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1. Forord

Inledning

Om den har
handboken

Gratulerar till din nya Universal Robots-robot, som bestar av robotarm (manipulator),
mandverskap och mandverenhet.

Robotarmen, som ursprungligen utformades for att efterlikna rérelseomfanget hos en
mansklig arm, bestar av aluminiumrér som ar ledade med sex leder, vilket ger en hég grad
av flexibilitet i din automationsinstallation.

Universal Robots patenterade programmeringsgranssnitt, PolyScope, gor att du kan
skapa, ladda och koéra dina automationstillAmpningar.

Denna handbok innehaller sakerhetsinformation, riktlinjer for sdker anvandning och
anvisningar fér montering av robotarmen, mandverskapet och mandverenheten. Du kan
ocksa hitta instruktioner for hur du borjar installera och hur du bérjar programmera
roboten.

Las och folj de avsedda anvandningsomradena. Utfor en riskbeddémning. Installera och
anvand i enlighet med de elektriska och mekaniska specifikationerna i denna handbok.

Riskbed®mning kraver en forstaelse for faror, risker och riskreducerande atgarder for
robottillampningen. Robotintegration kan krava en grundlaggande niva av mekanisk och
elektrisk utbildning.

Ansvarsfriskrivning Universal Robots A/S fortsétter att forbattra tillforlitigheten och prestandan hos sina

for innehall

Onlinemanualer

produkter och forbehaller sig ratten att uppgradera produkter och
produktdokumentation utan foregaende varning. Universal Robots A/S vidtar alla
rimliga atgarder for att sékerstalla att innehallet i instruktionsboken stdmmer, men
tar inget ansvar for eventuella fel eller saknad information.

Denna handbok innehaller ingen garantiinformation.

Manualer, guider och handbdécker kan lasas online. Vi har samlat ett stort antal
dokument pa https://www.universal-robots.com/manuals

* PolyScope programvaruhandbok med beskrivningar och instruktioner for
programvaran

 Servicehandboken med instruktioner for felsékning, underhall och reparation

* Skriptkatalogen med skript for djupgaende programmering
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UR+ Online-showroomet UR+www.universal-robots.com/plus tillhandahaller avancerade
produkter for att anpassa din UR-robotapplikation. Du kan hitta allt du behdver pa ett och
samma stalle — fran verktyg och tillbehor till programvara.

UR+ -produkter ansluts till och arbetar med UR -robotar for att sékerstélla enkel installation
och en dvergripande smidig anvandarupplevelse. Alla UR+ s produkter ar testade av UR.

Du kan ocksa fa tillgang till UR+ Partner Program via var programvaruplattform
plus.universal-robots.com for att utforma mer anvandarvanliga produkter fér UR-robotar.

Academy Pa webbplatsen UR Academy academy.universal-robots.com finns en méngd olika
utbildningsmadjligheter.

myUR I myUR-portalen kan du registrera alla dina robotar, halla reda pa servicedrenden och svara
pa allmanna supportfragor.

Logga in pa myur.universal-robots.com for att fa tillgang till portalen.

I myUR-portalen hanteras dina arenden antingen av din féredragna distributor eller
eskaleras till Universal Robots kundtjanstteam.
Du kan ocksa prenumerera pa robotdvervakning och hantera ytterligare anvandarkonton i

ditt foretag.
Developer UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite &r en samling av
suite alla verktyg som behdvs for att bygga en hel 16sning, inklusive utveckling av URCaps,

anpassning av andeffektorer och integrering av hardvara.

Support Supportwebbplatsen www.universal-robots.com/support innehaller andra sprakversioner av
den hér bruksanvisningen

UR:s forum Pa UR:s forum forum.universal-robots.com kan robotentusiaster pa alla olika nivaer
komma i kontakt bade med UR och varandra for att stalla fragor, utbyta information. Trots
att UR:s forum grundades av UR+ och dven om véra administratérer &r UR-anstallda
skapas majoriteten av innehallet av er, UR:s forumanvandare.

Datameddelande | enlighet med férordning (EU) 2854/2023 ("dataskyddsférordningen”) finns ett
datameddelande for denna produkt tillsammans med instruktioner om hur man far
tillgang till 1attillgangliga uppgifter pa féljande plats: https://www.universal-
robots.com/legal/data-notice/
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Adress

Universal Robots A/S

Energivej 51

DK-5260 Odense Danmark

Tel: +45 89 93 89 89

Se den officiella webbplatsen Universal Robots for regionala kontor.
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2. Ansvar och avsedd anvandning

2.1. Ansvarsfriskrivning

Beskrivning All information i denna handbok ska inte tolkas som en garanti fran UR att
industriroboten inte kommer att orsaka skada, aven om industriroboten féljer alla
sakerhetsinstruktioner och all information fér anvandning.

2.2. Avsedd anvandning

Beskrivning BRIV
@ Universal Robots tar inget ansvar och atar sig inget ansvar for icke

godkanda anvandningar av dess robotar eller anvandningar som dess
robotar inte ar avsedda for och Universal Robots kommer inte att ge
nagot stod for icke avsedda anvandningar.

LAS MANUAL
Om roboten inte anvands i enlighet med avsedd anvandning kan det
leda till farliga situationer.

* Lé&s och folj de rekommendationer for avsedd anvandning och de
specifikationer som finns i anvédndarmanualen.

Universal Robots ar industrirobotar avsedda for att hantera verktyg/andeffektorer och
installationer, eller for att bearbeta eller forflytta komponenter eller produkter.

Alla UR-robotar ar utrustade med sékerhetsfunktioner som ar utformade for att
mojliggdra kollaborativa applikationer, dar robotapplikationen arbetar tillsammans med
en manniska. Installningarna for sdkerhetsfunktionen méaste konfigureras till Ampliga
varden enligt riskbedémningen av robottilldmpningen.

Roboten och mandverskapet ar avsedda att anvandas inomhus dar det normalt endast
férekommer icke-ledande fororeningar, t.ex. Miljoer med féroreningsgrad 2.

Samarbetsdrift &r endast avsedd for riskfria tilldmpningar, dar hela tilldmpningen,
inklusive verktyg, arbetsstycke, hinder och andra maskiner har Iag risk enligt
riskutvarderingen for den specifika tillampningen.

UR7e PolyScope X 15 Anvandarhandbok
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ﬁ VARNING
Om UR-robotar eller UR-produkter anvands pa annat satt an vad som ar avsett
kan det leda till personskador, dddsfall och/eller egendomsskador. Anvand inte
UR-roboten eller produkter for nagon av nedanstaende oavsiktliga anvandningar
och tillampningar:

* Medicinsk anvandning, dvs. anvandning i samband med sjukdom, skada
eller funktionsnedsattning hos manniskor, inklusive féljande andamal:

* Rehabilitering
* Beddmning
* Kompensation eller lindring
* Diagnostik
* Behandling
* Kirurgi
* Sjukvard
* Proteser och andra hjalpmedel for fysiskt funktionshindrade
* Allanvéandning i narheten av patient/er
* Hantering, lyft eller transport av personer

* Allatillampningar som kraver att specifika hygien- och/eller
sanitetsstandarder uppfylls, t. ex. nérhet till eller direktkontakt med
livsmedel, drycker, farmaceutiska och/eller kosmetiska produkter.

* UR-ledens fett Iacker och kan ocksa frigoras som anga i luften.
* UR-ledsfett ar inte "livsmedelsgodkant”.

* UR-robotar uppfyller inte nagra standarder for livsmedel, National
Sanitization Foundation (NSF), Food and Drug Administration
(FDA) eller hygienisk design.

Hygieniska standarder, till exempel ISO 14159 och EN 1672-2, kraver att
en hygienisk riskbeddmning genomfors.

* Allanvandning eller alla tillampningar som avviker fran avsedd
anvandning, specifikationer och certifieringar for UR-robotar eller UR-
produkter.

* Felaktig anvandning ar férbjuden eftersom det kan leda till dédsfall,
personskada och/eller egendomsskada

ALLA EVENTUELLA UTTRYCKLIGA ELLER UNDERFORSTADDA
GARANTIER AVSEENDE LAMPLIG ANVANDNING.

é VARNING
Underlatenhet att beakta de extra risker som uppstar pa grund av rackvidd,
nyttolast, viidmoment och hastigheter i samband med robotanvéndning, kan leda
till personskador eller dodsfall.

* Riskbedémningen av din tillampning ska omfatta de risker som ar
forknippade med tillampningens rackvidd, rorelse, nyttolast och hastighet
for roboten, andeffektorn och arbetsstycket.

Anvandarhandbok 16 UR7e PolyScope X
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é VARNING
Modifiera eller andra inte andkaporna i e-Seriens robotar. En andring kan skapa
oférutsedda risker. All auktoriserad demontering och atermontering ska goras pa
ett UR-servicecenter, eller kan gdras enligt den senaste versionen av alla
relevanta servicemanualer av yrkeskunniga personer.

UR7e PolyScope X 17 Anvandarhandbok
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3. Din robot

Beskrivning

Detta avsnitt ger en Oversikt 6ver robotsystemets komponenter, inklusive hardvara,

anslutningstillbehdr och grénssnitt som kravs for installation, drift och

anvandarinteraktion.

3.1. Tekniska specifikationer UR7e

Allman Maximal nyttolast 7,5kg/16,51b
specifikation Rackvidd 850 mm/33,5in
Frihetsgrader 6 roterande leder

Programmering

PolyScope 5 GUI pa 12"-pekskarmen
eller PolyScope X GUI pa 12"-pekskarmen

Stromforbrukning (genomsnitt)

570 W (max.)
Cirka 200 W med ett typiskt program

Omgivningstemperaturomrade

0-50 °C. Vid omgivningstemperaturer 6ver 35 °C
kan roboten arbeta med lagre hastighet och
prestanda.

Sakerhetsfunktioner

21 konfigurerbara sakerhetsfunktioner. PLd-kategori
3ienlighet med: EN ISO 13849-1.

Prestanda Kraftvridmomentsensor noggrannhet | 4 N
Férflyttning Leder: Max 180 °/s.
Hastighet Maximal hastighet for TCP: Cirka 4 m/s / Cirka 157,5
in/s.
Repeterbarhet for poser £ 0,03mm/x0,0011in (1,1 mils) per ISO 9283
Fogintervall + 360° for alla leder utom armbage + 160°
Funktioner IP-klassificering P54
Buller Robotarm: Mindre an 60 dB(A)
Mandverskap: Mindre an 50 dB(A)
IO-portar for verktyget 2 d|9|tala ingangar, 2 digitala utgangar, 2 analoga
ingangar
Verktyg l/O stromforsonning & | 4 5 1 ipbelt stift) 1 A (enkelt stift) & 12 V/24 V
spanning
Fysiskt Fotavtryck @151 mm/5,9in
Material Aluminium, PC/ASA-plast
Robot armvikt 20,7kg /45,7 b
Anvandarhandbok 18 UR7e PolyScope X
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Mandverskap Mandverskapets stromkalla 100-240 VAC, 47-440 Hz
Manoverskapets storlek (B x H | 460 mm x 449 mm x 254 mm /18,2 tum x 17,6 tum
x D) x 10 tum
/O-portar pa mandverskapet 1:5 digitala in, 16 digitala ut, 2 analoga in, 2 analoga
Stromforsorining for 24V 2 Ai kontrollbox
mandverskap 1/0
Frekvens fér uppdatering av 500 Hz
systemet
Kortslutningsstrommarkning
200A
(SCCR) 00
Kommunikation MODBUS TCP & Ethernet/IP adapter, PROFINET,
USB 2.0, USB 3.0
Verktygskommunikation RS-485
Robotkabel TP-kabel: manéverenhet och

mandverskap

4,5m/ 177 tum

Robotkabel: Robotarm till
kontrollbox (tillval)

Standard (PVC) 1 m/39in x 12,1 mm.
Standard (PVC) 2 m/78,7 inx 12,1 mm.
Standard (PVC) 3 m/118inx 12,1 mm.
Standard (PVC) 6 m/236 in x 12,1 mm.
Standard (PVC) 12 m/472,4 in x 12,1 mm.
High flex
High flex
High flex
High flex

PUR) 6 m/236 in x 13,4 mm.
PUR) 12 m/472.4 in x 13,4 mm.
PUR) 6 m/236 in x 14,6 mm.
PUR) 12 m/472,4in x 14,6 mm.

—_ o~ o~ o~

3.2. Vad finns i ladan

Beskrivning

| detta avsnitt beskrivs innehallet i produktforpackningen.

UR7e PolyScope X
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I lddorna

3.2.1. Lutad

Om robotarmen

* Robotarm

* Mandverskap

* 3PE-mandverenhet

* Fastbeslag for mandverskapet

* Fastbeslag for 3PE-mandverenheten
* Nyckel till mandverskapet

* Kabel fér anslutning av mandverskapet och kontrollboxen (flera alternativ tillgéngliga
beroende pa robotstorlek)

* Strédmsladd eller elkabel som fungerar i din region
* Rundsele eller lyftsele (beroende pa robotens storlek)
* Adapter for verktygskabel (beroende pa robotversion)

* Den har manualen

Lederna, basen och verktygsflansen ar huvudkomponenterna i robotarmen.
Mandverenheten koordinerar ledrorelser for att flytta robotarmen.

Att fasta en andeffektor (verktyg) till verktygsflansen i slutet av robotarmen goér det majligt
for roboten att manipulera ett arbetsstycke. Vissa verktyg har ett specifikt syfte utéver att
manipulera en del, till exempel QC-inspektion, applicering av lim och svetsning.

Anvandarhandbok
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Wirist 1 joind

Wish 2 joint

g

Sheonddiar |oind

Elcoivy jodrit

Robotarmens huvudkomponenter.

* Bas: dar robotarmen monteras.

* Skuldra och Armbage: gor storre rorelser.

* Handled 1 och Handled 2: gér mindre rorelser.

* Handled 3: dar verktyget ar fast i verktygsflansen.

Roboten ar en delvis fullbordad maskin, eftersom en sadan deklaration om inkorporering
tillhandahalls. En riskbedémning kravs for varje robottillampning.

3.2.2. Mandverskap

Om Manoverskapet innehaller anslutningsportarna och mandéverenhetens in- och utgangar

manoverskapet (I/0) som anvands i robotarmprogram och installationer. Anslutningsportarna anvands
for externa anslutningar. 1/0 ar grupper av elektriska granssnitt som anvands for
kommunikation och konfiguration.

UR7e PolyScope X 21 Anvandarhandbok



3. Din robot

R
UNIVERSAL ROBOTS

3.2.3. Manoverenhet med 3-lages aktiveringsenhet

Externa anslutningsportar.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
S |24V 12V M| PWR{A| [24V|H|[24V|H| | OV |H|| OV M| [24V/H|[24V|H| |oV |H|| oV |H
%’ EIO GND|H| |GND CI0|M||Cl4|H| [COO|M||cOo4/H| [DIO|M||DI4|H| [DOO|M||DO4|H
& [24V ON |H| |24V 24V|(H|[24v(H| | ov |H||/ oV |H| [24V|H|[24V(H| OV [H|| OV |H
E Ell OFF|H| | OV Cl1|H||CI5|H| |cOl/M||co5/H| [DI1|H||DI5|H| DO1/H|[DO5/ M
g|24v 24V|(H|[24v(H| | ov |H||/ oV |H| |[24V|H|[24V|H| |oV [H|| oV |H
% SI0 CSIEIEIEEES Ci2|M||Cl6|H| [CO2|M||cOo6/H| [DI2|H||DI6|H| [DO2|H||DO6|H
3 [24v a|la|e|8|3|2||24v/m|[24v/m]| [ov [H|| ov || [24v|H|[24v|H| [ov |[H|[ oV M
HER N NN NN C3 N|C7| N CO3M|CO7MN| DI3MN||D7 H| DO3MH|DO7 N

Ingangs- och utgangsgrupper (1/0).

For detaljerade beskrivningar av manoverskapets anslutningsportar och styrenhetens

I/0, se Installation.
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3. Din robot

Beskrivning

Kompatibilitetstabell
for robot och 3PE TP Robotgeneration Standardmanéverenhet

Beroende pa robotgenerationen kan din mandverenhet ha en inbyggd 3PE-enhet. Detta

kallas for en 3-l&ges aktiverande mandverenhet (3PE

TP).

Robotar med hdgre nyttolast kan endast anvanda 3PE TP.

Om du anvander en 3PE TP sitter knapparna pa undersidan av mandéverenheten, enligt

bilden nedan. Du kan anvanda den knapp du féredrar.

Om manoverenheten ar frankopplad maste du ansluta och konfigurera en extern 3PE-
enhet. 3PE TP-funktionaliteten stracker sig till PolyScope-granssnittet, dar det finns

ytterligare funktioner i sidhuvudet.

OBSERVERA
* Om du har kdpt en UR15-, UR20-, UR30-, UR8 Long- eller

UR18-robot fungerar inte en Mandverenhet utan 3PE-enheten.
Se Robot och 3PE TP kompatibilitetstabell nedan.

* Anvandning av en UR15-, UR20-, UR30-, UR8 Long- eller UR18-
robot kraver en extern aktiveringsenhet eller en 3PE-
Mandverenhet vid programmering eller inldrning inom
robotapplikationens rackvidd. Se ISO 10218-2.

* 3PE-mandverenheten ingar inte i kopet av OEM-styrenheten, sa
funktionaliteten for aktivering av enheten tillhandahalls inte.

Kompatibilitetstabell fér UR robotgenerationer

3PE-manéverenhet

e-Series v

\/

UR Series

\/

mandverenheten.

Observera att robotar i UR -serien inte 4r kompatibla med standard-

Kompatibilitetstabell for enskilda UR -robotar

Robotmodell* | Standardmandéverenhet

3PE-

manéverenhet | mandverenhet

Ingen

UR3e N

<

<

UR5e

UR7e

UR10e

UR12e

P I R I -

UR16e

URS8 Long

UR15

UR18

UR20

UR30

2L ||| |l |22 |2 |2 2|2

B B P I [ ) [ [ ) =

*Detta géller bade standard- och OEM-manéverskapet.

UR7e PolyScope X
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3. Din robot
Oversikt 1. Strémknapp
over TP 2. Nodstoppsknapp
3. USB-port (levereras med ett dammskydd)
4. 3PE-knappar
Frikdrning Under varje 3PE-knapp finns en symbol for frikdrning av robot, enligt illustrationen nedan.
Anvandarhandbok 24 UR7e PolyScope X
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3. Din robot

Knappfunktioner for 3PE-mandverenhet

OBSERVERA
3PE-knapparna &r endast aktiva i manuellt Iage. | automatiskt lage

kraver robotrorelse inte 3PE-knappatgard.

Beskrivning

| tabellen nedan beskrivs funktionerna fér 3PE-knapparna.

Position Beskrivning Atgard
Inget tryck pa 3PE- Robotrdrelsen stoppas i manuellt lage.
1 Slapp knappen. Den trycks | Strém tas inte bort frdn robotarmen och
inte in. bromsarna forblir slappta.
Lat Lite tryck pa 3PE- N ) .
tryckning Later ditt program spelas nér roboten ar i
2 (greppa knappen. Den trycks Manuellt lage
_9 PP till en mittenpunkt. ge-
I6st)
Hard
Fullt tryck pa 3PE-
tryckning ullt tryck pa 3 Robotrérelsen stoppas i manuellt lage.
3 knappen. Den trycks -
(greppa N Robot ar i 3PE-stopp.
hart) hela vagen ner.

Knapp slapps

Knapp trycks

UR7e PolyScope X
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3.2.4. Robotkablar

Beskrivning | detta avsnitt listas robotkablarna i e--serien och varningar ges mot felaktigt val av kabel
och anvandning av inkompatibla kablar.

é VARNING
The "Standard (black)" and "High flex e-Series (blue)" cables are not compatible with
UR20 and UR30 robots.

* Anvand inte en e-Series-kabel for att ansluta en UR20- eller UR30-robotarm.

* Always use the High flex cable that is compatible with UR20 and UR30 robot arms.

é VARNING: ELEKTRICITET
Installation och/eller underhall av utrustning som ar ansluten till en strémkalla kan leda

till personskador eller dodsfall pa grund av elektriska stotar.

* Koppla bort utrustningen fran stromkallan innan installations- eller underhallsarbeten
utfors.

OBSERVERA
Improper cable selection, usage, or connections can result in loss of power to the robot

arm.
* Den maximala langden pa robotkabeln fran robotarmen till mandverskapet ar 12 meter.
* Is possible to extend a 6 meter High flex cable with a single 3 meter High flex cable .

* Anvand inte nagon annan kabelkombination &n den som anges ovan.

