabranit zraneniu personalu a poSkodeniu vyrobku.

- B B B P

S = ©®

VAROVANIE

Oznacuje nebezpecenstvo, ktoré v pripade, ze sa mu nevyhnete, mdze
sposobit smrf alebo vaZne poranenie.

VAROVANIE: ELEKTRINA

Oznacuje nebezpecénu elektricku situaciu, ktoré v pripade, Ze sa jej
nevyhnete, méze sposobit smrt alebo vazne poranenie.

VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Oznacuje nebezpecény horuci povrch, kde méze déjst k zraneniu v désledku
kontaktu a bezdotykovej blizkosti.

POZOR

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

UZEMNENIE

Oznacuje uzemnenie.

OCHRANNY PODKLAD

Oznacuje ochranné uzemnenie.

UPOZORNENIE

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

PRECITAJTE SI V NAVODE

Oznacuje podrobnejsie informacie, s ktorymi by ste sa mali oboznamit v
prirucke.

Navod na pouzivanie
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4. Bezpecnost

4 3. VSseobecne vystrahy a upozornenia

Popis Nasledujlce vystrazné hlasenia sa moézu opakovat, vysvetfovat alebo upresnovat v dalSich

Castiach.

Q VAROVANIE
Nedodrzanie véeobecnych bezpecnostnych postupov uvedenych nizSie mbze
mat za nasledok zranenie alebo smrt.

Skontrolujte, ¢ 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 robotickej aplikacie
vratane prepravy, inStalacie, uvedenia do prevadzky,
programovania/ucenia, prevadzKky a pouzivania, demontaze a likvidacie.

Overte, Ci su parametre bezpec€nostnej 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 vofné oblecCenie ani Sperky. Zviazte si
dihé viasy.

Za vnutorny kryt riadiacej skrinky nestrkajte ziadne prsty.

Informujte pouzivatelov o akychkolvek nebezpecnych situaciach a
poskytovanej ochrane, vysvetlite akékolvek obmedzenia ochrany a
zvy8kove rizika.

Informujte pouzivatelov 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 terminalu 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.

* Mo6zu byt potrebné ochranné rukavice a/alebo ochranné okuliare.

UR5e PolyScope X
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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 moézZe viest k zraneniu.

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

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

* Nechajte 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 nevysku$anymi externymi strojmi alebo v nevyskusanej
aplikacii moze 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 SI V 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 navode nezahffaju postup, ako navrhnut, instalovat, integrovat a riadit
prevadzku robota, ani nepokryvaju vSetky periférne zariadenia, ktoré moézu mat vplyv na
bezpecnost aplikacie robota. Aplikacia robota sa musi navrhnuf a instalovat podfa
bezpecnostnych poziadaviek uvedenych v normach a v prislusnych predpisoch krajiny, v
ktorej sa robot intaluje.

Osoba/osoby, ktoré robota UR integruju, su zodpovedné za to, aby sa dodrziavali platné
predpisy v prislusnej krajine a aby sa primerane znizili vSetky rizika pri pouziti robota. Toto
okrem iného zahfna:

vyhodnotenie rizik pre kompletny systém robota;

Prepojenie s inymi strojmi a dodatocné zabezpecenie, ak si to vyzaduje posudenie rizik
Konfiguracia spravnych nastaveni zabezpecenia v softvéri

Zabezpecenie toho, aby sa bezpecnostné opatrenia nemenili

Overenie navrhnutej, nainstalovanej a integrovanej aplikacie robota

uréenie navodu na pouzitie;

oznacenie inStal4cie robota prislusnymi znackami a kontaktnymi informaciami
integratora;

Uchovavanie vSetkej dokumentacie vratane hodnotenia rizik aplikacie, tejto prirucky a
dalSej prislusnej dokumentacie.
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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 4 7
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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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Montaz
ramena
robota

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

Bo¢na montaz Uhlova montaz (+45°)

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

2. Odstrarite popruh.

3. Zapnite robota a nastavte ramenny kib podfa uréenia.

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

4. Opatovne vlozte popruh.
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é VAROVANIE
Zdvihanie alebo pohyb tazkych dielov mbze spdsobit zranenie.
* Moze byt potrebné zdvihacie zariadenie/pomdcka na zdvihanie.

* Rozbalte rameno robota v pozadovanom pracovnom priestore, aby ste
minimalizovali zdvihanie a premiesthovanie tazkych dielov.

é VAROVANIE
Nespravna montaz komponentov a/alebo kabelaze méze viest k zraneniu.

* MoOzu sa vyzadovat osobny ochranny vystroj (obuv, okuliare, rukavice).

UPOZORNENIE
Vo vasom regiéne mozu existovat osobitné predpisy pre montazne zdvihanie.
* Dodrziavajte miestne predpisy a pokyny pre zdvihanie.

Podrobny popis montaze najdete v ¢asti Montaz.

5.1. Rameno robota

Popis Rameno robota méze 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 moze prenasat jedna osoba.
Pocas pouzivania musia byf v§etky kable navinuté a drzané tak, aby sa zabranilo
nebezpecenstvu zakopnutia.
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5. Zdvihanie a manipulacia
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6. Montaz a upevnenie

Popis

Zostavte
robota

Vlozt
e SD
kartu

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

Skoér ako zacnete, musite zostavit rameno robota, riadiacu skrinku a prenosny terminal.

Vybalte rameno robota a Riadiacu skrinku.

Rameno robota namontujte na pevny povrch bez vibracii.
Umiestnite ovlddaciu skrinku na nohu.

Pripojte kabel robota k ramenu robota a ovladacej skrinke.

Vlozte SD kartu do riadiacej skrinky.

o gk~ DN

Zapojte siet alebo hlavny napajaci kabel Riadiacej skrinky.

Q VAROVANIE
Neschopnost upevnit rameno robota na pevny povrch méze viest k
zraneniu spé6sobenému padom robota.

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

OEM Riadiaca skrinka Riadiaca skrinka

o) @

° | Y A

o
(]
UNIVERSAL ROBOTS

- [=00hogon

u
®

UNIVERSAL ROBOTS

\
| . BSaoangon

V] — s
\:':7;\:\

U )
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6. Montaz a upevnenie

6.1. ZabezpecCenie ramena robota

Popis

10

+0.030
8 FGE +0.008 X 10 ¥ 8.5 min.

4X ©8.4THRU ALL

1.1: Pohlad na zakladriu robota zospodu

Surface on which the robot is fitted

2X 5 +1

[7

0.05

1.2: Montazna doska pre zakladriu robota
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Vypnutie
ramena é VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb méze viest k urazu.

* Vypnite rameno robota, aby sa zabranilo neo¢akavanému spusteniu
pocas montaze a demontaze.

1. Na lavej strane paty stranky tuknite na ikonu Robot State , aby ste vypli 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 Vypnut.
Teraz moOzete:
* Odpojte napajaci kabel zo zasuvky.

* Pockajte 30 sekund, kym robot vybije vSetku nahromadenu energiu.

Zabezpecenie 1. Umiestnite rameno robota na povrch, na ktory sa ma namontovat. Povrch musi
ramena robota 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 rézne 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 délezitou suc¢astou
inStalacie robota. Stojan musi byt stabilny a bez akychkolvek vibracii z vonkajsich zdrojov.

Kazdy kib robota vytvara krutiaci moment, ktory pohybuje a zastavuje rameno robota. Po¢as
beZnej neprerusovanej prevadzky a pri zastaveni pohybu sa kratiace momenty kibov
prenasaju na stojan robota ako:

* Mz: Moment okolo z&kladnej osi z.
* Fz: Sila v smere zakladnej osi z.
* Mxy: Naklapaci moment v fubovolnom smeri v zakladni xy.

* Fxy: Sila v flubovofnom smere v zakladnej rovine xy.

Sila a moment pri definicii zakladnej priruby.
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Dimenzovani Velkost zataZenia zavisi od modelu robota, programu a mnohych d'al$ich faktorov.
e stojana Pri dimenzovani stojana je potrebné zohladnit zatazenie, ktoré rameno robota vytvara
pocCas beznej nepretrzitej prevadzky a pocas zastavovacich pohybov 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 predstavuju maximalne menovité zataZenia pri
najnepriaznivejsich pohyboch vynasobené bezpe&nostnym faktorom 2,5. Skutocné
zatazenie neprekrodi tieto hodnoty.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR5e

450

1090

750

910

Maximéaine momenty kibov pri zastaveniach kategérie 0, 1 a 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR5e

380

950

630

750

aplikacii.

Maximalne kritiace momenty kibov po¢as beznej prevédzky.

Bezné prevadzkové zatazenie mozno vo véeobecnosti 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
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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
* Mozné nebezpecenstvo 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.
Pomocou skriptového prikazu mézete nechat softvér robota kompenzovat
zrychlenie externych osi: set_base_acceleration
0
* Vysoké zrychlenie moze sposobit, Ze robot vykona bezpecnostné
zastavenie.

©.3. Montazne pokyny

Popis , Pouziva Styri otvory so zavitom M6 na pripevnenie nastroja k prirube nastroja.
Priruba . N ' .
nastroia Skrutky M6 pevnostnej triedy 8.8 sa musia utiahnut silou 8 Nm. Na presné

) polohovanie nastroja pouzite kolik v otvore J6.

Riadiaca - . N . v

. Riadiaca skrinka sa mbze zavesit na stenu alebo polozit na zem.
skrinka

, Prenosny terminal sa méze zavesit na stenu alebo na riadiacu skrinku.
Prenosny b . . . pe e e
terminal Overte, Ci kabel nepredstavuje riziko vypnutia napajania. Na montaz riadiacej
skrinky a prenosného terminalu mézete kupit Specialne konzoly.
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A

A

VAROVANIE

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

* Namontujte robota do prostredia vhodného pre stupen krytia IP. Robot sa
nesmie prevadzkovat v prostredi, ktoré presahuje Klasifikaciu IP robota
(IP54), Prenosného terminalu (IP54) a Riadiacej skrinky (1P44)

VAROVANIE
Nestabilna montaz méze viest k poraneniu.

* Vzdy sa uistite, Zze su Casti robota spravne a bezpe¢ne namontované a
priskrutkované.

Navod na pouzivanie
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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

I s
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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 spdsobit smrtelné zranenie.

* Dbajte na to, aby sa riadiaca jednotka a kéble nedostali do kontaktu s
kvapalinami.

* Ovladaci box (IP44) umiestnite do prostredia vhodného pre stupen
krytia IP.
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Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

6.4. Pracovny a prevadzkovy priestor

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

UPOZORNENIE
Nedodrziavanie pracovného a prevadzkového priestoru robota moéze mat za
nasledok poSkodenie majetku.

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

UPOZORNENIE
Pohyb nastroja v blizkosti valcového objemu méze spdsobit, Ze 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.
Pracovny Valcovy objem sa nachadza priamo nad aj priamo pod zakladnou robota. Robot presahuje
priestor 850 mm od zakladného kibu.

Predna strana Sikmo

URb5e PolyScope X 49 Navod na pouzivanie



(R
6. Montaz a upevnenie UNIVERSAL ROBOTS

6.4.1. Singularita

Popis Singularita je pozicia, ktord obmedzuje pohyb a moznost polohovania robota. Rameno robota
sa moze pri pribliZovani a opustani singularity zastavit alebo vykonavat velmi prudké a rychle
pohyby. Pri umiesthovani robota do pracovného priestoru a definovani pracovného priestoru je
doélezité brat do Uvahy 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

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

pracovného

priestoru Ako tomu zabranit: Usporiadajte zariadenie okolo robota, aby sa zabranilo jeho dosahu

mimo odporucaného pracovného priestoru.
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Obmedzenie K singularite dochadza, pretoze pohyby su priamo nad alebo priamo pod zakladriou
vnutorného robota. To spdsobuje, ze mnohé pozicie/orientacie su nedosiahnutelné.
pracovného

priestoru Ako tomu zabranit: Naprogramujte Ulohu robota tak, aby nebolo potrebné pracovat v

centralnom valci alebo v jeho blizkosti. M6zete tiez zvazit upevnenie zakladne robota na
vertikalnu plochu, aby sa centralny valec mohol otocit z vertikalnej do horizontalnej
polohy, ¢im sa potencialne posunie prec z kritickych oblasti tlohy.

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

Co sa ma vyhnut: Nastavte Glohu robota tak, aby nebolo potrebné takto vyrovnavat kiby
zapastia robota. Mozete tieZ posunut smer nastroja tak, aby nastroj mohol smerovat
horizontalne bez problematického zarovnania zapastia.

6.4.2. Pevna a pohybliva instalacia

Popis Bez ohladu na to, €i je rameno robota upevnené (namontované na stojan, stenu alebo
podlahu) alebo v pohyblivej instalacii (linearna os, tlatny vozik alebo zakladna mobilného
robota), musi byt bezpecne nainstalované, aby sa zabezpecila stabilita pri véetkych
pohyboch.

Konstrukcia upevnenia musi zabezpecdit 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.

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

podstavy, robota sa pripdaja ku konektoru kabla priruby podstavy a ku konektoru riadiacej skrinky.
kablovy Kazdy konektor mozete po pripojeni robota zamknut.
konektor

é POZOR
Nespravne pripojenie robota moze viest k strate napajania ramena robota.

* Nepredlzujte 12-metrovy kabel robota.

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

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

Popis Téato Cast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym pevnym 6-metrovym kablom
robota.

Pripojenie Konektor mozete otocit doprava, aby sa dal po zastréeni kabla lahSie zaistit.

r.ar(rjl.ena.a * Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kabla robota..

riadiace

skrinky ) * Kabel z robota zastrcte do konektora v spodnej Casti riadiacej skrinky znazornene;j

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 neodpdjajte, ked je rameno robota zapnuté.

* Neupravujte pévodny kabel robota.
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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 pdsobnosti 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
vysokonapéatového alebo strednonapatového transformatora,
uréenou na napajanie zariadenia“

Pripojenie kK  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 siefovej
pripojky musi byt tieZ umiestnena mimo zabezpeceného 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.
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6. Montaz a upevnenie

V ramci elektrickej inStalacie zabezpecte:

* Pripojenie k zemi

* Siefovu poistku

* Dodatoc¢né prudové zariadenie

* Uzamykatelny spina¢ (v polohe VYPNUTE)

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

nizsie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napétie 90 - 264 VAC
Externa sietova poistka (90 - 200 V) 8 - 16 A
Externa sietova poistka (200 - 264 V) 8 - 16 A
Vstupna frekvencia 47 - 440 Hz
Pohotovostny vykon - - <15 w
Menovity prevadzkovy vykon 90 150 325 w

VAROVANIE: ELEKTRINA

Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych méze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt v dosledku elektrickych nebezpecenstiev.

A\

* 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, ¢i je napajanie vstupu do riadiacej skrinky chranené pomocou
dodato¢ného prudového zariadenia (RCD - Residual Current Device) a
spravnej poistky.

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

* Zabezpecdte, 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.

URb5e PolyScope X 55
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/. Prvé spustenie

Popis Prvé spustenie znamena pociatocnu sekvenciu ¢innosti, ktoré mozete s robotom vykonat po
jeho zostaveni.
Té&to pociato€na sekvencia vyzaduje:

* Zapnutie robota

* VlozZenie sériového Cisla

* Overenie inStalacie

* Inicializacia ramena robota

* Otestujte drziak a uzito¢né zatazenie pomocou funkcie vofného chodu

* Vypnutie robota

é POZOR
Neoverenie zataZenia a instalacie pred spustenim ramena robota mézZe viest k
zraneniu personalu a/alebo po$kodeniu majetku.

* Pred spustenim ramena robota vzdy overte, ze skuto¢né uzitocné
zataZenie a inStalacia su spravne.

é POZOR
Nespravne nastavenia uzitoéného zatazenia a inStalacie brania spravnej funkcii
ramena robota a riadiacej skrinky.

* Vzdy skontrolujte, ¢i su nastavenia uzito¢ného zatazenia a instalacie
spravne.

UPOZORNENIE

Spustenie robota pri nizkych teplotach moéze viest k znizenému vykonu alebo k
zastaveniu prevadzky v dosledku viskozity oleja a maziva, ktora zavisi od
teploty.

* Spustenie robota pri nizkych teplotach méze vyzadovat zahrievaciu fazu.

/1. Zapnutie robota

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

robota 1. Na prenosnom terminali stlaéte tlagidlo nudzového zastavenia.

2. Stlacte tlacidlo napajania na prenosnom terminali Teach, aby ste robota zapli.
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7. Prvé spustenie

/.2 . VIozenie sériovéeho 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
¢isla aktualizacie softvéru.

1. Vyberte riadiacu skrinku.

2. Doplnte sériové Cislo tak, ako je napisané na ramene robota.

3. Ukoncite tuknutim na tlacidlo OK.

Nacitanie Uvodnej obrazovky moze trvat niekofko minut.

R

UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box

OEM AC

OEM DC

Enter Serial Number

i

EE

@D
2]

/.3. Overenie instalacie

Overte Nastavenia montaze urcuju, i je robot namontovany vertikalne, horizontalne alebo pod
montéaz uhlom. Vd'aka tomu méze robot urcit smer pdésobenia gravitacie, ¢o umoziiuje plynuly a
robota presny pohyb.

Tato obrazovka vam tiez umoznuje urcit orientaciu zakladne robota vo vztahu k divakovi, &im
sa zabezpedi presné zobrazenie robota vo vizualizaciach.

UR5e PolyScope X 57

Navod na pouzivanie



7. Prvé spustenie

IR
UNIVERSAL ROBOTS

é VAROVANIE
Pred spustenim ramena robota vzdy overte, Zze skutocné uzitocné

zatazenie a in$talacia su spravne. Ak su tieto nastavenia nespravne,
rameno robota a riadiaca skrinka nebudu pracovat spravne a mézu sa stat
nebezpecnymi pre fudi alebo zariadenia.

é POZOR
Dbaijte na to, aby sa rameno robota nedotykalo predmetu (napr. stola),

pretoZe kolizia medzi ramenom a prekazkou méze poskodit prevodovku
kibu.

Zmena nastaveni upevnenia ramena robota:

1.
2.

Na prenosnom terminali stlaCte tlaCidlo nidzového zastavenia.

Na prenosnom terminali fuknite na vypinac a spustite systém, ¢im sa nacita systém
PolyScope X.

Na obrazovke tuknite na OK, ked’ sa zobrazi dialégové okno Nudzové zastavenie
robota .

Kliknite na ikonu Aplikacia v hlavnej navigacii na lavej strane obrazovky Prenosného
terminalu.

Kliknite na ikonu Montaz .
Zobrazi sa obrazovka s dvoma polami na lavej strane:
Rotacia. Vyrovnanie vzhladom na napajaci kabel.

Naklonenie. Uhol zakladne v stupfioch: 0 znamena horizontalnu montaz na podlahu,
90 znamena montaz na stenu a 180 znamena montaz na strop.

Rameno robota je vidiet uprostred obrazovky.

yyyyyyy
,,,,,,

ool
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5.

8.

Na nastavenie zobrazenia ramena robota mézete pouzit nasledujuce dotykové gesta.
Zmeni sa len aktualny pohlad.

* Stlaéte a otocte v smere hodinovych ruciciek alebo proti smeru hodinovych
ruciciek.
Funkcia: Zmeni smer pohfadu robota.

* Pinch . Dotknite sa obrazovky dvoma prstami a priblizte ich k sebe.
Funkcia: Zmensi zobrazenie robota.

* Rozsirit . Dotknite sa obrazovky dvoma prstami a roztiahnite ich od seba.
Funkcia: Zvacsi zobrazenie robota.

Kliknite na pole ,Rotacia“, zadajte hodnotu v stuprioch a potvrdte.

Kliknite na pole , Tilt“, zadajte hodnotu v stupfioch a potvrdte. Aktualny pohfad sa
aktualizuje tak, aby zobrazoval prislusnu zmenu v konfiguracii ramena robota.

,,,,,,,

= o & e
== -1000.00 mm/s 100 % +

Kliknutim na Sipku spat sa vratite na predchadzajucu obrazovku.

UR5e PolyScope X
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Overit aktivhe
uzitocné
zatazenie

Spustenim ramena robota sa uvolni brzdovy systém, ¢o vdm umozni zacat pohybovat
ramenom robota a pouzivat PolyScope X. Pred zapnutim ramena robota je potrebné overit,
¢i je nakonfigurované spravne aktivne uzito¢né zatazenie.

1. Skontrolujte stav robota v dolnej Casti obrazovky.

Ak je stav Nidzové zastavenie, podrzte a otocte tlacidlo nidzového zastavenia,
aby ste zariadenie resetovali. Rameno sa potom nachadza v stave Vypnuté .

Vystipte mimo dosahu (pracovného priestoru) ramena robota.

Kliknite na tlacidlo napajania na obrazovke.

Initialize

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

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

(" Active Payload

0.000 kg 0 | Application Payload | 0 kg

4. V poli Initialize (Inicializacia) tuknite na polozku Power On . Pri spusteni nového
robota alebo pri prvom spusteni po aktualizacii softvéru sa méze zobrazit dialégové
okno Aktualizacia firmvéru. Po dokon&eni aktualizacie firmvéru ramena sa stav
robota zmeni na Zamknuty .

V poli Aktivne uzito€né zataZenie skontrolujte hmotnost uzito¢ného zatazenia.

Kliknite na pole Aktivne uzitocné zatazenie a na hlavnej obrazovke sa zobrazi pole
Upravit.

7. Zadajte aktivne uzitocné zatazenie a tuknite na Potvrdit .

Teraz m6zete odblokovat brzdy a zacat pohybovat ramenom robota.
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/.4.Spustenie ramena robota

Spustenie
robota

4.

5.

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

1. Na lavej strane paty stranky tuknite na ikonu napajania alebo ikonu stavu robota.

2. Ak je stav ramena robota ,Vypnuté®, tuknite na polozku ,Zapnut“ v poli
slnicializacia®“. Stav ramena robota sa zmeni na ,Booting “ a ,Locked®.

3. Tuknutim na moznost Odomknut uvornite 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

0.000 kg § Application Payload | 0 kg

(") Power off Unlock

Robot State

Locked
Spustenie ramena robota sprevadza zvuk a mierne pohyby spdsobené uvolnenim
bfzd kibu.

Stav ramena robota je teraz aktivny a mozete zacat pouzivat rozhranie.

Initialize

Arm -

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

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

Active Payload L
0.000 kg & Application Payload | 0 kg

(D Power Off

Robot State
Active

Kliknutim na polozku ,,Vypnut“ mézete rameno robota vypnut alebo kliknutim na polozku
,vofny chod” skontrolovat upevnenie ramena robota.

UR5e PolyScope X

61 Navod na pouzivanie



(R
7. Prvé spustenie UNIVERSAL ROBOTS

/.5. Testovanie upevnenia a uzitoCného zatazenia
poMoOCouU volneho chodu

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

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

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

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

3PE button in this position.

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

.
N

Elongated horizontal position of UR robot

4. Verify the robot arm can maintain this position without support while you are pressing
the Freedrive or 3PE button.
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/.6. Vypnutie robota

Vypnutie
ramena é VAROVANIE
robota Neocakavané spustenie a/alebo pohyb moze viest k Urazu.

* Vypnite rameno robota, aby sa zabranilo neocakavanému spusteniu
pocas montaze a demontaze.

1. Nalavej strane paty stranky tuknite na ikonu Robot State , aby ste vypli 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 Vypnut.
Teraz mozete:
* Odpojte napajaci kabel zo zasuvky.

* Pockajte 30 sekund, kym robot vybije vSetku nahromadenu energiu.

/.7. Prehlad systemu PolyScope X

Prehfad PolyScope X je softvér nainstalovany na prenosnom terminali, ktory ovlada rameno robota
prostrednictvom dotykovej obrazovky. Rozhranie PolyScope X umoziuje vytvarat, nacitavat
a spustat programy.

UPOZORNENIE
Vzdy aktualizujte svoj softvér na najnovsiu verziu.
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Zobrazenie
hlavnej
obrazovky

Kliknite na ikonu 3D Viewer v hlavnej navigacii. Ziskate tak trojrozmerné
zobrazenie ramena robota v suradniciach X-Y-Z.

Ak chcete maximalizovat oblast zobrazenia 3D, skryte obrazovku multitaskingu
o = B {x}
pomocou ikon na bo¢nom paneli: , , '
* Jednym tuknutim prepinajte medzi panelmi obrazovky multitaskingu

* Kliknutim na uz vybranu ikonu zatvorite obrazovku multitaskingu

Program name
= Robotbot PP e

oo
oa Z
Preview
Application Mode
seecto
Active Frame
&) Tcp Offset Name:base oy
&
pogam | NemecTooLflnge Position &
x00mm x1896mm | Move
v:00mm V: 6097 mm
] Z2610mm
Z00mm =
EL) RX:0.00° Orientation -
program
RY0.00° 007" et
RY:17855
Q RZ:0.00°
z:223°
rator Payload L
Opento yl sase f
() oz1e | oge
program
centen e Shoulder
Gravity
9896
x00mm B
Y:00mm Elbow
5 Log
2:00mm D Messages
Wrist 1
46290
o}
WASt2 { yiipies
EETRN B

Wrist 3
178

== 250.00 mm/s
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Obrazovka
Rozlozenie

Rozhranie obrazovky PolyScope X je rozdelené tak, ako je zndzornené na nasledujucom

obrazku:

program name fa%
=] Robotbot_PP acas

oo
oo

Application

) TCP Offset

Program

¥:0.0mm
@ Z.00mm
o RXC0.00°

RY:0.00°

Q RZ:0.00°

Operator Payload
0.000kg

¥:0.0mm
z.00mm

Name: Tool_flange
X 00mm

Center of
Gravity

X 0.0mm

Preview
Mode

) Selection

Active Frame

Name: base
. s
Position C

X -1896mm Move

Y: 6097 mm

2261.0mm

Orientation —

. | rrogam

a2 f structure

RZ:223°
Base ﬂ

91.71° Logic
program

Shoulder
9896°

B

Log
Messages

Elbow
12622°

Wrist 1
4629°
{x
WASt2 4 yariabies

91390°

Wrist 3
178°

Robot State -
@Active =5 250.00 mm/s =

* Nadpis - v rdmceku s cervenym okrajom. Tiez nazyvany spravca systému ,ktory
obsahuje priecinok na nacitanie, vytvaranie a upravu programov a pristup k
URCaps.

Obsahuije tri ikony:

Ikona hamburgera
Spravca systému

Bezpecnostny kontrolny sucet

* Hlavna navigacia - v ramc¢eku s oranzovym okrajom. Nazyva sa tiez navigaéné
centrum.

Obsahuje ikonu/polia na vyber hlavnej obrazovky:

Aplikacia
Program
Prehliadac 3D

Obrazovka Operatora

* Boény panel - vramceku s modrym okrajom. Tiez nazyvana multitaskingova
obrazovka .

Obsahuje ikonu/polia na vyber obrazovky s viacerymi tlohami:

Vyber rezimu
Pohyb

Strukttra programu
Logicky program
Protokolové spravy

Premenné

* Patica - vramceku so zelenym okrajom. Nazyva sa tiez ovladaci panel robota.

Obsahuije tlacidla na ovladanie stavu robota, rychlosti a spustenia/prehravania

UR5e PolyScope X
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Kombinacie
obrazoviek

Hlavna obrazovka a obrazovka multitaskingu tvoria kombin&ciu operacnych obrazoviek
robota.

Obrazovka multitaskingu je nezavisla od hlavnej obrazovky, takze mézZete vykonavat
samostatné Ulohy. M6Zzete napriklad konfigurovat program na hlavnej obrazovke a
zaroven pohybovat ramenom robota na obrazovke multitaskingu. Ak obrazovku

multitaskingu nepotrebujete, moézete 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.

oo
oo
Appiication

(] TCP Offset
Name: Tool flange
X00mm
Y:00mm
@  zoomm
» RX:000°

RY:000°

Q RZ:000°
Operator Payload
0000kg
Center of
Gravity

X 0.0 mm}

Robot State
Active

= Robotbot PP

Preview

Active Frame
Name: base

Position
X:-189.6 mm

2:261.0mm

Orientation
RE-0.07

RL:223°

Base
917

Shoulder
9896 °

Elbow
12622°

Wrist 1
4629°
Wrist 2
9139°

Wrist3
178¢

= s000mms T 100%

Joints Tcp Smart Skills

Toolflange

Translate Rotate

x [ [+
N/

v(=)(+
B TN
2(=-)(+)

b

Hlavna obrazovka a obrazovka Multitask

Zobrazenie/skrytie
obrazovky
multitaskingu

1.

V bo¢énom paneli fuknite na fubovolnu ikonu, aby sa zobrazila obrazovka

multitaskingu.

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

obrazovka multitaskingu.

Kliknutim na aktualne vybranu ikonu v bo¢nom paneli skryjete obrazovku

multitaskingu.
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/.8. Zalozka Aplikacia

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

oo
oo
Application

(im]

Program

@

3D

jo

Operator

Application

Mounting Frames Grids

Rotation, Tilt Position, references Layouts

) AN O

Communication Safety Smart Skills

Digital, Analog, IOs, Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup
mits

A
cccc
cccc

L

{ X } Move
Application Variables ;’,ﬁ:ﬂm
Variables configuration

{3

Variables

4T @ B

System Info

Log Messages, Joint
Temperatures

o Max
=% -1000.00 mm/s

Obrazok 1.3: Obrazovka aplikacie zobrazujuca tlacidla aplikacie.

Na pristup k nasledujucim obrazovkam konfiguracie pouzite kartu Aplikacia.

