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UNIVERSAL ROBOTS 1. Omejitev odgovornosti in predvidena uporaba

1. Omejitev odgovornostiin predvidena
uporaba

1.1. Omejitev odgovornosti

Opis

Varnostne informacije iz tega prirocnika se ne smejo tolmaciti kot jamstvo s strani druzbe
UR, da industrijski robot ne bo povzrocil poSkodb ali Skode, tudi ¢e je industrijski robot
skladen z vsemi varnostnimi napotki.

1.2. 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 prironiku.

Roboti Universal Robots so industrijski roboti, namenjeni za upravljanje z orodji’/lkon¢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,
vklju€no z orodji’/kon¢nimi efektorji, delovnim obmocjem, zadrzevali in drugimi stroji, ne
predstavlja nikakrSnega bistvenega tveganja glede na oceno tveganja doloCenega nacina
uporabe.

UR12e
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1. Omejitev odgovornosti in predvidena uporaba UNIVERSAL ROBOTS

é 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.

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

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

Uporabniski priro¢nik 14 UR12e

Avtorske pravice © 2009-2025 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.



Avtorske pravice © 2009-2025 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

I
UNIVERSAL ROBOTS

1. Omejitev odgovornosti in predvidena uporaba

A

OPOZORILO

Ne modificirajte ali spreminjajte kon¢nih pokrovckov robotov e-Series.
Prilagajanje lahko povzro€i nepredvidena tveganja. Vse pooblas¢ene
namestitve in vnoviéne namestitve morajo biti opravljene v servisnem centru UR
ali pa jih lahko opravijo usposobljene osebe v skladu z najnovejSo razli¢ico vseh
ustreznih servisnih priro¢nikov.

UR12e
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2. \V/asrobot

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.

Vsebina
Skatel

Robotova roka

Krmilna omarica

Programirna enota ali programirna enota 3PE
OhiSje za namestitev za krmilno omarico
OhiSje za namestitev programirne enote 3PE
Klju€ za odpiranje krmilne omarice

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

Napajalni kabel oz. elektri¢ni kabel, skladen z vaSo regijo.
Okrogla zanka ali dvizna zanka (odvisno od velikosti robota)
Adapter kabla orodja (odvisno od razli€ice robota)

Ta priroCnik

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

Pritrditev kon¢nega efektorja (orodja) na prirobnico orodja na koncu robotove roke robotu
omogoca manipulacijo z obdelovancem. Nekatera orodja imajo poseben namen, ki presega
samo manipulacijo dela, na primer pregled QC (preverjanje kakovosti), nanasanje lepil in
varjenje.

@
\ \
\ Tool flange
g \. \ Wrist 3 joint
g Wrist 2 joint
§ \Wrist 1 joint
%)
<
o
8
o
o
3
2 Base joint| f {.’
-]
g / /
H Shoulder joint/  Elbow joint|
Yol
S
3 1.1: Glavni sestavni deli robotove roke.
o
% * Osnova: kamor je pritrjena robotova roka.
% * Rama in Komolec: za vecje premike.
E * Zapestje 1 in Zapestje 2: za natancnejSe premike.
[72]
g » Zapestje 3: kjer je orodje pritrjeno na prirobnico orodja.

Robot je delno sestavljen stroj, zato je tak$na Izjava o vgradnji podana. Za vsako uporabo
robota je potrebna ocena tveganja.

UR12e 17 Uporabniski priro¢nik
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O priroCniku

Izjava o
omejitvi

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 elektricnimi in mehanskimi specifikacijami v tem uporabniSkem
prirocniku.

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

Universal Robots A/S Se naprej izboljSuje zanesljivost in u€inkovitost svojih izdelkov, zato
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

myUR

Podpora

UR+

priro¢nikov natan¢na in pravilna, vendar ne prevzema odgovornosti za morebitne napake
ali manjkajoCe informacije.

Priro¢nik ne vsebuje informacij o garanciji.

Portal myUR omogoca registracijo robotov, sledenju servisnih posegov ter odgovore podpore
na splos$na vpra$anja.

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

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

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

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

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 uporabnidko 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.

Uporabniski priro¢nik 18 UR12e
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Forumi UR  Spletno mesto forumov UR forum.universal-robots.com nudi navduSencem nad roboti vseh
stopenj moznost povezovanja z ekipo UR in drugimi uporabniki, moznost zastavljanja
vpra$anj, izmenjave informacij. Forum UR je ustvaril UR+, skrbniki foruma so nasi zaposleni
UR, vecino vsebin ustvarijo uporabniki foruma UR.

Akademija Spletno mesto akademije UR academy.universal-robots.com ponuja razli¢ne moznosti

usposabljanja.

Zbirka za Zbirka za razvijalce UR universal-robots.com/products/ur-developer-suite je zbirka vseh

razvijalce orodij, potrebnih za izgradnjo celostne reSitve, vklju¢no z razvojem URCaps, prilagajanjem

kon¢nih efektorjev in integracijo strojne opreme.

Spletni Navodila, vodnike in priro¢nike lahko najdete na spletu. Na spletnem mestu

priro€niki https://www.universal-robots.com/manuals smo zbrali veliko Stevilo dokumentov

* Priro¢nik programske PolyScope z opisi in navodili za programsko opremo
* Servisni priro¢nik z navodili za odpravljanje napak, vzdrzevanje in popravila
* PriroCnik za skripte s skripti za poglobljeno programiranje
UR12e 19 Uporabniski priro¢nik
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2.1. Tehnicne specifikacije UR12e

Vrsta robota

UR12e

Najvecja koristna obremenitev

12,5kg/27,51b

Doseg

1300 mm /51,2 palcev

Stopnje svobode

6 vrtljivih spojev

Programiranje

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

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

Poraba energije (povprecna)

615 W
Pribl. 350 W pri uporabi tipicnega programa

Obmocje temperature okolice

0-50 °C. Pri temperaturah okolice nad 35 °C lahko robot
deluje z zmanj$ano hitrostjo in zmogljivostjo.

Varnostne funkcije

17 naprednih varnostnih funkcij. PLd kategorije 3 v skladu
z: EN ISO 13849-1.

Razvrstitev IP

P54

Hrup

Robotova roka: manj kot 60 dB(A)
Krmilna omarica: manj kot 50 dB(A)

Vrata V/I 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 V/24 V

Natancénost senzorja navora sile

55N

Hitrost

Vsi €leni zapestja: najv. 360°/s
Drugi €leni: najv. 180 °/s
Orodje: pribl. 1 m/s / pribl. 39,4 palcev/s

Ponovljivost poze

10,05 mm/ £ 0,0019 palcev (1,9 mils) po ISO 9283

Skupni obsegi

+ 360 ° za vse spoje

Odtis

@190 mm /7,5 palcev

Materiali

Aluminij, PC/ASA plastika

Teza robotove roke

33,3kg/73,51b

Pogostost posodabljanja sistema

500 Hz

Velikost krmilne omarice (S x V x G)

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

Vrata V/I krmilne omarice

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

Napajanje V/I krmilne omarice

24V 2 A v krmilni omarici

Komunikacija

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

Komunikacija orodja RS

Vir napajanja krmilne omarice 100-240 VAC, 47-440 Hz
Ocena toka kratkega stika (SCCR) 200A

Kabel CP: programirna enota do krmilne 45m/177in

omarice

Robotski kabel: Robotska roka do krmilne
omarice (moznosti)

Standardni (PVC) 6 m/236 palcev x 13,4 mm
Standardni (PVC) 12 m/472.4 palcev x 13,4 mm
HiFlex (PUR) 6 m/236 palcev x 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472.4 palcev x 12,1 mm

Uporabniski priro¢nik
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2.2.Programirna enota z napravo za omogocanje 3-
polozajnega delovanja

Opis Glede na generacijo robota lahko programirna enota vklju€uje vgrajeno napravo 3PE. To se
imenuje programirna enota z napravo za omogocanje 3-polozajnega delovanja (3PE TP).
Roboti za vec&je 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 omogocanje 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 ali UR30, programirna enota brez
naprave 3PE ne bo delovala.

* Uporaba robotov UR15, UR20 ali UR30 zahteva zunanjo napravo za
omogocanje ali programirno enoto 3PE za programiranje ali u¢enjev
sklopu uporabe robota. Glejte ISO 10218-2.

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

Pregled PE Gumb za vklop
Gumb za zaustavitev v sili
Vrata USB (s pokrovom za za&cito pred prahom)

Gumbi 3PE

> enh =
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Freedrive
(Prosti tek)

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

Uporabniski priro¢nik 22 UR12e
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2. Vas robot

2.2.1. 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 Prejnlkanje r(?bo.ta je zaustavljeno v rocnem
1 Izpust e nacinu. Napajanje robotove roke ni
pritisnjen. . . o
prekinjeno, zavore niso aktivirane.
Rahel Rahel pritisk gumba 3PE. o .
pritisk e Dovoljenje za izvajanje programa, ko je
2 Gumb je pritisnjen do Y ..
(rahel . . robot v Ro¢nem nacinu.
.. srednjega polozaja.
prijem)
M.o.can Poln pritisk gumba 3PE. I . . .
pritisk L Premikanje robota je zaustavljeno v ro€nem
3 . Gumb je pritisnjen do .. . o
(mocan Y . . nacinu. Robot je v zaustavitvi 3PE.
.. kon¢nega polozaja.
prijem)
Sprostitev gumba Pritisk gumba
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2.2.2. Uporaba gumbov 3PE

Uporaba 3PE Navodila za izvajanje programa
1. V vmesniku PolyScope preverite, da je robot v Roénem nacinu, ali pa preklopite v
Ro¢ni nagin.
2. Ohranite rahel pritisk gumba 3PE.
3. Vvmesniku PolyScope se dotaknite moznosti Predvajaj za izvajanje programa.