OBSERVERA
Om basflanskabeln ansluts direkt till ett mandverskap kan det leda till skador pa

utrustning och egendom.
* Anslut inte basflanskabeln till mandverskapet.

* Anvand alltid en UR-robotkabel for att ansluta basflansen till mandverskapet.

LAS MANUAL
Om roboten inte anvands i enlighet med avsedd anvandning kan det leda till farliga

situationer.

* Las och folj de rekommendationer for avsedd anvandning och de specifikationer som
finns i anvdndarmanualen.
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Max Max Mating
Kabeltyp | Objekt Langd Mat. Dia. Vridning Max tensile strain Bend
hastighet | acceleration cycles
statisk dynamisk radie cykler
200145 | 1m
7xd
Standard | 200146 | 2m 12,1
PVC n/a n/a n/a 7N/mm? 10.3N/mm? | (static n/a 500
(black) 165100 | 6m mm
install)
165101 | 12m
4xd
166100 | 6m (static
5Mil
High flex 13,4 120 10 m/s? install)
PUR +30°/m 50N/mm?2 | 20N/mm? at8x 500
(blue) mm m/min 8xd 4
166101 12m (dynamic
install)
3.2.5. PolyScope X-6versikt
Oversikt PolyScope X ar det grafiska anvandargranssnittet (GUI) installerat pa mandverenheten

som mandvrerar robotarmen via en pekskarmen. Med granssnittet PolyScope X kan du
skapa, ladda och kéra program.

OBSERVERA
Uppdatera alltid din programvara till den senaste versionen.
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3. Din robot
Visa
huvudskérmen . . ) ) o
Tryck pa ikonen fér 3D-visare i huvudnavigeringen. Detta ger en
tredimensionell vy av robotarmen i X-Y-Z-koordinater.
For att maximera 3D-visningsomradet, fall in den hégra panelen med hjalp av
sidofaltet:
. P
Tryck en gang pa Flytta-ikonen
. =
Tryck tva ganger pa Programstruktur-ikonen
- {x}
Tryck tva ganger pa ikonen for globala variabler
= SR =
O e o
e
Qe , .
R — : JBase
Ceneror =
Gravity
»g:;)f\sxm
Anvandarhandbok 28 UR7e PolyScope X
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3. Din robot

Skarm PolyScope X-gréanssnittet &r indelat enligt vad som visas pa féljande bild:

Layout

TCP Offset

X:0.0mm
¥Y:0.0mm
Z:0.0mm
4 RX:0.00 *
Av:000°
Q RZ:000"
Gt Payload
0000k

Center of
Gravity
X:0.0 mm

Y:0.0mm

Z00mm

Robot State
Off

0 Name: Tool tange

Program name

=] Default

cceoe

Preview

Relative To L
Name: base

Position
%:-189.6 mm
¥:-609.7 mm
Z:261.0 mm o)

Orientation
RX:0.07°

RY: 178.55 {3
Rz:223°

Base
917"

Shoulder
98.96°

Elbow
12622°
Wrist 1
4639

Wrist2
9139°

Wrist 3
78"

* Rubrik - i ruta med réd kant. Kallas dven systemansvarig.

Innehaller en mapp for att ladda, skapa och redigera program och fa tillgang till
URCaps.

* Huvudnavigering - i gronmarkerad ruta. Kallas &ven navigeringshubb.

Innehaller ikon/falt for att valja en huvudskarm:

* Sidofalt - i blamarkerad ruta. Kallas aven multitasking-panel.

Hamburgerikon
Applikation
Program
3D-visare

Operatorsskarm

Innehaller ikon/falt for att valja en flerfunktionsskarm:

lkon for sdkerhets-checksum
Flytta
Programstruktur

Globala variabler

* Sidfot - i gulmarkerad ruta. Kallas &ven robotkontrollfélt.

Innehaller knappar for att styra robotens tillstdnd, hastighet och

programkdrning/uppspelning.

UR7e PolyScope X
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Skarmkombinationer = Huvudskarmen och flerfunktionsskarmen utgér driftskdrmkombinationen for
roboten.
Flervalsskskarmen ar oberoende av huvudskarmen, sa att du kan utféra separata
uppgifter. Du kan t.ex. konfigurera ett program pa huvudskarmen samtidigt som
du flyttar robotarmen pa flerfunktionsskarmen. Du kan ocksa délja
flerfunktionsskdrmen om den inte behdvs.

* Huvudskarm
Innehaller falt och alternativ for att hantera och 6vervaka robotatgarder.
* Flerfunktionsskarm

Innehaller falt och alternativ som ofta ar relaterade till huvudskarmen.

Program name

= B pefaut @

Ll R’ E9 Q

Move Joints TCP Smart Skils

Translate Rotate

Robot State

off

Figur 1.1: Huvudskdrm och flerfunktionsskérm

For att visa/délja 1. Tryck pa valfri rubrik i sidoféltet for att visa flerfunktionsskarmen.
flerfunktionsskérmen Sidoféltet expanderar till mitten av skarmen sa att flerfunktionsskarmen blir
synlig.

2. Tryck pa det aktuella faltet i sidofaltet for att dolja flerfunktionsskarmen.

Pekskarm

Beskrivning Mandverenhetens peksk&rm ar optimerad for anvandning i industrimiljéer. Till skillnad
fran hemelektronik ar tryckkansligheten pa manéverenhetens pekskarm mer
motstandskraftig for miljéfaktorer som:

* Vattendroppar och/eller kylvatskedroppar
* Radiovagsstralning

* Annat oljud fran driftmiljon

Anvandarhandbok 30 UR7e PolyScope X
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Anvand
pekskarmen

Tryckkansligheten ar designad for att undvika falska val pa PolyScope X och for att
hindra ovéntad robotrérelse.

Anvand dina fingertoppar for att goéra ett val pa skdrmen pa basta satt. | den har
handboken kallas det tryck.

En kommersiellt tillganglig ljuspenna kan anvandas for att gora val pa skarmen.
Efterféljande avsnitt listar och definierar ikonerna/flikarna och knapparna i PolyScope X-
granssnittet.

UR7e PolyScope X
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4. Sakerhet

Beskrivning

Las sakerhetsinformationen har for att forsta de viktigaste sékerhetsanvisningarna,
viktiga sékerhetsmeddelanden och ditt ansvar nar du arbetar med roboten.
Systemdesign och installation behandlas inte hér.

4.1. Allmant

Beskrivning

Las den allmanna sakerhetsinformationen och de instruktioner och anvisningar som galler
riskbeddmning och avsedd anvandning. | de féljande avsnitten beskrivs och definieras
sakerhetsrelaterade funktioner som &r sérskilt relevanta for samverkande tillmpningar.

é VARNING
En riskbeddémning av applikationen maste utféras for att garantera
sakerheten for personal och utrustning.

Las och forsta de specifika tekniska data som ar relevanta for montering och installation,
for att forsta integreringen av UR-robotar innan roboten slas pa for forsta gangen.

Det ar viktigt att observera och félja alla monteringsanvisningar i de féljande avsnitten i
den hér bruksanvisningen.

OBSERVERA
Universal Robots friskriver sig fran ansvar om roboten (armens

manoverskap med eller utan mandverenhet) skadas, andras eller
modifieras pa nagot satt. Universal Robots kan inte hallas ansvarigt for
skador som orsakas pa roboten eller annan utrustning pa grund av
programmeringsfel, obehorig atkomst till UR-roboten och dess innehall
eller funktionsfel hos roboten.

Anvandarhandbok
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4.2. Sakerhetsmeddelandetyper

Beskrivning Sékerhetsmeddelanden anvéands for att betona viktig information. L&s alla meddelanden
for att garantera sadkerheten och for att férhindra person- och produktskador.

Q VARNING
Anger en farlig situation som, om den inte undviks, kan orsaka dddsfall
eller allvarlig personskada.

VARNING: ELEKTRICITET

Anger en farlig elektrisk situation som, om den inte undviks, kan orsaka
dodsfall eller allvarlig personskada.

VARNING: HET YTA

Anger en farlig het yta dar skador kan uppsta vid kontakt och
berdringsfri narhet.

FORSIKTIGHET

Anger en farlig situation som, om den inte undviks, kan leda till
personskador.

> B P

JORD
Anger jordning.

|||—

SKYDDSJORD
Anger skyddsjordning.

OBSERVERA

Anger risk for skada pa utrustning och/eller information som skall
noteras.

LAS MANUAL
Anger mer detaljerad information som bér Idsas i manualen.

O &= ®
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4.3. Allmanna varningar

Beskrivning Foljande varningsmeddelanden kan upprepas, forklaras eller detaljeras i efterféljande
avsnitt.

ﬁ VARNING
Underlatenhet att folja de allméanna sakerhetsatgarder som anges nedan kan
leda till personskador eller dod.

* Settill att robotarmen och verktyget/andeffektorn ar ordentligt
fastmonterade.

* Settill att robottillampning har gott om utrymme sa att den kan réra sig
fritt.

* Kontrollera att personalen ar skyddad under robottillampningens livstid,
inklusive transport, installation, idrifttagning, programmering/
programmering/undervisning, drift och anvandning, demontering och
kassering.

* Kontrollera att konfigurationsparametrarna for robotsékerhet ar installda
for att skydda personalen, inklusive de personer som kan befinna sig
inom robotapplikationens rackvidd.

* Undvik att anvanda roboten om den ar skadad.

* Undvik att bara I6st sittande klader eller smycken nar du arbetar med
roboten. Knyt tillbaka langt har.

* Undvik att placera fingrar bakom mandverskapets interna kapa.

* Informera anvandarna om alla farliga situationer och det skydd som
tillhandahalls, forklara eventuella begransningar av skyddet och de
kvarstaende riskerna.

* Informera anvandarna om var nddstoppsknapparna finns och hur de ska
aktivera nddstoppet i handelse av en nddsituation eller en onormal
situation.

* Varna manniskor att halla sig utanfoér robotens rackvidd, aven nar
robotapplikationen ska startas.

* Var medveten om robotens orientering for att forsta rérelseriktningen nar
du anvander mandverenheten.

* Folj kravenilSO 10218-2.

é VARNING
Hantering av verktyg/andeffektorer med vassa kanter och/eller klampunkter kan
leda till personskador.

* Se ill att verktyg/andeffektorer inte har nagra vassa kanter eller
kldmstallen.

* Skyddshandskar och/eller skyddsglaségon kan behdvas.
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f} VARNING: HET YTA
Langvarig kontakt med den varme som genereras av robotarmen och
manoverskapet under drift kan leda till obehag som kan leda till skada.

* Hantera eller vidror inte roboten nér den ar i drift eller omedelbart efter
drift.

* Kontrollera temperaturen pa loggskarmen innan du hanterar eller vidror
roboten.

* Latroboten svalna genom att stdnga av den och vanta en timme.

é FORSIKTIGHET
Underlatenhet att utfora en riskbedémning fore integrering och drift kan 6ka
risken for personskador.

* Utfér en riskbedémning och minska riskerna fore drift.

* Om riskbedémningen visar det, far du inte ga in i robotens rérelseomrade
eller vidréra robottillampningen under drift. Installera skydd.

* Lé&s informationen om riskbedémning.

ﬁ FORSIKTIGHET
Om roboten anvands med otestade externa maskiner eller i en otestad
tillampning kan det 6ka risken for personskador.

* Testa alla funktioner och robotprogrammet separat.

* Las driftsattningsinformationen.

OBSERVERA
Mycket starka magnetfélt kan skada roboten.

* Utsatt inte roboten fér permanenta magnetfalt.

LAS MANUAL
Kontrollera att all mekanisk och elektrisk utrustning ar installerad enligt relevanta
specifikationer och varningar.
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4.4 Integration och ansvar

Beskrivning

Informationen i den har handboken tacker inte konstruktion, installation, integration och
drift av en robottillampning, och inte heller all kringutrustning som kan paverka
sakerheten for robottillampningen. Robottillampningen maste designas och installeras
enligt de sakerhetskrav som stalls upp i de relevanta standarder och regler i det land dar
roboten installeras.

Den eller de personer som integrerar UR-roboten ansvarar for att sakerstalla att
tildmpliga bestdmmelser i det berérda landet foljs och att eventuella risker i
robotapplikationen minskas pa lampligt satt. Detta innefattar, men ar inte begransat till,
féljande:

* Gora en riskbeddmning for hela robotsystemet

* Granssnitt till andra maskiner och ytterligare skydd om sa kravs enligt
riskbedémningen

* Instéllning av korrekta sakerhetsinstallningar i programvaran

* Sakerstalla att sdkerhetsatgarderna inte andras

* Validering av att robotapplikationen ar konstruerad, installerad och integrerad
* Framstalla anvandningsinstruktioner

* Marka robotinstallationen med relevanta skyltar och integratérens
kontaktinformation

* Bevara all dokumentation, inklusive riskbeddmningen for applikationen, denna
manual och annan relevant dokumentation.

Anvandarhandbok
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5. Lyft och hantering

Beskrivning Robotarmarna finns i olika storlekar och vikter, sa det ar viktigt att anvanda lampliga lyft-
och hanteringstekniker for varje modell. Har hittar du information om hur du lyfter och
hanterar roboten pa ett sékert satt.

Korrekt lyft 1. Transportera roboten till platsen med en gaffeltruck.
och hantering 2. Oppna ladan enligt bilden.

4 /

3. Spann fast robotarmen med lyftselen.
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4. Lyft robotarmen ur ladan med hjélp av remmen och kroken.

é FORSIKTIGHET
Anvand lyftutrustning vid lyft av tyngre robotarm.

5. Narroboten ar lyft, stod den sa att den kan rotera och hanga som pa bilden.

Anvandarhandbok 38 UR7e PolyScope X
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Montera Robotarmen kan monteras i sidled, upp och ned eller i vinkel (£45°).
robotarmen

Montering i sidled Vinkelmontering (£45°)

Upp och ner-montering
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1. Montera robotarmen. Dra at skruvarna och applicera vridmoment enligt anvisningarna i
relevant anvandarmanual.

2. Avlagsna remmen.

3. Sla pa roboten och ompositionera axelleden pa avsett satt.

OBSERVERA
Vid sidomontering behdver roboten inte slas pa.

4. Satt tillbaka remmen.

Anvandarhandbok 40
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é VARNING
Lyft eller forflyttning av tunga delar kan orsaka personskada.
* Lyftapparatur/hjalpmedel for att lyfta kan kravas.

* Packa upp robotarmen pa 6nskad arbetsplats for att minimera lyft och
forflyttning av tunga delar.

Q VARNING
Felaktig montering av komponenter och/eller ledningar kan leda till personskador.

* Personlig skyddsutrustning (skor, glasdgon, handskar) kan kravas.

OBSERVERA
Det kan finnas sarskilda bestammelser for monteringslyft i din region.
* FOolj lokala bestammelser och riktlinjer for lyft.

For detaljerade monteringsbeskrivningar, se avsnittet Montering.

5.1. Lutad

Beskrivning Robotarmen kan, beroende pa vikt, baras av en eller tva personer om inte lyftsele
tillhandahalls. Om lyftsele tillhandahalls kravs utrustning for lyft och transport.

5.2. Control Box and Teach Pendant

Beskrivning Manoverskapet och mandverenheten kan baras av en person vardera.
Vid anvandning ska alla kablar rullas upp och hallas sa att de inte utgér nagon
snubbelrisk.
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6. Sammansattning och montering

Beskrivning Installera och sla pa robotarmen och kontrollboxen for att borja anvanda PolyScope.

Montera Du maste montera robotarmen, mandverskapet och mandverenheten innan du kan
roboten fortséatta.

Packa upp robotarmen och mandverskapet.
Montera robotarmen pé en robust, vibrationsfri yta.
Placera kontrollboxen pa foten.

Anslut robotkabeln till robotarmen och kontrollboxen.

Satt in SD-kortet i mandverskapet.

o g bk~ w2

Anslut elnatet, eller huvudstrémkabeln, till mandverskapet.

é VARNING
Underlatenhet att fasta robotarmen pa en stabil yta kan leda till skador
som orsakas av att roboten faller.

* Se ill att robotarmen ar sakrad pa en stabil yta.

Satt OEM Manéverskap Mandverskap

]
SD- @o %)o@ — -

kort °
(R
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U~ —Z
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UNIVERSAL ROBOTS

6.1. Sakra robotarmen

Beskrivning
BFGB 3% ¥ 8.5 min.
+0.030
B FGE +0.008 X 10 ¥ 8.5 min.
4% @P8.4 THRU ALL
1.1: Undersidan av robotbasen
UT; Surface on which the robof is fitted
>x<
N [/]0.05
|
| |
[
1.2: Monteringsplatta for robotbas
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Sténga av
robotarmen A VARNING
Ovéntad start och/eller rorelse kan leda till personskada.

* Stang av robotarmen for att forhindra oavsiktlig start under
montering och demontering.

1. Tryck pa ikonen Robotstatus till vanster i sidfoten for att stdnga av robotarmen.
Ikonfargen andras fran gron till vit.
2. Tryck pa strombrytaren pa mandverenheten for att stdnga av mandverskapet.

3. Om dialogrutan Avsténgning visas, trycker du pa Sténg av.
Nu kan du:

* Dra ut natkabeln ur vagguttaget.

* Vanta i 30 sekunder sa att roboten hinner ladda ur eventuell lagrad energi.

Sékra 1. Placera robotarmen pa den yta som den ska monteras pa. Ytan maste vara jamn
robotarmen ochren.

2. Dra at de fyra M8-bultarna med 8,8 mm hallfasthet med ett atdragningsmoment pa
20 Nm.
(Momentvarden har uppdaterats i SW 5.18. Tidigare tryckt version visar andra
varden)

3. Om exakt atermontering av roboten kravs, anvand @8 mm. hal och @8x13 mm.
spar med motsvarande ISO 2338 @8 h6 positioneringsstift i monteringsplattan.
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6.2. Dimensionering av stativet

Beskrivning Den struktur (stativ) som robotarmen &r monterad pa ar en viktig del av robotinstallationen.
Stativet maste vara stadigt och fritt fran vibrationer fran externa kallor.

Varje robotled ger upphov till ett vridmoment som flyttar och stoppar robotarmen. Under
normal oavbruten drift och vid stopproérelse 6verférs ledmomenten till robotstativet pa
foljande satt:

* Mz: Vridmoment runt basens z-axel.
* Fz: Krafter langs basens z-axel.
* Mxy : Tippningsmoment i valfri riktning av bas xy-planet.

* Fxy: Kraft i valfri riktning i basens xy-plan.

Kraft och moment vid basflansens definition.
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6. Sammansattning och montering

Dimensioneri
ng av stativet

Storleken pa belastningarna beror pa robotmodell, program och flera andra faktorer.
Dimensioneringen av stativet ska ta hansyn till de belastningar som robotarmen genererar

under normal oavbruten drift och under stopprérelse i kategori 0, 1 och 2.

Under stopprorelsen far lederna éverskrida det maximala nominella driftsmomentet.
Belastningen under stopprérelsen ar oberoende av typen av stoppkategori.

De varden som anges i féljande tabeller &r maximal nominell belastning i varsta téankbara
rorelser multiplicerat med en séakerhetsfaktor pa 2,5. De faktiska belastningarna kommer
inte att dverstiga dessa varden.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR7e 450 1090 750 910
Maximala ledmoment vid stopp i kategori 0, 1 och 2.
Robotmodell Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR7e 380 950 630 750

Maximala ledmoment under normal drift.

De normala driftslasterna kan i allmanhet minskas genom att sénka
accelerationsgranserna for lederna. Den faktiska driftbelastningen beror pa tillampningen
och robotprogrammet. Du kan anvanda URSim for att utvardera de férvantade

belastningarna i din specifika tilldmpning.

UR7e PolyScope X
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Saker Du kan inforliva extra sakerhetsmarginaler genom att ta hansyn till féljande konstruktionsaspekter:
hetsm

arginal * Statisk styvhet: Ett stativ som inte &r tillréckligt styvt kommer att bojas av under

er robotrérelsen, vilket leder till att robotarmen inte nar den avsedda véagpunkten eller banan.
Bristande statisk styvhet kan ocksa leda till en dalig upplevelse av inlarning av frikbrning
eller skyddsstopp.

* Dynamisk styvhet: Om stativets frekvens matchar robotarmens rorelsefrekvens kan hela
systemet resonera, vilket ger intrycket av att robotarmen vibrerar. Bristande dynamisk
styvhet kan ocksa leda till skyddsstopp. Stativet bér ha en minsta resonansfrekvens pa 45
Hz.

* Slitage: Stativet skall vara dimensionerat for att motsvara den forvantade livslangden och
belastningscyklerna for hela systemet.

é VARNING
* Potentiell risk for valtning.