Montaz

Ramce

Aplikacia Grids

Aplikacia koncovych efektorov
Profily pohybu

Premenné aplikacie
Komunikacia

Bezpecnost

Aplikacia Smart Skills

Bocny panel na karte Aplikacie
Aplikacia na obrazovke obsluhy

Systémové informacie
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/.9. Pohyb robota pomocou prenosneho terminalu 3PE

Popis Volny chod umoziuje manualne posuvanie ramena robota do pozadovanych pozicii
Pre vacsinu velkosti robotov je najtypickejSim spésobom aktivacie funkcie Volny chod
stlagenie tla¢idla Volny chod na prenosnom terminali. DalSie spdsoby, ako povolit a pouzivat
Volny chod, su popisané v nasledujucich Castiach.
V rezime Vorlny chod sa kiby ramena robota pohybuju s nizkym odporom, pretoze brzdy st
uvolnené. Odpor sa zvySuje, ked sa rameno robota v systéme volného chodu priblizuje k
vopred definovanej hranici alebo rovine. V dosledku toho je postvanie robota do polohy tazké.

é VAROVANIE
V dosledku neocakavaného pohybu méze dojst k zraneniu personalu.
* Overte, ¢i nakonfigurované uzito¢né zatazenie zodpoveda
pouzivanému uzitoénému zatazeniu.

* Skontroluijte, &i je spravne zatazenie bezpecne pripevnené k prirube

nastroja.
Povolenie Volny chod mézete zapnut nasledujucimi sposobmi:
Voneého * Pouzite Prenosného terminalu 3PE.
chodu . . )
* Pouzite volného chodu na robotovi.
* Pouzite akcie V/V.
UPOZORNENIE
Aktivacia rezimu Volny chod po¢as pohybu ramena robota méze sposobit
posun a poruchy.
* Nepovolujte Volny chod, ked’ posuvate alebo sa dotykate robota.
Prenosny Ak chcete pouzit tlacidlo 3PE TP na uvolnenie ramena robota:
terminal 3PE 1. Rychlo stlaéte, uvolnite, potom znovu stlaéte a podrzte tladidlo 3PE v tejto polohe.

Teraz moézete rameno robota vytiahnut do poZzadovanej polohy, pricom je zachované jemné
stlacenie.
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Freedrive na Pouzite vofny chod na robote na pohyb ramena robota v programe PolyScope:

robote 1

o

.V hlavnej navigacii tuknite na Aplikaciaa potom tuknite na Bezpecnost.
2. Tuknite na Odomknut a zadajte heslo.

3.

4. V roletovom menu Funkcie prejdite nadol na polozku Vstup s povolenym rezimom

V Casti Bezpecnostné vstupy/vystupy tuknite na polozku Vstupy.

vofného chodu.

Tuknutim na Pouzit a Pouzit a reStartovat restartujte rameno robota.

6. Tuknite na polozku Potvrdit konfiguréciu.

Posunte rameno robota do pozadovanej polohy.

Spéatny chod Pocas instalacie ramena robota si pri uvolneni bizd mézete v§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 véetky brzdy ramena robota.

Heavy Ak je rameno robota zapnuté a brzdy st uvolnené, kiby je mozné pohybovat silou. Sila
volny chod  potrebna na spustenie pohybu zavisi od limitov sily Specifikovanych v nastaveniach
bezpeclnosti.
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3. Instalacia

Popis Instalacia robota méze vyzadovat konfiguraciu a pouzivanie vstupnych a vystupnych signalov
(V/V). Tieto rozne typy vstupov/vystupov a ich pouzitie su opisané v nasledujucich €astiach.

3.1. Elektrické vystrahy a upozornenia

Vystraha Dodrziavajte nasledujliice 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 bezpeénostné funkcie by mohli byt potlacené.

* Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k PLC, ktoré nie je
bezpecnostnym PLC so spravnou Uroviou bezpecnosti. Je dblezité, 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 dosledku elektrickych nebezpecenstiev.

* Uistite sa, Zze vSetky zariadenia, ktoré sa nemdézu 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 platna v spodnej €asti je urCena pre kable rozhrania a konektory.
Pred vitanim otvorov odstrante 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.

UR5e PolyScope X 71 Navod na pouzivanie



R
8. Instalacia UNIVERSAL ROBOTS

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 niz8ie. 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 * Port pre Prenosny terminal na ovladanie alebo programovanie ramena robota
porty 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. Tento port
vyzaduje aktivny prevodnik na podporu DVI alebo HDMI.

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

UPOZORNENIE
Pripojenie alebo odpojenie prenosného terminalu, ked je riadiaca

skrinka zapnuta, moze sposobit poSkodenie 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 pripojit ethernetovy kabel, prejdite cez otvor na zakladni Riadiacej skrinky a zapojte ho do
ethernetového portu na spodnej strane konzoly.

Nahradte uzaver na zékladni 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 bezpecnostné
rozhranie urCené na zlepSenie manualneho ovladania. Tlacidla 3PE, integrované priamo do
prenosného termindlu, 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 odstrarte zastréku a kdbel prenosného terminalu .

Opatrne odstrante kabel prenosného terminalu a prenosny terminal.

o |

Al

|1 |Svorky |2 | Plastové priechodky
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| 1 |Zvézkovanie 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 zatlate zastréku 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

nebezpecenstvu zakopnutia.
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8.4.2. InStalacia softvéru

Konfiguracia 1. Vfavom menu aplikacie PolyScope tuknite na polozku Aplikacia a vyberte
softvéru polozku Bezpecnost.

3PETP = ® picolce fnal @

Ll S D

($) Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables
= Rotation, Position, reference: Layouts C Joint, Linear, Optimove jariables configuration
js
2 Variables.
Operator
B @ : ¥
- P
i ay =

Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Configuration and setup Configuration, Logo Log Messages, o
URCap: Temp:

= v Speed
== .1000.00 mm/s = 10w Tt

2. Tuknite na tla¢idlo Hardvér a Odomknat.

.

Pick and Place revised

 Robot Limits Hardware
speed Limic Select connected Teach Pendant
Teah Pena
Power & Force 3PE Enabled v
 Joint Limits /A For safety reasons the robot il not sart i the selection does not reflect the connected hardware.
Joint Positions.
Joint speeds
v Safetyl0
inputs
Outputs
Safe Home
Planes
Tool Posiion
Hardware

Three Position

. 2
== -1000.00 mm/s

3. Zadajte heslo a tuknite na Potvrdit. Prenosny terminal je teraz aktivovany.
Tuknutim na polozku PouZzit restartujte systém. PolyScope pokraduje 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 I/O,
ktoré umoznuju komunikaciu a konfiguracie medzi ramenom robota a réznymi typmi zariadeni.
Skupiny vstupov/vystupov zahffiaju:

* 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

g |24v 12v|il PWRF 24v|H||24v(H| |OV |H|| OV (H| [24V|H||24V(H| [OV |H|/ OV |H g AG (H
; EIO GND(H| |[GND CIO(H||[CI4|H| |COO/H||CO4/H| |DIO(M||DI4|H| [DOO|H||DO4(H 2‘ AlO (I
°§= 24V ON (N 24V‘ 24V(H|[24viH ov| H||ov| M| |24V/H||24VIH oV (H|fov il g AG |H
5 |EIL OFF(H| | OV Cl1|H||[CI5|(H| [cCO1/M|/co5|H| [DI1|H||DI5|H| [DO1/H||DO5|H < |An u
s 24V 24v|H||24v|H| |ov |H| oV |H| [24Vv(H|[24Vv/H| oV (H| oV |H £1AG|H
; SI10 SSale]>]> Cl2(H||[Ci6|H| |CO2(/H||CO6/H| |DI2(H||DI6|l| [DO2|H||DO6|H g AOO(H
:2av|m||5|8|2|a|& |3 ] [2av|m]|[24v|m]| [ov [m]|[ ov [m]| [22v[m]|[2av[m] [ov [m]|[ov[m| [g]AG|m
3|si1 Hu|u|m(m[m||[ci3[m|[ci7|m]| [co3[m|[co7{m]| [pi3|m||[Di7|m]| [po3|m|[po7|m| |Z[a01|m

ZIta s &ervenym textom Urcené bezpec€nostné signaly

ZIta s &iernym textom Konfigurovatelné pre bezpecnost

Seda s giernym textom Univerzalne digitalne V/V

Zelena s Ciernym textom Univerzalne analégové V/V

Skupiny Robota sa mézZe nainstalovat podfa elektrickych Specifikacii, ktoré su rovnaké pre

vstupov/vystupov  vSetky tri uvedené vstupy.
* Bezpecnostné V/V
* Konfigurovatelné V/V

* Univerzéalne V/V

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

bezpelnostné V/V alebo normalne V/V. Toto su zlté svorky s
ciernym textom.

Je mozné napdjaft 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
24v |
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

sa vymenit.
’-( Power
PWR H

GND|H
24V| B+

\ ov |

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

Svorky Parameter Min. Typ Max. 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 \
[24 vV - 0 V] Prad 0 - 6 A

* 3,5 A pre 500 ms alebo 33 % pracovny cyklus.
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Specifikacia
digitalneho
vstupu/vystupu

8.5.1. Vstup

Vystup
z nastroja

Digitalne V/V su konStruované v sulade s IEC 61131-2. Elektrické Specifikacie su

uvedené nizsie.

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] IEC61131-2 - 3 - Typ

*Na odporovu alebo indukénu zataz maximalne 1 H.

a vystup

Vystup nastroja obsahuje dve digitalne vystupné polia, indikator vystupného napéatia

nastroja a napajacieho prudu a prepina¢ Napajanie dvojitym kolikom.

* Digitéalny vystup (DO) - mbze byt nezavisle nastaveny na vysoku alebo nizku

hodnotu

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

* Napdjanie - indikator spotreby prudu

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

Zmeny zaénu platit po zvoleni novej vystupnej konfiguracie. Momentélne nahrana
inStalacia 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 mézZete pouzit nizSie znazorneny horizontalny blok digitalnych
vstup vstupov (DI8-DI11) na kvadraturne kddovanie sledovania dopravnika.

> 1>
(@

q
N
HE

D11
Bl DI10

0|
agia)
HE
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3.5.2. Pouzivanie karty kablovych vstupov/vystupov

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

Na obrazovke sa zobrazuje aktualny stav I/O, a to aj po€as vykonavania programu. Program
sa zastavi, ak sa poCas vykonavania nieCo 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.

nnnnnnnnn
 obot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output Analog Input Analog Output

Wired 10 a0 1 as 1w 0 w o4 w0 Dl 1 DI4 1o D00 (10 D04 1o Ao oo 400mA

vvvvvvv
as  w @1 1w €05 o DIl 1o DIS 1o D01 10 D05 1o
[STRNTY 2 1 €06 Lo DI2 1o DI6 Lo D02 10 D06 Lo At Aot 400mA

Y a2 @ a7 B 03 0 7 w o3 o7 W 003 [0 D07 10

vvvvvvvvvvvvv

Konfigurovatefné Konfigurovatelné vstupy/vystupy mozu byt vyhradené pre $pecialne 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 nasledujice moznosti:
* Spustit program
* Zastavit program

* Pozastavit program

* Vofny chod
Digitalne DI maju nasledujuce moznosti:
vstupy/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.

Analégové Analégoveé vstupy/vystupy je mozné nastavit na vystup pradu [4-20mA] alebo napétia [0-
vstupy a 10V] . Tieto nastavenia su trvalé pocas reStartov riadiacej jednotky robota a su ulozené v
vystupy inStalacii.
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3.5.3. Indikator napajania pohonu

Popis Indikator napdjania 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 napajania 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.
* Mézete 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 |E
DOO|M ||DO4| R -
ov (M| ov|H
DO1/H||pO5|H
ov |H||ov|H
DO2|H ||DO6|H
ov |H||ov| N
DO3|H ||DOo7|H
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Konfiguracia V naviga¢nom menu fuknite na polozku Aplikacia.

indikatora Vyberte polozku Komunik&cia.

V boc¢nej ponuke vyberte polozku Kablové 10.

oL bh o=

Prejdite na poZadovany typ vystupu a tuknutim na polozku vyberte jeden z
nasledujucich typov:

* Konfigurovatelny vystup
* Digitalny vystup
* Analdgovy vystup
5. Vyberte predvolby akcie
Vybrany vystup mbzete pomenovat

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

Program name

Default program L7l
ccec
Do (o Communication cccc
oo
Application .
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i ~  Robot s
cIo Lo 14 Lo coo Lo C04 10 DI O Lo DI 4 Lo
Program ) =
Safequard Reset High when -
@ ool 10 CIS Lo @ e e— C05 10 DI 1 Lo DIS O pgam
CI1 Lo structure
» v Modbus a6 Lo €01 1 €06 Lo DI2 L DI6 o
Safequard Reset o
o —+ Addsource 12 = 17 Lo 02 10 07 o0 DI3 Lo DI7 L0 Giobal
Variables
Operator
13 s co3 Lo

Robot State

Active

Program name

Default program L7l
ccec
oo - Communication cccc
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input “
i ~  Robot 1
cIo Lo 14 Lo coo Lo C04 10 DI O Lo DI4 Lo
Program ) =
Safeguard Reset = -
S Tool 10 c bI1 o | DIS O o
CI1 Lo coo0 L0 structure
® v~ Modbus C DI2 L DI6 Lo
Safeguard Reset Name & {}
Q + Addsource C DI3 Lo DI7 10 by
a2 Lo Action Preset e
Acti = ) ) ~ Variables
Operator High when drive power is on, otherwise Low
ci3 Lo

Robot State _ Speed +
Active 100%
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3.6. Bezpecnostne V/V

Bezpeé&nostné
VIV

Tabuflka

V tejto Casti su opisané vyhradené bezpecnostné vstupy (zIta svorka s Cervenym

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

Rozdiel vo funkciach je uvedeny nizSie.

Nuadzové
zastavenie

Ochranné
zastavenie

Zastavenie 3PE

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)

Bezpecénostné
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.

POZOR

A\

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.

Navod na pouziva
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Signaly Vsetky nakonfigurované a stale bezpecnostné vstupy s filtrované, aby bolo mozné pouzit

OSSD bezpe&nostné zariadenie s dizkami impulzov kratsimi ako 3 ms. Bezpe&nostny vstup sa
vzorkuje kazdu milisekundu a stav vstupu sa ur€uje podfa vstupného signalu, ktory sa objavi
najcastejSie za poslednych 7 milisekind.

Bezpeénostné Ovladaci panel mézete nakonfigurovat na vystup impulzov OSSD, ked je bezpe¢nostny
signaly OSSD vystup neaktivny/vysoky. Impulzy OSSD detekuju schopnost ovladacej skrinky
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.
Niz8ie 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)

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

sateya  |J JJ

32 ms

SafetyB P 0]

18 ms

Zapnutie OSSD pre bezpecnostny vystup
1. V hlavicke klepnite na Instalacia 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.

Predvolena Robot sa dodava s predvolenou konfiguraciou, ktora umoziuje prevadzku bez
konfiguracia dodatocného bezpecnostného vybavenia.
bezpecnosti 2ioty

. 24V

& | ElO

5 [24v

£ |EN

24V

£sio

§ [2av

3 [si1
Pripojenie Takmer pri kazdom pouziti sa pozaduje pouzitie jedného alebo viacerych Specialnych
tlacidiel tlaCidiel nudzového zastavenia. NizSie uvedeny obrazok zobrazuje pripojenie jedného
nudzového alebo viacerych tlaCidiel nidzového zastavenia.
zastavenia
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Zdiefanie Funkciu nidzového zastavenia zdielani medzi robotom a inym strojmi moZete nastavit
nudzového nakonfigurovanim nasledujucich funkcii V/V prostrednictvom GUI. Vstup pre nudzové

zastavenia s
inymi strojmi

Ochranné
zastavenie s
automatickym
obnovenim

zastavenie robota sa nesmie pouzit na Ucely zdielania. Ak je potrebné pripojit viac ako dva
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
CO0-COf1.

[Configurable Jipu
24V
CIo
24V
ci
24V
CI2
24V
CI3

B
s

l
OOOOODOOCRN

Configurable Outputs. H [Configurable Inputs onfiyurable Outputs

oV oV E .

N

=

ICO0 ICO4
oV oV

CO1 CO5

oV
CO2

oV

CO3

Q
]

N
®
<

%
6
0"

l

o
>

l

N
kS
<

l

n[u[nnenen
[2

mnnpapan
na(nm I\IL\I

<]
S

|

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.
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
24V
EIO

R =
/ ETd] [T

Emergency Stop

BN EENR
P Pe—r—

m‘ﬁ‘m

=|2|s

=

X

24V O
El1 [ 2av ]|
[ [ov [m]
24V »
Sio i;
Cl

Safeguard Stop
Son

24V J2 1 [oav]
sit || Alsn

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 bezpeénostny laserovy skener.
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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 ==
Bin
/_yJ J
11} 7 \ -------
eI/ o L ot Tt (NCTAT T S S N a
D # ﬁ ------- i
HIEAL, =
_[eev]u] |z (A
ﬂi O / _______
§124v| [
st M [
\\
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3.6.1. Bezpecnostne 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 fod efectors -
oo < safety Apply @ e
= Robot Limits Wired Inputs &
i) . ) Function Signal Move
B e - o -
Joint Positions. Sl e [«3] =
? Jint peecs o Loaz Ex
30 as
v safety /0 (0]
o v as
’ Inputs Function o ce
=S ar
Hardware

Three Position

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

Obrazok 1.4: Obrazovka PolyScope X zobrazuje vstupné signaly.

= ogram name
= B gnd Effectors =
e
ao
Applcation
i o
Robot Limits Wired Outputs N
(i) Function Signal 0ssD Mo
V' Joint Limits
Program T oo
Joint Positions pessioned co1
9 Joint Speeds tion o co2
30 Unassigned o3
v safety /O o
o 4
2 outputs Unassigned Y cos Variaes
Operator 3
Inputs tion o o6
Inassigned 07

Planes

Hardware

Three Position

= 1000.00 mm/s

UPOZORNENIE

Pri spustani programov zo vstupu V/V alebo zbernice méze robot zacat
pohyb z pozicie, ktord ma, nebude potrebny ziadny manualny pohyb k
prvému tratovému bodu cez PolyScope.
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Riadia Vstupy su popisané v nasledujucich tabufkach:

ca
skrink
a

Vstup

y

Vykona zastavenie 1. kategorie (IEC 60204-1), pricom informuje ostatné

Tlacidlo . , . ; . L
ntdzového stroje pomocou vystupu zastavenia systému, pokial je takyto vystup
. zadefinovany. Zastavenie sa spusti vo vSetkych sucastiach pripojenych k

zastavenia ,

vystupu.
Nudzové Vykona zastavenie 1. kategorie (IEC 60204-1) prostrednictvom vystupu
zastavenie riadiacej skrinky, pricom informuje ostatné stroje pomocou vystupu
robota nudzového zastavenia systému, pokial je takyto vystup zadefinovany.
Externé
nudzové Vykonava zastavenie kategorie 1 (IEC 60204-1) len na robotovi.
zastavenie

Ked robot pouziva Normalnu alebo ZniZzent konfiguraciu.

Ak je nakonfigurovany, slaby signal odoslany na vstupy spdsobi prechod

bezpecnostného systému na znizenu konfiguraciu. Rameno robota

spomaluje, aby vyhovovalo znizenym parametrom.
Znizena Bezpeclnostny systém zaruCuje, ze robot je v ramci znizenych limitov

menej ako 0,5 sekundy po spusteni vstupu. Ak rameno robota nadalej
porusuje niektory zo znizenych limitov, spusti sa kategoria zastavenia 0.
Spustacie roviny mozu tiez sposobit prechod na znizenu konfiguraciu.
Bezpeclnostny systém prechadza do normalnej konfiguracie rovnakym
spbsobom.
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Riadia Vstupy su popisané v nasledujucej tabufke:

ca
skrink
a

Vstup

y

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
z&ruky

Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie, pokial déjde k

dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stupania na vstupe ochranného resetu.

Ked dbjde k ochrannému zastaveniu, dba tento vstup na to, aby stav
ochranného zastavenia pokracoval, kym sa nespusti reset.

Zabezpeclenie

Zastavenie spustené ochrannym vstupom. Vykona zastavenie
kategorie 2 (IEC 60204-1) vo v8etkych rezimoch, ked je spustené
ochrannym mechanizmom.

Zastavenie , . - .

. Vykona zastavenie kategorie 2 (IEC 60204-1) LEN v automatickom
ochranného .. . ) . .. . .

. rezime. Ochranné zastavenie v automatickom reZime sa da zvolit, len
mechanizmu . ) . s i .

L ked je nakonfigurované a namontované trojpolohové pomocné
automatického . .

v zariadenie.

rezimu
Reset ochrany Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie v automatickom rezime,
automatického pokial déjde k dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stiipania na vstupe
rezimu ochranného resetu v automatickom rezime.

Freedrive na
robote

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

Trojpolohové
pomocné
zariadenie

V manualnom rezime je na pohyb robota potrebné stladit 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 detekovana ochrannym zariadenim a je vystavena
nebezpeclenstvu, automaticky reset je podfa noriem zakazany.

* Externy reset pouzite na zabezpecenie resetovania len vtedy, ked osoba

nie je vystavena nebezpecenstvu.

VAROVANIE

Ked je zapnutéa funkcia ochranného zastavenia v automatickom rezime, ochranné

zastavenie sa v manualnom rezime nespusti.
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Vystu VSetky bezpecnostné vystupy sa znizia v pripade porusenia alebo poruchy bezpecnostného

py systému. To znamena, ze vystup zastavenia systému spusti zastavenie aj vtedy, ked sa nespusti
riadia nudzové zastavenie.

cej MozZete pouzit nasledujice bezpeénostné funkcie vystupnych signalov. Ked' sa stav, ktory spustil
skrink vysoké signaly skonci, vSetky signaly sa vratia na nizke:

y

Signal je Nizky, ked bol bezpe€nostny systém spusteny do stavu
zastavenia vratane vstupu nudzového zastavenia robota alebo tlaCidla
nudzového zastavenia. Ako prevencia zablokovania sa nizky signal
neodosle, ak stav Nudzového zastavenia spusti vstup zastavenia
systému.

Pohyb robota | Ak sa robot hybe, signal je nizky, inak je vysoky.

Signal je vysoky, ked sa robot zastavi alebo prebieha zastavenie v

1Systémové
zastavenie

Robot sa . dosledku nudzového alebo ochranného zastavenia. V opacnom pripade
nezastavuje o s
bude mat logiku nizkej urovne.
Signal je Nizky, ked’ su aktivne znizené parametre alebo ak je
Znizena bezpelnostny vstup nakonfigurovany so znizenym vstupom a signal je v
sucasnosti nizky. V opacnom pripade je signal vysoky.
Neznizené Toto je inverzna hodnota k hodnote Znizeny, definovanej vysSie.
Signal je Viysoky, ak je rameno robota zastavené a nachadza sav
Bezpecné nakonfigurovanej bezpecnej predvolenej polohe. V opacnom pripade je
byvanie signal nizky. To sa Casto pouziva, ked su roboty UR integrované s

mobilnymi robotmi.

Trojpolohové

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

zastavené

Trojpolohové

pomocné Signal je nizky, ked je neaktivhe zastavenie trojpolohového poconého
zariadenie nie | zariadenia, v opa¢nom pripade vysoky.

je zastavené

@ UPOZORNENIE
Externy mechanizmus, ktory z robota prijima stav Nudzového zastavenia cez

vystup zastavenia systému, musi byt v stlade s normou ISO 13850. Je to
obzvlast potrebné pri nastaveniach, kde je vstup Nudzového zastavenia robota
pripojeny k externému zariadeniu nudzového zastavenia. V takych pripadoch sa
po uvofneni externého zastavenia systému vstup Nudzového zastavenia systému
zmeni na vysoky. Z toho vyplyva, zZe stav nidzového zastavenia externého
mechanizmu sa zresetuje bez manualneho zasahu osoby, ktora robot obsluhuje.
Preto treba na dodrzanie bezpecnostnych noriem externy mechanizmus znovu
zapnuf rucéne.

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

Popis

Vstupy

Pomocou obrazovky I/0 Setup (Nastavenie vstupov/vystupov) definujte vstupné/vystupné
signaly a nakonfigurujte akcie pomocou ovladacieho prvku karty I/0 . Typy
vstupnych/vystupnych signalov su uvedené v Casti Vstup a Vystup.

Program nam

= = End Effectors P

e
oo & Safety Apply cccc
oo
Application
i N
Robot Limits Wired Inputs :
B Function Signal Move
\ Joint Limits
Program e o _
Safeguard Reset =
Joint Positions IELET ci
Program
@ a2
Joint Speeds unction o
£ Unassigned s
v safety /0 §
Funct cr4 {3
o Unassigned v Varables

outputs as

Operator
Inputs Functio . as
Unassigned a7
Planes
Hardware

Three Position

M

0 ax
=% -1000.00 mm/s

UPOZORNENIE

Pri spustani programov zo vstupu V/V alebo zbernice méze robot zacat
pohyb z pozicie, ktoru ma, nebude potrebny ziadny manualny pohyb k
prvému tratovému bodu cez PolyScope.

@

Prejdite na zalozku Aplikacia.
Prejdite na bezpecnost.

Kliknite na Vstupy v sekcii Bezpecnostné vstupy.

o=

Odomknite nastavenia.

5. Priradte funkciu k skupine signalov.

Popis bezpecnostnej funkcie najdete v Casti Bezpecnostné V/V signaly.

UR5e PolyScope X 93
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Dostupné
vstupné
Cinnosti

Vystupy

Dostupné
vystupné
cinnosti

Prikaz Ukon

Start

Spusti alebo obnovi aktualny program na hrani¢nej hodnote
stupania (povolené len cez dialkové ovladanie)

Zastavit Zastavi aktualny program na stupajucej hrane

Pozastavit Pozastavi aktualny program na stupajucej hrane

Ak je vstup vysoky, robot prejde do vofného chodu (podobne ako
Volny chod | pri stla¢eni tlacidla vofného chodu).
Ak volny chod nepovoluju iné podmienky, takyto vstup sa ignoruje.

A

VAROVANIE
Ak sa robot zastavi po¢as pouzivania vstupnej akcie Start, robot sa pred

spustenim tohto programu pomaly presunie na prvy smerovy bod
programu. Ak je robot pozastaveny po¢as pouzivania vstupnej akcie Start,
robot sa pomaly presunie do polohy, z ktorej bol pozastaveny pred

obnovenim tohto programu.

N~

5.

Prejdite na zalozku Aplikacia.

Prejdite na bezpecnost.

Odomknite nastavenia.

Prirad'te funkciu k skupine signalov.

Kliknite na zalozku Vystupy v ¢asti Bezpecnostné V/V.

OSSD mozete aktivovat na kazdom vystupnom signali.
Popis bezpecnostnej funkcie najdete v Casti Bezpecnostné V/V signaly.

Ukon Vystupny stav Stav programu

Nizka, ked nie je
spustena

LO

Zastavené alebo pozastavené

Vysoka, ked nie je
spustena

HI

Zastavené alebo pozastavené

Vysoka pri behu,
nizka pri zastaveni

LO
HI

Spusteneé,
Zastavené alebo pozastavené

Nizka neplanovana
zastavka

LO

Program bol neplanovane ukonéeny

Nizka neplanovana
zastavka, inak
vysoka

LO
HI

Program bol neplanovane ukonceny
Spustené, zastavené alebo pozastavené

Nepretrzity pulz

Striedanie
vysokych a
nizkych

Spustenie (pozastavenie alebo
zastavenie programu na udrzanie stavu
impulzu)

Navod na pouzivanie
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Pricina K neplanovanému ukoné&eniu programu moéze dojst z ktoréhokolvek z niz$ie uvedenych
ukonéenia dévodov:

programu « Zastavenie robota

* Porucha
* PorusSenie

* Vynimka runtime

UR5e PolyScope X
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3.6.3. Pourzitie V/V pre vyber rezimu

Popis Robota mozno nakonfigurovat tak, aby prepinal medzi prevadzkovymi rezimami bez pouzitia
prenosného terminalu. To znamena, ze 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
bezpecnostnych vstupov/vystupov a sekundarne zariadenie ako voli¢ rezimov.

Voli¢ rezimov  Voli¢ rezimu méze byt kfucovy spinac¢ s redundantnym elektrickym usporiadanim alebo so
signalmi z vyhradeného bezpecnostného PLC.

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

1. Pripojte voli¢ rezimov k vstupom, ako je znazornené na obrazku nizSie.

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

Key Switch

Configurble Inputs
24V 24V
Clo Cla
24V 24V
Cl1 CI5
24V 24V
Cl2 Cclée
24V 24V
CI3 Cl7

000000
\
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Konfiguracia
pripojenych
bezpeénostnych
vstupov

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

—_

.V hlavnej ponuke tuknite na polozku Aplikacia.
2. 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.

UR5e PolyScope X
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3.6.4. Trojpolohove pomocné zariadenie

Popis Robot je vybaveny 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 spdsob pripojenia trojpolohového pomocného zariadenia.

Confi‘urabl Inputs

3-Position Switch

CI2
24V
CI3

24V 24V |H =
clof| <l |1 Z
24V 24V — —
ci |ECI5[
24V | | "
|
|

0000
N
<

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 I Operational mode Switch
24Vi|H||24v (W —
ciof[m)[cu [m :
24v||m||24v [ — —
cij|Hj|ci5 N :

24v|| |24V |H "
Cl2f| lQs |l

24v NA | [24vY H

CI3 | ECl7 N

9
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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.