Program se izvaja v primeru, Ce je robotova roka v zacetnem poloZaju programa.
Ce robotova roka ni v zaCetnem polozaju programa, se prikaze zaslon Premik
robota na polozaj.

Navodila za zaustavitev programa

1. Sprostite gumb 3PE, ali v vmesniku PolyScope izberite Zaustavitev.

Navodila za za¢asno zaustavitev programa
1. Sprostite gumb 3PE, ali se v vmesniku PolyScope dotaknite Premor.

Ce zelite nadaljevati izvajanje programa, pritisnite in pridrzite gumb 3PE in se v
vmesniku PolyScope dotaknite Nadaljuj.

Freedrive (Prosti tek) z gumbi 3PE

Uporaba ukaza Premakni robot v polozaj

Opis Ukaz Premik robota v polozaj omogoca premik robotove roke v zacetni polozaj po kon¢anju
programa. Robotova roka mora biti pred zagonom programa v za¢etnem polozaju.

Premik v Ce zelite robotovo roko premakniti v njen za&etni polozaj z gumbom 3PE:
polozaj 1. Ko je izvajanje programa zakljuceno, pritisnite Predvajaj.
2. lzberite Predvajanje od zacetka.

V vmesniku PolyScope se prikaze zaslon Premik robota v poloZaj, ki prikazuje
premikanje robotove roke.

3. Rahlo pritisnite in pridrzite gumb 3PE.

4. V vmesniku PolyScope pritisnite in pridrzite Samodejno gibanje, da premaknete
robotovo roko v zaCetni polozaj.

Prikaze se zaslon Predvajaj program
5. Obhranite rahel pritisk gumba 3PE za zagon programa.

Sprostite gumb 3PE, da zaustavite izvajanje programa.
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2.3. Pregled vmesnika PolyScope

Opis

Uporaba
zaslona na
dotik

PolyScope je graficni uporabniski vmesnik (GUI) na Teach Pendant , ki upravlja robotsko
roko prek zaslona na dotik. Ustvarjate, nalagate in izvajate programe za robota v programu
PolyScope. Vmesnik PolyScope je razdeljen, kot je prikazano na naslednji sliki:

* A: Header z ikonami/zavihki, ki vam omogocajo dostop do interaktivnih zaslonov.
* B: Noga z gumbi, ki nadzorujejo vase naloZzene programe.

* C: Zaslon s polji in moznostmi za upravljanje in spremljanje robotskih dejan;j.

8

Zaznavanije dotika je nastavljeno tako, da preprecuje napacno zaznane pritiske na
vmesniku PolyScope ter s tem nepri¢akovane premike robota.

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.
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.
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2.3.1. lkone/Zavihki vmesnika PolyScope

Opis

Ikone
glave/Funkcije

Nacini delovanja

V naslednjem razdelku so opisane ikone/zavihki in gumbi vmesnika PolyScope.

A ZazZeni je preprosti nacin upravljanja z robotom z uporabo prednapisanih
programov.

® Program ustvari in/ali spremeni programe robota.

Namestitev konfigurira nastavitve robotove roke in zunanje opreme, npr.
pritrjevanje in varnost.

Premik nadzira in/ali uravnava premikanje robota.

Ml V/I nadzira in nastavlja Zive signale V/I do in od robotove krmilne omarice.

w8 Dnevnik kaze zdravje robota ter morebitna opozorila in obvestila o napakah.

Upravitelj programa in namestitve izbere in
prikaze aktivna program in namestitev. Upravitelj programa in namestitve vklju€uje:
Pot datoteke, Novo, Odpri in Shrani.

Nov... ustvari nov program ali namestitev.

s Samodejno pomeni, da je nacin delovanja robota nastavljen na Samodejno.
Tapnite, da preklopite v ro¢ni nacin delovanja.

#8 Ro€no pomeni, da je nacin delovanja robota nastavljen na Ro¢no. Tapnite, da
preklopite v samodejni nacin delovanja.

Oddaljeni Ikone za lokalni in oddaljeni nacin postanejo dostopne le, ¢e omogocite daljinski
nadzor upravljalnik.
UR12e 27 Uporabniski priro¢nik



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Lokalno pomeni, da je robota mozno nadzirati lokalno. Tapnite, da preklopite na
daljinski upravljalnik.

= Lokalno pomeni, da je robota mozno nadzirati iz oddaljene lokacije. Tapnite, da
preklopite na lokalni nadzor.

cccc
Varnostna kontrolna vsota vsota prikazuje aktivno varnostno konfiguracijo.

E Meni Hamburger se uporablja za dostop do pomoci, nastavitev in informacij o
vmesniku PolyScope.

lkone

noge/Funkcije E
Inicializacija upravlja s stanjem robota. Ko je RDECA, jo pritisnite, da bo robot
deloval.

Drsnik za hitrost v realnem ¢asu kaze relativno hitrost s katero
se premika robotova roka, upostevaje varnostne nastavitve.

Simulation .
Gumb Simulacija preklopi izvajanje programa

med nacinom Simulacije in resni¢nim robotom. Pri delovanju v simulacijskem nacinu se
robotska roka ne premika. Zato robot v tréenju ne more poSkodovati sebe ali bliznje
opreme. Ce niste prepri¢ani, kaj bo robotska roka naredila, uporabite simulacijski nac¢in
za testiranje programov.

m Predvajaj zacne trenutno nalozen robotov program.
E Korak omogoca, da se program izvaja korak za korakom.

Ustavi zaustavi trenutno nalozen robotov program.

Roc¢ni nacin Roc¢ni nacin visoke hitrosti je funkcija, ki jo je za delovanje treba pritiskati, in na voljo samo v
visoke Roc¢nem nacinu, ko je konfigurirana naprava za omogocanije tripolozajnega delovanja.

rAsl]0 iR Roéni nadin visoke hitrostiomogoca, da hitrost orodja in hitrost komolca

zacasno prekoracita 250 mm/s.
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3. Varnost

Opis Preberite varnostne informacije tukaj, da boste razumeli kljuCne varnostne smernice,
vkljuéno s pomembnimi varnostnimi sporocili in vaso odgovornostjo pri delu z robotom.
UposStevajte, da v tem razdelku zasnova in namestitev sistema nista zajeti.

3.1. Splosno

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

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
priro¢nika.

@ 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 delovanju robota.
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3.2. Tipi varnostnih sporocil

Opis Varnostna sporocila so namenjena poudarjanju pomembnih informacij. Preberite vsa
sporocila in pomagajte pri zagotovitvi varnosti in prepre€evanju poSkodb osebja in izdelkov.
Vrste varnostnih sporocil so doloCene spodaj.

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 povzro¢i 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 podrobnej$e informacije, ki jih morate prebrati v priro¢niku.

@ & 6
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3. Varnost

3.3. 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 povzroci
poSkodbe ali smrt.

PrepriCajte se, da sta robotova roka in orodje/kon¢ni 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.

Pri delu z robotom ne nosite ohlapnih oblagil ali nakita. Spnite dolge
lase.

Nikoli ne vstavljajte prstov za notranji pokrov krmilne omarice.

Obvestite uporabnike o vseh nevarnih situacijah in zagotovljeni zas¢iti,
pojasnite vse omejitve zaScite in preostala tveganja.

Poskrbite, da so uporabniki obvedc€eni o lokaciji gumba oz. gumbov za
zaustavitev sili in so pouceni, kako aktivirati zaustavitev v sili v primeru
sile oz. 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.

Upostevajte zahteve standarda ISO 10218-2.

é OPOZORILO
Orodja za upravljanje/kon¢ni efektorji z ostrimi robovi in/toCkami stiska povzrocijo
telesne posSkodbe.

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

* Zahtevane so rokavice in/ali zaS¢itna ocala.

UR12e

31 Uporabniski priro¢nik



R
3. Varnost UNIVERSAL ROBOTS

f E OPOZORILO: VROCA POVRSINA

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

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

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

* Robota ohladite tako, tako da ga izklopite in poCakate eno uro.

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

* Pred zatetkom uporabe opravite oceno tveganja in tako zmanjSajte
tveganja.

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

* Preberite informacije o oceni tveganja.

é PREVIDNO
Uporaba robota z nepreizku$enimi 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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3.4. Integracija in 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 name§c¢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.

Dolo¢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
prirocnikom in dodatno ustrezno dokumentacijo.

3.5. Kategorije zaustavitve

Opis Glede na okolis¢ine lahko robot sprozi tri tipe kategorij ustavitve, v skladu z IEC 60204-1. Te
kategorije so dolo¢ene v naslednji razpredelnici.
Kategorije :
: Opis
zaustavitve P
0 Zaustavitev robota s takojsnjim izklopom napajanja.
1 Zaustavitev robota na urejen in nadzorovan nacin. Napajanje se prekine,
ko se robot ustavi.
2 *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 $e dodatno opisane kot tipi ustavitev SS1
ali SS2 po IEC 61800-5-2.
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4. 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 dvigovaniju in upravljanju robota.

4.1. 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 dvigovanje in transport.

4.7 . Control Boxand 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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5. Sestavain namestitev

Opis Namestite in vklopite robotsko roko in krmilno omarico, da za¢nete uporabljati PolyScope.
Sestavljanje Ce zelite nadaljevati, morate najprej sestaviti robotovo roko, krmilno omarico in
robota programirno enoto.

Razpakirajte robotovo roko in krmilno omarico.
2. Robotsko roko namestite na trdno povrsino brez vibracij.