* Robotarmens driftsbelastning kan fa rérliga plattformar, sasom bord eller
mobila robotar, att vélta, vilket kan leda till olyckor.

* Prioritera sdkerheten genom att alltid vidta lampliga atgarder for att
forhindra tippning av rorliga plattformar.

é FORSIKTIGHET
* Om roboten &r monterad pa en extern axel far accelerationerna pa denna
axel inte vara for hdga.

Lat robotens programvara kompensera for accelerationen hos externa
axlar genom att anvanda skriptkommandot:
set base acceleration()

* Hoga accelerationer kan leda till att roboten maste gora sékerhetsstopp.
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6. Sammansattning och montering

6.3. Monteringsbeskrivning

Beskrivning

Anvander fyra M6 ganghal for att fasta ett verktyg pa
verktygsflansen. M6 hallfasthetsklass 8.8-bultar ska dras med 8

A

Verktygsflans - . . e
¥9 Nm. Fér noggrann omplacering av verktyget, anvand ett stift i J6-
halet.
i . Manoverskapet kan hdngas upp pa en vagg eller placeras pa
Mandverskap
marken.
Mandverenheten kan monteras pa en vagg eller placderas pa
i manoverskapet. Kontrollera att kabeln inte orsakar snubbelrisk.
Mandverenhet . i . R . R .
Obs: det gar att kdpa extra fasten for montering av mandverskapet
och mandverenheten.
VARNING

Montering och anvéandning av roboten i miljder som dverskrider den
rekommenderade IP-klassificeringen kan leda till skador.

* Instabil montering kan leda till olyckor. Roboten far inte anvandas i miljoer
dar IP-vardena overskrids for roboten (IP54), mandverenheten (IP54) och
mandverskapet (IP44)

é VARNING

Instabilt montage kan leda till personskada.

* AKontrollera alltid att robotdelarna ar korrekt och sakert monterade och
bultade pa plats.

UR7e PolyScope X
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6.3.1. Montering av mandéverskap

Foér montering  Anvand fastet, som visas nedan, som medféljer roboten fér att montera mandverskapet.
aven CB paen Monterafastet p4 en vagg och hdng sedan mandversképet pa fastet med hjalp av
végg fastpinnarna.

35 289 35

G i

410
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6.3.2. Mandverskapets avstand

Beskrivning Flédet av varm luft i mandverskapet kan leda till fel pa utrustningen. Det
rekommenderade avstandet fér mandverskapet ar 200 mm pa varje sida for tillrackligt
kallt luftflode.

1 200 mm

ﬁ VARNING
Ett vatt manoverskap kan vara livsfarligt och kan orsaka dédsfall.

* Se till att mandverskapet och kablarna inte kommer i kontakt
med vatskor.

* Montera mandverskapet (IP44) i en miljo som uppfyller IP-
kraven.
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6.4. Arbetsomrade och driftsomrade

Beskrivning Arbetsomradet ar den fullt utdragna robotarmens rackvidd, horisontellt och vertikalt.
Driftsomradet ar den plats dar roboten forvantas fungera.

OBSERVERA
Om man inte tar hansyn till robotens arbets- och driftsomrade kan det
leda till skador pa egendom.

Det &r viktigt att ta hansyn till den cylindriska volymen direkt ovanfor och direkt under
robotbasen nar du valjer plats fér montering av roboten. Du bér undvika att flytta
verktyget nara den cylindriska volymen eftersom det gor att fogarna ror sig snabbt aven
nar verktyget ror sig langsamt. Detta kan leda till att roboten arbetar ineffektivt och kan
gOra det svart att genomfora en riskbedémning.

OBSERVERA
Om verktyget flyttas nara den cylindriska volymen kan fogarna réra sig
for snabbt, vilket kan leda till funktionsforluster och materiella skador.

* Forflytta inte verktyget néra den cylindriska volymen, aven om
verktyget ror sig langsamt.

Den cylindriska volymen ligger bade direkt ovanfor och direkt under robotbasen. Roboten stracker
sig 850 mm fran basleden.

Roboten kan da inte arbeta effektivt och det blir svart att genomféra en

Fram riskbedémning.
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6.4.1. Singularitet

Beskrivning

Yttre
arbetsytegrans

En singularitet &r en position som begransar robotens rérelse och méjlighet att
positionera den. Robotarmen kan sluta réra sig eller géra mycket plétsliga och snabba
rorelser nar den ndrmar sig och Idmnar en singularitet. Vid placering av roboten i
arbetsutrymmet och definition av arbetsomradet ar det viktigt att ta hansyn till den
singularitetsposition som beskrivs nedan.

ﬁ VARNING
Se till att robotrorelser nara en singularitet inte skapar faror fér nagon
inom rackhall for robotarmen, sluteffektorn och arbetsstycket.

» Satt sdkerhetsgranser for armbagsledens hastighet och
acceleration.

Foljande orsakar singularitet i robotarmen:
* Yitre arbetsytegrans
* Inre arbetsytegrans

* Handledsriktning

Singulariteten uppstar eftersom roboten inte kan na tillrackligt langt eller nar utanfér det
maximala arbetsomradet.

For att undvika: Placera utrustningen runt roboten for att undvika att den nar utanfor det
rekommenderade arbetsomradet.

UR7e PolyScope X
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Inre
arbetsytegrans

Handledsriktning

Singulariteten uppstar eftersom rérelserna ar direkt ovanfor eller direkt under
robotbasen. Detta gor att manga positioner/orienteringar inte gar att na.

For att undvika: Programmera robotuppgiften pa ett sddant satt att det inte ar
nddvéandigt att arbeta i eller nara den centrala cylindern. Du kan ocksa Overvaga att
montera robotbasen pa en horisontell yta for att vrida den centrala cylindern fran vertikal
till horisontell orientering, vilket kan flytta den bort fran de kritiska omradena i uppgiften.

Denna singularitet uppstar eftersom handledsleden 2 roterar i samma plan som axel-,
armbags- och handledsleden 1. Detta begransar robotarmens rérelseomrade, oavsett
arbetsyta.

For att undvika: Utforma robotens uppgift pa ett sadant satt att det inte ar nodvandigt
att rikta in robotens handledsleder pa detta satt. Du kan ocksa forskjuta verktygets
riktning, sa att verktyget kan peka horisontellt utan den problematiska
handledsinstéllningen.

6.4.2. Fast och rorlig installation

Beskrivning

Oavsett om robotarmen ar fast (monterad pa ett stativ, en vagg eller ett golv) elleri en
rorlig installation (linjar axel, skjutvagn eller mobil robotbas) maste den installeras sakert
for att sakerstalla stabilitet genom alla rérelser.

Fastets konstruktion maste garantera stabilitet vid rorelser av:
* robotarmen
* robotbasen

* bade robotarm och robotbas

Anvandarhandbok
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6.5. Robotanslutningar: Basflanskabel

Beskrivning Detta underavsnitt beskriver anslutningen fér en robotarm som ar konfigurerad med en
basflanskabelkontakt.

Basflanskabelkontakt Basflanskabeln upprattar robotanslutningen till robotarmen till mandverskapet.
Robotkabeln ansluts till basflanskabeln i en &nde och till mandverskapets kontakt
i andra éanden.
Du kan lasa varje kontakt nar robotanslutningen har etablerats.

Q FORSIKTIGHET
Felaktig robotanslutning kan leda till att robotarmen inte far

nagon strom.

* Anvénd inte en robotkabel for att férlanga en annan
robotkabel.

OBSERVERA
Om basflanskabeln ansluts direkt till ett manoverskap kan det

orsaka skador pa utrustning eller egendom.

* Anslut inte basflanskabeln direkt till mandverskapet.
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6.6. Robotanslutningar: Robotkabel

Beskrivning Detta underavsnitt beskriver anslutningen fér en robotarm som ar konfigurerad med en
fast robotkabel pa 6 meter.

For att ansluta Du kan vrida anslutningskontakten at hdger sa att den lases lattare efter att kabeln har
arm och anslutits.

mandverskap * Etablera robotanslutningen genom att ansluta robotarmen till mandverskapet med

robotkabeln.

* Anslut och Ias kabeln fran roboten till kontakten nederst pa mandéverskapet enligt
nedan.

* Vrid anslutningskontakten tva ganger och kontrollera att den ar ordentligt last
innan du aktiverar robotarmen.

é FORSIKTIGHET
Felaktig robotanslutning kan leda till att robotarmen inte far nagon strom.
* Koppla inte ur robotkabeln nar robotarmen ar aktiverad.

* Andra inte den ursprungliga robotkabeln.
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6.7. Natspanningsanslutningar

Beskrivning Natkabeln fran mandverskapet har en IEC-kontakt av standardtyp i &nden. Anslut en
elkontakt eller elkabel for det aktuella landet till IEC-kontakten.

OBSERVERA
* IEC 61000-6-4:Kapitel 1 tillampningsomrade: "This part of IEC

61000 for emission requirement applies to electrical and
electronic equipment intended for use within the environment of
existing industrial (see 3.1.12) locations.”

* IEC 61000-6-4: Kapitel 3.1.12 industriell placering: "Platser som
kannetecknas av ett separat elnat som forsorjs fran en hog-
eller mellanspanningstransformator som ar avsedd for
anlaggningens férsoérjning”

Natspanningsanslutningar For att driva roboten ska mandverskapet anslutas till elnatet via den
medfdljande natsladden. IEC C13-anslutningen pa natsladden ansluts till
IEC C14-anslutningen langst ned pa mandverskapet.

é VARNING: ELEKTRICITET
Om néatanslutningen inte ar korrekt placerad kan det leda

till personskador.

* Stromkontakten for natanslutningen ska placeras
utom rackhall for roboten sa att strdmmen kan
kopplas bort utan att utsatta personalen for
potentiella faror.

* Om ytterligare skyddsatgarder vidtas ska
stromkontakten for natanslutningen ocksa placeras
utanfor det skyddade utrymmet sa att strommen kan
kopplas bort utan exponering for nagra potentiella
faror.

OBSERVERA
Anvand alltid en natkabel med en landspecifik vaggkontakt

nar du ansluter till manéverskapet.

For lander med <200 VAC, anvand en strémsladd med 15
A stromstyrka.

Fo6r lander med >200 VAC, anvand en stromsladd med 10
A stromstyrka.

Anvand inte en adapter.
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Som en del av den elektriska installationen, tillhandahall féljande:
* Anslutning till jord
* Huvudséakring
* Reststromsenhet
* Enlasbar (i laget OFF ) omkopplare
En huvudstrémbrytare ska installeras for att stdnga av all utrustning i

robotapplikationen som ett enkelt satt att Iasa. De elektriska
specifikationerna visas i tabellen nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspanning 90 - 264 VAC
Extern huvudsakring (90-200 V) 8 - 16 A
Extern huvudséakring (200-264 V) 8 - 16 A
Ingangsfrekvens 47 - 440 Hz
Vilolageseffekt - - <1,5 w
Nominell drifteffekt 90 150 325 w

é VARNING: ELEKTRICITET
Underlatenhet att félja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga

personskador eller dodsfall pa grund av elektriska risker.

* Sakerstall att roboten ar korrekt jordad (elektrisk anslutning till jord).
Anvand de oanvanda bultarna med jordsymboler i mandverskapet for att
skapa gemensam jordning for all utrustning i systemet. Jordledaren ska
tala minst den starkaste strommen i systemet.

* Kontrollera att ingaende strom till mandverskapet skyddas med en
reststromsanordning (Residual Current Device, RCD) och ratt sékring.

* All strdm i hela robotinstallationen ska processbrytas vid service.

* Sakerstall att annan utrustning inte ger stréom till robotens I/O nar roboten
ar processbruten.

* Sakerstall att alla kablar ar korrekt anslutna innan mandverskapet
stromsatts. Anvand alltid originalstromkabeln.
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/. Forsta uppstart

Beskrivning Den forsta uppstarten ar den inledande sekvensen av atgarder som du kan vidta med
roboten efter montering.
Denna inledande sekvens kraver att du:

* Startar roboten
* Ange serienumret
* |Initiera robotarmen

* Stanger av roboten

A\

A\

FORSIKTIGHET

Underlatenhet att verifiera nyttolast och installation innan robotarmen startas
kan leda till personskador och/eller materiella skador.

* Verifiera alltid att bade den aktiva nyttolasten och den aktiva
installationen ar korrekta innan du startar robotarmen.

FORSIKTIGHET

Felaktiga nyttolast- och installationsinstallningar forhindrar att robotarmen och
mandverskapet fungerar korrekt.

* Kontrollera alltid att nyttolasten och installationsinstéliningarna ar
korrekta.

OBSERVERA

Att starta roboten i l&gre temperaturer kan resultera i Iagre prestanda, eller
stopp, pa grund av temperaturberoende olje- och fettviskositet.

* Att starta roboten i laga temperaturer kan kréava en uppvarmningsfas.
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7.1. Startar roboten

Starta Nar roboten startas slas mandverskapet pa och skarmen laddas pa TP-skarmen.

roboten 1. Tryck pa strémbrytaren pa mandverenheten for att starta roboten.

7.2. Ange serienumret

Infoga Om du installerar din robot for férsta gangen maste du ange det serienummer som finns
serienumret pa robotarmen.
Det har forfarandet krévs aven nar du installerar om programvaran. Till exempel nér du
installerar en programuppdatering.

1. Valj ditt mandverskap.
2. Lagg till serienumret sa som det ar skrivet pa robotarmen.

3. Tryck pa OK for att avsluta.

Det kan ta nagra minuter innan startskarmen laddas.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box Enter Serial Number

= DEEE
plaja
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7.3. Starta robotarmen

Sa hér Nar robotarmen startas kopplas bromssystemet bort, vilket gor att du kan bérja flytta
startar du robotarmen och anvanda PolyScope X.
roboten 1. Pa vanster sida i sidfoten trycker du pa strombrytaren eller ikonen Robotstatus.

Robotarmens tillstand ar AV.
2. Nar rutan Initialisera visas trycker du pa Starta. Robotarmens tillstand ar Startar upp.
Initialize

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

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

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

Power On

Robot State
Off

3. Tryck pa Las upp for att lossa bromsarna.

Initialize

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

Cenfirm that the below payload is accurate before unlocking.

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

(') Power Off ﬁ] Unlock

Initialisering av robotarmen atféljs av ljud och sma rérelser nar ledbromsarna slapps.
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4. Robotarmens tillstand ar nu Aktiv och du kan bérja anvanda granssnittet.

Initialize

Arm -

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

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

Pavload

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

O Power Off

Robot State
Active

5. Dukan trycka pa Sténg av for att stdnga av robotarmen.

Nar robotarmens tillstand andras fran Vilolage till Normal kontrolleras sensordata mot den
konfigurerade monteringen av robotarmen.

Om monteringen ar verifierad trycker du pa START for att fortsatta att lossa alla ledbromsar och
forbereda robotarmen for drift.

7.4. Stanga av roboten

Sténga av
robotarmen A VARNING
Ovéntad start och/eller rorelse kan leda till personskada.

* Stang av robotarmen for att férhindra oavsiktlig start under
montering och demontering.

1. Tryck pa ikonen Robotstatus till vanster i sidfoten for att stdnga av robotarmen.
Ikonférgen andras fran gron till vit.
2. Tryck pa strombrytaren pa mandverenheten for att stdnga av manoverskapet.

3. Om dialogrutan Avstangning visas, trycker du pa Sténg av.
Nu kan du:

* Dra ut ndtkabeln ur vagguttaget.

* Vantai 30 sekunder sa att roboten hinner ladda ur eventuell lagrad energi.
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7.5. Applikationsflik

Med fliken Tillampning kan du gora installningar som paverkar robotens évergripande
prestanda och PolyScope X.

ogram name
= B PickPlace_Final a
. ccc
oo Application ccecc
oo
Application
S
@ . .9 %
/ ] 2 Move
8 L T © {X}
Program U g S
@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e
3., otation, Til Position, references Layouts TCP, Position, Orientation, oint, Linear, Optimove Variables configuration
Payload, Center of Gravity
{}
Q Variables
Operator
=
&
° «
O O =
Communication Safety Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info
Digital, Analog, I0s. Safety Planes, IOs, Joint Configuration and setup Sidebar configuration onfiguration, Logo Log Messages, Joint
nits JRCa emperature

Robot State o Max
Active =% -1000.00 mm/s

Figur 1.3: Tilldmpningsskdrm som visar tilldmpningsknappar.

Anvand fliken Tillampning for att komma till féljande konfigurationsskarmar.

* Montering

* Ramar

* Grids Application

* End Effectors Application

* Rorelseprofiler

* Applikationsvariabler

* Kommunikation

* Sakerhet

* Smart Skills Application

* Sidebar in the Application Tab
* Operator Screen Application

* Systeminfo

7.6. Flytta roboten med 3PE-mandverenhet
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Beskrivning Frikdrning anvands for att flytta robotarmen manuellt till dnskade lagen
For de flesta robotstorlekar ar det mest typiska sattet att aktivera Frikdrning att trycka pa
Frikdrning-knappen pa den mandverenheten. Fler satt att aktivera och anvanda
Frikdrning beskrivs i féljande avsnitt.
| Frikdrning ror sig robotarmens leder med litet motstand eftersom bromsarna ar lossade.
Motstandet okar nar robotarmen i Frikdrning narmar sig en fordefinierad grans eller ett
plan. Det gor att det blir tyngre att flytta roboten pa plats.

ﬁ VARNING
Personskador kan uppsta pa grund av ovantade rorelser.

* Kontrollera att den konfigurerade nyttolasten stammer 6verens
med den nyttolast som anvands.

* Kontrollera att ratt nyttolast ar ordentligt fastsatt pa
verktygsflansen.

Aktivera Aktivera Frikdrning pa nagot av féljande satt:
frikéring * Anvénd 3PE-mandverenheten.
* Anvand frikérning pa roboten.

* Med I/O-atgarder.

OBSERVERA
Om du aktiverar Frikdrning medan du rér robotarmen kan det orsaka
avvikelser och fel.

* Aktivera inte Frikdrning medan du skjuter eller vidror roboten.

3PE- Att anvanda 3PE TP -knappen for att frikdra robotarmen:

manoverenhet 1. Tryck Iatt, slapp, tryck latt igen och hall sedan 3PE-knappen i det laget.

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

Freedrive pA Anvand frikdrning pa robot for att flytta robotarmen i PolyScope:
robot 1. I huvudnavigeringen trycker du pa Tillampningoch sedan pa Sékerhet.
Tryck pa Las upp och ange I6senordet.

Under Sékerhet I/O, tryck pa Ingangar.

| Funktioner rullgardinsmenyn, bladdra ner till Frikbrnings-aktiverad ingang.
Tryck pa Tillampa och Tillampa och starta om for att starta om robotarmen.

Tryck pa Sakerhetskonfiguration.

N o ok~ wDn

Flytta robotarmen till nskat lage.
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Backdrivning Under robotarmens initiering kan mindre vibrationer observeras néar robotbromsarna
lossas. | vissa situationer, t.ex. nar roboten ar nara en kollision, ér dessa vibrationer inte
onskvarda. Anvand backdrivning for att tvinga sarskilda leder till dnskad position utan att
alla bromsar i robotarmen slapps.

Heavy Om robotarmen ar paslagen och bromsarna ar frigjorda kan lederna flyttas med kraft. Den
frikérning kraft som kravs for att initiera rorelse beror pa de kraftgranser som anges i
sakerhetsinstallningarna.
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8. Installation

Beskrivning Installation av roboten kan krava konfiguration och anvandning av in- och utsignaler
(I/0). Dessa olika typer av I/0 och deras anvandningsomraden beskrivs i foljande avsnitt.

8.1. Elektriska varningar och forsiktighetsatgarder

Varningar Beakta foljande varningar for alla granssnittsgrupper, &ven nar du utformar och installerar
en applikation.

Q VARNING
Underlatenhet att félja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga
personskador eller dodsfall, eftersom sakerhetsfunktionerna kan asidosattas.

* Anslut aldrig sékerhetssignaler till en PLC som inte &r en sdkerhets-PLC
med ratt sdkerhetsniva. Det ar viktigt att halla signaler for
sakerhetsgranssnittet separerade fran de normala 1/0-
granssnittssignalerna.

* Alla sékerhetsrelaterade signaler ska vara konstruerade med redundans
(tva oberoende kanaler).

* Hall de tva oberoende kanalerna separerade, sa att ett enda fel inte kan
leda till att sékerhetsfunktionen gar forlorad.

é VARNING: ELEKTRICITET
Underlatenhet att félja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga

personskador eller dédsfall pa grund av elektriska risker.