Univerzalne
digitalne VIV

Komunikacia
s inymi strojmi
alebo PLC

Tato ¢ast popisuje univerzalne 24V V/V (Sedé svorky) a konfigurovatelné V/V (ZIté svorky
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. V3etky 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 st pouzité bezné digitalne vystupy, ale mozu sa tiez pouzivat
akékolvek konfigurovatelné vystupy, ak nie su konfigurované na vykonavanie
bezpecnostnej funkcie.

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

zatazenie.

Digital Inputs
Digital Outputs /f \"I 24V|H [(24aV|H
ov [m|| ov|s TOAD DIO|H || D14
POO M) po4/ @ 2av|m|[2av[Hl
ov |H|| ov
polm||posm — DI1|H |(DI5 N
oviml|ovim 24V|H ||24aVv|H
DO2|H |[DO6|H DI2|H|(Dl6|H
oV /H|ovH 24V|H ||24V|H
DO3/M||po7|M pi3[(H|[D17|m

A
S

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

=

Digitalne V/V sa m6zu pouzivat na komunikaciu s inymi zariadeniami, ak sa vytvori

spolo¢né GND (0 V) a ak stroj pouziva technolégiu PNP, pozri nizSie.

L) e

@

Digital Inputs

Dig

UPOZORNENIE

ov

o
o
S

l

-]
<

l

[~]
[}
=

l

-]
<

l

=]
(<]
N

l

-]
<

l

9
o
w

l

Na pripojenie digitalnych vstupov/vystupov pouzivajte chranené kable.
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3./.1. Dialkove ovladanie ZAP/VYP

Popis

bez pouzitia Prenosného terminalu. Toto sa zvy€ajne pouziva:

Diafkové
ovladanie

* ked prenosny terminal nie je k dispozicii,

* ked musi mat systém PLC UplInu kontrolu,

* ked je potrebné zapnut alebo vypnut viacero robotov naraz.

Pomocou dialkového ovladania zapnutia/vypnutia mozete zapinat a vypinat riadiacu skrinku

Dialkové ovladanie ON/OFF poskytuje pomocné napajanie 12 V, ktoré sa udrziava aktivne,
ked je riadiaca skrinka vypnuta. Vstup ON je ur€eny iba na kratkodobu aktivaciu a funguje

rovnakym spésobom ako tla¢idlo POWER. Vstup OFF méZete drzat stlaceny fubovolne dihy
¢as. Na ucely automatického nahrania a spustenia programov pouzite softvérové funkcie.

Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
[12 V - GND] Napéatie 10 12 13 \Y
[12 V — GND] Prud - - 100 mA
[ZAP/VYP] Neaktivne napatie 0 - 0,5 \Y
[ZAP/VYP] Aktivne napéatie 5 - 12 Vv
[ZAP/VYP] Vstupny prad - 1 - mA
[ZAP] Cas aktivacie 200 - 600 ms
Remote ,f \'I Remote ,f }_l

12v|H I 12v|d I

GND|H B } GND|H R }

ON | ON |H

OFF| I\, P OFF P

Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného | Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného

tlacidla ON. tlacidla OFF.

A 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.

* Pouzite svorku AG, ktora sa nachadza €o najblizSie k V/V. Dvojica zdiefa spoloCny
rezim filtra.

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

* Pouzite chraneny kabel. Pripojte tieneny kabel k svorke GND na svorke oznacene;j
Power.

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

Elektrické RezZimy vstupov mézZete 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] Rozlisenie - 12 - bit
Analdgovy vstup v napdtovom
reZime
[AIx — AG] Napéatie 0 - 10 \Y
[AIxXx — AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] RozliSenie - 12 - bit
Analdgovy vystup v prudovom
reZime
[AOx — AG] Prud 4 - 20 mA
[AOx — AG] Napétie 0 - 24 \
[AOx - AG] Rozlisenie - 12 - bit
Analdgovy vystup v napdtovom
reZime
[AOx - AG] Napéatie 0 - 10 \Y
[AOx — AG] Prad -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx — AG] RozliSenie - 12 - bit
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Analégovy

5[z

. o ;
vyStup a g A0 = = ;
analégovy e j> T=D £
vstup jlonte i

Hm=n H

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 Ak je aktivovany, Dialkovy rezim umoziiuje externym zariadeniam pripojit sa ku kfu¢ovym
sluzbam, ako je napriklad Primarne rozhranie.
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Dialkovy rezim je mozné prepinat pomocou $pecialneho prepinaca v dialégovom okne Prehfad

bezpeclnosti.
1. Prejdite na prehlad bezpecnosti na hlavnej obrazovke.
2. Kliknite na polozku Vyber rezimu.

3. Teraz modzete vybrat moznost Automaticky a potom Dialkovy.

»Miestne“ je predvolene zapnuté.

,Dialkové® je aktivne len vtedy, ked je aplikacia v automatickom rezime.

Safety Overview

Pre pn at Mode Selection

Mode Selection

pristup Select Operational mode

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

@ Manual Automatic

Joint Position

Joint Speed Select Remote mode
Joint Speet
P Switch to automatic operational made to change Remote Mode.

Planes Local Remote
Input

Output

Hardware

Three Position

Safety Overview

Mode Selection Mode Selection

Select Operational mode

Robot Limits Stand clear of the rebot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position Manual @ Automatic

Joint Speed Select Remote mode
oint Spee:
® Local Remote

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

URb5e PolyScope X 103
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8. Instalacia
Bezpecné Pocas dialkového rezimu prejde rozhranie PolyScope X do zabezpeceného stavu
uzamknutie ur¢eného len na Citanie. VSetky editatné a ovladacie akcie su vypnuté a pristupna zostava
iba obrazovka operatora v rezime len pre zobrazenie. Okrem toho sa nad bezpe¢nostnym
kontrolnym suc¢tom zobrazuje ikona vzdialeného rezimu, ktora jasne naznacuje, Ze systém
je pod vzdialenym dohfadom.
= R =
a e
operstar Robot Name Status Lrﬂ
e-Series UR10e Stopped UNIVERSAL ROBOTS
Configuration Status Value
Bezpecnost Ak je prevadzkovy rezim robota riadeny signalom vstupu/vystupu, prepnutie do
riadena manualneho rezimu prostrednictvom vstupu/vystupu automaticky vrati dialkovy rezim

vstupmi/vystupmi  spat do miestneho rezimu.

Tato funkcia zabezpecuje bezpecné a Struktirované prostredie pre vzdialené

Safety Overview

Mode Selection

Mode Selection

Select Operational mode

Robot Limits

monitorovanie, pricom v pripade potreby zachovava integritu miestneho ovladania.

Operational mode is currently controlled by safety inputs

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

Joint Position
Manual

Joint Speed

Automatic

Select Remote mode

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Planes
Local

Input

output

Hardware

Three Position

Remote
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9. Integracia koncoveho efektu

Popis Koncovy efektor mdze byt v tejto priruc¢ke oznacovany aj ako nastroj a obrobok.

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

* Montaz a pripojenie najdete v dokumentacii Specifickej pre koncovy
efektor/nastroj/obrobok.

9.1. Maximalne zatazenie

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

Rameno robota sa méze prisposobit dlhému posunu taZiska, ak je uzitocné zatazenie
umiestnené pod prirubou nastroja. Napriklad pri vypocéte hmotnosti uzito¢ného zatazenia v
aplikacii pick and place berte do Uvahy uchopovac aj obrobok.

Schopnost robota zrychlovat sa méze znizit, ak uzitocné zatazenie CoG presahuje dosah a
uzitotné zatazenie robota. Dosah a uzito¢né zatazenie robota si mézete overit v technickych
Specifikaciach.
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Uzitocné zatazZenie [kq]

6

T T T

T T

L L Il L L L L 1

Zotrvacnost
uzitoéného
zataZenia

500 600

Odsadenie taziska [mm]

Vztah medzi menovitym zataZenim a odchylkou gravitaéného stredu.

Ak je uzitocné zatazenie spravne nastavené, mozete nakonfigurovat uzitocné zatazenie s

vysokou zotrvaénostou.

Softvér riadiacej jednotky automaticky upravuje zrychlenie, ak su spravne

nakonfigurované nasledujlce parametre:
* Hmotnost uzito¢ného 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 T 6,20 £0,20

4x D57 8
Mé-6H T 8
>
® 6,20
=
"
41,70
©31,50 H7
SECTION A-A
®50 £0,1
©63h8
Rozmery a vzor otvorov priruby nastroja. VSetky rozmery su v mm.
Priruba Vystupna priruba nastroja (ISO 9409-1) je miesto, kde je nastroj namontovany na Spicke
nastrojana  robota.
vykon * 1SO 9409-1-50-4-M6 pre malé ramena robota

* 1SO 9409-1-80-6-M8 pre velké ramena robota

Odporuca sa pouzit otvor s radidlnymi drazkami pre polohovaci ¢ap, aby sa zabranilo
nadmernému obmedzeniu pohybu a zaroven sa zachovala presna poloha.

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

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

é VAROVANIE
Nedostato¢né utiahnutie skrutiek moze sposobit zranenie v dosledku 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 tabufke:

?Ohk Signal Popis
AlO/ ,
1 RS485- Analég v 0 alebo RS485-
7 All/ i
60 o . 2 RS485+ Analég v 1 alebo RS485+
Digitalne vystupy 0 alebo 0 V/12
50 08 3 TOOPWR VI24V
(o) o 2 4 TO1/GND Digitalne vystupy 1 alebo Zem
4 3 5 POWER 0V/12V/24V
6 TIO Digitalne vstupy 0
7 T Digitalne vstupy 1
8 GND Zem
UPOZORNENIE
Konektor naradia sa musi dotiahnut ru¢ne maximalne na 0,4 Nm.

URb5e PolyScope X

109

Navod na pouzivanie



R
9. Integracia koncového efektu UNIVERSAL ROBOTS

Kablovy Kablovy adaptér na naradie je elektronické prisluSenstvo, ktoré umoznuje kompatibilitu medzi
adaptérna nastrojmi I/O a nastrojmi série e.

naradie @ﬁ
Tm———

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

‘ VAROVANIE
Pripojenie kablového adaptéra na naradie k zapnutému robotovi méze
sposobit zranenie.
* Pred pripojenim adaptéra k robotu pripojte adaptér k
nastroju/koncovému efektoru.

* Robot nezapinajte, ak kablovy adaptér na naradie nie je pripojeny k
nastroju/koncovému efektoru.

Osem vodiCov vo vnutri kablového adaptéra na naradie ma r6zne funkcie, ako je uvedené v
tabuflke nizsie:

ROl Signal Popis
AlO/ .
1 RSA85+ Analoég v 0 alebo RS485+
3 All/
4 5 -
2 RS485- Analog v 1 alebo RS485
2 3 TH Digitalne vstupy 1
5 4 TIO Digitalne vstupy 0
1 5 POWER 0V/12V/24 V
6 6 TO1/GND Digitalne vystupy 1 alebo Zem
7 Digitalne vystupy 0 alebo 0 V/12
7 TOO0/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 pohananiena 0V, 12V alebo 24 V.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Napajacie napéatie v 24V rezime 23,5 24 24,8 \
Napajacie napatie v rezime 12V 11,5 12 12,5 \
Napajaci prud (jednoduchy ¢ap) - 1000 2 000** mA
Napajaci prud (dvojity ¢ap) - 1500 2 000** mA
Kapacitna zataz napajania - - 8000*** uF

* Pre indukéné zataze sa odporuca pouzit ochrannu diédu.
** Spitka max. 1 sekunda, pracovny cyklus max: 10 %. Priemerny prid za 10 sekind nesmie

prekrogit typicky prad.

*** Ked' je napdjanie nastroja povolené, zac¢ne plynut ¢as makkého Startu 400 ms, ktory
umoznuje, 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 InStalacia

POWER

GND (RED) — JaI

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

2. V zozname nalavo tuknite na moznost VS8eobecné.
3. Tuknite na V/V néstroja a vyberte moznost Dvojpinové napéjanie.
4

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

TOO/PWR (BLUE) \T
A

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

UPOZORNENIE
Ked robot vykona nudzové zastavenie, napatie pre oba napajacie koliky
sa nastavi na 0 V (napajanie je vypnute).

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.
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Tabuflka

Pouzivanie
digitalnych

vstupov
hastroja

Digitalne vstupy su implementované ako PNP so slabymi znizovacimi odpormi. To znamen4,
Ze plavajuci vstup bude mat vzdy nizke odpocty. Elektrické Specifikacie su uvedené niZsie.

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

Tento priklad ilustruje pripojenie jednoduchého tlacidla.

POWER
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9.3.4. Digitalne vystupy nastroja

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

Na nakonfigurovanie vystupného rezimu kazdého ¢apu prejdite nastroj V/V v karte Instalacia.
Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie:

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Napatie v otvorenom stave -0,5 - 26 \
Napatie pri poklese 1A - - 0,09 \%
Prud pri napajani/odberu, kontinualny 0 - 600 mA
Prud pri privode/odvode, Spickovy prud 0 - 1000* mA
Prud cez GND, trvaly 0 - 2000 mA

Prad cez GND, $pickovy 0 - 3000* mA
* Spickovy vykon maximalne 1 sekundu, maximalny pracovny cyklus: 10 %. Priemerny prad za
10 sekund nesmie prekrogit trvaly prud.

ﬁ POZOR
Digitalne vystupy v tomto nastroji nie su obmedzené prudom. Prepisanie
zadanych udajov mo6ze sposobit trvalé poskodenie.

Pouzivanie Tento priklad ilustruje zapnutie spotrebi¢a pomocou interného napajania 12 V alebo 24 V.
digitalnych Na karte 1/O je potrebné definovat vystupné napéatie. Medzi pripojenim POWER a
vystupov stienenim/uzemnenim je napatie aj vtedy, ked je zariadenie vypnuté.

nastroja POWER

Pri pripajani indukénych zatazi je potrebné pouzit ochrannu diodu, ako je znazornené
nizsie.
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9.3.5. Analogove vstupy nastroja

Popis Analdgovy vstup nastroja je nediferenciadlny 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 napétie v napatovom rezime -0,5 - 26 Vv
Vstupny odpor v rozsahu 0 az 10V - 10,7 - kQ
RozliSenie - 12 - bit
Vstupné napétie v prddovom 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 podc¢astiach.

Upozornenie
Q POZOR
Analdgoveé vstupy nie su chranené proti prepatiu v pridovom rezime.

trvalé poskodenie vstupu.

Prekroc¢enie limitu uvedeného v elektrickej Specifikacii méze sposobit

Pouzivanie Tento priklad znazornuje pripojenie analégového senzora k nediferencialnemu

analégovych

vystupu. Vystup snimaca méze byt bud’ prid alebo napatie, pokial je vstupny rezim
vstupov nastroja, tohto analégového vstupu nastaveny na rovnaku hodnotu na karte 1/0O.

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

POWER
Dl
Al2 «
M
<
GND o7
Pouzivanie Tento priklad znazornuje pripojenie analégového senzora k diferencialnemu vystupu.

analégovych
vstupov nastroja, nediferencialneho senzora.
diferencialnych

Pripojenie zapornej Casti vystupu s GND (ZEM) (0 V) funguje rovnako ako v pripade
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9.4. Nastavit zatazenie

Popis Novy sprievodca odhadom uzitoéného zataZenia umoziuje robotovi pomdct pouzivatelovi
nastavit spravne uzitotné zatazenie a tazisko (CoG) obrobku, napriklad nastroja alebo
kombinacie prislusenstva pripevneného k prirube nastroja.

Sprievodca 1. Nafavom paneli fuknite na End_effector_1.

uzitocnym
zataZenim a Rayload )
2. Na centralnom

taziskom e . . v v . , .
paneli tuknite na ikonu sprievodcu uzitocnym zatazenim a zobrazi sa vyskakovacie
(CoG) okno Payload Estimation.

Z» Payload Estimation

O rosooms Position 1

Place the robot in the First position.

3. Ked pouzivatel nauci robota $tyri rozne polohy, robot dokaze automaticky odhadnut
hmotnost uzitoéného zatazenia a CoG. V poslednom kroku sprievodcu sa zobrazi
informacia, ¢i vypocitana hmotnost uzitoéného zatazenia alebo kombinacia
hmotnosti uzito¢ného zatazenia a posunu CoG moze spdsobit zniZzenie vykonu

2 Payload Estimation X
© rostions Gty
- ©  nobotut opersein
@) position2
© rostuon3 Whenyou pr fosd nd Centr ofGraviy wil b set.
© positions Eavicsd JC Gty
omkg  cxoomm

© rnsn croomm

oomm

ofiset:00mm
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Pomenovanie,
duplikovanie a
vymazanie
uzitoénych
zatazeni

Rovnako ako v sprievodcovi polohami TCP bude pouzivatel informovany, ak je potrebné
polohy znovu naucit, pretoZze nauc¢ené polohy nie su dostato¢ne rozmanité.
Vyskakovacie okno s pokynmi je mozné kedykolvek otvorit, podobne ako v sprievodcoch
TCP.

UPOZORNENIE
Na dosiahnutie ¢o najlepsieho odhadu uzito¢ného zatazenia sa riadte

tymito pokynmi:
* Dbaijte na to, aby boli polohy TCP do seba ¢o najodliSnejsie
* Merania vykonajte v kratkom ¢asovom intervale
* Pocas alebo pred odhadom netahajte za nastroj a/ani prilozené
uzitoéné zatazenie

* Montaz a uhol robota treba spravne zadefinovat v instalacii

MoZete zacat s konfiguraciou nového zatazenia pomocou nasledujucich tkonov:
* Kliknutim © premenujete uzito¢né zatazenie.
* Kliknutim © na duplikujete uzito¢né zatazenie.

* Kliknutim | @ | na odstranite vybrané uZitotné zataZenie. Nie je mo2né odstranit
posledné zatazenie.
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9.4.1. Bezpecné nastavenie aktivneho uzitocného zatazenia

Overit aktivne Spustenim ramena robota sa uvolni brzdovy systém, ¢o vam umozni zac¢at pohybovat
uzito¢né ramenom robota a pouzivat PolyScope X. Pred zapnutim ramena robota je potrebné overit,
zataZenie ¢i je nakonfigurované spravne aktivne uzito¢né zatazenie.

1. Skontrolujte stav robota v dolnej Casti obrazovky.

Ak je stav Nidzové zastavenie, podrzte a otocte tlacidlo nidzového zastavenia,
aby ste zariadenie resetovali. Rameno sa potom nachadza v stave Vypnuté .

2. Vystupte mimo dosahu (pracovného priestoru) ramena robota.

Kliknite na tlacidlo napajania na obrazovke.

Initialize

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

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

(" Active Payload

0.000 kg 0 | Application Payload | 0 kg

4. V poli Initialize (Inicializacia) tuknite na polozku Power On . Pri spusteni nového
robota alebo pri prvom spusteni po aktualizacii softvéru sa méze zobrazit dialégové
okno Aktualizacia firmvéru. Po dokonc&eni aktualizacie firmvéru ramena sa stav
robota zmeni na Zamknuty .

5. V poli Aktivne uzito¢né zatazenie skontrolujte hmotnost uzitoéného zatazenia.

Kliknite na pole Aktivne uzZitotné zatazenie a na hlavnej obrazovke sa zobrazi pole
Upravit.

7. Zadajte aktivne uzitocné zatazenie a tuknite na Potvrdit .

Teraz m6zete odblokovat brzdy a zacat pohybovat ramenom robota.
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10. Bezpecnostna konfiguracia

PopisTato ¢ast opisuje konfiguraciu bezpecnosti, ktora je mozna na zalozke aplikacie.

10.1. Bezpecnostné funkcie a rozhrania

Popis Roboty Universal Robots su vybavené r6znymi zabudovanymi bezpe&nostnymi funkciami,
ako aj bezpe€nostnymi V/V a digitalnymi a analégovymi ovladacimi signalmi do alebo z
elektrického rozhrania na ucely pripojenia k inym strojom a d'alS§im ochrannym zariadeniam.
Kazda bezpecnostna funkcia a V/V su vytvorené v sulade s normou EN ISO13849-1 s
urovnou vykonu d (PLd) s vyuzitim architektary 3. kategorie.

A

@

VAROVANIE

Pouzitie parametrov bezpecnostnej konfiguracie, ktoré sa liSia od parametrov
uréenych ako potrebné na zniZenie rizika, m6ze mat za nasledok
nebezpeclenstva, ktoré nie su primerane odstranené, alebo rizika, ktoré nie su
dostatocCne 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 m6zu spésobit zmenu napéatiaz 12 V na 24
V, ¢o mbze viest k poSkodeniu zariadenia poziarom.

* Skontrolujte pouzivanie 12 V a postupujte opatrne.

UPOZORNENIE

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

« Cas zastavenia by sa mal zohladnit 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
dojde k prekro€eniu 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.
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10.1.1. Konfigurovatelné bezpecnostné funkcie

Popis Bezpeclnostné funkcie robota Universal Robots, ako je uvedené v tabufke nizSie, su v robote,
ale su urcené 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 vztahuju k zakladni robota.

BezpeCnostné |-l
funkcie funkcia

Popis

Limit polohy kibu | Stanovuje horny a dolny limit pre povolené polohy kibu.
:;;g: trychlost Stanovuje horny limit pre rychlost kibu.

N . Urcuje roviny v priestore, ktoré obmedzuju polohu robota.
Bezpecnostné N . . ) - : .
roviny Bezpecnostné |:0V|ny obmed’zu1u bud samos:tatny nastroj/koncovy

efektor alebo nastroj/koncovy efektor a laket.
O’r ientécia Urcuje pripustné limity orientacie pre dany nastroj.
nastroja

Obmedzuje maximalnu rychlost robota. Rychlost je obmedzena na
Obmedzenie lakti, na prirube nastroja/koncového efektora a v strednych
rychlosti polohach nastroja/koncového efektora definovanych

pouzivatefom.

Obmedzuje maximalnu silu vyvinutd nastrojom/koncovym
efektorom a laktom robota pri upinani. Tato sila je obmedzena na
Limit sily nastroji/lkoncovom 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 Cas, ktory robot vyuzije na zastavenie po

zastavenia iniciovani ochranného zastavenia.

Limit . . . , . .

. . Obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktoru robot prejde po
vzdialenosti L . . .
. iniciovani ochranného zastavenia.

zastavenia
Hodnotenie Pri vykonavani posudenia rizika aplikacieje potrebné vziat do Gvahy pohyb robota po
rizika spusteni zastavenia. V zaujme ulahéenia 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 zohfadruju predpokladanu vzdialenost zastavenia, t.j. pohyb
robota sa pred dosiahnutim limitu spomali.
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10.7. Nastavenie

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

* VSeobecné
* Heslo
* Pripojenie

* Zabezpecenie

V8eobecné Vo vSeobecnych nastaveniach mdzete 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 moZete 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.

10.2.1. Heslo

Popis  V nastaveniach hesla v PolyScope X najdete tri rozne 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
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Popis

Predvolené
heslo

Nastavenie

hesla spravcu

VSetky moznosti v Casti Zabezpecenie su chranené heslom spravcu. Obrazovky chranené
heslom spravcu st uzamknuté priehladnym prekrytim, ktoré spésobuje nedostupnost
nastaveni. Pristup k zabezpec&eniu vam umoznuje konfigurovat nastavenia nasledovne:

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

Odomknutim ktorejkolvek z moznosti v Casti ZabezpecCenie odomknete aj dalSie moznosti,
kym neopustite ponuku Nastavenia.

Predvolené heslo pre heslo spravcu je: easybot

Skoér ako budete moct pouzit heslo spravcu na odomknutie chranenych obrazoviek,
musite zmenit predvolené heslo.

UPOZORNENIE

Ak zabudnete heslo spravcu, nie je mozné ho nahradit ani obnovit.
Softvér budete musiet preinstalovat.

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

* Ak je to prvykrat, zmente 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.

@ Settings X
v General

Systom Change password

o This password cannot be recovered, if you forget or misplac it
Yourwll have torenstall he software.

xxxxxxxxxx
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Opustenie Po odomknuti jednej z moznosti zabezpecenia sa zmeni tlacidlo Zavriet v pravom dolnom
ponuky rohu ponuky Nastavenia. Tlacidlo Zatvorit je nahradené tla¢idlom Zamknut a zatvorit, ¢o
Nastavenia znamena, ze zabezpecenie je odomknuté.

1. V ponuke Nastavenia vyhladajte a tuknite na tlacidlo Zamknut a zatvorit.

Heslo - prevadzkovy rezim

Predvolené heslo Predvolené heslo pre prevadzkovy rezim: operator

UPOZORNENIE
Ak zabudnete heslo, nie je mozné ho

nahradit ani obnovit.
Softvér budete musiet preinstalovat.

Pri prvej zmene hesla musite pouzit predvolené heslo.

Zmena hesla Takto zmenite heslo pre prevadzkovy rezim v nastaveniach systému PolyScope X.
prevadzkového 1

s Kliknite na rozbalovaciu ponuku v hlavnej ponuke.
rezimu

Tuknite na Nastavenia.
Tuknite na polozku Prevadzkovy rezim v &asti Heslo.

Ak menite heslo prvykrat, zadajte predvolené heslo.

o > on

Pridajte svoje preferované heslo, aspon 8 znakov.

@ settings. X
Operational Mode

system Change password

aaaaaa

NI

Operatonal Mode

ks
<

nnnnn

nnnnnnnn

\\\\\\\\\

nnnnnnnnnnn

ggggg

Heslo - bezpecnost
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Predvolené heslo Predvolené heslo pre bezpecnost: ursafe

@

UPOZORNENIE

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

Softvér budete musiet preinstalovat.

Pri prvej zmene hesla musite pouzit predvolené heslo.

Zmenit Takto zmenite

bezpecnostné heslo v nastaveniach PolyScope X.

bezpecnostné
heslo

1.

Kliknite na rozbalovaciu ponuku v hlavnej ponuke.
Tuknite na Nastavenia.

V ¢asti Heslo tuknite na Bezpecnost.

A

Pridajte

Ak menite heslo prvykrat, zadajte predvolené heslo.

svoje preferované heslo, aspon 8 znakov.

‘‘‘‘‘‘‘

aaaaaa

ooooooooooooo

AAAAA

nnnnnn

sssss

X

10.2.2. Zabezpeceny pr

istup cez rozhranie SSH (Secure Shell)

Popis

Vzdialeny pristup k robotovi mézZete spravovat pomocou Secure shell (SSH). Obrazovka

Nastavenia zabezpecéenia Secure shell umoznuje spravcom povolif alebo zakazat pristup

SSH k robotovi.
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Zapnutie/vypnutie 1. Prejdite do hamburgerovej ponuky a vyberte polozku Nastavenia.
SSH 2. V Casti Zabezpeéenie tuknite na polozku Secure shell.
3. Zadajte heslo na odblokovanie nastaveni.
4. Posunte 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 moze prebiehat pomocou hesla a/alebo vopred zdiefaného
autorizovaného kfuc¢a. Bezpecnostné klu¢e mozete pridat tuknutim na tlacidlo Pridat
krfa¢ a vyberom suboru bezpecnostného kfuca. Dostupné kfuce su uvedené
spoloc¢ne. Ikonu ko$a pouzite na odstranenie vybraného kfu¢a zo zoznamu.

10.2.3. Opravnenia

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

Pristup k 1. Prejdite do hamburgerovej ponuky a vyberte polozku Nastavenia.

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

Dalsie Pomocou hesla administratora mézete tiez uzamknut niekolko dblezitych

systémové obrazoviek/funkcii. Na obrazovke Opravnenia v ¢asti Zabezpecenie v ponuke Nastavenia
opravnenia 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
* UR Connect
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Zapnutie a 1. Opravnenie na pristup, ako bolo uvedené vyssie. Chranené obrazovky su
vypnutie uvedené v Casti Opravnenia.

systémovych 2. Ak chcete zapnut pozadovanu obrazovku, posuiite prepina¢ Zap/Vyp do polohy
opravneni Zap.

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

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

10.2.4. 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.
VsSetky sluzby st predvolene zakazané, aby sa zabezpecila maximalna bezpecénost.
Komunikac¢né porty pre kazdu sluzbu su vpravo od prepinacieho tlaCidla Zap./Vyp. v zozname

sluzieb.
Povolenie Ked je na tejto obrazovke povolena sluzba ROS2, mozete zadat ID domény ROS (hodnoty
ROS2 0 az 9). Po zmene ID domény sa systém restartuje, aby zmenu uplatnil.

10.3. Odomknut nastavenia zabezpecenia

Popis  Akich chcete zmenit, musite odomknut bezpe¢nostné nastavenia.

UPOZORNENIE
Bezpecnostné nastavenia su chranené heslom.

Predvolené heslo pre bezpec¢nost: ursafe.
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Odomknat 1.V hlavnej ponuke navigacie PolyScope X tuknite na kartu aplikacie.

nastavenia 2. Na obrazovke pracovnej bunky tuknite na ikonu Zabezpecenie.

zabezpecenia - . , - . .
P Upozorfiujeme, Ze sa zobrazi obrazovka Limity robota, ale nastavenia nebudu

dostupné.

4. Zadajte bezpeénostné heslo a tuknutim na polozku ODBLOKOVAT spristupnite
nastavenia.

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

10.4. Ponuka nastavenia zabezpecenia

Popis Limity bezpeCnostného systému su definované v bezpecnostnej konfiguracii. BezpeCnostny
systém obdrzi hodnoty zo vstupnych poli a deteguje ich poruSenie, ak sa niektoré z nich
prekrocia. Riadiaca skrinka robota zabrani poru$eniu tym, Ze prinuti robota zastavit alebo znizi
rychlost.

