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1. Predgovor

Uvod Cestitke za nakup vasega novega robota Universal Robots, ki ga sestavljajo robotova roka
(manipulator), krmilna omarica in programirna enota.

Robotova roka je zasnovana tako, da posnema obseg gibanja Cloveske roke, narejena je iz
aluminijastih cevi, na kateri je Sest ¢lenov, kar omogoca visok razpon prilagodljivosti pri
namestitvi avtomatizacije.

Patentirani programski vmesnik PolyScope podjetja Universal Robots omogoca ustvarjanje,
nalaganje in zagon aplikacij za avtomatizacijo.

O priro€niku Ta priro¢nik vsebuje varnostne informacije, smernice za varno uporabo in navodila za
namestitev robotove roke, krmilne omarice in programirne enote. V priro¢niku najdete tudi
navodila, kako zaCeti z namestitvijo in kako zacCeti s programiranjem robota.

Preberite napotke in upostevajte predvideno uporabo. Opravite oceno tveganja.
Namestite in uporabljajte v skladu z elektri¢nimi in mehanskimi specifikacijami v tem
uporabniskem priro€niku.

Ocena tveganja zahteva razumevanje nevarnosti, tveganj in ukrepov za zmanjSanje
tveganja pri uporabi robota. Integracija robota zahteva osnovno stopnjo mehanskega in
elektricnega usposabljanja.

Izjava o Universal Robots A/S Se naprej izboljSuje zanesljivost in u€inkovitost svojih izdelkov, zato
omejitvi si pridrzuje pravico do nadgradnje izdelkov in dokumentacije o izdelku, brez
odgovornosti za predhodnega opozorila. Podjetje Universal Robots A/S si prizadeva, da je vsebina teh
vsebino priro¢nikov natanéna in pravilna, vendar ne prevzema odgovornosti za morebitne napake

ali manjkajoce informacije.

Priro€nik ne vsebuje informacij o garanciji.

Spletni Navodila, vodnike in priro¢nike lahko najdete na spletu. Na spletnem mestu
prirocniki https://www.universal-robots.com/manuals smo zbrali veliko Stevilo dokumentov

* Priro¢nik programske PolyScope z opisi in navodili za programsko opremo
* Servisni prirocnik z navodili za odpravljanje napak, vzdrzevanje in popravila

* PriroCnik za skripte s skripti za poglobljeno programiranje

URS8 Long PolyScope X Uporabniski priro¢nik
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UR+

Akademija

myUR

Zbirka za
razvijalce

Podpora

Forumi UR

Obvestilo o

podatkih

Spletno razstavis¢e UR+www.universal-robots.com/plus ponuja najsodobnejSe izdelke, s
katerimi lahko prilagodite uporabo vasega robota UR. Na enem mestu lahko najdete vse, kar
potrebujete - od orodij in dodatkov do programske opreme.

Izdelki UR+ se povezujejo in delujejo z roboti UR in s tem zagotavljajo preprosto nastavitev
in nemoteno uporabnisko izkudnjo. Podjetje UR preizkusi vse izdelke UR+.

Do partnerskega programa UR+ lahko dostopate prek naSe platforme za programsko
opremo (.plus.universal.robots.com), kjer lahko sami oblikujete uporabniku prijazne izdelke
za robote UR.

Spletno mesto akademije UR academy.universal-robots.com ponuja razlicne moznosti
usposabljanja.

Portal myUR omogoca registracijo robotov, sledenju servisnih posegov ter odgovore
podpore na splosna vpraSanja.

Prijavite se v myur.universal-robots.com za dostop do portala.

V portalu myUR bo odprte primere obravnaval vas zastopnik ali pa bodo poslani skupini za
pomoc strankam Universal Robots.

Prav tako se lahko narocite na nadzor robota in upravljate z dodatnimi uporabnisSkimi racuni
v vaSem podjetju.

Zbirka za razvijalce UR universal-robots.com/products/ur-developer-suite je zbirka vseh
orodij, potrebnih za izgradnjo celostne resitve, vklju¢no z razvojem URCaps, prilagajanjem
koncnih efektorjev in integracijo strojne opreme.

Spletno mesto www.universal-robots.com/support vsebuje druge jezikovne razliCice tega
prironika

UR Forum forum.universal-robots.com omogoca navdu$encem nad roboti vseh ravni znanja,
da se povezejo z UR in med seboj, postavljajo vpradanja ter izmenjujejo informacije. Ceprav

je forum UR ustvaril UR+ in so naSi administratorji zaposleni pri podjetju UR, vecino vsebine

ustvarjate vi, uporabniki foruma UR.

V skladu z Uredbo (EU) 2854/2023 (»Zakon o podatkih«) je obvestilo o podatkih za ta
izdelek skupaj z navodili o tem, kako pridobiti takoj dostopne podatke, na voljo na naslednji
povezavi: https://www.universal-robots.com/legal/data-notice/
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Naslov Univerzalni roboti A/S
Energivej 51
DK-5260 Odense Denmark
Tel.: +45 89 93 89 89
Za regionalne pisarne obis¢ite uradno spletno stran Universal Robots.
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2. Omejitev odgovornostiin predvidena
uporaba

2.1. Omejitev odgovornosti

Opis Varnostne informacije iz tega prirocnika se ne smejo tolmaciti kot jamstvo s strani druzbe UR,
da industrijski robot ne bo povzro€il poskodb ali Skode, tudi Ce je industrijski robot skladen z
vsemi varnostnimi napotki.

2.2. Predvidena uporaba

Opis
@ OBVESTILO
Universal Robots ne prevzema nobene odgovornosti za neodobreno uporabo
robotov ali uporabe, za katere roboti niso namenjeni, Universal Robots ne bo
zagotavljal podpore za nenamerno uporabo.

PREBERITE PRIROCNIK
Uporaba robota, ki ni v skladu z namenom uporabe, lahko povzroci nevarne

situacije.

* Preberite in upostevaijte priporocila za predvideno uporabo in
specifikacije, navedene v uporabniSkem priro¢niku.

Roboti Universal Robots so industrijski roboti, namenjeni za upravljanje z orodji’/kon¢nimi
efektorji in opremo ali za obdelavo ali prenos sestavnih delov ali izdelkov.

Roboti UR so opremljeni z varnostnimi funkcijami, ki so namenoma zasnovane za omogocanje
sodelovalne operacije, kjer sistem robota deluje skupaj s Clovekom. Nastavitve varnostnih
funkcij morajo biti nastavljene na ustrezne vrednosti, kot je dolo¢eno z oceno tveganja uporabe
robota.

Robot in krmilna omarica sta namenjena uporabi v notranjih prostorih, kjer se obi¢ajno pojavlja
samo neprevodno onesnazenje, npr. Onesnazenost okolja 2. stopnje.

Sodelovalne uporabe so namenjene samo uporabi brez tveganja, kjer celotna operacija,
vkljuéno z orodji’/kon¢nimi efektorji, delovnim obmocjem, zadrzevali in drugimi stroji, ne
predstavlja nikakrSnega bistvenega tveganja glede na oceno tveganja dolo¢enega nacina
uporabe.

URS8 Long PolyScope X 15 Uporabniski priro¢nik



2. Omejitev odgovornosti in predvidena uporaba UNIVERSAL ROBOTS

A

OPOZORILO

Uporaba robotov UR ali izdelkov UR izven obsega predvidene uporabe lahko
povzroci poSkodbe, smrt in/ali materialno Skodo. Ne uporabljajte robota UR ali
izdelkov za nobeno od navedenih nenamernih uporab spodaj:

* Medicinska uporaba, tj. uporaba, povezana z boleznimi, poSkodbami ali
invalidnostjo pri ljudeh, vklju¢no s temi nameni:

* Rehabilitacija
* Ocenjevanje
* Nadomestilo ali olajSava
* Diagnostika
* Zdravljenje
* Kirurski poseg
* Zdravstvo
* Protetika in drugi pripomocki za gibalno ovirane osebe
* Kakrsna koli uporaba v blizini bolnikov
* Ravnanje, dvigovanje ali prevoz oseb

* Nameni uporabe, ki zahtevajo skladnost s posebnimi higienskimi in/ali
sanitarnimi standardi, kot je blizina ali neposreden stik s hrano,
farmacevtskimi in/ali kozmetiCnimi izdelki.

* Uhajanje masti ¢lenov UR se lahko spro$¢a kot para v zrak.
* Mast za ¢lene UR ni »prehrambena kategorija«.

* Roboti UR roboti ne izpolnjujejo nobenih standardov za hrano,
zahtev National Sanitization Foundation (NSF), Food and Drug
Administration (FDA) ali higiensko zasnovo.

Higienski standardi, na primer standard ISO 14159 in EN 1672-2,
zahtevajo izvedbo ocene higienskega tveganja.

* Vsakrdna uporaba, ki odstopa od predvidene uporabe, specifikacij in
dokazil za robote UR ali izdelke UR, je prepovedana.

* Zloraba je prepovedana, saj lahko povzrocCi smrt, telesne poSkodbe in/ali
Skodo na lastnini.

DRUZBA UNIVERSAL ROBOTS IZRECNO ZAVRACA VSAKRSNO IZRECNO
ALI NAKAZANO JAMSTVO ZA PRIMERNOST ZA KAKRSNO KOLI ZLORABO.

OPOZORILO

Neupostevanje dodatnih tveganj zaradi daljSega dosega, vecjih obremenitev ter
vecjih navorov pri uporabi in hitrosti, povezanih z uporabo robota, lahko povzroci
telesne posSkodbe ali smrt.

* Vasa ocena tveganja uporabe mora vkljuCevati tveganja, povezana z
dosegom aplikacije, premikanjem, obremenitvijo in hitrostjo robota,
koncnega efektorja in obdelovanca.

Uporabniski priro¢nik
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3. Vasrobot

Opis Ta poglavje ponuja pregled komponent robotske sisteme, vklju¢no s strojno opremo,
priklju¢nim priborom in vmesniki, potrebnimi za namestitev, delovanje in interakcijo z
uporabnikom.

3.1. Tehnicne specifikacijeUR8 Long

Splo.§r.1e . Najvecja koristna obremenitev 8kg (17.61b)

specifikacije 10 kg (22 Ib) z mejnimi pogoji glede na priro¢nik.
Doseg 1750 mm /68,9 palca

Stopnje svobode 6 vriljivih spojev

Grafi¢ni uporabniski vmesnik PolyScope 5 na 12-
palénem zaslonu na dotik

ali grafi¢ni uporabniski vmesnik PolyScope X na 12-
palénem zaslonu na dotik

615W

Pribl. 350 W pri uporabi tipichega programa

0-50 °C z zmanj$ano zmogljivostjo delovanja od

35 °C naprej.

23 nastavljive varnostne funkcije. PLd kategorije 3 v

Programiranje

Poraba energije (povprec¢na)

Obmocje temperature okolice

Varnostne funkcije skladu z: EN 1SO 13849-1.
Zmogljivost Natancnost senzorja navora sile | 10 N
Premikanje Vsi €leni zapestja: najv. 300 °/s
Clen komolca: najv. 240 °/s
Hitrost Osnova in ramenski €leni: najv. 180 °/s
Najvecja hitrost TCP: Priblizno 5 m/s / priblizno 196,9
in/s.
Ponovljivost poze + 0,08 mm/ % 0,0031 palca po ISO 9283
Skupni obsegi 1 360 ° za vse Clene

URS8 Long PolyScope X 17 Uporabniski priro¢nik
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3. Vas robot
Funkcije . Robotova roka: IP65, Krmilna omarica: IP44,
Razvrstitev IP .
Programirna enota: IP54
Stopnja onesnazenosti 2
Vlaznost 90 % in brez kondenzacije
Hru Robotova roka: manj kot 65 dB(A), Krmilna omarica:
P manj kot 50 dB(A)
Vrata V/1 orodja 2 digitalnih vhodov, 2 digitalnih izhodov, 2 analogna
vhoda
Napajanje V/I orodja in napetost | 2 A (dvojni pin) 1 A (enojni pin) & 12 /24 V
Fizi¢no Odtis @245 mm /9,65 palca
Materiali Aluminij, plastika PP/ASA, jeklo
Teza robotove roke 44,7kg/98,51b
Krmilna Vir napajanja krmilne omarice | 100-240 VAC, 47-440 Hz
omarica

Programirna
enota

Kabel za
robota

Velikost krmilne omarice (S x V
x Q)

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

Teza krmilne omarice

12kg /26,5 b

Vrata V/| krmilne omarice

16 digitalnih vhodov, 16 digitalnih izhodov, 2 analogna
vhoda, 2 analogna izhoda

Pogostost posodabljanja

. 500 Hz
sistema
Ocena toka kratkega stika
(SCCR) 200A
Napajanje V/I krmilne omarice 24V/2 A

Komunikacija

MODBUS TCP in adapter EthernetNet/IP, PROFINET,
USB 2.0, USB 3.0

Velikost CP (S x V x G)

300 mm x 231 mm x 50 mm

Teza CP

1,8kg/3,968 Ib

Kabel CP: programirna enota
do krmilne omarice

4,5m/ 177 palca

Kabel robota: robotova roka do krmilne omarice

High flex (PUR) 3 m/118 palcev x 12,1
mm

High flex (PUR) 6 m/236 palcev x 12,1
mm

High flex (PUR) 12 m/472,4 palcev x 12,1
mm

Uporabniski priro¢nik
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3.2. VVsebina paketa

Opis V tem poglavju je navedena vsebina paketa izdelka.
Vsebina * Robotova roka .
Skatel * Krmilna omarica CB5.

* Programirna enota ali 3PE Programirna enota.
* Nosilec za krmilno omarico.

* Nosilec za Programirno enoto.

* Kiljuc¢ za odpiranje krmilne omarice.

* Kabel za povezavo robotove roke in krmilne omarice (na voljo je ve€¢ moznosti,
odvisno od velikosti robota).

* Napajalni kabel, ki je skladen z vasSo regijo.
* Okrogla zanka ali dvigalna zanka (odvisno od velikosti robota).
* Prilagodnik za kabel orodja (odvisno od razli€ice robota).

* Ta dokumentacija.

3.2.1. Robotova roka

O robotovi roki Sklopi, osnova in prirobnica orodja so glavni sestavni deli robotove roke. Krmilnik
koordinira gibanje ¢lenov za premikanje robotove roke.

S pritrditvijo koncnega efektorja (orodja) na prirobnico orodja na koncu robotove roke lahko
robot manipulira z obdelovancem. Nekatera orodja imajo namen, ki presega zgolj
manipulacijo dela, na primer nadzor kakovosti , nanasanje lepila in varjenje.

URS8 Long PolyScope X 19 Uporabniski priro¢nik
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w e
\\,\\K\\ \Tool flange
\ \

\ \Wrist 2 joint

“\Wrist 3 joint

\Wrist 1 joint

Base/

Base '|0intf f f

Shoulder joint|  Elbow joint,

Glavni sestavni deli robotove roke.

* Osnova: kamor je pritrjena robotova roka.

* Rama in Komolec: za vecje premike.

« Zapestje 1 in Zapestje 2: za natan¢nejSe premike.

« Zapestje 3: kjer je orodje pritrjeno na prirobnico orodja.

Robot je delno dokoncan stroj; zato je priloZzena Izjava o vgradniji. Za vsako uporabo robota je
potrebna ocena tveganja.

Svetlobni obroc¢

Opis Svetlobni obro¢ na spodnjem delu robotove roke prikazuje stanje, kot je opisano v spodnji
tabeli.

OBVESTILO
Konfiguracijo svetlobnega obroca lahko spremeni in/ali onemogoci
uporabnik. Za ve€ informacij glejte Script Directory.

OBVESTILO
Barvni spekter svetlobnega obroca lahko odstopa pri najvisji temperaturi
okolice.

Uporabniski priro¢nik 20 URS8 Long PolyScope X
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3. Vas robot

Osnova
robota

1 | Svetlobni obro¢

2 |Osnova

Barvne
kode

Rdeca

Nacin
Stalno

Robot se ne premika ali je v postopku

zaustavitve.

1.

Zaustavitev v sili

Pocasno utripanje 0,5 Hz

Rumena

Robot se ne premika ali je v postopku

zaustavitve.

1.

2.

3. Zascitna zaustavitev (vse vrste)

Zaustavitev robota (prej zasc¢itna
zaustavitev)

Obnovitev

Zelena

Samodejni nacin

1.

Seizvaja

Samodejni nacin

1. Delovanje pri zmanj$anih
parametrih

Modra

Roc¢ni nacin

Ni samodejno, ni premaknjeno
1.

Postopek zagona

Robot se lahko premika ro¢no
1. Vzvratni pogon
2. Freedrive (Prosti tek)

IZKLOP

Robotska roka ni na voljo za napajanje
1.

2
3.
4

Napaka

Krsitev

Nalaganje zaslona
IZKLOP SISTEMA

URS8 Long PolyScope X
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3.2.2. Krmilna omarica

O krmilni V krmilni omarici so names&cena prikljuéna vrata ter vhodi in izhodi krmilnika (I/0), ki se

omarici uporabljajo v programih in namestitvah robotovih rok. Priklju¢na vrata se uporabljajo za
zunanje povezave. Vhodi in izhodi (1/0) so skupine elektricnih vmesnikov, ki se uporabljajo
za komunikacijo in konfiguracijo.

Vrata za zunanje prikljucke.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
g [24v 12v|H PWRF 24V|(H|[24v(H| (OV (H|| OV M| |24V|H|[24V|H]| (OV |H| OV |H
;; EIO GND|H| [GND Clo|H||Cl4|H| [COO|H||CO4|/H| |DIO|H||DI4 M| [DOO|H||DO4|H
> [24V ON |H| |24V 24v|H|[24v|H| |ov (H|/ oV [H| [24V|H||24V/H| [OV |H| oV |H
:Ej El1l OFF|H| | OV Cl1|{H|(/CI5|H| |CO1/M|/CO5/H| [DI1|H|DI5|H| DO1/H|DO5H
S 24V 24vV(H|[24v(H| (OV (H|| OV M| |24V|H|[24V|H]| OV |H|/ OV |H
§ SI10 SIEIRIRES Cl2|H||Cl6|Hl| [COo2|H||co6/H| |DI2|H||Di6|Hl| [DO2|H||DO6|H
% 24V oloa a(a|J|2||24v|H||24v|H| | ov (H|| ov (M| |24V|H|[24v|H| |0V [H]|| ov|H
8|sn H HN N NN C3 H|C7 N co3M|co7H| D3M|D7 N DO3H DO7H

Skupine vhodov in izhodov (I/0).

Podrobni opisi priklju¢nih vrat krmilne omarice in vhodov/izhodov krmilnika so na voljo v
poglavju Namestitev.

Ravnanje s Reza za SD-kartico je opremljena z mehanizmom za-zapiranje s pritiskom-.
kartico SD

é PREVIDNO
Pred odstranitvijo kartice SD vedno izklopite krmilno omarico. Ce tega ne
storite, bo to povzrocilo poskodbo podatkov.

OBVESTILO
Pred ponovnim vstavljanjem vedno popolnoma odstranite SD-kartico.
Delno odstranjevanje bo preprecilo zaskocitev zapore.

Vstavite SD- Tako vstavite SD-kartico:

kartico 1. Preden vstavite SD-kartico, se prepri¢ajte, da je kartica obrnjena tako, kot je
prikazano na krmilni omarici.
SD-kartico nezno potisnite v rezo, dokler ne zaslisite klik.

Kartica je zdaj zaskoCena in varno pritrjena na svojem mestu.

Uporabniski priro¢nik 22 URS8 Long PolyScope X
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Odstranite Tako odstranite SD-kartico.
SD-kartico

é PREVIDNO
SD-kartice ne izvlecite, ne da bi jo najprej potisnili navznoter, da se
sprosti zapora. Ce kartico odstranite brez uporabe potisnega mehanizma,
lahko pride do pove¢ane obrabe mehanizma reze.

1. Vstavite SD-kartico, dokler ne zacutite klik.
2. Sprostite kartico; delno se bo izvlekla.

3. SD-kartico popolnoma izvlecite.

3.2.3. Programirna enota z napravo za omogocanje 3-polozajnega
delovanja

Opis Glede na generacijo robota lahko programirna enota vkljuCuje vgrajeno napravo 3PE. To se
imenuje programirna enota z napravo za omogocanje 3-polozajnega delovanja (3PE TP).
Roboti za vecje obremenitve lahko uporabljajo samo 3PE TP.

Ce uporabljate 3PE TP, so gumbi na spodnji strani programirne enote, kot je prikazano spodaj.
Uporabite lahko poljuben gumb.

Ce je programirna enota odklopljena, morate priklopiti in konfigurirati zunanjo napravo 3PE.
Delovanje 3-polozajnega stikala za omogocanije tripolozajnega delovanja v programirni enoti
(3PE TP) velja tudi za vmesnik PolyScope, kjer so dodatne funkcije na voljo v Glavi.

OBVESTILO
+ Ce ste kupili robota UR15, UR20, UR30, UR8 Long ali UR18,

Programirna enota brez naprave 3PE ne bo delovala. Oglejte si Robot
in 3PE TP tabelo zdruzljivosti spoda;j.

* Zauporabo robotov UR15, UR20, UR30, UR8 Long ali UR18 je pri
programiranju ali uenju v dosegu robotske aplikacije potrebna
zunanja naprava za aktiviranje ali Programirna enota 3PE. Glejte ISO
10218-2.

* Programirna enota 3PE ni vklju€ena pri nakupu krmilne omarice OEM,
zato omogocanje delovanja naprave ni zagotovljeno.

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.
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Tabela Tabela zdruZljivosti po generacijah robotov UR

zdruzljivosti G i3 rob Standardna programirna
robotov in 3PE eneracija robotov enota

P e-Series \ \/
UR Series \
Upostevajte, da roboti serije UR niso zdruZljivi s standardno Programirno enoto.

Programirna enota 3PE

Tabela zdruzljivosti za posamezne robote UR

Model Standardna programirna Programirna enota Programirna
robota* enota 3PE enota

UR3e ol ol
UR5e
UR7e
UR10e
UR12e
UR16e
URS8 Long
UR15
UR18
UR20
UR30

*To vkljuCuje standardno in OEM krmilno omarico.

<

P R [ |

2|l |||l |2 |2 |2 |2
|l ||| ||| 2|2

Pregled PE 1. Gumb za vklop

2. Gumb za zaustavitev v sili

3. Vrata USB (s pokrovom za za&cito pred prahom)
4

. Gumbi 3PE

Uporabniski priro¢nik 24 URS8 Long PolyScope X
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Freedrive
(Prosti tek)

Simbol Freedrive (prosti tek) robota je namescen pod vsakim gumbom 3PE, kot je
prikazano na sliki spodaj.
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Zaslon na dotik

Opis Zaslon na dotik programirne enote je prilagojen za uporabo v industrijskih okoljih. Zaslon na
dotik programirne enote je narejen tako, da je odpornejSi na okoljske dejavnike kot so:

* Kapljice vode in/ali kapljice hladilne tekoCine
* Sevanja

* Drug hrup iz delovnega okolja

Uporaba Zaznavanje dotika je nastavljeno tako, da preprec€uje napacno zaznane pritiske na
zaslona na vmesniku PolyScope X ter s tem nepri€akovane premike robota.
dotik Za najboljsi ucinek priporo¢amo, da se zaslona dotikate s konico prsta. V tem priro¢niku je

to dejanje opisano z dotaknite.
Uporabite lahko tudi pisalo, s katerim lahko izbirate moznosti na zaslonu. V naslednjem
razdelku so opisane ikone/zavihki in gumbi vmesnika PolyScope X.

Funkcije gumbov programirne enote 3PE

Opis
OBVESTILO
Gumbi 3PE so aktivni samo v roénem nacinu. V samodejnem nacinu za

premikanje robota uporaba gumba 3PE ni potrebna.

V tabeli spodaj so opisane funkcije gumbov za 3PE.

Polozaj Opis Dejanje
Ni pritiska gumba 3PE. Ni Prexmkanp rc?bo.ta je zaustavljeno v rocnem
1 Izpust e nacinu. Napajanje robotove roke ni
pritisnjen. . : -
prekinjeno, zavore niso aktivirane.
Rahel Rahel pritisk gumba 3PE. o .
pritisk e Dovoljenje za izvajanje programa, ko je robot
2 Gumb je pritisnjen do i ..
(rahel . . v Ro¢nem nacinu.
.. srednjega polozaja.
prijem)
Mocan | b1 pritisk gumba 3PE. . . . )
pritisk S Premikanje robota je zaustavljeno v rocnem
3 . Gumb je pritisnjen do .. . o
(mocan N . . nacinu. Robot je v zaustavitvi 3PE.
prijem) konc¢nega polozaja.

Uporabniski priro¢nik 26 URS8 Long PolyScope X

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.



Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

R
UNIVERSAL ROBOTS

3. Vas robot

Sprostitev gumba

Pritisk gumba

URS8 Long PolyScope X
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3.2.4.Kablirobota

Opis V tem poglavju so navedeni UR Series kabli za robote ter opozorila glede napacne izbire
kablov in uporabe nezdruzljivih kablov.

Opozorila

@ © ® b

OPOZORILO: ELEKTRIKA

Opravljanje namestitve ali servisiranja opreme, ki je priklju¢ena na
napajanje, lahko povzro€i poskodbe ali smrt zaradi elektricnega udara.

* Pred namestitvijo ali vzdrzevalnimi deli izklopite opremo iz vira napajanja.

OBVESTILO

Nepravilna izbira, uporaba ali prikljucitev kablov lahko povzroci izpad
napajanja robotove roke.

* Ne podaljSujte povezave z zdruzevanjem vec kot enega kabla med krmilno
omarico in robotom.

OBVESTILO

Priklop kabla z osnovo prirobnico neposredno na krmilno omarico lahko
povzroci Skodo na opremi ali gmotno Skodo.

» Kabla z osnovno prirobnico ne prikljucite na krmilno omarico.

* Za priklop osnovne prirobnice na krmilno omarico uporabite kabel robota UR.

PREBERITE PRIROCNIK
Uporaba robota, ki ni v skladu z namenom uporabe, lahko povzro¢i nevarne
situacije.

* Preberite in upostevaijte priporocila za predvideno uporabo in specifikacije,
navedene v uporabniskem priro¢niku.

Uporabniski priro¢nik
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Specifikacije Predmet 201235 | 200113 | 200114
kablov Tip kabla High flex (modra)
Dolzina 3m | 6m | 12m
Material PUR
Diameter 14,6 mm
Torzija +30 °/m
Maks. hitrost 120 m/min
Najvecja pospesitev 10 m/s?
Najvecja natezna staticno 50 N/mm? 50 N/mm? 50 N/mm?
deformacija dinami¢no 20 N/mm? 20 N/mm? 20 N/mm?
radi 4 x d (staticna namestitev)
Bend 8 x d (dinami¢na namestitev)
cikli 5 milijonov pri 8 xd
Cikli spajanja 500

URS8 Long PolyScope X
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4 \/arnost

4.1. Splosno

Opis Preberite sploSne varnostne informacije ter navodila in smernice glede ocene tveganja in
predvidene uporabe. Nasledniji razdelki opisujejo in dolo¢ajo varnostne funkcije, posebe;j
pomembne za sodelovalno uporabo.

ﬁ OPOZORILO
Za varnost osebja in opreme morate opraviti oceno tveganja uporabe.

Preberite in razumite posebne tehni¢ne podatke, pomembne za postavitev in namestitev, da bi
razumeli integracijo robotov UR pred prvim vklopom robota.

Nujno je, da spremljate in upoStevate vsa navodila za sestavljanje v teh razdelkih tega
priroCnika.

@ OBVESTILO
Druzba Universal Robots zavraca vsakrSno odgovornost, Ce je robot (roka
krmilne omarica in/ali programirna enota) kakor koli poSkodovan, spremenjen
ali prilagojen. Druzba Universal Robots ne bo odgovorna za morebitno $kodo
na robotu ali kateri koli drugi opremi zaradi napak v programiranju,
nepooblas¢enem dostopu do robota UR in opreme ali motnjah pri delovaniju
robota.
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4 2. Tipivarnostnih sporocil

Opis Varnostna sporocila so namenjena poudarjanju pomembnih informacij. Preberite vsa sporocila
in pomagajte pri zagotovitvi varnosti in prepreCevanju poskodb osebja in izdelkov.

OPOZORILO

Nakazuje nevarno tveganje, ki lahko povzroci smrt ali hude poSkodbe, ¢e se
mu ne izognete.

OPOZORILO: ELEKTRIKA

Nakazuje nevarno elektri¢no tveganije, ki lahko povzro¢i smrt ali hude
poSkodbe, Ce se mu ne izognete.

OPOZORILO: VROCA POVRSINA

Oznacuje nevarno vroCo povrsino, kjer lahko pride do poskodb zaradi stika in
brezkontaktne blizine.

PREVIDNO
Nakazuje nevarno tveganje, ki lahko povzroci hude poskodbe.

OZEMLJITEV

Oznacuje ozemljitev.

- B> B B P

ZASCITNA OZEMLJITEV
Oznacuje zascitno ozemljitev.

OBVESTILO

Oznacuje tveganje Skode na opremi in/ali informacije, na katere morate biti
pozorni.

PREBERITE PRIROCNIK
Oznacuje podrobnejse informacije, ki jih morate prebrati v priro¢niku.

@ & 6
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4 3. Splosna opozorila in previdnostni ukrepi

Opis Ta opozorila lahko ponovite, pojasnite ali podrobno opiSete v naslednjih razdelkih.

é OPOZORILO
Neupostevanje spodaj navedenih splosnih varnostnih praks lahko povzrodi
poskodbe ali smrt.

* Prepric¢ajte se, da sta robotova roka in orodje/konéni efektor pravilno in
varno privita na mesto.

* Prepricajte se, je za uporabo robota na voljo dovolj prostora za nemoteno
premikanje.

* Poskrbite, da je osebje zasciteno med zivljenjsko dobo uporabe robota,
vklju€no s transportom, namestitvijo, zagonom, programiranjem/
poucevanjem, delovanjem in uporabo, razstavljanjem in odstranjevanjem.

* Preverite nastavitev parametrov varnostne konfiguracije, ki morajo
zascititi osebje, tudi tiste, ki so v dosegu delovanja robota.

* Robota nikoli ne uporabljajte, Ce je poSkodovan.
* Pridelu z robotom ne nosite ohlapnih oblacil ali nakita. Spnite dolge lase.
* Nikoli ne vstavljajte prstov za notranji pokrov krmilne omarice.

* Obvestite uporabnike o vseh nevarnih situacijah in zagotovljeni za&citi,
pojasnite vse omejitve zaSCite in preostala tveganja.

* Poskrbite, da so uporabniki obveSceni o lokaciji gumba oz. gumbov za
zaustavitev sili in so pouceni, kako aktivirati zaustavitev v sili v primeru sile
0z. neobicajnih razmer.

* Opozorite osebje, da se zadrzuje zunaj dosega robota, tudi ko se uporaba
robota zazene.

* Upostevajte usmerjenost robota, da boste razumeli smer gibanja pri
uporabi programirne enote.

* Upostevaijte zahteve standarda ISO 10218-2.

Q OPOZORILO
Orodja za upravljanje/kon¢ni efektorji z ostrimi robovi in/to¢kami stiska povzrocijo
telesne posSkodbe.

* Poskrbite, da orodja za upravljanje/koncni efektorji nimajo ostrih robov.

* Zahtevane so rokavice in/ali zas¢itna ocala.
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f E OPOZORILO: VROCA POVRSINA

Dolgotrajni stik s toploto, ki jo med delovanjem ustvarjata robotova roka in
krmilna omarica, lahko povzroci nelagodje in posledic¢no telesne poskodbe.

* Robota ne prijemajte ali se ga dotikajte medtem, ko deluje ali takoj po
delovanju.

* Pred rokovanjem z robotom oz. pred dotikanjem robota lahko preverite
temperaturo na dnevniSkem zaslonu.

* Robota ohladite tako, tako da ga izklopite in po¢akate eno uro.

é PREVIDNO
Ce pred integracijo in delovanjem ne opravite ocene tveganja, lahko to poveéa
tveganje za poSkodbe.

* Pred zacetkom uporabe opravite oceno tveganja in tako zmanj$ajte
tveganja.

+ Ce to dolo¢a ocena tveganja, med delovanjem robota ne vstopajte v
delovno obmocje robota in se ga ne dotikajte. Namestite varovala.

* Preberite informacije o oceni tveganja.

é PREVIDNO
Uporaba robota z nepreizkuSenimi zunanjimi stroji ali v nepreizkuSeni uporabi
lahko poveca moznost telesnih poSkodb osebja.

* Loceno preizkusite vse funkcije in program robota.

* Preberite informacije o zagonu.

OBVESTILO
Zelo mo¢na magnetna polja lahko poSkodujejo robota.

* Robota ne izpostavljajte trajnim magnetnim poljem.

PREBERITE PRIROCNIK
Preverite, da je vsa elektricna in mehansko opremo names¢ena v skladu s

specifikacijami in opozorili.
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4 4 Integracijain odgovornost

Opis Informacije v tem priro€niku ne pokrivajo podrocij oblikovanja, nameS¢anja, integracije in
delovanja aplikacij robota, in ne pokrivajo vse obrobne opreme, ki lahko vpliva na varnost
uporabe robota. Uporaba robota mora biti oblikovana in nameS¢ena v skladu z varnostnimi
zahtevami, doloCenimi s standardi in uredbami drzave, v kateri je robot namescen.

Osebe, ki integrirajo robota UR, so odgovorne za zagotavljanje upoStevanja veljavnih
predpisov v zadevni drzavi in da se vsa tveganja pri uporabi robota ustrezno zmanj$ajo. To
vklju€uje, a ni omejeno na:

Izdelava ocene tveganja za celotni robotov sistem

Povezovanje z drugimi stroji in dodatni varnostni ukrepi, ¢e to zahteva ocena tveganja.
Nastavitev ustreznih varnostnih nastavitev v programski opremi

Zagotavljanje, da varnostni ukrepi niso spremenjeni

Preverjanje, da je uporaba robota zasnovana, namescena in integrirana.

Doloc¢anje navodil za uporabo

Oznacevanje namestitve robota z ustreznimi znaki in kontaktnimi podatki operaterja

Hramba vse dokumentacije; vklju¢no z oceno tveganja uporabe robota, tem priro¢nikom
in dodatno ustrezno dokumentacijo.

Uporabniski priro¢nik
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5. Dvigovanje in upravljanje

Opis Robotove roke so na voljo v razli¢nih velikostih in tezah, zato je pomembno, da za vsak model
uporabite ustrezne tehnike dvigovanja in upravljanja. Tukaj najdete informacije o varnem
dvigovanju in upravljanju robota.

Pravilno 1. Robota pripeljite na lokacijo z vilicarjem.
dvigovanje in 2. Odprite $katlo, kot je prikazano na sliki.
rokovanje

4 %

3. Robotovo roko varno pritrdite z dvizno zanko.

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.
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4. Dvignite robotovo roko iz Skatle s trakom in kljuko.

ﬁ PREVIDNO
Za dvigovanje tezje robotove roke uporabite dvizno opremo.

5. Robota podprite med dvigovanje, da se vrti in visi, kot je prikazano na sliki.
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Namestitev ~ Robotovo roko lahko namestite stransko, na glavo ali pod kotom (£45°).
robotove
roke

Stranska namestitev Namestitev pod kotom (+45°)

Namestitev na glavo
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1. Namestite robotovo roko. Privijte vijake in uporabite navor, kot je doloceno v ustreznem
uporabniskem priro¢niku.

2. Odstranite trak.

3. Vklopite robota in premaknite ¢len rame, kot je predvideno.

OBVESTILO
Za stransko namestitev vklop robota ni potreben.

4. Znova namestite trak.
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é OPOZORILO
Dvigovanije ali premikanje tezkih delov lahko povzroci poSkodbe.
* Potrebna je morda dvizna naprava/pripomocek za dviganje.

* Robotovo roko namestite v zeleni delovni prostor, da zmanj$ate dviganje
in premikanje tezkih delov.

OPOZORILO
Nepravilna montaza sestavnih delov in/ali ozi¢enja lahko povzro€i poskodbe.

* Zahtevana je lahko osebna zaSc¢itna oprema (obutev, ocala, rokavice).

PREVIDNO

Uporaba neustrezne dvizne naprave glede na tezo robota lahko povzroci telesne
poSkodbe in materialno Skodo.
Za UR30:

* Dvizna naprava imeti kapaciteto dviga vsaj 63,5 kg - samo robot.
Za UR20:

* Dvizna naprava imeti kapaciteto dviga vsaj 64 kg - samo robot.
Za UR15:

* Dvizna naprava imeti kapaciteto dviga vsaj 41 kg - samo robot.
Za URS8 Long:

* Dvizna naprava imeti kapaciteto dviga vsaj 44,7 kg - samo robot.
Za UR18:

* Dvizna naprava mora imeti kapaciteto dviga vsaj 39,2 kg - samo robot.

OBVESTILO
V vasi regiji morda obstajajo posebni predpisi za dvigovanje sestavov.

* Upostevajte lokalne predpise in smernice za dvigovanje.

Za podroben opis montaze glejte razdelek Sestavljanje.

5.1. Robotovaroka

Opis Robotovo roko lahko, odvisno od teze, nosi ena ali dve osebi, razen Ce je zanka zagotovljena.
Ce je zanka zagotovljena, potrebujete opremo za dvigovanije in transport.
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5.1.1. Uporaba okrogle zanke

Opis Okroglo zanko zagotovi podjetje UR z roboti serije UR.
Po podatkih proizvajalca je okrogla zanka skladna z naslednjimi standardi:

* EN 1492-1:2000+A1 :2008 Tekstilne zanke - Varno - PloS&ate tkane zanke, izdelane iz
umetnih ali sinteti¢nih vlaken, za splo$no uporabo.

* EN 1492-1:2000+A1 :2008 Tekstilne zanke - Varnost - Okrogle zanke, izdelane iz
umetnih ali sinteti¢nih vlaken, za splo$no uporabo.

é OPOZORILO
Uporaba okrogle zanke brez pregleda lahko povzroCi poSkodbe.
* Pred in po vsaki uporabi preglejte zanko.

+ Ce je mogocde, preglejte znamko med uporabo.

A OPOZORILO
Uporaba poskodovane okrogle zanke lahko povzroci poSkodbe.
* Pred vsako uporabo natancno preglejte zanko.
* Ne uporabljajte zanke, Ce je razpokana, raztrgana ali Ce so Sivi ohlapni.

* Ne uporabljajte zanke, Ce so prisotni znaki poskodb zaradi vrocine.

A PREVIDNO
Nepravilno shranjevanije in/ali ravnanje lahko poskoduje okroglo zanko.
* Zanko hranite stran od kislin in bazi¢nih raztopin.
 Za&citite zanko pred ostrimi robovi in trenjem.

* Zanke ne zavezuijte v vozel.

OBVESTILO
V vasi regiji morda obstajajo posebni predpisi za pregledovanje opreme za
dvigovanije.

* Upostevajte lokalne predpise glede pregledovanje opreme za dvigovanje.

* Upostevajte lokalne predpise glede pogostosti pregledovanja opreme za
dvigovanije.
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Tabela Okrogla zanka Opis

Predmet Okrogla zanka 1T x 1M/2M
Barva Vijoli¢na (v skladu z EN 1492-2)
Material Poliester
1,0 (1000 KG) Raven dvig I
Faktor WLL
0,8 (800 KG) Pritrdilna zanka &

5.2. Control Box and Teach Pendant

Opis Krmilno omarico in programirno enoto lahko nosi ena oseba.
Med uporabo morajo biti kabli zviti in pritrjeni, da se prepreci nevarnost spotikanja.
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0. Sestavain namestitev

6. Sestava in namestitev

Opis Namestite in vklopite robotsko roko in krmilno omarico, da za¢nete uporabljati PolyScope.

Ce zelite nadaljevati, morate najprej sestaviti robotovo roko, krmilno omarico in
programirno enoto.

Sestavljanje
robota

Razpakirajte robotovo roko in krmilno omarico.

Robotsko roko namestite na trdno povrsino brez vibracij.
Postavite krmilno omarico na nogo.

Kabel robota prikljucite na robotsko roko in krmilno omarico.

Vstavite SD-kartico v krmilno omarico.

I U

Vklopite glavno vti¢nico ali glavni napajalni kabel krmilne omarice.

A

OPOZORILO

Ce robotove roke ne pritrdite na &vrsto povrsino, lahko pride do poskodb
zaradi padca robota.

* PrepriCajte se, da je robotova roka pritrjena na ¢vrsto povrsino.

Vstavit OEM krmilna omarica

e SD- © e

kartico S ——

I UNIVERSAL ROBOTS @ ‘! B ymvessn. nosors
] e

Krmilna omarica

— _

JESI0000000D LY

" E W
= 8 . iio o \ ~—_ J1
=
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o.1. Pritrditev robotove roke

Opis

2x @B
S @ B.05 X 907 Near Side

530.10

&% @ 850
M10
' @ 1005 X $0°. Near Side

1.1: Pogled na dno osnove robota

0
. 2 @8 hs-D.009 hé

175.50

1.2: Pritrdilna plos¢a za osnovo robota

Uporabniski priro¢nik
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Postopek
izklopa é OPOZORILO

robotove Nepri¢akovani zagon in/ali gibanje lahko povzrocita poSkodbe.
roke * Izklopite robotovo roko, da preprecite nepri¢akovano zagon med
montazo in demontazo.
1. Na levi strani spodnjega dela strani tapnite ikono Stanje robota , da izklopite
robotovo roko.
Barva ikone se spremeni iz zelene v belo.
2. Pritisnite gumb za vklop na programirni enoti, da izklopite krmilno omarico.
3. Ce se prikaze pogovorno okno Izklop , tapnite Izklop.
Sedaj lahko:
* Odklopite napajalni kabel iz vtiCnice.
* Pocakajte 30 sekund, da robot izprazni vso shranjeno energijo.
Postopek 1. Robotovo roko pomaknite na povrsino, na katero jo boste namestili.
pritrditve Povrsina mora biti ravna in ista.
:Zzztove 2. Privijte Sest vijakov M10 s trdnostjo 8,8 z navorom 45 Nm.