PrepriCajte se, da povrsina lahko prenese vsaj 10-kratni polni navor osnovnega
spoja in vsaj 5-kratno tezo robotske roke.

Postavite krmilno omarico na nogo.
Kabel robota prikljucite na robotsko roko in krmilno omarico.

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

é OPOZORILO
Ce robotove roke ne pritrdite na évrsto povrsino, lahko pride do pogkodb
zaradi padca robota.

* PrepriCajte se, da je robotova roka pritrjena na ¢vrsto povrsino
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5.1. Pritrditev robotove roke

Opis Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

2x 5 +1

4x @ 8.4

S

o
~
A S
" NP8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.
= 8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.
|
Mere in vzorec lukenj za pritrditev robota.
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Postopek
izklopa é OPOZORILO
robotove Nepri¢akovan zagon in/ali premik lahko povzroci poSkodbe
roke * Izklopite robotovo roko, da preprecite nenameren zagon pri
namestitvi ali odstranjevaniju.
1. V spodnjem levem kotu zaslona se dotaknite gumba Inicializiraj, da izklopite robotsko
roko.
Barva gumba se spremeni iz zelene v rdeco.
Pritisnite gumb za vklop na programirni enoti, da izklopite krmilno omarico.
3. Ce se pojavi pogovorno okno Zaustavitve robota, se dotaknite moznosti Izklop.
V tej toCki lahko nadaljujete:
* Odklopite napajalni kabel/elektri¢ni kabel iz vtiCnice.
* Pocakajte 30 sekund, da se iz robota sprosti morebitna shranjena napetost.
Postopek 1. Robotovo roko pomaknite na povrsino, na katero jo boste namestili. Povr§ina mora
pritrditve biti ravna in Cista.
robotove 2. Privijte Stiri vijake M8 s trdnostjo 8,8 z navorom 20 Nm.
roke (Vrednosti navora so bile posodobljene v SW 5.18. PrejSnja natisnjena razliCica 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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5.2. Dimenzioniranje stojala

Opis Struktura (stojalo), na katero je nameScena robotova roka, je kljucni del namestitve robota.
Stojalo mora biti trdno namesceno 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: Sile vzdolz osnovne osi z.
* Mxy: Navor naklona v poljubni smeri osnovne ravnine xy.

* Fxy: Sila v poljubni smeri osnovne ravnine xy.

Sila in moment pri definiciji osnovne prirobnice.
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Dimenzioniran Obseg obremenitev je odvisen od modela robota, programa in ve¢ drugih dejavnikov.
Dimenzioniranje stojala upoSteva obremenitve, ki jih robotova roka ustvarja med
normalnim neprekinjenim delovanjem in med ustavljanjem v kategorijah 0, 1 in 2.

je stojala

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

med ustavljanjem robota je neodvisna od vrste kategorije zaustavitve.

Navedene vrednosti v naslednjih tabelah so najvecje nazivhe obremenitve v najslabdem
primeru, pomnozene z varnostnim faktorjem 2,5. Dejanske obremenitve ne bodo presegle

teh vrednosti.

Model robota

Mz [Nm]

Fz[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR12e

990

1700

1460

1160

Najvedji navor ¢lena med kategorijami zaustavitve 0, 1in 2.

Model robota

Mz [Nm]

Fz[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR12e

830

1450

860

860

Najvedji navor ¢lena med normalnim delovanjem.

Normalne obratovalne obremenitve se lahko zmanj$ajo z znizanjem omejitev
pospesevanja Clenov. Dejanske obratovalne obremenitve so odvisne od uporabe in
programa robota. Za oceno pri¢akovanih obremenitev za vaso specificno uporabo lahko
uporabite URSim.

UR12e
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Varno VkljuCite lahko dodatne varnostne rezerve, pri Cemer upostevajo te vidike zasnove:
stne

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. Pomanjkanje stati¢ne togosti
lahko povzroci tudi slabo izkuSnjo u€enja Freedrive ali zasCitne 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
* 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 plos¢adi.

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

V programski opremi robota lahko dovolite, da se kompenzira pospesek
zunanijih osi z uporabo ukaza skripta:
set base acceleration ()

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

5.3. Navodila za namestitev

Opis Ima Stiri odprtine M6 za pritrditev orodja na prirobnico orodja. Vijake
Tool Flange razreda trdnosti M6 8,8 privijte z8 Nm. Za natancno postavljanje orodja
uporabite zati€ v obstojeci odprtini J6.

Krmilna

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

Programirno enoto lahko namestite na steno ali na krmilno omarico.
Programirna PrepriCajte se, da kabli ne predstavljajo tveganja za spotikanje. Kupite
enota lahko dodatna ohi$ja za namestitev krmilne omarice in programirne enote.
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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, dolo¢ene z oceno IP robota (IP54),
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.

UR12e
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5.3.1. 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

Z

410

=
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5.3.2. Razmaki krmilne omarice

Opis Pretok vroCega zraka v krmilni omarici lahko povzroci okvaro opreme. Za zadosten pretok
hladnega zraka je priporo¢ena razdalja krmilne omarice 200 mm na vsaki strani.

1 200 mm

Q OPOZORILO
Mokra krmilna omarica lahko povzro¢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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5.4. Delovni prostor in obmocje delovanja

Opis Delovni prostor je obmocje popolnoma iztegnjene robotove roke, vodoravno in navpi¢no.
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 povzrodi hitro premikanje ¢lenov, tudi ¢e se orodje premika pocasi. To
lahko povzro€i neoptimalno delovanje robota in otezi izvedbo ocene tveganja.

OBVESTILO
Premikanje orodja blizu cilindricne prostornine lahko povzroci 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 1300 mm od
osnovnega Clena.

Spredaj Nagnjen
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5.4.1. Singularnost

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.

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

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

Ti vzroki povzrocijo singularnost v robotovi roki:
* Omejitev zunanjega delovnega prostora

* Omejitev notranjega delovnega prostora

Avtorske pravice © 2009-2025 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

* Poravnava zapestja

Omejitev Singularnost se pojavi v primeru, ko robot ne more doseci dovolj dale€ ali pa sega izven
zunanjega najvecjega delovnega obmodja.

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. Razmislite tudi o namestitvi podnozja robota na vodoravno
povrsino, da zavrtite osrednji valj iz navpi¢ne v vodoravno orientacijo in ga potencialno
premaknete stran od kriti¢nih podrocij 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.

Temu se izognete tako, da opravilo robota izvedete tako, da robotovih ¢lenov zapestja ni
treba poravnati na ta nacin. Prav tako lahko nastavite odmik smeri orodja, tako da lahko
orodje usmerite vodoravno brez problemati¢ne poravnave zapestja.

5.4.2. Fiksnain premicna namestitev

Opis

Ne glede na to, ali je robotova roka nameSc&ena fiksno (namescena na stojalo, steno ali tla)
ali v premicni namestitvi (linearna os, potisni vozi¢ek ali mobilna osnova robota), jo je treba
varno namestiti, da je zagotovljena stabilnost pri vseh premikih.

Izvedba montaze mora zagotavljati stabilnost pri premikih:

* robotove roke
* osnove robota

* robotove roke in osnove robota
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5.5. Priklopirobota: kabel z osnovno prirobnico

Opis V tem razdelku je opisana povezava za robotovo roko s kablom z osnovno prirobnico.
Prikljuéek Kabel z osnovno prirobnico vzpostavi povezavo robota tako, da poveze robotovo roko s
kabla z krmilno omarico. Kabel robota se prikljuci na prikljucek osnovne prirobnice na eni strani in
osnovno na priklju¢ek krmilne omarice na drugi strani.
prirobnico Ko je povezava z robotom vzpostavljena, lahko oba prikljucka zaklenete.
é PREVIDNO
Napacna povezava robota lahko povzroci izpad napajanja robotove roke.
* Ne uporabljajte robotskega kabla za podaljSanje drugega
robotskega kabla.
OBVESTILO
Priklop kabla z osnovo prirobnico neposredno na krmilno omarico lahko
povzrocCi $kodo na opremi ali gmotno Skodo.
* Kabla z osnovno prirobnico ne priklju€ite neposredno na krmilno
omarico.
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5.6. Prikljuckirobota: 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 prikljuc¢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 podaljSujte ali spreminjajte izvirnega kabla robota.
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5./. 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 lo¢eno elektroenergetsko omrezje, ki se napaja iz
visokonapetostnega ali srednjenapetostnega transformatorja,
namenjeno za napajanje haprave«.

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.

* V1i€ za napajalni kabel mora biti nameS¢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. Ne uporabljajte adapterja.
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. Elektrine specifikacije so prikazane v razpredelnici spodaj.
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Parameter Najm. Tip Najv. Enota
Vhodna napetost 90 - 264 VAC
Zunanja varovalka (90-200 V) 15 - 16 A
Zunanja varovalka (200-264 V) 8 - 16 A
Vhodna frekvenca 47 - 440 Hz
Pomozno napajanje - - <1,5 w
Nominalna mo¢ delovanja 90 250 500 w

é OPOZORILO: ELEKTRIKA
NeupoStevanje katerega koli opozorila spodaj lahko povzrocCi resne poSkodbe ali
smrt zaradi elektri¢nih nevarnosti.

* PrepriCajte 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 najvisjemu toku
v sistemu.

* PrepriCajte 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.

* Prepric¢ajte se, da so vsi kabli pravilno priklju¢eni, preden vklopite
napajanje krmilne omarice. Vedno uporabljajte izvirni napajalni kabel.
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6. 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
* Inicializacija robotove roke

* Zaustavitev robota

é 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.