é POZOR
Pouzitie parametrov konfiguracie bezpec¢nosti odliSnych od tych, ktoré su
definované v hodnoteni rizik, mdéze mat za nasledok nebezpecenstvo, ktoré
nie je primerane odstranené alebo rizika, ktoré nie su dostato¢ne znizené.

10.4.1. Limity robota

Popis Limity robota obmedzuju vSeobecné pohyby robota.

* Zmente hodnoty v obmedzeniach robota (normalne a znizené) a pouzite ich, aby ste
videli uplatnené zmeny v bezpecnostny kontrolny sucet.

* Overte, i hodnoty znizené su vzdy nizSie ako hodnoty v normalnom rezime.

UPOZORNENIE
Bezpecnostné limity obmedzuju sily a pohyby na prirube nastroja a v strede
dvoch uzivatelsky definovanych poléh nastroja
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Limity _
rychlosti
a8
Application
O
Program

@

3D

jo)

Operator

& Safety

Vv Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

V' Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /O
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes
1/0 Planes
Tool Position

Hardware

Program name
Default program

Speed Limit

Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not
reasonably eliminated or risks that are not sufficient reduced

Limit Normal Reduced
Tool Speed Tool Speed
fecioresd 1.5 m/s 075 m/s
Elbow Speed Elbow Speed
Elbow Speed 1.5 m/s 0.75 m/s
M Momentum Momentum
I 25 kg-m/s 10 kg-m/s
o Stopping Time Stopping Time
Stopping Time 045 03s
. . Stopping Distance Stopping Distance
Stopping Distance 05m 03m

Speed

100 %

UPOZORNENIE

Obmedzenie ¢asu zastavenia a vzdialenosti ovplyvnuje celkovu rychlost
robota. Napriklad, ak je ¢as zastavenia nastaveny na 300 ms, maximalna
rychlost robota je obmedzend, ¢o umoznuje, aby sa robot zastavil do 300

Program
structure

{3

Variables

+

ms.
Obmedzenie Popis
R}lChl?St Obmedzuje maximalnu rychlost nastroja robota.
nastroja
Rychlost lakta | Obmedzuje maximalnu rychlost lakta robota.
Momentum Obmedzuje maximalnu hybnost robota.

Cas zastavenia

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

Vzdialenost
zastavenia

Obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktor nastroj alebo laket robota
prekona pri zastavovani.
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Napajanie a
sila

Safety

V' Robot Limits

Speed Limit

Power & Force

Use of safety Configuration dif

Program name
B Gatery

sufficient reduced

Power & Force Limit

v Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safetylio
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

UPO

Tool Force
Elbow Force
Poer

wist camping Toraue. D

ZORNENIE

Limit Enabled

Limit Disabled

YA AN

50
Apply @ Lock 20 b1

an result in hazards that are not reasonably eliminated or risks that are not
Reduced
Tool Force
120N
Ebow Farce.
120N

Power
200w

Wist Clamping Torque
Limit Enabled v

= P
== -1000.00 mm/s — 100% T

Sila nastroja a kibu méze byt prekro&ena tromi kibmi zapastia, ak je
bezpecnostna funkcia ,kratiaci moment upinania zapastia“ deaktivovana.

Obmedzenie Popis

Sila nastroja

Obmedzuje maximalnu silu vyvinutd nastrojom robota pri upinani.

Sila lakta

Obmedzuje maximalnu silu, ktorou laket pdsobi na okolie.

Vykon

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

prostredia.

Utahovaci
moment
zapastia

Obmedzuje velkost kratiaceho momentu, ktory moze zapastie vyvinat

pri tlaCeni.
Predvolene zapnuté.

Bezpeé&nostny
rezim

Bezpecnostny

rezim

Normalny

Uginok

Tato konfiguracia je predvolene aktivna.

Ak nie su aktivne ziadne ochranné zastavenia, bezpecnostny systém pracuje v
bezpecnostnom rezime spojenom so suborom bezpecnostnych limitov:

Znizeny

Tato konfiguracia sa aktivuje, ked je stredovy bod nastroja (TCP)
umiestneny mimo roviny znizeného rezimu spustania alebo ked' je
spusteny pomocou konfigurovatefného vstupu.

Limit utahovacieho momentu zapastia

URb5e PolyScope X
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Popis Limit utahovacieho momentu zapastia je nastavenie, ktoré aktivuje alebo deaktivuje
obmedzenie maximéalneho kratiaceho momentu pre zapastné kiby robota. Tento limit je
predvolene zapnuty. Tato bezpecnostna funkcia obmedzuje kratiaci moment, ktory moze zapastie
vyvinut pri tlaceni.

Podrobnosti o
limite
utahovacieho
momentu
zapastia

Ked je tato funkcia aktivovana, robot obmedzuije krutiaci moment v kiboch zapastia, aby
zabranil zovretiu medzi zapastim, uzitoénym zatazenim a predlaktim robota.

@

UPOZORNENIE

Ked je toto nastavenie povolené, definuje tiez hornu hranicu bez
bezpecnostného hodnotenia pre okna aplikovaného kratiaceho
momentu zakladného, ramenného a laktového kibu. V aplikaciach s
regulaciou sily mézu byt dosiahnutelné kontaktné sily vyrazne nizsie
ako Specifikované sily v bezpecnostnych funkciach Limit sily nastroja a
Limit sily kibu.

Ked je tato funkcia vypnutd, robot méze vyuzivat vyssiu tlaciacu tlacnu silu v zapastnych
kiboch, napr. pri aplikaciach s regulaciou sily. Ked je tato funkcia vypnuta, riziko zovretia
medzi zapastim, uzitoénym zatazenim a predlaktim robota musi byt zmiernené inymi
prostriedkami.

@

UPOZORNENIE

Tato bezpecnostna funkcia je Standardne aktivovana na vSetkych
robotoch. V programe PolyScope X verzie 10.12 a novSich je mozné
tlto bezpecnostnu funkciu deaktivovat.
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Aktivacia a 1. Prejdite na zalozku Aplikacia a vyberte Bezpecnost.

deaktivacia 2. V Casti Limity robota tuknite na polozku Napajanie a sila. Odomknite, zadajte
obmedzenia bezpe&nostné heslo a potvrdte.

limitu . 3. Teraz moézete vybrat Limit povoleny alebo Limit vypnuty pre normalny alebo
utahovacieho znizeny rezim.

momentu P

zapastia —E

o

Power & Force

Normal Reduced

&
50 24
&

wwwwwwwwww

pppppp

4. Kliknite na Pouzit, aby ste aplikovali bezpe¢nostnu konfiguraciu a restartovali
bezpecCnostny systém.

5. Zobrazi sa vyskakovacie okno, v ktorom mézete konfiguraciu vratit spat alebo
potvrdit.

10.4.2. Limity kibu

Popis Limity kibu umozfiuju obmedzit pohyb jednotlivych kibov robota v kibovom priestore, t. j.
polohu a rychlost otaéania kibu. Obmedzenie kibov sa méze nazyvat aj softvérové
obmedzenie osi.
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Spoloéné Takto najdete polohy kibov a rychlosti kibov.

pozicie 1. Prejdite do aplikacie.

2. Prejdite na bezpec¢nost.

3. Vyberte nastavenia v ponuke viavo.

Safety
PP
~ Robot Limits Joint Positions
Joint
Speed Limit
Range
Force Limit
v Joint Limits Base 263-363°
Joint Positions
Elbow -363-363°
Joint Speeds
v safety /O Shoulder 363-363°
Inputs
Wrist 1 -363-363°
Outputs
Planes Wrist 2 -363-363°
Tool Position
Wrist 3 -363-363°
Hardware

Three Position

PROFIsafe
Rychlost kibu

oo < Safety

%

a

v Rabot Limits Joint Speeds

i} Joint

30 Shoulder

Q Elbow
Tnputs Wrist 2

Planes

Tool Position

Hardvare

Three Posit

PROFIsafe

' Default program

wrist Clamping Position (7)

=]

Normal

Minimum

Normal

Pick and Place

Maximum
363 .
363
363

363°

363

Reduced

Minimum
7353..7
-363
-363

-363

-363

Reduced

oo

Maximum
o B o
S| | &
ol [ o
S| | fog
& Ml s &
S| |3 24
]
~ 10w T
-
- )

— x _ speed
== -1000.00 mm/s 0%+

10.4.3. Obmedzenie polohy nastroja

Popis Obrazovka Poloha nastroja umoznuje pouzivatefom lepsSie kontrolovat obmedzenia nastrojov
a/alebo prislusenstva umiestnenych na konci ramena robota tym, Ze umozriuje definovaf
polohy nastrojov s polomerom, ktory bude interagovat s bezpe¢nostnymi rovinami bud’
detekciou kolizie s polohou néastroja a rovinou, alebo prechodom do redukovaného rezimu,

ked nastroj vstupi do roviny.
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Podrobnosti Poloha nastroja m4 dve kfucoveé vyhody:

* Podporuje dve vlastné konfiguracie na urcenie, kde reagovat na bezpecnostné
roviny.

* Vizualizuje pozicie nastrojov v 3D modeli.

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

Nastroje V pripade nastrojov definovanych pouzivatefom méze pouzivatel zmenit:

definované * Polomer na zmenu polomeru zény nastroja. Pri pouziti bezpeénostnych lietadiel

pouzivatefom sa berie do Gvahy polomer.

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

Pristup k 1. Prejdite do aplikacie Bezpe€nost.
polohe 2. Kiiknite na Poloha néstroja v favom paneli. V pravom hornom rohu hlavnej obrazovky
nastroja tuknite na Odomknt, aby ste aktivovali pridavanie nastrojov. Zadajte bezpeénostné

heslo a potvrdte.

= B Move_Motionprofile @

r N ccce
oo & safety Apply ) Unlock e
oo S 4
S
¥
"

Application V' Robot Limits

Tool Positions (0 0f2)
Speed Limit

V' Tool Flange
Program Force imit 5

~ Joint Limits

adedt - s @ m

Properties

ssssssss

Three Position
Frofisere \ /

o Ma
== -1000.00 mm/s
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3. V stipci Polohy nastrojov v centralnom paneli tuknite na + Pridat nastroj. Pridany
nastroj Nastroj_1 sa zobrazi pod stromovou Struktirou priruby nastroja.

4.

Kliknite na ikonu ponuky s tromi bodkami pridaného nastroja, aby ste zmenili jeho
nazov na iny, fahSie identifikovatelny. M6Zete ho tiez odstranit.

Safety

Application ~ Robot Limits
Speed Limit
Force Limit

~ Joint Limits

B

Move_MotionProfile

oo

0ol Positions (10f2)

v Tool Flange

Tool1

Joint Positions + AddTool Delete
L] B
Properties a
— o o
ouputs i 2
0 74
Tool Position
Hardware o o

Three Position

PROFisafe \

@ Ma Speed
= -1000.00 mm/s ~ 1w0% T

5. V stipci Vlastnosti v centralnom paneli najdete $tyri editovatelné polia pre polohy
polomeru, X, y a z. Kliknutim na polia mézete podla potreby zmenit polomer a
suradnice X, y, z. Sféra v pravom paneli sa aktualizuje v realnom €ase v 3D modeli,
aby pomohla s presnym umiestnenim.

6. Kliknite na Pouzit v pravej hornej ¢asti hlavnej obrazovky.

=]

Move_MotionProfile

o

Applcation ~ Robot Limits

Tool Positions (10f2)
Speed Limit

v Tool Flange
Force Limit 9

v Joint Limits Tool 1
Join Positions + ddrool
Joint Speeds B
Properties
v safetyuo
e -
Outputs
" 0
Planes
om
Tool Position
Hardware -

Three Position

PROFisafe.

- Ve Speed
= 1000.00 mm/s — 0% T

7. Robot bude teraz interagovat s bezpe¢nostnymi rovinami, ked’ sa zény polohy
nastroja dostanu do kontaktu s nimi.
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I
UNIVERSAL ROBOTS

10. Bezpecnostna konfiguracia

10.4.4. BezpecCnostné roviny

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

A

Safety

V' Robot Limits
Speed Limit
Power &Force

v Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /0
Wiired Inputs
Wired Outputs

Safe Home

Planes

1/0 Planes

Tool Direction

Tool Position

VAROVANIE

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

Definovanie bezpecnostnych rovin nezarucuje, ze ostatné Casti ramena
robota budu dodrziavat tento typ obmedzenia.

Program name
B pick and Place revised

o @

Safety Planes (10f8)
Plane o]

<+ Add Plane

Properties

Safety

000° S| o 24

Allow a tolerance of + 1 mm from the plane

o Max Speed
== 250.00 mm/s ~ 100% +

Konfiguracia
bezpecnostnej
roviny

Obrazok 1.5: Obrazovka PolyScope X zobrazujica bezpecnostné roviny.

Bezpecnostné roviny mbzete konfigurovat pomocou nizsie uvedenych vlastnosti:

Kazdu

Nazov. Toto je ndzov pouzity na identifikaciu bezpecnostnej roviny.
Odsadenie od zakladne. Toto je vySka roviny od zakladne, merana v smere -Y.
Naklonenie. Toto je naklonenie roviny, merané od napajacieho kabla.

Rotécia. Toto je rotacia roviny, merana v smere hodinovych ruciciek.

rovinu mbzete nakonfigurovat s obmedzeniami uvedenymi nizSie:

Normalna. Ked je bezpecnostny systém v normalnom rezime, normalna rovina je
aktivna a pésobi ako prisny limit polohy.

* Znizena. Ked je bezpecnostny systém v redukovanom rezime, je aktivha rovina

redukovaného rezimu a pdsobi ako prisny limit polohy.

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

Spustit Znizeny rezim. Bezpecnostna rovina spdsobi prepnutie bezpeénostného
systému do znizeného rezimu, ak je roboticky nastroj alebo laket umiestneny za
nim.

UR5e PolyScope X
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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.

Vytvorenie bezpecnostnej roviny pomocou rameca
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UNIVERSAL ROBOTS

10. Bezpecnostna konfiguracia

Popis Na definovanie bezpeénostnej roviny mozete pouzit existujlci ram. Toto poskytuje
intuitivnejSi spdsob Specifikacie parametrov roviny z preddefinovanej polohy a rotacie (X, Y, Z,
RX, RY, RZ). Vyberte ramec v roletovom menu Kopirovat ramec.

Safety

' Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

~ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /0
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

10 Planes

Tool Direction

Tool Position

Hardware

Three Position

B Satetyplane

o

Safety Planes (10f8)

Plane o
<+ Add Plane

Properties

Safety planes limit robot movement and must be

created n frames parented to base.

base v

Plane &
0 &

000 & ow &

Allow a tolerance of + 1 mm from the plane

Both v

@ resviceeon

Rozbalovacie menu Kopirovat ramec sa nachadza v parametroch definicie bezpe¢nostnej
roviny na obrazovke Roviny. Tento zoznam obsahuje rdmce definované na obrazovke
Ramce. Ked vyberiete ram, pouzije sa ako definicia bezpe€nostnej roviny.

Ak zadate parametre posunu, naklonenia a ota¢ania, budu sa uplatfiovat na vybrany ramec
(pozri ,Konfiguracia bezpecnostnej roviny“). Vysledna bezpecnostna rovina kombinuje vSetky

parametre.

Pozrite si ¢ast ,Ramce” v prirucke k softvéru.

Vytvéaranie 1.

Na karte Aplikacia vyberte Ramce.

bezpecnostnych 2. Kliknite na + Pridat ramec v asti Vlastné ramce, potom premenuijte ramec

rovin pomocou
ramcov

pomocou troch vertikalnych bodiek (ikona kebabu).

UPOZORNENIE
Ramce sa vytvaraju vzhfadom na zékladfiu.
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Vyber
referenéného
rdmcav
bezpecnostnej
rovine

3. V poli Nadradeny vyberte Zakladna.

program name
B Saterypiane

o
oo & Frames ur
a3

Appication 4

V' Default Fram SafetyFrameCEB :
‘ vove
o world base ~
rogram
Orientati —
ord  base world
© o Program
- o s e
» Ibase
s/ flange base o @
2 Variie
erator flange /tep. o
& flange 5

v Custom rames
oo Safeyframecen
s frame
+ addsame

~ Uve Frames

) reschFrame

Robot State
Active

V aplikaciiprejdite do ¢asti Bezpecnost, vyberte polozku Bezpecnostna rovinaa
tuknite na Odomknut.

Na obrazovke Bezpecnostna rovina vyberte rdmec v roletovom menu Kopirovat
ramec . MOzete tiez pouzit posun, naklonenie a otocenie.

v Robot Limits Safety Planes (10f8)
’
Speed Limit . @
Pover & Force
+ AddPlane o
~ Joint Limits h
Joint Positions Properties

Safety planes limit robot movement and must be.
created In frames parented to base.

Joint Speeds

v safetylio

Inputs

Outputs

Safe Home

Planes

1O Planes

Tool Direction

Tool Position st
Both v

@ oo
-_ P

Hardware

Three Position
eed
100%

Kliknite na tlacidlo Pouzit'.

Navod na pouzivanie

138 UR5e PolyScope X

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 10. Bezpecnostna konfiguracia

4. Nakonfigurované roviny su uvedené v tabulke priradenia funkcii v dial6govom
okne s prehfadom Potvrdenie pouzitej konfiguracie bezpecnosti .

Confirmation of Applied Safety Configuration

Speed Limit lanes. ctive When Hessian Normal Trigger

(0.0000,0.0000,
1.0000,00]

@ UPOZORNENIE
Ramec pouzivany pre bezpeénostnu rovinu moze byt otoceny oproti
tomu, €o by ste oCakavali. Ak je robot umiestneny na strane, ktora
poruSuje rovinu, pridajte naklon o 180 stupriov.
Obmedzenia tykajuce sa konfiguracii rovin, obomedzenia laketového
kibu a obmedzenia priruby nastroja najdete v ¢asti ,Bezpeénostné
roviny*“.

10.4.5.V/V roviny

Popis Funkcia I/O Planes umoznuje flexibilnejSie pouzivanie bezpe¢nostnych rovin v porovnani so
Standardom Safety Planes funkcie. Umoznuje aktivovat a deaktivovat bezpecnostné roviny
pomocou terminalovych vstupov a/alebo generovat vystupny signal, ked’ bezpe¢nostné gule
prekroCia bezpecnostnu rovinu.
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Vstupna/stop Trigger Stop spusti zastavenie roviny 1/0O. Je mozné ho stimit pomocou bezpe¢nostného
rovina vstupu.
Pokial nie je stimeny, pohyb smerom k lietadlu spdsobi, Zze robot zastavi a pocka, kym
bezpecnostny vstup stimi lietadlo.

UPOZORNENIE
Ked je rovina neaktivna, robot sa méze vofne pohybovat.

Ak je rovina aktivna a robot ju nepresiel, robot sa zastavi pred
prechodom roviny. Ak je rovina aktivovana, zatial ¢o sa robot pohybuje
na okraji roviny, robot méze skoncit na jej okraji a v najhorSom pripade
sa zastavi podla nakonfigurovanych limitov vzdialenosti a Casu
zastavenia.

Ked je rovina aktivovana a robot presiel cez rovinu, robot zastavi podla
nakonfigurovanej brzdnej drahy a €asovych limitov zastavenia.

1. Prejdite do ¢asti Bezpecnost na karte Aplikacia a fuknite na polozku I/O roviny .

B pici and place revised @

e
oo < safety Apply ) Unlock o
aa

V' Robot Limits /0 Planes (00f8)

Speed Limit Add Plane.

Power & Force

S @ T
Joint Positons
Joint Speeds

v Safey1i0
Inputs
Outputs

Safe Home

obot tate = o speed
Active = 25000mm/s = 0%
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10. Bezpecnostna konfiguracia

2.

Odomknite a tuknite na polozku Pridat lietadlo. Zobrazi sa niekolko poli a kariet
vlastnosti I/0 Planes.

=}

Pick and Place revised
o

/O Planes (10f8)

Applcation

V' Robot Limits

v Joint Limits. :
Joint Positions Properties

Safety planes limit robot movement and must be

int Speecs
Jokespeeds created in frames parented to World.
e o
10 Plane &
Inputs
outputs omm 124
‘Safe Home " fo
000 & |on 14
Planes
Allowa tolerance of + 1 mm from the plane
110 Planes
‘Tool Direction Trigger Output ¥ €02,C03 ™

Tool Position

@© sesvceom
Hardware o Restrict Tool Flange

Three Position

o o Speed
== 250.00mm/s — 100% T

Zadajte hodnotu Offset a Tilt.
V poli Akcia vyberte moznost Spustanie zastavit.

V poli Muting Input vyberte Cl4 a CI5. Tuknite na polozku PouZit.

B

Program name
Pick and Place revised

Appicaton
V' Robot Limits 1/0 Planes (10f8)
v
Speed Limit
— peed Lim 10 Plane W
Power & F
+ AddPiane
Properties
Safety planes limit robot movement and must be naed
Speed
Operator Joint Speeds created in frames parented to World.
e -
10 Plane &
Inpurs
ouuts 500 124
‘Safe Home o Lo
5000 & |ow 14
Planes
Allowa tolerance of + 1 mm from the plane
1/0 Planes

o " | CCrsan N
Trigger stop cuscis \|

@ resvceevon | coc |
tiarguare @ resvcroorng anas \

Three Position |
asas I

Tool Direction

Tool Position

speed
~ 100%

-~ May
== 250.00mm/s

Ked prepnete fyzicky spinac pripojeny k vstupu, rovina zmizne z 3D prehliadaca.
Kliknite na tlacidlo Prehrat a robot sa vofne pohybuje z jednej strany roviny na
druhd.

Opéatovnym prepnutim prepinaca zrusite stimenie lietadla a robot prejde do rezimu
I/O stop.
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Vystupna Spustaci vystup generuje bezpecnostny vystup na zéklade toho, ¢i jedna alebo viac

rovina bezpecnostnych sfér prekrocilo rovinu.
Ked jedna alebo viac bezpe¢nostnych gufécok prekroci rovinu definovanu ako spustaci
vystup, aktivuje sa bezpe€nostny vystup zodpovedajuci tejto rovine. "Aktivovany" znamena,
ze bezpecCnostné vystupy su elektricky nastavené na "Low".

UPOZORNENIE
Ked' niektora z bezpecnostnych sfér prekroci rovinu definovanu ako vystup

spustania, aktivuje sa bezpe¢nostny vystup zodpovedajlci tejto rovine.

1. Zadajte hodnotu Offset a Tilt.
2. V poli Akcia vyberte polozku Spustaci vystup.
3. V poli Vystup vyberte CO2, CO3. Tuknite na polozku Pouzit.

=]

Pick and Place revised

~ Robot Limits /0 Planes (10f8)

Speed Limit 10 Plane jmf

+ AddPlane \ |

Speed
100% T

7o Max
== 250.00 mm/s

4. Ked prehravate program robota, mézete vidiet vystupy "LOW" a "HIGH" v
Komunikacia na karte Komunikacia.
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10.4.6. Hardver

Popis V casti Hardvér mézu pouzivatelia vybrat typ prenosného terminalu (TP) pripojeného k ich robotu.
Su k dispozicii nasledovné moznosti:

* 3PE zapnuté. Prenosny termindl s trojpolohovym pomocnym zariadenim (3PE TP)

« Ziadny. To umozfiuje bezpe&né zapnutie robota bez pripojenia prenosného terminalu k
riadiacej skrinke.

UPOZORNENIE
Z bezpecnostnych dévodov sa robot nespusti, ak sa vyber nezhoduje s
pripojenym hardvérom.

Ugel Moznost Ziadny podporuje nastavenia, kde nie je potrebny alebo fyzicky pritomny prenosny
moznosti terminal, o umoznuje efektivnejSie a flexibilnejSie nasadenie, najma v automatizovanych
,Ziadny* alebo dialkovo ovladanych prostrediach.

Uzivatefom prinasa tri kfuCové vyhody:
* Podporuje konfiguracie bez hlavy, kde sa nepouziva prenosny terminal.
* ZjednoduSuje hardvérové poziadavky pre minimalne nastavenia.

* Zlepsuje flexibilitu spustenia tym, Ze odstranuje zavislost na pritomnosti prenosného

terminalu.
Pre pristup k 1. Kliknite na Hardvér v lavom paneli obrazovky aplikacie Bezpec¢nost.
moZznosti 2. Odomknite hlavnu obrazovku v pravom hornom rohu, zadajte svoje bezpeénostné
,Ziadny* heslo a Potvrdte.

3. Na centralnom paneli tuknite na pole prenosny terminal a vyberte moznost Ziadny.

= pick and Place final

Robot Limits. Hardware

ed Teach Pendant

~

Joint Speeds 3PE Enabled } the robot wil not start if the selection does not reflect the connected hardware

None
oupus A
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Kliknite na Pouzit vedrfa tlacidla Zamknut na hlavnej obrazovke.

Kliknite na Aplikovat a restartovat v okne Pouzit bezpe¢nostnu konfiguraciu.

Zobrazi sa okno Potvrdenie pouzitej bezpecnostnej konfiguracie, kde mézete bud

' Vrétit alebo Potvrdit konfiguraciu.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Robot Limits.

10kgmis
Joint Position

Joint Speed Stopping Time

Stopping Distance

Tool Speed

Output
Tool Force
Hardware
Elbow Speed
Three Position

Elbow Force

10.4.7/. Trojpolohové

Popis V rezime manualnej vysokej rychlosti mézu rychlost nastroja aj rychlost laketa do¢asne
prekrocit 250 mm/s. Tato funkcia je k dispozicii len vtedy, ak je robot v manualnom rezime a je
nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie.
Ak nedéjde k interakcii s trojpolohovym pomocnym zariadenim do piatich minut, zvySené
hodnoty sa vynuluju na 250 mm/s.

Pre pristup k
trom
poloham

o > N =

Na favom paneli tuknite na Tri polohy.
Kliknite na Odomknut v pravom hornom rohu hlavnej obrazovky.

Zadajte bezpecnostné heslo a potvrdte.

Na centralnom paneli posurite tla¢idlo na Povolit manualnu vysoku rychlost.

Kliknite na Pouzit v pravom hornom rohu hlavnej obrazovky.
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10.4.8. PROFlsafe

Popis

Sietovy protokol PROFIsafe (implementovany vo verzii 2.6.1) umoziiuje robotovi komunikovat
s bezpecnostnym PLC v sulade s poziadavkami normy ISO 13849, kategdria 3, uroven PLd.
Robot odosiela informacie tykajuce sa bezpecnosti do bezpecnostného PLC a prijima
informacie tykajuce sa bezpecnosti.

Komunikacia tykajuca sa bezpec¢nosti méze pozostavat zo stavovych sprav alebo méze sluzit
na aktivaciu bezpecnostnej funkcie (napr. znizenie nastaveni, zastavenie). Prikazy
zastavenia su popisané podfa normy IEC 60204-1, kde nudzové zastavenie patri do kateg6rie
1 a bezpecnostné zastavenie do kategorie 2.

Rozhranie PROFIsafe poskytuje bezpeénu sietovu alternativu k pripojeniu vodi¢ov k
bezpecnostnym |0 kolikom riadiacej skrinky robota.

Pouzitie rozhrania PROFIsafe zachovava Specifikacie funkénej bezpecnosti robota UR (PL,
kategoria a PFH). Podrobnosti najdete v Casti ,, Tabulka bezpecnostnych funkcii“ v priruCke
UR. Napriklad ,,bezpecnostné zastavenie® patri do kategérie PLd 3 s hodnotou PFH menSou
ako 1,8E-07 (1,8 x 10-7).

PROFIsafe je k dispozicii len pre roboty, ktoré maju povolenie, ktoré mézete ziskat
kontaktovanim miestneho obchodného zastupcu. Po ziskani licencie si ju stiahnite z myUR.
Informacie tykajuce sa registracie robota a aktivacie licencie najdete v Casti ,Registracia
robota a licen¢né subory URCap*.
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Vystup Kontrolna sprava, ktort bezpecnostny PLC odosiela robotu, obsahuje informacie
bezpecnostného uvedené v nasledujucej tabufke.

PLC

* 0: Potvrdenie nudzového zastavenia.
E-Stop podfa systému
* 1: Vynulujte nidzové zastavenie systému.

* 0: Potvrdenie ochranného zastavenia.

* 1: Normalny prevadzkovy stav.
Ochranné zastavenie

Poznamka: Pozrite si tiez popis signalu ,Obnovenie

ochranného zastavenia“.

Obnovi stav bezpecnostného zastavenia pri prechode z
Resetovat ochranné zastavenie 0 na 1, ak je signal ,bezpe€nostné zastavenie“ uz

nastaveny na 1.

« 0: Potvrdi ochranné zastavenie, ak robot
pracuje v automatickom rezime.

* 1: Normalny prevadzkovy stav.

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

Poznamka: Pozrite si tiez popis signalu ,Resetovanie

ochranného zastavenia - automaticky rezim*.

B ) . Obnovi stav ochranného zastavenia v automatickom
Resetovat zabezpecovacie zastavenie . . o ]
rezime pri prechode z 0 na 1, ak je signal ,Ochranné

auto
zastavenie - automaticky rezim*“ uz nastaveny na 1.
» 0: Aktivuje bezpecnostné limity znizeného
rezimu.
+ 1: Aktivuje bezpec€nostné limity normalneho
rezimu.
Znizena

Bezpecnostny systém zarucuje, Ze robot je v ramci
znizenych limitov menej ako 0,5 sekundy po aktivacii
vstupu. Ak rameno robota nad’alej porusuje niektory zo

znizenych limitov, spusti sa kategoria zastavenia 0.

* 0: Aktivuje manualny prevadzkovy rezim.

« 1: Aktivuje automaticky prevadzkovy rezim.