* Kontrollera att all utrustning som inte godkants for vattenexponering halls
torr. Om vatten har kommit in i produkten maste all strom processbrytas,
lasas i avstangt Iage och varningsmarkas. Kontakta sedan Universal
Robots service for hjalp.

* Anvand endast originalkablarna medféljde roboten. Anvand inte roboten
for tilldmpningar dar kablarna utsatts for bojning.

* Var noggrann nar granssnittskablar installeras till robotens /0.
Metallplattan i botten ar avsedd for granssnittskablar och anslutningar. Ta
bort plattan innan du borrar hal. Kontrollera att alla span avlagsnats innan
du monterar tillbaka plattan. Kom ihag att anvanda packningsringar av ratt
storlek.
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é FORSIKTIGHET
Stérande signaler av hdgre nivaer an de som definierats i den specifika IEC-
standarden kan orsaka att roboten upptrader pa ovantade satt. Var medveten om
féljande:

* Roboten har testats enligt internationell IEC-standard for
elektromagnetisk kompatibilitet (EMC, ElectroMagnetic Compatibility).
Mycket hoga signalnivaer eller langvarig exponering kan skada roboten
permanent. EMC-problem intraffar erfarenhetsméassigt oftast vid
svetsningsprocesser, och aviseras vanligen genom felmeddelanden i
loggen. Universal Robots patar sig inget ansvar for skador som orsakas av
EMC-problem.

* |/O-kablar som gar fran mandverskapet till annan maskinutrustning och
fabriksutrustning far inte vara langre an 30 m savida inte ytterligare tester
utforts.

JORD

Negativa anslutningar betecknas som GND (jord), och ansluts till robotens och
manoverskapets skarmning. Alla nAmnda GND-anslutningar ar endast avsedda
for drift- och signalspanning. For skyddsjord (PE, Protective Earth) anvénder du
M6-skruvanslutningarna som ar markta med jordsymboler inuti mandverskapet.
Jordledaren ska tala minst den starkaste strdommen i systemet.

|||—

LAS MANUAL

Vissa in- och utgangar inuti mandverskapet kan konfigureras for antingen normal
eller sakerhetsrelaterad in- och utsignal. Las och forsta hela kapitlet om
elektriska granssnitt.
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8.2. Manoverskapets anslutningsportar

Beskrivning Undersidan av I/O-granssnittsgrupperna i mandéverskapet ar forsedda med externa
anslutningsportar och en sakring, vilket beskrivs nedan. Det finns tackta 6ppningar i
botten av mandverskapet for att dra externa anslutningskablar fér att komma at
anslutningsportarna.

Externa Portarna for externa anslutningar ar féljande:
anslutningsportar * Mandverenhetsport for att anvanda mandverenhet for att styra eller
programmera robotarmen.

* SD-kortport for att satta i ett SD-kort.

* Ethernet-port for att tillata Ethernet-anslutningar.

* Mini DisplayPort for att stodja bildskarmar som anvander DisplayPort. Denna
port kraver en aktiv omvandlare for att stodja DVI eller HDMI.

* Minibladssakring anvands nar en extern stromforsorjning ar ansluten.

OBSERVERA
Om du ansluter eller kopplar bort en mandéverenhet medan

manoverskopet ar paslaget kan det orsaka skador pa utrustning.
* Anslut inte en mandverenhet nar manoverskapet ar paslaget.

* Stdng av mandverskapet innan du ansluter en
mandverenhet.

OBSERVERA
Underlatenhet att ansluta den aktiva adaptern innan mandéverskapet
slas pa kan paverka visningsresultatet.

* Koppla in den aktiva adaptern innan mandverskapet slas pa.

* | vissa fall maste den externa skdrmen vara paslagen fore
manoverskapet.

* Anvand en aktiv adapter som stoder revision 1.2 eftersom
inte alla adaptrar fungerar direkt.
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8.3. Ethernet

Beskrivning Ethernet-grénssnittet kan anvandas for:
* MODBUS, EtherNet/IP och PROFINET.

* Fjarratkomst och fjarrstyrning.

Anslut Ethernet-kabeln genom att dra den genom halet i mandéverskapets botten och kopplain den i
Ethernet-porten pa konsolens undersida.

Byt ut locket i mandverskapets botten mot en Iamplig kabelférskruvning for att ansluta kabeln till
Ethernet-porten.

De elektriska specifikationerna visas i tabellen nedan.

Parameter Min Enhet
Kommunikationshastighet 10 - 1000 Mb/s
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8.4. Installation av 3PE-manodverenhet

Beskrivning

3-lagesaktiverande mandverenhet (3PE TP) ar ett sakerhetskritiskt granssnitt som ar
utformat for att forbattra manuell styrning. 3PE-knapparna ar integrerade direkt i
mandverenheten och sakerstaller att robotens rorelser endast kan initieras nar
operatdren haller ett kontrollerat grepp.

8.4.1. Hardvaruinstallation

For att ta
borten
mandver
enhet

@ OBSERVERA

Utbyte av mandverenheten kan resultera i att systemet rapporterar ett fel

vid uppstart.

* Valj alltid ratt konfiguration for typen av mandverenhet.

For att ta bort standardmandverenheten:

mandverenhetens kablar.

och dra ned for att koppla fran den frdn mandéverenhetens port.

mandverenhetens kontakt och kabel.

. Taforsiktigt bort mandverenhetens kabel och mandverenheten.

R

. Stang av mandverskapet och koppla ur huvudkabeln fran stromkallan.

. Tabort och kassera de tva buntbanden som anvands fér montering av
. Tryck in klAmmorna pa bada sidor av mandverenheten s kontakt enligt illustrationen

. Oppnallossa plastgenomféringen Iangst ned pa mandéverenheten s kontakt och ta bort

| 1 | Kl&dmmor | 2 | Plastgenomfdring
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| 1 | Buntband
Installera en 1. Forin mandver enhetens kontakt och kabel genom mandéverenhetens botten och
3PE- stang helt/dra at plastgenomfoéringen.
mandgver 2. Tryckin mandver enhetens kontakt i mandverenhetens port for att ansluta.

enhet 3. Anvand tva nya buntband fér att montera mandver enhetens kablar.

4. Anslut huvudkabeln till stromkallan och sla pa mandverskapet.

Det finns alltid en kabellangd med mandéverenheten som kan utgéra en snubbelrisk om den
inte forvaras pa ratt satt.

* Forvara alltid mandverenheten och kabeln pa ratt satt for att undvika snubbelrisk.

8.4.2. Installation av programvara
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Sé héar 1. Pa PolyScope, i menyn till vanster, tryck pa Applikation och valj Sakerhet.
konfigurerar du B piotae rna »
3PE TP- - =

programvaran = L Ti f,}:& %? (X}

() Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables Frogam
= Rotation, positon, referen Layo cp, Position, Orientatio Join, Linear, Optim Variables configura
Payioad, Center of Gravty

R
2 Varisbles
Operaor

= ®
<«
o0 =
Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Communication

Configuration and setu Sidebar configuratior Configuration, Logo, Log Messages,Joint
URCaps e

o~ Max
== -1000.00 mm/s

2. Tryck pa Hardvara och knappen Las upp.

~, Program name
' pick and Place revised

' Robot Limits Hardware
Speed Limit Select connected Teach Pendant
Power & Force 3PE Enabled v
~ JointLimits
. ! A For safety reasons the robotwil not startfthe slection does no eflec the connected hardware

Joint Positions

Joint Speeds

v saferylo

Inputs.

outputs

Safe Home

Planes.

Tool Position

Hardware

Three Position

= 100000 mm/s

Ange l6senordet och tryck pa Bekrafta. Mandverenheten &r nu aktiverad.
Tryck pa Anvand for att starta om systemet. PolyScope fortsatter att koras.

Tryck pa Tilldmpa och starta om och sedan pa Bekréfta konfiguration for att
slutfora installationen av programvaran 3PE-mandverenhet.
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8. Installation

8.5. 1/0 for manoverenhet

Beskrivning

* Digital (24V)
* Konfigurerbar (24 V)
* Analog

* Sakerhet (24 V)

lllustrationen nedan visar layouten for de elektriska granssnittsgrupperna inuti
manoverskapet. Observera och uppratthall syftet med fargschemat, som illustreras

Det elektriska granssnittet inuti mandverskapet bestar av grupper av ingangar och
utgangar I/0Osom méjliggér kommunikation och konfigurationer mellan robotarmen och
olika typer av utrustning. I/0-grupperna inkluderar:

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

S |24v 12V|H| PWR|J| [24V|H|[24V(H| | OV |H|| OV M| [24V|H||24V(H| OV |H| oV M| |£|AG|H
g EIO GND|H | |GND CIO(H||CI4 (| |COO/H||CO4|H| [DIO(M|(DI4|H| DOO|H||DO4|H E Al0 ([
f'g-’~ 24V ON |H| [24V 24ViE|[24viH ov|H| ov|H||24VIH|[24VIH ov (H||ov il ‘—E’: AG |H
E|EI1 OFF(H| | OV Cl1|H||CI5|H| |CO1/H||CO5/H| |DI1|H||DI5|H| [DO1/H||DO5|H Z AL [ |
224V 24v|H||24v|H| [ov ||| oV [H| |[24V|H|[24V|H| OV |H| oV |H| |£|AG|H
& a
- [SI0 SSlale]=]> Cl2|(H||Cl6(H| |CO2(H||/CO6|/H| [DI2(H||(DI6|H| |DO2|H||DO6|H g AOO(H
fz;zzw 2|5|2|8|%|3|[2av]m|[zav[m]| [ov |m]|[ov[m]| [22v|m]|[2av]m] [ov [m]|[ov|m| |2[Ac|m
3 [snn m|u|u|m|m|m||[c3{m|[ci7|m]| [cos|m|[co7[m]| [Di3]m|[D17|m| [po3|m|[po7|m| |£[a01m

Gul med rod text Reserverade sékerhetssignaler

Gul med svart text Kan konfigureras for sdkerhet

Gra med svart text

Allman digital I/0

Gron med svart text

Allmén analog I/0

I/O-grupper Du kan installera roboten i enlighet med de elektrisk specifikationerna som ar desamma for

alla tre listade ingangar.
* Sékerhets-I/O.
* Konfigurerbar 1/0.
* Allman /0.

@

Det gar att driva de digitala in- och utgangarna fran en intern 24 V stromkalla eller en extern
stromkalla genom att konfigurera det polblock som kallas Strém. Blocket bestar av fyra poler.

OBSERVERA

Konfigurerbara 1/0 ar 1/0 som ar konfigurerade som antingen
sékerhetsrelaterade /O eller normala I/O. Detta &r de gula polerna med

svart text.

De tva 6vre (PWR och GND) &r 24 V och jord fran den interna 24 V-kallan. De tva nedre

polerna (24 V och 0 V) i blocket ar den 24 V-ingang som forsorjer in- och utgangen.

Standardkonfigurationen anvander den interna stromkallan.
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Stromforsérjning
standard

Extern
strémférsorjning

Stromférsérjningsspecifikation

| det har exemplet anvander standardkonfigurationen den interna
stromforsdrjningen

Power

PWR |

GND
24v |

ov

Om du behdver mer strdm kan du ansluta en extern stromférsérjning enligt bilden

nedan.

Sakringen ar av typen miniblad med en maximal stromstyrka pa 10 A och en en
minsta spanningsstyrka pa 32 V. Sékringen maste vara UL-markt. Om sakringen ar
Overbelastad maste den bytas ut.

Power

PWR H

GND

|
24V|E-

\ ov|m

| det har exemplet anvands konfigurationen med en extern stromférsoérjning for mer

strom.

De elektriska specifikationerna for bade den interna strémkallan och en
extern stromkalla visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Intern 24 'V
strémkaélla
[PWR - GND] Spanning 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Strom 0 - 2* A
Extern24 'V
inspénning, krav
[24V - 0QV] Spanning 20 24 29 \
[24V - 0QV] Strém 0 - 6 A

* 3,5 Afor 500 ms eller 33 % pulslangd.
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Digital 1/0- De digitala in- och utgangarna har konstruerats enligt IEC 61131-2. De elektriska
specifikation specifikationerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Digitala utgangar

[COx / DOx] Strém* 0 - 1 A

[COx / DOx] Spéanningsfall 0 - 0,5 \Y

[COx / DOx] Lackstrom 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funktion - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitala ingangar

[EIx/SIx/CIx/DIx] Spéanning -3 - 30 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF-omrade -3 - 5 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] ON-omrade 11 - 30 Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] Strom (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funktion - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Typ

*For resistiva eller induktiva belastningar pa max. 1H.

8.5.1. Digital ingang och utgang

Verktygsutgang  Verktygsutgangen innehaller tva digitala utgangsfalt, verktygsutgangsspanning och
stromfoérsorjningsindikator samt strombrytare med dubbla stift.

* Digital utgang (DO) - kan oberoende stéllas in pa hog eller lag

* Verktygets utgangsspanning - valbart mellan 0 V, 12 VV och 24 V. Denna
installning kvarstar aven efter omstart av robotmandverenheten

* Stromférsorjning - stromférbrukningsindikator

* Dual Pin Power - anvands for att vaxla mellan digitala utgangar och kraftkalla
for verktyget. Aktivering av dubbel stiftsstromférsorjning inaktiverar verktygets
digitala utgangar (DO) som standard

Nar du har valt en ny utgangskonfiguration verkstalls &ndringarna. Den inlasta
installationen modifieras for att aterspegla den nya konfigurationen. Efter verifiering att
verktygets utgangar fungerar pa avsett satt maste du spara installationen for att
forhindra att &ndringarna forloras.
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Digital Du kan anvanda de vagrata digitala ingangsblocken (DI8-DI11) som visas nedan for
ingang kvadraturkodand transportsparning.

>

oV

Ml DI11
H DI10
| DIo
| D8

q
N
H R

8.5.2. Anvanda fliken Tradbunden 1/0

Beskrivning Anvand fliken Tradbunden 1/O for att 6vervaka och stélla in 1/0O-signalerna i realtid fran/till
styrskapet.

Skarmen visar det aktuella laget for 1/0, inklusive under programkoérning. Programmet
stannar om nagot andras under kdrningen. Vid programstopp bibehaller alla utsignaler
sina tillstdnd. Skarmen uppdateras med 10 Hz, s& en mycket snabb signal kanske inte
visas korrekt.

‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

mmmmm

Konfigurerbara Konfigurerbara 1/0 kan reserveras for speciella sakerhetsinstallningar som definieras i
110 I/O-installningarna. Under de som &r reserverade kommer att ha namnet pa
sakerhetsfunktionen i stallet for standardnamnet eller det anvéndardefinierade namnet.

Konfigurerbara ingangar som ar reserverade for sékerhetsinstéallningar kan inte véxlas
och visas endast som LED-lampor.

For oreserverade I/O har den féljande alternativ:
* Starta program
* Stoppa program
* Pausa program

* Frikérning
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Digitala 1/0

Analoga IO

DI har féljande alternativ:
* Starta program
* Stoppa program
* Pausa program
* Frikdérning

Alla DI &r forinstallda pa Lag.
Alla DO &r instéllda oberoende av varandra pa antingen hog eller 1ag.

De analoga I/O: erna kan stéllas in pa antingen strom [4-20mA] eller spanning [0-10V]
utgang. Instéllningarna sparas aven efter omstart av robotstyrenheten och sparas i
installationen.
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8.5.3. Indikator for drifteffekt

Beskrivning Stromindikatorn for drivenheten ar en lampa som ténds néar robotarmen ar paslagen eller
nér det finns strom till robotkabeln. N&ar robotarmen ar avstdngd slacks stromindikatorn
fér drivenheten.

Strémindikatorn for frekvensomriktaren ansluts via de digitala utgangarna. Det &r inte en
sakerhetsfunktion och anvander inte sékerhets-1/O:er.

Indikator Stromindikatorn for frekvensomriktaren kan vara en lampa som fungerar med 24 VDC.

Installningav  For att stélla in indikatorn krévs en lampa och kablage for utgangarna.
indikatorn 1. Anslut enhetens stromindikator till de digitala utgangarna enligt bilden nedan.
2. Kontrollera att enhetens stromindikator ar korrekt ansluten.

* Du kan sla pa robotarmen och kontrollera att lampan tands.

* Du kan sla av robotarmen och kontrollera att lampan slacks.

Drive Power Indicator

%

Digital Outputs
ov (H|| ov B
DOO|H |[DO4| & -
ov (M| ov|H
DOl/H||DO5|H
ov |H||ov| Nl
DO2|H ||DO6|H
ov |H||ov| N
DO3(H||DO7|
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Konfigurera I menyn Navigation trycker du pa Applikation.

indikatorn Valj Kommunikation.

Valj Kabelansluten 10 i sidomenyn.

Ao Db =

Bladdra till 6nskad typ av utmatning och tryck pa for att valja nagot av foljande:
* Konfigurerbar utgang
* Digital utgang
* Analog utgang

5. Valj Férinstélld atgard

Du kan namnge den valda utmatningen

o

| rullgardinsmenyn véljer du H6g nér drivenheten &r paslagen, annars Lag.

o= Program name

= ~ Default program L7l
cccc
oo &  Communication ceee
oo
Application .
Configurable Input Configurable Output Digital Input w
] ' Robot i
G cIo Lo CI4 Lo coo Lo co4 Lo DIO Lo DI4 Lo
R Wired 10 -
Safequard Reset High when -
@ Tool 10 cas Lo @ T 05 10 DI1 Lo DI5 L0 pogam
structure
cn Lo
»® ~ Modbus e 1o 01 1 €06 Lo DI2 o DI6 Lo
Safeguard Reset o}
Q + Add Source caz o | €7 (o €02 w0 07 o DI3 10 DI7 10 o
Variables
Operator
as COSINLY

Robot State

Active

Program name

Default program L7l
ccec
oo <~ Communication cccc
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input o
M ~  Rebot e
o w4 o 00 1w €04 Lo DIO L0 DI4 Lo
Program Wired 10 —
Safeguard Reset -
& ool 10 (od DI1 10 | DIS 10 ...
cI1 Lo coo L0 structure
* ~  Modbus (c] DI2 Lo DI6 Lo
Safeguard Reset Name o {x}
Q + Addsource (s DI3 10 DI7 10  gopal
a2 L Action Preset s
Acti = ~ Variables
Operator High when drive power is on, otherwise Low

cas Lo

Robot State Speed +
Active = 100%
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8.6. Sakerhets-1/0O

Sékerhets-I/O Det har avsnittet beskriver de dedikerade sakerhetsingangarna (gul pol med rdd text) och
de konfigurerbara in- och utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa konfigurerats
som sakerhets-1/0.

Sakerhetsanordningar och utrustning maste installeras enligt sékerhetsinstruktionerna och
riskutvarderingen i kapitel Sékerhet.

Alla sékerhets-1/0 ar parade (redundanta), sa att ett enda fel inte orsakar forlust av
sakerhetsfunktionen. Sékerhets-1/0 maste dock hallas som tva separata grenar.

De permanenta sakerhetsingangstyperna ar:
* Nédstopp fér robot endast for nddstoppsutrustning
* Skyddsstopp for skyddsanordningar

Tabell Funktionsskillnaderna beskrivs nedan.

Nédstopp Skyddsstopp 3PE-stopp
Roboten slutar réra sig Ja Ja Ja
Programkérning Pausas Pausas Pausas
Driveffekt Av Pa Pa
Aterstall Manuell Automatisk eller | Automatisk eller

manuell manuell
Hur ofta den anvands Sallan En gaTng Per En gaTng Per
cykel till sallan cykel till sallan
Kraver ominitiering Endast . Nej Nej
bromslossning

Stoppkategori (IEC 60204-1) 1 2 2
Prestandaniva for
Overvakningsfunktionen (ISO PLd PLd PLd
13849-1)

Forsiktighetsatgarder  Anvand konfigurerbar 1/O for extra sdkerhetsrelaterad 1/0, t.ex. nédstoppsutgang.
Anvand PolyScope-granssnittet for att definiera en uppsattning konfigurerbara
I/O for sékerhetsfunktioner.

Q FORSIKTIGHET
Underlatenhet att verifiera och testa sakerhetsfunktionerna

regelbundet kan leda till farliga situationer.

» Sakerhetsfunktionerna ska verifieras innan roboten tas i
drift.

» Sakerhetsfunktionerna ska testas regelbundet.
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OSSD- Alla konfigurerade och permanenta sékerhetsingangar filtreras for att méjliggéra anvandning

signaler av OSSD-skyddsutrustning med pulslangder under 3 millisekunder. Sakerhetsingangen
samplas varje millisekund och ingangsstatusen faststalls som den mest frekventa
ingangssignalen som upptackts under de senaste 7 millisekunderna.