(Vrednosti navora so bile posodobljene v SW 5.18. Prej$nja natisnjena razli€ica bo
prikazovala razli¢ne vrednosti)

3. Ce je potrebna natanéna vnoviéna montaza robota, uporabite luknjo @8 mm in rezo
@8x13 mm z ustreznimi zatici ISO 2338 @8 h6 v namestitveni plos¢i.
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©.2. Dimenzioniranje stojala

Opis Struktura (stojalo), na katero je nameScena robotova roka, je klju¢ni del namestitve robota.
Stojalo mora biti trdno nhamesSceno in brez vibracij zaradi zunanijih virov.

Vsak ¢len robota proizvaja navor, ki premika in ustavi robotovo roko. Med normalnim
neprekinjenim delovanjem in med ustavljanjem se navor ¢lena prenese na stojalo robota kot:

¢ Mz: Navor okoli osnovne osi z.
* Fz: Sila vzdolz osnovne osi z.
* Mxy: Nagibni navor v kateri koli smeri v osnovi xy.

* Fxy: Sila v poljubni smeri osnovne ravnine xy.

Sila in moment pri definiciji osnovne prirobnice.
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Dimenzioniran Velikost obremenitev je odvisna od modela robota, programa in Stevilnih drugih

je stojala

dejavnikov.

Pri dimenzioniranju stojala je treba upostevati obremenitve, ki jih robotova roka povzro¢a
med normalnim neprekinjenim delovanjem ter med zaustavitvenimi gibaniji kategorij 0, 1 in

2.

Med ustavljanjem lahko €leni presezejo najvedji nazivni obratovalni navor. Obremenitev

med ustavljanjem robota je neodvisna od vrste kategorije zaustavitve.

Vrednosti, navedene v naslednjih tabelah, so najvec&je nazivne obremenitve pri najslabsih
moznih gibih, pomnozene z varnostnim faktorjem 2,5. Dejanske obremenitve ne bodo
presegle teh vrednosti.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

URS8 Long

1310

2240

1690

1380

Najvedji navori v sklepih med zaustavitvami kategorij 0, 1in 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

URS8 Long

1090

1870

1170

1100

Najvecji navor ¢lena med normalnim delovanjem.

Normalne obratovalne obremenitve se lahko zmanjSajo z znizanjem omejitev
pospesevanja Clenov. Dejanske obratovalne obremenitve so odvisne od uporabe in
programa robota. Za oceno pri¢akovanih obremenitev za va$o specificno uporabo lahko

uporabite URSim.

URS8 Long PolyScope X
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Varnos Vkljucite lahko dodatne varnostne rezerve, pri ¢emer upostevajo te vidike zasnove:
tne

rézerv + Statiéna togost: Stojalo, ki ni dovolj togo, se bo med gibanjem robota premaknilo, zaradi
e Cesar robotova roka ne bo udarila v smerno tocko ali pot. Pomanjkanije stati¢ne togosti
lahko povzroci tudi slabo izkuSnjo ucenja Freedrive ali zas€itne zaustavitve.

+ Dinamiéna togost: Ce se frekvenca stojala ujema s frekvenco gibanja robotove roke, lahko
celoten sistem pade v resonanco, kar ustvarja vtis, da robotova roka vibrira. Pomanjkanje
dinami¢ne togosti lahko povzroci tudi zasCitne zaustavitve. Stojalo mora imeti najmanj$o
resonancno frekvenco 45 Hz.

* Utrujenost materiala: Stojalo mora biti dimenzionirano tako, da ustreza pri¢akovani
obratovalni zivljenjski dobi in ciklom obremenitve celotnega sistema.

é OPOZORILO
* Mozna nevarnost prevrnitve.

* Obratovalne obremenitve robotove roke lahko povzrocijo prevrnitev
premi¢nih plo$¢adi, kot so mize ali mobilni roboti, kar lahko povzrodi
nesreco.

* Varnost je prednostna naloga z izvajanjem ustreznih ukrepov za
preprecevanje prevrnitve premicnih ploscadi.

é PREVIDNO
+ Ce je robot name$&en na zunaniji osi, pospeski te osi ne smejo biti
previsoki.

Z uporabo skriptnega ukaza lahko omogocite, da programska oprema
robota kompenzira pospesek zunanjih osi: set_base_acceleration
()

* Hitro pospeSevanje lahko povzroc€i, da se robot varnostno zaustavi.

©.3. Navodila za namestitev

Opis . . Ima Stiri odprtine M6 za pritrditev orodja na prirobnico orodja. Vijake razreda

Prirobnica . . Y o . .

. trdnosti M6 8,8 privijte z 8 Nm. Za natancno postavljanje orodja uporabite
orodja .y e .

zati€ v obstojeci odprtini 6.

Krmilna

. Krmilno omarico lahko obesite na steno ali jo postavite na tla.
omarica

Programirno enoto lahko namestite na steno ali na krmilno omarico.
PrepriCajte se, da kabli ne predstavljajo tveganja za spotikanje. Kupite lahko
dodatna ohisja za namestitev krmilne omarice in programirne enote.

Programirna
enota
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A

A

OPOZORILO

Namestitev in uporaba robota v okoljih, ki presegajo priporo¢eno oceno IP, lahko
povzroci poSkodbe.

* Robota namestite v okolju, ki ustreza oceni IP. Robot ne sme delovati v
okoljih, ki presegajo pogoje, dolocene z oceno IP robotove roke (IP65),
programirne enote (IP54) in krmilne omarice (IP44)

OPOZORILO
Nestabilna vgradnja lahko povzroci poSkodbe.

* PrepriCajte se, da so deli robota ustrezno in varno priviti na mesto.

URS8 Long PolyScope X
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6.3.1. Montaza krmilne omarice

Pritrditev Za namestitev krmilne omarice uporabite prilozeni nosilec, prikazan spodaj.
krmilne Nosilec pritrditev na steno, nato obesite krmilno omarico na nosilec prek pritrdilnih klinov.
omarice na
steno
35 289 35

410

O
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6.3.2. Razmaki krmilne omarice

Opis Pretok vro¢ega zraka v krmilni omarici lahko povzro€i okvaro opreme. Za zadosten pretok
hladnega zraka je priporoCena razdalja krmilne omarice 200 mm na vsaki strani.

1 200 mm

é OPOZORILO
Mokra krmilna omarica lahko povzroc€i smrtne poSkodbe.

* Poskrbite, da krmilna omarica in kabli ne bodo prisli v stik s tekoCinami.

* Nadzorno omarico (IP44) postavite v okolje, ki ustreza oceni IP.
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6.4. Delovni prostor in obmocje delovanja

Opis Delovni prostor je obmocje popolnoma iztegnjene robotove roke, vodoravno in navpicno.
Obmocje delovanja je lokacija delovanja robota.

OBVESTILO
Neupostevanje delovnega prostora in obmocja delovanja robota lahko
povzroci materialno Skodo.

Pri izbiri prostora za vgradnjo robota morate upostevati cilindri€no prostornino neposredno nad
in neposredno pod osnovo robota. Izogibati se morate premikanju orodja blizu cilindricne
prostornine, ker to povzroci hitro premikanje ¢lenov, tudi Ce se orodje premika pocasi. To lahko
povzro€i neoptimalno delovanje robota in otezi izvedbo ocene tveganja.

OBVESTILO
Premikanje orodja blizu cilindri¢ne prostornine lahko povzroc€i prehitro
premikanje ¢lenov, kar povzroci izgubo funkcionalnosti in gmotno Skodo.

* Ne premikajte orodja blizu cilindri¢ne prostornine, tudi ¢e se orodja
premika pocasi.

Cilindri¢na prostornina je neposredno zgoraj in spodaj od osnove robota. Robot sega 1750 mm od
osnovnega Clena.

Spredaj Nagnjen
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6.4.1. Preprecevanje singularnostsi

Opis Singularnost je poza, ki omejuje gibanje in sposobnost pozicioniranja robota. Robotova roka se
lahko preneha premikati ali ima zelo nenadne in hitre gibe, Ce se priblizuje ali oddaljuje od
singularnosti. Pri namestitvi robota v delovni prostor in opredelitvi delovhega prostora morate
upostevati spodniji polozaj singularnosti.

ﬁ OPOZORILO
Preverite, da gibanje robota v blizini singularnosti ne povzro¢a nevarnosti za
osebje v obmocju robotove roke, kon¢nega efektorja in obdelovanca.

* Nastavite varnostne omejitve za hitrost in pospesek ¢lena komolca.

Ti vzroki povzrocijo singularnost v robotovi roki:

* Omejitev zunanjega delovnega prostora

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

* Omejitev notranjega delovnega prostora

* Poravnava zapestja

Omejitev Singularnost se pojavi v primeru, ko robot ne more doseci dovolj daleC ali pa sega izven
zunanjega najvecjega delovhega obmogdja.

delovnega

prostora Temu se izognete tako, da razporedite opremo okoli robota in preprecite, da bi ta segala

izven priporoCenega delovnega prostora.
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Omejitev
notranjega
delovnega
prostora

Poravnava
zapestja

Singularnost se pojavi zaradi premikov neposredno nad ali neposredno pod osnovo
robota. Zaradi tega so Stevilni polozaji/usmeritve nedosegljivi.

Temu se izognete tako, da programirate nalogo robota tako, da ni potrebno delo v
osrednjem valju ali blizu njega. Prav tako lahko razmislite 0 namestitvi osnove robota na
navpi¢no povrsino, da bi osrednji valj zavrteli iz navpi¢ne v vodoravno lego in ga tako
morebiti premaknili stran od kriticnih obmocij opravila.

Singularnost se pojavi, ker se ¢len zapestja 2 vrti na isti ravnini kot ramena, komolec in
¢len zapestja 1. To omejuje obseg gibanja robotove roke, ne glede na delovni prostor.

Kaj je treba izogibati: Nalogo robota nacrtujte tako, da ni potrebno na ta nacin poravnati
sklepov robotovega zapestja. Prav tako lahko nastavite odmik smeri orodja, tako da lahko
orodje usmerite vodoravno brez problemati¢ne poravnave zapestja.

6.4.2. Fiksna in premicna namestitev

Opis

Ne glede na to, ali je robotova roka nameScena fiksno (namescena na stojalo, steno ali tla) ali
v premicni namestitvi (linearna os, potisni vozic¢ek ali mobilna osnova robota), jo je treba varno
namestiti, da je zagotovljena stabilnost pri vseh premikih.
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6.5. Priklopirobota: kabel z osnovno prirobnico

Opis

Osnovni
kabel na
osnovni
prirobnici
Kabelski
konektor

V tem razdelku je opisana povezava za robotovo roko s kablom z osnovno prirobnico.

Kabel z osnovno prirobnico vzpostavi povezavo robota tako, da poveze robotovo roko s
krmilno omarico. Kabel robota se prikljuci na priklju¢ek osnovne prirobnice na eni straniin
na priklju¢ek krmilne omarice na drugi strani.

Ko je povezava z robotom vzpostavljena, lahko oba priklju¢ka zaklenete.

é PREVIDNO
Napacna povezava robota lahko povzroci izpad napajanja robotove roke.

* Kabla robota dolzine 12 m ne podaljSujte.

OBVESTILO
Priklop kabla z osnovo prirobnico neposredno na krmilno omarico lahko
povzroci $kodo na opremi ali gmotno Skodo.

* Kabla z osnovno prirobnico ne priklju€ite neposredno na krmilno
omarico.
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6.6. Prikljucki robota: kabel robota

Opis V tem razdelku je opisana povezava za robotovo roko s fiksnim kablom robota dolzine 6 m.

Priklop roke Prikljucek lahko obrnete v desno, da ga lazje zaklenete po tem, ko je kabel povezan.

in krrr.ulne * Povezavo vzpostavite tako, da robotovo roko in krmilno omarico povezete s kablom
omarice robota.

* Kabel od robota vkljucite in zavarujte v priklju¢ek na spodniji strani krmilne omarice
(glejte spodnijo ilustracijo).

* Prikljucek dvakrat privijte, da se prepriate, da je ustrezno zavarovan, preden
vkljuCite robotovo roko.

é PREVIDNO
Napacna povezava robota lahko povzroci izpad napajanja robotove roke.
* Ko je robotova roka vklju¢ena, ne izklapljajte kabla robota.

* Ne spreminjajte originalnega kabla robota.

Uporabniski priro¢nik 56 URS8 Long PolyScope X

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.



Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

R

UNIVERSAL ROBOTS 6. Sestava in namestitev

6./. Napajanje

Opis Omrezni kabel do krmilne omarice ima na koncu standardni vti¢ IEC.

OBVESTILO
* IEC 61000-6-4: Podrocje uporabe poglavja 1: »Ta del IEC 61000 za
zahteve glede emisij velja za elektri¢no in elektronsko opremo,
namenjeno za uporabo v okolju obstojecih na industrijskih lokacijah
(3.1.12) .«

* IEC 61000-6-4:Poglavje 3.1.12 industrijska lokacija: »Lokacije, za
katere je znacilno loCeno elektroenergetsko omrezje, ki se napaja iz
visokonapetostnega ali srednjenapetostnega transformatorija,
namenjeno za hapajanje naprave«.

Napajanje Za napajanje robota mora biti krmilna omarica priklju¢ena na napajanje s prilozenim
napajalnim kablom. PrikljuCek IEC C13 na napajalnem kablu se poveze z vhodom IEC C14
na dnu krmilne omarice.

é OPOZORILO: ELEKTRIKA
Neustrezna namestitev omreznega prikljucka lahko povzroci telesne

poskodbe.

* Vi€ za napajalni kabel mora biti namesc€en izven dosega robota,
tako da ni mogoce prekiniti napajanja robota in s tem ogroziti
osebja v okolici robota.

+ Ce so names$éena dodatna varovala, je lahko vti¢ za napajanje
robota namescen izven zasCitenega prostora, tako da je napajanje
mogoce prekiniti brez izpostavljenosti morebitnim nevarnostim.

@ OBVESTILO

Za priklop krmilne omarice v napajanje vedno uporabite napajalni kabel,
primeren za posamezno drzavo.
V drzavah z napetostjo < 200 Vac uporabite napajalni kabel z nazivnim
tokom 15 A.
V drzavah z napetostjo > 200 Vac uporabite napajalni kabel z nazivnim
tokom 10 A.
Ne uporabljajte adapterja.
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V sklopu elektricne napeljave morate zagotoviti:
* Ozemljitvijo
* Glavno varovalko
* Napravo na diferencialni tok
* Stikalo, ki ga je mogoce zakleniti (polozaj OFF )

Glavno stikalo namestite tako, da izkljuci vso opremo, ki jo uporablja robot, kot enostavno
sredstvo za zaklep. Elektricne specifikacije so prikazane v razpredelnici spodaj.

Parameter Najm. Tip Najv. Enota
Vhodna napetost 90 - 264 VAC
Zunanja varovalka (90-200 V) - 16 A
Zunanja varovalka (200-264 V) 8 - 16 A
Vhodna frekvenca 47 - 440 Hz
Pomozno napajanje - - <1,5 w
Nominalna mo¢ delovanja 90 w

é OPOZORILO: ELEKTRIKA
Neupostevanje katerega koli opozorila spodaj lahko povzroci resne poskodbe ali
smrt zaradi elektri¢nih nevarnosti.

* PrepricCajte se, da je robot pravilno ozemljen (elektricha povezava z
ozemljitvijo). Uporabite neporabljene vijake poleg simbolov za ozemljitev
v krmilni omarici, da ustvarite skupno ozemljitev za vse opremo v sistemu.
Prevodnik ozemljitve more imeti vsaj tokovni u€inek enak najvi§jemu toku
v sistemu.

* Prepri¢ajte se, da je vhodno napajanje krmilne omarice zavarovano z
napravo na diferencialni tok (RCD) in ustrezno varovalko.

* Med servisiranjem zaklenite moznost vklopa za napajanje celotnega
robota.

* Zagotovite, da druga oprema ne more dovajati napajanja robotovim V/I,
ko je sistem zaklenjen.

* PrepriCajte se, da so vsi kabli pravilno prikljuceni, preden vklopite
napajanje krmilne omarice. Vedno uporabljajte izvirni napajalni kabel.
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/. Prvizagon

Opis Prvi zagon je zaCetno zaporedje dejanj, ki jih lahko izvedete z robotom po kon¢anem
sestavljanju.
Zahtevani koraki zaCetnega zaporedja dejan;:

Vklop robota

Vstavljanje serijske Stevilke

Preverjanje namestitve

Inicializacija robotove roke

Preizkusite nosilec in obremenitev s pomocjo Freedrive (Prosti tek)

Zaustavitev robota

@

PREVIDNO

Ce pred zagonom robotove roke ne preverite obremenitve in namestitve, lahko
pride do poSkodb osebja in/ali materialne Skode.

* Vedno se prepricajte, da sta dejansko breme in namestitev pravilna,
preden zazenete robotovo roko.

PREVIDNO

Nepravilna obremenitev in nastavitve namestitve preprecujejo pravilno delovanje
robotove roke in krmilne omarice.

* Vedno preverite, ali so nastavitve obremenitve in namestitve pravilne.

OBVESTILO

Zagon robota pri nizkih temperaturah lahko povzro€i zmanjSano zmogljivost ali
celo zaustavitev zaradi temperaturno odvisne viskoznosti olja in masti.

* Prizagonu robota pri nizkih temperaturah bo morda potrebno predhodno
ogrevanje.

/1. Vklop robota

Vklop Vklop robota vklopi krmilno omarico in nalozi prikaz na zaslonu CP.

robota 1

Pritisnite gumb za ustavitev v sili na Programirni enoti.

2. Zavklop robota pritisnite gumb za vklop na Programirni enoti.
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/.2.\V/stavljanje serijske Stevilke

Postopek
vstavljanja
serijske
Stevilke

Ko prvi¢ namestite robota, morate vnesti serijsko Stevilko na robotovi roki.
Ta postopek je potreben tudi pri vnovi¢ni namestitvi programske opreme. Na primer pri
namesSc¢anju programske opreme.

1. Izberite svojo krmilno omarico.
2. Vnesite serijsko Stevilko, kot je navedena na robotovi roki.

3. Dotaknite se V redu, da koncate.

Nalaganje zaCetnega zaslona lahko traja nekaj minut.

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number

OEM AC

OEM DC

Yl
O E
@]

s

i
BE D

/.3. Preverjanje namestitve

Preverite
namestitev
robota

Nastavitve montaze opisujejo, ali je robot namescen navpicno, vodoravno ali pod kotom.
To robotu omogoca, da dolo€i smer gravitacije, kar zagotavlja gladko in natan¢no gibanje.
Na tem zaslonu lahko dolocite tudi usmerjenost osnove robota glede na gledalca, s Cimer
robotu zagotovite natancen videz v vizualizacijah.
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é OPOZORILO
Vedno se prepriCajte, da sta dejansko breme in namestitev pravilna,
preden zazenete robotovo roko. Ce so nastavitve nepravilne, robotova
roka in krmilna omarica ne bosta delovali pravilno, kar pa lahko povzrocCi
nevarnost za ljudi in opremo.

é PREVIDNO
PrepriCajte se, da se Robotova roka ne dotika nikakrSnega predmeta
(npr. mize), saj lahko trk robotove roke z oviro povzroCi poskodbo
menjalnika ¢lena.

Ce zelite spremeniti nastavitve pritrditve robotove roke:
1. Pritisnite gumb za ustavitev v sili na Programirni enoti.

2. Na programirni enoti pritisnite gumb za napajanje in poCakajte, da se sistem zazene
in prikaze vmesnik PolyScope X.

Na zaslonu tapnite »OK«, ko se prikaze pogovorno okno »Zaustavitev v sili «.

4. Tapnite ikono Aplikacija v glavnem meniju na levi strani zaslona Programirne
enote.

Tapnite ikono Mounting .
Prikaze se zaslon z dvema poljema na levi strani:
Rotacija. Poravnava glede na napajalni kabel.

Naklon. Angle osnove v stopinjah: 0 pomeni vodoravno namestitev na tla, 90
pomeni namestitev na steno, 180 pa namestitev na strop.

Robotova roka je vidna na sredini zaslona.

»»»»»
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5. Za prilagajanje pogleda na robotovo roko lahko uporabite naslednje dotikalne geste.

Spremeni se le trenutni pogled.
* Pritisnite in zavrtite v smeri urinega kazalca ali proti njej.
Funkcija: Spremeni smer pogleda robota.
* Pinch . Dotaknite se zaslona z dvema prstoma in ju priblizajte drug drugemu.
Funkcija: Pomanj$a sliko robota.
* Raz3irjanje . Dotaknite se zaslona z dvema prstoma in ju razmaknite.
Funkcija: Poveca sliko robota.
Tapnite polje »Rotation«, vnesite vrednost v stopinjah in potrdite.

Tapnite polje »Tilt«, vnesite vrednost v stopinjah in potrdite. Trenutni prikaz se posodobi,
da prikazuje ustrezno spremembo v konfiguraciji robotove roke.

,,,,,,,

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

8. Tapnite puscico nazaj, da se vrnete na prejsnji zaslon.
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Preverjanje Zagon robotove roke razklene zavorni sistem, kar vam omogoca, da za¢nete premikati
aktivne robotovo roko in uporabljati PolyScope X. Preden vklopite robotovo roko, morate preveriti,
obremenitve ali je nastavljena pravilna aktivha obremenitev.

1. Preverite stanje robota v spodnjem delu zaslona.

Ce je stanje Zaustavitevv sili , za ponastavitev pridrzite in zavrtite gumb za
zaustavitev v sili. Roka bo nato v stanju Izklopljeno .

Umaknite se izven dosega (delovnega prostora) robotove roke.

Tapnite gumb za vklop na zaslonu.

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 124 | Application Payload | 0 kg

4. V oknu »Initialize « tapnite »Power On« . Pri novem robotu ali ob prvem zagonu po
posodobitvi programske opreme se lahko prikaze pogovorno okno Posodabljanje
strojne programske opreme. Ko bo posodobitev programske opreme roke
zaklju€ena, se bo stanje robota spremenilo v Zaklenjeno .

5. V polju Active Payload preverite maso obremenitve.
Tapnite polje Active Obremenitev v glavhem zaslonu se prikazZe polje Edit.

7. Vnesite svojo aktivho obremenitev in tapnite Potrdi .

Zdaj lahko sprostite zavore in zatnete premikati robotovo roko.
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/.4. Zagonrobotove roke

Za zagon Zagon robotove roke izklopi zavorni sistem, da lahko za¢nete premikati robotovo roko in
robota zacnete uporabljati PolyScope X.

1. Na levi strani spodnjega dela strani tapnite ikono napajanja ali ikono stanja robota.

2. Ce je stanje robotove roke »lzklopljeno«, v oknu »Inicializacija« tapnite »Vklop «.
Stanje robotove roke se bo spremenilo v »Zagon« in »Zaklenjeno«.

3. Dotaknite se Odklep, da sprostite zavore.

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 W
0,000 kg ¢ Application Payload | 0 kg

(') power Off Unlock

Robot State

Locked
Robotova roka se zazene, Cemur sledi zvok in rahlo premikanje, ko se sprostijo zavore
Clenov.

4. Stanje robotove roke je aktivho, lahko zaCnete uporabljati vmesnik.

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 A
0.000 kg > Application Payload | 0 kg

(") Power Off

Robot State
Active

5. Zaizklop robotove roke lahko tapnete na »Power Off« ali pa preverite nastavitev
»Freedrive (Prosti tek)«, da preverite namestitev robotove roke.
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/.5. Testiranje nosilca in obremenitve z uporabo
Freedrive

Opis 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. zklop robota

Postopek
izklopa é OPOZORILO
robotove Nepri¢akovani zagon in/ali gibanje lahko povzrocita poSkodbe.

roke * Izklopite robotovo roko, da preprecite nepri¢akovano zagon med
montazo in demontazo.

1. Na levi strani spodnjega dela strani tapnite ikono Stanje robota , da izklopite
robotovo roko.

Barva ikone se spremeni iz zelene v belo.
2. Pritisnite gumb za vklop na programirni enoti, da izklopite krmilno omarico.

3. Ce se prikaze pogovorno okno Izklop , tapnite Izklop.

Sedaj lahko:
* Odklopite napajalni kabel iz vtiCnice.

* Pocakajte 30 sekund, da robot izprazni vso shranjeno energijo.

/.7.Pregled vmesnika PolyScope X

Pregled PolyScope X je programska oprema, names¢ena na Programirni enoti, ki prek zaslona na
dotik upravlja z robotovo roko. Vmesnik PolyScope X omogoca ustvarjanje, nalaganje in
izvajanje programov.

OBVESTILO
Vedno posodobite programsko opremo na najnovejSo razli¢ico.
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Ogled
glavnega

zaslona 1.V glavnem meniju tapnite ikono 3D Viewer. S tem pridobite tridimenzionalni

pogled robotove roke v koordinatah X-Y-Z.
2. Da bi povecali obmocje za ogled v 3D, zlozite zaslon za vecopravilnost s pomocjo
T,
('4' — @ {X }
ikon na stranskem pasu: , , '
* Enkrat tapnite, da preklopite med paneli zaslona za veCopravilnost

* Tapnite Zze izbrano ikono, da zaprete zaslon za ve¢opravilnost

=] Robotbot_PP acas

oo
oo @
Preview
Application Mode
Selct
Active Frame
o TcP Offset Name: base o
S
i Name: Tool_flange Position 3
X 00 mm X189.6mm Move
¥:00 mm ¥:-609.7 mm
@ 2:261.0mm
Z00mm =
E2] RC0.00° Orientation -
Progaam
RY:0.00° RX.-007 structure
RY: 17855
Q RZ:0.00°
RZ: 223
oo Payload &
Operater yl sase ®°
000kg aime | toge
program
eyl Shoulder
Gravity
98.96°
X:0.0 mm B
. Elbow
oo 12622° Log
200mm Messages
Wrist 1
4629°
5
Wrist2 Variables
CECRN il
Wrist3

-178°

= 25000mmis
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Zaslon Zaslon PolyScope X je razdeljen, kot je prikazano na nasledniji sliki:
Postavitev

— brogram name 66
| = & Robotbot_PP acas

oo ]
oo "
Preview
Application Mode
Selection
Active Frame

Name: base

&) TCP Offset
Neme: Toa fange - @)
— flang Position
X:00mm X:-189.6 mm Move:
¥:00mm ¥:-609.7 mm
@ 2:261.0mm
Z:00mm P
» RX0.00° Orientation
Program
RY:0.00° Ly structure
Q RZ0.00° AR
2230
Operator Payload Base =2
Iy 9171° Logic
& = program
Cenceged Shoulder
Gravity oot
X00mm B

Elbow
12622°

¥:00mm Log
Z.00mm Messages
Wrist 1
4629°
3
Wrkst 2 Variables.

9139°

Wrist3
178°

Robot State -
Active = 250,00 mm/s =

* Naslov - v okvirju z rdeCo obrobo. Imenuje se tudi upravitelj sistema ,ki vsebuje
mapo za nalaganje, ustvarjanje in urejanje programov ter dostop do URCaps.

Vsebuje tri ikone:
* |kona hamburger
* Sistemski upravitelj
* Varnostna kontrolna vsota

* Glavna navigacija - v okvirju z oranznim robom. Imenuje se tudi sredis¢e za
navigacijo.

Vsebuje ikono/polja za izbiro glavhega zaslona:
* Uporaba
* Program
* 3D pregledovalnik
* Zaslon upravljavca

* Stranski stolpec - v okvirju z modro obrobo. Imenovan tudi zaslon za veCopravilnost

Vsebuje ikono/polja za izbiro veCopravilnega zaslona:
* lIzbira nacina
* Premik
* Struktura programa
* Logic¢ni program
* Sporocila dnevnika
* Spremenljivke

* Spodniji del strani - v okvirju z zeleno obrobo. Imenuje se tudi krmilna vrstica
robota.

Vsebuje gumbe za nadzor stanja robota, hitrosti in zagona/predvajanja programa.

* Inicializacija stanja robota

Uporabniski priro¢nik * Predvajaj/premori/ustagi URS8 Long PolyScope X
* Roc¢ni nacin visoke hitrosti

* Drsnik hitrosti
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Glavni zaslon in ve€opravilni zaslon skupaj tvorita operacijski zaslon za robota.
Vecopravilen zaslon je neodvisen od glavnega zaslona, zato lahko opravljate loCena

opravila. Program lahko na primer konfigurirate na glavnem zaslonu, medtem ko
premikate robotovo roko na ve&opravilnem zaslonu. Ce ve¢opravilnega zaslona ne

Vsebuje polja in moznosti za upravljanje z dejaniji robota in nadzor.

Vsebuje polja in moznosti, ki se pogosto nanas$ajo na glavni zaslon.

B Robotbot_PP

Preview

Active Frame
Name: base

Position
X-1896mm
2.261.0mm
Orientation
RX:-007
RL23°

Base
9171¢

Shoulder
9896°

Elbow
12622°

Wrist 1
4629°
Wrist 2
9139°

Wrist3
178°

Move Joints P

Smart Skills

v Tool_flange

Translate Rotate

Glavni zaslon in zaslon za ve€opravilnost

Kombinacije
zaslona
potrebujete, ga lahko skrijete.
* Glavni zaslon
* Vedopravilen zaslon
9 |
- [
P
Operator Payload
iy
@Active
Prikaz/skrivanje 1.
veéoprav"nega VeCOpraVlanSt.
zaslona

zaslon viden.

V stranskem meniju tapnite katero koli ikono, da prikaZete zaslon za

Stranska vrstica se razsiri na sredino zaslona, tako da postane vecopravilen

2. Tapnite trenutno izbrano ikono v stranskem meniju, da skrijete zaslon za
vecopravilnost.
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/.8. Zavihek Aplikacija

Zavihek Uporaba omogoca, da konfigurirate nastavitve, ki vplivajo na splosno delovanje robota in
vmesnika PolyScope.

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
mits

Configuration and setup

@
cccc
e
- L
A\ { X } Move
Motion Profiles Application Variables s
oint, Linear, Optimove Variables configuration
{x}

Variables

4T @ B

Operator Screen System Info

Configuration, Logo, Log Messages, Joint
URCaps Temperatures

o Max
=% -1000.00 mm/s

Slika 1.3: Zaslon Uporaba prikazuje gumbe uporabe.

Uporabite zavihek Uporaba za dostop do teh konfiguracijskih zaslonov.

Vgradnja

Okvirji

Aplikacija Grids

Uporaba koncnih efektorjev
Profili premika

Spremenljivke aplikacije
Komunikacija

Varnost

Aplikacija Smart Skills
Stranski trak v zavihku » Aplikacija«
Aplikacija za zaslon operaterja

Podatki o sistemu
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/.9. Premikanje robota z 3PE Programirno enoto

Opis Freedrive omogoca, da robotovo roko ro¢no povlecCete v Zeleni polozaj
Za vecino velikosti robotov je najpogostejsi nacin za omogoc¢anje Freedrive pritisk gumba
Freedrive na programirni enoti. Ve¢ nacinov za omogocanje in uporabo Freedrive je opisanih v
naslednjih razdelkih.
V nacinu Freedrive je ¢lene robotove roke mogoce premikati z relativno majhno silo, saj so
zavore sproScene. Upor se povecuje, ko se robotska roka v nacinu Freedrive pribliza vnaprej
doloc¢eni meji ali ravnini. Takrat je vleCenje robota na doloceni polozaj zelo naporno.

é OPOZORILO
NepriCakovani premiki robota lahko povzrocijo telesne poSkodbe osebja.

* Preverite, ali konfigurirana obremenitev ustreza uporabljeni
obremenitvi.

* Preverite, da je ustrezna obremenitev varno pritrjena na prirobnico
orodja.

Omogocanje Freedrive lahko omogocite na naslednje nacine:
funkcije

* Uporaba programirne enote 3PE.
Freedrive

* Uporabite Freedrive pri robotu.

* Uporabite dejanja V/I.

OBVESTILO
Omogocanje Freedrive med premikanjem robotove roke lahko povzroci
drsenje in napake.

* Prostega teka (Freedrive) ne omogocajte, ko potiskate robota oz.
se ga dotikate.

Programirna Ce zelite uporabiti gumb 3PE TP za premik robotove roke s funkcijo Freedrive:

enota 3PE 1. Hitro rahlo pritisnite, spustite, nato ponovno rahlo pritisnite in drzite gumb 3PE v

tem polozaju.

Sedaj lahko potegnete robotovo roko v zeleno lego, medtem ko je rahli pritisk ohranjen.
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Freedrive na  Uporabite Freedrive (Prosti tek) na robotu za premikanje robotove roke v PolyScope:

robotu 1

2.
3.
4. V Funkcije spustnem meniju se pomaknite navzdol do Vhod z omogo&enim

.V glavnem meniju tapnite Aplikacija, nato pa tapnite Varnost.

Dotaknite se Odkleni in vnesite geslo.
Pod Varnostni vhod/izhod izberite Vhodi.

sistemom Freedrive (Prosti tek).

Ce zelite znova zagnati robotovo roko, se dotaknite Uveljavi in Uveljavi in znova
zazeni.

Dotaknite se Potrdi konfiguracijo.

Robotovo roko premaknite po zelji.

Vzvratni Med zagonom robotove roke se lahko opazijo rahli tresljaji ob sproS¢anju zavor robota. V

pogon nekaterih primerih, ko je robot blizu trka, so te vibracije nezazelene. S funkcijo Vzvratni
pogon lahko dolo¢ene ¢lene premaknete v dolo¢en polozaj brez sprostitve vseh zavor
robotove roke.

Heavy Ce je robotova roka vklopljena in so zavore sprostite, je mogoce sklepe premikati s silo.
Freedrive Sila, potrebna za sprozitev gibanja, je odvisna od omejitev sile, dolo€enih v varnostnih
(Prosti tek) nastavitvah.
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3. Namestitev

3.1. Elektricna opozorilain svarila

Opozorila Upostevaijte ta opozorila za vse skupine vmesnikov, tudi pri na¢rtovanju in namestitvi
uporabe robota.

é OPOZORILO
Neupostevanje katerega koli opozorila spodaj lahko povzroci resne poskodbe ali
smrt, saj se lahko varnostno funkcijo zaobide.

* Varnostnih signalov nikoli ne smete prikljuciti na krmilnik PLC, ki ni
varnostni krmilnik PLC z ustrezno varnostno stopnjo. Pomembno je, da so
varnostni signali vmesnika lo¢eni od obi¢ajnih V/I-signalov vmesnika.

* Vsivarnostni signali so izdelani z dodatno razli€ico (dva neodvisna
kanala).

* Kanala naj bosta lo¢ena, tako da ena okvara ne more povzrociti izgube
varnostnih funkcionalnosti.

é OPOZORILO: ELEKTRIKA
Neupostevanije katerega koli opozorila spodaj lahko povzrodi resne poskodbe ali
smrt zaradi elektri¢nih nevarnosti.

* PrepriCajte se, da vsa oprema brez ocene odpornosti na vodo ostane
suha. Ce dopustite, da v izdelek zaide voda, izkljugite, odstranite in
zaklenite vse napajanje, nato se obrnite na svojega serviserja haprav
Universal Robots po pomoc.

* Uporabljajte samo originalne kable, prilozene robotu. Robota ne
uporabljajte v namene, kjer se kabli pregibajo.

* Ko namescate kable vmesnika na robotove V/I je potrebna pazljivost.
Kovinska ploS¢a na dnu je namenjena kablom in konektorjem vmesnika.
Pred vrtanjem lukenj odstranite ploS¢o. Pred ponovnim names€anjem
ploSce se prepricajte, da odstranite vse ostruzke. Uporabljajte masilnike
pravilne velikosti.
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A\

PREVIDNO

Motedi signali, viSji od doloCenih v ustreznih IEC standardih lahko povzrocijo
nepri¢akovano vedenje robota. Bodite pozorni:

* Robot je preizkusen v skladu z mednarodnimi IEC standardi za EMC
(elektromagnetno skladnost). Zelo mocni signali ali prekomerna
izpostavljenost tem signalom lahko robota trajno poskodujejo. Tezave
EMC se po navadi pojavijo med postopki varjenja, obi¢ajno pa jih
nakazejo dnevnisSka sporocila o napaki. Druzba Universal Robots ne more
sprejeti odgovornosti za morebitno Skodo zaradi tezav z EMC.

* V/l kabli med krmilno omarico in drugimi stroji ter tovarni§ko opremo ne
smejo biti daljsi od 30 m, razen &e opravite dodatne preizkuse.

OZEMLJITEV

Negativni prikljucki se imenujejo GND (ozemljitev) in so priklju€eni na varovalo
robota ter krmilne omarice. Vsi omenjeni prikljucki ozemljitve so primerni samo
za pogon in signaliziranje. Za PE (za&¢itno ozemljitev) uporabite povezavo z
vija¢nim priklju¢kom M6, oznacenim s simbolom ozemljitve v krmilni omarici.
Prevodnik ozemljitve more imeti vsaj tokovni u€inek enak najvisjemu toku v
sistemu.

PREBERITE PRIROCNIK

Nekateri V/I znotraj krmilne omarice se lahko nastavijo tako za normalne kot za
varnostne V/I. Preberite in razumite celotni razdelek poglavja Elektricni vmesnik.
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3.2. Vrata prikljucka krmilne omarice

Opis Spodnja stran skupin vmesnikov V/I v krmilni omarici je opremljena z vrati priklju¢ka zunanje
naprave in varovalko, kot je opisano spodaj. Na dnu ohiSja krmilne omarice so zaprte odprtine
za vodenje zunanijih priklju¢nih kablov za dostop do vrat prikljucka.

Zunanja Vrata priklju¢ka zunanje naprave so:

vr.atr-:i 3 * Vrata programirne enote za uporabo programirne enote za nadzor ali programiranje
prikljucka robotove roke.

* Vrata kartice SD za vstavljanje kartice SD.
* Vrata Ethernet za omogocanje povezav ethernet.

* Prikljucek Mini Displayport podpira zaslone s priklju¢kom Displayport. Ta vrata
zahtevajo aktivni pretvornik za podporo DVI ali HDMI.

* Varovalka mini rezila se uporablja, ko je priklju¢eno zunanje napajanje.

OBVESTILO
Priklop ali odklop programirne enote, ko je krmilna omarica vklopljena,
lahko povzro&i gmotno $kodo na opremi.

* Ko je krmilna omarica vklopljena, ne priklapljajte programirne
enote.

* Pred priklopom programirne enote izklopite krmilno omarico.

OBVESTILO
Ce aktivnega adapterja ne priklju¢ite pred poskusom vklopa krmilne
omarice, lahko to ovira izhod zaslona.

* Pred vklopom krmilne omarice prikljuCite aktivni adapter.

* V nekaterih primerih morate zunanji monitor vklopiti pred krmilno
omarico.

* Uporabite aktivni adapter, ki podpira revizijo 1.2, saj vsi adapterji ne
delujejo privzeto od priklopu.
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8.3. Ethernet

Opis Vmesnik Ethernet lahko uporabite za:
* MODBUS, EtherNet/IP in PROFINET.

* Oddaljeni dostop in nadzor.

Za povezavo s kablom Ethernet, ki ga napeljete skozi luknjo na osnovi krmilne omarice in ga
vkljucite v vrata Ethernet na spodniji strani ohisja.

Pokrov&ek na osnovi krmilne omarice nadomestite z ustrezno puso kabla za povezavo kabla z vrati
Ethernet.

Parameter

Hitrost komunikacije 10 - 1000 Mb/s
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8. Namestitev

3.4. Namestitev programirne enote 3PE

Opis Programirna enota za omogocanje 3-polozajnega delovanja (3PE TP) je varnostno kriticen
vmesnik, zasnovan za izboljSanje ro¢nega nadzora. Gumbi 3PE, ki so vgrajeni neposredno v
programirno enoto, zagotavljajo, da se gibanje robota lahko sprozi le, e upravljavec ohranja
nadzorovan prijem.

3.4.1. Namestitev strojne opreme

Odstranjevanje
programirne enote @ OBVESTILO

Zamenjava programirne enote lahko povzrodi javljanje napake ob
zagonu sistema.

* Vedno izberite pravilno konfiguracijo za tip programirne
enote.

Odstranitev standardne programirne enote:

1.
2.
3.

Izklopite krmilno omarico ter odklopite glavni napajalni kabel iz napajanja.
Odstranite in zavrzite vezici za pritrditev kablov programirne enote.

Pritisnite objemki na obeh straneh vti¢nice programirne enote kot je prikazano
na sliki, nato ju potegnite navzdol in odklopite od vrat programirne enote.

Odprite/razrahljajte plasti¢ni vstavek na dnu krmilne omarice in odstranite
vti€nico in kabel programirne enote.

Previdno odstranite kabel programirne enote in programirno enoto.

|1 [Objemke 2 [Plastiéni vstavek

URS8 Long PolyScope X
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| 1 |Vezice kablov

Namestitev
programirne enote 3PE

1. Namestite vti€nico in kabel programirne enote skozi spodnji del krmilne
omarice in zaprite/privijte plasti¢ni vstavek.

2. Potisnite vtiCnico programirne enote v vrata programirne enote za
priklop.

Uporabite nove vezice za pritrditev kablov programirne enote.

Prikljucite napajalni kabel v napajanje in vklopite krmilno omarico.
Programirna enota ima kabel, ki lahko predstavlja nevarnost spotikanja, ¢e ni
ustrezno pospravljen.