Prevadzkovy rezim Ak je bezpecnostna konfiguracia "Vyber prevadzkového

rezimu cez PROFIsafe" deaktivovana, toto pole sa

vynecha zo spravy PROFIsafe Control.
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10. Bezpecnostna konfiguracia

Bezpecnostny
Vstup PLC

Stavova sprava, ktoru robot odosiela bezpe€nostnému PLC, obsahuje informacie
uvedené v nasledujucej tabulke.

Signal Popis

Zastavenie, kat. 0

0: Robot vykonava alebo dokonéil bezpe¢nostné
zastavenie kategorie 0; tvrdé zastavenie
okamzitym odpojenim napdjania ramena a
motorov.

1: Normalny prevadzkovy stav.

Zastavenie, kat. 1

0: Robot vykonava alebo dokonéil bezpe¢nostné
zastavenie kategorie 1; riadené zastavenie, po
ktorom motory zostanu vo vypnutom stave so
zapnutymi brzdami.

1: Normalny prevadzkovy stav.

Zastavenie, kat. 2

0: Robot vykonava alebo dokoncil bezpecnostné
zastavenie kategorie 2; riadené zastavenie, po
ktorom motory zostanu v zapnutom stave.

1: Normalny prevadzkovy stav.

Porusenie

0: Robot je zastaveny, pretoze bezpecnostny
systém nespiiia definované aktivne bezpe&nostné
limity.

1: Normalny prevadzkovy stav.

Porucha

0: Robot sa zastavi z ddvodu neoCakavanej
vynimo¢&nej chyby v bezpe¢nostnom systéme.

1: Robot nezaznamenal neocakavanu vynimocnu
chybu v bezpe¢nostnom systéme.

E-stop podla systému

0: Robot je zastaveny z dévodu jednej z
nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez
PROFIsafe potvrdil nidozvé zastavenie
na urovni systému.

* Modul IMMI pripojeny k riadiacej skrinke
potvrdil niudzové zastavenie na urovni
systému.

* Jednotka pripojena k systémovému
konfigurovatefnému bezpec¢nostnému
vstupu nudzového zastavenia riadiacej
skrinky potvrdila nidzové zastavenie na
urovni systému.

1: Robot nie je v systéme nudzového zastavenia.

E-stop pomocou robota

0: Robot je zastaveny z dovodu jednej z
nasledujucich podmienok:

* Stlacenim tlacidla e-stop na privesku
Teach.

* Stlacte tlacidlo e-stop pripojené k e-stop
nekonfigurovatefnému bezpe¢nostnému
vstupu ovladacej skrinky robota.

1: Robot nie je v nidzovom zastaveni robotom.
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Signal Popis

+ 0: Robot je zastaveny z dévodu jednej z
nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez
PROFIsafe potvrdil bezpe¢nostné
zastavenie.

* Jednotka pripojena k nenastavitefnému
vstupu ochranného zastavenia riadiacej
skrinky potvrdila ochranné zastavenie.

Ochranné zastavenie * Jednotka pripojena ku
konfigurovatefnému bezpeénostnému
vstupu ochranného dorazu ovladacej
skrinky potvrdila ochranny doraz.

* 1: Robot nie je zastaveny kvoli ochrannému
zastaveniu.

Poznamka: Pozrite si tieZ popis signalu ,Obnovenie
ochranného zastavenia“. PROFIsafe vynucuje pouzitie

funkcie resetovania ochranného zastavenia.

0: Robot je zastaveny, pretozZe pracuje v automatickom

rezime a plati jedna z nasledujucich podmienok:

» Bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe
potvrdil bezpe€nostny stop auto.

» Jednotka pripojena k bezpe¢nostnému zastaveniu
automaticky konfigurovatelny bezpeénostny vstup

L X ovladacej skrinky potvrdil bezpeénostné
Bezpecné zastavenie auto ) .
zastavenie automaticky.

1: Robot nie je zastaveny kvéli automatickému ochrannému
zastaveniu.

Poznamka: Pozrite si tiez popis signalu ,Resetovanie
ochranného zastavenia - automaticky rezim“. PROFIsafe
vynucuje pouzitie funkcie resetovania ochranného

zastavenia.

+ 0: Robot je zastaveny, pretozZe pracuje v
manualnom rezime a plati jedna z nasledujucich
podmienok:

* Niektory 3PE je stlaceny do strednej
3PE stop polohy a vstup Volny chod je aktivny.

* Nie vSetky zariadenia 3PE su stlacené do
strednej polohy.

* 1: Robot sa nezastavi kvoli 3-polohovému
povolovaciemu zariadeniu.

Indikacia aktivneho prevadzkového rezimu robota.
+ 0: Vypnuty

Prevadzkovy rezim

* 1: Automaticky

* 2:Manualny

+ 0: Su aktivne znizené bezpecnostné limity.
Znizena

+ 1: Su aktivne normalne bezpec€nostné limity.

Navod na pouzivanie 148 URS5e PolyScope X

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

R
UNIVERSAL ROBOTS

10. Bezpecnostna konfiguracia

Signal Popis

Aktivny limit nastaveny

Aktivny subor bezpe€nostnych limitov.
+ 0: Normalny
* 1:Znizeny

« 2:Zotavenie

Pohyb robota

+ 0:Robot sa hybe. Ak sa niektory kib pohybuije rychlostou 0,02
rad/s alebo vy$Sou, povaZuje sa to za to, ze robot je v pohybe.

* 1:Robot je v pokoji.

Bezpetna domaca poloha

« 0: Robot je v pokoji (robot sa nehybe) a v polohe definovanej ako
bezpecna predvolena poloha.

* 1:Robot nie je v pokoji alebo nie je v polohe definovanej ako

bezpecna predvolena poloha.

Konfiguracia
PROFIsafe

1.

Na obrazovke Bezpec¢nostnej aplikacie tuknite na polozku PROFIsafe na lFavom
paneli.

2. Tuknutim na Odomknut v pravom hornom rohu hlavnej obrazovky aktivujete

PROFIsafe. Zadajte bezpecnostné heslo a potvrdte.

Program name
Default program

o
L% m o
Application
Robot Limits PROFISafe
Mov
~ Joint Limits Configure your PROFIsafe settings to ensure secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds o Enable PROFIsafe
gram
cture
® Joint Positions
Source Address
v sweyro % o

- Global
Operator Inputs (oot s &) Variables
128

Outputs
) Control Operational Mode

Planes
Hardware
Three Position

PROFISafe

speed
@ — 100% T

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

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

5. Tuknutim na Ovladanie prevadzkového reZimu mate moznost povolit PROFIsafe

PLC na ovladanie prevadzkového rezimu robota.

URb5e PolyScope X

149 Navod na pouzivanie



10. Bezpecnostna konfiguracia

I
UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENIE

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

Enable PROFINET in Settings / Security / Services

PROFINET has to be enabled

Precitajte si podrobnosti a umiestnenie rozhrania ,Profinet®.

& Settings

v  General
System

Update

v Password
Operaticnal 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

Primary Client interface

Secondary Client interface

Real-Time Client interface

Real-Time Data Exchange (RTDE)

Interpreter Mode Socket

Modbus TCP Server

Ethernet/IP Adapter

o Profinet Device

ROS2

Ports: 30001, 300

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

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

10.4.9. Bezpecné byvanie

Popis Bezpecna predvolena poloha je funkcia PolyScope X, ktora umoznuje pouzivatefom definovat
bezpecCnostny vystup, ktory sa aktivuje, ked robot dosiahne nakonfigurovanu bezpecnu
predvolenu polohu. Pouzivatel vyberie Domov v roletovej ponuke dostupnych poléh
inteligentnych zruénosti, ktoré mézu byt priradené ako referenéné pre Bezpecnu predvolenu

polohu.
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Pristup k 1.
bezpeénej
predvolenej

polohe

Kliknite na zaloZku aplikacie a vyberte Bezpeénostna aplikacia. V favom paneli

vyberte Bezpe¢na predvolena poloha.

= safety
oo < safety
88
popiction

' Robot Limits Safe Home

“The position intended for use must be configured within Smart kill.
Speed Limit

Program
Force Limit
@ v Joint Limits E2E
»
Joint Posiions
Joint Speeds

v safetylo

Inputs

2 a safety output function in Safety 1/0.
Use the Safe Home node i your program to move the robot to the Safe Home position.

outputs Safe Home Position is not configured

Planes
Tool Position

Hardware

Three Position

e
Apply e

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

Ak chcete nakonfigurovat polohu robota, prejdite do Aplikacia Inteligentné

zruénosti a vyberte Domov.

Kliknite na tla¢idlo Upravit polohu a zobrazi sa 3D pohfad na rameno robota.

B satery

< Smart Skills
a8

pplication

Duplcate an exsing Smrc il as the base Home
for your custom one, or createnew rom
sratch
Progam »
+ Create Smart skill When this pose Is defined, the Smart Skil button will move the robot to this pose.
@ Joint Positions
Aignto Plane
o i . i
AignZ o Nearest s o o F5
2 Conter wis w2 o
Gz 90 0 0
Freedrive

Move Into Contact
Retract
Vv Deactivated

Putinto Box

cusen

Reset

cc
353

o

Variables

-~ Ma»
== -1000.00 mm/s
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Presurite robota do pozadovanej polohy pomocou tlagidiel Pohyb, Kiby, TCP.

Dlho stlacte ZIté tlacidlo Presunit sem, kym sa nahfad obrazka neumiestni do
novej konfiguracie.

Kliknite na UloZit pre dokonéenie konfiguracie.

=N | I Q
X EditPose Prewmo Move Joints TP Smart skils
- RelativeTo  Joints
"

Name: Tool flange
Base

X00mm .

-
Y:00mm 000 o - +
2:00mm -
RY:0.00° RX: -82.18 ~ h
et e NONES ol - 4
ot
0000kg Base - -
_
Center of o 0.00 0 +
X:0.0mm 159257 Wrist 1
i o I N
2 O (S 23
Wrist 1 Wrist 2
Wrist 2 ~— 000 9 - +
mn
—
4009° 000 0 —_ +

@ o =

o Max
= -1000.00 mm/s

Vratte sa do Bezpecnej predvolenej polohy v Bezpe¢nostnej aplikacii a zadajte
bezpecnostné heslo.

V aktivovanom poli Inteligentné zru€nosti vyberte Domov a na hlavnej obrazovke
sa zobrazi nakonfigurovana poloha robota.

Kliknite na Pouzit a vyberte Pouzit a reStartovat. Potom fuknite na Potvrdit
konfiguraciu.

. Program
= safety
- o @
Applicaton
~ Robot Limits Safe Home
The positon intended for use must be configured within Smart Sl
SpeedLimic Ater Home position, you c2n confi o nSafety 10,
use in your prog w0 positon.
Force Limit
v Joint Limits wome Ny o
Joint Positions Home N
217.85°
Joint speeds
Shoulder
v safety 1o s
Inputs -
281.54°
outputs s
Safe Home. = - =)
Planes o
9157°
Tool Position
wrist3
Hardware 173°

Three Position

e May Speed
= -1000.00 mm/s ~ 1% T
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10.

UPOZORNENIE

Ak je ako referencna poloha pre Safe Home zvolena funkcia Position
Smart Skill:

* Na stranke Position Smart Skill sa zobrazi okno so spravou.

* Funkciu Position Smart Skill nakonfigurovanu ako Safe Home nie
je mozné premenovat, upravovat ani odstranit, pokial pouzivatefl
neodstrani alebo nezrusi priradenie Safe Home na obrazovke
Safety > Safe Home.

Na obrazovke Inteligentné zru¢nosti je mozné poziciu Domov duplikovat a
upravovat. VSetky novo vytvorené inteligentné zruénosti je mozné nakonfigurovat
aj ako Bezpecnu predvolenu polohu.

_ o Progam name
= Safety @
i 3054
oo & Smart Skills Tad
oo
Application
Duplicate an existing Smart Skil as the base Home L3
for your custom one, or create new from ore
o scratch
- Define a pose that the robot can be easlly moved into during program setup
+ Create Smart kil When this pose Is defined, the Smart Sill button will move the robot o this pose. =
@ Joint Positions Program
MigntoPlane e
» § .
Align Z to Nearest Axis 142 1260 e ©
o} Variabes

Center

Operator

Move Into Contact

v b

reedrive

Retract

9 92° 2

@ | [Mepostionisused forife o
Can't be edited or deleted

Home 8
cactivated
D oupicate
Put o Box © peactivate e ol
Custom dit pose

Speed
= 0% T

@ Ma»
== -1000.00 mm/s

UR5e PolyScope X

153 Navod na pouzivanie



R
10. Bezpecnostna konfiguracia UNIVERSAL ROBOTS

Funkcia Ak je poloha Domov priradena k inteligentnej zru¢nosti polohy v Bezpecnost, rozbalovaci
bezpeénej zoznam funkcii bezpe&nostného vystupu obsahuje Bezpeénu predvolenu polohu ako
predvolené nové priradenie funkcie.
polohy vo V poliach Funkcia v ¢asti Vystupy v polozke Bezpecnostné vstupy/vystupy vyberte
vystupoch polozku Bezpec¢na predvolena poloha.
B
ety [, #
[ «  Robot Limits Wired Outputs
- Function Signal 0ssD el

Function 0o

~ )
Safe Home
Force Limit co1

»2
= \ Joint Limits Robot M
obot Moving b
Joit Positions

Robot Not Stopping 4 Varlabh

Qut Joint Speeds ®
Safe Home .

v safety1/0

System Emergency Stopped

Inputs.
Safe Home
Planes.

Tool Position
Hardware

Three Position

©

= 100000 mm/s ~ 100% T

Bezpecnu predvolent polohu mozete vidiet v tabulke priradenia funkcii v dialdgovom
okne Potvrdenie pouZitej bezpeé&nostnej konfiguracie prehladu.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Safe Home preview
Joints Position
Joint Speed

Planes Base 3.8022rad

Tool Position Shoulder 4.0779 rad

Input Elbow 49137 rad

Output

Wrist 1 6.1205 rad
Hardware

Wrist 2 1.5983 rad

Three Position

Wrist 3 0.0303 rad
PROFIsafe

Joint angles are clamped between 0 and 2t radians
Safe Home

Revert Confirm Configuration
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Bezpecna Programovy uzol Bezpectna predvolena poloha sa nachadza v kategoérii Pohybové uzly v
predvolena ramci Prikazové uzly. Tento uzol sa pouziva na vydanie prikazu robota, aby sa presunul
poloha ako do svojej vopred definovanej Bezpecnej predvolenej polohy, ako je nakonfigurované v

uzol programu nastaveniach bezpecnostnej aplikacie pre Bezpecnu predvolenu polohu.

Al

Move

Logic

Structure

Tool

URCaps

Clipboard

[ Hide deactivated
program nodes.

UPOZORNENIE

Pridanie uzla bez nakonfigurovanej bezpe¢nej predvolenej polohy oznaci
uzol Zltou farbou.

Custom v

Joint Move:

I

Process Move

()

Safe Home

Prikazovy uzol Bezpe¢na predvolena poloha ma moznosti profilov pohybu a dalSie

pokrocilé nastavenia, ked je stlacena ikona s tromi bodkami

[l Advanced Settings

Movement

Select the movement type and speed that the robot shall move towards

the selected position

[ Motion Profile

| Custom v |

Speed Type

OptiMove e |

Acceleration

9%

Speed '
30 % & |

o

ca nce'
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Pokrocilé
nastavenia

Pouzivatelia mézu vytvarat profily pohybov v pokrodilych nastaveniach pomocou dvoch
zéloziek a dvoch poli:

* Profil pohybu

* Typ rychlosti

* Karta Rychlost
* Karta Zrychlenie

Profil pohybu je funkcia, ktora pouzivatelom umoznuje nastavit preddefinované profily
pohybu v uzloch pohybu: Pohyb kibov, Linearny pohyb, Pohyb kruhového obltika,
Procesny pohyb a Smer. Vlastny profil pohybu umoznuje pouzivatefom definovat Udaje o
pohybe v uzle pohybu.

V poli Typ rychlosti je predvolenou moznostou OptiMove. Zvolte moznost ,Klasicky
pohyb*, ak chcete zadavat rychlost a zrychlenie v stuprfioch za sekundu alebo v
milimetroch za sekundu. Nastavenia OptiMove su uvedené v percentach, aby sa
zjednodusilo pouzivanie a nastavenie.

Pouzivatelia mézu nakonfigurovat percentualnu hodnotu preferovanej rychlosti v zalozke
Rychlost, ktora nastavuje cielovu rychlost jazdy ako percentualnu hodnotu maximaine;j
rychlosti robota.

Pouzivatelia mézu nakonfigurovat percentualnu hodnotu preferovaného zrychlenia v
zalozke Zrychlenie, ktora nastavuje cielové limity kritiaceho momentu pocas zrychlenia a
spomalovania ako percentualnu hodnotu maximalneho vykonu robota.
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10.4.10. Smer nastroja

Popis Obrazovka smeru nastroja vam umoznuje nakonfigurovat bezpecénostnu funkciu, ktora
obmedzuje uhol, v ktorom méZe nastroj smerovat. MozZete vidiet obmedzenie smeru nastroja,
ktoré je pridané do bezpecnostnych nastaveni. Limit je definovany kuzefom, ktory ma pevnu
orientaciu vo vztahu k zakladni referenéného rdmca ramena robota. Ked' sa rameno robota
pohybuje, smer nastroja je obmedzeny, aby zostal v ramci definovaného kuzefa.

Application

UPOZORNENIE

Tieto obmedzenia je mozné vypnut alebo nakonfigurovat tak, aby sa
uplatiiovali v obmedzenom rezime, v rezime Normal alebo v oboch

Program name
Default program
Safety
V' Robot Limits Tool Direction
Speed Limit Restrict how the tool may point by limiting its

direction to a cone relative to the robot base.

Power & Force Restrictions
Reduced v
v Joint Limits

X As Tl | [2reremion
Joint Positions 3.1416 rad 0rad
’ Devatior
Joint Speeds 0.7854 rad
v safetylo
Define the tool's pointing direction using the z-axis
Inputs of an existing TCP.
Copy TP
Outputs Tep 1 v
Safe Home

Y Axis Tilt: 1.7562 rad
Planes

Z Axis Rotation: 5.8195 rad
/O Planes

Tool Direction

Tool Position

UPOZORNENIE

Tool direction relative to the tool flange:

Program

__ Speed
100 % +

Funkcia Tool Direction vam umoziiuje zvysit bezpecnost aplikacie, ak
pouzivate nastroj, ktory moze sposobit poSkodenie alebo zranenie, ak je

nasmerovany urcitym smerom.
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Obmedzit Limit smeru nastroja ma tri konfigurovatelné polozky:

vlastnosti 1. Naklonenie: Mozete definovat uhol otvorenia kuzefa od centralneho (referenéného)

smeru.
Otacanie: MozZete definovat, ako sa kuzel ota¢a okolo svojej stredovej osi.

Odchylka: Mbzete definovat maximalny uhlovy posun, ktory je povoleny medzi
pozadovanym smerom a akymkofvek smerom vnutri kuzefa.

Vypnutie I|m|.tu s Nikdy nie je aktivne

nasmerovania nastroja

Nomalny limit Aktivne len ked je bezpelnostny systém v
nasmerovania nastroja normalnom rezime

Znizeny limit nasmerovania | Aktivny len vtedy, ked je systém zabezpecenia v
nastroja Znizenom rezime

Obe (normalny a znizeny Aktivny, ked je systém zabezpecenia v normalnom
limit smeru nastroja) rezime, ako aj znizenom rezime.

Smer nastroja sa Specifikuje pomocou TCP nakonfigurovaného v aplikacii End Effectors v
nastaveniach.

Vlastnosti Body nastroja su vopred nastavené na rovnaké nasmerovanie ako os Z jeho vystupne;j
nastroja priruby. MéZete to upravit zadanim dvoch uhlov:

* Uhol néklonu: O kofko sa ma naklonit os Z vystupnej priruby smerom k osi X
vystupnej priruby.

* Otacanie osi Z: O kolko sa ma naklonena os Z otoCit okolo osi Z pévodnej vystupne;j
priruby.

Pripadne mézete skopirovat os Z existujuceho TCP vyberom daného TCP z roletového
menu.
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Pristup k 1.

nastroju
smer

Kliknite na kartu aplikacie a vyberte bezpeCnostnu aplikaciu . V lavom paneli vyberte
Smer nastroja.

= Pro e

= & Dance a
74c6

o < safety Apply B34

oo

appication
' Robot Limits Tool Direction
= Restrict how the tool may point by limiting Its
Speed Limic i y point by imiting

Program to a cone relative to the robot base.

Power & force

®

»

~ Joint Limits

Joint Positions

IS

Operator Jolnt Speeds as°
v safety 10
Define the toofs pointing direction relativ to an
Inputs existing TCP.
Copy TP
Outputs ol v Sync Values
safe Home Current use:
Planes ¥ Axis Tilt: 0.00
2 Axis Rotation: 0.00°
1/0 Planes
The TCP posi
Tool Direction values
Tool Position

== 25000 mm/s = 0% T

Odomknite a zadajte bezpecnostné heslo.

Ked aktivujete pole Obmedzenia , ostatné polia sa spristupnia. V TCP sa zobrazi
zeleny kuzel, ktory znadzorfiuje smer, ktorym nastroj smeruje.

Program name

B Fro9
Dance
@ a
Safety @ Lock atb
Applicaton
V' Robot Limits Tool Direction

o

speed Limit Restrict how the tool may point by limiting ts

Program direction to a cone relative to the robot base.

Power & Force

~ Joint Limits

Joint Positions

N Joint Speeds
Oper
v Safety 110
Deflne the toofs pointing direction relative to an
Inputs existing TCP.
ony TCP
Outpus
s Tool flange ¥
safe Home Current use:
Planes ¥ Axis Tilt:0.00°
2 Axis Rotation: 0.00°
1/0 Planes
Tool Direction
Tool Position — I—
Hardware e

Three Position

= 25000 mm/s — 1w0% T

Kliknite na tlacidlo Pouzit'.

MozZete vidiet Smer nastroja v tabulke priradenia funkcii v Potvrdenie pouzitej
konfiguracie bezpe&nosti prehfadovom dialégovom okne.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Speed Limit Limit properties Value Clarification

Power & Force
Direction [0.2962, 0.1710, -0.9397] Unit vector in Base coordinates
G peviation P Maximum deviation from
defined direction
Joint Speed
Safety modes where limit is
active

Restrictions Normal & Reduced
Planes

UORkanes Tool properties Value Clarification
Tool Direction Tilt angle relative to the output
¥ Axis Tilt 0.0000 rad

flange.

Tool Position
Rotation angle relative to the

2 Axis Rotation 0.0000 rad
output flange

Input

Revert Confirm Configuration
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1. Prvy program

Popis Vytvorenie prvého programu v programe PolyScope X vdm umozfuje naucit rameno robota,
ako sa ma pohybovat, pomocou série tratovych bodov, ktorymi nastavite trasu, ktorou sa ma
pohybovat. Na konci ramena by mal byt pripevneny koncovy efektor.

Informacie o konfiguracii nastrojov na konci ramena najdete v Casti Pouzitie koncovych
efektorov v prirucke k softvéru.

Vytvorenie Toto su procesy tohto prvého programu:
jednoduchého 1. Presufite sa do polohy A.
programu 2. Nastavte |0.
3. Pockajte 3 sekundy.
4. Zruste nastavenie 10.
5. Presunte sa do polohy B.
Pristup spravcu 1. Na hlavnej obrazovke fuknite na zahlavie , aby sa otvoril Spravca systému.
systému 2. Kiliknite na ikonu Pridat program na obrazovke Spravca systému a vyberte

moznost Vytvorit novy program .

[ system Manager X

"]
" UNIVERSAL ROBOTS Programs

3. Do dvoch poli v okne ,Vytvorit novy program “ zadajte ndzov programu a jeho
popis. Kliknite na Potvrdit .

[ Create new program X

Program name
First Program of CB

20028
Program description

This is a five-step program creation of a two-direction robot movement.

724999

Cancel @

Na hlavnej obrazovke sa teraz zobrazuje nazov vasho programu. Na obrazovke
multitask je zltou farbou zvyraznena karta Hlavny program , o znamena, ze je
potrebné zacat s vytvaranim programu.
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Inicializovat
robota

Prvy prikaz:
Pohyb kibu

Akcia: presunut
sado
polohy A

Na favej strane paty stranky tuknite na polozku Stav robota na inicializaciu.

Kliknite na Zapnut, potom na Odomknut . Potom uvidite stav robota ako Aktivny
a aktivované tlacidlo/posuvnik Prehrat ,Rychly manualny rezima Rychlost .

V hlavnej navigéacii tuknite na ikonu ponuky Program.

Pozrite si popis zakladnych prikazovych uzlov v prirucke k softvéru.

Kliknite na prikaz Pohyb kibu . VSimnite si, Ze v PolyScope X je uzol tratového
bodu zlugeny s tymto prikazom.

Pozrite si popis uzla prikazu pohybu kibu v prirugke k softvéru.

B First program Ceb & Main Program

1 v R Main Program: Losping: Dist &= Before Start

&8
\\\\\\\ k=S eow v . it Point love Here
b - |(« Jon_sow point O || dicpoint || Move I o Modules (+]
&

.......

aaaaaaaa

- o Speed
= 100000 mm/s = 1w0% T

Do programového stromu su viozené dve editovatelné polia, dve karty a ikona s
tromi bodkami:

* Profil pohybu
* Nazov
* Upravit bod

* Presunut sem
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11. Prvy program

8. Kliknite na kartu Upravit bod . Zobrazi sa obrazovka s ramenom robota v 3D. V

pravej Casti obrazovky vidite ponuku Pohyb.

Pomenuijte prvy

tratovy bod

h @ 13 Q
X point Preview o Move Jints e Smart Siils
Relative To
Tep offset Name:tcp
Sopiicaton I o S FET
Name: Toolflang Position v | | Sootang v
%00mm X00mm —
Y00 mm Y:00mm
program 200 2o Translate Rotat
R000° Orientation
RY:000° o
Rz000° RY:000°
#2000
: oy * @ @
0000kg s
79250
Centerof
_— & Shoulder - -
5 N
xa0mm 80 v( =\ /( +\\
(=
Y:00mm Ebow NA
z00mm sz N N
wrist 1
9008° ~
wrist2 z( - +
B
wrist3
1069°
@ == -1000.00 mm/s = 10w T

9. Pomocou tlacidiel plus a minus na osiach X, Y a Z posuvajte robota a nastavte

polohu tratového bodu, potom kliknite na tlacidlo Ulozit.

Appiication

®

X

TCP Offset

Name: Tool flange

X00mm
Y:00mm
Z0omm
RX000°
RY:000°
RZ:000°
Payload
0000kg
Center of
Gravity
X00mm
Y:00mm
Zoomm

]
s @) e

Relative To

Name: tep

Position
X00mm
Y:00mm
Zoomm

rientation

RE0.00%
RY:000°
RZ000°

Base
55617
Shoulder
5557
Elbow
72
Wrist 1
7.10°
Wrist2
9199°

wrist3
34340

S Q
e Smart skills
et AeveTce
~ | Toolflange v
Translate Rotate.

10. Do pofa Nazov zadajte Point_A ako nazov na karte Hodnota v editore a kliknite

na Potvrdit .
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Druhy prikaz:
Nastavit

Akcia:
Nastavenie
vstupu/vystupu
pre koncovy
efektor

Treti prikaz:
Cakat

Akcia: robot ¢aka
stanoveny pocet
sekuand

Stvrty prikaz:
Nastavit

Akcia: Zrusit
nastavenie IO
pre Koncovy
efektor

Piaty prikaz:
Pohyb kibu

Akcia: presunat
sa do
polohy B

11. Kliknite na ikonu pridat v programovom strome a na ikonu prikazu Nastavit .

B st program of C8. & @ wanpogem

ssssssssss

12. Kiliknite na pole Zdroj a vyberte Kablové 1O .

13. Pridalo sa pole Signal. Vyberte DO 0 . Vpravo sa prida pole ,Hodnota “ a vyberte
moznost ,Vysoka*“.

1 R Main Program Looping: Disabled

2 & Move to: Point_A Joint base Tool flange $:30% A:9

3 I a0 000 vigh

&
14. Kliknite na ikonu pridat a vyberte prikaz Cakat .
Pozrite si popis uzla prikazu ,Wait“ v prirucke k softvéru.

15. V poli ,Typ éakania “ vyberte moznost ,Cas*, aby robot &akal stanoveny pocet
sekund.

16. Kliknite na pole Cas a zadajte 3 (tri sekundy) na karte Hodnota a kliknite na
Potvrdit .

1 R Main Program Looping: Disabled
o )
2 & Move to: PoInt_A Joint base Tool flange 5:30% A:9%
3 Il set: po0= 1
2 & e v a5 &

17. Ak chcete vytvorit druhy uzol Set, zopakujte kroky 11 az 13.

18. V poli Signal vyberte DO 0 . Vpravo sa prida pole ,Hodnota “ a vyberte moznost
»Nizka“.

1 R Main Program Looping: Disabled

2 Z Move to: Point_A Joint base Tool_flange 5:30% A9

3 I set po0=
4 & wait: 3.00s
s I ieao v {000 v L ow v

19. Tuknite na ikonu Pridat v stromovej Struktire programu. Opakujte kroky 7 az 9,
aby ste vytvorili druhy tratovy bod. Posurite polohu ramena robota v smere jasne
odliSenom od bodu Point_A.
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11. Prvy program

Pomenujte druhy  20.

tratovy bod

Overte program 21.
v 3D prehliadadi 22.