OSSD- Du kan konfigurera kontrollboxen for att mata ut OSSD-pulser nér en

sékerhetssignaler  sakerhetsutgang ar inaktiv/hég. OSSD-pulser upptacker styrenhetens férmaga att
gora sakerhetsutgangarna aktiva/laga. Nar OSSD-pulser ar aktiverade for en utgang
genereras en 1 ms lag puls pa sakerhetsutgangen en gang per 32 ms.
Sakerhetssystemet upptacker nar en utgang ar ansluten till en stromférsorjning och
stanger av roboten.
lllustrationen nedan visar: tiden mellan pulser pa en kanal (32ms), pulslangden (1ms)
och tiden fran en puls pa en kanal till en puls pa den andra kanalen (18ms)

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

saeya L J_l

32 ms

SafetyB L
18 ms H

Aktivera OSSD for sdkerhetsutgang

1. | sidhuvudet trycker du pa Installation och véljer Séakerhet.
2. Under Sakerhetvaljer du I/0.

3. Markera 6nskad OSSD-kryssruta under Utgangssignal pa 1/0-skarmen. Du
maste tilldela utsignalen for att aktivera kryssrutorna fér OSSD.

Standardsékerhetskonfiguration Roboten levereras med en standardkonfiguration som méjligg6r drift
utan ytterligare skyddsutrustning.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Ansluta Nastan alla tillampningar kraver anvandning av en eller flera extra
nddstoppsknappar nddstoppsknappar. lllustrationen nedan visar hur en eller flera nédstoppsknappar
kan anslutas.
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Dela Du kan stélla in en delad nédstoppsfunktion mellan roboten och andra maskiner genom att
nédstoppet konfigurera I/O-funktioner via granssnittet. Robotens nddstoppsingang kan inte anvandas
med andra for delade funktioner. Om fler &n tva UR-robotar eller andra maskiner maste anslutas
maskiner maste en sakerhets-PCL anvandas for att styra nddstoppssignalerna.
* Konfigurerbart ingangspar: Externt nddstopp.
* Konfigurerbart utgangspar: Systemstopp.
Illustrationen nedan visar hur tva robotar fran UR delar nddstoppsfunktioner. | det har
exemplet anvands de konfigurerbara in- och utgangarna CI0-CI1 och CO0-CO1.
{/ Configurable Outputs ‘ onfigurable Outputs
L (FaCImCICIONg fa
24V 24v [m| [ ov ov [m : ov \m
Ei [c5 |m| [cot[m\cos|m| : co1|l
ﬂl ﬂl oV oV L ov |(H
ﬁlﬁlCOZI 6 |l co2|ll
(o T o 1) coslmSoh{ coalm
Skyddsstopp Den har konfigurationen a@r endast avsedd att anvdndas om operatéren inte kan ga
med igenom dorren och stdnga den bakom sig. Konfigurerbar 1/O kan anvandas for att stalla in
automatisk en aterstallningsknapp utanfor dorren for att ateraktivera robotrorelsen. Roboten atertar
aterstart sin rérelse automatiskt nar signalen aterupprattas.
ﬁ VARNING
Anvand inte den har konfigurationen om signalen kan aterupprattas
inifran skyddsomradet.
Safety
N 24v 1A
HE . / R [ Ewd] [
g 24V NEML 24v ov
G2 I i o Z‘—H e &an
24v [l ‘
J Jed =
ji & s
| det har exemplet visas att en | det har exemplet visas att en sdkerhetsmatta ar
dorrbrytare &r en grundldggande en sakerhetsanordning dar automatisk
sakerhetsanordning dar roboten aterupptagning ar lamplig. Detta exempel galler
stoppas nar doérren 6ppnas. aven for en sdkerhetslaserskanner.
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Skyddsstopp med Om skyddsgranssnittet anvands for att mandvrera en ljusrida kravs en

aterstillningsknapp  aterstéliningsanordning utanfoér sakerhetsgransen. Aterstaliningsknappen méaste
vara av tvakanalstyp. | det har exemplet har de I/O som konfigurerats for
aterstallning CI0-CI1.

HEHEHEEA
OOOCnCCCS!

<
R
<

m

m

3

o
z

A

R
2

3 [sin ci

8.6.1. I/O-sakerhetssignaler
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Beskrivning

I/0 ar uppdelade i in- och utgangar, och satts ihop parvis sa att varje funktion har en

kategori 3 PLd-kapacitet.

oo < safety
ag
Appicaton
Robot Limits
0 v Joint Limits
Program

Joint Positions

®

Joint speeds
.
v safetylo
Outputs
Operator
Inputs
Planes
Hardware

Three Position

e
@ Active

oo € Safety
28
Applcaton
RobotLimits
(i) Joint Limits
Progam

Joint Positions

®

Joint speeds
.
v safetylo
Outputs
Operator
Inputs
Planes
Hardware

Three Position

Robot State
Active

B gnd effectors @
«
. s
Wired Inputs “
Function signal Move
. ao —
Safeguard R an =
Program
ooax e
as
X
unction a4 &
Unassigned v cas Variables.
6
Unassigned Y oar

o 12 @) speed
== -1000.00 mm/s 100% T+

Figur 1.4: PolyScope X-skdrm som visar ingangssignaler.

B End ffectors @

e
Wired Outputs Lol
Function signal 0ssD Move
unctio o coo
Unassigned con
Functio " co2
Unassigned 03
g
o o o4 &
e @5 \arabes
. s
Unassigned 07

- e
= -1000.00 mm/s = 0%

OBSERVERA

Nar program startas fran en I/O- eller faltbussingang kan roboten borja
forflytta sig fran den position den har, och det kravs ingen manuell
forflyttning till den forsta vagpunkten via PolyScope.
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Mandver Ingangarna beskrivs i tabellerna nedan:

skap

Ingéngar

Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) och informerar
andra maskiner som anvander utgdngen Systemstopp om den

Nodstoppsknapp utgangen har definierats. Ett stopp initieras om nagot ar anslutet
till utgangen.
Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) via

Nodstopp for robot | mandverskapet och informerar andra maskiner som anvander

utgangen Systemnddstopp om den utgangen har definierats.

Externt nédstopp

Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) endast pa roboten.

Reducerat

Alla sékerhetsgranser kan tilldmpas nar roboten anvénder en
Normal konfiguration eller en Reducerad konfiguration.

Nar sakerhetssystemet ar konfigurerat dvergar det till den
reducerade konfigurationen om en lag signal skickas till
ingangarna. Robotarmen saktar in for att uppfylla de reducerade
parametrarna.

Sakerhetssystemet garanterar att roboten arinom
begransningarna fér reducerat Iage i mindre &n 0,5 s efter att
ingangen utléstes. Om robotarmen fortsatter att bryta mot nagon
av de reducerade granserna utléses en stoppkategori 0.
Utlésande plan kan ocksa orsaka en 6vergang till den
reducerade konfigurationen. Sakerhetssystemet dvergar till
normal konfiguration pa samma satt.

UR7e PolyScope X
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Mandver Ingangarna beskrivs i tabellen nedan:
skap

Ingangar Nar ett externt lagesval anvandss for att vaxla mellan
Driftslage Automatiskt Idge och Manuellt I&ge. Roboten &r i Automatiskt
lage naringangen ar /dg och i Manuellt Iage nar den ar hdg.
Atergar fran laget Skyddsstopp, nér en kant tas emot pd
ingangen for aterstallning av skyddsstopp. Om ett
skyddsstopp ar konfigurerat, garanterar denna ingang att
statusen Skyddsstopp fortsatter tills en aterstallning utléses.

Ett stopp som utléses av en skyddsingang. Utfor ett stopp

Skyddsaterstallning

Skydd kategori 2 (IEC 60204-1) i alla lagen, nar det utléses av en
sékerhetskontroll.
Utfor ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) ENDAST i
Automatiskt lage Automatiskt Iage. Automatiskt skyddsstopp gar endast att valja
Skyddsstopp nar en aktiveringsenhet for tre lagen konfigurerats och
installerats.
Automatisk Atergar fran laget Automatiskt skyddsstopp nar en kant tas
aterstallning av emot pa ingangen for Automatisk aterstallning av
skyddslage skyddsstopp.

Du kan konfigurera Frikdrning-ingangen for att aktivera och
anvanda Frikérning utan att trycka pa Frikdrning-knappen pa
en standard TP, eller utan att behdva trycka och hélla nagon
av knapparna pa 3PE TP i laget for latt tryck.

I manuellt IAge maste en extern 3-lagesenhet tryckas och
Aktiveringsenhet med | hallas ned halvvags for att flytta roboten. Om du anvander en
tre lagen inbyggd 3-lagesenhet maste knappen tryckas och hallas ned i
mittposition for att flytta roboten.

Freedrive pa robot

ﬁ VARNING
Nar standardaterstallningen av skyddsatgarder ar avaktiverad sker en
automatisk aterstallning nar skyddsatgarden inte langre utléser ett stopp.
Detta kan intraffa om en person passerar genom skyddets omrade.
Om en person inte upptécks av skyddet och personen utsatts for faror ar
automatisk aterstallning forbjuden enligt standarderna.

* Anvéand den externa aterstallningen for att sakerstalla att aterstallning
endast sker nar en person inte utsatts for faror.

é VARNING
Nar sékerhetsstopp i automatiskt Iage ar aktiverat, utléses inte ett
sakerhetsstopp i manuellt Iage.
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Mandverskap
Utgangar

Alla sékerhetsutgangar blir laga i handelse av en dvertradelse eller ett fel i

sdkerhetssystemet. Detta innebar att systemstopputgangen initierar ett stopp dven om ett

nddstopp inte utldses.

Du kan anvanda foljande sakerhetsfunktioners utsignaler. Alla signaler atergar till lag nar

det tillstand som utléste den héga signalen inte langre galler.

1Systemstopp

Systemstopp kommer l&g signal inte att ges.

Signalen ar Lag nar sakerhetssystemet har utldsts och
vaxlat till tillstdndet Nédstoppad via ingdngen Robot-
nddstopp eller knappen Nodstopp. For att undvika lasningar
om tillstandet Nodstoppad har utldsts av ingangen

Robotforflyttning Signalen ar Ldg om roboten rér sig, annars hog.

Roboten stoppar

Signalen ar H6g nar roboten har stannat eller haller pa att
stanna efter nddstopp eller skyddsstopp. | annat fall &r den

signalen hog.

inte . .
logiskt 1ag.
Signalen ar Lag nar reducerade parametrar ar aktiva eller
om sakerhetsingangen ar konfigurerad med en reducerad
Reducerat

ingang och signalen for narvarande ar lag. Annars ar

Inte reducerade

Detta ar motsatsen till Reducerad, definierad ovan.

Signalen ar H6g om robotarmen stoppas och fin
Tryggt hem

mobila robotar.

konfigurerade sdkra Hemma-positionen. Annars ar signalen
Lag. Detta anvands ofta ndr UR-robotar &r integrerade med

nsiden

3-lagesaktivering | Signalen ar lag nar ett stopp med tre lagen ar aktivt, annars
stoppad ar den hdg.
Ej 3- . T . . .
. N Signalen ar lag nér ett stopp med tre Idgen ar inaktivt,
lagesaktivering . .

annars ar den hog.
stoppad

OBSERVERA

@

till en extern nédstoppsenhet. | dessa fall kommer utgangen
innebar att nédstoppstillstandet hos den externa maskinutru
aterstalls utan att nAgon manuell atgard kravs fran robotope

att uppfylla sakerhetsstandarderna maste den externa

kunna fortsatta.

Extern maskinutrustning som laser in tillstdndet Nodstopp fran roboten
genom utgangen Systemstopp maste uppfylla ISO 13850. Detta ar
sarskilt viktigt i konfigurationer dar ingangen Robot-nédstopp ar ansluten

Systemstopp

att vaxla till hdg nar den externa nédstoppsenheten frikopplas. Detta

stningen
ratéren. For

maskinutrustningen kunna aterstallas manuellt for att manuell drift ska

1Systemstopp var tidigare kant som "Systemnédstopp” fér Universal Robots-robotar. PolyScope kan visa
skarmen "Systemnddstopp”.

UR7e PolyScope X
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8.6.2. I/0O-installning

Beskrivning Anvand I/O-installningsskarmen for att definiera 1/O-signaler och konfigurera atgarder
med flikkontrollen I/0 . Typerna av I/O-signaler listas under ingang och utgang.
= B o efectrs -
o8 & Safety Apply m i
== Robot Limits Wired Inputs L8
(@] S Function signal Move
9 Joint Speeds . a2 =
] nassigned as
v safetyrio . s 15
2 Outputs nasignes e as Variables
" Inputs RUi v cie
Lz ar
@ ;\L(l'.'t‘lv\;re” = -1000.86 mm/s - 1“)!:/‘5 +
OBSERVERA
Nar program startas fran en 1/0- eller faltbussingang kan roboten bérja
forflytta sig fran den position den har, och det kravs ingen manuell
forflyttning till den forsta vagpunkten via PolyScope.
Ingangar 1. Gattill Applikation-fliken.
2. Gatill Sakerhet.
3. Tryck pa Ingangar i avsnittet Sdkerhetsingangar.
4. Las upp installningarna.
5. Tilldela en funktion till signalgruppen.
Se Sakerhets-I/O-signaler for en beskrivning av sékerhetsfunktionen.
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Tillgéngliga
ingangsatgarder

Utgéngar

Tillgéngliga

utgangsatgarder

Kommando  Atgéard

Startar eller aterupptar det aktuella programmet pa en
Start . . e

stigande kant (aktiveras endast i fjarrlage)
Stopp Stoppar det aktuella programmet pa en stigande kant
Pausa Pausar det aktuella programmet pa en stigande kant

Nar ingangen ar hog gar roboten in i Frikdrning (liknande
Frikérning knappen Frikdrning).

Ingangen ignoreras om andra villkor forbjuder Frikdrning.

A

VARNING
Om roboten stoppas medan du anvénder inmatningsatgérden Start

flyttas roboten langsamt till programmets férsta vagpunkt innan
programmet koérs. Om roboten pausas medan du anvander
inmatningsatgarden Start, flyttas roboten langsamt till den position

dar den pausades innan programmet aterupptas.

DD~

5.

Ga till Applikation-fliken.

Ga till Sakerhet.

Valj fliken Utgangar i avsnittet Sakerhets-1/0.

Las upp installningarna.

Tilldela en funktion till signalgruppen.

Du kan aktivera OSSD pa varje utsignal.
Se Sékerhets-1/O-signaler fér en beskrivning av sdkerhetsfunktionen.

Atgard Utmatningstillstand Programtillstand
L?g nar den inte LAG Stoppad eller pausad
koérs
HOg nar den inte "

R HOG Stoppad eller pausad
kors
H6a nar den ke

9 HOG Stoppad eller pausad
stoppas
Lag pa oplanerat LAG Programmet avslutades
stopp
Lagt oplanerat LAG Programmet avslutades
stopp, annars hogt | HOG

Kors, stoppas eller pausas

Kontinuerlig puls

Vaxlar mellan hég och
lag

Korning (pausa eller stoppa
programmet for att bibehalla
pulstillstandet)

UR7e PolyScope X
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Orsak till Ett oplanerat programavbrott kan intraffa av nagon av de anledningar som anges nedan:
avslutande av - Robotstopp
program
* Fel
* Overtradelse
* Kortidsundantag
Anvandarhandbok 90 UR7e PolyScope X
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8.6.3. Anvanda I/O for lagesval

Beskrivning

Lagesvaljare

Anvanda
lagesvaljaren

Roboten kan konfigureras for att vaxla mellan olika driftidgen utan att anvanda
mandverenheten. Detta innebar att det ar forbjudet att anvanda mandéverenheten nar du
vaxlar fran automatiskt Iage till anvandarmanuellt lage och fran anvandarmanuellt lage

till automatiskt lage.

For att vaxla lage utan att anvanda mandverenheten kravs I/O-sakerhetskonfiguration

och en sekundar enhet som lagesvaéljare.

Lagesvaljaren kan vara en nyckelbrytare med en redundant elektrisk layout eller med
signaler fran en sarskild séakerhets-PLC.

Om du anvander lagesvaljaren, t.ex. en nyckelbrytare, forhindras att TP anvands for att

vaxla mellan lagena.

1. Anslut din Iagesvaljare till ingangarna enligt bilden nedan.

2. Kontrollera att lAgesvaljaren ar korrekt ansluten och konfigurerad.

Configurble Inputs
24v(H||24viH
Clo|H|(Ccl4 |
24v(H||24v|H
Cll|(H||CI5|H
24V (H||24V|IE
Cl2|H|(Cl6 |
24v(H||24V|IE
CI3|H|(C17 |
UR7e PolyScope X 91 Anvandarhandbok



8. Installation

I
UNIVERSAL ROBOTS

Konfigurera de
anslutna

sékerhetsingangarna

For att konfigurera sékerhetsingangarna for anslutningen av den sekundara
enheten maste du lasa upp I/0-skarmen for sékerhet.

1.
2.

| huvudnavigeringen trycker du pa Applikation.
Valj Sdkerhet och tryck pa Las upp.

Nar du uppmanas att géra det, ange ditt [6senord for att lasa upp
sakerhetsskarmen.

Om du inte har angett nagot I6senord tidigare anvands
standardlésenordet: ursafe.

Under Sakerhet I/0 valjer du Ingangar.

4. Valj en av insignalerna genom att trycka pa ett av alternativen i

rullgardinsmenyn Ingang.

I rullgardinsmenyn valjer du Driftldge.

6. Tryck pa Tillampa och lat roboten starta om.

7. Tryck pa Bekrafta sékerhetskonfiguration.

Du kan nu endast anvanda den sekundara enheten for att valja och/eller
vaxla mellan driftlagen.

Nar ingangen har tilldelats den sekundéra enheten ar det inte langre mojligt att
vaxla lage via mandverenheten. Om man forséker anvanda mandverenheten for
att byta lage visas ett meddelande som bekréaftar att manéverenheten inte kan
anvandas for att andra driftlage.
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8.6.4. Aktiveringsenhet med tre lagen

Beskrivning Roboten &r utrustad med en aktiveringsenhet i form av 3PE-mandverenhet.
Styrenheten har stdd for féljande konfigurationer av aktiveringsenheter:

* 3PE-mandverenhet
* Extern tre-lages aktiveringsenhet

* Extern trepunktsenhet och 3PE-mandverenhet

lllustrationen nedan visar hur man ansluter en aktiveringsenhet for tre lagen.

Conﬁlurabl Inputs

3-Position Switch

24V
CI3

24V 24v W 1
ciof| mH<u [m ;
24v Nl |[2av) B ——
Ch (ECI5 ||l
24v |H|[2pv][ M "
Cl2 |H||¢e|l

| | | |

| |

Observera: De bada ingangskanalerna for 3-lagesaktiveringsenheten har en
avvikelsetolerans pa 1 sek.

OBSERVERA
UR-robotens sékerhetssystem stdder inte flera externa

aktiveringsenheter med tre lagen.

DriftlAgesomkopplare For att kunna anvénda en aktiveringsenhet med tre Idgen kravs att man anvander

en omkopplare for driftlage.

lllustrationen nedan visar en driftldgesomkopplare.

Confil;urabl Inputs
24V)| | |24V
Cloj| || Cl4
24vV)| | |24V
ci1j|H|}|ci5
24V | ] [24V
Cl2| | M6
24V NA | |24V
CI3 .'~{)|7

Operational mode Switch

|

[

UR7e PolyScope X 93 Anvandarhandbok



8. Installation

It
UNIVERSAL ROBOTS

8.7. Allman digital 1/0

Beskrivning Startskarmen innehaller instaliningar for att automatiskt ladda och starta ett
standardprogram samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.

Allmén Det har avsnittet beskriver de allménna 24 V in- och utgangen (gra poler) och de
digital I/0 konfigurerbara in- och utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa inte konfigurerats

som sakerhets-I/0.

De allmanna in- och utgangarna kan anvandas for att driva utrustning som pneumatiska relan
direkt eller forkommunikation med andra PLC-system. Alla digitala utgangar kan inaktiveras

automatiskt nar programkdrningen stoppas.
| detta lage ar utgangen alltid 1ag nar inget program kors. Exempel visas i féljande

underavsnitt.

| dessa exempel anvands normala digitala utgangar, men det hade gatt lika bra med valfria
konfigurerbara utgangar sa lange de inte konfigurerats for att utféra en sakerhetsfunktion.

Ve Digital Inputs
Digital Outputs / \"I pZAVL NPZAVN |
ov |m| ov|d TOAD DIO|H || DI4
POO M) po4 R ® 2av|m|[2av[H
ov (H|| ov
DO1/ M ||DO5| W ] BILN (i
ov m| ov|m 24V|H | |24V
DO2| M |[DO6| DI2|H||Di6|H
ov M| ovim 24V|H|[2av|H
DO3|M|[po7|M DI3|H|[DI7|H

| det har exemplet kontrolleras en last frén en
digital utgang vid anslutning.

s

"

| det har exemplet &r en enkel knapp
ansluten till en digital ingang.