é PREVIDNO
Nepravilne nastavitve obremenitve in namestitve lahko preprecijo pravilno
delovanje robotove roke in krmilne omarice.

* Vedno se prepricajte, da sta obremenitev in namestitev pravilna.

OBVESTILO
Zagon robota pri niZjih temperaturah lahko povzroc€i nizjo zmogljivost ali
zaustavitve zaradi viskoznosti olja in masti, ki je odvisna od temperature.

* Pri zagonu robota pri nizkih temperaturah bo morda potrebno predhodno
ogrevanje.
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6.1. Vklop robota

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

robota 1. Pritisnite gumb za vklop na programirni enoti, da vklopite robota.

©.2. Vstavljanje serijske stevilke

Postopek . . N . S
. Ko prvi¢ namestite robota, morate vnesti serijsko Stevilko na robotovi roki.
vstavljanja . o e o . .
serijske Ta postopek je potreben tudi pri vnovi¢ni namestitvi programske opreme, na primer pri
rejemu posodobitve programske opreme.
Stevilke Prel P prog P

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.

mME 24+Q9H peree [ 38

Choose robot type:

UR3 UR5S UR10 UR16 UR20 UR30

Choose control box type:

- OEM AC  OEM DC

Enter serial number :

1 2 3
4 5 6
7 8 9
o]

(0] ¢

O NO CONTROLLER : ° 0 O E‘iml.nati-:-n.
Speed 100%
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6.3. Potrditev varnostne konfiguracije

Potrditev
varnostne
konfiguracije

Ob prvem zagonu morate potrditi varnostno konfiguracijo robota.

1. Dotaknite se Potrdi varnostno konfiguracijo, da potrdite varnostno konfiguracijo.

6.4. Zagon robotove roke

Za zagon
robota

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

Napredku lahko sledite tako, da krogi v polju Inicializiraj spremenijo barvo.

Gumb Inicializiraj v nogi spreminja tudi barvo glede na stanje robotove roke.

1. V spodnjem levem kotu zaslona v nogi se dotaknite rdeCega gumba Inicializiraj.
Zacne se postopek inicializacije. Rumen krog prikazuje Robot aktiven.
To pomeni, da zavore Clena niso sproS¢ene, robotove roke ni mogoce premakaniti.
2. Dotaknite se START, da sprostite zavore v robotovi roki.

Inicializacija se nadaljuje, ko zeleni krogi zaporedoma prikazujejo Robot v Robot
aktiven, nato pa Sprostitev zavor.

Zvoki in rahli premiki spremljajo sprostitev zavor ¢lenov.
3. Dotaknite se I1zhod, da odstranite polje Inicializacija.
Na tej toCki se v zelenem krogu prikaze Robot v obi¢ajnem nacinu.
Ce je montaza robotove roke preverjena, se dotaknite START, da nadaljujete s spro$¢anjem

vseh zavor ¢lenov in pripravite robotovo roko za uporabo.
Prikazan je lahko zacCetni zaslon, ki vas poziva, da zaCnete s programiranjem robota.

UR12e
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OBVESTILO

Ko robotovo roko prvi€ inicializirate, se lahko pojavi pogovorno okno Ni mogoce
nadaljevati.

Izberite moznost Pojdi na inicializacijski zaslon za dostop do inicializacijskega
zaslona.

V nogi, levi strani, gumb Inicializiraj z razli¢nimi barvami prikazuje status robotove roke:
* Rdeca Izklopljeno. Robotova roka je v stanju zaustavitve.

* Rumena Stanje pripravljenosti. Robotova roka je vklju¢ena, a ni pripravljena za normalno
delovanije.

* Zelena Normalno. Robotova roka je vklju€ena in pripravljena za normalno delovanje.

RN 2 ¢ QM

Status robota

klop Zzagon Robot Zavore Robot v nadinu
(oN) dokonéan aktiven sproséene Normalno

@ ZACETEK @ IZKLoP

Obremenitev Robot
1 Aktivno breme se upcrabla za zacasni prepis namestitvenega bremena.
Altivno breme ‘~/ Payload v ‘ /
Obremenitev 0,000 kg r
:

Owormanno 000 : @
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6.5. Preverjanje nosilca robotove roke

Preverjanje Med prvim zagonom boste morda morali preveriti namestitev robotove roke.
pritrditve Ce je robotova roka vgrajena na ravno mizo ali tla, niso potrebne nikakrSne spremembe.
Ce namestitev robotove roke ni preverjena, se prikaze pogovorno okno Prvi koraki.

1. Dotaknite se Konfiguriraj namestitev robota
2. Vrazdelku Splosno se dotaknite Vgradnja za prikaz zaslona vgradnje in kota.
3. Z gumbi na desni strani zaslona prilagodite kot robotove roke.

Za uveljavitev sprememb se lahko robotova roka izklopi.

4. Ponovite postopek Zagon in Inicializacija kor je opisano v predhodnih korakih.

Kaj bi zeleli najprej storiti?

R 1= P4

ZAZENI PROGRAM PROGRAMIRA] ROBOTA KONFIGURIRA] NAMESTITEV
ROBOTA

[ Ne prikazuj ve& tega sporotila

©.6. Prilagoditev nosilca robotove roke

Opis Dolocanje vgradnje robotove roke sluzi dvema namenoma:
1. Pravilen prikaz robotove roke na zaslonu PolyScope.

2. Krmilnik je obveS¢en o smeri gravitacije.

Q OPOZORILO
Nepravilna namestitev robotove roke lahko povzroci pogoste zaustavitve.

ﬁ OPOZORILO
Preverite in uporabite pravilne nastavitve namestitve. Shranite in nalozite
namestitvene datoteke s programom.
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Ce je robotova roka name$éena na enega od spodaj navedenih nacinov, je potrebna
prilagoditev.

* montaza na strop

* montaza na steno

* montaza pod kotom
Na zaslonu za montazo in kot robota s z gumbi na desni strani nastavite kot montaze robotove
roke. Prvi trije gumbi nastavijo kot na ta nacin:

* strop (180°)

* stena (90°)

* tla(0°)

Gumbi Tilt nastavijo poljuben kot.

Z gumbi na spodnji strani zaslona lahko obrnete vgradnjo robotove roke, da ustreza dejanski
vgradnji.

£ P RH

Namestitev in kot robota

TCP T
1 Obremenitev
fas
Vgradnja []
V/I-nastavitev ?
V/l orodja Naklon
Spremenl;... # f
Zagon 45°
Doma '
Sledenje 0,0°
transportne...
Privijanje ‘
> 45°
Motion (Premik) ‘

» Varnost

> Funkcije [

> Vodilo Fieldbus

> URCaps

QObrni vgradnjo robotske osnove

o @) (]
ONormaIno — ° 0 o S\rrw.,llatua.

Napredni model dinamike robotu nudi gladko in natan¢no premikanje, hkrati pa dovoljuje, da
se robot ohranja v naCinu Freedrive. Zato je pomembno, da je vgradnja robotove roke pravilno
opravljena.
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©./. Freedrive (Prosti tek)

Opis Freedrive omogoca, da robotovo roko rocno povlecete v zeleni polozaj
Za vecino velikosti robotov je najpogostejSi nacin za omogocanje Freedrive pritisk gumba
Freedrive na programirni enoti. Ve¢ nacinov za omogocanije in uporabo Freedrive je opisanih
v naslednjih razdelkih.
V nacinu Freedrive je Clene robotove roke mogoce premikati z relativno majhno silo, saj so
zavore sproscene. Upor se povecuje, ko se robotska roka v nacinu Freedrive pribliza vnapre;j
doloceni meji ali ravnini. Takrat je vleCenje robota na doloceni polozaj zelo naporno.

é OPOZORILO
NepriCakovani premiki robota lahko povzrocijo telesne poSkodbe osebja.

* Preverite, da je konfigurirana obremenitev tudi dejansko uporabljena
obremenitev.

* 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, ki vodi do napak.
* Prostega teka (Freedrive) ne omogocajte, ko potiskate robota
0z. se ga dotikate.
Programirna Ce Zelite uporabiti gumb 3PE TP za premik robotove roke s funkcijo Freedrive:
enota 3PE 1. Rapidly light-press, release, light-press again and keep holding the 3PE button in

this position.

Zdaj lahko robota premaknete v Zeleni polozaj, dokler je gumb rahlo pritisnjen.
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Freedrive na
robotu

Vzvratni
pogon

Ce zelite uporabiti funkcijo Freedrive za premik robotove roke:

1. Pritisnite in drzite gumb stikala, konfiguriranega za funkcijo Freedrive (Prosti tek)
ha robotu.

2. Ko se pojavi zaslon Freedrive v vmesniku PolyScope, izberite Zzeleno vrsto
premikanja ¢lenov robotove roke. Ali uporabite seznam osi za prilagoditev vrste
premikanja.

3. Zelen tip funkcije lahko definirate tako, da izberite eno od Funkcij s spustnega
seznama.

Ce se robotova roka pribliza singularnosti, se lahko zaustavi. Za nadaljevanje
gibanja se na zaslonu Freedrive dotaknite Vse osi so odklenjene.

4. Robotovo roko premaknite po zelji.

Med zagonom robotove roke se lahko opazijo rahli tresljaji ob spros¢anju zavor robota. V
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.
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6./.1. Zaslon Freedrive

Opis Ko je robotova roka v nac€inu Freedrive, se na vmesniku PolyScope pojavi zaslon, kot je
prikazano spodaj.

Freedrive
Press & Hold

AN S

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

a L o X

All axes are free

Dostop do 1. V glavi se dotaknite zavihka Premik.
zaslona 2. Nadnu zaslona se dotaknite »Freedrive«.
Freedrive

Odpre se ploSca Freedrive.
3. Pritisnite in pridrzite gumb Freedrive znotraj plosce.