Do pofa Nazov zadajte Point_B ako nazov na karte Hodnota v editore a kliknite
na Potvrdit .

Na hlavnej obrazovke sa zobrazi prvy vytvoreny program.

=  Fist program of C& @ | Manpogam

R Main Program Locsing Beforestart
. . IS
2 Move to: Point A i 5 Modules [+)
3 I set: po0~ 0 Globlruncions
2 wait: 200+ + croneen
@ - I sexpoo0= )
5 a Joe v | e & Editpoint [ More ® ey
= Y )
o o B
=)
&
o

(®) e

Kliknite na ikonu 3D Viewer v hlavnej navigacii.

V péticke tuknite na tlacidlo Prehrat . Ked ste na obrazovke so stromovou
Strukturou programov, program v zelenej farbe znamena, ze ide o aktualne
spusteny program.

= B st program of C8 P Main program
o B IR Main Program & Loop Frogram L setoresat
.......... ) .. . ©
o B 2 Moveto: Polnt A o bse ool farge 530 K3 s
o
3 I set: poo= + create New
@ . £ wait ©
I st D00+ 0 &
R o e

3 2 Move to: Paint 8 Tolfbnge 0% AW e e

0%+

=) 100000 mmis
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23. Ked ste v 3D prehliadaci a na obrazovke operatora, vidite, ako sa robot
pohybuje. Na strane trojrozmernej grafiky moZzete vidiet numerické podrobnosti o
Castiach robota, jeho polohe a orientacii.

= &

First Program of CB. e I

=) 100000 mmis

= B firstprogramof ca @

Robot Name Staus I}
UR20 L UNIVERSAL ROBOTS

Configuration status Value

(O © oot

Overte program 24. Prejdite na kartu Aplikacia a tuknite na ikonu Komunikécia. Pozorujte, ako sa
v Sasti stav digitalneho vystupu 0 (DO 0) strieda medzi hodnotami ,Low*“ a ,High“,
Komunikécia ked kliknete na tlacidlo ,Play” v paticke.

& Communication

v oot Configurable Input Configurable Output Digital Input Digital Output Analog Input
o
vvvvvvvv wieaio o as @0 1 ot w0 oo @ o4 W oo il po4 10 a0
o rese: 000mA
Teelto e as w© @1 w5 w o1 L os W 001 (0] 005 [w0 o
[ © ot @ oW e = = omer e
» as o 02 w06 w0 o2 W os W 002 0] 006 |10
+ Addsource e A1 o
2 a2z w 97 w© @3 w© 7 o3 W o7k 003 0] D07 [io oo0v P
opear
@ @ vouna

Dalsie informacie najdete v popise karty Komunikécia v priru¢ke k softvéru.
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UNIVERSAL ROBOTS 12. Hodnotenie hrozieb kybernetickej bezpec¢nosti

12. Hodnotenie hrozieb kybernetickej
bezpeCnost

12.1. Vseobecna kyberneticka bezpecnost

Popis Pripojenie robota Universal Robots k sieti mdZe predstavovat riziko kybernetickej bezpeénosti.
Tieto rizikd mozno zmiernit vyuzitim kvalifikovaného personalu a zavedenim osobitnych
opatrenia na ochranu kybernetickej bezpecnosti robota.

Zavedenie opatreni kybernetickej bezpec€nosti si vyzaduje vykonanie hodnotenia
kybernetickych bezpe¢nostnych hrozieb.
Ugelom je:

* Identifikovat hrozby

* Nastavit doveryhodné 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 personal vykona
posudenie rizik kybernetickej bezpecnosti.

UPOZORNENIE

Za urCenie potreby konkrétnych opatreni kybernetickej bezpecnosti a za
zabezpecenie pozadovanych opatreni kybernetickej bezpec€nosti su
zodpovedni len kompetentni a kvalifikovani pracovnici.
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Bezpecnostna
architektara

PolyScope X implementuje viacero nezavislych bezpe¢nostnych vrstiev (Defense in
Depth), takze naruSenie akejkolvek jednej vrstvy neumozniuje neobmedzeny pristup k
systému.

Bezpecné predvolené nastavenia. Sietové sluzby su pri dodani deaktivované. Z
siete st dostupné iba sluzby, ktoré spravca vyslovne povolil. Od verzie
PolyScope X 10.14 je prichadzajuci HTTP/HTTPS na portoch 80 a 443
Standardne uzavrety a zostava uzavrety aj po restarte, kym ho spravca
neaktivuje.

Perimeter siete. Konfigurovatelny firewall obmedzuje prevadzku na urené porty
a IP adresy.

Overenie. Tri nezavislé hesla (spravca, prevadzkovy rezim, bezpecnost) chrania
jednotlivé funk&né oblasti. SSH podporuje overovanie pomocou kftu¢a ako
alternativu k heslam.

Autorizacia. Obrazovky s opravneniami uzamknuté spravcom obmedzuju pristup
k siefovym nastaveniam, aktualizaciam softvéru, sprave URCap a konfiguracii
sluzieb. Oddelenie prevadzkovych rezimov zabranuje Upravam programu pocas
automatického vykonavania.

Kryptograficka identita. Robot disponuje digitalnym certifikatom na bezpecnu
identifikaciu. Certifikaty s vlastnym podpisom a certifikaty podpisané certifikaCnou
autoritou su podporované prostrednictvom integrovanej spravy certifikatov.

Audit trail. Zmeny konfiguracie a udalosti suvisiace s bezpe¢nostou sa

zaznamenavaju, uchovavaju a je mozné ich skontrolovat pomocou Standardnych
auditorskych nastrojov.

Integrator vykona posudenie hrozieb v oblasti kyberbezpecnosti s cielom urcit
potencialnu potrebu dodato¢ného zabezpecenia pre konkrétnu aplikaciu.

12.2. Poziadavky na kyberneticku bezpecnost

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

Kyberneticka y
bezpecnost

Prevadzkovy personal musi dokladne poznat véeobecné zasady kybernetickej
bezpecnosti a pokrocilé technologie pouzivané v robotovi UR.

Musia sa zaviest opatrenia fyzickej bezpecnosti, 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 bezpecnostné rizika.

* Robota pripéjajte len k déveryhodnej a spravne zabezpecenej
sieti.

Poziadavky na y
konfiguraciu .
siete

K miestnej sieti sa maju pripajat len déveryhodné zariadenia.
Do robota nesmu prichadzat Ziadne spojenia zo susednych sieti.

Odchadzajlce 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 doveryhodnych partnerov, a to
len po overeni ich pravosti a integrity

Bezpecnostné
poziadavky na
nastavenie
robota

Zmente predvolené heslo na nové, silné heslo.

Vypnite ,Magické subory“, ak sa aktivhe nepouzivaju (PolyScope 5).

Vypnite pristup SSH, ked nie je potrebny. Uprednostnite overovanie na zaklade
kfuc¢a pred overovanim na zaklade hesla

Nastavte firewall robota na najprisnejSie pouzitefné nastavenia a deaktivujte
vSetky nepouzivané rozhrania a sluzby, uzavrite porty a obmedzte IP adresy.

Zatvorte nepouzivany pristup cez HTTP/HTTPS pomocou prepinaca HTTP v

nastaveniach > Bezpec¢nost > Sluzby (PolyScope X 10.14 a novsie verzie).

Nechaijte porty 80 a 443 uzavreté, pokial nie su potrebné pre webovy pristup k
PolyScope, REST/Robot API alebo externe dostupné URCaps.
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12.3. Usmernenia na posilnenie kybernetickej bezpecnosti

Popis Napriek tomu, Ze rozhranie PolyScope zahrfiuje mnozstvo funkcii pre zabezpecenie sietovych
pripojeni, m6zete 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.

* Ak robot nepotrebuje prichadzajuci webovy prevadzku, deaktivujte prepinaC HTTP v
Nastaveniach > Bezpecnost > Sluzby (PolyScope X 10.14 a novsie verzie). Po
aktualiz&cii na verziu 10.14 alebo novSiu skontrolujte stav prepinaca; port 80 sa uz pri
spusteni systému automaticky neotvara.

* Niektoré komunikacné rozhrania nemaju ziadny spésob overovania a Sifrovania
komunikéacie. Ide o bezpe€nostné riziko. Zvazte vhodné zmierfiujuce opatrenia na
zaklade vasho posudenia hrozieb v oblasti kyberbezpecnosti.

* Na pristup k rozhraniam robotov z inych zariadeni je potrebné pouzit SSH tunelovanie
(presmerovanie lokalneho portu), ak pripojenie prekracuje hranice déveryhodnej zény.

* Pred vyradenim robota z prevadzky odstrante z neho citlivé Udaje. Venujte osobitnu
pozornost siborom URCaps a Gidajom v programovej zlozke.
* Aby ste zaistili bezpe¢né odstranenie velmi citlivych udajov, bezpecne vymazte
alebo znicte SD kartu.
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13. Komunikacéné siete

13. Komunikacneé siete

Zbernica Pomocou moznosti zbernice Fieldbus mézete definovat a konfigurovat rodinu sietovych
protokolov priemyselnych pocitacov pouzivanych na distribuované riadenie v redlnom Case
akceptované programom PolyScope:

MODBUS
Ethernet/IP
PROFINET
PROFlsafe
UR Connect

UR5e PolyScope X
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13.1. 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.

ogram name

=]

= End Effectors @
- a3
oo Application 4896
oo
Applcaton
s
5
> ( "
g E ) = { X }
Rezem ) © B
(S) Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables )
E'S Rotation, Til Position, references Layouts oint, Linear, Optimove Variables configuration
{3
jel riabies
Operator
&
e
Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
Digital, Analog, 105, Configuration and setup Sidebar configuration Configuration, Logo, 0g Messages, Joint

Rcan g

o Max
== -1000.00 mm/s

< Communication

Modbus: Source

~ Robot
Sequential mode
Wired 10 127.00.1 24 q
Tool 10 Reconnect count: 0 MODBUS packet errors: 0 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 cec Before Start
B N
e |6 & Wait: MODBUS_PLC == Hi ) e Tl
“ Status
i g I souee v :nmégaus_PLc_ A Hal‘gli v 0 Move
- c Modules e
@ = v Global Functions
? S s ~+ Create New
{3
2 &R
&
@ off 100 %
Popis EtherNet/IP je sietovy protokol, ktory umoznuje pripojenie robota k priemyslovému

skenovaciemu zariadeniu EtherNet/IP. Ak je pripojenie povolené, mdzete vybrat tkon, ktory
sa vykona v pripade, ze program strati spojenie so skenovacim zariadenim EtherNet/IP.
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13. Komunikacné siete

Povolit Takto sa aktivuje funkcia Ethernet/IP v systéme PolyScope X.

Ethernet/IP 1

Tuknite na Nastavenia.

Zadajte heslo spravcu.

o bk~ N

© settings
v  General
System
Update
v Password
Operational Mode
Safety
Admin
“  Connection
Network
UR Connect
Security

Secure shell

Services

V favom hornom rohu obrazovky tuknite na rozbafovaciu ponuku.

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

Tuknutim na tlagidlo Ethernet/IP adaptér zapnite prepinac.

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

| Secondary Client interface

| Real-Time Client interface
) Real-Time Data Exchange (RTDE)
| Interpreter Mode Sacket

| Modbus TCP Server

O Ethernet/IP Adapter

| Profinet Device

JROS2

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

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

Ports: 7400-7649

Lock and Close
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Pouzivanie Takto najdete funkcie Ethernet/IP v programe PolyScope X:
siete
Ethernet/IP V favom zahlavi aplikacie PolyScope X.

1. Tuknite na ikonu aplikacie.

2. V Casti Komunikécia vyberte z favej ponuky polozku Ethernet/IP.

Vyberte prislusnu akciu zo zoznamu:

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

PolyScope X prerusi hlavny program. Program pokracuje tam, kde sa
zastavil.

Ignorovat

Pozastavit

Zastavit  PolyScope X zastavi hlavny program.

Program name
= B pef.
= Default program a
coco
oo <« Communication ccce
oo
Appiication
S
" Connected e
] v Robot .
G If connection is lost
Wired 10 —
. P
@ ol v !
£
v Modb
63
Q + Add source Glabal
ariable

Varizbles
Operator

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

Robot State
Active

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

Pripojené Robot je pripojeny k Ethernetu/IP skenera.

Ziaden Ethernet/IP zariadenie je spustené, ale k robotovi nie je pripojeny ziadny
skener skener cez Ethernet/IP.

Zakazané Ethernet/IP zariadenie nie je povolené.
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Podpora Bola pridana podpora umozriujuca diagnostiku siete Ethernet. Ak je tato funkcia zapnuta,

diagnostiky prevadzka medzi adaptérom Ethernet/IP robota a skenerom Ethernet/IP sa bude

cez Ethernet zaznamenavat do suboru pcap. Zozbierané Udaje su k dispozicii ako sucast suboru
podpory.

“=X No Scanner

Robot action upon loss of Ethernet/IP input connection for Robot I0 or GP registers.

Program Action

IGNORE M

Enable network diagnostics (available in Support File)

O

13.3. Profinet

Popis Sietovy protokol PROFINET umoziiuje alebo zakazuje pripojenie robota k priemyslovému
ovladacu PROFINET IO. Ak je pripojenie povolené, mdzete 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
polozku Nastavenia.

V favom hornom rohu obrazovky tuknite na rozbafovaciu ponuku a potom na

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

Zadajte heslo spravcu.
Kliknutim na tlaCidlo PROFINET zapnete PROFINET.

& Settings

~  General |Jw
System
Update

v Password
Operational Mode
safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect

W Security

Secure shell

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) Secondary Client interface

| Real-Time Client interface

| Real-Time Data Exchange (RTDE)

) Interpreter Mode Socket

| Modbus TCP Server

| Ethernet/IP Adapter

@ e

| ROS2

0

Ports: 30002, 20012
Ports: 30003, 20013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

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

Ports; 7400-7649

Lock and Close
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13. Komunikacéné siete

Pouzivanie Najdite funkcie PROFINET v systéme PolyScope X:

siete

PROFINET V hlavnej ponuke PolyScope X.

1. Tuknite n

a ikonu aplikacie.

2. V Casti Komunikacia vyberte z favej ponuky polozku PROFINET.

Vyberte prislusnu akciu zo zoznamu:

Ignorovat

PolyScope X nebude na preruSenie pripojenia PROFINET nijako
reagovat a hlavny program bude bezat d'ale;.

Pozastavit

PolyScope X prerusi hlavny program. Program pokracuje tam, kde sa
zastavil.

Zastavit

PolyScope X zastavi hlavny program.

oo < Communication
oo

Application

' Robot

]

Program

@

EL)

Wired /0
Tool /O
~ Modbus

~+ Add source

Operator

v Profinet

Profinet

v EtherNet/IP

EtherNet/IP

Program name
Default program 7

e
e

10 Device Name : “ZX No Controller e

Robot action upon loss of Profinet input from 02T Rohot 10 or GP registers =

— Regter lod Register Module2 Program
v v stricture

IGNORE IGNORE IGNORE

Enable network diagnostics (available in Support File) =

Logic
program

2a116 {3

Variables
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Diagnostika Polyscope X ma moznost zaznamenavat sietovy prevadzku medzi robotom a ovliadac¢om

vstupov/vystupov PROFINET. Toto mozno pouzit na diagnostiku v pripade problémov s
pripojenim.

* Ak chcete tuto moznost aktivovat, tuknite na tlacidlo ,,Povolit diagnostiku siete®,
aby sa zapla.

Komunikac¢né udaje budu uloZzené v subore .pcap.
Subor je ulozeny v podpornom subore v Spravcovi systému. V diagnostike je mozné
zaznamenat az 50 MB udajov.

1. Prejdite do Hlavi€ky a zobrazi sa Spravca systému.
2. Vyberte program, na ktorom pracujete.

3. Kiliknite na ikonu troch vertikalnych bodiek a vyberte Exportovat.

O system Manager

R .
" ynversaL rosors Programs. Information

[ Programs Description

2025 10244

B scripties oo 1137
Wove Motionprofie i

ceb
MotionProfiles
Move_HereFinal

MoveHere Modified

4. Vyberte komunika¢né udaje v subore pcap a ulozte.

v > ThisPC > OSDisk (C) > _tdd-flare-1 v Search _tdd-flare:
€« > ¢ © > [¢] arch 100-flare-1 » o 0% & 5

Organize > New folder =+ @ X GtaGitHubMaste. () BeginnersGuideto.. 3K HTMLResponsivel. [BY The Complete Guid
ass

= sdo-flare-1

~ B ThisPC
ma
> % OSDisk ()
ots pomml
> = Release Aritac
Information
4t Garem
File name: | End Effectors.pcap ~]
Save as ype: AllFiles () =
Description &
. Details
~ Hide Folders Save Cancel Open B :
Created: 25 Nov 2025 10:44
Latest version :
) script Files Modified : 26 Nov 2025 11:37
[ Move Motionrofile Modified
View seript
0 e Modified

3 Motionprofiles

I Move Hereinal

[ MoveHere

5. Na hlavnej obrazovke sa zobrazi vyskakovacie okno s oznamenim, Ze ste subor

uspesSne exportovali v programe.

Modified

Modified

Modified

4
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Stav portu
Ethernet

Ked je zariadenie PROFINET aktivované, vytvori sa novy virtualny ethernetovy port.
Konfiguracia virtualneho ethernetového portu zobrazuje informacie o aktualne
nakonfigurovanej IP adrese, maske podsiete, brane a MAC adrese.

Upozoriiujeme, Ze tento virtualny port sa liSi od portu nakonfigurovaného v sietovych
nastaveniach robota.
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13.4. UR Connect

Pripojenie Musite pripojit softvér PolyScope X k sluzbe myUR Cloud.
PolyScope X k Kod PIN musite najst vo svojom G¢te myUR.

sluzbe myUR 1.

Cloud

2.
3.
4

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

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
i |
PIN Cade
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect
Security

secure shell

& Settings
UR Connect

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

UR Connect

Security

‘Secure shell
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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
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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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14. Hodnotenie rizika

Popis

Posudenie rizik je poziadavka, ktora sa musi vykonat v pripade Ziadosti. Za posutdenie rizika
aplikacie je zodpovedny integrator. Pouzivatel méze byt aj integratorom.

Robot je ¢iastoéne dokonceny stroj, a preto bezpeénost 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 Specifikacia
ISO/TS 15066 mbze poskytnut d'alSie 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 bezpecnostnej konfiguracie, ako aj
potreby dodato¢nych nudzovych zastaveni a/alebo inych ochrannych opatreni potrebnych pre
konkrétnu aplikaciu robota.
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Nastavenia Urcenie spravnych nastaveni konfiguracie bezpe&nosti je mimoriadne dblezitou
bezpeénostnej sucastou vyvoja aplikacii robota. Neopravnenému pristupu k bezpeénostnej konfiguracii
konfiguracie je potrebné zabranit povolenim a nastavenim ochrany heslom.

Q VAROVANIE
Ak nenastavite ochranu heslom, méze 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 s zamerne navrhnuté pre kolaborativne pouzitia robota.
Tieto su konfigurovatelné prostrednictvom nastaveni bezpecnostnej konfiguracie.
Pouzivaju sa na rieSenie rizik identifikovanych v hodnoteni rizik aplikacie.

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

* Obmedzenie sily a vykonu: Pouziva sa na znizenie upinacich sil a tlakov,
ktorymi robot pGsobi 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 ur¢itymi ¢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 su 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 zabezpecia, zZe k
zastaveniu déjde pred dosiahnutim nakonfigurovanych limitov. Obe nastavenia
automaticky ovplyviuju rychlost robota, aby nedoslo k prekroc¢eniu limitu.

+ Casovy limit zastavenia: SIizi na obmedzenie ¢asu zastavenia robota.

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

Ak sa pouzije niektory z uvedenych spdsobov, 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 bezpec¢nostnych funkcii
(napr. pri pouziti nebezpecného nastroja/koncoveho efektora alebo nebezpecného procesu),
vyzaduje sa zabezpecenie.

Q VAROVANIE
Nevykonanie posudenia rizika Ziadosti moze zvysit riziko.

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

V pripade spolupracujucich aplikacii zahffia posudenie rizik predvidatefné
rizika spésobené 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
nebezpecéenstva uvedené niz$ie, ktoré musi integrator zvazit. DalSie vyznamné nebezpedenstva mozu
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 désledku kontaktu.
* Podvrtnutie alebo zlomenina kosti v désledku narazu.

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

* Predmety vypadavajuce z nastroja/koncového efektora alebo odletujuce z
neho, napr. v dosledku slabého uchopenia alebo prerudenia napajania.

* Mylné porozumenie tomu, ¢o sa ovlada viacerymi tlaidlami nudzového
zastavenia.

* Nespravne nastavenie parametrov konfiguracie bezpecnosti.

* Nespravne nastavenia v désledku neopravnenych zmien parametrov
konfiguracie bezpecnosti.
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14.1. Nebezpecenstvo zovretia

Popis Nebezpecenstvu zovretia moZete zabranit odstranenim prekazok v tychto oblastiach, inym
umiestnenim robota alebo pouzitim kombinacie bezpeénostnych 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 sposobit nebezpecenstvo
stlacenia, ktoré moze viest k poraneniu.

V désledku fyzikalnych viastnosti ramena robota si niektoré priestory pracovnej oblasti
vyZaduju pozornost z hladiska nebezpecenstva zovretia. Jedna oblast (vfavo) je definovana
pre radidlne pohyby, ked'je kib zapastia 1 najmenej 750 mm od zékladne robota. Druha oblast
(vpravo) je v rozmedzi 200 mm od zakladne robota, ked’ sa pohybuje dotykovo.
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14.72. Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia

Popis
UPOZORNENIE
MozZete si nastavit pouzivatefom nastaveny nominalny maximalny ¢as a

vzdialenost zastavenia.
Ak sa pouziju nastavenia definované pouzivatefom, rychlost programu sa
dynamicky prisposobi tak, aby vzdy spifiala zvolené limity.

Grafické Udaje poskytnuté pre kib 0 (zakladiia), kib 1 (rameno) a kib 2 (laket) platia pre
brzdnu drahu a Cas zastavenia:

* Kategoria 0

* Kategoéria 1

* Kategoria 2
Test kibu 0 sa vykonal pomocou horizontalneho pohybu, pri¢om 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 pocas pohybu robota smerom nadol.

Os Y je vzdialenost od miesta zaciatku zastavenia az po kone¢nu polohu.
Tazisko uzito¢ného zatazenia je na prirube nastroja.

Kib 0
(ZAKLADNA) —8— 100% extension
-8~ 66% extension
) , 0.15 -8~ 33% extension
Vzdialenost
zastavenia v Eoio
2 0.
metroch pre 33 e
% hmotnosti 5 2 0.05
kg
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdialenost
ZaStavenIa \ 0.20 —@— 100% extension
metroch pre 66 | 222 ek exteneion
% hmotnosti 5 0.15
B
kg -
go0.10
g
0
©0.05
0.00

33 100

66
Speed [%]
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Brzdna draha v
metroch pre
maximalne
zatazenie 5 kg

Kib 0
(ZAKLADNA)

Cas zastavenia
v sekundach pre
33 % hmotnosti
5kg

Cas
zastavenia

v sekundach
pre 66 %
hmotnosti 5 kg

Cas
zastavenia v
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Kib 1
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Brzdna draha v

metroch pre 0.14{ _g~ 100% extension
maximalne 0.12
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14.3. Kategorie zastavenia

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

Kategérie
zastavenia

0

Popis

Zastavenie robota okamzitym odstavenim napajania.

1

Zastavenie robota ukaznenym a kontrolovanym spésobom. Napajanie sa

prerusi az po zastaveni robota.

*Zastavenie robota s napajanim dostupnym pre hnacie mechanizmy za
sucasného udrzania trajektorie. Napajanie hnacich mechanizmov sa prerusi

az po zastaveni robota.

* Podfa normy IEC 61800-5-2 sa zastavenia 2. kategorie robotov znacky Universal Robots
dalej popisuju ako zastavenia typu SS1 alebo SS2.
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15. Nudzove udalosti

Popis

Pri rieSeni nudzovych situacii, ako je aktivacia nidzového zastavenia pomocou ¢erveného
tlaCidla, postupujte podfa tychto pokynov. V tejto Casti je tiez opisany spésob ru¢ného
presunu systému bez napajania.

15.1. NUdzové zastavenie

Popis

Nudzové zastavenie alebo E-stop je ¢ervené tlaCidlo umiestnené na ruénom prenosnom
terminali. StlaCenim tlaCidla nudzového zastavenia okamzite zastavite vSetky pohyby robota.
Aktivacia tlacidla nudzového zastavenia spésobi zastavenie kategorie 1 (IEC 60204-1).
Nudzoveé zastavenia nie su bezpecnostnymi opatreniami (ISO 12100).

Nepouzivajte nudzové zastavenie na bezné zastavenie zariadenia ani ako nahradu za bezné
postupy vypnutia alebo odpojenia od napajania.

Nudzové zastavenia su doplnkové ochranné opatrenia, ktoré nezabrania Urazom. Na zaklade
hodnotenia rizika pri pouzivani robota sa urci, €i su potrebné d’alSie nadzové vypinace pre
Nudzové zastavenie. Funkcia nidzového zastavenia a ovladacie zariadenie musia spinat
poziadavky normy ISO 13850.

Po aktivacii nidzového zastavenia sa tlacidlo zafixuje v tejto polohe. Preto pri kazdom
aktivovani nidzového zastavenia je potrebné ho ruéne resetovat pomocou tlacidla, ktoré
zastavenie spustilo.

Pred resetovanim tlacidla nidzového zastavenia je potrebné vizualne zistit a posudit dévod,
preco bolo Nudzové zastavenie povodne aktivované. Je potrebné vizualne posudenie
vSetkych zariadeni v aplikacii. Po vyrieSeni problému resetujte tlaCidlo nudzového zastavenia.

Resetovanie tladidla 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 napjanie robota a obnovte prevadzku.
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15.2. Pohyb bez pohonu

Popis

V pripade nudze, ked je napajanie robota nemozné alebo neziaduce, mdzete pre pohyb
ramena robota pouzit nateny 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 méze byt na pohyb kibu zapojenych viac ako
jedna osoba.

Brzda kazdého kibu ma treciu spojku, ktord umoziiuje pohyb pod vplyvom vysokého nateného
momentu. Nuteny spatny chod si vyZzaduje velku silu a na pohyb robota méze byt potrebna
jedna alebo viac oséb.

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 vySkoleny na reakciu na nidzové udalosti. Pri
integracii sa poskytnu doplnujuice informacie.

é VAROVANIE
Riziko spésobené zlomenim alebo padom nepodopretého ramena robota
moze spbdsobit zranenie alebo smrt.

* Pocas nudzovej udalosti robota nerozoberajte.

* Pred odpojenim napajania podoprite rameno robota.

UPOZORNENIE

Ruc¢né premiestriovanie ramena robota je ur¢ené len na nudzové a servisné
Ucely. Zbyto¢né premiestriovanie ramena robota méze viest k poskodeniu
majetku.

* Nepohybuite kibom o viac ako 160 stupriov, aby sa zabezpegilo, ze
robot najde svoju pévodnu fyzicku polohu.

* Nehybte ziadnym kibom viac, ako je potrebné.
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15.3. 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 moéze robot vykonavat iba program vopred
definovanych uloh. Programy a inStalacie nemézete upravovat ani ukladat.

Manualny rezim Po aktivacii tohto rezimu mézete robot naprogramovat. MézZete upravovat a
ukladat programy a instalacie. Rychlosti pouzivané v manualnom rezime musia byt
obmedzené, aby sa zabranilo zraneniu. Ked robot pracuje v manualnom rezime, osoba sa
moze nachadzat v dosahu robota. Rychlost musi byt obmedzena na hodnotu, ktora je vhodna
na posudenie rizika aplikacie.

é VAROVANIE
Zranenie mbze 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 aktivhych
limitov, rameno robota vykona kategoriu 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 rdmci
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 docasne prekrogit
predvoleny limit rychlosti nastroja a kibu.

Ak je trojpolohové pomocné zariadenie nakonfigurované a bud’ uvolfnené (nestlatené), alebo
uplne stlacené, robot v manualnom rezime vykona ochranné zastavenie.

Pri prepnuti z automatického rezimu na manualny rezim bude pohyb robota mozny az po
uvolneni a opatovnom stlaceni trojpolohového pomocného zariadenia. Ked' pouzivate
Manudlny 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 éast Aplik4cia a vyberte moznost Bezpe&nost.
manuélneho . N . . . . . .
< . 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, Zze 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
povofujtce 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 povolujluce zariadenie, musi sa pouzit prenosny
terminal 3PE.

Na programovanie sa odporuca prenosny terminal 3PE (3PE TP). Ak sa v chranenom
priestore v manualnom reZzime méze nachadzat d'alSia osoba, je mozné integrovat d'alSie
zariadenie a nakonfigurovat ho na pouzivanie d'alSou osobou.

Prepinane Ak chcete prepinat medzi rezimami, v pravom zahlavi vyberte ikonu profilu na zobrazenie
rezimov dialégového 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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15. Nudzové udalosti

Vybrat rezim
dialkového
ovladania

Zmenu rezimu diafkového ovladania je mozné vykonat len vtedy, ak ste prevadzkovy
rezim zmenili na ,Automaticky*.
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 autematic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote

URb5e PolyScope X
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16. Uvedenie do prevadzky

Popis Pred prvym pouzitim robotickej aplikacie alebo po vykonani akychkolvek Uprav je potrebné
vykonat nasledujlce testy.
* Skontrolujte, €i su vSetky bezpenostné vstupy a vystupy spravne pripojené.