* Programirno enoto in kabel vedno shranite tako, da ni nevarnosti
spotikanja.
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3.4.2. Namestitev programske opreme

Postopek 1.
konfiguracije
programske

opreme

programirne

enote

3PE

2.

Na vmesniku PolyScope se v levem meniju dotaknite moznosti Aplikacija in
izberite Varnost.

= B pickPlace_Final ]
Application
gg AP

Application

= & L g :
& = = =
($) Mounting Frames G Motion Profiles Application Variables e
js
Q Variaes
Operator

@ @
Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Communication

Configuration, Logo Log Messages, o
URCap: Temp:

= v Speed
Active = -1000.00mm/s = 10w Tt

Dotaknite se moznosti Strojna oprema in gumba Odkleni.

= Pick and Place revised
v Robot Limits Hardware
speedLimit Select connected Teach Pendant
Power & Force 3PE Enabled v

A\ For safey reasons the robotwil nt startiftheselecton does n refect the connected hardware

. 2
== -1000.00 mm/s

Vnesite geslo in se dotaknite moznosti Potrdi. Programirna enota je zdaj
omogocena.

Dotaknite se Uporabi, da znova zazenete sistem. Vmesnik PolyScope se izvaja Se
naprej.

Dotaknite se Uveljavi in ponovno zaZeni, nato pa Potrditev konfiguracije, da
dokoncate namestitev programske opreme za programirno enoto 3PE.
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3.5. Krmilnik V/I

Opis Elektricni vmesnik znotraj krmilne omarice je sestavljen iz skupin Vhodi in 1zhodi V/I, ki
omogocajo komunikacijo in konfiguracije med robotovo roko in razli¢nimi vrstami opreme.
Skupine V/I vsebujejo:

* Digitalno (24 V)
* Nastavljivo (24 V)
* Analogno

* Varnost (24 V)

Spodnja ilustracija prikazuje razporeditev skupin elektricnih vmesnikov znotraj krmilne
omarice. Upostevaijte in vzdrzujte namen barvne sheme, kot je prikazano spoda;.

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

§ 24V 12vil PWRF 24V|H|[24v|H ov|H||ov|H||24V(H||24VIH ov M|l ov|H Ag AG (H
E EIO GND| | |GND CIO(|[Cl4|H| |[COO|H||CO4|/H| |DIO|H||DI4|H| DOO|H|DO4H E Al0 |
S [2av oN [m| 2av[\) [24v[m|[2av[m]| [ov [m][ov [m]| [24v|m][24v[m]| [ov [m|[ ov|m]| [S[Ac|m
E|EIL OFF(H| | OV Cll|H||CI5(H| [COl|/M|(CO5|/H| ([DI1(M|(DI5|H| |[DO1/H||DO5|H < (Al |m
s 24V 24viH |24V ov|H||ov|H| [24v|H||24V/H| |OoV |H|| oV |H £1AG|H
g SI10 TSlalel=]> Cl2(H|[Ci6|H| |[CO2|H||CO6/H| |DI2|H||Di6|H| |DO2|H|DO6/H g AOO(H
2 [2av 515|2|5|%&|2|[2av|m|[22av|m] [ov [m][ ov [m]| [2av]m]|[2av]m]| [ov [m]|[ov|m]| [2[Ac|m
HER Emm|/m(m|{m||c:|m|[c7|m]| |cos|m||co7[m]| [piz|m|[D17|m]| [po3|m|[po7|m]| |Z[ac1|m

Rumena z rdeCo pisavo Namenski varnostni signali

Rumena s €rno pisavo Nastavljivi za varnost

Siva s ¢rno pisavo Digitalni V/I za splodno uporabo

Zelena s ¢rno pisavo Analogni V/I za sploSno uporabo

Skupine V/I Robota namestite skladno z elektricnimi specifikacijami, ki so enake za vse tri navedene
vhode.
* Varnostni V/I.
* Nastavljivi V/I.

* V/l za splo$ni namen.

OBVESTILO
Nastavljivi V/I so tisti, ki jih je mozno nastavljati kot varnostni V/I ali kot
normalni V/I. To so rumeni priklju¢ki s ¢rno pisavo.

Mozno je napaijati digitalni V/I preko notranjega 24 V napajanja ali preko zunanjega vira
napajanja, ¢e konfigurirate sklop priklju¢kov Napajanje. Ta sklop je sestavljen iz §tirih
prikljuCkov. Zgornja dva (PWR (napajanje) in GND (ozemljitev)) sta 24 V in ozemljitev iz
notranjega 24 V napajanja. Spodnja priklju¢ka (24 V in 0 V) v sklopu sta 24 V vhod za
napajanje V/I. Privzeta konfiguracija uporablja notranje napajanje.
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Privzeto Ta primer ponazarja privzeto konfiguracijo z notranjim napajanjem.
hapajanje
Power
PWR | @
GND
24v |
oV
Zunanje Ce je potrebno vet toka, prikljugite zunanje napajanije, kot je prikazano spodaj.
napajanje Varovalka je tipa mini rezilo z najvecjo nazivno jakostjo toka 10 A in hajmanjSo nazivno

napetostjo 32 V. Varovalka mora biti oznacena z UL. Ce je varovalka preobremenjena, jo

morate zamenjati.

e

\ ov W

Power

PWR

GND

24V

Ta primer ponazarja konfiguracijo z zunanjim napajanjem za vec toka.

Specifikacija Spodaj so prikazane elektricne specifikacije tako za notranje kot zunanje napajanje.

hapajanja

Terminali Parameter Najm. Tip Najv. Enota
Notranje 24 V napajanje

[PWR - GND] Napetost 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Tok 0 - 2" A
Vhodne zahteve zunanjega 24 V

(24 V - 0 V] Napetost 20 24 29 \Y
[24 V - 0 V] Tok 0 - 6 A

*3,5 A za 500 ms ali 33 % cikla storilnosti.

URS8 Long PolyScope X
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Specifikacija Digitalni V/I so izdelani skladno z IEC 61131-2. ElektriCne specifikacije so prikazane
digitalnega V/I spoda;j.

Terminali Parameter Najm. Tip Najv. Enota

Digitalni izhodi

[COx / DOx] Tok* 0 - 1 A

[COx / DOx] Padec napetosti 0 - 0,5 \Y,

[COx / DOx] Odvodni tok 0 - 0.1 mA

[COx / DOx] Ucinek - PNP - Tip

[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tip

Digitalni vhodi

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napetost -3 - 30 \

[EIx/SIx/CIx/DIx] F?odroé!'eOFF -3 - 5 \Y;
(izklopljeno)

[ETx/STx/CIx/DIx] | odrodieON 11 ] 30 Vv
(vklopljeno)

[EIx/SIx/CIx/DIx] Tok (11-30 V) 2 - 15 mA

[EIx/SIx/CIx/DIx] Ucinek - PNP + - Tip

[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Tip

Za uporovna ali induktivnho obremenitev, ki znaSa najvec 1H.
8.5.1. Digitalni vhodin izhod
Izhod Izhod orodja ima dve digitalni izhodni polji, izhodno napetost orodja, indikator toka napajanja

orodja ter gumb za dvopinsko napajanje.

* Digitalni izhod (DI) - lahko neodvisno nastavite na visoko ali nizko

* Izhodna napetost orodja - moznost izbire 0 V, 12V in 24 V. Ta nastavitev je trajna pri
vhovi¢nem zagonu krmilnika robota

* Napajanje - indikator porabe toka
* Dvopinsko napajanje - uporablja se za preklapljanje med digitalnimi izhodi in virom

energije za orodje. Omogocanje moci dvojnega pina onemogoci privzete digitalne
izhode orodja (DI)

Po tem, ko izberete novo konfiguracijo izhoda, so spremembe uveljavljene. Trenutno
nalozena konfiguracija je spremenjena, da odraza novo konfiguracijo. Po tem, ko preverite,
da izhodi orodja delujejo kot pricakovano, se prepriCajte, da shranite namestitev in tako
preprecite izgubo sprememb.
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Digitalni Vmesnik za komunikacijo z orodjem dovoljuje neodvisno konfiguracijo dveh digitalnih
izhod izhodov. V vmesniku PolyScope ima vsak pin spustni seznam, ki omogoca nastavljanje
izhodnega nacina. Na voljo so naslednje moznosti:

* Pogrezanje: To omogoca konfiguracijo pina v NPN ali kot konfiguracijo za
pogrezanje. Ko je izhod izklju€en, pin omogoca da tok teCe v tla. To se lahko
uporablja v povezavi s pinom PWR za ustvarjanje popolnega tokokroga.

* lzvor: To omogoca konfiguracijo pina v PNP ali kot konfiguracijo za pridobivanje. Ko
je izhod vkljucen, pin zagotavlja vir pozitivhe napetosti (to se lahko konfigurira na
zavihku V/I). To se lahko uporablja v povezavi s pinom GND (ozemljitev) za
ustvarjanje popolnega tokokroga.

* Potisni/ Vleci: To omogoca konfiguracijo pina v konfiguracij Potisni / Vleci. Ko je
izhod vklju€en, pin zagotavlja vir pozitivhe napetosti (to se lahko konfigurira na
zavihku V/I). To se lahko uporablja v povezavi s pinom GND (ozemljitev) za
ustvarjanje popolnega tokokroga. Ko je izhod izklju€en, pin omogoca da tok teCe v tla.

Po tem, ko izberete novo konfiguracijo izhoda, so spremembe uveljavljene. Trenutno
nalozena konfiguracija je spremenjena, da odraza novo konfiguracijo. Po tem, ko preverite,
da izhodi orodja delujejo kot pricakovano, se prepriCajte, da shranite namestitev in tako
preprecite izgubo sprememb.

3.5.2. Uporaba zavihka Oziceni V/I

Opis Uporabite zaslon zavihka OziCeni V/I za spremljanje in nastavitev signalov V/I v Zivo iz/v
krmilno omarico.

Zaslon prikazuje trenutno stanje V/I, tudi med izvajanjem programa. Program se ustavi, Ce se
med izvajanjem kaj spremeni. Ob zaustavitvi programa bodo vsi izhodni signali ohranili svoje
stanje. Zaslon se posodobi pri 10 Hz, zato zelo hiter signal morda ne bo ustrezno prikazan.

mmmmm
000mA o

Q a2 @ a7 B ©3 w7 w© D3 W D7 W0 D03 10 D07 10 000 mA 4 e
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Nastavljivi V/I

Digitalni V/I

Analogni V/I

Nastavljive V/I je mogocCe rezervirati za posebne varnostne nastavitve, opredeljene v
Nastavitev V/I. Rezervirani bodo imeli ime varnostne funkcije namesto privzetega ali
uporabnisko dolo¢enega imena.

Med nastavljivimi vhodnimi signali, ki so rezervirani za varnostne nastavitve, ni mogoce
preklapljati, prikazani pa so samo s svetili LED.

Za nerezervirane V/l so na voljo te moznosti:
* Zagon programa
* Zaustavitev programa
* Premor programa

* Freedrive (Prosti tek)

Dl ima te moznosti:
* Zagon programa
* Zaustavitev programa
* Premor programa

* Freedrive (Prosti tek)

Vsi DI so prednastavljeni na nizko.
Vsi DI so neodvisno nastavljeni na visoko ali nizko.

Analogne V/I je mogocCe nastaviti na tok [4-20mA] ali napetost [0-10V] . Te nastavitve so
trajne pri vnovicnem zagonu krmilnika robota in so shranjene v namestitvi.
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3.5.3. Indikator delovanja pogona

Opis Indikator delovanja pogona je lucka, ki zasveti, ko je robotova roka vklopljena ali ko je
napajanje v kablu robota. Ko je robotova roka izklopljena, se indikator delovanja pogona
izklopi.

Indikator delovanja pogona je povezan prek digitalnih izhodov. Indikator ni varnostna funkcija
in ne uporablja varnostnih V/I.

Indikator Indikator delovanja pogona je lahko lucka, ki deluje na enosmernem toku 24 V.
Nastavitev Nastavitev indikatorja zahteva lucko in ozienje za izhode.
indikatorja 1. Prikljucite indikator delovanja pogona na digitalne vhode, kot je prikazano na sliki

spodaj.
2. Preverite pravilnost prikljucka indikatorja delovanja pogona.
* Robotovo roko lahko vklopite in preverite, ali se lu¢ka prizge.

* Robotovo roko lahko izklopite in preverite, ali luCka ugasne.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov|E
DOO|M ||DO4| = -
ov (M| ov| H
DO1/H||DO5S|H
ov |H||ov| N
DO2|H ||DO6|H
ov |H||ov|H
DO3|H ||Do7|H
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Postopek
konfiguracije
indikatorja

oo
oo

Application

]

Program

Operator

oo
oo

Application

]

Program

Operator

®

e

Izberite Komunikacija.

* Nastavljivizhod
* Digitalni izhod
* Analogni izhod

Izberite Prednastavitev dejanja

Izbrani izhod lahko poimenujete

V meniju Krmarjenje se dotaknite Uporaba.

V stranskem meniju izberite Zi€ni V/I.

Pomaknite se na Zeleno vrsto izhoda in se dotaknite za izbor:

V spustnem meniju Visoko, ko je pogon vklopljen, sicer izberite Nizko.

& Communication

Program name
Default program

Configurable Input Configurable Output
v Robot
c1o Lo 14 Lo coo Lo co4
Wired 10
Safeguard Reset High when
Tool 10 as o D yivepower.. 05
1 Lo
v Modbus Cle Lo c01 1o co6
Safequard Reset
AddS
+ ource az D CcI7 Lo c02 10 co7
s B 03 10

Robot State

Active

& Communication

Program name
Default program

Configurable Input Configurable Output
v Robot
c1o Lo 14 Lo coo Lo co4
Wired 10
Safeguard Reset
Tool 10
cI1 Lo coo
v Modbus (o
Safequard Reset Name
+ Add Source C
caz Lo Action Preset
High when drive power is on, otherwise Low
C13 Lo

Robot State
Active

Digital Input
Lo D10 Lo
Lo DI1 Lo
Lo DI2 Lo
Lo DI3 Lo

Digital Input
Lo D10 Lo
DI1 Lo
Lo

DI2 Lo

&
D13 Lo

v

DI4

DI5

DI6

D17

DI4

DI5

DI6

D17

ccec
ccec

Program
structure

&

Global
Variables

ccec
ccec

Program
structure

&

Global
Variables

1w0% T
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3.6. Varnostni V/I

Varnostni V/I

Ta del opisuje namenske varnostne vhode (Rumeni prikljucki z rdeco pisavo) in nastavljive
V/I (Rumeni prikljucki s €rno pisavo), ko so konfigurirani kot varnostni V/I.

Varnostne naprave in oprema morajo biti names¢ene v skladu z varnostnimi navodili in
oceno tveganja iz poglavja Varnost.

Vsi varnostni V/l so v parih (redundanca), zato napaka na enem V/I ne pomeni izgube
varnostne funkcije. Varnostne V/I je potrebno ohranjati kot dve loCeni veji.

Dva stalna varnostna vhoda sta:

» Zaustavitev robota v sili samo za zaustavitev v sili

* ZasCitna zaustavitev za zasc¢itne naprave

Tabela Razlika v delovanju je prikazana spodaj.
Zaustavitev v sili Varnostna Zaustavitev
zaustavitev 3PE
Premikanje robota se zaustavi Da Da Da
Izvajanje programa Prekinitve Prekinitve Prekinitve
Pogonska moc¢ Izklop VKklop Vklop
Ponastavitev Ro&no Samodvejno ali Samodvejno ali
ro¢no ro¢no
Vsak cikel do Vsak cikel do
Pogostost uporabe Redko redko redko
Potrebna ponovna inicializacija Samo sprostitev Ne Ne
zavore
Kategorija zaustavitve (IEC 60204-
1 2 2
1)
Raven ucinka nadzorne funkcije
PL PL PL
(ISO 13849-1) d d d
Varnostna Nastavljive V/I uporabite za nastavitev dodatne varnostne funkcionalnosti V/I, kot je npr.
funkcija izhod za ustavitev v sili. V vmesniku PolyScope dolocite nabor nastavljivih V/I za varnostne

funkcije.

A\

PREVIDNO
nevarnih situacij.

uporabo robota.

* Varnostne funkcije morajo biti redno preverjane.

Ce varnostnih funkcij ne preverjate in testirate redno, lahko pride do

* Varnostne funkcije morajo biti preverjene, preden priCnete z
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Signali Vsi konfigurirani in trajno varno vhodi so filtrirani, da omogocajo uporabo varnostne opreme
OSSD OSSD z dolzino impulza pod 3 ms. Varnostni vhod je vzro¢en vsako milisekundo in stanje
vhoda je dolo¢eno z najpogosteje opazenim signalom vhoda v zadnjih 7 milisekundah.

Varnostni Kontrolno polje lahko konfigurirate tako, da oddaja impulze OSSD, ko je varnostni izhod
signali OSSD neaktiven/visok. Impulzi OSSD zaznajo sposobnost krmilne Skatle, da naredi varnostne
izhode aktivne/nizke. Ko so za izhod omogoceni impulzi OSSD, se na varnostnem izhodu
vsakih 32 ms ustvari 1 ms nizek impulz. Varnostni sistem zazna, kdaj je izhod priklju¢en na
napajanje, in izklopi robota.
Spodnja slika prikazuje: ¢as med impulzi na kanalu (32 ms), dolzino impulza (1 ms) in ¢as
od impulza na enem kanalu do impulza na drugem kanalu (18 ms)
0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

saeya L L

32 ms

SafetyB JI—l
18 ms

Omogocanje OSSD za varnostni izhod

1ms
>
U

1. V glavi tapnite Namestitev in izberite Varnost.
2. Pod Varnostizberite VI/I.

3. Na zaslonu V/I pod Output Signal (Izhodni signal) izberite zeleno potrditveno polje
OSSD. Za omogocanije potrditvenih polj OSSD morate dodeliti izhodni signal.

Privzeta Robot je dostavljen s privzeto konfiguracijo, ki omogoca delovanje brez dodatne
varnostna varnostne opreme.
konfiguracija Safety
24V
5}
% |EIO
é, 24V
[
5 |EN
24V
& | SIo
8 |24V
3 [si1
Prikljucitev Vecina nacinov uporabe zahteva enega ali ve¢ dodatnih gumbov za zaustavitev v sili.
gumbov za Spodnja ilustracija prikazuje, kako je mozno prikljuiti enega ali ve€ gumbov za ustavitev v
zaustavitevv  sili.

sili
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Skupna raba Nastavite lahko deljeno funkcijo zaustavitve v sili med robotom in drugimi stroji, tako da v
zaustavitve v  GUI konfigurirate naslednje funkcije V/I. Vhoda za zaustavitev robota v sili ne morete deliti
sili z drugimi z drugimi stroji. Ce je potrebno prikljuéiti veé kot dva robota UR ali druga stroja, mora biti
stroji uporabljen varnostni krmilnik PLC, ki nadzira signale zaustavitve v sili.

* Nastavljiv par vhodov: zunanja zaustavitev v sili.

* Nastavljiv par izhodov: zaustavitev sistema.

Spodnja ilustracija prikazuje, kako dva robota UR uporabljata skupne funkcije za ustavitev
v sili. V tem primeru so uporabljeni nastavljivi V/I CI0-CI1 in CO0-CO1.

.;\\

Configurable Outputs onflgurable Outputs

24V 2 M| (ov | H|ov W .
clo :/ 14 |m| [coo|m|[cos|[m| A :
24V [W/|24v [ Wi [ov [m| :
ci |m|[cis [m| [co1[)\cos|m| :
24v [ M| [24v [m| iA ov [m|

ci2 |H|[cie |H| [co2|l 6 |l

24v W |[2av [m]| [ov [m]\0

i T cr|m] oslm] SN

Preventivna Ta konfiguracija je namenjena samo za uporabo, kjer operater ne more skozi vrata in jih

zaustavitev se  zapreti za sabo. Nastavljivi V/I se uporablja za nastavitev gumba za ponastavitev na
bo samodejno  zunaniji strani vrat, ki znova aktivira premikanje robota. Robot samodejno nadaljuje z
povrnila gibanjem, ko je signal ponovno vzpostavljen.

é OPOZORILO
Te konfiguracije ne uporabljajte, ¢e lahko signal ponovno vzpostavite
znotraj varnostnega obmocja.

Safety

_lzavm

g[eo m| / NN

g [24v . [2v]m] fav]d] [ov w]

2 [En 2 [eo[w] [2ev ]

5 :/ ............. iemn # ﬁ ov T
24V HERD

£[sio vl 5

2 & [si0

£ [2av ) § [oav [ N

2 3 [s1 ?

3|sn

Primer naprave za osnovno
preventivno zaustavitev je stikalo za
vrata, kjer se robot ustavi, ko se vrata
odprejo.

Varnostna podloga je varnostna naprava, kjer je
primerno samodejno nadaljevanje. Ta primer
velja tudi za varnostni laserski optiCni bralnik.
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Preventivna Ce se uporablja preventivni vmesnik za interakcijo s svetlobno zaveso, je potrebna
ustavitev z ponastavitev zunaj varnostnega obmocja. Gumb za ponastavitev mora biti dvokanalni. V
gumbom za tem primeru je za ponastavitev uporabljen nastavljivi V/I CI0-CI1.
ponastavitev -

Bin

=\ [

24V 24V
Clo Cl4
24V 24V

[or & [cis |

]“ _______

Satequard Sop | Emergency Siop

N
2
OO000000

s
\
MTM
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3.6.1. Varnostni V/I signali

Opis V/I so porazdeljeni med vhode in izhode in so seznanjeni, tako da vsaka funkcija zagotavlja
zmogljivost Kategorije 3 PLd.

Program name

end of arm goodies a2
cccc
oo & Safety Apply ccec
oo
Application
i s
Robot Limits Wired Inputs -
i} Function Signal Move
~  Joint Limits
Frogram Function o o —
Joint Speeds Safeguard Reset 11 =
Program
structure
@ Joint Positions Function o c12
il Unassigned 3
~  Safety /O o
Q Function o a4 .
Inputs Unassigned cIs Variables
Operator
Outputs Function » e
Unassigned a7
Planes
Tool Inputs
Hardware Function Signal
Three Pasition Function DI O
Unassigned e DI1

Robot State Speed

Off 100 %

Slika 1.4: Zaslon PolyScope X prikazuje vhodne signale.

= Program name
= B gnd effectors =
ccc
an < Safety Apply @ G
ao
Applicaton
i s
Robot Limits Wired Outputs s
= Function signal 0ssD Mov
V' Joint Limits
Program — . o
Joint Positions. phessloned co1
@ Joint Speeds Function o o2
o Unassigned 03
v safety /O o
§ol Fursien o co4 |
Outputs Unassigned o5 Variables
Operator
Inputs Function . Co6
Unassigned ©7

Planes

Hardware

‘Three Position

o fax peed
== -1000.00 mm/s = 100% +
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Vhodi
Krmiln
e
omari
ce

Vhodi so opisani v tabelah spodaj:

Gumb za Izvede zaustavitev kategorije 1 (IEC 60204-1), pri Cemer obvesti druge
zaustavitev v | naprave preko izhoda Zaustavitev sistema, Ce je ta izhod definiran.
sili Zaustavitev je aktivirana pri vsaki povezavi z izhodom.
Zaustavitev Izvede zaustavitev kategorije 1 (IEC 60204-1) preko vhoda na krmilni
. omarici, pri Cemer obvesti druge naprave preko izhoda Zaustavitev
robota v sili . Sy . -
sistema v sili, Ce je ta izhod definiran.
Zunanja
zaustavitev v | Izvede Zaustavitev kategorije 1 (IEC 60204-1) samo na robotu.
sili
Vse varnostne omejitve lahko uporabite, ko robot uporablja konfiguracijo
za Normalni ali Reducirani nacin.
Kadar je ta funkcija konfigurirana, Sibek signal do vhodov povzrodi, da
varnostni sistem preide v konfiguracijo za Reducirani nacin. Robotova
roka zmanjSa hitrost, da zadosti parametrom reduciranega nacina.
Reducirano Varnostni sistem zagotavlja, da bo robot znotraj omejitev Reduciranega
nacdina v manj kot 0,5 s po sprozenju vhoda. Ce robotova roka $e naprej
krsi katero izmed omejitev Reduciranega nacina, se izvede ustavitev
kategorije 0. Tudi sprozilne ravnine lahko povzrocijo prehod v
konfiguracijo za Reducirani nacin. Prehod v konfiguracijo za Normalni
nacin se zgodi na enak nacin.
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Vhodi Vhodi so opisani v tabeli spodaj:

krmil

ne ] Ce je uporabljena zunanja izbira nacina, ta preklopi med Samodejnim
oman Nagin delovanja | naginom in Roénim naginom. Robot je v Samodejnem nadinu, ko je
ce

vhod nizek in v Roénem nacinu, ko je vhod visok.

Ko pride do naras€ajoCega roba na vhodu za preventivho ponastavitev,

Ponastavitev se vrne iz stanja Preventivne zaustavitve. Ko pride do preventivhe
zascite zaustavitve, ta vhod zagotavlja, da stanje preventivhe zaustavitve

vztraja vse dokler ni sprozena ponastavitev.

Zaustavitev sprozi vhod varovala. Izvede Zaustavitev kategorije 2 (IEC
Varovalo L . v

60204-1) v vseh nacinih, ko jo sprozi varovalo.
Samodejni Izvede Zaustavitev kategorije 2 (IEC 60204-1) SAMO v Samodejnem
nacin nacinu. Preventivna zaustavitev v Samodejnem nacinu je lahko izbrana
Varnostna samo, ko je konfigurirana in nameS¢ena naprava za omogocanje
zaustavitev tripoloZzajnega delovanja.
Ponastavitev Ko pride do naras¢ajo¢ega roba na vhodu za preventivno ponastavitev
samodejnega Samodejnega nacina, se vrne iz stanja Preventivne zaustavitve v

nacina zasdite

Samodejnem nacinu.

Freedrive na
robotu

Vhod Freedrive lahko konfigurirate tako, da omogocite in uporabljate
Freedrive, ne da bi pritisnili gumb Freedrive na standardnem TP, brez
potrebe po pritiskanju ali pridrzanju katerega koli od gumbov na 3PE
TP v rahlo pritisnjenem polozaju.

V ro¢nem nacinu je za premik robota potrebno pritisniti zunanjo

Naprava za . . . L . .

. . napravo za omogocanje tripoloZzajnega delovanja in jo zadrzati v
omogocanje . . . ox ; . .
tripoloZajnega sredinskem polozaju. Ce uporabljate napravo s 3-polozajnim stikalom

. za omogocanije tripolozajnega delovanja, morate pritisniti gumb in ga
delovanja g je trip jneg J p g g

pridrzati v sredinskem polozaju, da premaknete robota.

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

OPOZORILO

Ko je privzeta ponastavitev zadCite onemogocena, se samodejna ponastavitev
izvede, ko varovalo ne sprozi vec zaustavitve.

To se lahko zgodi v primeru, Ce oseba precka podrocje varnostne naprave.

Ce varovalo osebe ne zazna in je oseba izpostavljena nevarnostim, je samodejna
ponastavitev s standardi prepovedana.

A

* Uporabite zunanjo ponastavitev, da zagotovite ponastavitev samo v
primeru, ¢e oseba ni izpostavljena nevarnostim.

OPOZORILO

Ko je omogoc€ena preventivna zaustavitev v Samodejnem nacinu, preventivna
zaustavitev ni sprozena v Ro¢nem nacinu.

URS8 Long PolyScope X 93 Uporabniski priro¢nik



8. Namestitev

R
UNIVERSAL ROBOTS

Vhodi Vhodi so opisani v tabeli spodaj:
orodja
Vhod Freedrive lahko konfigurirate tako, da omogocite in uporabljate
Freedrive na Freedrive, ne da bi pritisnili gumb Freedrive na standardnem TP, brez
robotu potrebe po pritiskanju ali pridrzanju katerega koli od gumbov na 3PE TP v
rahlo pritisnjenem poloZzaju.
Naprava za V ro¢nem nacinu je za premik robota potrebno pritisniti zunanjo napravo
omz oanie za omogocanije tripolozajnega delovanja in jo zadrzati v sredinskem
tri olgjﬁa'n:a a polozaju. Ce uporabljate napravo s 3-polozajnim stikalom za
P .J g omogocanje tripolozajnega delovanja, morate pritisniti gumb in ga
delovanja e X .
pridrzati v sredinskem polozaju, da premaknete robota.

Vhodom orodja ni mogoce dodeliti varnostne funkcije, ¢e je enemu od vhodov Ze dodeljeno

dejanje.

V tem primeru je spustno polje Funkcija onemogoceno.
Ko so vhodom orodja dodeljene varnostne funkcije, ni mogoce preimenovati vhoda orodja ali
mu dodeliti akcije na strani Komunikacija > Vhodi/izhodi orodja.
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Izhodi Vsi varnostni izhodi se znizajo v primeru krSitve ali okvare varnostnega sistema. To pomeni, da

krmiln izhod Zaustavitve sistema sprozi zaustavitev, tudi e zaustavitev v sili ni sprozena.

e Izhodne signale lahko uporabljate s temi varnostnimi funkcijami. Vsi signali se vrnejo v nizko stanje,

omari ko se konca stanje, ki je sprozilo visoki signal:

ce

Signal je nizek, ko vhod Zasilna zaustavitev robota ali Gumb za

1Zaustavitev zaustavitev v sili sprozita varnostni sistem v stanje Ustavitve v sili. V

sistema izogib zastojem nizki signal ne bo podan, ¢e stanje Ustavitve v sili sprozi
vhod Zaustavitve sistema.

Premikanje Signal je nizek, Ce se robot premika, v nasprotnem primeru je signal

robota visok.

Robot se ne Signal je visok, ko je robot ustavljen ali v postopku ustavljanja zaradi

ustavi ustavitve v sili ali preventivne ustavitve. Sicer bo to logi¢ni spodnji prag.
Signal je nizek, ko so aktivni parametri za Reducirani nacin, ali ¢e je

Reducirano nastavljen varnostni vhod z vnosom Reduciranega nacina in je signal

trenutno nizek. Sicer je signal visok.

Nereducirani
nacin

To je obratno od zgoraj definiranega Reduciranega nacina.

Signal je visok, Ce je robotova roka ustavljena in je v konfiguriranem

Varen dom Varnem domacem polozaju. Sicer je signal nizek. To se pogosto
uporablja, €e so roboti UR integrirani z mobilnimi roboti.

Omogocanje

3-polozajnega | Signal je v stanju Low (nizko), ko je aktivnha zaustavitev 3-polozajnega

nacina nacina, v nasprotnem primeru je v stanju High (visoko).

ustavljeno

Omogocanje

3-polozajnega | Signal je v stanju Low (nizko), ko zaustavitev 3-polozajnega nacina ni

nacina ni aktivna, v nasprotnem primeru je v stanju High (visoko).

ustavljeno

nadaljevanjem zahtevati ro¢no posredovanje.

@ OBVESTILO

Kateri koli zunaniji stroji, ki prejmejo stanje Ustavitve v sili od robota preko izhoda
Zaustavitve sistema, morajo biti skladni z ISO 13850. To je Se posebej potrebno
pri namestitvah, kjer je vhod Zaustavitev robota v sili povezan z zunanjo napravo
za ustavitev v sili. V takih primerih se izhod Zaustavitve sistema aktivira, ko se
sprosti zunanja naprava za ustavitev v sili. To pomeni, da bo stanje ustavitve v sili
na zunanjem stroju ponastavljeno brez potrebe po ro€nem upravljanju operatorja
stroja. Zato mora, za ohranitev skladnosti s standardi varnosti, zunaniji stroj pred

1Zaustavitev sistema je bila pred tem poimenovana »Zasilna zaustavitev v sili« za robote Universal Robots.

Na vmesniku PolyScope je lahko prikazano »Zasilna zaustavitev v sili«.
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3.6.2. \V/I-nastavitev

Opis Uporabite zaslon I/O Setup (Nastavitev V/I), da doloc€ite V/I signale in konfigurirate dejanja s
krmiljenjem zavihka V/I . Vrste V/I signalov so navedene pod Vhod in 1zhod.

oo & Safety
o

Robot Limits

Vv Joint Limits

Joint Position:

Joint Speeds

v safety /O

Outputs

Inputs

Planes

Hardware

Three Position

Program name
& End Effectors @
cccc

Wired Inputs e

Function Signal

Function o =

. Safeguard Reset c =
ogr

o az s

Unassigned as
a4
cas

ae
arz

M

o ax Speed
= 1000.00 mm/s = 100% T

OBVESTILO

Ko zaZzenete program iz V/I ali vhoda vmesnika fieldbus, lahko robot za¢ne
gibanje iz trenutnega polozaja, zahtevano ni nobeno roc¢no premikanje do
prve smerne toCke prek vmesnika PolyScope.

Vhodi

A e

Pojdite v zavihek Aplikacija.
Pojdite v zavihek Varnost.
Tapnite Vhodi v Varnostni 1/0 oddelku.

Odklenite nastavitve.

5. Signalni skupini dodelite funkcijo.

Za opis varnostne funkcije glejte Varnostni V/I signali.

Uporabniski priro¢nik
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RazpolozZijiva -
dejanja na Ukaz Dejanje

vhodu Zazene ali nadaljuje izvajanje trenutnega programa na
Zacetek narascajocem robu (funkcija je omogocena samo preko
oddaljenega nadzora)
Ustavi Ustavi trenutni program na naras¢ajoCem robu
Premor Ustavi trenutni program na naras¢ajoCem robu

Ko je vhod v stanju High (visoko), gre robot v nacin Freedrive
Freedrive (podobno kot pri gumbu Freedrive).

(Prosti tek) | Vhod je spregledan, ¢e druge okoliS¢ine ne dovoljujejo prostega
teka (Freedrive).

é OPOZORILO
Ce se robot ustavi med uporabo vhodnega dejanja Start, se robot
pocasi premakne na prvo to¢ko programa, preden izvede ta program.
Ce je robot med uporabo vnosa Start zaustavljen, se robot pred
nadaljevanjem tega programa pocasi premakne v polozaj, iz katerega
je bil zaustavljen.

Izhodi Pojdite v zavihek Aplikacija.
Pojdite v zavihek Varnost.

V razdelku Varnostni V/l izberite 1zhodi.

P ndp =

Odklenite nastavitve.

5. Signalni skupini dodelite funkcijo.

OSSD lahko omogocite na vsakem izhodnem signalu.
Za opis varnostne funkcije glejte Varnostni V/I signali.
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Razpolozijiva

L . Izhodno :
dejanja na Dejanje . Stanje programa
izhodu stanje
Nizko, ko ne deluje LO Ustavljeno ali zacasno ustavljeno
Visoka, ko ne deluje HI Ustavljeno ali zatasno ustavljeno
Visoka med
. . . | LO Seizvaja,
delovanjem, nizka pri . - .
o HI Ustavljeno ali za¢asno ustavljeno
ustavljanju
Nizko ob
nenacrtovanem LO Program je nenacrtovano prekinjen
postanku
Nizko ob . . .
o Program je nenacrtovano prekinjen
nenacrtovanem LO . . S
. Tece, ustavljeno ali za¢asno
postanku, sicer HI .
) ustavljeno
Visoko
Preklaplja Delovanje (zaCasno ustavite ali
Neprekinjen impulz med visokim in | zaustavite program, da ohranite
nizkim stanje impulza)

Vzrok Do nenacrtovane prekinitve programa lahko pride zaradi katerega koli od navedenih
zaustavitve razlogov spodaj:
programa * Zaustavitev robota

* Napaka

* Krsitev

* lIzjema med izvajanjem

Uporabniski priro¢nik
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38.6.3. Uporaba V/I za izbiro nacina

Opis Robota je mogoce konfigurirati za preklapljanje med nacini delovanja brez uporabe
programirne enote. To pomeni, da je uporaba CP prepovedana pri preklopu iz samodejnega
nacina v roc¢ni nacin in iz ronega nacina v samodejni nacin.

Preklop nacina brez uporabe programirne enote zahteva konfiguracijo varnostnih V/I in
sekundarno napravo kot izbirnik nacina delovanja.

Izbirnik Izbirnik nacina je lahko stikalo s klju¢em z redundantno elektricno razporeditvijo ali s signali
nacdina iz namenskega varnostnega vmesnika PLC.

Uporaba Uporaba izbirnika nacina, kot je stikalo s klju¢em, preprecuje, da bi se CP uporabljala za
izbirnika preklapljanje med nacini.

natina 1. Prikljucite izbirnik nacina na vhode, kot je prikazano na sliki spodaj.

2. Preverite, ali je izbirnik nacina pravilno prikljucen in konfiguriran.

Key Switch

Configurble Inputs,
24V 24V
clo Clag
24V 24V
Cl1 CI5
24V 24V
Cl2 Cle
24V 24V
CI3 Cl7

000000
N
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Konfiguriranje Konfiguriranje varnostnih vhodov za povezavo sekundarne naprave zahteva odklepanje
priklju¢enih varnostnega V/I zaslona.
varnostnih 1.V glavnem meniju se dotaknite Uporaba.

vhodov . ) . .
2. lzberite Varnost in se dotaknite Odkleni.

Ob pozivu vnesite svoje geslo za odklep varnostnega zaslona.
Ce gesla e niste dologili, uporabite privzeto geslo: ursafe.
3. Vrazdelku Varnostni V/I izberite Vhodi.

Izberite enega od vhodnih signalov tako, da se dotaknete ene od moznosti
spustnega menija Vhod.

Na spustnem seznamu izberite Na€in delovanja.
Dotaknite se Uporabi in omogocite vnovicni zagon robota.
Dotaknite se Potrdi varnostno konfiguracijo.

Zdaj lahko samo s sekundarno napravo izberete in/ali preklapljate med nadini
delovanja.

Ko je vhod dodeljen sekundarni napravi, so naéini preklopa prek CP onemogoceni. Ce
poskusSate uporabiti CP za preklop nacina, se prikaze sporocilo, da CP ni mogoce
uporabiti za spremembo nacina delovanja.
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3.6.4. Naprava za omogocanije tripolozajnega delovanja

Opis Robot je opremljen z napravo za omogocanije tripolozajnega delovanja (3PE TP).
Krmilna omarica podpira te konfiguracije naprav za omogocanje:

* Programirna enota 3PE
* Zunanja naprava za omogocanje tripolozajnega delovanja

* Zunanja naprava za omogocanje tripolozajnega delovanja in programirna enota 3PE

Spodnja slika prikazuje kako povezati napravo za omogocanje 3-polozajnega delovanja.

Conffurablf Inputs 3-Position Switch
24V 24v |H =
clof| < (1 Z
24v | [2av) W — —
Cl1 |ECI5 (M
24v |H|[2pv] @ "
ci2 (H|(¢oe| M
24v |H |23V
ci3 |(H||c

N

Opomba: Dva vhodna kanala za napravo za omogocanije tripolozajnega delovanja imata
toleranco razhajanja 1 sekundo.

OBVESTILO
Varnostni sistem UR ne podpira vec kot ene zunanje naprave za omogocanje
tripolozajnega delovanja.

Preklop Uporaba naprave za omogocanije tripolozajnega delovanja zahteva preklop nacina
nadina delovanja.
delovanja

Spodnja slika prikazuje preklop nacina delovanja.

Conﬁlurabl Operational mode Switch
24V|(H||24v |H =
ciof[m)[ci [m :
24v][m|[24v [ — —]
cij|mj|cis (1 :

24V| | 24V |H "
Cl2|| BQc |

24v Nl |[24VY

Ci3 |ECl7 \E

[
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3./. Digitalni V/| za splosno uporabo

Opis Zaslon Zagon vsebuje nastavitve za samodejno nalaganje in zagon privzetega programa ter
za samodejno inicializacijo robotove roke med zagonom.

Digitalni V/I
za splosno
uporabo

Ta del opisuje 24 V V/I za sploSno uporabo (Sivi prikljucki) in nastavljive V/I (Rumeni
prikljucki s ¢rno pisavo), ko niso konfigurirani kot varnostni V/I.

V/I za splodno uporabo se lahko uporabljajo za pogon opreme, kot so pnevmatski releji,
neposredno ali za komunikacijo z drugimi sistemi PLC. Vsi digitalni izhodi se lahko
samodejno onemogocijo, ko je izvajanje programa ustavljeno.

V tem nacinu je izhod vedno nizek, ko program ne deluje. Primeri so prikazani v spodnjih
podpoglavjih.
Ti primeri uporabljajo obi¢ajne digitalne izhode, a uporabljani bi lahko bili kateri koli
nastavljivi izhodi, Ce slednji niso konfigurirani za izvajanje varnostnih funkcij.

Digital Inputs

Ta primer prikazuje, kako digitalni izhod
nadzira porabnika, e je povezan.

L~

Digital Outputs / 24VIH |(2avIR
ov [m[[ov[d om0 DIO M || D14 | W/
poom||poa/m

24Vv|H|(24v

ov |H|| ov @ . ‘
polm|[pos|m —21 DI1|H|(DI5 |}
ov|m|[ov|m 24v|H|[2av|m)
DO2|H ||DO6|H DI2|H||Dl6|H
ov|H|lov|m 24V(H|(2aviH
po3|m|[po7|m o3 m| o7 |m

Ta primer prikazuje prikljucitev

enostavnega gumba na digitalni vhod.

A
S

=

Komunikacijaz Digitalni V/I se lahko uporabijo za komunikacijo z drugo opremo, Ce je vzpostavljena
drugimi stroji ali skupna ozemljitev (GND) 0 V in e naprava uporablja tehnologijo PNP, glejte spodaj.

krmilniki PLC

@

Digital Inputs

OBVESTILO

Za prikljucitev digitalnih vhodov/izhodov uporabite oklopljene kable.