Robotovo roko lahko upravljate ro¢no, podobno kot s pritiskom gumba Freedrive, ki
je na programirni enoti.

Lucka LED oznacuje, kdaj se robotova roka priblizuje polozaju singularnosti. Lu¢ka LED je
podrobno opisana v naslednjem razdelku.

LuCka LED LucCka LED v vrstici stanja zaslona Freedrive nakazuje:
na ploSci

s * Ko se eden ali vec Clenov priblizuje svojim omejitvah.
Freedrive

* Ko se polozaj robotove roke priblizuje singularnosti. Ko se robot priblizuje
singularnosti, se upor povecuje, zato je spreminjanje polozaja tezje.

Ikone plosée Ce dovolite premik TCP v dolo&eno smer, lahko zaklenete eno ali veé osi, kot je dologeno v
Freedrive spodniji razpredelnici.
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.-E’:g- Gibanje je dovoljeno skozi vse osi.
Vse osi so odklenjene
t}cf:-l Gibanije je dovoljeno samo skozi osi Xin Y.
Ravnina
./L Gibanje je dovoljeno skozi vse osi, brez rotacije.
Preslikavanje
g L . .
.:'f-’Dx':;. Gibanje je dovoljeno po vseh oseh, v kroznih
gibih, okrog TCP.
Rotacija

ﬁ PREVIDNO
Premikanje robotove roke v dolo¢eno smer, ko je pritrjeno orodje, lahko
ustvari to¢ko za stiskanje okoncin.

* Bodite previdni pri premikanju robotove roke po kateri koli osi.

©.8. Zaustavitev robota

Postopek
izklopa é OPOZORILO
robotove Nepri¢akovan zagon in/ali premik lahko povzroci poSkodbe

roke * |zklopite robotovo roko, da preprecite nenameren zagon pri
namestitvi ali odstranjevaniju.

1. V spodnjem levem kotu zaslona se dotaknite gumba Inicializiraj, da izklopite robotsko
roko.

Barva gumba se spremeni iz zelene v rdeco.
Pritisnite gumb za vklop na programirni enoti, da izklopite krmilno omarico.

3. Ce se pojavi pogovorno okno Zaustavitve robota, se dotaknite moznosti Izklop.
V tej toCki lahko nadaljujete:

* Odklopite napajalni kabel/elektri¢ni kabel iz vtiCnice.

* Pocakajte 30 sekund, da se iz robota sprosti morebitna shranjena napetost.

Uporabniski priro¢nik 60 UR12e

Avtorske pravice © 2009-2025 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.



R
UNIVERSAL ROBOTS 7. Namestitev

Avtorske pravice © 2009-2025 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

/. Namestitev

Opis Namestitev robota lahko zahteva konfiguracijo in uporabo vhodnih in izhodnih signalov (V/I).
Razlicne vrste V/I in njihova uporaba so opisani v teh razdelkih.

/1. Elektricna opozorilain svarila

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

é OPOZORILO
Neupostevanije 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
Neupostevanje katerega koli opozorila spodaj lahko povzroci 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 naprav
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 plo3¢o. Pred ponovnim namesCanjem
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.

Uporabniski priro¢nik
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/.2. \Vrata prikljucka krmilne omarice

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

Zunanja Vrata prikljucka zunanje naprave so:

vrata .
priklju¢ka

Vrata programirne enote za uporabo programirne enote za nadzor ali programiranje
robotove roke.

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

Prikljucek Mini Displayport podpira zaslone s priklju¢kom Displayport. Za to
potrebujete aktiven pretvornik iz Mini Displayport na DVI ali HDMI. Pasivni pretvorniki
na vticnicah DVI/HDMI ne delujejo.

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

OBVESTILO
Priklop ali odklop programirne enote, ko je krmilna omarica vklopljena,

lahko povzroci gmotno Skodo 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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/.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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/.4.Namestitev programirne enote 3PE

7.4.1. Namestitev strojne opreme

Odstranjevanje
programirne enote OBVESTILO
Zamenjava programirne enote lahko povzroci javljanje napake ob

zagonu sistema.

* Vedno izberite pravilno konfiguracijo za tip programirne
enote.

Odstranitev standardne programirne enote:
1. lIzklopite krmilno omarico ter odklopite glavni napajalni kabel iz napajanja.
2. Odstranite in zavrzite vezici za pritrditev kablov programirne enote.

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

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

5. Previdno odstranite kabel programirne enote in programirno enoto.

\‘\
:

=

|1 _|Objemke 2 [ Plastiéni vstavek
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| 1 |Vezice kablov

Namestitev
programirne enote 3PE

1. Namestite vtiCnico 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.

3. Uporabite nove vezice za pritrditev kablov programirne enote.

4. 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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/.4.2. Nova namestitev programske opreme

Postopek
konfiguracije
programske
opreme
programirne

enote
3PE

1. Navmesniku PolyScope, v Glavi se dotaknite moznosti Namestitev in izberite
Varnost.

> B -
<unnamed>
L & |

default*

Joint Limits  TeachPendant ‘Standard -

Injection molding machine interface None v
Planes ) 9 ‘

Tool Position

Tool
Direction
/o

Hardware

Three
Position

Safe Home

word Unlock

O Power off Speed — 100% o 0 O simulation (]

2. Dotaknite se moznosti Strojna oprema in odklenite moznosti na zaslonu Izberi
razpoloZljivo strojno opremo.

Za odklep tega zaslona morate vnesti geslo.

<unnamed>
default*

. =
Select available hardware

N4=atEty 1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware

Robot Limits
Joint Limits  TeachPendant Standard v

Injection molding machine interface No
Standard
3PE Enabled

Planes

Tool Position

Tool
Direction
/o
Hardware

Three
Position
Safe Home

Satety password Unlock

O Power off Speed Eo— 100% ° 0 O simulation (i

V spustnem seznamu Programirne enote izberite 3PE omogod&en.

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

5. Dotaknite se Potrdi varnostno konfiguracijo, da koncate namestitev programske
opreme za programirno enoto 3PE.

6. Med vnovic¢nim zagonom in inicializacijo robota se hipno dotaknite gumba 3PE in
se na vmesniku PolyScone dotaknite Zagon.

UR12e
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/.5. Krmilnik /I

Opis VI znotraj krmilne omarice lahko uporabite za Sirok nabor razlicne opreme, vklju¢no s
pnevmati¢nimi releji, krmilniki PLC in gumbi za zaustavitev v sili.
Spodnja ilustracija prikazuje razporeditev skupin elektri€nih vmesnikov znotraj krmilne

omarice.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |2av 12V(H| PWR[| [24V|H|[24V/H]| | oV |H|| 0oV [H| |24V|H||24V(H]| OV (H|| OV |H| |£|AG |H
mg EIO GND|H| |GND{R| |CI0|H|(CI4 M| |COO|M||/cO4|H| [DIO|H||DI4|H| DOO|H||DO4H Z(a0[m
5|24V oN [m| [24av|®) [24v|m|[24v|m]| [ ov [m]|[ ov [m]| [24v|m]|[24v|m]| [ov [m|| ov|m §' AG |H
ElEn OFF|H| [ OV cl1|m||ci5|m| [coi/m||cos/m| |[Di1|m|[Di5|m| [poi{m|[pos|m| [<[AlLl|m
g [2av 24V|H|[24v|H| | oV (H|| OV |H| [24V|H|[24V(H| [OV |H| oV |H| |2 |AG(H
% SI0 Aelal=l=]= Cl2|H||[Cl6 || |CO2|H||CO6/H| (DI2|H|(DI6|H| |DO2|M||DO6|H ;:AOOI
2|24V alal|e|a|d|2]|[|24v/H|{24v|H| [ ov |H|| oV |H| [24V/H|[24V|H| |[ov (| ov|H| [S[AG|H
HEH Hmmmm[m||cs|m|[c7|{m| [cos|m||co7[m| [D13[m||{Di7|m| [po3(m|[po7|m| |£[a01(m

Za te tipe vhodov lahko uporabite vodoravni blok digitalnih vhodov (DI8-DI11), prikazan
spodaj, za sledenje transportnemu traku s kodirnikom kvadrature.

Slalele(z|>
AREIEINE
EEEEENR

Oglejte si in upoStevajte pomen barvnih shem, navedenih spoda;j.

Rumena z rdeco pisavo

Namenski varnostni signali

Rumena s ¢rno pisavo

Nastavljivi za varnost

Siva s ¢rno pisavo

Digitalni V/I za sploSno uporabo

Zelena s ¢rno pisavo

Analogni V/I za splosno uporabo

V graficnem uporabniSkem vmesniku (GUI) lahko nastavite nastavljive signale V/I kot
varnostne V/I oziroma kot V/I za splo$ni namen.
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SploSne Ta del doloca elektri¢ne specifikacije za naslednje 24 V digitalne V/I znotraj krmilne
specifikacije za omarice.
vse digitalne * Varnostni V/I.
Vi/i o
* Nastavljivi V/I.
* V/l za splodni namen.
OBVESTILO
Beseda nastavljiv se uporablja za V/I, ki ga je mozno nastavljati kot
varnostni V/I ali kot normalni V/I. To so rumeni prikljucki s ¢rno pisavo.
Robota namestite skladno z elektri¢nimi specifikacijami, ki so enake za vse tri vhode.
Mozno je napajati digitalni V/I preko notranjega 24 V napajanja ali preko zunanjega vira
napajanja, ¢e konfigurirate sklop prikljuckov Napajanje. Ta sklop je sestavljen iz Stirih
prikljuCkov. Zgornja dva (PWR (napajanje) in GND (ozemljitev)) sta 24 V in ozemljitev iz
notranjega 24 V napajanja. Spodnja priklju¢ka (24 V in 0 V) v sklopu sta 24 V vhod za
napajanje V/I. Privzeta konfiguracija uporablja notranje napajanje.
Privzeto Ta primer ponazarja privzeto konfiguracijo z notranjim napajanjem.
napajanje
Power
PWR F
GND
24v |
oV
Zunanje Ce je potrebno vec toka, prikljugite zunanje napajanje, kot je prikazano spodaj.
napajanje Varovalka je tipa mini rezilo z najvecjo nazivno jakostjo toka 10 A in najmanj$o nazivno

napetostjo 32 V. Varovalka mora biti oznaéena z UL. Ce je varovalka preobremenjena, jo
morate zamenjati.