* Otestujte, Ci vSetky pripojené bezpecnostné vstupy a vystupy vratane zariadeni
spolo¢nych pre viacero strojov alebo robotov funguju podla urcenia.

* Otestujte tlacidla a vstupy nudzového zastavenia, aby ste overili, Ci sa robot zastavi a Ci
sa brzdy aktivuju.

* Otestujte ochranné vstupy na overenie zastavenia pohybu robota. Ak je
nakonfigurovany ochranny reset, skontrolujte, ¢i funguje tak, ako ma.

* Pozrite sa na inicializacnu obrazovku, aktivujte redukovany vstup a overte zmeny na
obrazovke.

* Zmente prevadzkovy rezim a overte, €i sa ikona rezimu zmeni v pravom hornom rohu
obrazovky PolyScope.

* Otestujte trojpolohové pomocné zariadenie, aby ste overili, Zze stlaCenie do stredu v
polohe umoznuje pohyb v manualnom rezime pri znizenej rychlosti.

* Ak sa pouzivaju vystupy nidzového zastavenia, stlacte tlaCidlo nidzového zastavenia
a overte, Ci doslo k zastaveniu celého systému.

* Otestujte systém pripojeny k bezpe¢nostnym vstupnym/vystupnym signalom v Casti
InStalacia, aby ste overili, Ci sa zistili zmeny na vystupe.

* Urcite poziadavky na uvedenie do prevadzky vasej aplikacie robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 17. Preprava

1/. Preprava

Popis Prepravujte robota iba v originalnom baleni. Ak mate v plane v buducnosti robota
premiestiiovat, 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 vSetky montazne skrutky na zakladni robota.
Riadiacu skrinku zdvihajte za racku.

é VAROVANIE
Nespravne zdvihacie techniky alebo pouzivanie nespravneho zdvihacieho
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
podla nasledujucich pokynov:

* Preprava robota bez jeho pévodného obalu zrus8i vietky zaruky
poskytnuté spolo¢nostou Universal Robots A/S.

* Ak je robot prepravovany ako sucast prefabrikovaného riesenia,
bezpecne namontovany a v pinom sulade s nizSie uvedenymi
odporuc¢aniami, nepovazuje sa to za porusenie zaruky.

Obmedzujica Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za akékolvek $kody spdsobené
dolozka prepravou zariadenia.
Pozrite si odporucania pre prepravu bez obalu na universal-robots.com/manuals

17.1. Preprava bez balenia

Popis Universal Robots vZdy odporuc¢a prepravovat robota v pévodnom 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 nasledujucich pokynov:

* Robot ¢o najviac zlozte - nepremiestiujte ho do polohy singularity.
* Presunte taZisko robota ¢o najblizSie k zakladni.
* Pripevnite kazdu trubicu k pevnému povrchu na dvoch réznych miestach trubice.

* Pripevneny koncovy efektor pevne zaistite v 3 osiach.
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Prepr
ava

Robot ¢o najviac zlozte. ﬁ Q

Neprepravujte vysunuté.

(poloha singularity) W
Pripevnite trubice k pevnému

povrchu.

Zaistite pripojeny koncovy efektor v

3 osiach.

17.2. Skladovanie prenosneho terminalu

Popis Obsluha musi mat jasnu predstavu o tom, ¢o ovplyvni stlaenie tlacidla e-Stop na prenosnom
terminali. Napriklad pri intalacii viacerych robotov méze doéjst k zamene. Malo by byt jasné,
¢i e-Stop na prenosnom terminali zastavi celé zariadenie alebo len pripojeného robota.

Ak by mohlo dojst k zamene, ulozte Prenosny terminal tak, aby tlacidlo e-Stop nebolo
viditefné alebo pouzitelné.

Navod na pouzivanie 204 UR5e PolyScope X

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

(R
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1/.3. DIhodobé skladovanie

Popis Tato ¢ast popisuje vSeobecné pokyny pre dlhodobé skladovanie robotov a ndhradnych

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.

Pokyny Aby sa robot a ndhradné diely udrzali v najlepSom moznom stave, odporuc¢a sa dodrziavat
bezny osvedcCeny postup, ktorym je:

Teplota skladovania: 10 °C-30 °C
Vihkost: RH 20 - 60 %

Spolo¢nost Universal Robots odporuc¢a vybalit a spustit roboty aspon raz ro¢ne a
nechat ich bezat s fahkym zatazenim, pricom sa vSetky kiby oto¢ia aspof 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 méZze byt potrebné po uskladneni robotov utriet prebyto¢né
maziva, ktoré unikli z tesneni.

Batéria je navrhnuta tak, aby vydrzala po celu 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 moéze ¢asom stratit svoju datovu kapacitu, preto existuje potencialne
riziko, Ze Udaje napr. na SD karte budu musiet znova blikat'.
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18. Udrzba a oprava

Popis V&etky udrzbarske prace, kontroly a kalibracia sa musia vykonavat v stlade 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
vy$kolené osoby uréené klientom za predpokladu, Ze sa budu riadit servisnou priru¢kou.

Bezpeénost pri  Ucelom udrzby a oprav je zabezpedit, 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, Ze je Uplne bez napdjania. Vypnite vietky
ostatné zdroje energie pripojené k ramenu robota alebo riadiace;j
skrinke. Prijmite potrebné opatrenia, aby sa zabranilo, ze d'alSie
0soby zapnu napajanie systému pocas oprav.

* Pred opatovhym 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
otvo[enymi dvierkami, moéze 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 regionalne predpisy o bezpeénosti prace.
Testuje a overuje sa aj spravna funkénost v§etkych nastaveni bezpecnostnych funkcii.

18.1. Testovanie vykonu zastavenia

Popis Pravidelne testujte, &i sa neznizil vykon zastavenia. PrediZenie ¢asu zastavenia moze
vyzadovat Upravu zabezpecenia, pripadne zmeny v instalacii. Ak sa pouzivaju bezpe¢nostné
funkcie Casu zastavenia a/alebo brzdnej drahy, ktoré su zakladom stratégie znizovania rizika,
nie je potrebné monitorovat ani testovat u¢innost zastavenia. Robot vykonava nepretrzité
monitorovanie.

18.2. Cistenie a kontrola ramena robota

Popis V rdmci pravidelnej udrzby je mozné rameno robota Cistit v sulade s odpord¢anim v tejto
priruCke a miestnymi poziadavkami.
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Spobsoby
Cistenia

Ak chcete odstranit prach, necistoty alebo olej na ramene robota a/alebo prenosnom
terminali, jednoducho pouzite handri¢ku spolu s jednym z nizSie uvedenych Cistiacich
prostriedkov.

Priprava povrchu: Pred pouzitim niz8ie uvedenych roztokov moze byt potrebné pripravit
povrch odstrdnenim vSetkych volnych necistét alebo ulomkov.

Cistiace prostriedky:
* Voda
* 70 % izopropylalkohol
* 10 % etanol

* 10 % Rozpustadlova nafta (pouzite na odstranenie mastnoty.)

Pouzitie: Roztok sa zvy&ajne 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.

Mie$anie: V pripade odolnych $kvin alebo silne znecistenych oblasti sa mbze roztok mieSat
pomocou kefy, drétenky alebo inych mechanickych prostriedkov, ktoré pomézu uvolnit
necistoty.

Cas pdsobenia: Ak je to potrebné, roztok sa necha na povrchu pdsobit az 5 minut, aby
prenikol a U€inne rozpustil necistoty.

Oplachovanie: Po uplynuti Casu pésobenia sa povrch zvycajne dokladne oplachne vodou,
aby sa odstranili rozpustené necistoty a zvySky Cistiaceho prostriedku. Je nevyhnutné
zabezpecit dokladné oplachnutie, aby sa zabranilo poskodeniu alebo ohrozeniu bezpeénosti
akymikolvek zvySkami.

Susenie: Na zaver sa vycisteny povrch mdze nechat uschnudt na vzduchu alebo vysusit
pomocou uterakov.

ﬁ VAROVANIE
NEPOUZIVAJTE BIELIDLO v ziadnom zriedenom ¢istiacom roztoku.
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A

VAROVANIE

Mazivo je drazdivé a moze spbsobit alergicku reakciu. Kontakt, vdychnutie alebo
pozitie moze spdsobit ochorenie alebo zranenie. Aby ste predisli ochoreniu alebo
zraneniu, dodrziavajte nasledujuce pokyny:

* PRIPRAVA:
* Uistite sa, ze priestor je dobre vetrany.

* V blizkosti robota a ¢istiacich prostriedkov sa nesmu nachadzat
Ziadne potraviny ani napoje.

* Zabezpecte, aby sa v blizkosti nachadzala stanica na
vyplachovanie o¢i.

* Zabezpedte potrebné osobné ochranné prostriedky (rukavice,
ochrana o¢i)

* NOSTE:

* Ochranné rukavice: Rukavice odolné voci olejom (nitril)
nepriepustné a odolné voci produktu.

* Odporuca sa ochrana oci, aby sa zabranilo nahodnému kontaktu
maziva s ocami.

* NEPREHLTAJTE.

* V pripade
* kontaktu s pokozkou umyte vodou a jemnym Cistiacim prostriedkom
* koznej reakcie vyhladajte lekarsku pomoc

* kontaktu s o¢ami pouzite stanicu na vyplachovanie o¢i, vyhladajte
lekarsku pomoc.

* vdychnutia par alebo pozitia maziva vyhladajte lekdrsku 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.

Navod na pouzivanie 210 URS5e PolyScope X

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



(R
UNIVERSAL ROBOTS 18. Udrzba a oprava

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

Kontrola 1. Odpojte akykol’vgk nastroj/nastroje alebo nastavce alebo nastavte
TCP/Zatazenie/Tazisko podfa 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.

Tlacidlo napajania Tlacidlo 3PE

3. Potiahnite/Zatla¢te robota do vodorovnej predizenej polohy a uvolnite.

QI < 9

=

4. Overte, ¢i rameno robota dokaze udrzat polohu bez podpory a bez aktivacie volného
chodu.

18.3. Cistenie prenosného terminalu a riadiace] skrinky

dé(;itiglfe' Pouzivajte jemny priemyselny Cistiaci prostriedok bez riedidiel alebo akychkolvek

y ) agresivnych prisad. Na utieranie obrazovky nepouzivajte abrazivne materialy. Spolo¢nost
obrazovky . e e e .

. Universal Robots neodporuca ziadny konkrétny Cistiaci prostriedok.

prenosného
terminalu
Cistenie . . . . .
riadiacei V pripade potreby utrite [[[Undefined variable doc_types.CB]]] vihkou handri¢kou.
skrinky J Postupuijte podla odporucani na Cistenie uvedenych v pouzivatelskej prirucke.
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Vymeiite Na oboch stranach riadiacej skrinky sa nachadza filter.

filtre 1. Jemne odstraiite vonkajsi plastovy ram potiahnutim za miesta oznagené &ervenymi
riadiacej Sipkami, ako je znadzornené na obrazkoch nizSie v ¢asti 3.7. Ram sa naklana smerom
skrinky von.

Vymerite filtre.

Obrazok 3.7. Vymeiite filtre riadiacej skrinky.

Navod na pouzivanie

212 UR5e PolyScope X

Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2026 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

I
UNIVERSAL ROBOTS

18. Udrzba a oprava

18.4. InStalacia softvéru

Konfiguracia 1.V favom menu aplikacie PolyScope tuknite na polozku Aplikacia a vyberte
softvéru polozku Bezpec&nost.
3PE TP = B picpace s @
o Application &
@ L /}@gg P
- : <
@ L / 3 {x}
(] Mmfn(ing Frames Grids zfm Efff(mrs Motion Profiles Application Variables
* Payload, Center of Gravity o
2 Varisbls
= ©
o 4L @ B

Communication

@ Active

Smart Skills

Sidebar

Operator Screen

Configuration, Logo
URCaps

~ M
= -1000.00 mm/s

System Info
o Messages,
Temperatures

Speed
= 1w T

2. Tuknite na tlac¢idlo Hardvér a Odomkndt.

safety

V' Robot Limits
Speed Limit

Power & Force

<

Joint Limits

Joint Positions

Joint Speeds

<

Safety U0

Inputs

Outputs

Safe Home

Planes

Tool Position

Hardware

Three Position

Hardware

Select connected Teach Pendant

G
3PE Enabled

N

Pick and Place revised

not sart f

-~ ax
== -1000.00 mm/s

oo

speed
— 1w0%

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

Tuknutim na Pouzit a reStartovat a potom na Potvrdit konfiguraciu dokongite
inStalaciu softvéru pre prenosny terminal 3PE.

UR5e PolyScope X

213

Navod na pouzivanie



(R
19. Likvidacia a Zivotné prostredie UNIVERSAL ROBOTS

19. Likvidacia a zivotne prostredie

Popis

Roboty Universal Robots sa musia zlikvidovat v stlade s platnymi vnatro$tatnymi zakonmi,
predpismi a normami. tito zodpovednost nesie majitef 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 spolocnosti Universal Robots
Denmark, likvidaciu zabezpedi 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 ramci
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: htips://www.universal-robots.com/download.
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Latky v Rameno robota

robotovi UR .

Rurky, zékladna priruba, montazna konzola na naradie: eloxovany hlinik
Kibové puzdra: Praskovo lakovany hlinik
Cierne tesniace kruzky: AEM guma

* pridavny kizny krizok pod Ciernym pasom: lisovany Cierny plast
Koncové uzavery/pokrievky: PC/ASA plast

Drobné mechanické sucasti, napr. skrutky, matice, rozpery (ocefové,
mosadzné a plastoveé)

Zvazky drotov s medenymi vodiCmi a drobné mechanické komponenty, napr.
skrutky, matice, diStan¢né podlozky (ocelfové, mosadzné a plastové)

Kiby ramena robota (vnttorné)

Ozubené kolesa: ocel a mazivo (podrobnosti su uvedené v Servisnej prirucke)
Motory: Zelezné jadro s medenymi drotmi

Zvazky drotov s medenymi vodiCmi, ploSné spoje, rézne elektronické
komponenty a menSie mechanické komponenty

Tesnenia spojov a O-kruzky obsahuju malé mnozstvo PFAS, €o je zlu€enina v
PTFE (v8eobecne znama ako teflonT™).

Mazivo: synteticky + mineralny olej so zahustovadlom z komplexného litiového
mydla alebo mocoviny. Obsahuje molybdén.

* V zavislosti od modelu a datumu vyroby moéze 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): Praskovo lakovana ocel
+ Standardna riadiaca skrinka

Hlinikovy plechovy kryt (vo vnutri skrinky). Toto je tiez kryt ovladaca OEM.
+ Standardna riadiaca jednotka a ovlada¢ OEM.

Zvazky drotov s medenymi vodiémi, ploSné spoje, rézne 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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20. Vyhlasenia a certifikacie
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20.1. Vyhlasenie o zacCleneni (original)
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UNIVERSAL ROBOTS

Manufacturer:

Universal Robots A/S
Energivej 51, DK-5260 Odense S DK

Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

David Brandt, Vice President and Chief Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S Denmark

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose, multi-axis manipulator with standard control box (CB5 v5.X, X is 5 or higher),
Function: | standard length cables & with or without UR 3PE teach pendant Function is determined by the completed

machine (robot application or cell with end-effector, intended use and application program).

Model: | UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) with the standard control box (model CB5 v5.X, where X

is 5 or higher)

Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum payload.

. . . . NOTE: This DOl is NOT applicable for use with the OEM Controller,
Serial Number: | Starting XY 245000000 and higher See controller markings.

Fa;;c;rry Sequential numbering, restarting at 0 each year
e-Series 3=UR3e, 5=URb5e, 7 =URT7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2 = UR10e (12kg payload), 6 = UR16e

Incorporation: | Universal Robots’ e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e and UR16e) with CB5 v5.X shall only
be put into service upon being integrated into a final complete machine (robot application or cell),
which conforms with the provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfilling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,
1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP, 1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,4.1.2.3, 4.1.3, 4.3.3, Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.
See the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives & Article 6 of the EMC Directive:
() ENISO 10218-1:2011 X () ENISO 13850:2015 (I EN 61000-3-3: 2013

(1) ENIS012100:2010 (1)(I) EN IEC 60204-1:2018 as applicable | (Ill) EN 61000-6-1:2007 & 2019
() ENISO 13732-1:2008 as applicable | (1) EN IEC 60320-1:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY

(1) ENISO 13849-1:2015 X () EN IEC 60664-1:2006 & 2020 (1) EN 61000-6-2:2005 & 2019
2023 edition has no relevant changes | (1)(I1) EN 60947-5-5:1997+A2:2017 (M) EN IEC 61000-6-3:2007 & 2021
(1) ENISO 13849-2:2012 () EN IEC 60947-5-8:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY

Y See TUV Rheinland Certificates

Reference to other technical standards and technical specifications used:
(1) 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (1) EN 60068-2-27:2009

(1) EN IEC 61000-6-4:2023

(I) 1SO/TS 15066:2016 as applicable
(1) EN 60068-2-1: 2007
(1) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
(1) EN 60529:1991/A2/AC:2019
(1) EN IEC 61000-3-2:2019/A2:2024

(1) EN 61326-3-1: 2017
[Industrial locations SIL 2]
(1) IEC 61784-3:2021/AMD1:2024 [SIL2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK019348,
ISO 14001 certificate DK019349, and I1SO 45001 certificate #DK019350.

Odense Denmark, 30 March 2026

/

/ 1/ /

Gtk o Sl

Roberta Nelson Shea Global Technical Compliance Officer
This DOI can change without notice. For the most recent DOI, the latest User Manual and DOI are available from the UR website.

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark

CVR-nr. 29 13 80 60

www.universal-robots.com
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20.2.\Vyhlasenia a certifikaty

Preklad p6vodnych pokynov

EU vyhlasenie o zaéleneni (DOI) (v stlade 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 oprdvnena na
zostavenie technického harku

David Brandt
Viceprezident a technicky riaditel, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Popis a identifikacia Ciastocne dokonceného stroja (strojov):

Produkt a funkcie:

Viacucelovy priemyselny robot, viacoseovy manipulator so Standardnou
riadiacou skrinkou (CB5 v5.X, kde X je 5 alebo vySSie), kable &
$tandardnej dizky s alebo bez prenosného terminalu UR 3PE. Funkciu
urcuje skompletizovany stroj (aplikacia robota alebo bunka s koncovym
zariadenim, zamySlané pouzitie a aplikacny program).

Model:

UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16¢e (séria e) so Standardnou
riadiacou skrinkou (model CB5 v5.X, kde X je 5 alebo vy3Sie)

* S ucinnostou od oktébra 2020: Prenosné terminaly s
trojpolohovym pomocnym zariadenim (3PE TP) a Standardné
prenoseneé terminaly (TP).

* S ucinnostou od maja 2021: Vyleps$enie Specifikacie UR10e na
12,5 kg maximalneho uzito¢ného zatazenia.

Poznamka:

Toto DOl sa NEDA pouzit s ovladatom OEM, pozrite si oznagenia na ovladadi

Sériové Cislo:

Zaciatok XY 245000000 a vyssie
Tovarenskyrok séria ¢ 3 = UR3e, 5 = UR5e, 7= UR7e, 0 = UR10e, 1= UR12e,2 =
UR10e (uzitocné zataZenie 12 kg), 6 = UR16e sekvencné gisiovanie, ktoré sa kazdy

rok zacina od 0

Zabudovanie:

Roboty Universal Robots radu e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e,
UR12e a UR16e) s CB5 v5.X sa smu uviest do prevadzky iba po
integracii do kone¢ného kompletného stroja (roboticka aplikacia alebo
bunka), ktory spifia ustanovenia smernice o strojovych zariadeniach a
dalSich prislusnych smernic.

Vyhlasuje sa, Ze vy3sie uvedené produkty v dodanom stave spifiaji smernice opisané niZsie.

Ked' sa tento Ciasto¢ne dokonceny stroj integruje a stane sa kompletnym strojom, integrator nesie
zodpovednost za to, aby dokoné&eny stroj spifial vietky prislusné smernice, aby na fiom bolo umiestnené
oznacenie CE a aby bolo k nemu prilozené vyhlasenie o zhode (DOC).

I. Smernica o strojovych
zariadeniach 2006/42/ES

Boli splnené nasledujtice zékladné poziadavky: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.4.1s 3PE TP,
1.5.1,1.5.2,1.5.5,15.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,
4.1.2.3,4.1.3,4.3.3, priloha VI. Vyhlasuje sa, zZe prislusna technicka
dokumentacia bola vyhotovena v stlade s ¢astou B prilohy VII Smernice
o strojovych zariadeniach.

Il. Smernica o nizkom napati
2014/35/EU

Pozrite si smernicu o nizkom napéti a pouzité harmonizované normy
nizsie.

l1l. Smernica EMC 2014/30/EU

Pozrite si smernicu EMC a pouzité harmonizované normy nizSie.
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Pozrite si pouzité harmonizované normy, na ktoré sa odvolava ¢lanok 7 ods. 2 smernic o strojovych &
zariadeniach (MD) a ¢lanok 6 smernice o elektromagnetickej kompatibilite (EMC):

(D EN1SO 10218-1:2011 *
(H EN1SO 12100:2010

(I) EN ISO 13732-1:2008 v
prisluSnom zneni

() ENISO 13849-1:2015*
vydanie 2023 neobsahuje
Ziadne relevantné zmeny
() ENISO 13849-2:2012

* Pozrite si certifikaty TUV
Rheinland

(I) EN 1ISO 13850:2015

(h(I) EN IEC 60204-1:2018 podfa
potreby

(I EN IEC 60320-1:2021

(I1) EN IEC 60664-1:2006 a 2020
((H(I) EN 60947-5-5:1997+A2:2017
(1) EN IEC 60947-5-8:2021

(Il) EN 61000-3-3: 2013
(Ill) EN 61000-6-1:2007 & 2019
UR3e, UR5e & LEN UR7e

(Il) EN 61000-6-2:2005 & 2019
(Il) EN 61000-6-2:2005 & 2019
(Il) EN IEC 61000-6-3:2007 &
2021

LEN UR3e, UR5e a UR7e

Odkaz na ostatné pouzité technické normy a technické Specifikacie:

() 1ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-
M6]

() ISO/TS 15066:2016 podla
konkrétneho pripadu

(111 EN 60068-2-1: 2007

(1) EN 60068-2-2:2007

(Il) EN 60068-2-27:2009

(Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
(I) EN 60529:1991/A2/AC:2019
(Ill) EN IEC 61000-3-
2:2019/A2:2024

(1) EN IEC 61000-6-4:2023

(1) EN 61326-3-1: 2017
[Priemyselné lokality SIL 2]

(1) IEC 61784-3:2021/AMD1:2024
[SIL2]

Vyrobca alebo jeho opravneny zastupca v reakcii na odévodnenu Ziadost vnutrostatnych organov poskytne
prislusné informacie o Ciastocne skompletizovanom strojovom zariadeni.

Schvalenie komplexného systému zabezpecenia kvality notifikovanym organom Bureau Veritas: certifikat
ISO 9001 ¢. DK019348, certifikat ISO 14001 €. DK019349 a certifikat ISO 45001 €. DK019350.

UPOZORNENIE

@

Odense, Dansko, 30. marca 2026

20.3. Certifikacie UR5e

Toto Vyhlasenie o zac¢leneni (DOI) sa mbéze zmenit bez predchadzajuceho upozornenia.
Najnovsie Toto Vyhlasenie o zacleneni (DOI) najdete v najnovSej pouzivatelskej prirucke a
DOI na webovej lokalite UR.

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
skuSobnych ustavoch uvedenych nizsie.

Kopie vsetkych certifikatov najdete v kapitole Certifikaty.

Navod na pouzivanie
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Certifikaty Certifikaty TUV Rheinland podfa STN EN ISO
— 19218-1 a STN EN ISO 13849-1. Spolo¢nost
A il TUV Rheinland sa zasadzuje za bezpe¢nost
TUV a kvalitu prakticky vo vSetkych oblastiach
TOVRheiniand Rheinland | podnikania a Zivota. Spolo¢nost bola
1B 3607000000 zalozena pred 150 rokmi a je jednym z
poprednych svetovych poskytovatelov

testovacich sluzieb.

Znacka cTUV oznaduje, ze vyrobok spina
TOV kanadské bezpe¢nostné normy, ¢im
Rheinland preukazuije sulad s kanadskymi normami
elektrickej bezpecnosti.

Produkty spolo¢nosti Universal Robots
spinaju poziadavky &inskej smernice RoHS
@ CHINA RoHS t)’/kfajl]cej s'a obmedzel'.\ia ?ng.éisteniav o
d spOsobeného elektronickymi informacnymi
produktmi. K dispozicii je tabufka s
vyhlasenim o produkte.

Produkty spolo¢nosti Universal Robots boli
S KCs posudené a spifiaju bezpeénostné normy
KOSHA .
Vyrobky spolo¢nosti Universal Robots boli
posudené z hlfadiska zhody s korejskymi
KC . . Co
poziadavkami na elektromagneticku

kompatibilitu (EMC).
Vykonnost produktov spolo¢nosti Universal

Fraunhofer Robots bola testovana instititom Fraunhofer.
Certifikaty -;. Prepravné palety na roboty Universal Robots e-Series
externych Prostredie | ©4 N@Sich dodavatefov spifiaju danske poziadavky
dodavatefov ISMPM-15 na vyrobu drevenych obalovych materialov
— a st ozna&ené v sulade s programom.
Certifikat Roboty UR Universal Robots e-Series prechadzaju
testovania i ym i Y i Y ymi
4 Universal pra}\fldeln.ym internym testovanim a vystupnymi
vyrobcom Robots skuskami.
Na testovacie postupy UR sa vztahuju pravidelné
hodnotenia a zlepSovania.
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Vyhlasenia
podfa smernic
EU

EU REACH

Hoci su relevantné predovsetkym v Eurdpe, niektoré krajiny mimo nej uznavaju a/alebo si
vyZzaduji smernice EU. Eurépske smernice su k dispozicii na oficialnej stranke: http://eur-
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.

Nas produkt obsahuje komponenty, konkrétne modré plastové vieCka (pohare) a sivé
plastové &asti, ktoré obsahuju latky uvedené na zozname kandidatskych latok EU podra
nariadenia REACH (0,1 % hm.).

Pre viac informacii si precitajte dokument o globalnej zhode, ktory je k dispozicii na stiahnutie
na nasej webovej stranke.

Tieto informacie su poskytované v sulade s povinnostami vyplyvajlcimi z nariadenia REACH
EU pre vyrobky uvadzané na trh EU. Pouzivajte na$ produkt podra uréenia a dodrziavajte
vSetky prevadzkové a bezpeénostné pokyny uvedené v tejto prirucke. Dalsie podrobnosti
najdete v oficialnom nariadeni REACH (konsolidované znenie: 32006R1907). Ak mate
otazky tykajlice sa bezpecnosti produktov, kontaktujte nas na adrese:
ProductCompliance@teradyne-robotics.com.

Navod na pouziva
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20.4. Certifikaty URbe

TUV
. P 1
Rheinland 2EE
Certificate
Certificate no. T 725031 1 1 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S See additional page(s) for the listing of 3 factories
Energivej 51
5268 Odense S
Denmark
Report Number: 31875333 @27 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2815

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: ~ UR3, URS, UR1@, UR15, UR20, UR3@, UR3e, URSe,
UR7e, UR1@e, UR12e, UR16e, URS Long, UR1S

Technical Data: Rated Voltage: AC 180-200V, 508/68Hz or AC 208-248V, 50/6@Hz
Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I
Special Remarks: The robot is only a component in a final robot
application, collaborative or non-collaborative. The final
application/installation must comply with EN ISO 10218-2.
Certificate is only valid within used in conjunction with
the UR Control Box, with or without a UR Teach Pendant. Includes
optional IMMI accessory. The following safety functions have been
evaluated and determined to meet PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-

1:20153

1- Emergency Stop; 2- Safeguard Stop

3- Joint Position Limit; 4- Joint Speed Limit

5- Pose Limit; 6- Cartesian Speed Limit

7- Force Limit; 8- Momentum Limit

9- Power Limit; 10- Stopping Time Limit

11- Stopping Distance Limit; 12- System Emergency Stop Output

13- Robot Moving Digital Output;

14- Robot Not Stopping Digital Output

15- Reduced Mode Digital Output;

16- Not Reduced Mode Digital Output

17- 3 Position Enabling Device INPUT

Refer to product manual for additional information.
Must be installed and programmed in accordance with the
manufacturer’s instructions.

® TUY, TUEV and TUV are registered trademarks . Utilisatio n and applic ation requires pricr approral.

Remarks: Replaces Certificate T72501672.

Appendix: 1, 1-68

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com A TUVRheinIand®
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TOV
Rheinland
Severna
Amerika

Page 1

Certificate

Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
52608 Odense 5 5260 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2019)

Product Information
Certified Product: Industrial Rebot
Maodel Designation: UR3e, URSe, UR1@e, UR16e, UR2@, UR30

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (378) 266-9992

www.tuv.com A TUVRheinland®

Navod na pouzivanie
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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
KC

S

MEES Unwersal Robots AfS ARSEEEE ke 10078
age (MEANSSEs o{éé'{{éﬁ}é """"" E”'Eﬂ""*'@ """" Kiaus Vestergaard
_“tIHIl- X EHE.‘I'QIVEJ 25 5260 Dd;:—"-.I"ISE SDEﬂmafk ----------------
AFE S E A 71 A - 77 YT
HA(FH) URSe B2H(EF) ——
RSerHEAHE S 18-AB2EQ-01603
M= R} . Universal Robots A/S
ESTEN -

Energive] 25, 5260 Odense 'S, Denmark

PArd ot B ) W3sEM1E Y 22 W Al A &e1 =k 380 mla)
A ohHatel AT ZH A 2 uiaan o}

2018 118 06<
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Registracia KC

6C8D-81FA-93C2-784A

FEEANAASY 4G5S 43

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AF3 = A |
ee BT AN Universal Robots A/S

Trade Name or Registrant

71 A A S A A E )

) UR e-Series robot
Equipment Name

7 Emdy

URS5e
Basic Model Number

SRR
Series Model Number

R

Registration No.