L) e

Uporabniski priro¢nik
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8.7.1. Oddaljeni VKLOP/IZKLOP

Opis Uporabite oddaljeni nadzor VKLOP/IZKLOP (ON/OFF) za vklop in izklop krmilne omarice brez
uporabe programirne enote. Obicajno se uporablja:

* Ko je programirna enota nedostopna.
* Ko mora sistem PLC imeti popoln nadzor.

* Ko je potrebno hkrati vklopiti ali izklopiti ve¢ robotov.

Oddaljeni Oddaljeni nadzor vklopa in izklopa ON/OFF ponuja pomozno 12 V napajanje, ki je aktivno,
nadzor ko je krmilna omarica izklju€ena. Vhod ON je namenjen le kratkotrajni aktivaciji in dela na
enak nacin kot gumb za napajanje (POWER). Vhod OFF se lahko zadrzi pritisnjen kolikor je
potrebno. Uporabite funkcijo programske opreme za samodejno nalaganje in zagon
programov.
Elektrine specifikacije so prikazane spodaj.

Terminali Parameter jm. Tip

[12V - GND] Napetost 10 12 13 \Y
[12V - GND] Tok - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivha napetost 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktivna napetost 5 - 12 \%
[ON / OFF] Vhodni tok - 1 - mA
[ON] Cas aktivacije 200 - 600 ms

Remote /' \‘I Remote /" \—I
12v|H I 12v|H I
GND H S PR } GND|H SRS EEERE }
ON|N ON|H
OFF|H\ P OFF P
Ta primer prikazuje priklop oddaljenega Ta primer prikazuje priklop oddaljenega gumba
gumba ON. OFF.

é PREVIDNO
Ce pritisnete in zadrzite gumb za vklop, izklopite krmilno omarico brez
shranjevanja.
* Ne pritisnite in zadrzite vhoda ON ali gumba POWER.

* Za oddaljeni nadzor izklopa morate uporabiti vhod za izklop OFF, saj ta
signal omogoca, da krmilna omarica shrani odprte datoteke in se ustrezno
izkljuci.
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3.8. Analogni V/| za splosno uporabo

Opis Vmesnik analognih V/I je zeleni prikljucek. Uporablja se za nastavljanje ali merjenje napetosti

(0-10 V) ali toka (4-20 mA) do in od druge opreme.

Za doseganije najvisje natancnosti priporoamo naslednje smernice.

Uporaba prikljuc¢ka AG, ki je najblizji V/I. Par prikljuckov si deli skupni filter nacina.

Uporabite isto ozemljitev (GND) 0 V za opremo in krmilno omarico. Analogni V/I ni
galvansko izoliran od krmilne omarice.

Uporabite oklopljen kabel. Povezite varovalo s priklju¢kom GND na prikljucku

Napajanje.

Uporabite opremo, ki deluje v nacinu toka. Signali toka so manj obcutljivi na motnje.

Elektri€ne V GUI lahko izberete naCine vhoda. Elektrine specifikacije so prikazane spodaj.
specifikacije
Terminali Parameter Najm. Tip Najv. Enota
Analogni vhod v nacinu toka
[AIx - AG] Tok 4 - 20 mA
[AIx - AG] Upor - 20 - ohm
[AIx - AG] Resolucija - 12 - bit
Analogni vhod v nacinu napetosti
[AIx - AG] Napetost 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Upor - 10 - Kohm
[AIx - AG] Resolucija - 12 - bit
Analogni izhod v nacinu toka
[AOx - AG] Tok 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napetost 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Resolucija - 12 - bit
Analogni izhod v nacinu napetosti
[AOx - AG] Napetost 0 - 10 \Y
[A0x - AG] Tok -20 - 20 mA
[AOx - AG] Upor - 1 - ohm
[A0x - AG] Resolucija - 12 - bit
Uporabniski priro¢nik 104 URS8 Long PolyScope X
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Analogni

izhod in 0
analogni oD
anal oz

To je primer, kako nadzirati transportni trak z Ta primer prikazuje priklop analognega
analognim vhodom za nadzor hitrosti. senzorja.

3.9. Oddaljeni nacin v meniju Varnostni pregled

Opis Ko je aktiviran, oddaljeni nacin omogoca zunanjim napravam povezovanje s klju¢nimi storitvami,
kot je primarni vmesnik.

Oddaljeni nacin lahko vklopite/izklopite preklopite prek namenskega stikala v pogovornem
oknu Varnostni pregled.

1. Pojdite na Varnostni pregled na glavnem zaslonu.
2. Kiiknite Izbira nacina.
3. Izberete lahko Samodejno in nato Oddaljeno.

Privzeto izbrana moznost je »Lokalno«.
Moznost »Oddaljeno« je aktivha samo, ko je nacin uporabe v samodejnem nacinu.

Safety Overview

Preklo P Mode Selection

Mode Selection

dOStOpa Select Operational mode

Robot Limits

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

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

Joint Position ® Manual Automatic

Joint Speed Select Remote mode
joint Speet
G Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Planes Local Remote

Input

Qutput

Hardware

Three Position
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Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Pasition

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

Manual @ Automatic

Select Remote mode

® Local Remote

Varni V oddaljenem nacinu vmesnik PolyScope X preide v varno stanje samo za branje. Vsa

zaklep dejanja urejanja in nadzora so onemogocCena, samo zaslon operaterja ostane dostopen v
nacinu samo za ogled. Poleg tega je nad varnostno kontrolno vsoto prikazana ikona za
oddaljeni nacin, ki jasno oznacuje, da sistem deluje v nacinu oddaljenega nadzora.

2

Operator

Robot Name

e-Series UR10e

Configuration

R
Active

Program name
" Default program EQ
cccc
ccce

Status

R
Stopped UNIVERSAL ROBOTS

Status Value
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Nadzorovana Ce natin delovanja robota ureja signal /I, bo preklop v ro¢ni naéin prek V/I samodejno
varnost V/I povrnil oddaljeni nacin nazaj v lokalni nacin.

Ta funkcija zagotavlja varno in strukturirano okolje za daljinsko spremljanje, hkrati pa
ohranja celovitost lokalnega nadzora, ko je ta potreben.

Safety Overview

Mode selection Mode Selection

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

Swiitch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes

Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position
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9. Integracija koncnega efektorja

Opis Koncni efektor je lahko v tem priro¢niku imenovan tudi kot orodje in obdelovanec.

OBVESTILO
UR zagotavlja dokumentacijo za koncni efektor, ki ga je treba integrirati z
robotovo roko.

* Za namestitev in povezavo glejte dokumentacijo, specificno za koncni
efektor/orodje/obdelovanec.

9.1. Najvecdja obremenitev

Opis Nazivha obremenitev robotove roke je odvisna od odmika tezis¢a (CoG) obremenitve, kot je
prikazano spodaj. Odmik srediS¢a teznosti je razdalja od srediS¢a izhodne prirobnice orodja
do tezisc€a pricvrs€enega bremena.

Robotova roka lahko sprejme dolg odmik tezis¢a, Ce je obremenitev namesSc¢ena pod
prirobnico orodja. Na primer, pri izraCunu mase obremenitve v aplikaciji Primi in odlozi
upoSstevaijte tako orodje za prijemanje kot obdelovanec.

Zmogljivost robota za pospeSevanje se lahko zmanj$a, Ce tezis¢e obremenitve presega doseg
robota in obremenitev. Doseg in obremenitev svojega robota lahko preverite v tehni¢nih
specifikacijah.
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Krivulja _ Koristni tovor [kg]
obremenitve

12 1

10

[ |Expanded payload

[ IFull perfarmance

1] 100

400 500 600

Odmik tezis¢a [mm]

Razmerje med nazivno obremenitvijo in odmikom tezis¢a.
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Povecanje Robotova roka lahko sprejme viSje obremenitve in dalje odmike tezis¢a, Ce je
kapacitete obremenitev namesCena pod prirobnico orodja. Najvecjo obremenitev robotove roke
obremenitve lahko povecate pod naslednjimi pogoiji:

* Premiki z visoko obremenitvijo so z orodjem, usmerjenim navpi¢no navzdol, kot je
obi¢ajno pri paletiranju.

* TezisCe obremenitve je v okviru nazivnega vodoravnega dosega robota.

* Odmik teziS€a v vodoravni ravnini XY ne presega krivulje razSirjene obremenitve
(dolgi odmiki na osi Z, ki presegajo krivuljo obremenitve, niso tezavni).

S

Gravity

Primer izracuna vodoravnega odmika tezZisca.

Kot je prikazano zgoraj, mora biti vodoravni odmik obremenitve dy znotraj krivulje
obremenitve.

RazSirjena obremenitev je mozna za vsako postavitev namestitve robota.

Povecanje najvecje obremenitve lahko povzroci, da se robot premika z zmanjSano
hitrostjo in manjSim pospeskom. Vecja obremenitev ¢lenov lahko omeji nekatere premike
znotraj delovnega obmocja robota. Programska oprema robota samodejno zagotavlja, da
mehanske meje robota niso presezene.

OBVESTILO
Uporaba razSirjene zmogljivosti obremenitve ne razveljavi garancije za

tega robota.
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Vztrajnostni Ce je obremenitev pravilno nastavljena, lahko konfigurirate vztrajnostne momente z

moment visoko obremenitvijo.

obremenitve Programska oprema za nadzor samodejno prilagaja pospeske, ¢e pravilno vnesete te
vrednosti:

* Masa bremena
* TeziscCe
* Vztrajnostni moment

Z pomocjo URSim lahko ocenite pospeske in €as ciklov premikov robota za dolo¢eno
obremenitev.

O.2. Pritrditev orodja

Opis Orodje ali obdelovanec je namescen na izhodno prirobnico orodja na konici robota.
4XM&-6HT 6+0.2 § © § o
)
4

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

H7
@31.50
@50 +0.10

@63 h8

@9040.10

Mere in vzorec lukenj prirobnice orodja. Vse mere so v milimetrih.
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Prirobnica Izhodna prirobnica orodja (ISO 9409-1) je tam, kjer je orodje nameS&eno na vrh robota.
orodja * 1SO 9409-1-50-4-M6 za majhne robotove roke
Performance

* SO 9409-1-80-6-M8 za velike robotove roke

Priporocljivo je, da za pozicionirni zati¢ uporabite radialno zarezan izvrtino, da se
izognete prekomernemu omejevanju, hkrati pa ohranite natan¢no pozicijo.

é PREVIDNO
Zelo dolgi vijaki M6 se lahko pritisnejo ob dno prirobnice orodja in povzrocijo
kratki stik v robotu.

* Za namestitev orodja ne uporabljajte vijakov, daljSih od 8 mm.

é OPOZORILO
Ce vijaki niso pravilno zategnjeni, lahko pride do po$kodb zaradi izgube
prirobnice adapterja in/ali konénega efektorja.

* PrepriCajte se, da je orodje pravilno in varno privito na mesto.

* PrepriCajte se, da je orodje izdelano tako, da ne more povzrociti
nevarnosti, ¢e bi nenadoma odpadel kak del.
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9.3.V/lorodja

Konektor Preko tega konektorja orodja (prikazan spodaj) potujejo elektricna energija in kontrolni signali
orodja za prijemalne pripomocke ter senzorje, uporabljene na dolocenih robotih. Priklju¢ek orodja
ima osem lukenj in se nahaja poleg prirobnice orodja na Zapestju 3.
Osem zic v priklju¢ku oznaduje razli¢ne funkcije, kot je navedeno spodaj:

Pin # Signal
Al3 / RS485-

Opis
Analogni v 3 ali RS485-

Al2 /RS485+

Analogni v 2 ali RS485+

TOO0/PWR

Digitalni izhodi 0 ali 0 V/12 V/24 V

TO1/GND

Digitalni izhodi 1 ali Ozemljitev

MOC

ov/i12v/24Vv

TIO

Digitalni vhodi 0 / varnostni vhod 0

T

Digitalni vhodi 1/ varnostni vhod 0

(N[O D|WIN|—=

GND

Ozemljitev

OBVESTILO
Konektor orodja je potrebno ro¢no priviti do najve¢ 0,4 Nm.

Pripomo¢€ki V/I  V/I orodja za vse robote Universal Robots lahko zahteva dodatni element za lazjo
orodja povezavo z orodji. Uporabite lahko adapter kabla orodja.
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Adapter
kabla
orodja

Adapter kabla orodja je elektronski pripomocek, ki omogoca zdruzljivost med V/I orodjem in
orodjem.

o
Tim———

1 |Povezava z orodjem/kon¢nim efektorjem.
2 |Povezava z robotom.

é OPOZORILO
Povezava adapterja kabla orodja z robotom, ki je vklopljen, lahko povzroci
poSkodbe.

* Pred prikljucitvijo adapterja na robota prikljuCite adapter na
orodje/kon¢ni efektor.

* Ne vklopite robota, ¢e adapter kabla orodja ni priklju¢en na
orodje/kon¢ni efektor.

Osem zic v adapterju kabla orodja oznacuje razli¢ne funkcije, kot je navedeno spodaj:

Pin # Signal Opis
3 1 Al2 / RS485+ Analogni v 2 ali RS485+
4 2 Al3 / RS485- Analogni v 3 ali RS485-
2 3 TH Digitalni vhodi 1
5 4 TIO Digitalni vhodi 0
1 5 MOC 0v/12Vv/i24V
6 TO1/GND Digitalni izhodi 1 ali Ozemljitev
6 7 7 TOO/PWR Digitalni izhodi 0 ali 0 V/12 V/24 V
8 GND Ozemljitev
L OZEMLJITEV
= Prirobnica orodja je priklju¢ena na ozemljitev.
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9.3.1. Specifikacije namestitve orodja V/I

Opis

Elektricne specifikacije so prikazane spodaj. Dostopajte do V/I orodja na zavihku Namestitev za
nastavljanje vira notranjega napajanjana 0V, 12V ali 24 V.

Parameter Najm. Tip \ETVA Enota
Napajalna napetost v 24-voltnem nacinu 23,5 24 24,8 \
Napajalna napetost v 12-volthem nacinu 11,5 12 12,5 \Y
Tok napajanja (enojni pin)* - 1000 2000** mA
Tok napajanja (dvojni pin)* - 2000 2000** mA
Kapacitivha obremenitev napajanja - - 8000*** uF

* Za induktivho breme je zelo priporocljivo uporabiti varovalne diode.

**Vrh za najvec 1 sekundo, najved;ji cikel storilnosti: 10 %. Povprec€ni tok v 10 sekundah ne sme
preseci obi¢ajnega toka.

*** Ko je omogoceno napajanje orodja, se zacne 400 ms ¢as mehkega zagona, ki omogoca
prikljucitev kapacitivnhe obremenitve 8000 uF na napajanje orodja ob zagonu. Dodajanje
kapacitivhe obremenitve med delovanjem ni dovoljeno.
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9.3.2. Napajanje mociorodja

Opis Dostopaijte do V/I orodja na zavihku Namestitev

POWER

GND (RED) — JaI

Napajanje V nacinu napajanja Dvojni pin lahko izhodni tok naraste, kot je navedeno v V/I orodja.
Dvojni pin 1. Navmesniku PolyScope, v glavi se dotaknite Namestitev.
2. V seznamu na levi se dotaknite moznosti Splo3no.

3. Dotaknite se V/I Orodja in izberite Mo€ dvojnega pina.

4

. Povezite zico Moc (sivo) na TOO (modro) Ozemljitev (rdec¢a) na TO1 (roznata).
POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE) *

TO1/GND (PINK)
GND RED) /

OBVESTILO
Ko se robot zaustavi v sili, je napetost nastavljena na 0 V za oba

napajalna pina (napajanje je izklju¢eno).

9.3.3. Digitalni vhodi orodja

Opis Zaslon Zagon vsebuje nastavitve za samodejno nalaganje in zagon privzetega programa ter
za samodejno inicializacijo robotove roke med zagonom.
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Tabela Digitalni vhodi so izvedeni kot PNP s Sibkimi Pull-down-upori. To pomeni, da bo imel
potencialno prosti vhod vedno nizko vrednost. Elektricne specifikacije so prikazane spoda;j.

Parameter Najm. Type (Tip) Najv. Enota
Vhodna napetost -0,5 - 26 Vv
Logi¢na nizka napetost - - 2,0 \%
Logic¢na visoka napetost 5,5 - - Vv
Vhodni upor - 47k - Q
Uporaba Ta primer prikazuje priklop preprostega gumba.
digitalnih
vhodov
orodja POWER \—l
fope]
I
Varnostni Varnostni vhod na koncu roke je mogoce konfigurirati, kot je prikazano spodaj. Ta
vhod na konfiguracija se uporablja za 3PE ali Freedrive (Prosti tek).
koncu roke

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.
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9.3.4. Digitalniizhodi orodja

Opis

Uporaba
digitalnih
izhodov
orodja

Digitalni izhodi podpirajo tri razlicne nacine:

Nacin Aktivho Neaktivho
Pogrezanje (NPN) LO Odpri
Pridobivanje (PNP) HI Odpri
Potisni / Vleci HI LO

Dostopajte do V/I orodja na zavihku Namestitev za konfiguracijo izhodnega nacina vsakega
pina. Elektricne specifikacije so prikazane spodaj:

Parameter Najm. Tip Naijv. Enota
Napetost v odprtem nacinu -0,5 - 26 \
Napetost ob padcu 1A - - 0,09 \
Tok pri dovajanju/odvajanju, neprekinjen 0 - 600 mA
Tok pri dovajanju/odvajanju, konic¢ni tok 0 - 1000* mA
Tok skozi GND, neprekinjen 0 - 2000 mA

Tok skozi GND, konic¢ni 0 - 3000* mA
* Najvecja vrednost najvec 1 sekundo, najvecji delovni cikel: 10 %. Povprecni tok v obdobju 10
sekund ne sme presegati trajnega toka.

ﬁ PREVIDNO
Digitalni izhodi v orodju niso omejeni po toku. Prepisovanje dolocenih podatkov
lahko povzrodi trajno poskodbo.

Ta primer prikazuje vklop obremenitve z uporabo notranjega 12-voltnega ali 24-voltnega
napajalnika. Na zavihku I/O je treba dolociti izhodno napetost. Med priklju¢kom POWER in
ozemljitvijo je prisotna napetost, tudi ko je obremenitev izklopljena.

POWER

Pri priklju€evanju induktivnih obremenitev je treba uporabiti zas¢itno diodo, kot je prikazano
spodaj.
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9.3.5. Analogni vhodi za orodje

Opis Analogni vhodi orodja so nediferencialni in jih lahko na zavihku V/I nastavite na poljuben tok (4-
20mA) ali poljubno napetost (0-10 V). Elektri¢ne specifikacije so prikazane spoda;.
Parameter Najm. Type (Tip) Najv. Enota
Vhodna napetost v napetostnem nacinu -0,5 - 26 \%
Vhodni upor @ obseg 0 V do 10V - 10,7 - kQ
Resolucija - 12 - bit
Vhodna napetost v tokovnem nacinu -0,5 - 50 \Y
Vhodni tok v tokovnem nacinu -2,5 - 25 mA
Vhodni upor @ obseg 4 mA do 20 mA - 182 188 Q
Resolucija - 12 - bit
Dva primera uporabe digitalnega vhoda sta prikazana v naslednjih podpoglavijih.
Previdno
Q PREVIDNO
Analogni vhodi niso zasciteni pred napetostjo v nacinu toka. Prekoracitev
omejitve v elektri¢nih specifikacijah lahko povzroci trajno $kodo na vhodu.
Uporaba Ta primer prikazuje povezavo analognega senzorja z nediferencialnim izhodom. Izhod
analognih senzorja je lahko tok ali napetost, ¢e je vhodni nacin tega analognega vhoda nastavljen

vhodov orodja,
nediferencialno

Uporaba
analognih

vhodov orodja,
diferencialno

na isto na zavihku V/I.
Opomba: Lahko preverite, ali lahko senzor z izhodno napetostjo poganja notranji upor
orodja ali pa je meritev morda neveljavna.

POWER
T
A2 (-
= <
M
GND o

Ta primer prikazuje povezavo analognega senzorja z diferencialnim izhodom. Ce
negativni izhod povezite na ozemljitev (0 V), deluje na enak nacin kot nediferencialni
senzor.
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9.4. Nastavi obremenitev

Opis Novi ¢arovnik za oceno obremenitve omogoca robotu, da uporabniku pomaga nastaviti
pravilno obremenitev in tezis¢e (CoG) obdelovanca, kot je na primer orodje ali kombinacija
dodatkov na prirobnici orodja.

Carovnik za 1. Nalevem panelu tapnite End_effector_1.

obremenitev in 2. Na osrednjem zaslonu tapnite ikono ¢arovnika za obremenitev,

teZisce (CoG) Rayload

, in pojavi se
pojavno okno za oceno obremenitve.

% Payload Estimation

O restiont Position 1

Place the robot n the First position.

3. Ko uporabnik robotu naudi &tiri razlicne polozaje, lahko robot samodejno oceni
maso obremenitve in tezis¢e. V zadnjem koraku ¢arovnika bo navedeno, ali lahko

izraCunana masa obremenitve ali kombinacija mase obremenitve in odmika tezis¢a
povzroCi zmanj$anje zmogljivosti robota.

2 Payload Estimation X
© rostion1 (It

© roonz © vabotil oprat i full performarce.

© posions Whanou pres it Paondand Cocarof Gravy il b et

©® e baond  Conter ot Gravy

ooolg cxoomm

() Finish GO
cz00mm

offset:00mm
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Tako kot v ¢arovniku za nastavitev polozajev TCP bo uporabnik obvescen, Ce je treba
polozaje ponovno nauciti, ker nau€eni polozaji niso dovolj raznoliki.
Pojavno okno z navodili je mogoce odpreti kadarkoli, tako kot v ¢arovnikih TCP.

OBVESTILO
Upostevajte ta navodila za najboljSe rezultate ocene bremena:

* PrepriCajte se, da so polozaji TCP kolikor je mozno raznoliki drug
od drugega

* lzvedite meritve v kratkem ¢asovnem obdobju
* Med oceno orodja in/ali nameS¢&enega bremena ne vlecite

* Postavitev in kot robota morata biti v namestitvi pravilno dolo¢ena

Preimenovanje, Konfiguracijo nove obremenitve lahko zacnete s temi dejaniji:
kopiranje in .
brisanje

obremenitev

Tapnite ¢ za preimenovanje obremenitve.
* Tapnite © za kopiranje obremenitve.

* Tapnite @I  za izbris izbrane obremenitve. Zadnje obremenitve ne morete
izbrisati.
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9.4.1. Varnostne nastavitve in Aktivha obremenitev

Preverjanje Zagon robotove roke razklene zavorni sistem, kar vam omogoca, da za¢nete premikati
aktivne robotovo roko in uporabljati PolyScope X. Preden vklopite robotovo roko, morate preveriti,
obremenitve ali je nastavljena pravilna aktivha obremenitev.

1. Preverite stanje robota v spodnjem delu zaslona.

Ce je stanje Zaustavitevv sili , za ponastavitev pridrzite in zavrtite gumb za
zaustavitev v sili. Roka bo nato v stanju Izklopljeno .

Umaknite se izven dosega (delovnega prostora) robotove roke.

Tapnite gumb za vklop na zaslonu.

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

124 | Application Payload | 0 kg

4. V oknu »Initialize « tapnite »Power On« . Pri novem robotu ali ob prvem zagonu po
posodobitvi programske opreme se lahko prikaze pogovorno okno Posodabljanje
strojne programske opreme. Ko bo posodobitev programske opreme roke
zaklju€ena, se bo stanje robota spremenilo v Zaklenjeno .

5. V polju Active Payload preverite maso obremenitve.
Tapnite polje Active Obremenitev v glavhem zaslonu se prikazZe polje Edit.

7. Vnesite svojo aktivho obremenitev in tapnite Potrdi .

Zdaj lahko sprostite zavore in zatnete premikati robotovo roko.
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Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

10. Varnostna konfiguracija

Opis V tem poglavju je opisana varnostna konfiguracija, ki je mogoca v zavihku aplikacije.

10.1. Varnostne funkcije in vmesniki

Opis Roboti Universal Robots so opremljeni z vrsto vgrajenih varnostnih funkcij ter z varnostnimi
V/1, digitalnimi in analognimi nadzornimi signali do ali od elektricnega vmesnika za
povezovanje z drugimi stroji in dodatnimi varovalnimi napravami. Vsaka varnostna funkcija in
vsak V/l je zasnovan v skladu z EN ISO13849-1 z ravnijo ucinka d (PLd) arhitekture kategorije
3.

é OPOZORILO
Uporaba parametrov varnostne konfiguracije, ki se razlikujejo od tistih, ki so
potrebne za zmanjSanje tveganja, lahko povzro€i nevarne polozaje, ki jih ni
mogoce razumno prepreciti, in tveganja, ki niso ustrezno ublazena.

* PrepriCajte se, da so orodja in orodja za prijemanje pravilno prikljucena,
da se izognete nevarnostim zaradi prekinitve napajanja.

é OPOZORILO: ELEKTRIKA
Napake programerja in/ali ozi¢enja lahko povzrocijo spremembo napetostiiz 12
V na 24V, kar lahko povzroci $kodo na opremi zaradi pozara.

* Preverite delovanje napajanja 12 V in previdno nadaljujte.

OBVESTILO
* Uporaba in konfiguracija varnostnih funkcij in vmesnikom mora biti
delezna postopkov ocene tveganja za vsako uporabo robota.

* Kot del ocene tveganja uporabe je potrebno upostevati Cas zaustavljanja

+ Ce robot zazna napako ali krsitev v varnostnem sistemu (npr. &e je
prerezana ena izmed zic tokokroga zaustavitve v sili ali je priSlo do
presezenih varnostnih omejitev), se sprozi zaustavitev kategorije 0.

OBVESTILO
Varnostni sistem UR ne varuje kon¢nega efektorja. Delovanje konénega
efektorja in/ali njegovega kabla ni nadzorovano
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10.1.1. Nastavljive varnostne funkcije

Opis Varnostne funkcije Varnostne funkcije robotov, kot so navedene v spodnji tabeli, se nahajajo v
samem robotu, a so namenjene nadzoru sistema robota, tj. robota ter pritrjenih orodij oz.
koncénih efektorjev. Varnostne funkcije robota se uporabljajo za zmanjSanje tveganj sistema
robota, ki jih dolo€i ocena tveganja. Polozaji in hitrosti so relativni glede na osnovo robota.

Varnostne Varnostna
funkcije funkcija

Omejitev
polozajev Nastavi zgornje in spodnje meje za dovoljene polozaje ¢lenov.
¢lenov
Omejitev
hitrosti ¢lenov

Opis

Nastavi zgornjo mejo hitrosti ¢lena.

Dolo¢i ravnine v prostoru, ki omejujejo polozaj robota. Varnostne

Varnostne . o . e . . .

. ravnine omejujejo orodje oz. koncni efektor ali pa oboje, orodje oz.
ravnine -

kon¢ni efektor ter komolec.

Usmerjenost . . . . . .

. Doloca dovoljene meje usmerjenosti orodja.
orodja
Omeiitev Omejuje maksimalno hitrost robota. Hitrost je omejena pri komolcu, pri
hitro ;ti prirobnici orodja oz. konnega efektorja, ter v srediS¢u uporabnisSko

doloc¢enih polozajev orodja oz. kon¢nega efektorja.

Omejuje maksimalno silo, ki jo uporabljata orodje oz. kon¢ni efektor ter
komolec robota med prijemanjem. Sila je omejena pri orodju oz.
kon&nem efektorju, pri prirobnici komolca ter v srediScu uporabnisko
doloc€enih polozajev orodja oz. konénega efektorja.

Omeijitev sile

Omeijitev - . .
Omejuje maksimalni zagon robota.
zagona
Omejitev mocCi | Omejuje mehansko delo, ki ga izvaja robot.
Casovna . . . . . .
omeiitev Omejuje maksimalni ¢as, ki ga lahko robot uporabi za ustavljanje po
) L sprozitvi zas€itne ustavitve.
ustavljanja
Omeijitev - . L . -
razd;I'e . Omejuje maksimalno razdaljo, ki jo lahko uporabi za ustavljanje po
.J .p sprozitvi zas€itne ustavitve.
ustavitvi
Ocena Pri izvedbi ocene tveganja aplikacije je potrebno upostevati premikanje robota po tem, ko je
tveganja sprozena zaustavitev. Za poenostavitev tega procesa se lahko uporabita varnostni funkciji

Omejitev Casa ustavljanja in Omejitev razdalje ustavljanja.

Ti varnostni funkciji dinami¢no zmanj$ata hitrost premikanja robota, da se lahko vedno
ustavi znotraj meja. Omejitve polozajev ¢lenov, varnostne ravnine in omejitve usmerjenosti
orodja oz. kon€nega efektorja upoStevajo pricakovano razdaljo pri ustavljanju, tj. premikanje
robota se upocasni, preden je dosezena meja.
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10.72. Nastavitve

Opis Do nastavitev v programu PolyScope X lahko dostopate prek menija hamburger v glavnem meniju.
Dostopate lahko do teh razdelkov:

* Splosno

* Geslo

* Povezava

* Varnost
Splosne V sploSnih nastavitvah lahko spremenite zeleni jezik, merske enote itd. V splosnih
nastavitve nastavitvah lahko posodobite tudi programsko opremo.
Nastavitve V nastavitvah gesla najdete privzeta gesla in navodila, kako jih spremeniti v gesla po meri
gesla in varna gesla.
Nastavitve V nastavitvah povezave lahko nastavite omreZne nastavitve, kot so naslov IP, streznik
povezave DNS itd. Nastavitve v povezavi z UR Connect lahko najdete tudi tukaj.
Varnostne Varnostne nastavitve v povezavi s SSH, dovoljenji skrbniSkega gesla in
nastavitve omogocanje/onemogocanije razlicnih storitev v programski opremi.

10.2.1. Geslo

Opis  V nastavitvah gesla v vmesniku PolyScope X so tri razli¢ne vrste gesel.
* Nacin delovanja
* Varnost
* Skrbnik

Za vse primere je mogoce nastaviti isto geslo, vendar lahko nastavite tudi tri razlicna gesla za loCen
dostop in moznosti.

Skrbnisko geslo
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Opis Vse moznosti v razdelku Varnost so zascCitene z skrbniSkim geslom. Zasloni, zas€iteni s

skrbniskim

geslom, so zaklenjeni s prosojnim prekrivnim slojem, zaradi Cesar nastavitve niso

na voljo. Dostop do razdelka Varnost vam omogoca, da konfigurirate te nastavitve:

* Varna lupina

* Dovoljenja

* Storitve

Nastavitve

lahko spreminjajo samo izbrani skrbniki.

Ce odklenete katero koli od moznosti v razdelku Varnost, s tem odklenete tudi druge moznosti,
dokler ne zapustite menija Nastavitve.

Privzeto geslo  Privzeto skrbnisko geslo je: easybot

OBVESTILO
Ce pozabite skrbnigko geslo, ga ne morete zamenjati ali obnoviti.

Programsko opremo boste morali znova namestiti.

Nastavitev Preden uporabo skrbniSkega gesla za odklepanje zasCitenih zaslonov morate spremeniti
skrbniSkega privzeto geslo.

gesla 1

2.
3.

Pojdite v meni »Hamburger« in izberite Nastavitve.
V meniju Geslo se dotaknite Skrbnik.
Trenutno skrbniSko geslo zamenjajte z novim.

+ Ce prvi¢ spreminjate geslo, zamenjajte privzeto skrbnisko geslo »easybot«
z novim geslom. Novo geslo mora vsebovati najmanj 8 znakov.

Z novim geslom lahko odklenete meni Nastavitve in dostopate do moznosti v
razdelku Varnost.

AAAAA

covered, if you forget or misplace it.

wwwwwwwww
gggggggggg

ssssss
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Izhod iz Ko je ena od varnostnih moznosti odklenjena, se gumb Zapri v spodnjem desnem Kkotu
menija menija Nastavitve spremeni. Gumb Zapri se nadomesti zgumbom Zakleni in zapri, ki
Nastavitve oznacuje, da je varnost odklenjena.

1.V meniju Nastavitve poiscite in se dotaknite gumba Zakleni in zapri.

Geslo - Nacin delovanja

Privzeto geslo Privzeto geslo za nacin delovanja: operator

OBVESTILO
Ce pozabite geslo, ga ne morete

zamenijati ali obnoviti.
Programsko opremo boste morali znova
namestiti.

Ko prvi¢ spreminjate geslo, morate uporabiti privzeto geslo.

Sprememba Tako spremenite geslo za nacin delovanja v nastavitvah vmesnika PolyScope X.
gesla za nacin 1

) Dotaknite se menija hamburger v glavhem meniju.
delovanja

Dotaknite se moznosti Nastavitve.
V razdelku Geslo se dotaknite moznosti Nacin delovanja.

Ce geslo spreminjate prvi¢, vnesite privzeto geslo.

o bk~ 0N

Vnesite svoje geslo, ki mora biti dolgo vsaj 8 znakov.

@ settings X
N Operational Mode

system Change password

o
5
sssss . 23]

AAAAA

uuuuuuu

mmmmmmmmm
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Geslo - Varnost

Privzeto geslo Privzeto geslo za varnost: ursafe

@

OBVESTILO

Ce pozabite geslo, ga ne morete

zamenjati ali obnoviti.

Programsko opremo boste morali znova

namestiti.

Ko prvi¢ spreminjate geslo, morate uporabiti privzeto geslo.

Spremeni
varnostno 1
geslo

o > N

Dotaknite se moznosti Nastavitve.

Tako spremenite varnostno geslo v nastavitvah vmesnika PolyScope X.

Dotaknite se menija hamburger v glavnem meniju.

V razdelku Geslo se dotaknite moznosti Varnost.
Ce geslo spreminjate prvi¢, vnesite privzeto geslo.
Vnesite svoje geslo, ki mora biti dolgo vsaj 8 znakov.

aaaaaa

Password

AAAAA

eeeeeeeeeee

sssssssssss

X

10.2.2. Dostop prek varne lupine (SSH)

Opis Oddaljeni dostop do robota lahko upravljate z uporabo varne lupine (SSH). Zaslon z
nastavitvami varne lupine omogoca skrbnikom, da omogocijo ali onemogocijo dostop SSH do

robota.
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Omogocanje/onemogocanje Pojdite v meni »Hamburger« in izberite Nastavitve.

.
SSH 2. Vrazdelku Varnost izberite Varna lupina.

3. Vnesite geslo, da odklenete nastavitve.

4. Premaknite drsnik Omogo¢&i dostop SSH v vklopljeni polozaj.

Na skrajni desni strani preklopnega gumba » Omogoci dostop SSH« se na
zaslonu prikazejo vrata, ki se uporabljajo za komunikacijo SSH.

Preverjanje pristnosti SSH Preverjanje pristnosti lahko opravite s pomocjo gesla in/ali vhaprej
dogovorjenim klju¢em za preverjanje pristnosti. Varnostne klju€e lahko
dodate tako, da se dotaknete gumba Dodaj kljué in izberete datoteko z
varnostnim klju¢em. Razpolozljivi klju€i so navedeni skupaj. Uporabite
ikono Smetnjak, da odstranite izbrani klju¢ s seznama.

10.2.3. Dovoljenja

Opis Dostop do zaslonov Omrezje, Upravljanje z URCap in Posodobitev PolyScope X je privzeto
omejen, da se preprecijo nepooblas&ene spremembe sistema. Nastavitve dovoljenj lahko
spremenite tako, da omogocite dostop do teh zaslonov. Za dostop do dovoljenj potrebujete
skrbnidko geslo.

Dostop do 1. Pojdite v meni »Hamburger« in izberite Nastavitve.

dovoljenj 2. Pojdite na razdelek Varnost in se dotaknite Dovoljenja.

Dodatna S skrbniSkim geslom lahko zaklenete tudi nekaj pomembnih zaslonov/funkcij. Na zaslonu
sistemska Dovoljenja v razdelku Varnost, lahko v meniju Nastavitve dolocite, kateri dodatni zasloni
dovoljenja bodo zasciteni s skrbniSkim geslom in kateri zasloni so na voljo vsem uporabnikom. Izbirno

lahko zaklenete te zaslone/funkcije:

* Omrezne nastavitve

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

* Posodobitev nastavitev
* Razdelek URCaps v Upravljavcu sistema
* UR Connect
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Omogocanje/onemogocanje 1. Dovoljenje za dostop, kot predhodno opisano. Zasciteni zasloni so
sistemskih dovoljen;j navedeni v razdelku Dovoljenja.

2. Zaizbrani zaslon premaknite stikalo za vklop/izklop v polozaj za
vklop, da ga omogocite.

3. Ce zelite onemogociti izbrani zaslon, premaknite stikalo za
vklop/izklop v polozaj za izklop.

Zaslon se znova zaklene, ko je stikalo v polozaju za izklop.

10.2.4. Storitve

Opis Storitve omogocajo skrbnikom, da omogocijo ali onemogocijo oddaljen dostop do standardnih
storitev UR, ki tecejo v robotu, kot so vmesniki primarnega/sekundarnega odjemalca,
PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 itd.

Uporabite zaslon Storitev, da omejite oddaljeni dostop do robota, tako da dovolite le zunaniji
dostop do storitev na robotu, ki jih dolo¢ena uporaba robota dejansko zahteva. Vse storitve so
privzeto onemogocene, da je zagotovljena najvecja varnost. Komunikacijska vrata za
posamezno storitev so desno od gumba za vklop/izklop na seznamu storitev.

Omogocdanje Ko je na tem zaslonu omogocena storitev ROS2, lahko dolocite ID domene ROS
ROS2 (vrednosti 0-9). Po spremembi ID-ja domene se sistem znova zazene, da se uveljavi
sprememba.

10.3. Odklepanje varnostnih nastavitev

Opis Za spremembo varnostnih nastavitev jih morate najprej odkleniti.

OBVESTILO
Varnostne nastavitve so zasCitene z geslom.

Privzeto geslo za varnost: ursafe.
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Odklepanje 1. V glavhem meniju vmesnika PolyScope X se dotaknite zavihka Uporaba.
varnostnih
nastavitev

n

Na zaslonu delovne celice se dotaknite ikone Varnost.

3. Opazili boste, da je prikazan zaslon Omejitve robota, vendar nastavitev ni mogoce
spreminjati.

4. Vnesite varnostno geslo in se dotaknite moznosti »ODKLEP«, da omogocite dostop
do nastavitev.

5. Dotaknite se moznosti ZAKLEP ali zapustite meni Varnost, da nastavitve vseh
varnostnih elementov spet zaklenete.

10.4. Nastavitve menija Varnost

Opis Varnostne omejitve sistema so dolocene v Varnostni konfiguraciji. Varnostni sistem prejema
vrednosti iz vnosnih polj in zaznava morebitne krSitve, Ce je katera koli izmed teh vrednosti
presezena. Krmilnik robota poskuSa prepreciti vsako krSitev, tako da izvede zaustavitev robota
0z. zmanjsa hitrost.

ﬁ PREVIDNO
Uporaba parametrov varnostne konfiguracije, ki se razlikujejo od tistih, ki jih
doloc¢a ocena tveganja, lahko povzroCi nevarne polozaje, ki jih ni mogoce
razumno prepreciti, in tveganja, ki niso ustrezno ublazena.

10.4.1. Omejitve robota

Opis Omejitve robota omejujejo sploSne premike robota.

* Spremenite vrednosti v omejitvah robota (Normalno in Reducirano) in potrdite, da vidite
uporabljene spremembe v varnostni kontrolni vsoti.

* Preverite, ali so vrednosti v Reduciranem nacinu vedno manj$e od vrednosti v
Normalnem nacinu.

OBVESTILO
Varnostne omejitve omejujejo sile in premike na prirobnici orodja ter srediS¢u
dveh uporabnisko dolocenih polozajev orodja
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Omejitve
hitrosti

oo & Safety
oo
Application
v Robot Limits
Speed Limit
Program
Power & Force
@ V' Joint Limits
3D
Joint Positions
Operator Joint Speeds
Vv Safety /O
Inputs
Outputs
Safe Home
Planes
1/0 Planes
Tool Position
Hardware

Robot State
Off

Speed Limit

Default program

357a
Apply 7 de

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

Tool Speed

Elbow Speed

Momentum

Stopping Time

Stopping Distance

OBVESTILO

Omejevanje Casa ustavljanja in razdalje vpliva na skupno hitrost robota.
Na primer, Ce je Cas zaustavitve nastavljen na 300 ms, je najvecja hitrost
robota omejena, kar robotu omogoca, da se ustavi v 300 ms.

Normal

Tool Speed
1.5 m/s

Elbow Speed
1.5 m/s

Momentum
25 kgm/s

Stopping Time
04s

Stopping Distance
0.5m

Reduced
Program
structure
Tool Speed
0.75 m/s
{}
Elbow Speed
0.75 m/s Variables
Momentum
10 kg'm/s

Stopping Time
03s

Stopping Distance
03m

Omejitev Opis

Hitrost orodja Omejuje maksimalno hitrost orodja robota.
Hitrost komolca | Omejuje maksimalno hitrost komolca robota.
Momentum Omejuje maksimalni zagon robota.

Cas ustavljanja

Omejuje maksimalni Cas, potreben za zaustavitev robota, npr. ob
aktivaciji ustavitve v sili.