’_( Power

PWR H
GND| N
24V| B

\ ov |

Ta primer ponazarja konfiguracijo z zunanjim napajanjem za vec toka.
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Specifikacije Spodaj so prikazane elektricne specifikacije tako za notranje kot zunanje napajanje.
Terminali Parameter Najm. Tip Najv. Enota
Notranje 24 V
napajanje
[PWR - GND] Napetost 23 24 25 \%
[PWR - GND] Tok 0 - 2* A
Vhodne zahteve
zunanjega 24 'V
[24 vV - 0 V] Napetost 20 24 29 \
[24 V. - 0 V] Tok 0 - 6 A
*3,5 A za 500 ms ali 33 % cikla storilnosti.
Digitalni Digitalni V/I so izdelani skladno z IEC 61131-2. Elektricne specifikacije so prikazane spoda;j.
Vi
Terminali Parameter Najm. Tip Najv. Enota
Digitalni izhodi
[COx / DOx] Tok* 0 - 1 A
[COx / DOx] Padec napetosti 0 - 0,5 V
[COx / DOx] Odvodni tok 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Ucinek - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tip
Digitalni vhodi
[EIx/SIx/CIx/DIx] Napetost -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] P_'Odméj_.e OFF -3 - 5 \
(izklopljeno)
[EIx/SIx/CIx/DIx] Podrocje ON (vklopljeno) 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Tok (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Ucinek - PNP + - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tip
Za uporovna ali induktivho obremenitev, ki znasa najvec 1H.
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/.5.1. Upravljanje vmesnika V/I

Opis

Upravljanje
vmesnhika V/I

Upravljanje vmesnika V/I vam omogoca preklop med nadzorom s strani uporabnika in
nadzorom s strani URCap.

“ Splosno Upravljanje vmesnika V/|

TCP

» Motion (Premik)

Obremenitev

Upravjjavec Uporabnilc v

Vgradnja

V/l-nastavitev . . e -
Analogni vmesnik za komunikacijo z orodjem

V/1 orodja
Spremenl;... O Analogni vhodi
analog_in[2]
Zagon
analog_in[3]
Doma
Sledenje @ Vmesnil za lkomunikaciio
transportne...
Privijanje Vrmesnik za lkomunikacijo z orodjem omogoda kkomunikacijo z

orodjem brez zunanjih kabelskih napeljav

Hitrost prenosa (Baud rate)  |115200
| :
Pariteta NI
> Funkeije Konenl biti Ena
> Vodilo Fieldbus RX znaki v pripravijenosti 15
) URCaps TX znali v pripravienosti 3,5

O Izklop

Izberite nagin upraviianja vmesnilka /| orodja. Ce vmesnik upravia URCap, bodo uporabnigko dolodene moZnasti pregladene.

Digitalni izhodni nadin

Orodje za digitalni izhodni nacin je dolo¢eno glede na
prikloplienc orodje

Izhodna napetaost orodja 0 hd

8 Ce napetost orodja nastavite na 24V, lahko pogkodujete
* prikloplieno opremo, ki je nastaviena na 12 \V

O Dvopinsko napajanje

@ Standardni izhod

Digitalni izhodni nacin 0

Zmanjsevanje (NPN) v

Digitalni izhodni nacin 1 [ZmanjSevanje (NPN) v

1. Dotaknite se zavihka Namestitev in se pod SploSno dotaknite V/I Orodja.

2. Pod moznostjo Upravljanje vmesnika V/I izberite Uporabnik za dostop do nastavitev
analognih vhodov za orodje in/ali nacina digitalnih izhodov. Ce izberete URCap,
odstranite dostop do analognih vhodov orodja in nastavitev nacina digitalnega

izhoda.

OBVESTILO

Ce URCap nadzoruje konéni efektor, kot je prijemalo, potem URCap
zahteva nadzor vmesnika Tool |0. Na seznamu izberite URCap, da mu
omogocite nadzor nad vmesnikom Tool |O.

UR12e
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/.5.2. Uporaba zavihka V/I

Opis Uporabite zaslon zavihka 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.

Nastavljivi signali V/I so lahko rezervirani za posebne varnostne nastavitve, doloCene v
predelku konfiguracije varnostnih signalov V/I namestitve (glejte V/I); rezervirani signali
bodo nosili ime varnostne funkcije na mestu privzetega ali uporabniSko definiranega imena.
Med nastavljivimi izhodni signali, ki so rezervirani za varnostne nastavitve, ni mogoce
preklapljati, prikazani pa so samo s svetili LED.

<unnamed=>*
default*

v Notranje Nastavljiv vnos Nastavljiv izhod Digitalni vhod Digitalni izhod

Robot 5 Guard Reset 4 o4 0 4 om 4
Zunanje
o mm 10 Jalmp o ureg () (15
2 6 20 0Ose Start-Prog 6 2] s
3 7 307 Stop-Prog 7 3] 7
Analogni vhod Digitalni vhod za orodje Digitalni izhod za orodje
analog_in[0] 000V 0 1 o]J[1
ov 10V
Tole
analog_in[1] 0,00V o
ov 1oV
Analogni izhod Analogni vhod za orodje
| O analog_n[2] 000V Napetost
analog_out[0] . Tok ov 10v
4,00 mA
analog_in[3] 0,00V Napetost
analog_out[1] B
el . ov 1ov
4,00 mA

O Normalno ° 0 o 5irrw.,||a::ija.

Napetost Ko uporabnik nadzoruje izhod orodja, lahko konfigurirate Napetost. Izbira URCap odstrani
dostop do Napetosti.

Nastavitve Analogne V/I je mogoce nastaviti na tok [4-20mA] ali napetost [0-10V] . Te nastavitve so

analogne trajne pri vnovicnem zagonu krmilnika robota in shranjene v namestitvi.

domene Nadzor nad orodjem V/I je mogoce dodeliti funkciji URCap v Orodju V/I na zavihku
Namestitev. Ce izberete URCap, s tem odstranite nadzor uporabnika nad analognim V/I
orodja.
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Komunikacijski
vmesnik orodja

Moé¢ dvojnega
pina

Ko je omogocen komunikacijski vmesnik orodja TCI , analogni vhod orodja postane
nedostopen. Na zaslonu V/I se polje Vhod orodja spreminja, kot je prikazano spodaj.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity Nene
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50
T Idle Chars 3250

Ko je omogocCena moznost Mo€ dvojnega pina, morajo biti digitalni izhodi orodja
poimenovani na nasledniji nacin:

* tool_out[0] (mo¢)
* tool_out[1] (GND)

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA

UR12e
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/.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 lu€ka, ki deluje na enosmernem toku 24 V.
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/.6.Uporaba V/| zaizbiro 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 ro¢ni nacin in iz ro€nega 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 elektri¢no razporeditvijo ali s signali
nacdina iz namenskega varnostnega vmesnika PLC.
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/./7.Varnostni V/I

Varnostni V/I

Ta del opisuje namenske varnostne vhode (Rumeni prikljucki z rdecCo 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

* Zaustavitev 3PE za zaSc¢itne naprave

Tabela Razlika v delovanju je prikazana spodaj.
: o Varnostna Zaustavitev
Zaustavitev v sili .
zaustavitev 3PE
Premikanje robota se zaustavi Da Da Da
Izvajanje programa Prekinitve Prekinitve Prekinitve
Pogonska mo¢ Izklop Vklop Vklop
Ponastavitev Ro&no Samoclejno ali Samodvejno ali
rocno 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

&lsio0 [2av [d| T

2 & [si0

£ [2av ) § [oav [ N

2 3 [s1 ?

& [si

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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UNIVERSAL ROBOTS 7. Namestitev

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
/ .......

ielel /7 kel B B S ik

im0 vl iml | |4 | [ ov ]

HEDC, (o =]

NEmC] ez T W S A ) e

e (. f .......

S[silm [cs ]

R
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/.7.1.Signali V/I

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

Opozorilo

)ISﬂ

Brez unosa varnosine ponastavkve bo batove roka
> Motion (Premic) Vhodni signal Dodelitev funicclle | prenenals il varmosino zaustoviena, kol Ko varnostna

o
i o Reduoroninetn ]
robota Foesmtevvarod v

Ponast:

varoval

Omejitev.
denov

Ravnine
+ Polozaj orodja
Smer orodja

v

ossp

Izhodn signal

Strojna
e config_out(0], config_out[1] Robot se premka

PROFIsafe config_out2], config out(3] Zesing ustavtey sistema
i config_outla, config_out(s] Nedogeleno

oooo

config_out(6), config_out(7] Nedodeleno ~

St

2. 000

Vhodni  Vhodi so opisani v tabelah spodaj:

signali
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.
. Izvede zaustavitev kategorije 1 (IEC 60204-1) preko vhoda na krmilni

Zaustavitev Ly . . .