Kommunikation Du kan anvéanda digital I/O for att kommunicera med annan utrustning om en
med andra gemensam jord (0 V) upprattats och om maskinen anvander PNP-teknik. Se nedan.

maskiner eller
PLC-enheter

@

Lo/ e

Digital Inputs Dig

ov

-3

l

<

I

=

I

<

I

N

I

<

I

w

l

OBSERVERA

Anvand skarmade kablar for att ansluta digitala 1/0.

Anvandarhandbok
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8. Installation

8.7.1. Fjarromkopplare PA/AV

Beskrivning Anvéand fiarromkopplaren PAJAV for att sl& pa och stdnga av mandverskapet utan att
anvanda mandverenheten . Den anvands normailt:
* Nar mandverenheten inte ar tillganglig.
* Nar ett PLC-system maste ha fullsténdig kontroll.
* Nar flera robotar maste sattas pa eller stangas av samtidigt.

Fjarrkontroll Fjarromkopplaren PA/AV ger en extra 12 V-spanning som fortfarande &r aktiv nar
mandverskapet stangs av. Ingangen PA anvands endast under korttidsaktivering och
fungerar pa samma satt som strémbrytaren. Ingangen AV kan hallas ned efter dnskemal.
Anvand en programfunktion for att ladda och starta program automatiskt.

De elektriska specifikationerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
[12 V - GND] Spanning 10 12 13 \
[12 V - GND] Stréom - - 100 mA
[PA / AV] Inaktiv spanning 0 - 0,5 \Y;
[PA / AV] Aktiv spanning 5 - 12 \%
[PA / AV] Ingangsstrém - 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Remote ,f \_l Remote lf m

12v| I 12v|d I

GND|H S PR } GND|H T PR }

ON R ON | H

OFF| M\ P OFF P

Exemplet visar anslutning av en
fiarrmanévrerad PA-knapp.

Exemplet visar anslutning av en
fjdrrmandvrerad AV-knapp.

A\

FORSIKTIGHET
Genom att halla strombrytaren intryckt stdngs mandverskapet av utan att spara.

* Tryck inte pa och hall in ON eller POWER utan att spara.

* Anvand ingangen AV for fjarrstyrning av avstangning sa att
manoverskapet kan spara Oppna filer och stdngas av korrekt.
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8.8. Allman analog I/0

Beskrivning

Elektriska
specifikationer

Granssnittet for analog 1/0 ar den gréna polen. Den anvands for att stalla in eller mata
spanning (0-10 V) eller strom (4-20 mA) till och fran annan utrustning.
Foljande anvisningar rekommenderas for att nd hdgsta noggrannhet.

* Anvédnd AG-polen ndrmast in- och utgadngen. Paret har gemensamt lagesfilter.

* Anvand samma jord (0 V) for utrustning och mandverskap. Analog I/O ar inte
galvaniskt isolerad fran mandverskapet.

* Anvéand en skarmad kabel. Anslut skarmningen till polen méarkt GND (jord) vid

polen markt Power (strém).

* Anvénd utrustning som fungerar i stromlage. Stromsignaler ar mindre

stérningskansliga.

| det grafiska anvandargranssnittet kan du vélja ingangslagen. De elektriska

specifikationerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Analog ingang i strémldge
[AIx - AG] Strém 4 - 20 mA
[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm
[AIx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog ingang i spdnningsldge
[AIx - AG] Spanning 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm
[AIx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgéng i strémlége
[AOx - AG] Strom 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spénning 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgdng i spédnningslédge
[AOx - AG] Spéanning 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Strom -20 - 20 mA
[AOx - AG] Motstand - 1 - ohm
[AOx - AG] Upplésning - 12 - bit
Anvandarhandbok 96 UR7e PolyScope X
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Analog

utgang och o
analog o=
e oz

Det har exemplet visar mandvrering av ett
transportband med analog ingang for
hastighetsreglering.

Det har exemplet visar hur du ansluter en
analog sensor.

8.9. Fjarrstyrningslage i sakerhetsoversikt

Beskrivning Nar fjarrlaget ar aktiverat kan externa enheter anslutas till viktiga tjanster som
primargranssnittet.

Fjarrlage kan vaxlas via en sarskild omkopplare i dialogrutan Sakerhetséversikt.
1. Gatill sdkerhetsoversikten pa huvudskarmen.
2. Kiicka pa Val av lage.

3. Du kan nu valja Automatisk och sedan Fjarrstyrning.

"Lokal” ar installt som standard.
"Fjarrstyrning” ar endast aktivt nar applikationen ar i automatiskt lage.

Safety Overview

Mode Selection

VaXI a Mode Selection

é k Select Operational mode
tkomst Robot Limits Stand clear of the robot when Automatic or Remote mode is activated.

Joint Position @ Manual Automatic

Int Speed Select Remote mode
oint Spee:
! G Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Planes Local Remote

Input

Qutput

Hardware

Three Position
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Safety Overview

Mode Selection Mode Selection

Select Operational mode

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

Joint Position Manual @ Automatic

Joint Speed Select Remote mode
oint Spees

® Local Remote
Planes
Tnput
Output

Hardware

Three Position

Saker | fjarrstyrningslage gar PolyScope X-granssnittet in i ett sakert, skrivskyddat lage. Alla

nedstangning redigerings- och kontrollatgarder ar inaktiverade och endast operatérsskarmen ar
tillganglig i skrivskyddat lage. Dessutom visas en ikon for fjarrstyrningslage ovanfor
sakerhetskontrollsumman for att tydligt ange att systemet ar under fjarrévervakning.

Program name

Default program Ed
cccc
ccec

2 Robot Name Status Lra
Operator .
eSeriesUR10e  Stopped UNIVERSAL ROBOTS
Configuration Status Value

Anvandarhandbok 98 UR7e PolyScope X
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1/0-
kontrollerad
sakerhet

Om robotens driftslage styrs av en 1/0-signal kommer fjarrstyrningslaget automatiskt att
aterga till lokalt Iage nar man vaxlar till manuellt Iage via 1/0.

Denna funktion garanterar en sé@ker och strukturerad milj6 for fijarrovervakning, samtidigt
som lokal kontrollintegritet bibehalls nar det behovs.

Safety Overview

N Mode Selection

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

Joint Speed

Select Remote mode

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.
Planes

Local Remote

Input

Output

Hardware

Three Position

UR7e PolyScope X

99 Anvandarhandbok



R
9. Sluteffektorintegrering UNIVERSAL ROBOTS

9. Sluteffektorintegrering

Beskrivning

Sluteffektorn kan ocksa kallas verktyg och arbetsstycke i den har manualen.

OBSERVERA
UR tillhandahaller dokumentation for att sluteffekten ska integreras med
robotarmen.

* Se dokumentationen som ar specifik for

sluteffektorn/verktyget/arbetsstycket fér montering och
anslutning.

9.1. Maximal nyttolast

Beskrivning

Den nominella nyttolasten for robotarmen beror pa nyttolastens forskjutning av
tyngdpunkten (CoG), enligt nedan. Forskjutningen av tyngdpunkten definieras som
avstandet mellan mittpunkten for verktygets flans och nyttolastens tyngdpunkt.

Robotarmen kan hantera en lang tyngdpunktsforskjutning om nyttolasten placeras under
verktygsflansen. Nar du till exempel berdknar nyttolastens massa i en plock- och
placeringsapplikation maste du ta hansyn till bade gripdonet och arbetsstycket.

Robotens accelerationsformaga kan minskas om nyttolastens tyngpunkt éverstiger
robotens rackvidd och nyttolast. Du kan kontrollera rackvidden och nyttolasten for din
robot i de tekniska specifikationerna.

Anvandarhandbok
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Nyttolast [kg]

Nyttolastens
troghet

5ICI lﬂlﬂ 15ICI ZtlJU 250 3(';0 35lU 460
Tyngdpunktsférskjutning [mm]

Férhéllandet mellan forvantad nyttolast och tyngdpunktsforskjutning.

Du kan konfigurera nyttolaster med hog tréghet, om nyttolasten ar korrekt installd.
Mandverenhetens programvara justerar automatiskt accelerationen nar féljande
parametrar ar korrekt konfigurerade:

* Nyttolastens massa
* Masscentrum

* Troghet

Det gar att anvanda URSim for att analysera robotrérelsens acceleration och cykeltid vid
sarskilda nyttolaster.

9.2. Sakra verktyget

UR7e PolyScope X
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Beskrivning Verktyget eller arbetsstycket monteras pa verktygsutgangsflansen (ISO) i robotens
spets.
Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 T 6,20 0,20

4x P57V 8
Mé-6H U 8

©31,50 H7 4575
©500,1 SECTION A-A
®63 h8

P75+0,1

Matt och halmonster for verktygsflansen. Alla matt ar i millimeter.

Verktygsflans Verktygsutgangsflansen (ISO 9409-1) ar den plats dar verktyget monteras i robotens
spets. Vi rekommenderar anvandning av ett sparformat hal for positioneringstappen for
att undvika Overbelastning samtidigt som positionen kan hallas exakt.

FORSIKTIGHET
Anvand inte skruvar som sticker ut mer an 8mm vid montering av verktyget.

* Anvand inte bultar som sticker ut mer an 8 mm vid montering av verktyget.

é VARNING
Om bultarna inte dras at ordentligt kan det leda till personskador pa grund av att
adapterflansen och/eller andeffektorn lossnar.

* Mycket langa M6-skruvar kan trycka mot verktygsflansens underdel och
orsaka kortslutning.

* Se till att verktyget konstruerats pa ett sadant satt att det inte kan skapa en
farlig situation genom att ovantat tappa en del.

Anvandarhandbok 102 UR7e PolyScope X
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9. Sluteffektorintegrering

9.3. Verktygets I/O

Verktygskontakt

Den verktygskontakt som illustreras nedan ger strém och styrsignaler till de gripdon
och sensorer som anvands pa ett visst robotverktyg. Verktygskontakten har atta hal

och ar placerad bredvid verktygsflansen pa handled 3.

De atta tradarna i kontakten har olika funktioner enligt tabellen nedan:

Stift # Signal Beskrivning
1 AlI0 / RS485- Analog in 0 eller RS485-
7 2 Al1/RS485+ | Analogin 1 eller RS485+
6 (@) Digitala utgangar O eller 0
O 1 3 TOO/PWR V12 V24V
5|0 O3 4 TO1/GND | Digitala utgangar 1 eller Jord
O fo) 2 5 SPANNING 0v/12Vi24V
4 6 TIO Digitala ingangar 0
7 T Digitala ingangar 1
8 GND Jord

Nm.

OBSERVERA
Verktygsanslutningen maste dras at manuellt upp till maximalt 0,4

UR7e PolyScope X

103

Anvandarhandbok



9. Sluteffektorintegrering

R
UNIVERSAL ROBOTS

Verktygskabeladapter  Verktygskabeladaptern ar det mekaniska tillbehéret som méjliggér kompatibilitet
mellan verktyg I/O och verktyg fran e-serien.
}D 2
1 Ansluts till verktyget/andeffektorn.
2 Ansluter till roboten.
é VARNING
Att ansluta verktygskabeladaptern till en robot som &r paslagen
kan leda till skada.
* Anslut adaptern till verktyget/andeffektorn innan du
ansluter adaptern till roboten.
* Slainte pa roboten om verktygskabeladaptern inte ar
ansluten till verktyget/andeffektorn.
De atta tradarna i verktygskabeladaptern har olika funktioner enligt tabellen
nedan:
Stift # Signal Beskrivning
Analogin O eller
1 Al0 / RS485+ RS485+
Analog in 1 eller
3 -
4 2 Al1/RS485 RS485-
2 3 TH Digitala ingangar 1
5 4 TIO Digitala ingangar 0
1 5 SPANNING 0v/2Vvi24V
B 6 TO1/GND Digitala utgangar 1
2 eller Jord
Digitala utgangar 0
/ TOUPWR eller0V/12V/24V
8 GND Jord
L JORD
= Verktygsflansen kopplas till GND (jord).
Anvandarhandbok 104 UR7e PolyScope X
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9.3.1. Installationsanvisningar for verktyg /O

Beskrivning De elektriska specifikationerna visas nedan. Oppna Verktygs-I/0 pé fliken Installation for
att stélla in den interna stromférsérjningen till 0 V, 12V eller 24 V.

Parameter Min Typ Max Enhet
Matningsspanning i 24 V-lage 23,5 24 24,8 Vv
Matningsspanning i 12 V-lage 11,5 12 12,5 \Y
Matningsstrom (enkelt stift)* - 1000 2000** mA
Matningsstréom (dubbelt stift)* - 1500 2000 mA
Matningens kapacitiva belastning - - 8000™*** uF

* Det rekommenderas starkt att anvanda en skyddsdiod for induktiva laster.

** Topp under max 1 sekund, arbetscykel max: 10 %. Den genomsnittliga strommen
under 10 sekunder far inte Overstiga den typiska strdmmen.

*** Nar verktygets stromférsorjning ar aktiverad borjar en mjukstarttid pa 400 ms, vilket
gor att en kapacitiv last pa 8000 uF kan anslutas till verktygets stromférsorjning vid start.
Det ar inte tillatet att &ndra den kapacitiva belastningen under drift.
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9.3.2. Stromforsorjning till verktyg

Beskrivning Oppna Verktyg 1/O pa fliken Installation

POWER

GND (RED) — JI

Dubbel | laget for dubbel stiftsstromforsorjning kan utgangsstrommen ékas enligt listan i
stiftsstromforsoérjning  Verktyg 1/0.

1. Irubriken trycker du pa Installation.

2. Gatilllistan till vanster och tryck pa Allmént.

3. Tryck pa Verktyg IO och valj Dubbel stiftsstromforsérjning.
4

. Anslut kabelledarna Matning (gra) till TOO (bla) och Jord (réd) till TO1
(rosa).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)

L
GND RED) _/J

OBSERVERA
Nar roboten gor ett nédstopp stélls spanningen in pa 0 V for

bada stromstiften (strdommen ar avslagen).

9.3.3. Verktygets digitala ingangar

Beskrivning Startskarmen innehaller installningar for att automatiskt ladda och starta ett
standardprogram samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.
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Tabell De digitala ingangarna ar konstruerade som PNP med svaga pull down-resistorer. Det betyder
att en flytande insignal alltid avlases som ett lagt varde. De elektriska specifikationerna visas
nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspénning -0,5 - 26 \Y
Logisk lag spénning - - 2,0 \Y,
Logisk hdg spanning 5,5 - - \%
Ingéngsresistans - 47 k - Q

Anvanda Det har exemplet visar hur du ansluter en enkel knapp.

verktygets

digitala

ingangar POWER \—'

o]
I
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9.3.4. Verktygets digitala utgangar

Beskrivning Digitala utgangar stoder tre olika lagen:
Lage Aktiv Inaktivt
Sjunkande (NPN) LAG Oppna
Sourcing (PNP) HOG Oppna
Push/Pull HOG LAG

Oppna Verktygs-1/O pa fliken Installation for att konfigurera laget fér utgangen fér varje
stift. De elektriska specifikationerna visas nedan:

Parameter Min Typ Max Enhet
Spanning vid avbrott -0,5 - 26 \
Spénning vid sink-lage 1A - 0,08 0,09 V
Strém vid source-/sink-lage 0 600 1000 mA
Strém genom jord (GND) 0 1000 3000* mA

(hég-2).

é FORSIKTIGHET
De digitala utgangarna pa verktyget ar inte strombegransade. Forcering av
specificerade data kan orsaka permanenta skador.

OBSERVERA
Nar roboten gor ett nédstopp inaktiveras de digitala utgangarna (DOO0 och DO1)

Anvanda Det har exemplet illustrerar hur du slar till en last nar du anvander den interna
verktygets spanningsmatningen pa 12 V eller 24 V. Du maste definiera utgangsspanningen pa 1/O-
digitala fliken. Det ligger en spanning mellan POWER-anslutningen och skarmen/jord, &ven nar
utgangar lasten ar avstangd.

Vi rekommenderar anvandning av en skyddsdiod for induktiva belastningar, enligt

nedanstaende exempel.
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9.3.5. Verktyg analoga ingangar

Beskrivning Verktygets analoga ingangar ar icke-differentiella och kan stéllas in pa antingen spanning
(0-10V) eller strom (4-20mA) pa fliken I/0. De elektriska specifikationerna visas nedan.
Parameter Min Typ Max Enhet
Inspénning i spanningslage -0,5 - 26 \Y,
Ingangsresistans i omradet OV till 10V - 10,7 - kQ
Uppldsning - 12 - bit
Inspanning i strémléage -0,5 - 5,0 \
Instrém i stromlage -2,5 - 25 mA
Ingangsresistans i omradet 4 mA till 20 mA - 182 188 Q
Uppldsning - 12 - bit
Tva exempel pa hur analoga ingangar anvands finns i foljande underavsnitt.
Foérsiktigt .
é FORSIKTIGHET
Analoga ingangar ar inte skyddade mot spanning i stromléaget. Om
gransvardet i den elektriska specifikationen dverskrids kan ingangen
skadas permanent.
Anvanda Det har exemplet visar en analog sensoranslutning med en icke-differentiell utgang.
verktygets Sensorns utgang kan vara antingen strém eller spanning, sa lange ingangslaget for den
analoga analoga ingangen ar installt pa samma pa I/0O-fliken.
ingangar, icke- Obs: Du kan kontrollera att en sensor med spanningsutgang kan driva verktygets interna
differentiella motstand, eller matningen kan vara ogiltig.
POWER
T1
Al2 . e
GND -7
Anvénda Det har exemplet visar en analog sensoranslutning med en differentiell utgang. Nar
verktygets utgangens minusdel ansluts till jord (GND) (0 V) fungerar den pa samma satt som en icke-
analoga differentiell sensor.
ingangar, POWER
. . Bl
differentiella A2 i )
= L
GND
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9.4. Stall in nyttolast

9.4.1. Saker instéllning av den aktiva nyttolasten

Verifiera Innan du anvander PolyScope X maste du kontrollera att robotarmen och manéverskapet
installation ar korrekt installerade.

1. Pa mandverenheten trycker du pa nédstoppsknappen.
2. Pa skarmen trycker du pa OK nar robotens nddstoppsruta visas.

3. Pa mandverenheten trycker du pa stréombrytaren och lat systemet starta och ladda
PolyScope X.

. Tryck pa Strém-knappen langst ned till vanster pa skarmen.
. Hall in och vrid nédstoppsknappen for att lasa upp.

. Kontrollera skarmens sidfot att Robottillstand ar Av.

4
5
6
7. Ga utanfor robotarmens rackvidd (arbetsomrade).
8. Tryck pa knappen Strom pa skarmen.
9. I rutan Initialisera trycker du pa Strém pa, och robotens status andras till Last.
0. |faltet Aktiv Nyttolast, verifierar du nyttolastens massa.

Du kan ocksa kontrollera att monteringspositionen ar korrekt i 3D-vyn.
11. Tryck pa faltet Aktiv nyttolast sa visas faltet Redigera pa huvudskéarmen.

12. Ange din aktiva nyttolast och Bekréfta.

13. Tryck pa Las upp for att robotarmen ska frigra bromssystemet.
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10. Sakerhetskonfiguration

Beskrivningl det har avsnittet beskrivs de sakerhetsinstallningar som kan goras pa fliken Applikation.

10.1. Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt

Beskrivning Universal Robots robotar ar utrustade med flera inbyggda sakerhetsfunktioner samt
sakerhetsrelaterade 1/0, digitala och analoga styrsignaler till eller fran det elektriska
granssnittet, for anslutning till andra maskiner och ytterligare skyddsanordningar. Varje
sakerhetsfunktion och I/O ar konstruerade enligt SS-EN ISO131849-1 med
prestandaniva d (PLd) och kategori 3-arkitektur.

é VARNING
Anvandning av andra parametrar for sékerhetskonfigurationen &n de som anses
nddvandiga for riskreduktion kan leda till faror som inte rimligen kan elimineras
eller risker som inte ar tillrackligt reducerade.

* Setill att verktyg och gripdon ar korrekt anslutna for att undvika risker pa
grund av strémavbrott.

Q VARNING: ELEKTRICITET
Programmerings- och/eller kabelfel kan orsaka att spanningen andras fran 12V till
24V, vilket kan leda till brandskador pa utrustningen.

* Kontrollera anvandningen av 12V och fortsatt med forsiktighet.