Zaustavitvena
razdalja

Omejuje maksimalno razdaljo, ki jo lahko med ustavljanjem prepotujeta

orodje robota 0z. komolec robota.
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10. Varnostna konfiguracija

Mo€ in o
sila sotey EE
WIWM ~ Robot Limits Power & Force
speed Lt u;:ﬂo‘v Salelz (or;ﬁgurauon parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not reasonably eliminated or risks that are not e
Power & Force Limit Normal Reduced S
3D v Joint Limits TARD 0‘ e
) Joint Positions. I P ‘ W‘ISN’ »
N Joint Speeds
v safetyi0 Bz oW 0| oW
e © (bt | e
=) 1000.00 mm/s
OBVESTILO
Sile orodja in komolca lahko presezejo trije ¢leni zapestja, Ce je varnostna
funkcija »navor zapiranja zapestja« onemogocena
Omejitev Opis
Sila orodja Omejuje maksimalno silo, ki jo uporablja orodje robota med prijemanjem.
Sila komolca | Omejuje maksimalno silo, s katero komolec robota deluje na okolico.
Mod Omejuje maksimalno mehansko delo, ki ga izvaja robot v okolju. Ta omejitev
uposteva koristni tovor kot del robota in ne okolja.
Navor - . . . . .
zapirania Omejuje, kolikSen navor lahko zapestje uporabi za potiskanje.
,J Privzeto omogoceno.
zapestja
Varnostni Ko ni aktivnih varnostnih zaustavitev, varnostni sistem deluje v varnostnem nacinu,
nacin povezanem z nizom varnostnih omejitev:
Varnostni
nacin
Normalno Ta konfiguracija je privzeto aktivna.
Ta konfiguracija se aktivira, ko se srediS¢na toCka orodja (TCP) nahaja
Reducirano za ravnino Sprozitve reduciranega nacina, ali ko ga sprozi nastavljivi
vhod.

Omejitev navora zapiranja zapestja

Opis

Omejitev navora zapiranja zapestja je nastavitev, ki omogoca ali onemogocCa omejitev najvecjega

navora zapiranja za Clene zapestja robota. Omejitev je privzeto omogocena. Ta varnostna funkcija

omejuje, kolikSen navor lahko zapestje uporabi pri potiskanju.
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Podrobnosti o

Ko je omogoceno, robot omeji navor v ¢lenih zapestja, da prepreci stiskanje med

omejitvi navora zapestjem, bremenom in spodnjim delom roke robota.

pri zapiranju
zapestja

Omogoc¢anje in
onemogocanje
omejitve navora
pri zapiranju
zapestja

@ OBVESTILO
Ko je nastavitev omogocena, dolo¢a tudi zgornjo mejo brez varnostnega
nadzora za okna navora, ki se uporabljajo za osnovne, ramenske in
komoléne €lene. V aplikacijah za nadzor sile so lahko dosezene
kontaktne sile znatno nizje od doloCenih sil v varnostnih funkcijah
Omejitev sile orodja in Omejitev sile komolca.

Ko je onemogoéeno, lahko robot uporabi vecjo potisno silo s Cleni zapestja, npr. za

aplikacije z nadzorovano silo. Ko je funkcija onemogocena, je treba tveganje za stiskanje

med zapestjem, bremenom in spodnjim delom roke robota zmanjSati z drugimi sredstvi.

OBVESTILO

Ta varnostna funkcija je privzeto omogocena na vseh robotih. V razli€ici
PolyScope X 10.12 in novejsih je mogoce to varnostno funkcijo
onemogociti.

1. Pojdite na zavihek Aplikacija in izberite Varnost.

2. Pod Omejitve robota izberite Mog in sila. Odklenite, vnesite varnostno geslo in
potrdite.

3. Zdaj lahko izberete Omejitev omogo€ena ali Omejitev onemogoc&ena za
Normalni ali Reducirani nacin.

S a

Power & Force Limit Normal Reduced

YN RN

pppppp

4. Dotaknite se moznosti Uporabi, da uporabite varnostno konfiguracijo in ponovno
zazenete varnostni sistem.

5. Prikaze se pojavno okno, v katerem lahko konfiguracijo preklicete ali potrdite.
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10.4.2. Omejitev Clenov

Opis

Omejitev €lenov vam omogoca, da omejite premika dolocenih ¢lenov robota v obmocju ¢lena,

npr. rotacijski polozaj ¢lena in rotacijsko hitrost clena. Omejitev ¢lenov lahko poimenujemo tudi

omejevanje osi s pomocjo programske opreme.

Skupni Tako najdete polozaje Clenov in hitrosti ¢lenov.
polozaji 1. Pojdite v aplikacijo.
2. Pojdite v zavihek Varnost.

3. Izberite nastavitve v levem meniju.

“~ Default program

Safety

\ Robot Limits Joint Positions

Joint Normal
Speed Limit
Range Minimum Maximum
Force Limit
~ Joint Limits Base 363-363° 36 S| |
Joint Positions —
Elbow -363-363 6 S| e
Joint Speeds
v safeyro Shouider 363-363° piay S| |33
Inputs
Wrist 1 -363-363 S | | am
Outputs
Planes Wrist2 -363-363 363 & M
Tool Position
wrist3 -363-363 28 & |

Hardware

ireeEostion Wrist Clamping Position (2)

PROFIsafe

Hitrosti = D
Clenov g <

~ Robot Limits Joint Speeds
o Joint Normal
Speed Limit
pragram
Base
Force Limit
= v JoineLimits Shoulder
Joint Positions.
2 Elbow
Operator Joint Speeds
Wrist 1
v satety1o
Inputs Wrist 2
Outputs
Wrist 3
Planes

Tool Position

Reduced

Minimum

Reduced

13

Maximum

& 363 &
0 363 0
§ 363 §
0 363 0
§ 363 0
0 363 0
]

- % t

>

3

-

- Ma
= -1000.00 mm/s
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10. Varnostna konfiguracija UNIVERSAL ROBOTS

10.4.3. Omejitev polozaja orodja

Opis

Podrobnosti

UporabniSko
definirana
orodja

Za dostop do
PolozZaja
orodja

Zaslon Polozaj orodja omogoca uporabnikom bolj nadzorovano omejevanje orodij in/ali
dodatkov, nameS¢&enih na koncu robotove roke, tako da lahko dolocCite polozaje orodja s
polmerom, ki bo v interakciji z varnostnimi ravninami bodisi z zaznavanjem trka s polozajem
orodja in ravnino bodisi z vstopom v reducirani nacin, ko orodje vstopi v ravnino.

Polozaj orodja ima dve klju¢ni prednosti:
* Podpira dve konfiguraciji po meri, ki dolocata, kje se odzvati na varnostne ravnine.

* Vizualizira polozaje orodja v 3D-modelu.

OBVESTILO
Dolocite, konfigurirate in upravljate lahko do dva polozaja orodja.

Za uporabnisko dolo¢ena orodja lahko uporabnik spremeni:

* Radij - za spremembo radija krogle orodja. Polmer se uposteva pri uporabi
varnostnih ravnin.

* Polozaji X, Y, Z za spremembo polozaja orodja glede na prirobnico orodja robota.
Polozaj se uposteva pri varnostnih funkcijah za hitrost orodja, silo orodja, razdaljo
pri ustavitvi in varnostne ravnine.

1. Pojdite v aplikacijo Varnost.

2. Nalevi plo&c¢i se dotaknite moznosti PoloZaj orodja. Na zgorniji desni strani glavnega
zaslona se dotaknite moznosti Odkleni, da aktivirate dodajanje orodij. Vnesite
varnostno geslo in izberite Potrdi.

=]

Program name
Move_MotionProfile @
Tool Positions (00f2)

Speed Limit
()
v n
VVVVVV m Force Limit UL
 Jint Limits {
5] Add Tool \
»

:::::::::

ar
Three Position
PROfsafe \ /

Robo State - Ma Speed
Active = -1000.00 mm/s = 100%
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3. V stolpcu Polozaji orodja na osrednji plo$¢i se dotaknite moznosti + Dodaj orodje.
Dodano orodje, Orodje_1, se prikaZze v drevesu Prirobnica orodja.

4. Dotaknite se menija preseznih elementov dodanega orodja in ga preimenujte v
nekaj bolj prepoznavnega. Lahko ga tudi izbriSete.

= Move_MotionProfile

Application V' Robot Limits

0ol Positions (10f2)
Speed Limit

V' Tool Flange
Force Limit 9

~ Joint Limits Tool1

Joint Positions. + Add Tool

Joint Speeds

Properties
v safetylo

R
Inputs LE

outputs
P om

Planes

o
Tool Position

SYEASYRA YA

Hardware om

Three Posi tion

profisete \ /

oo Ma Speed
== -1000.00 mm/s — 100% T

5. V stolpcu Lastnosti na osredniji plos¢i so Stiri polja za urejanje za radij, polozaje x, y
in z. Dotaknite se polj, da po potrebi spremenite radij in koordinate X, y, z. Krogla na
desni plos¢i se v 3D-modelu posodablja v Zivo in pomaga pri natanénem umescaniju.

6. Dotaknite se moznosti Uporabi v zgornjem desnem delu glavnega zaslona.

Move_MotionProfile

Application V' Robot Limits

Tool Positions (10f2)

Speed Linit "
Force Limit Tool Flange
v Joint Limits Tool 1
Joint Positons T ddon
Joint Speeds B
Properties. sac
v safety 1o
fnputs
outputs . P
Planes
0 &
Tool Position
Hardware 0 s

Three Position

PROFIsafe

Ma

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

7. Robot bo zdaj komuniciral z varnostnimi ravninami, ko bodo krogle polozaja orodja
priSle v stik z njimi.
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10.4.4. \VVarnostne ravnine

Opis Varnostne ravnine omejujejo delovni prostor robota, orodje in komolec.

Q OPOZORILO
Opredelitev varnostnih ravnin omejuje le opredeljene krogle orodja in
komolec, ne pa celotne omejitve za robotsko roko.
Cetudi dolodite varnostno ravnino, to ni jamstvo, da bodo tudi drugi deli
robotove roke upostevali isto omejitev.

"~ Pick and Place revised

V' Robot Limits Safety Planes (10f8)

Gg Speed Limit Plane |of

Power & Force
-+ Add Plane

» ~ Joint Limits
Join Positions Properties

Safety planes limit robot movement and must be

perator Joint Speeds
created from frames parented to Base

v safety 110 o
base v

Wired Inputs

Nan

Plane &

Wired Outputs

Safe Home o &

Planes

0.00 & | oo0- &

/O Planes

Allow a tolerance of £ 1 mm from the plane
Tool Direction

Tool Position Restrictions.

o tas
== 250.00 mm/s

Slika 1.5: Zaslon PolyScope X prikazuje varnostne ravnine.

Konfiguracija Varnostne ravnine lahko konfigurirate s spodaj navedenimi lastnostmi:
varnostne

. * Ime. To je ime, ki se uporablja za identifikacijo varnostne ravnine.
ravnine

* Odmik od osnove. To je viSina ravnine od osnove, merjena v smeri osi Y.
* Naklon. To je naklon ravnine, merjen od napajalnega kabla.

* Rotacija. To je vrtenje ravnine, merjeno v smeri urnega kazalca.

Posamezno varnostno ravnino lahko konfigurirate s spodaj navedenimi omejitvami:

* Normalno. Ko je varnostni sistem v normalnem nacinu, je normalna ravnina
aktivna in deluje kot stroga omejitev polozaja.

* Reducirano. Ko je varnostni sistem v reduciranem nacinu, je aktivna ravnina
reduciranega nacina in deluje kot stroga omejitev polozaja.

* Oboje. Ko je varnostni sistem v normalnem ali reduciranem nacinu, je normalnain
reducirana ravnina aktivna in deluje kot stroga omejitev polozaja.

* Sprozi reducirani nain. Varnostna ravnina povzroci, da varnostni sistem preklopi
v nacin Reducirano, Ce je robotsko orodje ali komolec nhameScen izven njega.
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10. Varnostna konfiguracija

Omejitev
Clena
komolca

Omejitev
prirobnice
orodja

Opis

Funkcija je privzeto omogocena.

Uporabite lahko Omejevanje komolca, s Cimer preprecite, da bi komolec robota presel skozi

katero koli izmed definiranih ravnin.
Onemogocite omejevalni komolec za prehod komolca skozi letala.

Omejitev prirobnice orodja preprec€uje prirobnici orodja in prikljuéenemu orodju prehod
skozi varnostno ravnino. Ko omejite prirobnico orodja, je neomejeno obmocje tisto obmocje

znotraj varnostne ravnine, kjer lahko prirobnica orodja deluje normalno.

Prirobnica orodja ne more preckati omejenega obmocja zunaj varnostne ravnine.
Ce odstranite omejitev, lahko gre prirobnica orodja ¢ez varnostno ravnino do omejenega

obmodja, priklju¢eno orodje ostane znotraj varnostne ravnine.

Omejitev prirobnice orodja lahko odstranite v primeru, ko delate z velikim odmikom orodja.

To omogoca dodatno razdaljo za premikanje orodja.

Ce zelite omejiti prirobnico orodja, morate ustvariti varnostno ravnino. Moznost ravnine se

uporablja za nastavitev varnostne ravnine v varnostnih nastavitvah.

Ustvarjanje varnostne ravnine z uporabo okvira

Za opredelitev varnostne ravnine lahko uporabite obstojeci okvir. To omogoca bolj intuitiven
nacin dolo¢anja parametrov ravnine iz vnaprej doloCenega polozaja in rotacije (X, Y, Z, RX,

RY, RZ). Izberite okvir v Kopiraj okvir spustnem meniju.

B catetyplane
Safety

V' Robot Limits Safety Planes (10f8)

Speed Limit Plane @
Power &Force
+ AddPlane
v Joint Limits

Joint Positions Properties

Safety planes limit robot movement and must be

Joint Speeds
created in frames parented to base.
v safety /o fE—
base v

Inputs

Outputs Plane
o
Safe Home o o
Planes
000° 2 o &
10 Planes
Allow a tolerance of £ 1 mm from the plane
Tool Direction
Tool Position ctons
Both v
Hardware
@ restrctenon
Three Position
-_ e e

Kopiraj okvir spustni meni se nahaja v parametrih definicije varnostne ravnine na Ravnine
zaslonu. Ta seznam vkljucuje okvirje, opredeljene na zaslonu Okviri. Ko izberete okvir, se ta

uporabi kot opredelitev varnostne ravnine.

Ce dologite parametre odmika, naklona in vrtenja, se ti uporabijo za izbrani okvir (glejte
»Konfiguriranje varnostne ravnine«). Rezultatna varnostna ravnina zdruzuje vse parametre.
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Glejte poglavje »Okvirji« v Priro&niku za programsko opremo.

Ustvarjanje 1. V zavihek Aplikacija izberite Okuvirji.

varnostnih 2. Tapnite + Dodaj okvir pod Prilagojeni okvirji, nato preimenuijte okvir z uporabo treh
ravnin z navpicnih pik (ikona kebaba).

uporabo

okvirjev OBVESTILO

Okvirji se ustvarijo glede na Osnhovo .

3. V polju StarSevski izberite Osnova.

= Program name
- B satetypiane -
oo & Frames us
a8
Appliaton
v Default Fram SafetyFrameCEB
0 R .
rid o
pppppp m
Orientation -
Jbas world =
Progam
- < - @ st
30 10
base /flange base o o
A Vaiables
Operator flange / tep. fange =
v Custom Frames S
base ] SafetyFrameCEB
ase / frame
+ Addrrame
v Live Frames
D Teach Frame

Izbiranje 1. V Aplikacijipojdite na Varnost, izberite Varnostnaraven in tapnite Odkleni .
referencnega 2. Na zaslonu Varnostne ravnine izberite okvir v spustnem meniju Kopiraj okvir.
okvira v Uporabite lahko tudi odmik, nagib in vrtenje.
varnostni —
ravnini ey |
- Robot Limits Safety Planes (10f8)
Speed Limit Plane jm]
Fover&force + Add Plane
Joint Positions Properties
. o
. °
T © -
-_ i

specd
— 1w0% T

3. Tapnite gumb Uporabi.

Uporabniski priro¢nik 140 URS8 Long PolyScope X

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.



R
UNIVERSAL ROBOTS 10. Varnostna konfiguracija

4. Nastavljene varnostne ravni so navedene v tabeli dodelitev funkcij v pogovornem
oknu s pregledom Potrditev uporabljene varnostne konfiguracije.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Speed Limit

OBVESTILO
Okvir, ki se uporablja za varnostno ravnino, je morda obrnjen v

nasprotno smer od pri¢akovane. Ce je robot name$&en na strani, ki krsi
ravnino, dodajte nagib 180 stopin;.

Za omejitve glede konfiguracij ravnin, omejitve komolca in omejitve
prirobnice orodja glejte »Varnostne ravnine«.

10.4.5.V/l ravnine

Opis Funkcija 1/0 Planes omogoca bolj prilagodljivo uporabo varnostnih ravnin v primerjavi s
standardnimi Safety Planes funkcijo. Omogoca aktiviranje in deaktiviranje varnostnih ravnin s
terminalnimi vhodi in/ali generiranje izhodnega signala, ko varnostne krogle preckajo
varnostno ravnino.

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.
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Vhodna/zaustavitvena
ravnina

Trigger Stop sprozi zaustavitev ravnine I/O. Z varnostnim vhodom ga lahko
utiSate.

Ce ni izklopljen, se robot zaradi premika proti letalu ustavi in po&aka, dokler
varnostni vhod ne izklopi letala.

OBVESTILO
Ko je ravnina neaktivna, se robot lahko prosto premika.

Ce je ravnina aktivna in robot $e ni pre¢kal ravnine, se robot
ustavi pred pre¢kanjem ravnine. Ce je ravnina aktivirana,
medtem ko se robot premika na robu ravnine, lahko robot
precka ravnino in se v najslabSem primeru ustavi v skladu z
nastavljenimi omejitvami razdalje in ¢asa ustavljanja.

Ko je ravnina aktivirana in je robot preckal ravnino, se bo
ustavil v skladu z nastavljeno razdaljo ustavljanja in Casom
ustavljanja.

1. Pojdi na Varnost v zavihku Aplikacija in tapnite I/O ravnine.

B2 pick and Place revised @

< safety oy

© Robot Limits /0 Planes (00f8)

Speed Limit

Uporabniski priro¢nik
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2. Odklenite in tapnite Dodaj letalo. PrikaZe se ve¢ polj in zavihkov lastnosti

I/0O Planes.

= Pick and Place revised

~ RobotLimits /0 Planes (10f8)

Secttimic
o z 10 Plane @

Power & Force
+ AddPlane

v jointimits

- Properties

oo o
o o

sy »

o

Outputs o 4
SafeHome ko PSS &
Planes Alow a tolerance of + 1 mm from the plane
Yorines

Tggerowut ¥ || Gacos v

otposon @ vesvcson

- u speed
= 25000 mm/s ~ 0% T

3. Vnesite vrednost odmik in nagib.
4. V polju Ukrep izberite Sprozilnik zaustavi.
5. V polju Muting Input iz berite Cl4 in CI5. Tapnite Uporabi.

& piccand place revised

' Robot Limits. /O Planes (10f8)
o peestimt O & =
Power & Force .
+ Addplane I
< fonetms
JE— propert
e
Joint Speeds.
v syuo
o
vous
Outputs 500 [
stetone w0 O om o
planes Allow a tolerance of + 1 mm from the plane
o nes |
[ r |
Toal Direction Triggerstop Y J | s cis ~ ‘ |
|
Tootfesiion @ revieson anan \|
ardure @ resarooring azas \

Three positon \
asas i

© © it | - +

Ko preklopite fizi¢no stikalo, povezano z vhodom, ravnina izgine iz
pregledovalnika 3D. Tapnite gumb » « (Pojdi na drugo stran) in » «
(Igraj), robot pa se bo prosto premikal z ene strani letala na drugo.

Ponovno preklopite stikalo, da izklopite zvok letala, in robot se ustavi na

vhodu/izhodu .
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Izhodna
ravnina

Sprozilni izhod generira varnostni izhod na podlagi tega, ali je ena ali ve€ varnostnih krogel
preckala ravnino.

Ko ena ali vec varnostnih krogel precka ravnino, dolo¢eno kot izhod za sprozitev, se aktivira
varnostni izhod, ki ustreza tej ravnini. "Aktivirano" pomeni, da so varnostni izhodi elektricno
nastavljeni na "nizko".

| ®

1. Vnesite vrednost odmik in nagib.

OBVESTILO

Ko katera koli od varnostnih krogel precka ravnino, dolo¢eno kot izhod za
sprozitev, se aktivira varnostni izhod, ki ustreza tej ravnini.

V polju Akcija izberite Izhod sprozilca.
V polju Izhod izberite CO2, CO3. Tapnite Uporabi.

safety
Applcation

~ Robot Limits
Speed Limit
Power &Force

~ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safetylo
Inputs
Outputs.

Safe Home

Planes

1/0 Planes.

Tool Direction

Tool Position

Hardware

Three Position

B pick and Place revised

/0 Planes (10f8)
10 Plane W
+ AddPlane

Properties

Safety planes limit robot movement and must be
created in frames parented to World

10Plane 2

700 i 24

>

5000 S| o

Allow a tolerance of + 1 mm from the plane

Triggeroutput ¥ | |co2,co3 ~ |
|
@ rvatorng concos I

‘\
04,05 I

06,07

& Max _ speed
== 250.00 mm/s 1w0% +

4. Ko predvajate robotski program, lahko vidite izhode "LOW" in "HIGH" v Komunikacija
v zavihku "Komunikacije".
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10.4.6. Strojna oprema

Opis  Vrazdelku Strojna oprema lahko uporabniki izberejo tip programirne enote (TP), ki je priklju¢en na
njihovega robota. Na voljo so naslednje moznosti:

* S funkcijo 3PE. Programirna enota z napravo za omogocanje 3-polozajnega delovanja
(BPETP)

* Brez. To omogoca varen vklop robota brez povezave programirne enote s krmilno omarico.

OBVESTILO
Iz varnostnih razlogov se robot ne bo zagnal, e se izbira ne sklada s povezano
strojno opremo.

Namen Moznost Brez podpira nastavitve, pri katerih ni potrebna ali fizicno prisotna programirna
moznosti enota, kar omogoca bolj racionalizirane in prilagodljive namestitve, zlasti v avtomatiziranih
Brez ali daljinsko nadzorovanih okoljih.

Uporabnikom zagotavlja tri klju¢ne prednosti:
* Podpira konfiguracije brez glave, kjer se ne uporablja programirna enota.
* Poenostavi zahteve strojne opreme za minimalne nastavitve.
* IzboljSa prilagodljivost zagona, saj odpravlja odvisnost od prisotnosti programirne

enote.
Za dostop do 1. Na levi plo&¢i zaslona aplikacije Varnost se dotaknite moznosti Strojna oprema.
moznosti 2. Odklenite glavni zaslon v zgornjem desnem kotu, vnesite svoje varnostno geslo in
Brez izberite Potrdi.

3. Na osrednji ploscCi se dotaknite polja Programirna enota in izberite Brez.

= pick and Place final

Robot Limits. Hardware
~ Joint Limits Select connected Teach Pendant

Joint Positions. ~
Joint Speeds 3PE Enabled } the robot wil not start if the selection does not reflect the connected hardware
v safety 10

None
oupus A

Inputs

Hardware
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Na glavnem zaslonu se dotaknite moznosti Uporabi poleg gumba za zaklepanje.

V pojavnem oknu Uporabi varnostno konfiguracijo se dotaknite moznosti Uporabi in
ponovno zazeni.

6. Prikaze se pojavno okno Potrditev uporabljene varnostne konfiguracije, v katerem
lahko izberete Razveljavi ali Potrdi konfiguracijo.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Robot Limits.

Momentum 10kgmis
Joint Position

Joint Speed Stopping Time

Stopping Distance

Tool Speed

Output
Tool Force
Hardware
Elbow Speed
Three Position

Elbow Force

10.4./. 3-polozajno stikalo

Opis Roc¢ni nacin visoke hitrosti omogoca, da hitrost orodja in hitrost komolca za¢asno presegata
250 mm/s. Na voljo je le, €e je robot v ronem nacinu in je konfigurirana naprava za
omogocCanje tripolozajnega delovanja.

Ce v petih minutah ne pride do interakcije s napravo za omogo&anije tripolozajnega delovanja,
se povecane vrednosti ponastavijo na 250 mm/s.

Za dostop do Na levem panelu tapnite Tri polozaje.
treh Tapnite Odkleni v zgornjem desnem kotu glavnega zaslona.
poloZajev

Vnesite varnostno geslo in izberite Potrdi.

Na osredniji ploS¢i potisnite gumb na Dovoli roéno visoko hitrost.

o v nh =

Tapnite Uporabi v zgornjem desnem kotu glavnega zaslona.
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10.4.8. PROFISafe

Opis Omrezni protokol PROFIsafe (vgrajen v razliCici 2.6.1) omogoca robotu komunikacijo z
varnostnim PLC v skladu z zahtevami standarda ISO 13849, kategorija 3, PLd.
Robot posilja varnostne informacije varnostnemu PLC-ju in prejema varnostne informacije.
Komunikacija v zvezi z varnostjo lahko vklju€uje sporocila o stanju ali sprozitev varnostne
funkcije (npr. zmanj$ane nastavitve, zaustavitev). Ukazi za zaustavitev so opisani v skladu z
IEC 60204-1, kjer je Zaustavitev v sili zaustavitev kategorije 1, varnostna zaustavitev pa
zaustavitev kategorije 2.

Vmesnik PROFIsafe zagotavlja varno, omrezno alternativo povezovaniju zic z varnostnimi 10
zatiCi krmilne omarice robota.

Uporaba vmesnika PROFIsafe ohranja specifikacije funkcionalne varnosti robota UR (PL,
kategorija in PFH). Za podrobnosti glejte poglavje » Tabela varnostnih funkcij« v priro¢niku UR.
Na primer, »varnostni izklop« je kategorije PLd 3 z vrednostjo PFH manj$o od 1,8E-07 (1,8 x
10-7).

PROFIsafe je na voljo samo za robote, ki imajo omogocitveno licenco, ki jo lahko pridobite
tako, da se obrnete na lokalnega prodajnega zastopnika. Ko pridobite licenco, jo prenesite na
strani myUR.

Za informacije o registraciji robota in aktivaciji licence si oglejte poglavje »Registracija robota
in datoteke z licenco URCap«.
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Izhod varnostnega Nadzorno sporocilo, ki ga varnostni krmilnik PLC po$lje robotu, vsebuje informacije,
krmilnika PLC prikazane v nasledniji tabeli.

Signal Opis

* 0: Zahteva zaustavitev sistema v sili.
E-Stop by system
* 1:Razveljavi zaustavitev sistema v sili.

» 0: Zahteva varnostno zaustavitev.

* 1:Normalno delovanje.
Zascitna zaustavitev

Opomba: Glejte tudi opis signala »Ponastavitev

varnostne zaustavitve«.

Ponastavi stanje varnostne zaustavitve pri prehodu z
Ponastavitev zaS¢itne zaustavitve 0 na 1, ko je signal »varnostna zaustavitev« ze

nastavljen na 1.

« 0: Zahteva varnostno zaustavitev, ¢e robot
deluje v samodejnem nacinu.

* 1: Normalno delovanje.

Samodejna zaustavitev zaScite se uporablja le, Ce je
Zascitite samodejno zaustavitev konfigurirana naprava s 3 polozaji, ki omogoca (3PE).
Ce ni konfigurirana nobena 3PE naprava, za$gitni
stop auto deluje kot obi¢ajni zas¢itni stop vhod.
Opomba: Glejte tudi opis signala »Ponastavitev

samodejne varnostne zaustavitve«.

Ponastavi stanje samodejne varnostne zaustavitve pri
Ponastavitev zascitne zaustavitve Auto prehodu z 0 na 1, ko je signal »samodejna varnostna

zaustavitev« Ze nastavljen na 1.

+ 0: Aktivira reducirane varnostne omejitve.

» 1: Aktivira varnostne omejitve »normalnega
nacina«.

Reducirano Varnostni sistem zagotavlja, da je robot znotraj
reduciranih omejitev v manj kot 0,5 s po aktiviranju
vhoda. Ce robotova roka $e naprej ki katero izmed
omejitev Reduciranega nacina, se izvede ustavitev

kategorije 0.

+ 0: Aktivira ro¢ni nacin delovanja.

» 1: Aktivira samodejni nacin delovanja.

Nacin delovanja Ce je varnostna konfiguracija "Izbira na&ina delovanja

prek PROFIsafe" onemogocena, se to polje izpusti iz

kontrolnega sporocila PROFIsafe.
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Vhod Statusno sporocilo, ki ga robot poslje varnostnemu krmilniku PLC, vsebuje informacije,
varnostnega prikazane v naslednji tabeli.

krmilnika PLC

* 0: Robot izvaja ali je zakljucil zaustavitev v sili
kategorije 0; strojna zaustavitev s takoj$njo

Zaustavitev, kat. 0 prekinitvijo napajanja robotovih rok in motorjev.

« 1:Normalno delovanje.

* 0: Robot izvaja ali je zakljucil zaustavitev v sili
kategorije 1; nadzorovana zaustavitev s prekinitvijo

Zaustavitev, kat. 1 napajanja motorjev in aktiviranimi zavorami.

* 1:Normalno delovanje.

* 0: Robot izvaja ali je zakljucil zaustavitev v sili
kategorije 2; nadzorovana zaustavitev z napajanjem

Zaustavitev, kat. 2 motorjev.

* 1:Normalno delovanje.

« 0: Robot je zaustavljen, ker varnostni sistem ni uspel
Krsitev upostevati dolocenih aktivnih varnostnih omejitev.

* 1:Normalno delovanje.

« 0: Robot je zaustavljen zaradi nepricakovane

izredne napake v varnostnem sistemu.
Napaka
* 1: Robot nima nepri¢akovane izredne napake v

varnostnem sistemu.

« 0: Robot je zaustavljen zaradi enega od naslednjih
pogojev:

* Varnostni vmesnik PLC, ki je povezan prek
vmesnika PROFIsafe, je poslal zahtevo za
zaustavitev sistema v sili.

. * Modul IMMI, povezan s krmilno omarico, je

E-stop po sistemu i . i
poslal zahtevo za zaustavitev sistema v sili.

* Enota, povezana z nastavljivim varnostnim
vhodom zaustavitve sistema v sili na krmilni
omarici, je poslala zahtevo za zaustavitev
sistema v sili.

* 1:Robot ni v zaustavitvi sistema v sili.

* 0: Robot je zaustavljen zaradi enega od naslednjih
pogojev:

* Gumb e-stop obeska za ucenije je pritisnjen.

E-stop z robotom * Pritisne se gumb e-stop, povezan z
nekonfigurabilnim varnostnim vhodom
krmilne omarice robota e-stop.

* 1:Robot ni v zaustavitvi v sili s strani robota.
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Signal Opis

+ 0: Robot je zaustavljen zaradi enega od naslednjih
pogojev:

* Varnostni PLC, povezan prek PROFIsafe,
je potrdil varnostno zaustavitev.

* Enota, povezana z nenastavljivim
varnostnim vhodom varnostne zaustavitve
na krmilni omarici, je poslala zahtevo za

“x . varnostno zaustavitev.
ZasCitna zaustavitev

* Enota, povezana z varnostnim stop
nastavljivim varnostnim vhodom krmilne
omarice, je potrdila varnostni stop.

« 1: Robot ni ustavljen zaradi varnostne zaustavitve.

Opomba: Glejte tudi opis signala »Ponastavitev varnostne
zaustavitve«. Vmesnik PROFIsafe zahteva uporabo funkcije

preventivne ponastavitve.

0: Robot je zaustavljen zaradi delovanja v samodejnem

nacinu in zaradi enega od teh pogojev:

« Varnostni PLC, povezan prek PROFIsafe, je potrdil
samodejno zaustavitev zascite.

« Enota, prikljucena na varnostni zaustavitveni
Zascitite samodejno zaustavitev samodejni varnostni vhod krmilne omarice, ima

uveljavljen varnostni zaustavitveni samodejni vhod.

1: Robot ni ustavljen zaradi samodejne varnostne zaustavitve.
Opomba: Glejte tudi opis signala »Ponastavitev samodejne
varnostne zaustavitve«. Vmesnik PROFIsafe zahteva

uporabo funkcije preventivne ponastavitve.

« 0: Robot je zaustavljen zaradi delovanja v ro€nem
nacinu in zaradi enega od teh pogojev:

* Vsak 3PE je pritisnjen v sredinski polozaj,

vhod Freedrive (Prosti tek) pa je aktiven.
Zaustavitev 3PE
* Vse naprave 3PE niso pritisnjene v

sredinski polozaj.

» 1:Robot ni zaustavljen zaradi naprave za
omogocanje tripolozajnega delovanja.

Prikaz aktivnega nacina delovanja robota.
« 0: Onemogoceno

Nacin delovanja

« 1: Samodejno

* 2.Ro¢no

« 0: Reducirane varnostne omejitve so aktivne.
Reducirano

« 1: Normalne varnostne omejitve so aktivne.
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10. Varnostna konfiguracija

Signal Opis

Nastavljena je aktivna omejitev

* 0:Normalno

* 1:Reducirano

« 2: Obnovitev

Aktivni nabor varnostnih omejitev.

Premikanje robota

+ 0:Robot se premika. Ce se &len premika s hitrostjo 0,02 rad/s ali
hitreje, se robot premika.

* 1:Robot je v mirovanju.

Varen domaci polozaj

« 0: Robot je v stanju mirovanja (robot se ne premika) in v polozaju,
ki je dolo€en kot Varni domaci polozaj.

* 1:Robot ni v stanju mirovanja ali ni v polozaju, ki je dolo¢en kot
Varni domacdi polozaj.

Konfiguriranje 1. Na zaslonu Varnostna aplikacija se dotaknite moznosti PROFIsafe na levi ploS¢i.

PROFlsafe 2. Dotaknite se moznosti Odkleni na zgornjem desnem robu glavnega zaslona, da
omogocite funkcijo PROFIsafe. Vnesite varnostno geslo in izberite Potrdi.

Safety

Application

Robot Limits
~ Joint Limits
Joint Speeds
Joint Positions
v safetyvo
Operator Inputs
Outputs
Planes
Hardware
Three Position

PROFISafe

©

Program name
Default program

PROFISafe

Config PRO g5 to

ccee
3 Lock ccee

@ cosve prosisare
Source Address

[ 23
Destnation Address

‘ 128 24 ‘

Control Operational Mode

for your

Program
structure

Global
Varizbles

Speed
~ 100% T+

Na desni plo&c¢i sta dve polji in dva gumba za konfiguriranje vmesnika PROFIsafe:
* Gumb Omogoci PROFIsafe

* Polje Naslov vira

* Polje Naslov cilja

* Nadzor nacina delovanja

3. Podrsajte gumb Omogo¢&i PROFIsafe v desno.

Dotaknite se polj Naslov vira in Naslov cilja, da dolocCite naslove, ki jih bosta
robot in varnostni PLC uporabljala pri medsebojni identifikaciji.

5. Ce se dotaknete moznosti Nadzor naéina delovanja, lahko omogocite, da

PROFIsafe PLC nadzoruje nacin delovanja robota.
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OBVESTILO

Ce zelite konfigurirati in uporabljati PROFIsafe, mora biti v meniju
nastavitev varnostnih storitev omogo¢ena moznost Naprava Profinet.

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

Preberite podrobnosti in lokacijo vmesnika ,Profinet”.

© Settings X
~  General Services
System Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
Update Primary Client interface Ports: 30001, 300

v Password

Secondary Client interface Ports: 30002, 30012
Operational Mode
Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Safety
Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Admin
v Connection Interpreter Mode Socket Port: 30020
Network Modbus TCP Server Port: 502
UR Connect
Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818
W Security
o Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Secure shell
ROS2 0 Ports: 7400-7649
Permissions
Services

10.4.9. Varen dom

Opis  Osnovni polozaj je funkcija PolyScope X, ki uporabnikom omogoca, da dolocijo varnostni izhod, ki
se aktivira, ko robot doseze nastavljeni osnovni polozaj za varnost. Uporabnik izbere Domov v
spustnem meniju razpolozljivih poloZajev pametnega upravljanja, ki se lahko dodelijo kot referenca
za osnovni polozaj za varnost.
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Dostop do 1. Dotaknite se Zavihka Aplikacija in izberite Aplikacija Varnost. Na levi ploSci
osnovnega izberite Osnovni poloza;.

polozaja

= Program name
= = Safety =
e
oo < safety . ce
a8
ppication
s
~ Robot Limits Safe Home -
o
Program Speed Limie After configuring a Sa you can configure o in Safety 10.
Use the Safe Home node in your program ta move the robot to the Safe Home positon.
Force Limit

] e N

~ Joint Limits

»
Jointpostions . )
Q Vorte
o Joit peeds
-
v saeyro .
nputs Eom
Outputs Safe Home Position is not configured
- E
Planes e
Tl osi

= Max
= -1000.00 mm/s

2. Zanastavitev polozaja robota odprite Aplikacijo Pametno upravljanje in izberite
Domov.

3. Dotaknite se gumba Uredi pozo in prikazal se bo 3D-prikaz roke robota.

= By oo
= safety @
- e
oo < Smart Skills e
2
picaion
Duplicate an existing Smart Skill as the base Home ES
for you custom one, o create new from —
(il scratch.
- Definea pos thatthe robot can be iy moved o during program setup
+ Create Smart kil When this pose Is defined, the Smart Sill button will move the robot to this pose. o
® Joint Positions Program
Align to Plane ]
o
s o i
Align? to Nearest Avis G & e @
Q Variables
Center s wist2
e 90 Pt o
Fresarive

Move Into Contact

Retract

Vv Deactivated

Putinto Box

L B

o Max o
@ Active = -1000.00 mm/s
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Robota premaknite na Zeleno mesto s pomo&jo gumbov Premik, Cleni in TCP.

Pritisnite in pridrzite rumeni gumb Premik sem, dokler se slika predogleda ne
prilagodi novi konfiguraciji.

Dotaknite se moznosti Shrani za dokon¢anje nastavitve.

& 8 19 Q
X EditPose rreview @) Move Joints Tcp Smart Skills
e s
Aopation  ame:Tooflange Values are
e Position  gage
xoomm X:271.9mm A
¥:00mm 000 ol - +
Z00mm
R000°
RY000° w218
Rz 000° RY:2853 ) |00 o - o+
R8T
Payload ' o
0000k ase ?
nune
Centerof ) oo ol - +
Gravity Shoulder
X00mm %0250 wrist1
¥:00mm bow ¥ N+
Zoomm P ) e &
Wrist 1 wrist 2
2783 =
witz () (oo el -+
1077
wrist3
wrist 3 5
LR 000 2

Vrnite se na Osnovni polozaj v Aplikaciji Varnost in vnesite varnostno geslo.

V aktiviranem polju Pametno upravljanje izberite Domov in nastavljeni polozaj
robota se prikaze na glavhem zaslonu.

Dotaknite se moznosti Uporabi in izberite Uporabi in ponovno zaZeni. Nato se
dotaknite moznosti Potrdi konfiguracijo.

=) safety
\/ Robot Limits Safe Home
speegmt After configuring a Safe Home position, function in Safety /0.
node in your to the Safe
n ] e
Joint Positions. Home

Joint Speeds

v safety Vo P 233.65°
Inputs Elbow
281.54°

Outputs y b

Safe Home
Planes.
Tool Position

Hardware

Three Position

- o
= -1000.00 mm/s
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10. Varnostna konfiguracija

OBVESTILO

Ce je za referenéno tocko za varno izhodi$ée izbrana funkcija Position

Smart SkKill:

* Okno s sporocilom se prikaze na strani Position Smart Skill.

* Funkcije Position Smart Skill, konfigurirane kot Safe Home, ni
mogoce preimenovati, urejati ali izbrisati, razen e uporabnik ne
izbriSe ali prekliCe dodelitve Safe Home na Varnost > Safe Home

zaslonu.

10. Na zaslonu pametnega upravljanja lahko Osnovni polozaj podvojite in uredite. Vse
novo ustvarjene funkcije pametnega upravljanja so na voljo tudi za konfiguracijo kot
Osnovni poloza;.

= s, Program name
= Safety
oo & Smart Skills
oo
Applicaton
u g Smart Skil a the base. Home
for e.or create new from
o sa
| Define a pose that the robot can be easlly moved Into during program setup
+ Create Smart skl When this pose is defined, the Smart kil button will move the robot to this pose.
5} Joint Positions
Align to Plane
»
8 she i
Align 7 to Nearest Axis 142 126° 78
2 Center wist wrist2 st 3
Operator 9° 92 B3
Freedrive
This position i used for Safe Home
Move Into Contact @ | can't be edited or deleted
Retract
Home

<

Deactvated
D oupliate

Putinto Box © oeactivate

Custom Edit Pose

~ a Speed
== -1000.00 mm/s = 0% T
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Funkcija
Oshovni
polozaj v
izhodih

Ce je polozaj Domov dodeljen funkciji pametnega upravljanja v aplikaciji Varnost, spustni
seznam funkcij varnostnega izhoda vsebuje Osnovni poloZaj kot novo dodeljeno funkcijo.
V poljih Funkcija na zavihku Izhodi varnostnega V/I izberite Osnovni polozaj.

Program name
Safety

Wired Outputs

Application

\/ Robot Limits

Function Signal 0ssD
Speed Limit
Function 0o )
~
Safe Home -
Force Limit o
Program
2 structu
£ V' Joint Limits.
Robot Moving 3
Joint Positions.
Robot Not Stopping Q .
Oper Joint Speeds. ©
Safe Home .
v safetyo
7
System Emergency Stopped

Safe Home
Planes

Tool Position
Hardware

Three Position

= -1000.00 mmis — 0% T

©)

Osnhovni polozZaj je mogoce videti v tabeli dodelitve funkcij v preglednem pogovornem oknu
Potrditev uporabljene varnostne konfiguracije.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Safe Home preview

Joints Position
Joint Speed

Planes. Base 3.8022 rad

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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Osnovni Programsko vozlis¢e Osnovni poloZaj se nahaja v kategoriji Premik vozliS¢ znotraj
poloZaj kot Ukazna vozlis¢a. To vozlis¢e se uporablja za ukaz robotu, da se premakne na vnaprej
programsko doloceni osnovni polozaj za varnost, kot je konfigurirano v nastavitvah aplikacije Varnost
vozliCe za osnovni polozaj.