. omarici, pri Cemer obvesti druge naprave preko izhoda Zaustavitev
robota v sili . AR, . .

sistema v sili, Ce je ta izhod definiran.

Zunanja
zaustavitevv | 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 povzroci, da
varnostni sistem preide v konfiguracijo za Reducirani nac¢in. Robotova
roka zmanj$a hitrost, da zadosti parametrom reduciranega nacina.
Reducirano Varnostni sistem zagotavlja, da bo robot znotraj omejitev Reduciranega
nacina v manj kot 0,5 s po sprozenju vhoda. Ce robotova roka $e napre;
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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Vhodni  Vhodi so opisani v tabelah spodaj:
signali

Ce je uporabljena zunanja izbira nagina, ta preklopi med

Nacin delovanja | Samodejnim na¢inom in Ro€nim naéinom. Robot je v Samodejnem
nacinu, ko je vhod nizek in v Roénem nacinu, ko je vhod visok.

Ko pride do naradCajoega roba na vhodu za preventivho
Ponastavitev ponastavitev, se vrne iz stanja Preventivhe zaustavitve. Ko pride do
zascite preventivne zaustavitve, ta vhod zagotavlja, da stanje preventivhe
zaustavitve vztraja vse dokler ni sprozena ponastavitev.

Zaustavitev sprozi vhod varovala. Izvede Zaustavitev kategorije 2

Varovalo (IEC 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
Varnostna izbrana samo, ko je konfigurirana in nameScena naprava za
zaustavitev omogocanije tripoloZzajnega delovanja.

Ponastavitev Ko pride do naras¢ajoega roba na vhodu za preventivho
samodejnega ponastavitev Samodejnega nacina, se vrne iz stanja Preventivne

nacina za8Cite | zaustavitve v Samodejnem nacinu.
V ro¢nem nacinu je za premik robota potrebno pritisniti zunanjo

Naprava za e . . L . .

L napravo za omogocanije tripolozajnega delovanja in jo zadrzati v
omogocanje . . . ox ; .
trivolozaineaa sredinskem polozaju. Ce uporabljate napravo s 3-polozajnim

P .J g stikalom za omogocanije tripolozajnega delovanja, morate pritisniti
delovanja . e . .
gumb in ga pridrzati v sredinskem polozaju, da premaknete robota.
Vhod Freedrive lahko konfigurirate tako, da omogocite in uporabljate
Freedrive na Freedrive, ne da bi pritisnili gumb Freedrive na standardnem TP,
robotu brez potrebe po pritiskanju ali pridrzanju katerega koli od gumbov na

3PE TP v rahlo pritisnjenem polozaju.

é OPOZORILO
Ko je privzeta ponastavitev zas€ite onemogocena, se samodejna ponastavitev
izvede, ko varovalo ne sprozi veC zaustavitve.
To se lahko zgodi v primeru, e oseba precka podrocje varnostne naprave.
Ce varovalo osebe ne zazna in je oseba izpostavljena nevarnostim, je
samodejna ponastavitev s standardi prepovedana.

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

é OPOZORILO
Ko je omogocena preventivna zaustavitev v Samodejnem nacinu, preventivna
zaustavitev ni sprozena v Ro¢nem nacinu.
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Izhodni Vsi varnostni izhodi se znizajo v primeru krSitve ali okvare varnostnega sistema. To pomeni, da
signali izhod Zaustavitve sistema sprozi zaustavitev, tudi ¢e zaustavitev v sili ni sprozena.
Izhodne signale lahko uporabljate s temi varnostnimi funkcijami. Vsi signali se vrnejo v nizko

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

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, Ce stanje Ustavitve v sili
sprozi vhod Zaustavitve sistema.
Premikanje Signal je Nizek , Ce se robot premika, sicer visok.
robota
Robot sé ne Signal j(.a High , l.(o j.e robgt ustavljen r.:\Ii v pqstopku zaust.avi.tve zar?di
ustavi zaustavitve v sili ali za&Citne zaustavitve. Sicer bo to logi¢ni spodnji
prag.
Signal je nizek, ko so aktivni parametri za Reducirani nacin, ali Ce 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.

Varen dom

Signal je visok, Ce je robotova roka ustavljena in je v konfiguriranem
Varnem domacem polozaju. V nasprotnem primeru je signal Nizek.
To se pogosto uporablja, ¢e so roboti UR integrirani z mobilnimi
roboti.

@ 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 nastavitvah, kjer je vhod za zaustavitev v sili povezan z zunanjo
napravo za zaustavitev v sili. V takih primerih se izhod Zaustavitve sistema
aktivira, ko se sprosti zunanja naprava za ustavitev v sili. To pomeni, da se bo
stanje zaustavitve v sili na zunanjem stroju ponastavilo brez ro¢nega
ukrepanja upravljavca robota. Zato morajo zunanji stroji za izpolnjevanje
varnostnih standardov zahtevati ro¢no ukrepanje, da se lahko nadaljujejo.

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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/.7.2.\//I-nastavitev

Opis Na zaslonu Nastavitve V/I lahko definirate V/I signale in konfigurirate dejanja z nadzorom
zavihka V/I. Vrste V/I signalov so navedene pod Vhod in 1zhod.
Za dostop do registrov sploSnega namena lahko uporabite fieldbus, na primer Profinet in

EtherNet/IP.

Ce omogogtite komunikacijski vmesnik orodja (TCI), analogni vhod orodja postane

nedostopen.

<unnamed>*

It

Name: e
W Sploéno
Pogled

TCP

Izhod

digitalin(o]
digital_in(1]
digital_in(2]
digital_in(3]
digital_in(4]
digital_in(s]
digital_in(6]
digital_in(7]

tool_in[0]
tool in[1]

Start-Prog
Stop-Prog

Do[o]
Do}
Do[2]
DO[3]
DO[4]
DO[5]
Do[6]
Do[7]

®

To[0]
To[1]

digital_out[0]
digital_out(1]
digital_out(2]
digital_out(3]
digital_out(4]
digital_out(s]
digital_out(6]
digital_out(7]

tool_out[o]
tool_out[1]

Prog-Running

‘D\g\ta\mo
t Obremenitev
Vgradnja Vhod
3 Difo]
V/l-nastavitev oIt
V/I orodja oIl2]
5 DIl3]
Spremenl;... oital
Zagon DIIS]
Dils]
ot DI7)
Sledenje
transportne... Titel
[
Privijanje
Izbrani V/I:
) Motion (Premik)
) Varnost Preimenuj

) Funkcije
> Vodilo Fieldbus
) URCaps

Normalno

digital_out[1]

Dejanje v programu

‘\/\soko, ko pri ustavlienem stanju tece nizko

|-zavihka

000 @

O
OBVESTILO
Ko zaZenete program iz V/I ali vhoda vmesnika fieldbus, lahko robot za¢ne
gibanje iz trenutnega polozaja, zahtevano ni nobeno ro¢no premikanje do
prve smerne tocke prek vmesnika PolyScope.

Vrsta Ce zelite omejiti $tevilo signalov, navedenih pod Vhod in Izhod, uporabite spustni meni View

signala V/I , da spremenite prikazano vsebino glede na vrsto signala.

Dodeljevanje Vhodne in izhodne signale lahko poimenujete, da zlahka prepoznate tiste, ki se

uporabnisko uporabljajo.
dolo€enih imen 1

Izberite zeleni signal.

2. Tapnite besedilno polje, da vnesete ime signala.

3. Ce zelite ponastaviti privzeto ime, tapnite Pogisti.

Navesti morate uporabniSko dolo¢eno ime za register sploSnega namena, da bo na voljo
v programu (tj. za ukaz Wait ali pogojni izraz ukaza If ).
Ukaza Cakaj oziroma Ce sta opisana v (Cakaj) in (Ce). Imenovane splo$ne registre
najdete v izbirniku Input ali Output na zaslonu Expression Editor .
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Dejanja V/I
in nadzor
zavihka V/I

Nadzor
zavihka V/I

Razpolozijiva
dejanja na
vhodu

Fizi¢ne in Fieldbus digitalne V/I lahko uporabite za sprozitev dejanj ali odzivanje na stanje

programa.

Uporabite nadzor V/I zavihka, da dolocite, ali je izhod nadzorovan na zavihku V/I (bodisi s
strani programerjev ali obeh operaterjev in programerjev) ali ¢e ga nadzorujejo programi

robota.

Ukaz Dejanje

Zazene ali nadaljuje izvajanje trenutnega programa na
Zacetek narasSc¢ajocem robu (funkcija je omogocena samo preko
oddaljenega nadzora)
Ustavi Ustavi trenutni program na naras¢ajo¢em robu
Premor Ustavi trenutni program na naraS¢ajo¢em robu
. Ko je vhod visok, robot preide v freedrive (podobno kot gumb
Freedrive .
. freedrive).
(Prosti tek) . . . A -
Vnos se prezre, Ce drugi pogoji ne dovoljujejo proste voznje.