OBSERVERA
* Anvandning och konfigurering av sakerhetsfunktioner och granssnitt
maste folja riskutvarderingsrutinerna for varje robottillampning.

* Stopptiden ska beaktas som en del av tilldmpningens riskbeddmning

* Om roboten upptéacker ett fel eller en dvertradelse i sékerhetssystemet
(t.ex. om en av kablarna i nédstoppskretsen har kapats eller ett grénsvarde
for en sakerhetsfunktion har éverskridits) initieras ett stopp enligt kategori
0.

OBSERVERA
Andeffektorn skyddas inte av UR-s&kerhetssystemet. Funktionen hos
andeffektorn och/eller anslutningskabeln 6vervakas inte

10.1.1. Konfigurerbara sakerhetsfunktioner

UR7e PolyScope X 111 Anvandarhandbok



(R
10. Sakerhetskonfiguration UNIVERSAL ROBOTS

Beskrivning Universal Robots robotar har sékerhetsfunktioner enligt nedanstaende tabell. Dessa &r
avsedda att styra robotsystemet, dvs. roboten med monterat verktyg/andeffektor.
Robotens sakerhetsfunktioner ar avsedda att minska robotsystemets risker enligt
riskbeddmningen. Ladgen och hastigheter anges i férhallande till robotens bas.

Sakerhetsfunktioner [P T Beskrivning

Staller in 6vre och nedre gransvarden for tillatna
ledpositioner.

Ledpositionens gréans

Ledhastighetens

gréins Staller in 6vre gransvarde for ledhastighet.

Definierar de plan, i rummet, som begransar
robotpositionen. Sdkerhetsplan begransar antingen
verktyget/andeffektorn eller bade
verktyget/andeffektorn och armbagen.

Definierar tilldtna orienteringsgransvarden for
verktyget.

Begransar robotens maximala hastighet. Hastigheten
begransas vid armbagen, vid verktygets/andeffektorns
flans, och i mitten av verktygets/andeffektorns
definierade positioner.

Begransar den maximala kraften som
robotverktyget/andeffektorn och armbagen ger vid
Kraftgrans fastspanningar. Kraften begransas vid
verktyget/andeffektorn, armbagen och i mitten av
verktygets/andeffektorns definierade positioner.

Sakerhetsplaner

Verktygsinriktning

Hastighetsgrans

Momentgrans Begransar robotens hdgsta rérelsemoment.
. Begransar det mekaniska arbete som utfors av
Effektgrans
roboten.
: . Begransar den maximala tid som roboten anvander for
Stopptidsgrans .
att stoppa efter att ett skyddsstopp har initierats.
. . Begransar den maximala stréacka som roboten forflyttar
Stoppavstandsgrans

sig efter att ett skyddsstopp har initierats.

Riskutvérdering Vid riskbeddmning maste du beakta robotens rorelse efter att ett stopp har initierats.
For att underlatta den har processen kan du anvanda sakerhetsfunktionerna
Stopptidsgréns och Stoppavstandsgréns.
Dessa sakerhetsfunktioner sanker robotrérelsens hastighet sa att den alltid kan
stoppas inom gransvéardena. Ledpositionernas gransvarden, sdkerhetsplan och
orienteringsgranser for verktyg/andeffektor beaktar forvantad stoppstracka.
Robotrorelsen kommer alltsd att bromsas ned innan grénsvardet har natts.

10.2. Installningar
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Beskrivning Instéllningarna i PolyScope X kan nas via hamburgermenyn i huvudnavigeringen.
Du kan komma at féljande avshnitt:

* Allmant

* Lo&senord
* Anslutning
* Sakerhet

Allmanna instéllningar | de allménna installningarna kan du &ndra 6nskat sprak, mattenheter etc. Du
kan ocksa uppdatera programvaran fran de allménna instéllningarna.

Lésenordsinstéliningar | I6senordsinstéliningarna kan du se standardlésenorden och hur du &ndrar
dem till 5nskade och sé&kra lI6senord.

Anslutningsinstallningar | anslutningsinstéliningarna kan du stélla in natverksinstallningar som IP-
adress, DNS-server etc. Instéllningar relaterade till UR Connect finns ocksa
har.

Séakerhetsinstallningar Séakerhetsinstaliningarna relaterade till ssh, administratorslésenord och

aktivering/inaktivering av olika tjanster i programvaran.

10.2.1. Losenord

Beskrivning | I6senordsinstaliningarna i PolyScope X finns det tre olika typer av I6senord.
* Driftslage
* Sakerhet
* Admin

Det ar mojligt att ange samma I6senord i alla tre fallen, men det ar ocksa mojligt att ange
tre olika I6senord for att separera atkomst och alternativ.

Lésenord - Admin

UR7e PolyScope X 113 Anvandarhandbok



10. Sékerhetskonfiguration

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Beskrivning

Alla alternativ under Sakerhet skyddas av ett admin-I6senord. De I6senordsskyddade

Admin-skarmarna ar lasta med en transparent éverlagring som gor instéllningarna
otillgadngliga. Genom att 6ppna Sékerhet kan du konfigurera instéliningarna i féljande

avsnitt:

» Sakert skal

* Behorigheter

* Tjanster

Instéllningarna kan endast andras av utsedd(a) administrator(er).

Om du laser upp nagot av alternativen under Séakerhet, lases aven de andra alternativen

upp tills du Idmnar menyn Installningar.

Standardlésenord  Standardldsenordet for adminldsenordet ar: easybot

@

Stélla in admin-

OBSERVERA

Om du glémmer ditt adminlésenord kan det inte erséattas eller

aterskapas.

Du kommer att behdva installera om programvaran.

I6senordet andra standardlosenordet.

Oppna Hamburger-menyn och vélj Instéllningar.
Under Lésenord trycker du pa Admin.

3. Andra det aktuella admin-lésenordet till ett nytt.

Innan du kan anvanda admin-l6senordet for att Idsa upp skyddade skarmar maste du

* Om det har ar forsta gangen andrar du standardlésenordet for Admin
fran "easybot" till ett nytt I6senord. Det nya I6senordet maste vara minst

8 tecken langt.

4. Anvand det nya I6senordet for att Iasa upp menyn Installningar och komma at

alternativen under Sakerhet.

yyyyyy

;;;;;;

nnnnnnnnnnnnnn

ssssss
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Fér att lamna Nar ett av sékerhetsalternativen ar upplast &ndras knappen Stang langst ned till hoger i
menyn menyn Instéllningar. Stang-knappen ersétts av Las- och stdng-knappen som indikerar att
Instéliningar sakerheten ar upplast.

1. Leta reda pa och tryck pa knappen Las och stang i menyn Instéllningar.

Ldsenord - Driftlage

Standardiésenord Standardlésenordet for driftiage: operator

OBSERVERA
Om du glémmer ditt I6senord kan det inte ersattas eller

aterskapas.
Du kommer att behdva installera om programvaran.

Du maste anvanda standardlésenordet nar du &ndrar I6senordet for forsta gangen.

Andra Sé& har andrar du lI6senordet for driftlaget i PolyScope X-installningen.
I6senord for 1

. Tryck pa hamburgermenyn i huvudnavigeringen.
driftslage

2. Tryck pa Installningar.

3. Tryck pa Driftlage i avsnittet Losenord.
4. Lagg till standardlésenordet om det &r forsta gangen.
5. La&gg till ditt I6senord, minst 8 tecken.
@ Settings X
e B
oooooooo 2]
: %)

[N

NNNNNN

ccccc
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Lésenord - Sékerhet

Standardiésenord Standardl6senordet for sdkerhet: ursafe

OBSERVERA
Om du glémmer ditt I6senord kan det inte ersattas eller

aterskapas.
Du kommer att behdva installera om programvaran.

Du maste anvanda standardldésenordet nar du andrar I6senordet for forsta gangen.

Andra Sa har andrar du l6senordet for sékerhet i PolyScope X-installningen.

sékerhetslésenord 1

o~ wn

. Tryck pa hamburgermenyn i huvudnavigeringen.

Tryck pa Installningar.
Tryck pa Sakerhet i avsnittet Losenord.
Lagg till standardlésenordet om det ar forsta gangen.

Lagag till ditt I6senord, minst 8 tecken.

@ Settings X

ssssssssss

;;;;;;;;;;;

sssssss

10.2.2. Secure Shell (SSH)-atkomst

Beskrivning Du kan hantera fjarratkomst till roboten med hjalp av Secure shell (SSH). Skarmen
Sékerhetsinstallningar for Secure Shell gér det méjligt for administratorer att aktivera
eller inaktivera SSH-atkomst till roboten.

Anvandarhandbok
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Aktiveral/inaktivera . Oppna Hamburger-menyn och valj Instéllningar.

1
SSH 2. Under "Sakerhet", tryck pa Secure shell.
3. Ange lésenordet for att ldsa upp instéllningarna.
4. Forreglaget Aktivera SSH till pa-laget.

Langst till hdger om vippknappen Aktivera SSH-atkomst visar skarmen den port som
anvands for SSH-kommunikation.

SSH-autentisering Autentisering kan ske med ett I6senord och/eller med en i forvag delad, auktoriserad
nyckel. Sakerhetsnycklar kan laggas till genom att trycka pa knappen Légag till
nyckel och vélja en sékerhetsnyckelfil. Tillgangliga nycklar listas tillsammans.
Anvand papperskorgsikonen for att ta bort en vald nyckel fran listan.

10.2.3. Behorigheter

Beskrivning Tillgangen till skarmarna Networking, URCap Management och Updating PolyScope X
ar begransad som standard for att férhindra obehoériga andringar i systemet. Du kan
andra behorighetsinstallningarna sa att du far atkomst till dessa skarman. Ett Admin-
I6senord kravs for att fa atkomst till Behorigheter.

For att komma 1. Oppna Hamburger-menyn och vélj Instéllningar.
at Behdrigheter 2. Navigera till Sakerhet och tryck pa Behérigheter.

Ytterligare Du kan ocksa lasa nagra viktiga skarmar/funktioner med Admin-lésenordet. |

systembehérigheter  fonstret Behdrigheter i avsnittet Sdkerhet i menyn Instéliningar kan du ange vilka
ytterligare skarmar som ska skyddas av adminlésenordet och vilka skdrmar som
ska vara tillgéngliga for alla anvéndare. Foéljande skarmar/funktioner kan lasas som
tillval:

* Natverksinstéllningar

* Uppdatera instéallningar

* URCaps-avsnittet i Systemhanteraren
* UR Connect

Aktivera/avaktivera 1. Atkomstbehérighet enligt tidigare beskrivning. De skyddade skarmarna
systembehérigheter visas i listan under Behdrigheter.

2. For onskad skarm, skjut vippstrombrytaren Pa/Auv till laget Pa for att aktivera
den.

3. For attinaktivera 6nskad skarm, skjut vippstrombrytaren Pa/Av till laget Av.

Skarmen lases igen nar reglaget ar i Av-lage.
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10.2.4. Tjanster

Beskrivning Med hjalp av tjanster kan administratdrer aktivera eller inaktivera fjarratkomst till de UR-
standardtjanster som kors pa roboten, t.ex. primara/sekundara klientgranssnitt,
PROFINET, Ethernet/IP, ROS2 osv.

Anvand skarmen Tjanster for att begréansa fjarratkomsten till roboten genom att endast
tillata extern atkomst till de tjanster pa roboten som den specifika robotapplikationen
faktiskt anvander. Alla tjanster &r inaktiverade som standard for att ge maximal sékerhet.
Kommunikationsportarna for respektive tjanst finns till hdger om vaxlingsknappen Pa/Av
i listan dver tjanster.

Aktivera Nar ROS2-tjansten ar aktiverad pa den har skarmen kan du ange ROS-doméan-ID (varden 0-
ROS2 9). Nar doman-ID:t har andrats startar systemet om for att tillampa andringen.

10.3. Las upp sakerhetsinstallningar

Beskrivning Du maste lasa upp sakerhetsinstallningarna for att kunna andra dem.

OBSERVERA
Séakerhetsinstéllningarna &r I16senordsskyddade.

Standardl6senordet for sakerhet: ursafe.

Las upp 1. I huvudnavigeringen i PolyScope X trycker du pa tillampningsfliken.
sakerhetsinstéliningar

N

Pa Workcell-skarmen trycker du pa ikonen Sakerhet.

3. Observera att skarmen Robotbegransningar visas, men att det inte gar att
komma at instéallningarna.

4. Ange sakerhetslésenordet och tryck pa LAS UPP fér att géra
installningarna tillgéngliga.

5. Tryck pa knappen LAS eller lamna menyn Sakerhet for att l&sa alla objekt
i Sékerhetsinstéliningar igen.

10.4. Meny Sakerhetsinstallningar
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Beskrivning Sakerhetssystemets granser definieras i sékerhetskonfigurationen. Sékerhetssystemet
far varden fran inmatningsfalten och kdnner av om nagot av vardena 6verskrids.
Robotens styrenhet forhindrar 6vertradelser genom att utlésa robotstopp eller genom att
minska hastigheten.

ﬁ FORSIKTIGHET
Om andra parametrar anvands under Sékerhetskonfiguration &n de
som har definierats vid riskbedémningen kanske befintliga faror inte
elimineras eller reduceras tillrackligt.

10.4.1. Robotbegransningar

Beskrivning Robotbegrénsningar begrénsar allménna robotrorelser.

* Andra vardena i robotgréanserna (Normal och Reducerad) och tillampa for att se de
tildmpade &ndringarna i sdkerhetskontrollsumman.

* Verifiera att vardena for reducerat alltid ar lagre an vardena i normalt lage.

OBSERVERA
Sakerhetsgranserna begransar krafter och rérelser vid verktygsflansen
och mitten av de tva anvandardefinierade verktygspositionerna
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heed

Hastighetsgranser — brogram name
- Default program
Application
\/ Robot Limits Speed Limit
(i} Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not
R Syl reasonably eliminated or risks that are not sufficient reduced
Power & Force Limit Normal Reduced
@
» Vv Joint Limits Tool Speed ?D;‘:,)/E:d ;U::::
Joint Positions ; o e
ol Elbow Speed Db 075 mis
Cey Joint Speeds
v safetylo Momentum » kgmis Yokgmis
Inputs Stopping Time Z(:p:mq Time ;u;psmq Time
Outputs . g :
L ompng o s ons s e
Planes
1/0 Planes
Tool Position
Hardware
OBSERVERA
Begransning av stopptid och avstand paverkar den totala
robothastigheten. Om till exempel stopptiden ar installd pa 300 ms
begransas den maximala robothastigheten sa att roboten kan
stanna inom 300 ms.
Gréans Beskrivning
Verktygshastighet Begransar robotverktygets maximala hastighet.
Armbagshastighet Begransar robotarmbagens maximala hastighet.
Momentum Begrénsar robotens maximala rérelsemoment.
Stopptid Begrénsar den langsta tid det tar roboten att stoppa, t.ex.
nar ett nddstopp aktiveras.
Stoppstracka Begransar det maximala avstand som robotverktyget och
armbagen kan rora sig nar de stoppas.
Anvandarhandbok 120 UR7e PolyScope X

Program
structure

{3

Variables

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.



Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

R
UNIVERSAL ROBOTS

10. Sakerhetskonfiguration

Stréom och
kraft e

~ Robot Limits

Speed Limit

Power & Force

~ Joint Limits

Power & Force

C X )

sultin hazards that are n risks that are not

Use of Safety Configuration
sufficient reduced

Joint Positions

““““““ Joint Speeds

v safety /0

Wist Clamping Torque (D)

Normal

[Tson

Limit Enabled

Limit Disabled

Reduced

= .1000.00 mm/s

@

OBSERVERA

Verktygs- och armbagskrafterna kan dverskridas av de tre
handledslederna om sdkerhetsfunktionen "handledens klammoment” ar
inaktiverad

Grans Beskrivning

Begransar den maximala kraft som robotverktyget avger i
Verktygskraft "g o ye g
klamsituationer.
\ Begransar den maximala kraft som armbagen kan utéva pa
Armbagskraft g. . g P
omgivningen.
Effekt Begransar maximalt mekaniskt arbete som roboten utfér i miljon. Denna
grans betraktar nyttolasten som en del av roboten och inte av miljon.
Handledens Begransar hur mycket vridmoment handleden kan utéva for att trycka.
kldammoment Aktiverat som standard.

Sédkerhetslage

kopplat till en uppséattning sékerhetsgranser:

Séakerhetslage Effekt

Normal

Denna konfiguration ar aktiv som standard.

Nar inga skyddsstopp ar aktiva fungerar sakerhetssystemet i ett sdkerhetslage som ar

Reducerat

ingang.

Den har konfigurationen aktiveras nar robotens Tool Center Point
(TCP) ar placerad bortom ett plan som angetts som Utlos
reducerat lage, eller nar det har utlésts med en konfigurerbar

Handledens kldmmomentgrans

UR7e PolyScope X
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Beskrivning Vridmomentbegrénsning for handled ar en instalining som aktiverar eller inaktiverar
begransningen av det maximala vridmomentet fér robotens handledsleder.
Begransningen ar aktiverad som standard. Denna sékerhetsfunktion begransar hur
mycket vridmoment handleden kan utéva vid tryck.

Handledens
kldmmomentgrénsdetaljer

Nar den ar aktiverad begransar roboten vridmomentet i handledsleden for
att forhindra fastklamning mellan handleden, nyttolasten och robotens
underarm.

OBSERVERA
Nar installningen &r aktiverad definieras dven en 6vre

grans utan sakerhetsklassificering for de tillampade
vridmomentfonstren for bas-, axel- och armbagslederna. |
kraftstyrningsapplikationer kan de uppnabara
kontaktkrafterna vara betydligt Iagre an de angivna
krafterna i sékerhetsfunktionerna Verktygskraftsgrans och
Armbagskraftsgrans.

Nar den ar inaktiverad kan roboten anvanda hogre tryckkraft med
handledsleden, till exempel i kraftstyrda tillampningar. Nar funktionen ar
inaktiverad maste riskerna for fastklamning mellan handleden, lasten och
robotens underarm minskas pa annat satt.

OBSERVERA
Denna sakerhetsfunktion ar aktiverad pa alla robotar som

standard. | PolyScope X version 10.12 och senare ar det
mojligt att inaktivera denna sakerhetsfunktion.
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Aktivera och inaktivera 1. Gatill fliken Applikation och valj Sakerhet.
vridmomentbegransning 2. Under Robotbegrénsningar trycker du pa Effekt och kraft. Las upp,
for handleden ange sakerhetsldsenordet och bekrafta.

3. Du kan nu vélja Begrénsning aktiverad eller Begrénsning inaktiverad
foér Normal eller Reducerad.

speedlmt L fcientreduced

4. Tryck pa Tillampa for att tillampa sakerhetskonfigurationen och starta
om sakerhetssystemet.

5. Ett popup-fonster visas dar du kan aterstélla eller bekrafta
konfigurationen.

10.4.2. Ledbegransning

Beskrivning Ledbegransningar gor att du kan begransa enskilda robotledsrorelser i ledrymden, dvs.
ledens rotationsposition och ledens rotationshastighet. Ledbegransning kan ocksa kallas
mjukvarubaserad axelbegransning.
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Gemensamma Sa har hittar du ledpositioner och ledhastigheter.

positioner 1. Gatill applikationen.
2. Gatill Sakerhet.

3. Valjinstallningar i menyn till vanster.

' Default program

o

' robotknlts Joint Positions
Joint Normal Reduced
Speed Limit
Range Minimum Maximum Minimum Maximum
Force Limit
v Joint Limits Base -363-363° e O | O |ams O |- O

Joint Positions

G B 2| | ZaNES 2| | 4
Joint Speeds
v safetyvo Shoulder 363-363° i | | o4 e 2| |3, &
Inputs
Wrist 1 -363-363° o e 363 124 e 124 363 124
Outputs
Planes wisz  ameawas |4 & [im PIES o [m &
Tool Position
wrist 3 -363-363° 63 | |33 S| s S| |36 124
Hardware

Three Position

Wrist Clamping Position () 1]

PROFIsafe

Ledhastigheter = B i .
g - D
- ' RoborLimit Joint Speeds k4
a Joint Normal Reduced e

Base

v shoulder
RS
Q B Vases
v safety /O wrist 1
npus wrist2
ous
Wrist 3

~1000.00 mm/s

10.4.3. Begransning av verktygsposition

Beskrivning Skarmen Verktygsposition gor det maojligt for anvandare att battre kontrollera verktyg
och/eller tillbehdr som ar placerade pa robotarmens ande genom att definiera
verktygspositioner med en radie som interagerar med sakerhetsplanet genom antingen
kollisionsdetektering med verktygsposition och plan eller genom att ga in i reducerat lage
nar verktyget kommer in i planet.
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Detaljer Verktygsposition har tva viktiga fordelar:
* Stoder tva anpassade konfigurationer for att ange var sakerhetsplan ska hanteras.