2 e e

Joint Move: Uinear Move Process Move

Logic

Structure

Tool

URCaps

Clipboard

[ Hide deactivated
program nodes

OBVESTILO

Dodajanje vozlis¢a brez osnovnega polozaja za varnost, nastavljenega v
aplikaciji Varnost, bo vozlis¢e oznacilo kot rumeno.

. Motion Profile
Custom v Configure s home posicion in Application -Safey.

Vozlis€¢e Ukaz za Osnovni polozaj ima moznosti profilov premika in druge napredne

nastavitve, ko se dotaknete ikone s tremi pikami

[l Advanced Settings X

Movement

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

Motion Profile

Custom v |

Speed Type

OptiMove ™ |

Speed
30% 0 |

Acceleration
9% & |
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Napredne
nastavitve

Uporabniki lahko ustvarijo profile premika v naprednih nastavitvah z uporabo dveh
zavihkov in dveh polj:

* Profil premika
* Vrsta hitrosti
* Zavihek Hitrost

* Zavihek PospeSek

Profil premika je funkcija, ki uporabnikom omogoca nastavitev vnaprej doloCenih profilov
premika v vozlis€ih premika: Premik ¢lena, Linearni premik, Premik kroznega loka,
Procesni premik in Smer. Profil premika Po meri omogoca uporabnikom, da opredelijo
podatke o premikanju v vozlis¢u premika.

V polju Vrsta hitrosti je privzeta moznost OptiMove. Izberite »Klasi€ni gib«, Ce Zelite
hitrost in pospesek vnesti v stopinjah na sekundo ali milimetrih na sekundo. Nastavitve
OptiMove so navedene v odstotkih, da se poenostavi uporaba in nastavitev.

Uporabniki lahko nastavijo odstotek zelene hitrosti v zavihku Hitrost, ki doloca ciljno hitrost
premikanja kot odstotek najvecje hitrosti robota.

Uporabniki lahko v zavihku PospesSek nastavijo odstotek Zelenega pospeska, ki dolo¢a
ciline omejitve navora med pospeSevanjem in zaviranjem kot odstotek najvecje moci
robota.
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10.4.10. Smer orodja

Opis Zaslon Smer orodja omogoca nastavitev varnostne funkcije, ki omejuje kot, v katerem se lahko
orodje usmerja. Vidite lahko omejitev smeri orodja, ki je dodana v varnostne nastavitve. Meja je
doloCena s stozcem, ki ima fiksno usmeritev glede na osnovni referencni okvir robotove roke.
Ko robotova roka premika, je smer orodja omejena, tako da ostane znotraj dolo¢enega stozca.

Application

OBVESTILO

Omejitve je mogocCe onemogociti ali nastaviti tako, da veljajo v reduciranem

nacinu, normalnem nacinu ali v obeh.

Safety

\/ Robot Limits
Speed Limit
Power & Force

\/ Joint Limits
Joint Positions
Joint Speeds

v safety /0
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

1/0 Planes

Tool Direction

Tool Position

Program name
Default program

Tool Direction

Restrict how the tool may point by limiting its
direction to a cone relative to the robot base.

Restrictions

Reduced v

XAds Tit 2 Axis Rotation

3.1416 rad & 0 rad 0
Deviation

0.7854 rad 0

Define the tool's pointing direction using the z-axis
of an existing TCP.

TCP v

Tool direction relative to the tool flange:
Y Axis Tilt: 1.7562 rad

Z Axis Rotation: 5.8195 rad

ad 8a
Apply @) Lock €0 0b

Speed
100 % +

OBVESTILO

Funkcija Tool Direction vam omogoca povecanje varnosti aplikacije, kadar
uporabljate orodje, ki lahko povzroci $kodo ali poskodbe, ¢e je usmerjeno v
doloceno smer.
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Lastnosti Omejitev smeri orodja ima tri lastnosti, ki jih je mozno konfigurirati:

omejitve 1. Nagib: Odprtinski kot stozca

lahko dolocite glede na osrednjo (referen¢no) smer.

2. Vrtenje: Dolocite lahko, kako se stoZec vrti okoli svoje osrednje osi.

3. Odklon: Dolocite lahko najvecji dovoljeni kotni odmik med Zeleno smerjo in katero koli

smer znotraj stozca.

Onemogocena omejitev smeri

Nikoli aktivno

orodja

Normalna omejitev smeri Aktivno samo, ko je varnostni sistem v
orodja Normalnem naéinu

Reducirana omejitev smeri Aktivho samo, ko je varnostni sistem v
orodja Reduciranem naéinu

Oboje (normalna in zmanj$ana
omejitev smeri orodja)

Aktivno, ko je varnostni sistem v Normalnem
nacinu in ko je v Reduciranem nagcinu.

Smer orodja se doloci s pomocjo TCP, nastavljenega v nastavitvah aplikacije End

Effectors.
Lastnosti Privzeto so toCke orodja postavljene v isto smer kot os Z izhodne prirobnice orodja.
orodja Spremenite ga lahko tako, da dolocite dva kota:

* Kot naklona: Koliko se nagne os Z izhodne prirobnice proti osi X izhodne prirobnice.

* Vrtenje osi Z: Za koliko naj se nagnjena os Z vrti okoli osi Z izhodnega prirobnika.

Alternativno lahko kopirate os Z obstojeCega TCP tako, da izberete ta TCP iz spustnega

menija.
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R
UNIVERSAL ROBOTS 10. Varnostna konfiguracija

Za dostop 1. Tapnite zavihek aplikacije in izberite varnostno aplikacijo . V levem oknu izberite
do smeri Smer orodja.

orodja = py—

= Dance *
8
< safety Apply oy
s
~ Robot Limits Tool Direction M
wove
(] Re |
Speed Limit estrict how the tool may point by limiting its
rogram direcion to 3 cone relatve o the robot base. __
Power & Force =
v brogram
(5] St
v Joint Limits
»
ThiR
Joint Positions. 0° {x}
2 Variables
Deviat
Operator Joint Speeds e
v sifetyro
Definethe toos pointing directon relative to n
Inputs existing TCP.
oy
outputs o v | syncvalues
Hom:
Safe Home Current use:
planes Y AXis Tilt:0.00°
2 Axis Rotation: 0.00°*
110 Planes
The TCP position has been changed, Sync the
Tool Direction values to align application setting
Tool Position

{ VY Robot Stats - A 2peec
(R ) Active = 250.00 mm/s = 10% T

Odkleni in vnesi varnostno geslo.

Ko omogocite polje Omeijitve , postanejo na voljo tudi druga polja. V TCP se prikaze
zeleni stozec, ki prikazuje smer, v katero kaze orodje.

Program name

=} Dance
aa
Safety 31
Application
~ Robot Limits Tool Direction
Speed Limic Restrict how the tool may point by imiting its
Program direction o a cone relative to the robor base.
Power & Force
g

N Joint Limits

Joint Positions.

— Joint speeds
v safety 1o
Define the tools pointing direction elative to an
Inputs existing TCP.
CoyTCr
Outputs Toolflange ¥
Safe Home
Current use:
Planes ¥ Axis Tilt: 0,00
2 s Rotation: 0.00
1O Planes
Tool Direction
Tool Position [— _—
Hardware E—

Three Position

@ =) 25000 mms — 100% t+
Tapnite gumb Uporabi.

Smer orodja silahko ogledate v tabeli dodeljenih funkcij v potrditvenem pogovornem
oknu Pregled uporabljene varnostne konfiguracije.

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

Joint Position .
Maximum deviation from
Deviation 15708 rad y
defined direction
Joint Speed
Safety modes where limitis

active

Restrictions Normal & Reduced
Planes

floBkanes Tool properties Value Clarification

Tool Direction Tilt angle relative to the output
Y 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. Prvi program

Opis Prvo ustvarjanje programa v PolyScope X vam omogoca, da robotovi roki naucite, kako se
premikati, s pomocjo niza smernih tock, s katerimi dolocite pot, po kateri naj sledi. Na konec
roke je treba pritrditi orodje konCnega efektorja.

V priro¢niku za programsko opremo v poglavju »Uporaba konénih efektorjev« si oglejte, kako
nastaviti orodje na koncu roke.

Ustvarjanje To so postopki tega prvega programa:
preprostega 1. Premakni se na polozaj A.
programa )

2. Nastavite 10.

3. Pocakajte 3 sekunde.

4. Onemogoci IO.

5. Premakni se na polozaj B.
Dostop do 1. Na glavnem zaslonu tapnite naslov , da odprete System Manager.
Upravljavca 2. Na zaslonu System Manager tapnite ikono Add Program in izberite Create
sistema New Program .

D system Manager x

=
UNIVERSAL ROBOTS Programs rape—

3. Vdveh poljih v oknu »Ustvari nov program« vnesite ime programa in opis.
Tapnite Potrdi .

[ Create new program X

Program name
First Program of CB

20728
Program description

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

721988

Cancel @

Na glavnem zaslonu je zdaj prikazano ime vaSega programa. Na zaslonu za
vecCopravilnost je zavihek Glavni program oznacen z rumeno barvo, kar pomeni,
da je treba zacCeti z ustvarjanjem programa.
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Zagon robota 4. Na levi strani spodnjega dela strani tapnite Stanje robota za zagon.

5. Tapnite Vklop, nato pa Odkleni . Nato se stanje robota prikaze kot Aktivno,
aktivirani pa so gumb/drsnik Predvajaj, Ro¢ni naginvisoke hitrosti in Hitrost .

8 inprogram (] i regon

6. V glavnem meniju tapnite ikono menija Program .

Glejte opis osnovnih ukaznih vozliS& v PriroCniku za programsko opremo.

Prvi ukaz: Premik 7. Tapnite ukaz Premik sklepa . UpoStevaijte, da je v programu PolyScope X
sklepa vozlis€e smerne toke zdruzeno s tem ukazom.

Oglejte si opis vozlis¢a ukaza Premik sklepa v Priro¢niku za programsko
Dejanje: opremo.
premakni se na

B First program Ceb > Main Program

.
poloZaj A b R g s o = [
S
—EEE T YY)
= ; @
5
o © 9 @i
_
= + Create New
[S] o rog
& {x}
QT e
(i o]
B
&
o

speed
100%

-1000.00 mm/s

V drevo programa sta vstavljena dva polja za urejanje, dva zavihka in ikona s
tremi pikami:

* Profil premika
* Ime
* Ureditocko

* Premik sem
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Prvi program

8. Tapnite zavihek Uredi tocko . PrikaZe se zaslon z robotovo roko v 3D. Na desni
strani zaslona vidite meni Premik.

« el 5 Q
X Point meewo Move Joints Tcp Smartskils
RelatveTo  Move
TeP Offset sy
Application Name: Tool flange: Rel At
Position v v
Y:00mm Y.00mm
Progam  200mm B0 Translate Rotate.
x000% Orientation
Rv.000° om0
Y om0 Rr:000°
w000
»
o X @ @
0000k Base
925+
Centerof
Operaor Gravity Shoulder L
X00mm 9503 N\ Y
y( =) (+)
Y:0omm Elbow \
z0omm i NN
wrist 1
2008*
Wrist2 z + )
e
wrist 3
1089°

® ® e, © 5 ¢

9. Uporabite gumb plus-minus za osi X, Y in Z, da premikate robota in nastavite
polozaj smerne tocke, nato pa Shranite .

S

« ! & Q
X point reven @) Move Jjoims o smarsis
westveT  Move
Tep oftet e
REE Name: Tool flange: Positior ‘ Relative To Active TCP.
¢ ition tep ~ Tool_flange v
£ X:00mm .
¥00mn voomm
Program Z00mm Ll Translate Rotate
0P Orientation
wrome o

RY:000°
RZ:00D®

RZ000°

Payload
Base

0000kg
ssé1e
Center of
Operator Gravity Shoulder
x00mm =m0
Y:00mm Elbow
Z00mm e
Wrist 1
2100
Wrist2
9190
Wrist3

uue

® D o O Gn +
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Poimenuijte prvo 10.

smerno tocko

V polju Ime vnesite Point_A kot ime v zavihku urednika Vrednost in kliknite
Potrdi .
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Drugi ukaz:
Nastavi

Dejanje:
Nastavite 10 za
kon¢ni efektor

Tretji ukaz:
Pocakaj

Dejanje: robot
pocaka dolo€eno
Stevilo sekund

Cetrti ukaz:
Nastavi

Dejanje:
Onemogo€i 10 za
koncni efektor

Peti ukaz: Premik
sklepa

Dejanje:
premakni se na
polozaj B

11.

12.
13.

14.

15.
16.

17.
18.

19.

Tapnite ikono za dodajanje v drevju programa in ikono ukaza Nastavi .

o
B First program of c8 & O wanerogam

Wodul o
a0 W s @Y T tabat punctio s,
nnnnnnn = + Create New
® O s
» & ®
ol Il =
5]
%

Tapnite polje Vir in izberite Wired 10 .

Dodano je polje Signal. Izberite DO 0 . Na desni strani dodajte polje Vrednost
in izberite Visoko .

1 IR Main Program Looping

2 & Move to: Point A

3 I Wredro 500 igh

@
Tapnite ikono za dodajanje in izberite ukaz Po¢aka; .
Glejte opis vozliSéa ukaza »Wait« v Prirocniku za programsko opremo.
V polju Vrsta ¢akanja izberite Cas, da bo robot po&akal doloéeno $tevilo sekund.

Tapnite polje Cas in v zavihku Vrednost vnesite 3 (tri sekunde), nato pa Potrdite

1 R Main Program Looping: Disabled
2 22 Move to: Point_A Joint base Tool flange 5:30% A:9%
3 Il set: poo=
‘ g8l vl o
@

Ce zelite ustvariti drugi vozli$&e Set, ponovite korake od 11 do 13.

V polju Signal izberite DO 0 . Na desni strani dodajte polje Vrednost in izberite
Nizko .

1 R Main Program Looping: Disabled

2 E Move to: Point_A Joint base Tool_flange 5:30% A 9

3 I set: po0= 1t

4 & Wait: 3.00s

s I iredio ~ 200 v tow v
@

Dotaknite se ikone za dodajanje v drevesu programa. Ponovite korake od 7 do
9, da ustvarite drugo smerno to¢ko. Premaknite polozaj robotove roke v smer, ki
se jasno razlikuje od Tocke_A.
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11. Prvi program

Poimenujte drugo  20.

smerno tocko

Preverite 21.
program v 3D- 22.

pregledovalniku

V polju Ime vnesite Point_B kot ime v zavihku urednika Vrednost in kliknite
Potrdi .

Na glavnhem zaslonu je prikazan prvi ustvarjeni program.

B

T
First Program of CB > ainprogram

o R Main Program Locons: 0 3 seor sart
S o e T Mo ()
I sec poo0= : o unctions
o £ wait + Gremeren
@ I sex poo=
* 5 S o ~ || poit. O | e 7 More &® kel
e © o
B
&

@

V glavnem meniju tapnite ikono 3D Viewer .

V spodnjem delu strani tapnite gumb Predvajaj . Ko ste na zaslonu drevesa
programa, program v zeleni barvi pomeni, da gre za trenutno izvajanje
programa.

= B First program of c8 - Main rogram

o IR Main Program & toop rrogram «x PN
= o 5 Modules [
o [B . Move to: Point A o bae Tootange 5208 A3 L e

’’’’’’ UETCIRG + Coeten

® . 2 wait A=}

5 A set Do 0= 10 ®
2 2 Move to: PoInt_B jeint base Tool flange 5:30% & S
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Preverite
program v
komunikaciji

23. Ko ste v 3D-pregledovalniku in na zaslonu za upravljanje, vidite, kako se robot
premika. Na strani tridimenzionalne grafike lahko vidite numeri¢ne podatke o
delih robota, njihovem polozaju in usmerjenosti.

=}

First Program of CB

 First program of CB -

Robo Name sttus IR
UR20 UNIVERSAL ROBOTS

Configuration Status

o

24. Pojdite na zavihek Aplikacija in tapnite ikono Komunikacija. Opazujte, kako se
stanje Digital Out 0 (DO 0) menjava med Low in High , ko tapnete gumb Play v
spodnjem delu strani.

B First rogram of c8 «

ca € Communication
sopeston
v rabor Configurable Input P Digital Input Digital Output Analog Input
a =
mmmmmm Wirea1o o 1 as @0 1 o4 o o0 B o4 o 000 [l D004 10 Ao
nnnnn 000mA
Teel10 = as w @1 w s w© o1 B o5 W 001 [0 005 10
@ v o ar s
» as @2 w© 6 oz W os o 002 [0 D06 10
+ adasource Safeguard Reset ALt ®
Q a: @ 97 B @3 w 7 w© o3 B o7 W 003 [0 007 (10 v =
a o o vormee

Za veC podrobnosti glejte opis zavihka Komunikacija v Prironiku za
programsko opremo.
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UNIVERSAL ROBOTS 12. Ocena tveganja kibernetske varnosti

12. Ocena tveganja kibernetske varnosti

12.1. Splosna kibernetska varnost

Opis Povezovanje robota Universal Robots v omrezje lahko povzro€i tveganja za kibernetsko
varnost.
Ta tveganija lahko ublazite z uporabo usposobljenega osebja in izvajanjem posebnih
ukrepov za zascito kibernetske varnostni robota.
Za izvajanje ukrepov za kibernetsko varnost potrebujete oceno nevarnosti za kibernetsko
varnost.
Namen tega je:

* Prepoznavanje grozenj
* Dolo¢anje obmocij zaupanja in vodov

* Doloc¢anje zahtev za vsako komponento v programu

é OPOZORILO
Neizvajanje ocene tveganja za kibernetsko varnost lahko ogrozi delovanje
robota.

* Oceno tveganja za kibernetsko varnost lahko izvede integrator ali
usposobljeno osebije.

OBVESTILO

Samo usposobljeno osebje je odgovorno za ugotavljanje potreb po posebnih
ukrepih za kibernetsko varnost in za zagotavljanje zahtevanih ukrepov za
kibernetsko varnost.
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12. Ocena tveganja kibernetske varnosti UNIVERSAL ROBOTS

Varnostna PolyScope X uporablja ve¢ neodvisnih varnostnih plasti (Defense in Depth), tako da vdor v
arhitektura katero koli posamezno plast ne omogoca neomejenega dostopa do sistema.

Varnostne privzete nastavitve. Omrezne storitve so ob dobavi onemogocene. Iz
omrezja so dostopne le storitve, ki jih je izrecno omogocil skrbnik. Od razliCice
PolyScope X 10.14 naprej je vhodni promet HTTP/HTTPS na vratih 80 in 443
privzeto zaprt in ostane zaprt tudi po ponovnem zagonu, dokler ga skrbnik ne
omogodi.

Omejitev omrezja. Nastavljiv pozarni zid omejuje promet na doloCena vrata in IP-
naslove.

Preverjanje pristnosti. Tri neodvisna gesla (Admin, Operativni nacin, Varnost) Scitijo
loCene funkcionalne domene. SSH podpira avtentifikacijo s klju¢em kot alternativo
geslom.

Avtorizacija. Zasloni z dovoljeniji, ki jih je zaklenil skrbnik, omejujejo dostop do
omreznih nastavitev, posodobitev programske opreme, upravljanja URCap in
konfiguracije storitev. Locitev delovnih nacinov preprecuje spreminjanje programa
med avtomatskim izvajanjem.

Kriptografska identiteta. Robot hrani digitalni certifikat za varno identifikacijo. Samo-
podpisani in CA-podpisani certifikati so podprti prek vgrajene funkcije za upravljanje
certifikatov.

Revizijska sled. Spremembe nastavitev in dogodki, ki so pomembni za varnost, se
belezijo, shranjujejo in jih je mogoce pregledati s standardnimi orodji za revizijo.

Integrator mora opraviti oceno kibernetskih grozenj, da ugotovi morebitno potrebo po
dodatnem utrjevanju za konkretno aplikacijo.

12.2. Zahteve za kibernetsko varnost

Opis Konfiguriranje omrezja in varovanje robota zahteva, da izvedete ukrepe za primer grozenj za
kibernetsko varnost.
Pred zaCetkom konfiguracije omrezja upostevajte vse zahteve, nato pa preverite, ali je
nastavitev robota varna.
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12. Ocena tveganja kibernetske varnosti

Kibernetska
varnost

* Osebje, ki upravlja z robotom, mora imeti poglobljeno razumevanje sploSnih nacel

kibernetske varnosti in naprednih tehnologij, ki so v uporabi v robotu UR.

* Vpeljati morate ukrepe fizicnega varovanja, da ima fiziCen dostop do robota samo

pooblas€eno osebje.

* Imeti morate ustrezno kontrolo vseh dostopnih tock. Na primer: klju¢avnice na

vratih, uporaba identifikacijskih znack, sploSen fizi€en nadzor dostopa.

é OPOZORILO
Povezovanije robota z neustrezno zavarovanim omrezjem lahko

povzrodi in varnostna tveganja.

* Robota povezite samo v zaupanja vredno in ustrezno zasciteno
omrezje.

Zahteve za
omrezno
konfiguracijo

V lokalno omrezje se lahko povezejo samo zaupanja vredne naprave.
Do robota ne sme biti vhodnih povezav iz sosednjih omrezij.

Izhodne povezave robota morajo biti omejene, da je omogocen najman;jsi ustrezen
nabor dolo¢enih vrat, protokolov in naslovov.

Uporabljajo se lahko samo URCaps in skriptne datoteke zaupanja vrednih
partnerjev ter Sele po preverjanju njihove pristnosti in celovitosti.

Varnostne
zahteve za
nastavitev
robota

Privzeto geslo zamenjajte z novim, moc¢nim geslom.

Onemogocite »Datoteke Magic, ko jih ne uporabljate aktivho (PolyScope 5).
Onemogocite dostop SSH, ko ta ni potreben. Dajte prednost preverjanju pristnosti
na podlagi klju¢a kot preverjanju pristnosti na podlagi gesla.

Nastavite pozarni zid robota na najstrozje mozne nastavitve in onemogocite vse
neuporabljene vmesnike in storitve, zaprite vrata ter omejite IP-naslove.

Zaprite neuporabljene dostope HTTP/HTTPS s pomocjo stikala HTTP v nastavitvah
> Varnost > Storitve (PolyScope X 10.14 in novejSe razlicice). Vrata 80 in 443 naj
ostanejo zaprta, razen ¢e so potrebna za spletni dostop do PolyScope, REST/Robot
API ali zunanje URCaps.

URS8 Long PolyScope X

171 Uporabniski priro¢nik
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12.3. Napotki za utrjevanje kibernetske varnosti

Opis Vmesnik PolyScope ima veliko funkcij, ki zagotavljajo varnost omrezne povezave, kljub temu
lahko varnost izboljSate z upoStevanjem teh smernic:

Pred povezovanjem robota v katero koli omrezje, vedno spremenite privzeto geslo na
mocno geslo.

OBVESTILO
Pozabljenega ali izgubljenega gesla ne morete pridobiti ali ponastaviti.

* Varno shranite vsa gesla.

Za omejitev omreznega dostopa do robota v ¢im vecji meri uporabite vgrajene
nastavitve.

Onemogocite stikalo HTTP v nastavitvah > Varnost > Storitve, kadar robot ne
potrebuje vhodnega spletnega prometa (PolyScope X 10.14 in novejSe razliCice). Po
nadgradnji na razlic¢ico 10.14 ali novejSo preverite stanje stikala; vrata 80 se ob zagonu
sistema ne odpirajo ve¢ samodejno.

Nekateri komunikacijski vmesniki nimajo nacina za avtentifikacijo in Sifriranje
komunikacije. To predstavlja varnostno tveganje. Osnova ocene tveganj za kibernetsko
varnost je ustrezni ukrep za zmanjSanje tvegan;.

Za dostop do vmesnikov robotov z drugih naprav je treba uporabiti SSH-tuneliranje
(preusmerjanje lokalnih vrat), ¢e povezava pre¢ka mejo obmocja zaupanja.

Pred izloCitvijo robota iz uporabe odstranite obcutljive podatke iz njega. Posebno
pozornost posvetite datotekam URCaps in podatkom v programski mapi.

* Da bi zagotovili varno odstranitev zelo obcutljivih podatkov, SD-kartico varno
izbriSite ali unicite.
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13. Komunikacijska omrezja

Vodilo Z moznostmi vodila Fieldbus lahko dolocCite in konfigurirate druzino industrijskih
Fieldbus racunalnidkih omreznih protokolov, ki se uporabljajo za distribuirani nadzor v sprotnem
Casu, ki ga sprejema vmesnik PolyScope:

* MODBUS
* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFISafe
* UR Connect
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13.1. MODBUS

Opis Tukaj lahko nastavite odjemalske (glavne) signale MODBUS . Povezave s strezniki MODBUS
(ali podrejenimi) na dolo¢enih naslovih IP je mogoce ustvariti z vhodnimi/izhodnimi signali
(registri ali digitalnimi). Vsak signal ima edinstveno ime, tako da ga je mogoce uporabiti v

_ rogram name
= =] End Effectors P
. 635
oo Application 989
oo
Application
- S
I Ll (T {f {x)
Program ) —
(S Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables il
3n Rotation, Tit Position, references Layouts CP, Position, Orie Joint, Linear, Optimove Variables configuratior
payload, Ce y
x
oy Variables
Operator
@
<«
Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Digital, Analog, I0s. ety Planes, 10s, Joint Configuration and setu de wfiguration Configuration, Logo, og Messages, Joint
URCaps Temperatures

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

< Communication

Modbus: Source

V' Robot
70 Sequential mode
Wired 10 127.0.0.1 174 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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Dodaj Pri dodajanju signala lahko prilagodite ime signala.
signal Izberite vrsto signala, smer signala ter dolocite frekvenco, Casovni interval in druge napredne
nastavitve. Signal lahko uporablja en naslov ali ve¢ naslovov.

Add Signal .
Signal Name
MODBUS 0 Address Range
Address
From To
0 o

Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings

Frequency Timeout Slave address
v
10 Hz 2s 0 255 0

Vir signala Nastavitve vira signala Modbus lahko urejate in briete. Dotaknite se gumba Konfiguracijaza
urejanje in se dotaknite ikone smetnjaka za brisanje.

Program name

= & modbus a
o ccce
oo & Communication cece
oo
Application
Modbus: Source &
) v Robot P address » Sequential mod. Move
127,001 equential mode
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = =
@ Toollo Program
structure
Read Digital Inputs
o ' Modbus Config
MODBUS_PLC_IN 24 w
Q Source H ; o
Wiite Digital Outputs
Config Global
+ Add Source MODBUS_PLC_OUT e W Ytz

Operator

-+ Add signal

@ off 100 %
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Programiranje Podobno kot druge vhodne signale je mogoce spremljati tudi signale Modbus. V
programu v ukazu Poé&akaj izberite Vhod signala v zavihku Tip €akanja. Nato izberite
vir Modbus, dolo¢en vhodni signal in stanje, na katerega zelite pocakati.

Obsegov naslova ni mogoce uporabiti v logi¢nih izrazih. Program lahko uporabi samo en
naslov, tudi ¢e je del obsega.

_ & Program name |
= modbus ) Main Program
)
i ceee Before Start
28 1 IR Main Program oo
‘
Wait Type Source signal Input &% Configuration
Aoplcation 2 o v v . v v
°B Signal Input Source MODBUS_PLC._... High o
&
@ & Status
- ()
Modules e |
Program
oW \/ Global Functions
@ e
structure
+ Create New
» S
{3
§o) obal
Varisbles
Operator
&

@ Off 100 %

Izhodni signal Modbus lahko konfigurirate z ukazom Nastavi.

Program name

= =

modbus Ll Main Program
i ceee Before Start
- 1 R Main Program coce
- % Configuration
Applcation 2 & Wait: MODBUS_PLC == I
® Status
, o " T . 0
=l Source MODBUS_PLC_. High Move
o e Modules e
vogram
W V' Global Functions
Program
Create New
» S +
{3
o} Giobal
Verigbles
Operator N
&

@ off 100 %

13.2. Ethernet/IP

Opis EtherNet/IP je omrezni protokol, ki omogoc¢a povezavo robota z industrijskim Citalcem
EtherNet/IP. Ce je povezava omogoéena, lahko izberete dejanije, ki se izvede, ko program
izgubi povezavo s Citalcem EtherNet/IP.
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Omogoci Tako omogocite Ethernet/IP v vmesniku PolyScope X.

Ethernet/IP 1

a k wn

© settings

v  General
System
Update

v Password
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network
UR Connect

v security

Secure shell

Dotaknite se moznosti Nastavitve.

Vnesite geslo za administratorja.

Services

V zgornjem levem kotu zaslona se dotaknite menija hamburger.

V meniju na levi, v razdelku Varnost, se dotaknite moznosti Storitve.

Dotaknite se gumba Adapter Ethernet/IP, da preklopite na vklopljeno stanje.

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

URS8 Long PolyScope X

177

Uporabniski priro¢nik



(R
13. Komunikacijska omreZzja UNIVERSAL ROBOTS

Uporaba Tako najdete funkcije Ethernet/IP v vmesniku PolyScope X:

Ethernet/IP
V levi glavi vmesnika PolyScope X.

1. Dotaknite se ikone aplikacije.

2. V meniju Komunikacija izberite Ethernet/IP iz levega menija.

Izberite ustrezno dejanje s sezhnama:

Spreglei Vmesnik PolyScope X bo prezrl izgubo povezave EtherNet/IP in nemoteno
pregel nadaljeval z glavnim programom.

Vmesnik PolyScope X zacasno zaustavi glavni program. Program se nadaljuje
od tam, kjer se je ustavil.

Ustavi Vmesnik PolyScope X zaustavi glavni program.

Premor

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 zgornjem desnem kotu tega zaslona je prikazano stanje Ethernet/IP.

Povezano Robot je povezan s krmilnikom Ethernet/IP.

Brez optiCnega Naprava Ethernet/IP deluje, vendar noben krmilnik ni povezan z
bralnika robotom prek Ethernet/IP.

Onemogoceno Naprava Ethernet/IP ni omogocena.
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Podpora za Dodana je podpora za omogocanje diagnostike omrezja Ethernet. Ko je ta funkcija
diagnostiko omogocena, se promet med robotskim Ethernet/IP-adapterjem in Ethernet/IP-skenerjem
omrezja zbira v datoteki pcap. Zbrani podatki so na voljo kot del datoteke za podporo.

Ethernet

—
=X No Scanner

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

Program Action

IGNORE h

Enable network diagnostics (available in Support File)

©

13.3. Profinet

Opis PROFINET je omrezni protokol, ki omogoca ali onemogoca povezavo robota z industrijskim
krmilnikom V/I PROFINET. Ce je povezava omogoé&ena, lahko izberete dejanje, ki se zgodi, ko
program izgubi povezavo VO-krmilnik PROFINET.
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Omogocanje Tako omogocite funkcijo PROFINET v vmesniku PolyScope X.

PROFINET 1

Nastavitve.

V zgornjem levem kotu zaslona se dotaknite menija hamburger in nato izberite

V meniju na levi, v razdelku Varnost, se dotaknite moznosti Storitve.

Vnesite geslo za administratorja.
Dotaknite se gumba PROFINET, da vklopite PROFINET.

© settings

~

General

System

Update

Password

Operational Mode

Safety

Admin

Connection

Network

UR Connect

Security

Secure shell

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) Secondary Client interface

| Real-Time Client interface

| Real-Time Data Exchange (RTDE)

) Interpreter Mode Socket

| Modbus TCP Server

| Ethernet/IP Adapter

| ROS2

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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Uporaba Poisc¢ite funkcije PROFINET v vmesniku PolyScope X:

PROFINET

V glavnem meniju PolyScope X.

1. Dotaknite se ikone aplikacije.

2. 'V meniju Komunikacija izberite PROFINET iz levega menija.

Izberite ustrezno dejanje s seznama:

Spredlei Vmesnik PolyScope X bo prezrl izgubo povezave PROFINET in nemoteno
pregiel nadaljeval z glavnim programom.
Premor Vmesnik PolyScope X zaCasno zaustavi glavni program. Program se
nadaljuje od tam, Kkjer se je ustauvil.
Ustavi Vmesnik PolyScope X zaustavi glavni program.
= rD;f‘a|‘.‘|‘I‘tr|;r;§|ram 7
oo < Communication e
oo
- ~ R:::d . 10 Device Name : “ZX No Controller M;.E
fezem Robot action upon loss of Profinet input from 02T Robot I or GP registers =
Tool /O
@ v Modbus l’GN‘Ol‘!E v [’G’IL(;RE ‘ l’(‘}'l»‘u‘]RE B :'r':g&ﬂ

EL)

jo)

Operator

Enable network diagnostics (available in Support File)

~+ Add source £=3
Logic
Profinet program
Profinet
2a116 {3
EtherNet/IP Variables

EtherNet/IP
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Diagnostika Polyscope X ima moznost snemanja omreznega prometa med robotom in krmilnikom V/I
PROFINET. To se lahko uporabi za diagnostiko v primeru tezav s povezljivostjo.

* Da bi omogocili to moznost, se dotaknite gumba »Omogoci diagnostiko omrezja,
da jo vklopite.

Komunikacijski podatki bodo shranjeni v datoteki .pcap.
Datoteka je shranjena v podporni datoteki v upravljavcu sistema. V diagnostiki je mogoce
zabeleziti do 50 MB podatkov.

1. Pojdite v glavo in pojavi se Upravljavec sistema.
2. lzberite program, s katerim delate.

3. Dotaknite se ikone s tremi navpicnimi pikami (meni preseznih elementov) in izberite
Izvoz.

R -
" ynvensaL nosors Programs Information

[ programs

W vRcaps

B ueense 2028 1044

B scrperies st
Moe MatonProfie

ceb

MotionProfiles

Move_HereFinal

MoveHere

4. |zberite komunikacijske podatke v datoteki pcap in shranite.

~ > > > 1dd-flare- v Search_tdd-fare.
€« T This PC > OSDisk(C) > _tdd-flare-1 [¢] _tda-flare-1 » - T % s

i
(]

Organize ~  New folder . Git & Gitrub Maste.. ) Beginner’s Guide to.. 3 HTML Responsive . [BY The Complete Guid

s Nome Date modified 1pe Size
tdd-flare1 ) £nd Effectorspeap 9/22/2025 12:10 PM PCAP File
€ publish-falc.pomaxmi /1 M Microsoft Edge HT.

© puish-pdfpomxmi

Microsoft Edge HT
v B ThispC o Manager X

[ readmemd MD File

> i OSDisk (C)

@ screenshots pomxmi 672 Microsoft Edge HT.

> = Release Artifac

Information
=+ Program
file gm0 Eectorspcap gl

Save as type: All Files () =

Description &
Details
~ Hide Folders Sove Cancel open B
Created: 25 Nov 2025 10:44
Latest version :
) scriptFiles Modified : 26 Nov 2025 11:37
] Move MotionProfile Modified
View script

0O ce Modified

] Motionprofiles Modified

] Move Herefinal Modified

] MoveHere Modified

4

5. Na glavnem zaslonu se prikaze pojavno obvestilo, da ste datoteko uspesno izvozili
iz programa.
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Stanje vrat
Ethernet

Ko je naprava PROFINET omogocena, se ustvarijo nova navidezna vrata Ethernet.
Konfiguracija navideznih vrat Ethernet prikazuje informacije o trenutno konfiguriranem
naslovu IP, maski podomrezja, prehodu in naslovu MAC.

Upostevajte, da se ta navidezna vrata razlikujejo od vrat, nastavljenih v omreznih
nastavitvah robota.
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13.4. UR Connect

Povezava Programsko opremo vmesnika PolyScope X morate povezati s storitvijo myUR Cloud.
vmesnika Kodo PIN najdete v svojem racunu myUR.

PolyScope X z 1.

myUR Cloud

oD

Ko v desnem kotu okna zagledate zeleno ikono, ste povezani s storitvijo myUR Cloud.

Pojdite na Nastavitve.
Pojdite na UR Connect.
Pritisnite gumb »Povezi« na glavni strani UR Connect.

Vnesite kodo PIN iz storitve 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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Povezavani  Ce vidite obvestilo »Nepravilna koda PIN«, preverite kodo PIN v storitvi myUR.

uspela

& 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

Error Encountered

[4]a)la]{a][+] <]

Connection to UR Connect faled

Incorrect PIN code

(® Goto Diagnostics

URS8 Long PolyScope X
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Diagnostika V primeru nepri¢akovanih dogodkov, ko je UR Connect aktiven, lahko te preverite v
meniju Diagnostika.

1.

2
3.
4

Pojdite na Nastavitve.
Pojdite na UR Connect.
V zgornjem desnem kotu kliknite meni Hamburger.

Izberite »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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Izvoz Dnevnike UR Connect lahko izvozite iz programske opreme vmesnika PolyScope X.
dnevnikov 1. Pojdite na Nastavitve.

Pojdite na UR Connect.

V zgornjem desnem kotu kliknite meni Hamburger.

Izberite »1zvoz dnevnikov«

a b wn

Izberite »1zvoz v myUR« ali »1zvoz na klju¢ USB«.

1, ExportLogs

@ 0

Export ta USB
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14. Ocena tveganja

Opis

Ocena tveganija je zahtevana za aplikacijo, ki jo Zelite izvesti. Za oceno tveganja aplikacije je
odgovoren integrator. Uporabnik je lahko hkrati integrator.

Robot je delno sestavljen stroj, zato je varnost uporabe robota v celoti odvisna od
orodja/koncnega efektorja, ovir ali drugi strojev. Integrator mora za izdelavo ocene tveganja
uporabljati standarda ISO 12100 in ISO 10218-2. Tehni¢ne specifikacije ISO/TS 15066 lahko
zagotovijo dodatne smernice za sodelovalno uporabo robota. Ocena tveganja mora upoStevati
vse delovne naloge skozi vso zivljenjsko dobo uporabe robota, vkljuéno z, a ne omejeno na:

* Ucenje robota med postavitvijo in razvijanjem uporabe robota
* Odpravljanje tezav in vzdrzevanje

* Normalno delovanje med uporabo robota

Ocena tveganja mora biti izvedena preden prvic izvedete uporabo robota. Ocena tveganja je
ponovitveni postopek. Po konc¢ani fizi¢ni namestitvi robota preverite povezave in nato
dokoncaijte integracijo. Del ocene tveganja je dolocitev ustreznih nastavitev varnostne
konfiguracije, ter prepoznava potreb po dodatnih gumbih za ustavitev v sili in/ali drugih
varovalnih ukrepih, potrebnih za dolo¢eno uporabo robota.
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Nastavitve Prepoznava ustreznih nastavitev varnostne konfiguracije je posebno pomemben del
varnostne razvoja uporabe robota. Nepooblas¢en dostop do varnostne konfiguracije morate

konfiguracije prepreciti z omogoc¢anjem in nastavitvijo zasCite z geslom.

Q OPOZORILO
Ce ne nastavite gesla, lahko pride do poskodb ali smrti zaradi namernih
ali nenamernih sprememb nastavitev konfiguracije.

* Vedno nastavite za&Cito z geslom.

* Uporabite program za upravljanje gesel in ga nastavite tako, da
lahko do njega dostopajo samo osebe, ki razumejo ucinek
sprememb.

Nekatere izmed varnostnih funkcij so namenoma zasnovane za sodelovalno uporabo
robota. To lahko konfigurirate v nastavitvah varnostne konfiguracije. Nastavitve se
uporabljajo za obravnavo tveganj, ugotovljenih v oceni tveganja aplikacije.

Te omejitve omejujejo robota in kot take lahko vplivajo na prenos energije na osebo prek
robotove roke, kon¢nim efektorjem in obdelovancem.

* Omejevanje sile in modi:: uporablja se za zmanjSevanije sile prijema in pritiska, ki
jo tvori robot v smeri premikanja v primeru tréenja med robotom in operaterjem.

* Omejevanje zagona: uporablja se za zmanjSevanje visoke prehodne energije in
sil udarca v primeru tréenja med robotom in operaterjem, tako da zniza hitrost
robota.

* Omejitev hitrosti: Uporablja se za zagotavljanje, da je hitrost manj$a od
nastavljene omejitve.

Te nastavitve usmerjenosti se uporabljajo za prepreCevanje premikov in zmanjSanje
izpostavljenosti ostrih robov in izboklin do upravljavca.

* Omejevanje polozaja ¢lena, komolca, orodja/konénega efektorja: Uporablja se
za zmanjSevanje tveganja, povezanega z doloCenimi deli telesa: Npr. za
izogibanje premikom proti glavi ali vratu.

* Omejevanje orientacije orodja/kon¢nega efektorja: Uporablja se za
zmanjSevanje tveganja, povezanega z dolocenimi obmod;ji in lastnostmi
orodja/koncnega efektorja in obdelovanca.
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Tveganja
ucinkovitosti
zaustavljanja

Nekatere izmed varnostnih funkcij so namenoma zasnovane za poljubno uporabo robota.
Te funkcije lahko konfigurirate v nastavitvah varnostne konfiguracije. Uporabljajo se za
obravnavo tveganj, povezanih z u€inkovitostjo zaustavljanja uporabe robota.

Te omejitve omejujejo Cas zaustavitve robota in razdaljo zaustavitve, da se zagotovi
zaustavitev, preden so dosezene konfigurirane omejitve. Obe nastavitvi samodejno
vplivata na hitrost robota, s tem se zagotovi, da omejitev ni presezena.

* Omejitev €asa pri ustavitvi: Uporablja se za omejitev Casa ustavljanja robota.

* Omejitev razdalje pri ustavitvi: Uporablja se za omejitev razdalje ustavljanja
robota.

Ce je v uporabi katera koli od zgoraj navedenih funkcij, ni potrebe po roénem
periodi€nem preizku$anju ucinkovitosti zaustavljanja. Varnostni nadzor robota izvaja
neprekinjen nadzor.