é OPOZORILO
Ce se robot ustavi med uporabo vhodnega dejanja Start, se robot po¢asi

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.
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RazpoloZljiv
adejanjana Dejanje
izhodu

Nizko, ko ne deluje

Izhodno
stanje

LO

Stanje
programa
Ustavljeno ali

zacashno
ustavljeno

Visoka, ko ne deluje

HI

Ustavljeno ali
zacasno
ustavljeno

Visoka med delovanjem, nizka pri ustavljanju

LO
HI

Se izvaja,
Ustavljeno ali
zacasno
ustavljeno

Nizko ob nenacrtovanem postanku

LO

Program je
nenacrtovano
prekinjen

Nizko ob nenac&rtovanem postanku, sicer Visoko

LO
HI

Program je
nenacrtovano
prekinjen
Tece,
ustavljeno ali
zacasno
ustavljeno

Neprekinjen impulz

Preklaplja
med
visokim in
nizkim

Delovanje
(zaCasno
ustavite ali
zaustavite
program, da
ohranite stanje
impulza)

Vzrok Do nenacrtovane prekinitve programa lahko pride zaradi katerega koli od navedenih

zaustavitve razlogov spodaj:
programa * Zaustavitev robota
* Napaka
* Krsitev

* lzjema med izvajanjem
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/.8.Naprava za omogocanje tripolozajnega delovanja

Opis Robotova roka je opremljena z napravo za omogocanje 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 omogocCanje 3-polozajnega delovanja.

Confil;urabl Inputs

3-Position Switch

24V
CI3

2\

24V 24v |H 1
clof| <y [ ;
24v Nl | [2av) B — —
cH |[ERCI5l |
24v |H|[2kv] 0 "
ci2 |H||¢elm

| | | |

| |

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

OBVESTILO
Varnostni sistem UR ne podpira ve¢ kot ene zunanje naprave za

omogocanje tripolozajnega delovanja.

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

Spodnja slika prikazuje preklop nacina delovanja.

Conﬁlurabl Operational mode Switch
24v|(H||24v |H 1
ciof[m)[ci [m :
24v][H|[24v [m — —]
cij|mj|ci5 (1 :

24V|| |24V (W """
ci2)| Qs | M

24v Nl ||24VY

CI3 |ECI7 \

[
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/.9. Analogni VV/I 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 doseganje 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 za&c€iteni kabel ali navit par. 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. Elektri¢ne specifikacije so prikazane spodaj.
specifikacije
Terminali Parameter Najm. Tip \ET\A 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 \
[AOx - AG] Resolucija - 12 - bit
Analogni izhod v nacinu napetosti
[AOx - AG] Napetost 0 - 10 \Y
[A0Ox - AG] Tok -20 - 20 mA
[AOx - AG] Upor - 1 - ohm
[A0Ox - AG] Resolucija - 12 - bit
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Analogni
izhod in
analogni
vhod

[5[2[5]2

| Analog Outputs Analog Inputs.
HEEEEE
_ lilll
| Analog Outputs ‘Analog Inputs
HEBBE
LI L]

3

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

/.9.1. Analogni vnos: Vmesnik za komunikacijo

Opis Vmesnik za komunikacijo z orodjem (TCl) omogoca, da robot komunicira z names¢enim
orodjem preko analognega vhoda orodja robota. To odpravi potrebo po zunanji napeljavi.
Ko je Vmesnik za komunikacijo z orodjem omogocen, so vsi analogni vhodi orodja
onemogoceni

Komunikacijski 1. Dotaknite se zavihka Namestitev in se pod SploSno dotaknite V/I Orodja.

vmesnik orodja 2. lIzberite Vmesnik za komunikacijo za urejanje nastavitev TCI.

Ko je TCl omogocen, je analogni vhod orodja onemogocen za V/I-nastavitev
Namestitve in se ne pojavi na seznamu vhodov. Analogni vhod orodja tudi ni na
voljo za programe kot Moznosti in izrazi Cakanja.

3. V spustnih seznamih pod Vmesnikom za komunikacijo izberite potrebne
vrednosti.
Vse spremembe vrednosti so takoj poslane v orodje. Ce se katere koli vrednosti
namestitve razlikujejo od tistega, kar orodje uporablja, se prikaze opozorilo.
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/.10. Digitalni V/| za splosno uporabo

Opis

Digitalni V/I
za splos$no
uporabo

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

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 onemogodijo, 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 obiajne digitalne izhode, a uporabljani bi lahko bili kateri koli
nastavljivi izhodi, ¢e sledniji niso konfigurirani za izvajanje varnostnih funkcij.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs 24V(H||24ViH

ov/mTov/d o pio|m||pia
ROOI! DO [hg @ 2av|m|[2av[d I

ov |H|| ov
DOl M ||pos5|m ] DI1 )M DI5| R / """" ]
ov mlovim 24av|H|[2av| )
D02/ M |[Do6/ W DI2|H| (D16 | M| \ yJ
ov|/H|lov|H 24V|H||24av|H
DO3|H ||pDO7|H pi3|H||/D17| W
Ta primer prikazuje, kako digitalni izhod Ta primer prikazuje prikljucitev
nadzira porabnika, e je povezan. enostavnega gumba na digitalni vhod.

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

utputs |/ igital Inputs
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/.10.1. Digitalniizhod

Opis Komunikacijski vmesnik orodja omogoc¢a neodvisno konfiguracijo dveh digitalnih izhodov. V
vmesniku PolyScope ima vsak pin spustni seznam, ki omogoca nastavljanje izhodnega
nacina. Na voljo so naslednje moznosti:

* Umivanje: To omogoca konfiguracijo PIN-a v konfiguraciji NPN ali Umivanje. Ko je
izhod izklopljen, zati€ omogoca tok, ki teCe v tla. To lahko uporabite skupaj z zatiCem
PWR, da ustvarite poln krog.

* lzvor: To omogoca konfiguracijo kode PIN v konfiguraciji PNP ali Izvor. Ko je izhod
vklopljen, zati€ zagotavlja vir pozitivhe napetosti (nastavljiv v zavihku 10O). To lahko
uporabite v povezavi z zati¢em GND, da ustvarite poln krog.

* Push/ Pull: To omogoc€a konfiguracijo zati¢a v konfiguraciji Push / Pull. Ko je izhod
vklopljen, zati¢ zagotavlja vir pozitivhe napetosti (nastavljiv v zavihku 10). To lahko
uporabite v povezavi z zati€em GND za ustvarjanje polnega kroga Ko je izhod
izklopljen, zati€ omogoca tok, ki teCe v tla.

Po izbiri nove izhodne konfiguracije zacnejo spremembe veljati. Trenutno nalozena
namestitev je spremenjena tako, da odraza novo konfiguracijo. Po preverjanju, ali izhodi
orodja delujejo, kot je predvideno, se prepricajte, da shranite namestitev, da preprecite
izgubo sprememb.

Napajanje z Napajanje z dvojnim zati¢em se uporablja kot vir energije za orodje. Omogocanje moci
dvojnim dvojnega pina onemogoci privzete digitalne izhode orodja.
zatiCem
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/.. Oddaljeni VKLOP/IZKLOP

Opis Uporabite oddaljeni nadzor VKLOP/IZKLOP (ON/OFF) za vklop in izklop krmilne omarice
brez uporabe programirne enote. Obi¢ajno 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.
Elektricne specifikacije so prikazane spodaj.
Terminali Parameter Najm. Tip Najv. Enota
[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 \Y
[ON / OFF] Vhodni tok - 1 - mA
[ON] Cas aktivacije 200 - 600 ms
Remote l’ h Remote l’ h
12v|d I 12v|d I
GND|H S } GND|H R . }
ON R ON |l
OFF| I\, P OFF Il
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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/.12, 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.
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/12.1.V/lorodja

Konektor Preko tega konektorja orodja (prikazan spodaj) potujejo elektricna energija in kontrolni
orodja signali za prijemalne pripomocke ter senzorje, uporabljene na dolocenih robotih. Prikljucek
orodja ima osem lukenj in se nahaja poleg prirobnice orodja na Zapestju 3.

Osem zic v priklju¢ku oznacCuje razlicne funkcije, kot je navedeno v tabeli:
Pin # Signal Opis
1 Al3 / RS485- Analogni v 3 ali RS485-
6 7 2 Al2 / RS485+ Analogni v 2 ali RS485+
(o} o 1 3 TOO/PWR | Digitalniizhodi 0 ali 0 V/12V/24 V
50 Os8 4 TO1/GND Digitalni izhodi 1 ali Ozemljitev
5 MOC 0V/12V/24V
O 2 e
4 o 6 TIO Digitalni vhodi 0
3 7 i Digitalni vhodi 1
8 GND Ozemljitev
OBVESTILO
Konektor orodja je potrebno ro¢no priviti do najve¢ 0,4 Nm.
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Adapter Adapter kabla orodja je elektronski pripomocek, ki omogoca zdruzljivost med V/I orodjem in
kabla orodjem e-Series.

orodja @

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

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

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

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

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

Pin # Signal Opis
3 1 Al2 / RS485+ Analogni v 2 ali RS485+
4 2 AI3 / RS485- Analogni v 3 ali RS485-
2 3 T Digitalni vhodi 1
5 4 TIO Digitalni vhodi 0
1 5 MOC 0v/12Vv/24V
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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/12.2. Najvecja obremenitev

Opis Nazivna obremenitev robotove roke je odvisna od odmika teziS¢a (CoG) obremenitve, kot je
prikazano spodaj. Odmik srediS¢a teznosti je razdalja od sredi$¢a izhodne prirobnice orodja
do teziS¢a pricvrScenega bremena.

Robotova roka lahko sprejme dolg odmik tezis¢a, Ce je obremenitev names¢ena pod
prirobnico orodja. Na primer, pri izraCunu mase obremenitve v aplikaciji Primi in odlozi
upoStevajte 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
tehnicnih specifikacijah.
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Razmerje med nazivno obremenitvijo in odmikom teziséa.
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Vztrajnostni
moment
obremenitve

Ce je obremenitev pravilno nastavljena, lahko konfigurirate vztrajnostne momente z
visoko obremenitvijo.

Programska oprema za nadzor samodejno prilagaja pospeske, Ce pravilno vnesete te
vrednosti:

* Masa bremena
* TeziscCe
* Vztrajnostni moment

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