R-R-URK-UR5e

Zﬂix]—/%ﬂi(i%})%ﬂ- Universal Robots A/S / @lv}=
Manufacturer/Country of Origin
sl

Date of Registration

7e} |

Others

2018-10-23

A NARE (AT Alsselr Aol uhel 525988 £97)
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

Tk

2018%1

S EELEE

Director General of National Radio Research Agency

SEAZ A A AR B ILEAY 2 2 absho] g5 stolof gh)

SIubA] Ftelj & A E Y § 5o 4" = dHdd
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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

Navod na pouzivanie
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21. Tabulky s bezpecnostnymi funkciami

Popis

bezpecnostna funkcia ma hodnotu PFH mensiu a

ko 1,8E-07.

Bezpecnostné funkcie a bezpecnostné V/V Universal Robots su Urovne bezpecnosti d, kategdrie 3 (ISO 13849-1), kde kazda

Hodnoty PFH su aktualizované tak, aby zahfiali vacSiu flexibilitu navrhu pre odolnost dodavatelského retazca.

V pripade bezpec¢nostnych V/V je vysledna bezpecnostna funkcia, vratane externého zariadenia alebo vybavenia, uréena

celkovou architekturou a suctom vSetkych hodnét PFH vratane bezpec¢nostnej funkcie robota UR PFH.

Ak dojde k prekroceniu akéhokolvek limitu bezpecnostnej funkcie alebo sa zisti porucha v bezpec¢nostnej funkcii alebo

bezpecnostnej Casti riadiaceho systému, UR definuje bezpeény stav ako zastavenie s odpojenim vykonu pohonu (bud’

okamzité zastavenie kategorie 1 alebo 04).

SF11,2,3,4

Nudzové zastavenie (ISO 13850)
Stlaéenie tlagidla Estop PB na ovladaci' alebo
externého tlacidla Estop (ak pouzivate
bezpecnostny vstup Estop) ma za nasledok
zastavenie Kategorie 1 4s odpojenim napajania od
pohonov robota a vstupov/vystupov nastroja.
Vstup/vystup ovladaca prejde do stavu ,low".
Prikazy! zastavit vetky kiby a po dosiahnuti
monitorovaného stavu zastavenia véetkych kibov sa
odpoji napajanie.
Pozrite si bezpe¢nostné funkcie-Stop Time* a ,Stop
Distance®5

POUZIVAJTE IBA V NUDZOVYCH PRIPADOCH;
nesmie sa pouzivat na zabezpecenie, pretoze

aktivacia vyzaduje manualny z4sah.
SF235

Bezpeénostné zastavenie (ochranné zastavenie

podfa normy ISO 10218-1*)

Tato bezpecnostna funkcia sa spusta externym
ochrannym zariadenim pomocou bezpec¢nostnych
vstupov, ktoré spustia zastavenie kategorie 24.
Cielom je chranif osoby pred zranenim, na rozdiel
od ochrany robota, zariadenia alebo produktov.
Ochranné zastavenie nema vplyv na V/V nastroja.
Ak je pripojené povolujuce zariadenie, je mozné
nakonfigurovat ochranné zastavenie tak, aby
fungovalo LEN v automatickom rezime. Pozri:
Bezpeénostné funkcie Cas zastavenia a
Vzdialenost zastavenia®.
*Pred rokom 2006 sa tato funkcia nazyvala
~bezpecnostné zastavenie® alebo ,ochranné
zastavenie®.

Obnovenie ochranného zastavenia

Co sa stane?

Kategoria
zastavenia 1
(IEC 60204-1)

Co sa stane?

Zastavenie
kategorie 2
(IEC 60204-1)
Zastavenie SS2
(ako je popisané v
norme IEC
61800-5-2)

Co sa stane?

Tolerancia

N/A

Tolerancia

N/A

Tolerancia

Vplyvy

Robot,
vstupy/vystupy
nastroja robota a
vstupy/vystupy

ovladaca

Robot

Vplyvy

URb5e PolyScope X
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Ak je zariadenie nakonfigurované na funkciu
Safeguard Reset a napatie na externych
resetovacich pripojeniach prejde z nizkej irovne na
vysoku, bezpe€nostné zastavenie sa resetuje.
Bezpecnostny vstup na spustenie resetu SF2.

Obnovit vstup na
SF2

N/A

Robot

Navod na pouzivanie
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SF3

Co sa stane?

Tolerancia

Vplyvy

Obmedzenie polohy kibu (softvérové obmedzenie osi )

Stanovuije horny a dolny limit pre povolené polohy kibu.
Cas zastavenia a vzdialenosti sa nepovazuje za
prekrocenie limitov, pretoze tieto limity nebudu prekrocené.
Kazdy kib méze mat svoje vlastné limity. Priamo
obmedzuje mnoZinu povolenych poléh kibov, v rémci
ktorych sa kiby méZu pohybovat. Ide o bezpeénostné
obmedzenie pohybu osi a priestorové obmedzenie v stlade
snormou ISO 10218-1:2011, 5.12.3.

SF4
Obmedzenie rychlosti kibu

Stanovuje horny limit pre rychlost kibu. Kazdy kib méze
mat svoj vlastny limit. Tato bezpeénostna funkcia ma
najvacsi vplyv na prenos energie pri kontakte (upnutie
alebo prechodny stav). Priamo obmedzuje rozsah
povolenych rychlosti kibov, ktoré mézu kiby vykonavat.
Pouziva sa na obmedzenie rychlych pohybov kibov, napr.
rizik suvisiacich so singularitami.

Obmedzenie kratiaceho momentu kibu
Prekrog&enie limitu vnutorného kratiaceho momentu kibu
(kazdy kib) ma za nasledok zastavenie kat. 04. Tato
bezpecnostna funkcia nie je pristupna pouzivatefovi. Ide o
tovarenské nastavenie. NEZOBRAZUJE sa ako tu, pretoze
neexistuju ziadne pouzivatelské nastavenia.

SF5
Nazyvané roznymi ndzvami: Obmedzenie pozicie,

Obmedzenie nastroja, Obmedzenie orientacie ,
Bezpecnostné roviny, Bezpecnostné hranice

Neumozni, aby
pohyb prekrodil
akékolvek
nastavené limity

Rychlost je
mozné znizit tak,
aby pohyb
neprekrodil
ziadny limit. Aby
sa zabranilo
prekroCeniu
akéhokolvek
limitu, spusti sa
zastavenie
robota.

Co sa stane?

NeumozZzni, aby
pohyb prekrodil
akékolvek
nastavené limity

Rychlost je
mozné znizit tak,
aby pohyb
neprekrodil
Ziadny limit. Aby
sa zabranilo
prekro¢eniu
akéhokolvek
limitu, spusti sa
zastavenie
robota.

Co sa stane?

N/A

Co sa stane?

Tolerancia

1,15°%s

Tolerancia

N/A

Tolerancia

Kib
(kazdy)

Vplyvy

Kib
(kazdy)

Vplyvy ‘

N/A

Vplyvy
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oo - C e - . Neumozni, ab
Monitoruje poziciu a orientaciu TCP a zabrani prekroCeniu y

ohyb prekrodil
bezpecnostnej roviny alebo limitu pozicie TCP . Je mozné P aiélfol’vek
nastavit viacero obmedzeni pozicie (priruba nastroja, laket nastavené limity
a az 2 konfigurovatefné body posunu nastroja s polomerom Rychlost alebo TCP,

). Orientacia je obmedzena odchylkou od smeru osi Z s .
, . . moment sa mézu . priruba
prvku priruby nastroja alebo TCP. - 3°40 mm .
- . . « L , znizit tak, aby nastroja,
Dve Casti: (1) stu bezpeénostné roviny na obmedzenie

moznych poléh TCP. (2) je limit orientacie TCP, ktory sa por‘z‘i’b d”nep;;kitroc” laket
zadava ako povoleny smer a tolerancia . Toto poskytuje adny i
. . S e A nastaveny pre
zOny zaradenia/vylucenia TCP a zapéstia na zaklade
bezpecnostnych rovin SFS5, SF6, SF7
p 4 ’ alebo SF8.
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SF6
Obmedzenie rychlosti TCP a laket

Monitoruje rychlost TCP a laketa , aby sa zabranilo
prekroc€eniu rychlostného limitu. Je to ekvivalentné
sledovaniu celého ramena, kedZze useky medzi TCP a
laketom sa nem6zu pohybovat rychlejSie ako koncové
body tychto usekov.

SF7

Sila (TCP)
Limit sily je sila, ktord robot vyvija v bode TCP (stredovy
bod nastroja) a v lakete. Bezpe¢nostna funkcia nepretrzite
vypocitava kratiace momenty povolené pre kazdy kib, aby
sa dodrzal definovany limit sily pre TCP aj pre laket. Kiby
riadia vystup kratiaceho momentu tak, aby sa udrzali v
povolenom rozsahu krutiaceho momentu. To znamen4, ze
sily pésobiace na TCP alebo na laket zostanu v rdmci
pomocou obmedzenia sily SF, robot sa zastavi. Standardny
ovladac UR spdsobi, ze sa pohyb ,vrati“ do polohy pred
prekrocenim limitu sily. Toto ,ustipenie” nie je sucastou
bezpecnostnej funkcie, kedze ho vykonava Standardny
regulator. Bezpecnostny regulator ma stanoveny ¢as (Cast
doby odozvy), ktory je povoleny pred spustenim zastavenia
robota.

SF8
Limit hybnosti

Obmedzenie hybnosti je velmi uzito¢né na obmedzenie
prechodnych narazov. Obmedzenie hybnosti ovplyvriuje
cely robot.

Co sa stane?

Spusti sa
zastavenie robota,
aby sa zabranilo
prekrocCeniu
akéhokolvek
limitu.
Neumozni, aby
pohyb prekrodil
akékolvek
nastavené limity.

Co sa stane?

Bude iniciované
zastavenie robota,
aby sa zabranilo
prekrocCeniu
akéhokolvek
limitu. Nedovoli ,
aby pohyb
prekrodcil
akékofvek
nastavené limity .

Co sa stane?

Spusti sa
zastavenie robota,
aby sa zabranilo
prekroCeniu
akéhokolvek
limitu. Neumozni,
aby pohyb
prekrocil
akékolvek
nastavené limity.

Tolerancia

50 mm/s

Tolerancia

Tolerancia

3 kgm/s

Vplyvy

TCP

Vplyvy

Vplyvy

Robot
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SF9

Obmedzenie vykonu
Tato funkcia monitoruje mechanicku pracu (sucin
kratiacich momentov kibov a uhlovych rychlosti kibov)
vykonavanu robotom, ¢o ovplyvnuje aj prad do ramena
robota, ako aj rychlost robota. Tato bezpecnostna
funkcia dynamicky obmedzuje prud/moment, ale
zachovava rychlost.

SF10

UR Robot Zastavenie Vystupy
Ak je nastaveny vystup zastavenia robota a d6jde k
zastaveniu robota, oba vystupy su na urovni LOW. Ak
nie je iniciované zastavenie robota, obidva vystupy su
na urovni ,high®. Impulzy sa nepouzivaju, ale su
tolerované. Informacie o integrovanej bezpe¢nostnej
funkcii najdete v poznamke pod ¢iarou &.5- Tieto duaine
vystupy menia stav pri akomkolvek externom
Nudzovom zastaveni (Estop), ktoré je pripojené k
konfigurovatelnym bezpecnostnym vstupom, ak je
tento vstup nakonfigurovany ako vstup Nudzového
zastavenia. V pripade vystupu Stop sa overenie
vykonava na externom zariadeni, kedze vystup UR
sluzi ako vstup pre tuto externt bezpecnostnu funkciu
zastavenia pre externé zariadenie.

@

UPOZORNENIE

Tento vystup zastavenia nie je
pripojeny k IMMI (rozhranie
vstrekovacieho stroja), aby sa
zabranilo nevratnému zastaveniu.

SF11

,Pohybliva“ bezpe€nostna funkcia s digitalnymi
vystupmi

Kedykolvek sa robot pohybuje, dualne digitalne
vystupy st NiZKE. Pri nehybnom stave st vystupy
VYSOKE. Funké&na bezpeénost sa vztahuje na to, ¢o je
vo vnutri robota UR. Informacie o integrovanej
bezpecnostnej funkcii najdete v poznamke pod
&iarou.8.

SF12

Bezpeénostna funkcia ,nezastavenia“ s digitalnymi
vystupmi

Ked je robot v stave ZASTAVENIA (v procese
zastavovania alebo v stave statia), dualne digitalne
vystupy st VYSOKE. Ked st vystupy NiZKE, robot NIE
je v procese zastavovania a NIE je v stave zastavenia.
Informacie o integrovanej bezpecnostnej funkcii
najdete v poznamke pod &iarou.6.

Co sa stane?

Dynamické
obmedzenie
pradu/momentu

Co sa stane?

V pripade
zastavenia sa oba
vystupy prepnu do
nizkeho stavu, ak

su nastavené
konfigurovatelné

vystupy.

Co sa stane?

Dvaoijité vystupy su
nizke pocas
pohybu a vysokeé,
ked nedochadza k
pohybu.

Co sa stane?

Dvojité vystupy su
na urovni ,high®,
ked je robot bud' v
procese
zastavovania,
alebo v stave
zastavenia.

Tolerancia

mnow

Tolerancia

N/A

Tolerancia

N/A

Tolerancia

N/A

Vplyvy

Robot

Vplyvy

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu

Vplyvy

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu

Vplyvy

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu
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SF13
.Obmedzena aktivna“ bezpecnostna funkcia s
digitalnymi vystupmi
Ked su aktivne (alebo iniciované) znizené nastavenia
bezpecnostnych funkcii, dualne digitalne vystupy su
NiZKE. Funk&na bezpeénost sa vztahuje na to, &o je vo
vnutri robota UR. Informacie o integrovanej
bezpeénostnej funkcii najdete v poznamke pod &iarou.5.
SF14
~ZhiZzena neaktivna“ bezpeénostna funkcia s
digitalnymi vystupmi
Ak NIE SU aktivne (alebo nie su iniciované) znizené
nastavenia bezpecnostnych funkcii robota, digitalne
vystupy st NiZKE.
Hodnotenie funkénej bezpecénosti sa vztahuje na to, ¢o je
zahrnuté v robote UR.
Informacie o integrovanej bezpecnostnej funkcii najdete
v poznamke pod &iarou nizsie.b

Zmena nastaveni parametrov SF pre vstup ,Reduced

Active*
Znizeny rezim nie je rezim. Ide o zmenu nastaveni
iniciovanu:
* interné pomocou bezpecnostnej roviny/hranice (spusti

sa pri vzdialenosti 2 cm od roviny a znizené nastavenia
sa dosiahnu v ramci 2 cm od roviny) alebo

* externym vstupom, ¢im sa dosiahnu znizené
nastavenia do 500 ms od spustacieho vstupu.

Ked' su externé pripojenia nizke, spusti sa znizeny rezim.
Funkcia ,Reduced Active® aktivuje vSetky znizené limity.
Znizeny rezim nie je bezpe¢nostnou funkciou. Reduced
je prostriedok na parametrizaciu bezpecnostnych funkcii.
Stav ,Reduced” je zmena stavu, ktora ovplyviuje
nastavenia nasledujucich bezpecnostnych funkcii:
poloha kibu, rychlost kibu, pozicia TCP, rychlost TCP,
sila TCP, hybnost, vykon, ¢as zastavenia a brzdna
draha.

Overte a potvrdte v3etky nastavenia parametrov pre
aplikaciu robota.

Co sa stane?

Dvojité vystupy
su nizke, ked' su
aktivne znizené
nastavenia.

Co sa stane?

Dvojité vystupy
su na nizkej
urovni, ak nie su
aktivne
nastavenia
znizenia vykonu.

Co sa stane?

N/A

Tolerancia

Tolerancia

N/A

Tolerancia

N/A

Vplyvy

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu

Robot
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SF15
Casovy limit zastavenia

Monitorovanie podmienok v realnom Case tak, aby

nebol prekroceny ¢asovy limit zastavenia. Rychlost
robota je obmedzena, aby sa neprekrocil limit Casu
zastavenia.’

SF16
Obmedzenie brzdnej drahy

Monitorovanie podmienok v realnom Case tak, aby
nebol prekroceny limit brzdnej drahy. Rychlost robota
je obmedzena, aby sa zabezpedilo, Ze sa neprekroci
limit brzdnej drahy. 7

SF17

Bezpeéna vychodiskova poloha ,Monitorovana
poloha“

Bezpecnostna funkcia, ktora monitoruje bezpecnostne
certifikovany vystup tak, aby zabezpecila, ze vystup
moze byt aktivovany iba vtedy, ked' sa robot nachadza
v nakonfigurovanej a monitorovanej ,bezpecnej
vychodiskovej polohe®. Zastavenie kategorie 0 sa
spusti, ak sa aktivuje vystup, ked robot nie je v
nakonfigurovanej polohe.

Rezim Prepina¢ VSTUP
Ked su externé pripojenia nizke, je aktivny automaticky
rezim (spusteny). Ked je hodnota nastavena na High,
rezim je programovanie/ucenie.
Odporicanie: Pouzivajte s aktivujicim zariadenim, t. j.
Prenosny terminal UR s integrovanym 3-polohovym
aktivatorom. V rezime u€enia/programovania je
rychlost TCP spociatku obmedzena na 250 mm/s.
Rychlost je mozné manualne zvysit pomocou
»posuvaca rychlosti“ na TP, avSak po aktivacii
spustacieho zariadenia sa obmedzenie rychlosti
resetuje na 250 mm/s.

Co sa stane?

Nedovoli, aby
skutoéné
zastavenie
prekrocilo
nastaveny limit .
Spbsobuje znizenie
rychlosti alebo
zastavenie robota,
aby sa neprekrocil
limit .

Co sa stane?

Nedovoli, aby
skutocné
zastavenie
prekrocilo
nastaveny limit .
Spobsobuje znizenie
rychlosti alebo
zastavenie robota,
aby sa neprekrocil
limit .

Co sa stane?

Funkcia ,bezpecny
navrat do
vychodiskovej
polohy* sa aktivuje
iba vtedy, ked' sa
robot nachadza v
nakonfigurovanej
.bezpecnej
vychodiskovej
polohe*

Co sa stane?

Vstup do SF2

Tolerancia

50 ms

Tolerancia

40 mm

Tolerancia

1,7°

Tolerancia

N/A

Vplyvy

Robot

Vplyvy

Robot

Vplyvy

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu

Vplyvy

Robot
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SF18

Co sa stane?

Tolerancia

(3-polohové zapnutie) Bezpe&nostna funkcia 8 Vstupy

trojpolohové povolovacie zariadenie® ma 3 polohy
spinaéa: vypnuté, zapnuté, vypnuté (v poradi aktivacie
pri stlaCeni).

Po uplnom uvolneni je zariadenie vypnuté. Ked je
stlacené alebo stlacené do stredovej polohy, je zapnuté.
Uplné stlagenie vedie k vypnutému stavu.

Ked je trojpolohové povolovacie zariadenie ZAPNUTE,
pohyb je povoleny.

V manualnom rezime a ked' je externé pripojenie
pomocného zariadenia VYPNUTE, bezpeénostny systém
interne spusti SF2, €o je kategodria zastavenia 2.
Odporicanie: Pouzivajte s prepinacom rezimov ako
bezpe¢nostny vstup.19

SF19
Bezpecnostna funkcia 3PE (3-Position Enabling) 8%

digitalnymi vystupmi

V manualnom
rezime, ked je
vstup SF18 na
urovni LOW, sa
interne spusti
SF2.
Zastavenie
kategorie 2 (IEC
60204-1) SS2
(IEC 61800-5-2)

Co sa stane?

N/A

Robot a
externé
pripojenie k
SF19a
SF20

Tolerancia

V automatickom rezime (,chod®) su vystupy SF19
VYSOKE.

V manudlnom rezime a ked je akékolvek aktivovacie
zariadenie!! v stave VYPNUTE (nie v stredovej polohe
ZAPNUTE, ¢o znamena, Ze aktivovacie zariadenie je
uvolnené alebo uplne stlatené), spusti sa SF2, ¢o
spOsobi zastavenie kategorie 2 (SS2) a vystupy SF19 su
na nizkej Grovni.

V manualnom rezime, ked sa pouziva Vofny chod a
3PE:

* Ak je VoIny chod aktivovany a

* VSetky 3PE su v stave OFF, vystupy SF19 st na
urovni HIGH.

* Ak je ktorykolvek 3PE v stave ON, vystupy SF19 st v
stave LOW.

* Ak nie je aktivovana funkcia Vofny chod a

« VSETKY 3PE su v stave ON, vystupy SF19 st na
urovni HIGH.

* Akykolvek 3PE je v stave VYP, vystupy SF19 su
NIiZKE.

V manualnom
rezime, ked je
3PE v stave
Vypnuté , s
vystupy na
trovni LOW a
SF2 sa spusti
interne.
Zastavenie
kategorie 2 (IEC
60204-1) SS2
(IEC 61800-5-2)

N/A

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu

URb5e PolyScope X 237
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SF20
3PE (3-polohové zapnutie) ,stav NOT“ Bezpecnostna
funkcia8 s digitalnymi vystupmi
V automatickom rezime (,chod®) su vystupy SF20
NIZKE.
V manualnom rezime a ak je akékolvek
aktivovacieZariadenie1 y stayve OFF (nie v stredovej
polohe ON, ¢o znamena, Ze aktivovacie zariadenie je
uvolnené alebo Uplne stlacené), vystupy zariadenia SF20
st na Grovni High.”
V manualnom rezime, ked sa pouziva Volny chod a 3PE:

* Ak je VoIny chod aktivovany a:

* VSetky 3PE su v stave OFF, vystupy SF20 su na
urovni LOW.

* Ak je ktorykolvek 3PE v stave ON, vystupy SF20 su
na urovni HIGH.

* Ak nie je aktivovana funkcia Volny chod a:

+ VSETKY 3PE su v stave ON, vystupy SF20 st v
stave LOW.

* Akykolvek 3PE je v stave VYP, vystupy SF20 su
VYSOKE.

Poznamka: SF20 je invertovana verzia modelu SF19, pri
ktorej je stav vystupu logicky opacny v porovnani s
modelom SF19.

SF21

Zapastie Upevnenie Obmedzenie kratiaceho momentu
Monitoruje kratiaci moment zapastnych kibov, aby sa
zabranilo vysokym upinacim momentom. Nedovoli, aby
limit upinacieho momentu zapastia prekrocil stanovenu
hodnotu.

UPOZORNENIE

Tuto bezpecnostnu funkciu je mozné
nakonfigurovat tak, aby bola
deaktivovana.

@

SF22
Vystupy Aktivované bezpeénostnou rovinou (SF5)

Vzdy, ked monitorovana pozicia TCP prekroci
bezpecnostnu rovinu, su obidva vystupy v stave LOW.
Dvojité vystupy mozu byt aktivované viacerymi poziciami
(priruba nastroja , laket a az 2 konfigurovatelné body
posunu nastroja s polomerom).
Dalsie informacie najdete v éasti Obmedzenie polohy
nastroja.

Co sa stane?

V manualnom
rezime, ked je
3PE v stave
Vypnuté , su
vystupy na
urovni HIGH.

Co sa stane?

Sposobi
zastavenie
robota, aby nebol
prekro€eny limit .

Co sa stane?

Vystupy su na
urovni LOW, ked
monitorovana
pozicia TCP
prekroCi
bezpecnostnu
rovinu.

Tolerancia

N/A

Tolerancia

N/A

Tolerancia

40 mm
rovnaké ako
SF5

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu

Robot

Externé
pripojenie k
logike
al/alebo
zariadeniu
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SF23
Bezpecnostna rovina (SF5) Aktivovana vstupmi

Co sa stane? Tolerancia  Vplyvy

Po zapnuti

* obavstupy su na
urovni LOW a

* monitorovana
pozicia TCP sa
pohybuje
smerom k
bezpecnostnej
rovine a

* ak je dostatok
Casu alebo
vzdialenosti na

Ked st oba VSTUPY: zastavenie pred

) dosiahnutim

* VYSOKA. bezpeénostnej
* Monitorovana pozicia TCP sa moze volne pohybovat. |  roviny, spustisa

zastavenie

* LOW. robota, aby sa

« Ugelom bezpeénostnej funkcie je zabranit tomu, aby zabranilo
monitorovana pozicia TCP () prekrocila prekroc¢eniu TCP,
bezpecnostnu rovinu. To viak nie je mozné, ak nie je bezpecnostnej 40 mm priruba

dostatok ¢asu alebo vzdialenosti na zastavenie. roviny. rovnako ako nastroja
H

SF5
* Ak sledovana pozicia TCP uz prekrocila Ak nie je dostatok laket

bezpecénostnu rovinu alebo sa chysta prekrogit
bezpecnostnu rovinu, robot sa zastavi podla
nastaveni ¢asu zastavenia a obmedzenia
vzdialenosti zastavenia.

¢asu alebo
vzdialenosti na
zastavenie pred

dosiahnutim
DalSie informacie najdete v Casti Obmedzenie polohy bezpecnostnej
nastroja. roviny, spusti sa

zastavenie robota,
ktoré bude v sulade
s nastaveniami
konfigurovaného
Casu zastavenia a
limitu vzdialenosti
zastavenia.
Monitorovana
pozicia TCP vSak
prekrogi
bezpecnostnu
rovinu.
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21. Tabulky s bezpecnostnymi funkciami UNIVERSAL ROBOTS

Tabulka 1 TKomunikéacia medzi prenosnym terminalom, riadiacou jednotkou a v ramci robota je podfa
poznamok normy |IEC 61784-3 na urovni SIL 2 (pre bezpecnostné udaje).
pod Eiarou 20verenie nidzového zastavenia: tla¢idlo nidzového zastavenia na prenosnom terminali

sa vyhodnoti v ramci terminalu a potom sa oznami'! bezpeé&nostnej riadiacej jednotke
prostrednictvom komunikacie SIL2. Ak chcete overit funkénost nudzového zastavenia na
prenosnom terminali, stlacte tlacidlo Nudzového zastavenia na terminali a overte, Ci sa
vykona nudzové zastavenie. Tym sa overi, €i je nudzové zastavenia pripojené k terminalu,
¢i nudzové 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 bezpeénostna funkcia ma PFH,
ktory je suctom vSetkych hodnét PFH, vratane hodnoty PFH bezpecnostnej funkcie robota.
4Kategérie zastavenia podla IEC 60204-1 (NFPA79). Pre Estop su povolené iba kategorie
zastaveniaOa 1.

* Kategorie zastavenia0 a 1 vedp k odpojeniu napajania pohonu, pricom kategoria
zastavenia 0 je BEZODKLADNE zastavenie a kategoria 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 su uvedené v IEC 61800-5-2. Pri UR kategoria zastavenia 2 udrziava trajektoriu
a po zastaveni zachovava napajanie pohonov.

SMusi sa pouZit bezpecnostna funkcia Cas zastavenia a Vzdialenost zastavenia. Pri
pouziti nie je potrebné pravidelné overovanie vykonu zastavenia.

6Ak je bezpe&nostna funkcia robota ,integrovana“ alebo ,prepojena“ s externym
zariadenim, pristrojmi alebo logikou, vysledna integrovana bezpeénostna funkcia ma PFH,
ktory je suctom vSetkych hodnét PFH, vratane hodnoty PFH bezpecnostnej funkcie robota.
7 Schopnost zastavenia robota v danom pohybe(pohyboch) je nepretrzite monitorovana,
aby sa zabranilo pohybom, ktoré by prekrocili limit zastavenia. Ak hrozi, ze ¢as potrebny na
zastavenie robota prekroci ¢asovy limit, rychlost pohybu sa znizi, aby sa zabezpecilo, Ze
limit nebude prekroCeny. Spusti sa zastavenie, aby sa zabranilo prekro€eniu limitu.

8 Pre integrované hodnotenie funk&nej bezpeénosti s externym bezpe&nostnym riadiacim
systémom pridajte PFH tohto bezpecnostného vystupu k PFH externého bezpecnostného
riadiaceho systému. Bezpecnostna funkcia a jej spustenie zastavenia su zahrnuté v
hodnote PFH pre tuto SF.

9 Povolovacie zariadenie mdze byt umiestnené na prenosnom terminali alebo externé
pripojené k vstupu aktivacnej funkcie (SF18).

10 Pri pouziti 3-polohového povolovacieho zariadenia sa odporucéa pouzit externy prepinad
rezimov. Ak sa nepouziva externy prepinac rezimov a nie je pripojeny k bezpe€nostnym
vstupom, potom bude rezim robota uréeny pouzivatelskym rozhranim. Ak je pouzivatelské
rozhranie v rezime

* ,automaticky rezim“, funkcia aktivacie nebude aktivna.

* ,manualny rezim“, funkcia aktivacie bude aktivna. Je mozné nakonfigurovat
ochranu heslom pre zmenu rezimu.

11 Ak je akékolvek povolovacie zariadenie 3PE uvolnené alebo Uplne stlacené,
bezpecnostna funkcia aktivacie 3 polbh je vypnuta (nie je v strednej polohe ZAP).
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