Ce je robot name$&en za uporabo, kjer nevarnosti ni mogo&e razumno prepreéiti ali tveganj ni
mogoce zadosti zmanj$ati z uporabo vgrajenih varnostnih funkcij (npr. pri uporabi nevarnih
orodij/konénih efektorjev ali pri nevarnih postopkih), morajo biti nameScena varovala.

é OPOZORILO
Neizvajanje ocene tveganja uporabe lahko poveca tveganje.

* Oceno tveganja uporabe vedno izvedite za predvidljiva tveganja in
razumno predyvidljivo zlorabo.

Za sodelovalno uporabo naj ocena tveganja vklju€uje predvidljiva
tveganja zaradi trkov in razumno predvidljive zlorabe.

Ocena tveganja mora obravnavati:
* Resnost poSkodb
* Verjetnost dogodka

* Moznost izogiba nevarnim situacijam
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Mozne Podjetje Universal Robots je prepoznalo spodaj havedene potencialne bistvene
nevarnosti nevarnosti, ki jih mora integrator upoStevati. Druge velike nevarnosti, ki jih je mogoce
povezati z doloc¢eno uporabo robota.

* Odprte rane zaradi ostrih robov in ostrih konic na orodju/konénem efektorju ali
prikljuCku orodja/kon¢nega efektorja.

* Odprte rane zaradi ostrih robov in ostrih konic na ovirah v blizini robota.
* Modrice zaradi stika.
* Zvini ali zlom kosti zaradi udarca.

* Posledice zaradi razrahljanih vijakov, ki drzijo robotsko roko ali orodje/konéni
efektor.

* Predmeti, ki padejo iz orodja’/konCnega efektorja, npr. zaradi slabega oprijema ali
motenj elektricne napetosti.

* Napacno razumevanje, kaj nadzira ve¢ gumbov za zaustavitev v sili.
* Nepravilna nastavitev parametrov varnostne konfiguracije.

* Napacne nastavitve zaradi nepooblas¢enih sprememb parametrov varnostne
konfiguracije.
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14.1. Nevarnost stiskanja

Opis Tveganju stiskanja delov telesa se lahko izognete, ¢e odstranite ovire iz teh obmodij, robota
postavite na drugacen nacin ali z uporabo varnostnih ravnin in omejitev ¢lenov, s katerimi
robotu preprecite premike v ta del delovnega prostora.

é PREVIDNO
Namestitev robota na dolo¢ena obmocja lahko povzroci nevarnosti stiska, kar
lahko privede do poSkodb.

ﬁ% 1750 mm
400 mm

Zaradi fizicnih znacilnosti robotove roke dolocena delovna obmocja terjajo pozornost na
tveganje stiskanja. Eno obmodje (levo) je dolo¢eno za radialne premike, ko je Clen zapestje 1
vsaj 1750 mm od osnove robota. Drugo obmocje (desno) je znotraj 400 mm osnove robota, pri
tangentnem premikanju.
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14.2. Casin razdalja pri ustavijanju

Opis

Clen0
(OSNOVA)

Razdalja
ustavljanja v

metrih za 33 %

od 8 kg.

Grafi¢ni podatki, podani za Clen 0 (osnova), Clen 1 (rame) in Clen 2 (komolec) so veljavni za
razdaljo in Cas ustavljanja:

* Kategorija 0

* Kategorija 1

* Kategorija 2
Preizkus na Clenu 0 je bil izveden z vodoravnim gibanjem, tj. os vrtenja je bila pravokotna na
podlago. Med preizkusoma Clena 1 in Clena 2, se je robot gibal v navpi¢ni smeri, osi vrtenja

sta bili vzporedni s podlago, ustavitev pa je bila izvedena, ko se je robot premikal navzdol.
Os'Y je razdalja med mestom zaustavitve in konénim polozajem.

OBVESTILO

Nastavite lahko uporabnidko doloCena rangirana maksimalni ¢as in razdaljo
ustavljanja. Ce so uporabljene uporabnisko dolo&ene nastavitve, je hitrost
programa dinami¢no prilagojena, da je vedno skladna s izbranimi omejitvami.

OBVESTILO

Nekatere spodnje ploskve morda ne bodo dosegle 100 % hitrosti za visoke
razSiritve in obremenitve. To se zgodi, ker vgrajene varnostne funkcije robota
dinami¢no zmanjSujejo hitrost robota, da zagotovijo varno delovanje v
primerih visoke obremenitve.

stopping distance

—8— 33% extension
0.6 1 =@ 66% extension
=8— 100% extension

Distance [m]
e o @
w &~ W

o
N

o
H

/’4

0 33 66 100
Speed [%]

o
o
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Razdalja
ustavljanja v . .
metrthzaJGG% stopping distance
od 8 kg. 0.7 1 —® 33% extension
—8— 66% extension
0.6 - —8— 100% extension
— 0.5
£
Y 0.4
c
©
7 0.3
(]
0.2
01 _ /
0.06 33 66 100
Speed [%]
Razdalja
USt?Y:famav stopping distance
metrih pri
maksimalni 1.0 —@— 33% extension
obremenitvi —8— 66% extension
8 kg —8— 100% extension
0.8
£
QU 0.6’
v}
c
7
20.4
0.2
O.Ob 33 66 100

Speed [%]
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stopping time

Clen 0
(OSNOVA)
Cas ustavljanja —8— 33% extension
v sekundah za 0.25{ —@&— 66% extension
33 % od 8 kg. —®— 100% extension
0.201
0
o 0.15
£
'—
0.101
0.051
O.G‘O;j =
Cas

ustavljanja v

66

Speed [%]

stopping time

100

sekundah za

66 % od 8 kg. 0.30{ —® 33% extension

—8— 66% extension

=—8— 100% extension
0.25+

0.20

0.15-

Time [s]

0.10+

0.05+

0.00

66

Speed [%]

100
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Cas ustavljanja

v sekundah pri sto ing time
maksimalni PPINg
obremenitvi 0.5 | —@— 33% extension
8 kg —8— 66% extension
. —8— 100% extension
00 33 66 100
Speed [%]
Clen 1
(RAMA) stopping distance
Razdalja —8— 33% extension
ustavljanja v 1.2 —8— 66% extension
metrih za 33 % =8— 100% extension
od 8 kg. 1.0+
£0.8;
()
c
© 0.6
1
()
0.4
0.2 _ /

o
(=)
o 1

33 66 100
Speed [%]
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Razdalja
ustavljanja v
metrih za 66 %
od 8 kg

Razdalja
ustavljanja v
metrih pri
maksimalni
obremenitvi
8 kg

stopping distance

—8— 33% extension

1.0 :
-@— 66% extension
—8— 100% extension
0.8
E
v 0.6
]
c
7
A 0.4~
0.2 _ ‘_.’/
0.03 33 66 100
Speed [%]
stopping distance
0.6 —8— 33% extension

Distance [m]
o o © e ©
= N w S w1

o
o

1 —8— 66% extension
—8— 100% extension

0 33 66 100

Speed [%]
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Clen 1
(RAMA stopping time
Cas 0.5 { =8 33% extension
ustavljanja v =8~ 66% extension
sekundah za —8— 100% extension
33 % od 8 kg
0 33 66 100
Speed [%]
Cas
ustavljanja v sto ing time
sekundah za pp g
66 % od 8 kg —8— 33% extension

0.5 —8— 66% extension
=—8— 100% extension

0 33 66 100
Speed [%]
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Cas ustavljanja
v sekundah pri

stopping time

maksimalni ‘
obremenitvi 0.5 - - 33% extensTon
8 kg ) =8— 66% extension
. —8— 100% extension
0.4 -
20.3
[}
£
|_
0.2
0.1
005 33 66 100
Speed [%]
Clen 2
(KOMOLEC) stopping distance
Razdalja —8— 100% extension
ustavljanja v 0.4 -
metrih za 33 % )
od 8 kg.
£0.3
[
Q
e
£0.2
(]
0.1
003 33 66 100

Speed [%]
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Razdalja
ustavljanja v
metrih za 66 %
od 8 kg

Razdalja
ustavljanja v
metrih pri
maksimalni
obremenitvi
8 kg

stopping distance
| —@— 100% extension

Distance [m]
© © o o o
N w IS ul (o)}

S
(-

o
o

33 66 100
Speed [%]

o

stopping distance
—8— 100% extension

O O O
+ (o) (00]

Distance [m]

o
N

0.0

0 33 66 100
Speed [%]
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Clen2
(KOMOLEC)

Cas ustavljanja
v sekundah za
33 % od 8 kg

Cas

ustavljanja v
sekundah za
66 % od 8 kg

stopping time

0.25-

—8— 100% extension

0 33 66 100
Speed [%]

stopping time
=@— 100% extension

0.35-
0.30-
0.25-

20.20-

Eo1s
0.10-

0.05+

0.00

0 33 66 100
Speed [%]
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Cas ustavljanja
v sekundah pri

maksimalni
obremenitvi 0.5
8 kg
0.4
©0.3
()
£
" 0.2
0.1
0.0

stopping time

| —@— 100% extension A
0 33 66 100

Speed [%]

14.3. Kategorije zaustavitve

Opis Glede na okolisCine lahko robot sprozi tri tipe kategorij ustavitve, v skladu z IEC 60204-1. Te
kategorije so dolo¢ene v naslednji razpredelnici.

Kategorije
zaustavitve

0

(0]0]

Zaustavitev robota s takojSnjim izklopom napajanja.

1

Zaustavitev robota na urejen in nadzorovan nacin. Napajanje se prekine, ko
se robot ustavi.

*Zaustavitev robota ob ohranjenem napajanju vseh pogonov in ohranjeni
smeri gibanja. Napajanje se ohrani tudi po tem, ko se robot ustavi.

*Ustavitve robotov Universal Robots kategorije 2 so Se dodatno opisane kot tipi ustavitev SS1
ali SS2 po IEC 61800-5-2.
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15. Izredni dogodki

15.1. Zaustavitev v sili

Opis

Zaustavitev v sili ali e-zavora je rdeCi gumb na programirni enoti. Pritisnite gumb za zaustavitev
v sili, da takoj ustavite vsakrsno premikanje robota. Aktivacija gumba za zaustavitev v sili
sprozi zaustavitev robota kategorije 1 (IEC 60204-1).

Zaustavitve v sili niso preventivni ukrepi (ISO 12100).

Zaustavitev v sili ne uporabljajte za rutinsko zaustavitev ali kot nadomestilo za obicajne
postopke zaustavitve ali izklopa napajanja.

Zaustavitve v sili so dodatni varnostni ukrepi, ki ne preprecujejo posSkodb. Ocena tveganja pri
uporabi robota doloca, ali so potrebni dodatni gumbi za Zaustavitev v sili. Funkcija zaustavitve
v sili in sprozilna naprava morata biti v skladu s standardom 1ISO 13850.

Po sprozitvi zaustavitve v sili se gumb zaskoci v tem polozaju. Zato je treba vsakic, ko se
sprozi Zaustavitev v sili, to ro¢no ponastaviti s pritiskom na gumb, ki je sprozil Zaustavitev v
sili.

Preden ponastavite gumb za Zaustavitev v sili, morate vizualno ugotoviti in oceniti razlog,
zaradi katerega je bil gumb za Zaustavitev v sili prvotno aktiviran. Potrebna je vizualna ocena
vse opreme v aplikaciji. Ko je tezava odpravljena, ponastavite gumb za Zaustavitev v sili.

Ponastavitev tipke za zaustavitev v sili

1. Pridrzite gumb in ga zavrtite v smeri urnega kazalca, dokler se zapah ne sprosti.
Sprostitev zapaha morate zacutiti, to pomeni, da je gumb ponastavljen.
Preverite situacijo in ali zelite ponastaviti zaustavitev v sili.

Po ponastavitvi zaustavitve v sili obnovite napajanje robota in nadaljujte z uporabo.
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15.2. Premikanje brez napajanja pogona

Opis

V nujnem primeru, ko vklop napajanja robota ni mogoc¢ oz. ni zazelen, lahko uporabite prisilen
vzvratni pogon za premik robotove roke.

Za prisilni vzvratni pogon morate odlo¢no potisniti ali potegniti robotovo roko, da premaknete
¢len. Vecje robotove roke lahko zahtevajo vec kot eno osebo za premikanje ¢lena.

Vsaka zavora ¢lena ima torne sklopke, ki omogocajo gibanje ob visokem prisilnem navoru.
Prisilna vzvratna voznja zahteva veliko silo in za premikanje robota bo morda potrebnih ve¢
oseb.

V primeru stiskanja sta za prisilni vzvratno pogon za potrebni vsaj dve osebi ali ve€. V nekaterih
primerih morata robotovo roko razstaviti dve ali ve¢ oseb.

Upravljavce robotov UR je treba usposobiti za odzivanje na izredne dogodke. Zagotovljene
morajo biti dodatne informacije o integraciji.

ﬁ OPOZORILO
Tveganja zaradi nepodprte robotove roke, ki se zlomi ali pade, lahko
povzrocijo telesne poSkodbe ali smrt.

* Robota ne razstavljajte v izrednih dogodkih.

* Pred odklopom napajanja podprite robotovo roko.

OBVESTILO

Rocno premikanje robotove roke je namenjeno le nujnim primerom ali v
primeru servisiranja. Nepotrebno premikanje robotove roke lahko povzroci
materialno Skodo.

+ Ce zelite, da robot najde svoj prvotni fiziéni polozaj, premik ¢lena ne
sme biti za vec€ kot 160 stopin;.

+ Clenov ne premikajte veg, kot je potrebno.
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15.3. Pritrditev s sponko: razstavljanje

Opis
é OPOZORILO
Nepodprti sklepi lahko padejo ali se prevrnejo in povzrocijo poSkodbe.

* Med odstranjevanjem objemk podprite ¢lene.

OBVESTILO
Ce med odstranjevanjem objemk ne podprete &lenov, lahko pride do poskodb
opreme.

* Preprecite padanje spojev med odstranjevanjem sponk tako, da izvedete
katero koli od naslednijih dejan;j:

* Uporabite podporo pod delom, ki ga odstranjujete.
* Razstavite ¢len na trdni podlagi.

* Za podporo uporabite dvizno opremo.

Ce pred zamenjavo ne preizkusite starega sklepa, lahko poskodujete lastnino ali opremo.

Pred zamenjavo sklepa vedno opravite preskus preverjanja sklepa. Za vec informacij glejte
razdelek Preverjanje ¢lenov v Servisnem prirocniku.
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Postopek
razstavljanj

a 2.

. Zapestnico ESD iz paketa rezervnih delov ali kompleta orodja pritrdite na ozemljeno

povrsino.

Odstranite ¢rni plos¢ati obrocek.
Uporabite lahko konicaste pincete ali majhen izvija€ z ravno glavo.
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5. Spoj je zdaj ohlapen in ga lahko odstranite.

7. Spoj je sedaj odstranjen.
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15.4. Nacin delovanja

Opis

Dostopate lahko do razli¢nih nacinov in jih aktivirate s programirno enoto ali streznikom na
nadzorni plos¢i. Ce je izbrano izbirno stikalo zunanjega nacina, to nadzoruje nacine in ne
vmesnik PolyScope ali streznik na nadzorni plo3ci.

Samaodejni nacin Ko je aktiviran ta nacin, lahko robot izvaja le program z vnaprej dolocenimi
opravili. Programov in namestitev he morete spreminjati ali shranjevati.

Roc¢ni nacin Ko je aktiviran ta nacin, lahko programirate robota. Programe in namestitve lahko
spreminjate in shranjujete. Hitrosti v roénem nacinu morajo biti omejene, da se preprecijo
poskodbe. Ko robot deluje v ro€nem nacinu, je lahko oseba znotraj dosega robota. Hitrost
robota mora biti omejena na vrednost, ki je primerna za oceno tveganja pri uporabi.

Q OPOZORILO
Do poskodbe lahko pride, €e je hitrost med delovanjem v ro€nem nacinu
previsoka.

Nacin obnovitve Ta nacin se aktivira, ko je preseZzena varnostna omejitev iz aktivhega
kompleta omeijitev, takrat robotova roka izvede zaustavitev kategorije 0. Ce je aktivna
varnostna omejitev, kot je omejitev polozaja ¢lenov ali varnostna meja, presezena ze ko je
robot vklju€en, se ta zazene v nacinu Obnovitve. To omogoca premikanje robotske roke nazaj
znotraj varnostnih omejitev. V nacinu Obnovitve je premikanje robotove roke omejeno s fiksno
omejitvijo, ki je ne morete spremeniti.

Ro¢ni nadin visoke hitrosti Ko je ta nacin omogocen, lahko zaasno presezete privzeto
omejitev hitrosti orodja in komolca.

Ce je naprava za omogo¢anie tripoloZzajnega delovanja konfigurirana, a ni pritisnjena ali v celoti
pritisnjena, robot izvede Preventivno zaustavitev v Ronem nacinu.

Za preklop iz Samodejnega nacina v Ro¢ni nacin je potrebno popolnoma sprostiti in ponovno
pritisniti napravo za omogocanje tripolozajnega delovanja, da tako dovolite robotu, da se
premakne. Pri uporabi roénega nacina visoke hitrosti uporabite varnostne omejitve ¢lenov ali
varnostne ravnine za omejevanje prostora za premikanje robota.

OBVESTILO
Po petih minutah nedejavnosti se omejitev hitrosti ponastavi na privzeto

vrednost.

Omogoc&anje 1. Dotaknite se moznosti Uporaba in izberite Varnost.

na€ina Ro¢ne 2. Dostop do moznosti 3-poloZajnega stikala.
visoke hitrosti

Na strani pomaknite gumb Dovoli ro&ni na€in visoke hitrosti.
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Preklapljanje  FNEra e Rogno SENE
me nacini . -y . . .

Premik robota s puscicami +/- na zavihku Premik | x

Freedrive (Prosti tek) X

Izvajanje programov Reducirana hitrost* | x

Urejanje in shranjevanje programa X

*Ce je konfigurirana naprava za omogoganije tripoloZajnega delovanja, robot deluje pri
Roc¢ni znizani hitrosti, razen ¢e je omogocena Rocna visoka hitrost.

é OPOZORILO
* Vsakrna viseCa varovala je potrebno vrniti v polno funkcionalnost pred
izbiro Samodejnega nacina.

* Kjer je le mogoce, se Ro¢ni nacin uporablja z vsemi osebami, ki so zunaj
varovanega prostora.

+ Ce je uporabljeno izbirno stikalo zunanjega nacina, mora biti name3&eno
izven varovanega prostora.

* Nihce ne sme vstopiti ali biti znotraj varovanega prostora v Samodejnem
nacinu, razen Ce je uporabljeno varovalo ali je sodelovalna uporaba
robota potrjena za omejevanje moci in sile (PFL).

Naprava za Ko je v uporabi naprava za omogocanje tripolozajnega delovanja in je robot v Ro¢nem

omogocanjev  nacinu, je za premikanje potreben pritisk naprave za omogocanije tripoloZzajnega

treh poloZajih  delovanja v sredinski polozaj. Naprava za omogocanije tripolozajnega delovanja v
Samodejnem nadinu nima ucinka.

OBVESTILO
* Nekatere velikosti robotov UR morda niso opremljene z napravo

za omogocanje tripolozajnega delovanja. Ce ocena tveganja
zahteva napravo za omogocanje, morate uporabiti programirno
enoto 3PE.

Za programiranije je priporoéljiva programirna enota 3PE. Ce je v varovanem prostoru v
Roc¢nem nacinu lahko druga oseba, lahko dodatno napravo integrirate in konfigurirate za
uporabo dodatne osebe.

Preklopni Za preklop med nacini v desni glavi izberite ikono profila za prikaz Izbire nacina.
nacini * Samodejno pomeni, da je naéin delovanja robota nastavljen na Samodejno.

* Roc¢no pomeni, da je nacin delovanja robota nastavljen na Ro¢no.
Vmesnik PolyScope X je samodejno v Ro¢nem nacinu, ko je omogocena konfiguracija V/I z
napravo za omogocanije tripolozajnega delovanja.
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Izbira
oddaljenega
nacdina

Oddaljeni nacin lahko spremenite le, Ce ste spremenili nacin delovanja na »Samodejno«.
Ce spremenite oddaljeni nacin iz »Oddaljeno« v »Lokalno«, se nacin delovanja vrne na

»Rocéno«.

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Position

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

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

® Manual Automatic

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

Local Remote

Uporabniski priro¢nik
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16. Priprava na uporabo

Opis Pred prvo uporabo robota in vsaki¢, kadar z robotom izvedete prvo uporabo, je potrebno izvesti
te preizkuse.

* Prepri¢ajte se, da so vsi varnostni vhodi in izhodi pravilno povezani.

* Preverite, da vsi povezani varnostni vhodi in izhodi, vklju€¢no z napravami, skupnimi ve¢
strojem oz. robotom, delujejo, kot je predvideno.

* Preverite, da gumbi in vhod za zaustavitev v sili zaustavijo robota in aktivirajo zavore.

* Preverite, da vhod za preventivno zaustavitev ustavi gibanje robota. Ce je konfigurirana
preventivna ponastavitev, preverite njeno delovanje.

* Preverite inicializacijski zaslon, aktivirajte reducirani vhod in preverite spremembo
zaslona.

* Spremenite nacin delovanja in preverite, ali se ikona nacina spremeni v zgornjem
desnem kotu zaslona vmesnika PolyScope.

* Preizkusite napravo za omogocanje tripolozajnega delovanja in preverite, ali pritisk na
sredino polozaja omogoca gibanje v ro€nem nacinu pri zmanj$ani hitrosti.

+ Ce uporabljate izhode za zaustavitev v sili, pritisnite gumb za zaustavitev v sili in
preverite, Ce je celoten sistem zaustavljen.

* Preizkusite sistem, povezan z varnostnimi V/I-signali v razdelku Namestitev, da
preverite, ali so zaznane spremembe izhoda.

* Preverite zahteve za uporabo vasega robota.
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1/. Prevoz

Opis Robota premeScajte in prevazajte samo v izvirni embalazi. Embalazo shranite na suhem, Ce
boste neko€ robota morali premakniti.
Pri premikanju robota iz embalaze na mesto postavitve drzite obe cevi robotove roke hkrati.
Robota drzite pri miru, dokler vsi vijaki osnove niso varno pritrjeni.
Krmilno omarico dvignite za roCaj.

é OPOZORILO
Nepravilne tehnike dvigovanja ali uporaba nepravilne dvizne opreme lahko
povzroci telesne poSkodbe.

* Poskrbite, da ne preobremenite svojega hrbta ali drugih telesnih delov, ko
dvigate opremo.

* Uporabite ustrezno opremo za dviganje.
* Upostevajte vse obmocne in hacionalne smernice za dviganje bremen.

* Prepricajte se, da robota namestite v skladu z navodili v poglavju
Mehanski vmesnik.

OBVESTILO
Ce je robot med prevozom pritrjen na aplikacijo/ namestitev tretje osebe, glejte
naslednje:

* Prevoz robota brez originalne embalaze bo razveljavil vsa jamstva, Ki jih
zagotavlja Universal Robots A/S.

« Ce se robot prevaza kot del montazne raztopine, varno nameséen in v
celoti v skladu s spodaj navedenimi priporocili, se ne Steje za krSitev

garancije.
Izjava o Druzba Universal Robots ne more sprejeti odgovornosti za morebitno Skodo pri prevozu
omejitvi in prenaSanju opreme.
odgovornosti Priporocila za transport brez zascitne embalaze so na voljo na: universal-

robots.com/manuals
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1/.1. Prevoz brez embalaze

Opis Universal Robots vedno priporoCa prevoz robota v originalni embalazi.
Ta priporocila veljajo kot nasveti za zmanjSanje nezelenih vibracij v ¢lenih in zavornih sistemih
ter za zmanjSanje vrtenja ¢lenov.
Ce transport robota opravite brez originalne embalaze, upos$tevajte te smernice:

* Robota za transport ¢im bolj zlozite - ne prevazajte ga v polozaju singularnosti.
+ Ceje mogoée, pomaknite tezi¢e robota &im blizje osnovi robota.
* Pritrdite vsako cev na trdno povrsino na dveh razli¢nih to¢kah na cevi.

* Dobro pritrdite kon¢ni efektor na 3 oseh.

Prev
oz

Robota za transport ¢im bolj zlozite. @ g

Robota ne transportirajte v
iztegnjenem polozaju.
(polozaj singularnosti)
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Pritrdite cevi na trdno povrsino.
Dobro pritrdite kon¢ni efektor na 3
oseh.
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17.2. Shramba programirne enote

Opis Operater mora jasno razumeti, na kaj vpliva tipka e-Stop na programirni enoti, ko jo pritisnete.
Na primer, lahko pride do zamenjave pri namestitvi z ve€ roboti. Jasno mora biti znano, ali
tipka e-Stop na programirni enoti ustavi celotno namestitev ali samo priklju¢enega robota.

Ce menite, da bi lahko pri$lo do zmede, shranite programirno enoto tako, da tipka e-Stop ni
vidna ali uporabna.

17.3. Dolgorocno skladiscenje

Opis Ta razdelek opisuje sploSne smernice za dolgoro¢no skladis¢enje robotov in rezervnih delov.
To velja za vse generacije robotov in rezervne dele.

Robot se Steje za dolgorocno skladis€enega, Ce se skladiSci za obdobje 6 mesecev ali vec.

Smernice Da bi robot in rezervni deli ostali v najboljSem moznem stanju, je priporocljivo upostevati
obi¢ajno dobro prakso, ki vklju€uje naslednje:

* Temperatura skladiS¢enja: 10-30 °C
* Vlaznost: relativha vlaznost 20-60 %

* Universal Robots priporoCa, da razpakirate in zazenete robote vsaj enkrat letno ter
jih pustite delovati v programu z majhno obremenitvijo, pri katerem se vsi ¢leni
zavrtijo za vsaj 90 stopinj 5-krat v vsako smer, da se mazivo porazdeli.

Ce je mogoge, namestite tudi rezervne dele &lenov na roko in izvedite enak
postopek.

* Vredkih primerih je morda potrebno robote po skladiS€enju obrisati, da se odstranijo
morebitni presezki maziva, ki so iztekli iz tesnil.

* Baterija je zasnovana tako, da traja celotno zivljenjsko dobo robota in se ne polni, ko
je sistem priklju€en na napajanje. Zivljenjska doba baterije je od 8 do 10 let, vendar
jo je mogoce zamenijati pri serijah e-Series in UR Series.

* Bliskovni pomnilnik lahko s€asoma izgubi svojo zmogljivost za shranjevanje
podatkov, zato obstaja potencialno tveganje, da bo treba podatke (npr. na kartici SD)
izbrisati in ponovno zapisati.
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18. Vzdrzevanje in servis

Opis Vsa vzdrzevalna dela, pregledi in kalibracije morajo biti v skladu z vsemi varnostnimi navodili v
tem priro¢niku, v priro¢niku URService Manual in v skladu z lokalnimi predpisi.
Popravila lahko opravijo samo serviserji podjetja Universal Robots. Popravila lahko opravljajo
tudi osebe, ki so usposobljene in jih doloci stranka, Ce sledijo navodilom v servisnem

priro¢niku.
Varnost pri Namen vzdrzevanja in popravil je zagotoviti pricakovano delovanje sistema.
vzdrZevanju Pri delu z robotovo roko ali krmilno omarico morate upoStevati naslednje postopke in
opozorila.

é OPOZORILO
Neupostevanije katere koli od spodaj navedenih varnostnih praks lahko
povzroci poskodbe.

* lzkljuCite glavni napajalni kabel na spodniji strani krmilne omarice,
da zagotoviti, da omarica ni pod napetostjo. Odklopite vse druge
vire energije, povezane z robotovo roko ali krmilno omarico.
Poskrbite, da med izvajanjem popravil nihc¢e drug ne bo mogel
priklopiti sistema na vir napajanja.

* Preverite ozemljitev, preden znova vkljucite sistem.

* Upostevaijte uredbe o elektrostati¢ni razelektritvi, ko razstavljate
dele robotove roke ali krmilne omarice.

* Preprecite, da bi v robotovo roko ali krmilno omarico vstopila voda
in prah.
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Varnost pri

vzdrzevanju A ?POZOR”‘O
Ce ne pustite dovolj prostora za namestitev krmilne omarice s
popqlnoma odprtimi vrati, lahko pride do poSkodb.

Zagotovite vsaj 915 mm prostora, da se vrata krmilne omarice
popolnoma odprejo, kar zagotavlja dostop za servisiranje.

ﬁ OPOZORILO: ELEKTRIKA
Razstavljanje napajalne enote krmilne omarice prehitro po izklopu lahko

povzroCi poSkodbe zaradi elektri¢nih nevarnosti.

* Ne razstavljajte napajalnika znotraj krmilne omarice, saj v
napajalniku lahko ostane visoka napetost (tudi do 600 V) Se nekaj
ur po tem, ko je krmilna omarica izklopljena.

Po odpravljanju tezav, vzdrzevaniju in popravilih zagotovite, da so izpolnjene vse
varnostne zahteve. UpoStevaijte veljavne drzavne in obmocne uredbe o varnosti pri delu.
Potrebno je preveriti tudi pravilno delovanje vseh nastavitev varnostnih funkcij.

Oznaka Roboti UR se lahko de-energizirajo in zaklenejo v stanju brez napajanja. To je zaradi nadzora
zaklepa nevarnega toka zaradi opravil, povezanih z namestitvijo, vzdrzevanjem ali popravilom robota,
uporabe robota ali celice robota.
Ce zelite izvesti »Zaklepanje« ali »Nadzor nevarne energije« napajanja robota, lahko
uporabite zaklep vti¢a, da preprecite vnovi¢no pritrditev napajalnega kabla na krmilno
omarico, na primer Brady 148081 Plug Lockout za IEC.

é OPOZORILO: ELEKTRIKA
Izpostavljenost nevarni energiji ali sproS€anje zaprte nevarne energije

lahko povzroci elektri¢ni udar in resne telesne poskodbe.

* Uporabite zaklep vtia, da preprecite vnovi¢no pritrditev kabla na
krmilno omarico. Glejte primer Brady 148081 Plug Lockout za IEC ali
podobno.

Po odpravljanju tezav, vzdrzevanju in popravilih zagotovite, da so izpolnjene vse varnostne zahteve.
Upostevaijte veljavne drzavne in obmoc¢ne uredbe o varnosti pri delu. Potrebno je preveriti tudi pravilno
delovanje vseh nastavitev varnostnih funkcij.
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18.1. Preizkusanje ucinkovitosti ustavljanja

Opis

Opravljajte redne preizkuse zmogljivosti zaustavljanja. PodaljSani Casi ustavljanja lahko
zahtevajo spremembo zaustavitve, najverjetneje s spremembami namestitve. Ce uporabljate
varnostne funkcije za €as zaustavitve in/ali razdaljo ustavljanja in so osnova za strategijo
zmanj$anja tveganja, ni potrebno spremljanje ali testiranje ucinkovitosti zaustavljanja. Robot
izvaja neprekinjen nadzor.

18.2. Cis¢enje in pregled robotske roke

Opis

Nadini

GiS¢enja

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

V okviru rednega vzdrzevanja lahko robotovo roko o istite v skladu s priporocilom v tem
priro€niku in lokalnimi zahtevami.

Ce zelite odstraniti prah, umazanijo ali olje z robotove roke in/ali programirne enote,
uporabite krpo ter eno od spodaj navedenih Cistilnih sredstev.

Priprava povrsine: Pred uporabo spodnje raztopine boste morda morali povrSine predhodno
pripraviti tako, da odstranite umazanijo ali ostanke.

Cistilna sredstva:
* Voda
* 70 % izopropilni alkohol
* 10 % etilni alkohol

* 10 % bencina (za odstranjevanje mascobe.)

Uporaba: Raztopino obi¢ajno nanesemo na povrsino s prsilko, krtaco, gobico ali krpo.
Raztopino lahko nanesete neposredno ali jo dodatno razredcite, odvisno od stopnje
kontaminacije in vrste povrsine, ki jo Cistite.

Mesanje: Za trdovratne madeze ali mo¢no kontaminirana obmocja lahko raztopino
pretresete s Copi¢em, gobico ali drugimi mehanskimi sredstvi, ki pomagajo zrahljati
umazanijo.

Cas namakanja: Ce je potrebno, pustite raztopino uéinkovati na povrsini do 5 minut, da
ucinkovito prodre in raztopi umazanijo.

Izpiranje: Po koncu namakanja povrsino temeljito sperite z vodo, da odstranite raztopljeno
umazanijo in morebitne ostanke Cistilnega sredstva. Bistveno je temeljito izpiranje, s tem
preprecite, da bi ostanki umazanije povzrocili Skodo ali predstavljali nevarnost.

SusSenje: Ocis¢eno povrsino pustite, da se posusi na zraku ali jo posusite z brisacami.

é OPOZORILO
NE UPORABLJAJTE BELILA v kateri koli razredCeni Cistilni raztopini.
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‘ OPOZORILO
Mast drazi kozo in lahko povzroci alergijsko reakcijo. Stik, vdihavanje ali zauzitje
lahko povzroci bolezen ali poSkodbe. Da bi preprecili bolezni ali poSkodbe,
upostevaijte:

* PRIPRAVA:

* Poskrbite, da je prostor dobro prezracen.

* V blizini robota in Cistilnih sredstev ni hrane ali pijaCe.

* Poskrbite, da je v blizini postaja za izpiranje oci.

* Pripravite ustrezno zasc¢itno opremo (rokavice, zas€ita za oci)
* UPORABITE:

* Zascitne rokavice: rokavice, odporne na olje (nitril), neprepustne in
odporne na izdelek.

* Priporocljiva je zaSc¢ita o€i, da preprecite nenamerni stik masti z
ocmi.
* NE ZAUZIJTE.
* V primeru
* stika s kozo temeljito umijte z vodo in blagim Cistilnim sredstvom,
* kozne reakcije poiscCite zdravniSko pomoc,

* stika z oCmi uporabite postajo za izpiranje oCi, poiScite zdravniSko
pomog,

* vdihavanja hlapov ali zauzitja masti poisCite zdravniSko pomog.
* Po mazanju
* ocistite kontaminirane delovne povrsine.

* odgovorno odstranite vse uporabljene krpe ali papir, ki je bil
uporabljen za CiS¢enje.

* Stik z otroki in zivalmi ni dovoljen.

Nacrt Tabela spodaj predstavlja kontrolni seznam za vrste preverjanj, ki jih priporo€a podjetje
pregleda Universal Robots. Preverjanja opravljajte redno, kot je priporoéeno v tabeli. Ce je kateri od
robotove navedenih delov v nesprejemljivem stanju, ga morate popraviti ali zamenjati.
roke "

Vrsta preverjanja Casovni okvir

Mesecno Na2leti Letno

1 Preverite ploS¢ate obrocke \ X

2 Preverite kabel robota \Y X

3 Preverite prikljucek kabla robota V X

4 Preverite pritrdilne vijake robotove roke * | F X

5 Preverite pritrdilne vijake orodja * F X

6 Okrogla zanka F X
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Nacrt
pregleda
robotove
roke

Nacrt
pregleda
robotove
roke

Pregled

1.

OBVESTILO
Uporaba stisnjenega zraka za CiSCenje robotove roke lahko poskoduje
dele robotove roke.

* Robotove roke nikoli ne Cistite s stisnjenim zrakom.

Ce je mogoge, premaknite robotovo roko v zagetno tocko.

Izklopite in odklopite napajalni kabel iz krmilne omarice.

Preverite kabel med krmilno omarico in robotovo roko za znake poskodb.
Preverite, Ce so vijaki robotske osnove ustrezno priviti.

Preverite, Ce so vijaki prirobnice orodja ustrezno priviti.

o g s~ w =

Preverite ploSCate obroCke za znake obrabe in poSkodb.

* Po potrebi zamenjajte obrabljene plo$Cate obrocke.

OBVESTILO
Ce v obdobju veljavne garancije na robotu opazite poskodbe, se obrnite na
prodajalca robota.

Odstranite katero koli orodje ali priklju¢ek ali nastavite TCP/obremenitev/CoG glede na
specifikacijo orodja.

Premik robotove roke v Freedrive:

* Na programirni enoti 3PE hitro pritisnite, sprostite, znova pritisnite in drzite gumb
3PE v tem polozaju.

4

<

Gumb za vklop Gumb 3PE

Povlecite/potisnite robota v vodoravno podalj$an polozaj in ga spustite.

. —
6o
O
o o }
] —

Preverite, da robotova roka lahko zadrzi polozaj brez podpore in brez aktiviranja funkcije
Freedrive.
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18.3. CisCenje programirne enote in krmilne omarice

Cis&enje . . o . o S
zasIon; na Uporabite blago industrijsko Cistilo brez razredcil ali agresivnih dodatkov. Za CiS¢enje
dotik zaslona ne uporabljajte abrazivnih materialov. Universal Robots ne priporo€a nobenega
. posebnega Cistila.
programirne
enote
Ciséenje N . . .
krmilne Po potrebi obriSite Krmilna omarica z vlazno krpo.
) Upostevaijte priporocila za €iS€enje, navedena v navodilih za uporabo.
omarice
Zamenjava Na obeh straneh krmilne omarice je name3&cen filter.
f||trov. krmilne 1. Z neznim potegom odstranite zunaniji plasti¢ni okvir, tako da povle¢ete na mestih, ki
omarice so na spodniji sliki 3.7 oznacena z rde¢imi pus¢icami. Okvir se nagiba navzven.

2. Zamenijajte filtre.

Slika 3.7. Zamenjava filtrov krmilne omarice.
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18.4. Namestitev programske opreme

Postopek 1. Navmesniku PolyScope se v levem meniju dotaknite moznosti Aplikacija in
konfiguracije izberite Varnost.

programske = B piacince o »
opreme s Application B
programirne -

@

L S~ SRR PSR

enote Program
5] Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables
{x
R ariaes
Operaor
B @ : )
-S <l
I /

Communication Smart Skills

Sidebar Operator Screen System Info

= o & socc
= -1000.00 mm/s % +

2. Dotaknite se moznosti Strojna oprema in gumba Odkleni.

B pick and Place revised

 Robot Limits Hardware
speed Limit Select connected Teach Pendant

G
Power & Force PEenabled ¥

~ Joint Limits A

Joint Positions

Joint Speeds

v safetylo

Inputs

Outputs

Safe Home

Tool Position
Hardware

Three Position

- = speed
= 1000.00 mm/s — 1w0%

3. Vnesite geslo in se dotaknite moznosti Potrdi. Programirna enota je zdaj
omogocena.

4. Dotaknite se Uporabi, da znova zazenete sistem. Vmesnik PolyScope se izvaja Se
naprej.

5. Dotaknite se Uveljavi in ponovno zazeni, nato pa Potrditev konfiguracije, da
dokoncate namestitev programske opreme za programirno enoto 3PE.
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19. Odstranjevanje in okolje

Opis

Robote druzbe Universal Robots morate zavrecCi v skladu z veljavnimi drzavnimi zakoni,
uredbami in standardi. to je odgovornost lastnika robota.

Roboti UR so izdelani skladno z omejeno uporabo Skodljivih snovi, da bi tako ¢im bolj
zavarovali okolje; kot dolo¢a evropska smernica RoHS 2011/65/EU. Ce robote (robotova roka
roka, krmilna omarica, programirna enota) vrnete podjetju Universal Robots Denmark,
odstranjevanje uredi Universal Robots A/S.

Pristojbina za odstranjevanje robotov UR, ki so v prodaji na danskem trgu, je predplacana
sistemu DPA s strani Universal Robots A/S. Uvozniki v drzavah, ki jih pokriva evropska
smernica WEEE 2012/19/EU morajo same poskrbeti za ustrezni vpis v register WEEE svoje
drzave. StroSek obiCajno znaSa manj kot 1€/robota.

Seznam nacionalnih registrov najdete tukaj: https://www.ewrn.org/national-registers.
Podatke o globalni skladnosti najdete tukaj: https://www.universal-robots.com/download.
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Snoviv
robotu UR

Robotova roka

Cevi, osnovna prirobnica, nosilec za pritrditev orodja: anodiziran aluminij
Ohis§ja ¢lenov: prasno lakiran aluminij
Crni tesnilni obro¢ki: AEM guma

* dodatna podlozka pod ¢rnim tesnilnim obro¢kom: ¢rna plastika iz kalupa
Konéni pokroveki/ pokrovi: PC/PSA plastika

Manj$e mehanske komponente: vijaki, matice, distancniki (jeklo, medenina in
plastika)

Ziéni sveznji z bakrenimi Zicami in manjSimi mehanskimi komponentami: vijaki,
matice, distancniki (jeklo, medenina in plastika)

Cleni robotove roke (notranji)

Zobniki: jeklo in mast (glejte Servisni priroCnik)

Motoriji: zelezno jedro z bakrenimi Zicami

Ziéni sveznji z bakrenimi zicami, tiskanimi vezji, razli¢nimi elektronskimi
komponentami in manj$imi mehanskimi komponentami

Tesnila ¢lenov in tesnilni obrocki vsebujejo majhne koli€¢ine PSAS, ki je spojina v
PTFE (splodno znana kot TeflonTM).

Mast: sinteti¢no + mineralno olje z zgoScevalcem ali iz litijevega kompleksnega
mila ali seCnine. Vsebuje molibden.

* Glede na model in datum proizvodnije je lahko barva masti rumena,
Skrlatna, temno roza, rdeca, zelena.

* Za previdnostne ukrepe in za pridobitev varnostnih podatkov za mast
glejte Servisni prirocnik

Krmilna omarica

Omarica (ohiSje): praSno barvano jeklo

* Standardna krmilna omarica
Ohisje iz aluminija (v notranjosti omarice). To je tudi ohiSje krmilnika OEM.

* Standardna krmilna omarica in krmilnik OEM.
Zi¢ni svezniji z bakrenimi zicami, tiskanimi vezji, razliénimi elektronskimi
komponentami, plasti¢nimi konektorji in manjSimi mehanskimi komponentami,
npr. vijaki, maticami, distancniki (jeklo, medenina in plastika)

Litijeva baterija je name3Cena na tiskano vezje. Za navodila za odstranjevanje
baterije glejte Servisni prirocnik.

URS8 Long PolyScope X
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UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B) original: EN
Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:
Universal Robots A/S David Brandt, Vice President and Chief Technology Officer, R&D
Energivej 51, DK-5260 Odense S DK | Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose, multi-axis manipulator, standard control box (CB5 v5.X, X is 5 or higher),
Function: | standard cables & with or without UR 3PE teach pendant. Function is determined by the completed
machine (robot application or robot cell with end-effector, intended use & application program).

Model: | UR8Long, UR15, UR18, UR20, UR30 with a standard control box CB5 v5.X, X is 5 or higher)
. . . «
Serial Number: | Starting 2024 6 8 00252 and h!gher for'the URZQ NOTE: This DOI is NOT applicable
year Sequential numbering, restarting at 0 each year when the OEM Controller is used.
series 6 =UR8Long, 7 = UR15, 5 = UR18, 8 = UR20, 9 = UR30 See controller markings.
*TUV Rheinland certifications: UR20:11 Mar ‘24 (#00252). UR30: 14 Mar ‘24. UR15: May ‘25.
UR8Long (#00019) & UR18 (#00012): 31 Jul 25

Incorporation: | Universal Robots’ UR8Long, UR15, UR18, UR20 & UR30 with CB5 v5.X shall only be put into service

upon being integrated into a final complete machine (robot application or robot cell), which
conforms with the provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,
1.1.6,1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.1,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP,
1.5.1,1.5.2,1.5.4,1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.1.1,1.7.2,1.7.4,1.7.4.1,
1.7.4.2,41.2.1,4.1.2.3,4.1.2.5 (sling), 4.1.3, 4.3.3, Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and Article
6 of the EMC Directive:

() ENISO 10218-1:2011 X () ENISO 13732-1:2008 () ENIEC 60947-5-8:2014 & 2021
() EN1S012100:2010 () ENISO 13850:2015 (1) EN IEC 61000-3-2:2014 & 2019
(1) ENISO 13849-1:2015 X (1, WEN IEC 60204-1:2018 asapplicable | (IlI) EN 61000-3-3:2013

2023 edition has no relevant changes
() ENISO 13849-2:2012 (1, 1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (111) EN 61000-6-2: 2012 & 2019
: +AT1:2013+A2:2017 () EN 61140:2002/A1:2006 & 2016

X See TUV Rheinland Certificates

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1S0 9409-1:2004 (Il1) EN 60068-2-27:2009 (I) EN 60664-1:2007

(1) 1SO/TS 15066:2016 as applicable | (Ilf) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 | (II1) EN IEC 61000-6-4:2023

(111) EN 60068-2-1:2007 (1) EN IEC 60320-1:2021 (1) ENIEC 61784-3:2021 [SIL2]
(11) EN 60068-2-2:2007 (1) EN 60529:1991/AC:2016 (1) EN 61326-3-1:2017

[Industrial locations SIL 2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK019348,
1SO 14001 certificate DK019349, and 1SO 45001 certificate #DK019350.

- / / ,/// ' C Z
Odense Denmark, 30 March 2026 Uiz S TR D f—
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
This DOI can change without notice. DOIs are in User Manuals. Most recent User Manuals & DOIs are available from the UR website.

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark www.universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60
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20. Deklaracije in certifikacije

20.2. Deklaracije in certifikati

Prevod izvirnih navodil

Izjava o vgradnji EU (DOI) (v skladu z aneksom Il B smernice 2006/42/EC)

Proizvajalec

Univerzalni roboti A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Danska

Oseba v skupnosti, pooblas¢ena
za sestavljanje tehni¢ne datoteke

David Brandt
Podpredsednik in glavni tehnoloski direktor, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

Opis in identifikacija delno sestavljenega stroja oz. strojev

Izdelek in delovanje:

Vecnamenski industrijski robot, ve€osni manipulator, standardna
krmilna omarica (CB5 v5.X, kjer je X 5 ali vec), standardni kabli & z ali
brez Programirne enote UR 3PE. Funkcija je odvisna od kon¢nega
stroja (uporaba robota ali robotska celica z kon¢nim efektorjem, namen
uporabe & program uporabe). program).

Model :

UR8Long, UR15, UR18, UR20, UR30 s standardno krmilno omarico
CB5v5.X (X je 5 ali vec)

Opomba:

Ta DOI se NE uporablja, e se uporablja krmilna omarica OEM. Glejte oznake na
krmilni omarici.

Serijska Stevilka:

Od 20246800252 in visje za model UR20*

leto serija 6=URLong, 7=UR15, 5=UR1, 8=UR20, 9=UR30

*Oznaka certifikata & TUV Rheinland: UR20: 11. marec 2024 (#00252).
UR30: 14. marec 2024. UR15: maj 2025. UR8Long (#00019) in UR18
(#00012): 31. julij 2025

Vkljucitev:

Roboti Universal Robots UR8Long, UR15, UR18, UR20 in UR30 se
smejo uporabljati le, e so vgrajeni v popolno zaklju¢eni stroj (uporaba
robota ali celice), ki je skladen z dologili Direktive o strojih in drugimi
veljavnimi direktivami.

razlozeno spodaj:

izjava o skladnosti (DOC).

Izjavljamo, da zgorniji izdelki, v namene, za katere so dobavljeni, izpolnjujejo naslednje direktive, kot je

Ko je ta delno sestavljen stroj integriran in postane popolno sestavljen stroj, je integrator odgovoren za to,
da popolno sestavljeni stroj izpolnjuje vse veljavne direktive, da se nanj namesti oznaka CE in da se prilozi

I. Direktiva o strojih 2006/42/ES

Izpolnjene so naslednje bistvene zahteve: 1.1.2,1.1.3,1.1.5, 1.1.6,
1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.1,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.4.1z
napravo 3PE TP, 1.5.1,1.5.2,1.5.4,1.5.5,1.5.6, 1.5.8, 1.5.10, 1.6.3,
1.711,1.7.2,1.7.4,1.7.41,1.7.4.2,4.1.2.1,4.1.2.3,4.1.2.5 (zanka),
4.1.3,4.3.3, Priloga VI. Izjavljamo, da je relevantna tehni¢na
dokumentacija zbrana v skladu z delom B priloge VII Direktive o strojih.

I. Direktiva o nizki napetosti
2014/35/EU

Sklicujte se na LVD in spodaj navedene usklajene uporabljene
standarde.

1. Direktiva EMC 2014/30/EU

Sklicujte se na direktivo EMC in spodaj navedene usklajene
uporabljene standarde.

URS8 Long PolyScope X
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direktive EMC:

Sklicujte se na uporabljene usklajene standarde po Clenu 7(2) Direktive o strojih (MD in LV) in 6. lenu

(N ENISO 10218-1:2011*

(N EN ISO 12100:2010

() EN ISO 13849-1:2015*
izdaja 2023 nima pomembnih
sprememb

(I EN ISO 13849-2:2012
*Glejte certifikate TUV
Rheinland

() EN1SO 13732-1:2008

() EN 1ISO 13850:2015

(I) EN IEC 60204-1:2018, kot je
primerno

(I, 1) EN 60947-5 5:1997
+A1:2005 + A11:2013
+A2:2017

(I) EN IEC 60947-5-8:2014 & 2021
(1) EN IEC 61000-3-2:2014 &
2019

(1) EN 61000-3-3:2013

(1) EN 61000-6-2: 2012 & 2019
(1) EN 61140:2002/A1:2006 &
2016

Sklici do drugih uporabljenih tehni¢nih standardov in specifikacij:

1) 1ISO 9409-1:2004

) ISO/TS 15066:2016, kot velja
[l) EN 60068-2-1:2007

1

(
(
(
(Ill) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2009

(1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
(1) EN IEC 60320-1:2021

(I1) EN 60529:1991/AC:2016

(1) EN 60664-1:2007

(1) EN IEC 61000-6-4:2023

(1) EN IEC 61784-3:2021 [SIL2]
(1) EN 61326-3-1:2017
[Industrijske lokacije SIL 2]

Proizvajalec oz. pooblas¢eni zastopnik proizvajalca bo predal relevantne informacije o delno sestavljenem
stroju na utemeljeni poziv s strani drzavnih organov.

Odobritev celotnega sistema zagotavljanja kakovosti s strani priglaSenega organa Bureau Veritas: certifikat
ISO 9001 5t. DK019348, certifikat ISO 14001 §t. DK019349 in certifikat ISO 45001 §t. DK019350.

20.3. Certifikacija za UR8 Long

Opis

Dokazila tretjih strani so prostovoljna. Da bi operaterjem robota ponudili najboljSo mozno

storitev, se je druzba, se je druzba Universal Robots odlocila, da svoje robote certificira pri
naslednjih uglednih ustanovah.
Kopije vseh certifikatov najdete v poglavju: Certifikati.

Uporabniski priro¢nik

228

URS8 Long PolyScope X

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.



R
UNIVERSAL ROBOTS 20. Deklaracije in certifikacije

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

Certifikati Certifikati TUV Rheinland v skladu EN ISO
B 10218-1in EN ISO 13849-1. TUV Rheinland je
TOV sinonim za varnost in kakovost na skoraj vseh
TOVRheiniand Rheinland | podrogjih poslovanja in Zivljenja. Podjetje je

ID 0007000000 bilo ustanovljeno pred 150 leti in je vodilno na
podrocju ponujanja storitev testiranja.

Oznaka cTUVus kaze, da je izdelek skladen z
TOV ameriSkimi in kanadskimi varnostnimi
Rheinland standardi, kar dokazuje skladnost z ameriSkimi

C Uus in kanadskimi standardi za elektri¢no varnost.

Izdelki podjetja Universal Robots so v skladu z

n zahtevami kitajske direktive RoHS za

‘25’ CHINA RoHS | omejevanje onesnazevanja z elektronskimi
informacijskimi izdelki. PriloZzena je tabela s

podatki o izdelku.

Izdelki podjetja Universal Robots so bili
KCs ocenjeni in so v skladu z varnostnimi standardi
KOSHA.

[@ ’
Izdelki podjetja Universal Robots so bili
KC ocenjeni glede na skladnost s korejskimi
‘ =

zahtevami glede elektromagnetne zdruzljivosti
(EMC).

Ucinkovitost izdelkov Universal Robots je

Delta preizkuSena s strani organa DELTA.

Dokazila _.'.. Palete za prevoz robotov Universal Robots e-Series, ki nam

tretjih strani Okoli jih priskrbijo dobavitelji, so skladne z danskimi zahtevami

za dobavitelje m; U 1 1SMPM-15 za izdelavo lesene embalaze in so oznacene v
— skladu s to shemo.

Dokazilo o Roboti Universal Robots e-Series so podvrzeni
preizkusu Universal nenehnim notranjim preizkusom in testnim postopkom
proizvajalca Robots na koncu proizvodne linije.
Preizkusi UR so pod nenehnim nadzorom in se
nenehno izboljSujejo.
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Deklaracije v
skladu s
smernicami
EU

Ceprav direktive EU v prvi vrsti veljajo za Evropo, deklaracije EU priznavajo in/ali
zahtevajo tudi nekatere drzave zunaj Evrope. Evropske smernice so na voljo na uradni
strani: https://eur-lex.europa.eu.

V skladu s strojnisko smernico so roboti Universal Robots delno sestavljene naprave, zato
kot takim ni nameSc¢ena oznaka CE.

Deklaracijo o vklju€itvi (DOI) v skladu z direktivo o strojih najdete v poglavju: Deklaracije in
certifikati.

Uporabniski priro¢nik 230 URS8 Long PolyScope X

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.



R
UNIVERSAL ROBOTS 20. Deklaracije in certifikacije

Avtorske pravice © 2009-2026 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

20.4. Certifikati za UR8 Long

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®

URS8 Long PolyScope X 231 Uporabniski priro¢nik



20. Deklaracije in certifikacije

R
UNIVERSAL ROBOTS

TOV
Rheinland
Severna
Amerika
UL1740

Certificate

Certificate no.

CU 72503109 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 51

5268 Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:
See additional page(s) for the listing of 3
factories

Report Number: US25JQ7X eez Client Reference: Roberta Nelson Shea

UL 1740:2018 R8.23
CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2019)

Certification acc. to:

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR15, UR2@, UR3@, UR8 Long, UR13

Rated Voltage: a) AC 100-200V, 50/60Hz;
b) AC 200-24eV, 50/66Hz
Rated Current: a) 15A; b) 8A

Protection Class: I

Technical Data:

Special Remarks: The following safety functions have

been evaluated and determined to meet

PLd Cat. 3 per EN ISO 13849-1:2015:

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 18- 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. Certificate is only valid within
used in conjunction with the UR Control Box, with or without a
UR TeachPendant.

Remarks: Replaces Certificate CU72501652.

Appendix: A1 559

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

/A TOVRheinland®

www.tuv.com

Page 1

\ and TUV are registered traemarks . Utiisatio n anel application requires prior approral

@ TV, TUl
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Registracija

KC DD46-0D44-7AC2-2826

PEEANAASY 4553

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AE EE A
Trade Name or Registrant

7] x]-zﬂtglig(xﬂ%ﬂg 73) Industrial Robot
Eauioment Name

Universal Robots A/S

N7 R-Z2/F7L 771
Equipment code IND
/Additional Equipment code
7] Em vy

Basic Model Number

UR8 Long

ERER L
Series Model Number

2w

o 1

Registration No.

Az 2}/ A) 237}
Manufacturer/Country of Origin

R-R-URK-URSL

Universal Robots A/S/HIOF3

s=qg9
Date of Registration
7ek
Others
A 71 AR Tz A5zl A3l whet 5 5= 5+ S I
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2025-10-15

2025 (Yea <l (Month) 159 (Day)

FHARAT AR
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21. Tabela varnostnih funkcij

Opis Varnostne funkcije in varnostni V/I so PLd, kategorija 3 (ISO 13849-1), kjer ima vsaka varnostna funkcija PFH vrednost pod

1,8x10-7.

Vrednosti PFH se posodabljajo z namenom vecje prilagodljivosti zasnove za odpornost dobavne verige.

Za varnostni V/I je vsaka varnostna funkcija, vklju€no z zunanjo napravo ali opremo, dolo€ena s splo$no arhitekturo in vsoto

vseh vrednosti PFH, vklju¢no z varnostno funkcijo PFH robota UR.

Ce je presezena katera koli meja varnostne funkcije ali je zaznana napaka v varnostni funkciji ali varnostnem delu krmilnega

sistema, UR dolo¢i varno stanje kot zaustavitev s prekinitvijo pogonske mogi (kategorija zaustavitve 1 ali 04, takojsen izklop

napajanja).

SF1 1,2,3,4

Kaj se zgodi?

Toleranca Vpliva na

Zaustavitev v sili (ISO 13850)

Ce pritisnete Estop PB na programirni enoti? ali na
zunaniji enoti za zaustavitev v sili (Ce uporabljate
varnostni vnos za zaustavitev v sili), to povzroci
zaustavitev kategorije 14 ter prekinjeno napajanje
aktuatorjev robota in V/l orodja. Vhod/izhod krmilnika
preide v stanje ,nizko“. Ukaz' za zaustavitev vseh
sklepov; ko vsi sklepi dosezejo nadzorovano stanje
mirovanja, se napajanje prekine.
Glejte varnostne funkcije»éas ustavljanja« in »stop distance«
5
UPORABLJAJTE SAMO V NUJNIH PRIMERIH; ne
uporabljajte za varnostne namene, saj je za sprozitev
potrebno ro¢no posredovanije.

SF23.5
Varnostna zaustavitev (zas€itna zaustavitev v skladu

Kategorija
zaustavitve 1
(IEC 60204-1)

Kaj se zgodi?

Robot, V/I
robotskega
orodja in V/I

krmilnika

N/A

Toleranca Vpliva na

zISO 10218-1*)

To varnostno funkcijo sprozi zunanja zasc¢itna naprava z
uporabo varnostnih vhodov, ki sprozijo zaustavitev
kategorije 24 Namen je zascititi ljudi pred poSkodbami,
ne pa robota, opremo ali izdelke. Na orodje V/I
varnostna zaustavitev ne vpliva. Ce je naprava za
omogocanje povezana, lahko varnostno zastavitev
konfigurirate tako, da deluje SAMO v samodejnem
nacinu. Glejte varnostni funkciji Cas ustavljanja in
Razdalja ustavljanja.”.
*Pred letom 2006 se je to imenovalo »varnostni zavorni
mehanizem« ali »zasS¢itni zavorni mehanizemx.

Ponastavitev varnostne zaustavitve

Zaustavitev
kategorije 2
(IEC 60204-1)
Zastavitev SS2
(kot je opisano v
standardu IEC
61800-5-2)

Kaj se zgodi?

N/A Robot

Toleranca Vpliva na

URS8 Long PolyScope X 235
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Ko je naprava nastavljena za ponastavitev varnostnega
sistema in se napetost na prikljuckih za zunanjo
ponastavitev spremeni iz nizke na visoko, se varnostni
zaustavitev ponastavi. Varnostni vhod za sprozitev .
Ponastavi vnos na

ponastavitve SF2. SF2 N/A Robot
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21.Tab

ela varnostnih funkcij

SF3

Omejitev polozaja ¢lenov (programsko dolo¢ena

Kaj se zgodi?

Toleranca

Vpliva na

omejitev osi )

Nastavi zgornje in spodnje meje za dovoljene polozaje
¢lenov. Cas ustavljanja in razdalja zavorne poti se ne
upostevata, saj omejitve ne bodo presezene. Vsak Clen
ima lahko svoje omejitve. Neposredno omejuje nabor
dovoljenih poloZajev &lenov, v katerih se lahko sklepi
premikajo. Gre za varnostno ocenjeno omejevanje gibanja
osi in prostora v skladu s standardom ISO 10218-1:2011,
5.12.3.

SF4
Omeijitev hitrosti sklepa

Nastavi zgornjo mejo hitrosti ¢lena. Vsak sklep lahko ima
svojo omejitev. Ta varnostna funkcija najbolj vpliva na
prenos energije ob stiku (pri vpenjanju ali prehodnem
stanju). Neposredno omejuje nabor dovoljenih hitrosti
sklepov, ki jih sklepi smele izvajati. Uporablja se za
omejevanije hitrih gibov sklepa, npr. tveganj , povezanih s
singularnostmi.

Omejitev navora v sklepu
Prekoracitev omejitev notranjega navora ¢lenov
(posamezen ¢&len) povzrodi zaustavitev kategorije 04. Ta
varnostna funkcija je tovarniSka nastavitev in ni dostopna
uporabnikom. NI prikazana tukaj, ker ni uporabniskih
nastavitev.

SF5
Imenuje se z razli€nimi imeni: omejitev poze, omejitev

orodja, omejitev orientacije , varnostna raven, varnostne
meje

Ne bo dovolil,
da gibanje
presega katero
koli nastavljeno
omejitev .
Hitrost je
mogoce
zmanijsati, tako
da gibanje ne bo
preseglo nobene
omejitve. Da bi
preprecili
prekoracitev
katere koli meje,
se bo sprozil
zaustavitev
robota.

Kaj se zgodi?

Ne bo dovolil,
da gibanje
presega katero
koli nastavljeno
omejitev .
Hitrost je
mogoce
zmanijsati, tako
da gibanje ne bo
preseglo nobene
omejitve. Da bi
preprecili
prekoracitev
katere koli meje,
se bo sprozil
zaustavitev
robota.

Kaj se zgodi?

N/A

Kaj se zgodi?

50

Toleranca

o Sklep
1,15°/s (vsak)
Toleranca Vpliva na
N/A N/A

Toleranca

Sklep
(vsak)

Vpliva na

Vpliva na
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Nadzira TCP pozo (polozaj in usmerjenost) in prepreci
prekoracitev varnostne ravni ali omejitve TCP poze.
Mogoce je vec omejitev poze (prirobnica orodja, komolec
in do 2 nastavljivi tocki odmika orodja z radijem ).
Usmeritev je omejena z odstopanjem od smeri Z
znacilnosti prirobnice orodja ALI TCP.

Dva dela: (1) so varnostne ravni za omejevanje moznih
polozajev TCP. (2) je omejitev usmerjenosti TCP, ki se
vnese kot dovoljena smer in toleranca . To omogoca
dolocitev obmocij vkljucitve/izkljuCitve TCP in zapestja na
podlagi varnostnih ravnin.

Ne bo dovolil,
da gibanje
presezZe katero
koli nastavljeno
omejitev. Hitrost
ali navori se
lahko zmanj$ajo,
tako da gibanje
ne bo preseglo
nobene omejitve
, hastavljene za
SF5, SF6, SF7
ali SF8.

3°40 mm

TCP,
prirobnica
orodja,
komolec
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SF6
Omejitev hitrosti TCP in komolec

Nadzira hitrost TCP v komolcu , da prepreci prekoracitev
omejitve hitrosti. To je enakovredno spremljanju celotne
roke, saj se odseki med TCP in komolcem ne morejo
premikati hitreje kot koncne tocke teh odsekov.

SF7

Omejitev sile (TCP)
Omejitev sile je sila, ki jo robot izvaja na TCP (srediS¢ni toCki
orodja) in na komolcu. Varnostna funkcija neprekinjeno
izraCunava dovoljene navore za vsak sklep, da se ohrani v
okviru dolo¢ene omejitve sile tako za TCP kot za komolec.
Spoji nadzorujejo svoj izhodni navor, da ostanejo v
dovoljenem obmocju navora. To pomeni, da bodo sile na
TCP ali komolcu ostale znotraj doloc¢ene meje sile. Ko se
zaustavitev sprozi z omejitvijo sile SF, se robot zaustavi.
Standardni krmilnik UR bo povzrocil »umik« gibanja na
polozaj pred preseganjem meje sile. Ta »umik« ni del
varnostne funkcije, saj ga izvaja standardni krmilnik.
Varnostni krmilnik ima dolo¢en ¢as (del odzivhega €asa), ki
je dovoljen, preden se sprozi zaustavitev robota.

SF8

Omejitev zagona

Omejitev zagonu je zelo uporabna za omejevanje prehodnih
udarcev. Omejitev Momentum vpliva na celoten robot.

Kaj se zgodi?

Robot se bo
ustavil, da se
prepreci
prekoracitev
katere koli meje.
Ne bo dovolil , da
gibanje preseze
katero koli
nastavljeno
omejitev.

Kaj se zgodi?

Robot se bo
ustavil, da se
prepreci
prekoracitev
katere koli meje.
Ne bo dovolil, da
gibanje preseze
katero koli
nastavljeno
omejitev .

Kaj se zgodi?

Robot se bo
ustavil, da se
prepreci
preseganje katere
koli omejitve. Ne
bo dovolil, da
gibanje preseze
katero koli
nastavljeno
omejitev.

Toleranca

50 mm/s

Toleranca

25N

Toleranca

3 kg m/s

Vpliva
na

TCP

Vpliva
na

TCP

Vpliva

Robot
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SF9
Omeijitev moci
Ta funkcija spremlja mehansko delo (vsoto navorov v
sklepih, pomnozeno s kotnimi hitrostmi sklepov), ki ga
opravi robot, kar vpliva tudi na tok v robotovi roki ter na
hitrost robota. Ta varnostna funkcija dinami¢no omejuje

Kaj se zgodi?

Dinami¢no
omejevanje
toka/navora

tok/navor, hkrati pa ohranja hitrost.
SF10

UR Robot Stop Izhodi
Ko je konfigurirano za izhod za zaustavitev robota in pride
do zaustavitve robota, sta dvojna izhoda v stanju LOW.
Ce ni sprozen postopek zaustavitve robota, sta oba
izhoda na visoki ravni. Impulzi niso uporabljeni, a so
tolerirani. Za integrirano varnostno funkcijo glejte
opombo.® Ti dvojni izhodi spremenijo stanje ob vsakem

Kaj se zgodi?

zunanjem signalu za Zaustavitev v sili (Estop), ki je V primeru
priklju¢en na konfigurirljive varnostne vhode, Ce je ta vhod zaustavitve se
konfiguriran kot vhod za Zaustavitev v sili. Za izhod za dvojni izhodi
zaustavitev se preverjanje izvede na zunanji opremi, saj spustijo na nizko
je izhod UR vhod za to zunanjo varnostno funkcijo raven, &e so
zaustavitve za zunanjo opremo. nastavljeni
konfigurativni
OBVESTILO izhodi.

@

Ta izhod zaustavitve ni povezan z
vmesnikom IMMI (Injection Moulding
Machine Interface - vmesnik stroja za
brizgalno vlivanje v kalupe), da se
prepreci nepopravljiva zaustavitev.

SF11
,Premikajo¢a“ varnostna funkcija z digitalnimi izhodi

Ko se robot premika (gibanje v teku), so dvojni digitalni
izhodi NI1ZKI. Ce se robot ne premika, so izhodi VISOKI.

Kaj se zgodi?

Dvojni izhodi so
nizki med
gibanjem in visoki,
ko ni gibanja.

Funkcionalna varnost je za tisto, kar je znotraj robota UR.
Za integrirano varnostno funkcijo glejte opombo®.
SF12
Varnostna funkcija »brez zaustavitve« z digitalnimi
izhodi
Kadar koli se robot USTAVLJA (v procesu zaustavljanja
ali v stanju mirovanja), so dvojni digitalni izhodi v stanju
HIGH (visoko). Ko so izhodi NIZKI, robot NI v postopku
zaustavitve in NI v stanju mirovanja. Za integrirano
varnostno funkcijo glejte opombo®.

Kaj se zgodi?

Dvojni izhodi so

visoki, ko je robot

bodisi v procesu

ustavljanja bodisi
V mirovanju .

Toleranca

Toleranca

N/A

Toleranca

Toleranca

N/A

Vpliva na

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo
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SF13
Varnostna funkcija »zmanjSane aktivhosti« z digitalnimi
izhodi
Ko so aktivne (ali sprozene) reducirane nastavitve
varnostnih funkcij, so dvojni digitalni izhodi v stanju LOW
(nizko). Funkcionalna varnost je za tisto, kar je znotraj
robota UR. Za integrirano varnostno funkcijo glejte
opombo®.
SF14
»ZmanjSana neaktivna“ varnostna funkcija z digitalnimi
izhodi
Kadar reducirane nastavitve robota za varnostne funkcije
NISO aktivne (ali niso sprozene), so digitalni izhodi v
stanju LOW (nizko).
Ocena funkcionalne varnosti je za tisto, kar je znotraj
robota UR.
Za integrirano varnostno funkcijo glejte spodnjo opombo.®

»ZmanjSano aktivho“ Vnos Nastavitve parametrov SF

Sprememba

Reducirano ni nacin delovanja. Gre za spremembo
nastavitev, ki se sprozi:

* notranje z varnostno ravnino/mejo (zacne se, ko je 2 cm
od ravnine, in zmanj$ane nastavitve se dosezejo v
razdalji 2 cm od ravnine) ali

* zunanje prek zunanjega vhoda, kar bo omogocilo
zmanjSanje nastavitev v 500 ms od sprozitvenega
vhoda.

Ko so zunanje povezave nizke, je sprozen Reducirani
nacin. "Reduced Active" vkljuci vse zmanjSane omejitve.
Reducirano ni varnostna funkcija. Reduced je nacin
parametrizacije varnostnih funkcij.

ZmanijSanije je sprememba stanja, ki vpliva na nastavitve
naslednjih varnostnih funkcij: polozaj ¢lenov, hitrost
sklepa, poza TCP, hitrost TCP, sila TCP, vztrajnost, moc,
¢as ustavljanja in zavorna pot.

Preverite in potrdite vse nastavitve parametrov za
uporabo robota.

Kaj se zgodi?

Dvojni izhodi so
nizki, ko so
aktivne
zmanj$ane
nastavitve.

Kaj se zgodi?

Dvojni izhodi so
nizki , kadar
zmanj$ane

nastavitve niso

aktivne.

Kaj se zgodi?

N/A

Toleranca

Toleranca

N/A

Toleranca

N/A

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo

Vpliva na

Robot
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SF15
Cas ustavljanja

Spremljanje pogojev v sprotnem ¢asu, tako da ¢asovna
omejitev zaustavitve ne bo presezena. Hitrost robota je
omejena, da se ne preseze Casovni limit za Cas
ustavljanja.’

SF16
Omejitev zavorne poti

Spremljanje pogojev v sprotnem ¢asu, tako da omejitev
razdalje zaustavitve ne bo presezena. Hitrost robota je
omejena, da omejitev razdalje za zaustavitev ne bo
presezena. ’

SF17

Varna izhodi$¢na polozaj »Nadzorovana polozaj«

Varnostna funkcija, ki nadzoruje varnostno ocenjeni izhod,
tako da zagotavlja, da se izhod lahko aktivira le , ko je
robot v konfiguriranem in nadzorovanem »varnem
izhodiS¢nem polozaju«. Zastavitev kategorije 0 se sprozi,
Ce se izhod aktivira , ko robot ni v nastavljenem polozaju.

Nacin Preklop VHOD

Kaj se zgodi?

Ne bo dopustilo,
da dejansko
ustavljanje
preseze
nastavljeno mejo

Povzrodi
zmanjSanje
hitrosti ali
zaustavitev
robota, da se NE
preseze omejitev

Kaj se zgodi?

Ne bo dopustilo,
da dejansko
ustavljanje
preseze
nastavljeno mejo

Povzrodi
zmanjSanje
hitrosti ali
zaustavitev
robota, da se NE
preseze omejitev

Kaj se zgodi?

Funkcija »varen
izhod v izhodis¢ni
polozaj« se
aktivira le, ko je
robot v
nastavljenem
»varnem
izhodiS¢nem
polozaju«

Kaj se zgodi?

Toleranca

50 ms

Toleranca

40 mm

Toleranca

1,7°

Toleranca

Vpliva na

Robot

Vpliva na

Robot

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo

Vpliva na
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Ko so zunanje povezave v stanju Low (nizko), je aktiven
Samodejni nacin (delovanje). Ko je stikalo v polozaju
»High«, je naCin programiranja/ucenja.

Priporocilo: Uporabljajte z napravo za aktiviranje, tj. UR
Programirna enota z vgrajenim 3-pozicijskim napravo za
aktiviranje. V nacinu ucenja/programiranja je hitrost TCP
sprva omejena na 250 mm/s. Hitrost je mogoce ro¢no
povecati s pomocjo drsnika za hitrost na TP, vendar se ob
aktiviranju omogocevalnega naprave omejitev hitrosti
ponastavi na 250 mm/s.

Vhod za SF2 N/A Robot
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SF18
(3-stopenjska aktivacija) Varnostna funkcija 8 vhodov

Naprava za omogo&anje tripoloZajnega delovanja 2 ima
3 polozaje stikala: izklopljeno, vklopljeno, izklopljeno (v
vrstnem redu sprozitve pri stiskanju).

Ko je popolnoma sproscena, je naprava izklopljena. Ko ga
pritisnete ali stisnete v sredniji polozaj, je vklopljen.
Popolno pritiskanje (stiskanje) povzroci izklopljeno stanje.
Ko je naprava za omogocanje 3P vklopljena, je gibanje
omogoceno.

Ko je v ro€nem naéinu in ko je povezava zunanje naprave
za omogocanje izklopljena, varnostni sistem interno sprozi
SF2, ki je zaustavitev kategorije 2.

Priporo€ilo: Kot varnostni vhod uporabite stikalo za izbiro
nacina delovanja.0

SF19
Varnostna funkcija 3PE (3-Position Enabling) 82

digitalnimi izhodi
V samodejnem nacinu (»izvajanje«) so izhodi SF19 v
stanju HIGH (visoko).
V roénem naéinu in kadar je katerakoli sprozilna
naprava'l v stanju OFF (ni v srednjem polozaju ON, kar
pomeni, da je sprozilna naprava spros¢ena ali popolnoma
pritisnjena), se sprozi SF2, kar povzroCi zaustavitev
kategorije 2 (SS2), izhodi SF19 pa so na nizki ravni. 8
V ro¢nem nacinu, ko se uporabljata Freedrive (Prosti
tek) in 3PE:

+ Ce je Freedrive (Prosti tek) aktiviran in

* VSE 3PE so v stanju OFF, izhodi SF19 so na nivoju
HIGH.

+ Ce je kateri koli 3PE v stanju ON, so izhodi SF19 v
stanju LOW.

+ Ce Freedrive (Prosti tek) ni aktiviran in

* VSE 3PE so v stanju ON, izhodi SF19 so na nivoju
HIGH.

* Je KATERIKOLI 3PE v izklopljenem stanju, so izhodi
SF19 v stanju LOW (nizko).

Kaj se zgodi?

V roénem
nacinu, ko je
vhod SF18 v

stanju LOW, se
SF2 sprozi
notranje.
Stop kategorija 2
(IEC 60204-1)
SS2 (IEC 61800-
5-2)

Kaj se zgodi?

V roénem
nacinu, ko je
3PE v stanju Off
, so izhodi na
nivoju LOW, SF2
pa se sprozi
notranje.
Stop kategorija 2
(IEC 60204-1)
SS2 (IEC 61800-
5-2)

Toleranca

N/A

Toleranca

N/A

Vpliva na

Robot in
zunanja
povezava z
SF19in
SF20

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo
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SF20
3PE (3-stopenjska aktivacija) »stanje NOT« Varnostna
funkcija® z digitalnimi izhodi

V samodejnem nadinu (»izvajanje«) so izhodi SF20 v
stanju LOW (nizko).
V roénem nadinu in kadar je katerakoli sprozilnanapravatt
v stanju OFF (ni v srednjem polozaju ON, kar pomeni, da
je sprozilna naprava spro$¢ena ali popolnoma pritisnjena),
so izhodi SF20 na visoki ravni.”

V ro¢nem nacinu, ko se uporabljata Freedrive (Prosti tek)
in 3PE:

+ Ce je Freedrive (Prosti tek) aktiviran in:

* VSE 3PE so v stanju OFF, izhodi SF20 so na nivoju
LOW.

+ Ce je kateri koli 3PE v stanju ON, so izhodi SF20 na
nivoju HIGH.

+ Ce Freedrive (Prosti tek) ni aktiviran in:

* VSE 3PE so v stanju ON, izhodi SF20 so v stanju
LOW.

* Je KATERIKOLI 3PE v izklopljenem stanju, so izhodi
SF20 v stanju HIGH (visoko).

Opomba: SF20 je obrnjena razli¢ica SF19, pri kateri je
stanje izhoda logi¢no obrnjeno v primerjavi s SF19.
SF21

Omejitev navora pri vpenjanju zapestja
Nadzira navor zapestnih sklepov, da se izogne visokim
pritrdilnim navorom. Ne bo dopustil, da bi omejitev navora
pri vpenjanju zapestja presegla omejitev.

@

OBVESTILO

To varnostno funkcijo je mogoce
nastaviti tako, da je onemogocena.

SF22

Izhodi , ki jih aktivira varnostna raven (SF5)

Vsaki€¢, ko nadzorovana TCP-poza precka varnostno
raven, sta dvojna izhoda v stanju LOW. Dvojni izhodi se
lahko sprozijo v ve¢ pozah (prirobnica orodja , komolec in
do 2 nastavljivi tocki odmika orodja z radijem).

Za vec podrobnosti glejte Omejitev polozaja orodja.

Kaj se zgodi?

V roénem nacinu,
ko je 3PE v stanju
Izklopljeno, so
izhodi na visoki
ravni.

Kaj se zgodi?

Povzroci
zaustavitev
robota, da se
meja NE
preseze.

Kaj se zgodi?

Izhodi so na
nivoju LOW, ko
spremljana TCP-
poza precka
varnostno raven.

Toleranca

N/A

Toleranca

N/A

Toleranca

40 mm
enako kot
SF5

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo

Vpliva na

Robot

Vpliva na

Zunanja
povezava z
logiko in/ali

opremo
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e Kaj se zgodi? Toleranca Vpliva na
Varnostna raven (SF5) Aktivira se z vhodi ! : P
Ko
* obavhoda stana
NIZKI ravni, in
* nadzorovana
TCP-poza se

premika proti
varnostni ravnini
in

* Cejenavoljo
dovolj ¢asa ali

Ko sta oba VHODNA SIGNALA: razdalje za
. ustavitev pred
VISOKO. doseganjem
* Nadzorovana TCP-poza se lahko prosto premika. varnostne
. LOW. ravnine, se
sprozi ustavitev
* Namen varnostne funkcije je prepreciti, da bi robota, da se TCP
nadzorovana poza TCP- ja preckala varnostno prepredi 40 mm . ’
ravnino. Vendar to ni mogoce, €e ni dovolj ¢asa ali prekoracitev enako kot pr|rob.n|ca
prostora za ustavitev. varnostne SF5 orodja,
ravnine. komolec

+ Ceje nadzorovana TCP poza Ze pre&kala varnostno
ravnino ali Ce se nadzorovana TCP poza bliza
preCkanju varnostne ravnine, se robot ustavi v
skladu z nastavitvami za Cas ustavitve in omejitvami
ustavne razdalje.

Ce ni dovolj ¢asa
ali razdalje za
ustavitev pred
doseganjem

Za veC podrobnosti glejte Omejitev polozaja orodja. varnostne ravnine,
se sprozi ustavitev
robota, ki bo
upostevala
nastavljeni ¢as
ustavitve in
omejitev ustavne
razdalje. Vendar
bo nadzorovana
TCP-poza preckala
varnostno ravnino.
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UNIVERSAL ROBOTS 21. Tabela varnostnih funkcij

Tabela 1:
opombe

TKomunikacija med programirno enoto, krmilnikom in robotom je SIL 2 za varnostne
podatke (v skladu z IEC 61784-3).

2Preverjanje delovanja zaustavitve v sili: Gumb za zaustavitev v sili programirne enote je
del programirne enote, ki nato komunicira' z varnostnim krmilnikom prek komunikacijskega
protokola SIL2. Ce Zelite potrditi delovanje e-zavore programirne enote, pritisnite gumb
programirne enote za zaustavitev in preverite u€inek dejanja. To potrjuje, da je e-zavora
povezana s programirno enoto, zavora deluje kot mora, programirna enota je povezana s
krmilnikom.

3Ce je varnostna funkcija robota »integrirana« ali »povezana« z zunanjo opremo,
napravami ali logiko, ima nastala integrirana varnostna funkcija PFH, ki je vsota vseh
vrednosti PFH, vklju¢no z vrednostjo PFH varnostne funkcije robota.

4Kategorije zaustavitve glede na IEC 60204-1 (NFPA79). Za zaustavitev v sili sta dovoljeni
samo kategoriji zaustavitve 0 in 1.

* Kategoriji zaustavitve 0 in 1 pomenita prekinitev pogonske moci, kategorija
zaustavitve 0 pomeni TAKOJSNJO zaustavitev, kategorija zaustavitve 1 pa
nadzorovano zaustavitev (npr. upo€asnjevanje do zaustavitve in nato prekinitev
pogonske moci).

* Kategorija zaustavitve 2 je zaustavitev, kjer pogonska mo¢ NI onemogocena.
Zaustavitev kategorije 2 po standardu IEC 60204-1. Opisi za STO, SS1in SS2 so
navedeni v IEC 61800-5-2. Pri UR kategorija zaustavitve 2 pomeni, da robot nadaljuje
s premikanjem po nacrtovani poti, pogonska moc je po zaustavitvi ohranjena.

5 Uporabiti je treba varnostne funkcije Cas ustavljanja in Razdalja ustavljanja. Ob uporabi
ni treba redno preverjati u€inkovitosti zaustavljanja.

6Ce je varnostna funkcija robota »integrirana« ali »povezana« z zunanjo opremo,
napravami ali logiko, ima nastala integrirana varnostna funkcija PFH, ki je vsota vseh
vrednosti PFH, vklju¢no z vrednostjo PFH varnostne funkcije robota.

7 Sposobnost zaustavitve robota v danem gibanju se stalno spremlja, da se prepre¢i gibanije,
ki bi preseglo omejitev zaustavitve. Ce obstaja tveganje, da potreben za zaustavitev robota
preseze Casovno omejitev, se hitrost premikanja zmanj$a, da omejitev ni presezena.
Sprozena bo zaustavitev, da se prepreci prekoracitev omejitve.

8 Za oceno integrirane varnostne funkcije z zunanjim varnostnim nadzornim sistemom,
dodajte PFH, povezan s tem izhodom varnostne funkcije PFH. Varnostna funkcija in njen
sprozilec zaustavitve sta vklju¢ena v vrednost PFH za ta SF.

9 Naprava za omogocanije je lahko na programirni enoti ali zunanja, priklju¢ena na vhod za
funkcijo omogocanja (SF18).

10 Pri uporabi naprave za omogo&anije tripolozajnega delovanja je priporoéljiva uporaba
zunanjega stikala za nagin delovanja. Ce ne uporabite zunanjega stikala za nacin delovanja
in stikalo ni priklju¢eno na varnostne vhode, bo nacin delovanja robota doloc€il uporabniski
vmesnik. Ce je uporabnigki vmesnik v

* »samodejnem nacinu, funkcija za omogocanje ne bo aktivna.
* »ro¢nem nacinug, funkcija za omogocanje ne bo aktivna. Za&cCito z geslom za
spreminjanje nacina je mogoce konfigurirati.

11 Ce je katera koli naprava za omogoganje 3PE spro$éena ali do konca pritisnjena, je
varnostna funkcija omogocanja tripolozajnega delovanja izklopljena (ni v sredis¢nem
polozaju).
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