* Visualiserar verktygspositioner i 3D-modell.

OBSERVERA
Du kan definiera, konfigurera och hantera upp till tva verktygspositioner.

Anvédndardefinierade  For de anvandardefinierade verktygen kan anvandaren andra:

verktyg * Radie for att andra verktygssfarens radie. Radien beaktas vid anvandning

av sakerhetsplan.

* X-, Y-, Z-positioner for att andra verktygets position med hansyn till
robotens verktygsflans. Det tas hansyn till positionen for
sakerhetsfunktioner for verktygets hastighet, verktygets kraft,
stoppavstand och sakerhetsplan.

For att komma at 1. Navigera till S&kerhet-applikationen.

verktygsposition 2. Tryck pa Verktygsposition i den vanstra panelen. Tryck pa Las upp langst upp
till hdger pa huvudskarmen for att aktivera tillaggsverktyg. Ange
sakerhetslosenordet och Bekréfta.

Tool Positions (0of2)

' Tool Flange

)))))))
,,,,,,,,

vvvvvvvvv
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3.

| den centrala panelens kolumn Verktygspositioner trycker du pa + Lagag till
verktyg. Det tillagda verktyget, Verktyg_1, visas under Verktygsflanstradet.

Tryck pa trepunktsmenyn for det tillagda verktyget for att byta namn pa det ill

nagot mer identifierbart. Du kan ocksa ta bort det.

ool Positions (10f2)

V' Tool Flange

SIS IR IR

oo

@ Max eed
== -1000.00 mm/s — 0%

| den centrala panelens kolumn Egenskaper finns fyra redigerbara falt fér radie,
X-, - och z-positioner. Tryck pa falten for att &ndra radien och x-, y- och z-
koordinaterna efter behov. Sfaren i den hégra panelen uppdateras live i 3D-

modellen for att underlatta en exakt placering.

Tryck pa Tillampa langst upp till hdger pa huvudskarmen.

Tool Positions (10f2)

V Tool Flange

Joint Speeds

v safetylo

nnnnnnnnnnnnn

»»»»»»»»»

oo

Roboten kommer nu att interagera med sékerhetsplan nar verktygets
positionssfarer kommer i kontakt med dem.

10.4.4. Sakerhetsplaner
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Beskrivning Sakerhetsplan begransar robotarbetsytan, verktyget och armbagen.

Q VARNING
Att definiera sdkerhetsplan begransar endast de definierade
verktygssfarerna och armbagen, inte den dvergripande gransen for
robotarmen.
Definiering av sakerhetsplan garanterar inte att andra delar av
robotarmen lyder denna typ av begrénsning.

' Robot Limits Safety Planes (10f8)
Speed Limit Plane W
Power &Force

+ AddPlane

' Joint Limits

Joint Posiions Properties

Safety planes limit robot movement and must be

Joint Speeds
created from frames parented to Base

v Safetyuo
Wired Inputs
Wired Outputs.

Safe Home o &

Planes

000 & | o 24

10 Planes

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

Tool Position

= 250,00 mm/s

Figur 1.5: PolyScope X-skdrm som visar sdkerhetsplan.

Konfigurera ett  Du kan konfigurera sédkerhetsplan med de egenskaper som anges nedan:
sdkerhetsplan * Namn. Detta ar det namn som anvands for att identifiera sakerhetsplanet.

* Forskjutning fran basen. Detta &r planets hojd fran basen, matt i riktning -Y.
* Tilt. Detta ar planets lutning, matt fran natsladden.

* Rotation. Detta ar planets rotation, matt medurs.

Du kan konfigurera respektive sdkerhetsplan med de begransningar som anges nedan:

* Normal. Nar sakerhetssystemet ar i normallage ar ett normalt plan aktivt och det
fungerar som en strikt grans for positionen.

* Reducerat. Nar sdkerhetssystemet ar i reducerat Iage ar ett plan med reducerat
lage aktivt och det fungerar som en strikt grans for positionen.

* Bada. Nar sékerhetssystemet ar antingen i normalt eller reducerat lage ar ett
normalt och reducerat Idgeplan aktivt och fungerar som en strikt grans for
positionen.

* Utlés Reducerat lage. Sakerhetsplanet gor att sédkerhetssystemet vaxlar till
reducerat Iage om robotverktyget eller armbagen ar placerad utanfor det.
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Armbagsledsrestriktion

Funktionen ar aktiverad som standard.

Du kan anvanda Begransa armbage for att férhindra att robotens armbagsled
passerar genom nagot av dina definierade plan.

Inaktivera Begransa armbage for armbage att passera genom plan.

Verktygsflansbegransning

Genom att begransa verktygsflansen forhindras att verktygsflansen och det
monterade verktyget korsar ett sdkerhetsplan. Nar du begransar
verktygsflansen ar det obegransade omradet det omrade innanfor
sdkerhetsplanet, dar verktygsflansen kan fungera normailt.
Verktygsflansen far inte korsa det begransade omradet utanfor
sakerhetsplanet.

Genom att ta bort begréansningen kan verktygsflansen ga utanfor
sdkerhetsplanet, till det begransade omradet, medan det monterade
verktyget forblirinom sakerhetsplanet.

Du kan ta bort verktygsflansens begransning nér du arbetar med en stor
verktygsforskjutning. Detta ger extra avstand for verktyget att rora sig.
For att begransa verktygsflansen maste en planfunktion skapas.
Planfunktionen anvands for att stalla in ett sdkerhetsplan senare i
sékerhetsinstallningarna.

Skapa sékerhetsplan med hjalp av en ram

Anvandarhandbok
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Beskrivning

Skapa
sékerhetsplan
med hjalp av
ramar

Du kan anvéanda en befintlig ram for att definiera ett sakerhetsplan. Detta ger ett mer
intuitivt satt att ange planparametrar utifran en férdefinierad position och rotation (X, Y, Z,
RX, RY, RZ). Vélj ramen i Kopiera ram i rullgardinsmenyn.

Program nar
SafetyPlane

' Robot Limits Safety Planes (10f8)

=,

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

v Safetyl/0

o
Safe Hom: e &
Planes
o Zan o
10 Penes
Nlow s et 1 romtheplne
pp—
p— ey
s
Hord
@ oo
et
o WA
100 %

Rullgardinsmenyn Kopiera ram finns i parametrarna for en sakerhetsplan-definition pa
skarmen Plan. Den har listan innehaller ramar som definierats pa skdrmen Frames. Nar
du véljer en ram anvands den som definition for sékerhetsplanet.

Om du anger parametrar for forskjutning, lutning och rotation tillampas de pa den valda
ramen (se "Konfigurera ett sédkerhetsplan”). Det resulterande sakerhetsplanet
kombinerar alla parametrar.

Se avsnittet "Ramar” i programvaruhandboken.

1. Ifliken Application valjer du Rams.

2. Tryck pa + Lagg till ram under Anpassade ramar, darefter byter du namn pa
rammen med hjalp av de tre vertikala punkterna (kebab-ikonen).

OBSERVERA
Ramar skapas relativt Base .

UR7e PolyScope X
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| faltet Parent valjer du Bas.

oo < Frames
a8

world
Program
Tbas
- ¢ base
base  flange
Operator rp

' Custom Frames
boce  SaferyFrameCED
base frame
+ Addframe

~ Live Frames

Robot state
Active

B Safetypiane

SafetyFrameCEB
base. ~
Orientati
world
:
base 0
flange N

Vilja referensram
i sakerhetsplanet

2.

| Applikation, ga till Sakerhet, valj Plan och tryck pa Las upp.

Pa skarmen Sékerhetsplan valjer du en ram i rullgardinsmenyn Kopiera ram.

Du kan ocksa anvanda forskjutning, lutning och rotation.

Safety

V' Robot Limits
Speed Limit
Pover & Force

v Joint Limits
Joint Positions.
Joint Speeds

v safetylo
Inputs
Outputs

Safe Home

Planes

1O Planes

Tool Direction

Tool Position

Hardware

Three Position

Safety Planes (10f8)

Plane oW

+ Addpiane

Properties

Safe

o v
@ resicson
-_—

3. Tryck pa knappen Apply.

B atetypiane
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4. Konfigurerade plan anges i tabellen for funktions tilldelning i Bekraftelse av
tillampad sékerhetskonfiguration dversiktsdialogrutan.

Confirmation of Applied Safety Configuration

(0.0000, 0.0000,
1.0000,0.0]

@ {ma norma Iy normals, Ongn sance

@ OBSERVERA
En ram som anvands for ett sdkerhetsplan kan vara vand pa tvart mot
vad du férvantar dig. Om roboten ar placerad pa den sida av planet
som bryter mot reglerna, 1agg till en lutning pa 180 grader.
For begransningar avseende plankonfigurationer,
armbagebegransningar och verktygsflansbegransningar, se
"Sakerhetsplan”.

10.4.5. I/0O-plan

Beskrivning

Funktionen I/O Planes ger en mer flexibel anvandning av sakerhetsplan jamfért med
standardfunktionen Sékerhetsplaner funktionalitet. Du kan aktivera och avaktivera
sakerhetsplan med hjalp av terminalingdngar och/eller generera en utsignal nar
sakerhetsfarerna korsar ett sakerhetsplan.
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Ingang/Stopp Trigger Stop utléser ett stopp i I/O-planet. Den kan stédngas av med hjélp av en

Plan sakerhetsingang.
Savida den inte ar avstangd, leder en roérelse mot planet till att roboten stannar och vantar
tills sdkerhetsinmatningen stanger av planet.

OBSERVERA
Nar planet ar inaktivt kan roboten rora sig fritt.

Nar planet &r aktivt och roboten inte har korsat planet kommer roboten
att stanna innan den korsar planet. Om planet aktiveras medan roboten
ror sig pa kanten av planet kan det handa att roboten korsar planet och i
varsta fall stannar i enlighet med de konfigurerade avstands- och
stopptidsgranserna.

Nar planet ar aktiverat och roboten har korsat planet stannar roboten i
enlighet med de konfigurerade granserna for stoppstracka och stopptid.

1. Gatill Sakerhet i flikenProgram och tryck pa I/O Planes.

n
)

Program name
Pick and Place revised @

/0 Planes (00f8)

~ fax Speed
= 250.00mm/s = 100%
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2. Las upp och tryck pa Add Plane (Lagg till flygplan). Flera falt och flikar i
egenskaperna for 1/0 Planes visas.

o, Progrem

Pick and Place revised

' Robot Limits VO Planes (10f8)

Applcation

Speed Limit 10 Plane ]

N Joint Limits

Joint Positions Properties
s
Safety planes limit obot movement and must be
int Speeds
ol Spesds created in frames parented to World.
v safenylo o
10 Plane &
inputs
outputs o 14
Safe Home ; aon
000 2 |om 124
Planes
Alow a tolerance of + 1 mm from the plane
110 Planes
‘Tool Direction Trigger Output 02,03 ~

Tootpostion @ resvccion
Hardwiare @ rescic oot ange

Three Position

g~ specd
= 250.00 mm/s — 1w0% T

3. Ange vérdet for Offset och Tilt.
Valj Trigger Stop i faltet Action.
5. [faltet Muting Input valjer du Cl4 och CI5. Tryck pa Apply.

=]

Program name
Pick and Place revised

Appicaton
V' Robot Limits 1/0 Planes (10f8)
"
Speed Limit
(o peed Limi 10 Plane oW
Power & Force:
+ AddPiane
v Joint Limits E
Jaint Positions Properties
Safety planes limit robot movement and must be e
int Speeds
Operator Joint Speeds created in frames parented to World.
v saferylo -
10 Plane &
inputs
o
oupus 500 mm 14
safe Home 000 & |ow 124
Planes

Allow a tolerance of + 1 mm from the plane

o anes
oot rection Triggersap asas

Tootpastion @ reseon | a0 \|
Hardvare @ resvarooning a2

- eed
= 25000 mm/s ~ 0% T

6. Nar du trycker pa en fysisk strombrytare som ar ansluten till ingangen férsvinner
planet fran 3D-visningen. Tryck pa knappen Play sa ror sig roboten fritt fran ena
sidan av planet till den andra.

7. Tryck pa strombrytaren igen for att stdnga av ljudet fran planet och roboten gar till
I/O -stopp.
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Utgangsplan Trigger Output genererar en sakerhetsutgang baserat pa om en eller flera av
sakerhetssfarerna har korsat planet.
Nar en eller flera av sékerhetsfarerna har passerat ett plan som definieras som
triggerutgang, aktiveras den sakerhetsutgang som motsvarar detta plan. "Aktiverad"
innebar att sdkerhetsutgangarna ar elektriskt installda pa "Lag".

OBSERVERA

Nar nagon av sakerhetsfarerna har passerat ett plan som definierats
som triggerutgang, aktiveras den sakerhetsutgang som motsvarar detta
plan.

1. Ange vardet for Offset och Tilt.
| faltet Action valjer du Trigger Output.
| faltet Output valjer du CO2, CO3. Tryck pa Apply.

Program name
Pick and Place revised

V' Robot Limits /0 Planes (10f8)

SpecdLimit 10 Plane o}

Inputs
uty

nes Allow a tolerance of + 1 mim from the plane
1/0 Planes

@ s o o203

= May Speed
= 250.00 mm/s ~ 0%

4. Nar du spelar upp robotprogrammet kan du se utgangarna "LOW" och "HIGH" i
Kommunikation fliken.

10.4.6. Maskinvara
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Beskrivning | avsnittet Hardvara kan anvéndarna vélja vilken typ av mandverenhet (TP) som ar
ansluten till deras robot. Tillgéngliga alternativ ar:

* 3PE aktiverat. 3-lagesaktivering av mandverenhet (3PE TP)

* Ingen. Detta gor att roboten kan startas pa ett sakert satt utan att en
mandoverenhet ar ansluten till mandverskapet.

OBSERVERA
Av sdkerhetsskal startar roboten inte om valet inte motsvarar den

anslutna maskinvaran.

Syftet med Alternativet Ingen stdder installationer dar en mandverenhet inte kravs eller finns fysiskt
alternativet tillganglig, vilket mojliggdér mer strémlinjeformade och flexibla installationer, sarskilt i
Ingen automatiserade eller fjarrstyrda miljéer.

Det ger anvandarna tre viktiga fordelar:
* Stoder huvudldsa konfigurationer dar ingen mandverenhet anvands.
* Forenklar hardvarukraven for minimala installationer.

* Forbattrar startflexibiliteten genom att eliminera beroendet av mandverenhet.

Atkomst till 1. Tryck pa Hardvara i den vanstra panelen pa sékerhetsapplikationens skarm.
Ingen 2. Las upp huvudskarmen langst upp till hdger, ange ditt sékerhetslésenord och
Bekréfta.

3. Paden centrala panelen trycker du pa faltet Mandverenhet och valjer Ingen.

Robot Limits Hardware

»»»»»»»»»»

\ Joint Limits Select connected Teach Pendant

Joint Positions None ~

Joint Speeds 3PE Enabled } the robot will ot tart if the selection does not reflect the connected hardware
~
safety U0 None

outputs A

Hardware

Three Position
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4. Tryck pa Tillampa bredvid lasknappen pa huvudskarmen.

5. Tryck pa TillAmpa och starta om i popup-fonstret Tillampa sakerhetskonfiguration.

Ett popup-fonster med bekréftelse av tillampad sékerhetskonfiguration visas, och du
kan antingen Aterstilla eller Bekréfta konfigurationen.

Confirmation of Applied Safety Configuration

Robot Limits

Momentum 10 kgm/s
Joint Position

Stopping Time

Joint Speed

Stopping Distance

Tool Speed

Tool Force

Elbow Speed

Elbow Force

10.4.7. 3-position

Beskrivning

Sa har
kommer du
at Three
Position

Manuell hdghastighetslage gor att bade verktygshastigheten och hastigheten pa
armbagen tillfalligt kan dverstiga 250 mm/s. Den &r endast tillganglig nar roboten ar i
manuellt Iage och en Aktiveringsenhet med tre lagen ar konfigurerad.

Om det inte sker nagon interaktion med Aktiveringsenheten med tre lagen inom fem
minuter aterstalls de 6kade vardena till 250 mm/s.

Tryck pa Tre lagen i vanster panel.
Tryck pa Las upp uppe till hbger pa huvudskarmen.
Ange sdkerhetslosenordet och Bekréafta.

Pa den centrala panelen, skjut knappen till Tilldt manuell hég hastighet.

Ok~ wnh =

Tryck pa Apply uppe till héger pa huvudskarmen.

10.4.8. PROFIsafe
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Beskrivning Natverksprotokollet PROFIsafe (implementerat som version 2.6.1) gor det méjligt for
roboten att kommunicera med en sakerhets-PLC enligt kraven i ISO 13849, kategori 3,
PLd.

Roboten dverfor sdkerhetsrelaterad information till en sakerhets-PLC och tar emot
sakerhetsrelaterad information.

De sakerhetsrelaterade meddelandena kan vara statusmeddelanden eller utlésa en
sakerhetsfunktion (t.ex. reducerade instéllningar, stopp). Stoppkommandon beskrivs
enligt IEC 60204-1, dar nddstoppet ar ett stopp av kategori 1 och sakerhetsstoppet ar ett
stopp av kategori 2.

PROFIsafe-granssnittet ger ett sékert, natverksbaserat alternativ till att ansluta kablar till
sakerhets-10-stiften pa robotkontrollboxen.

Anvandning av PROFIsafe-granssnittet uppratthaller UR-robotens funktionella
sakerhetsspecifikationer (PL, kategori och PFH). Fér mer information, se avsnittet
"Tabell over sakerhetsfunktioner” i UR-handboken. Till exempel ar "sdkerhetsstoppet”
PLd-kategori 3 med ett PFH-véarde lagre éan 1,8E-07 (1,8 x 10-7).

PROFIsafe ar endast tillgangligt pa robotar som har en aktiveringslicens, som du kan fa
genom att kontakta din lokala forséljningsrepresentant. Nar du har fatt licensen kan du
ladda ner den fran myUR.

Se avsnittet "Robotregistrering och URCap-licensfiler” for information om
robotregistrering och licensaktivering.
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Séakerhets- Ett kontrolimeddelande som sékerhets-PLC:n skickar till roboten innehaller den information
PLC Ut som visas i féljande tabell.

Signal Beskrivning

» 0: Utléser systemets nddstopp.
E-Stop av system
« 1:Rensar systemets nddstopp.

« 0: Utléser skyddsstoppet.

* 1: Normalt driftlage.
Skyddsstopp

Anmérkning: Se &ven beskrivningen av signalen "Aterstéll

skyddsstopp”.

Aterstéller skyddsstoppstatus vid évergang fran 0 till 1 nar
Aterstéll skyddsstopp ) o
signalen "skyddsstopp” redan &r installt pa 1.

¢ 0: Utléser skyddsstopp om roboten befinner sig i
automatiskt lage.

* 1: Normalt driftlage.

Skyddsstopp auto ska endast anvéndas nar en 3-lages
Skyddsstopp auto aktiverande (3PE) enhet ar konfigurerad. Om ingen 3PE-enhet
ar konfigurerad fungerar skyddsstoppautomatiken som en
normal skyddsstoppingang.

Anmarkning: Se dven beskrivningen av signalen "Aterstéll

skyddsstopp auto”.

Aterstéller skyddsstoppstatus auto vid évergang fran 0 till 1 nar
Aterstall skyddsstopp automatiskt . L
signalen "skyddsstopp auto” redan ar instéllt pa 1.

« 0: Aktiverar Reducerade sakerhetsgranser.
« 1: Aktiverar sékerhetsgranserna for "normalt lage”.

Sakerhetssystemet garanterar att roboten arinom

Reducerat
begransningarna for reducerat lage i mindre an 0,5 s efter att
ingangen aktiveras. Om robotarmen fortsatter att bryta mot
nagon av de reducerade grénserna utléses en stoppkategori 0.
« 0: Aktiverar manuellt driftiage.
« 1: Aktiverar det automatiska driftlaget.
Driftslage

Om sakerhetskonfigurationen "Val av driftldge via PROFIsafe"
ar inaktiverad ska detta falt utelamnas fran PROFIsafe-

kontrollmeddelandet.
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Séakerhets- Ett statusmeddelande som roboten skickar till sdkerhets-PLC:n innehaller informationen

PLCIn som visas i féljande tabell.

Signal Beskrivning

Stanna, katt. 0

0: Roboten haller pa att genomfora eller har genomfort
ett skyddsstopp i kategori 0, vilket stoppar driften
genom att bryta strémférsérjningen till armen och
motorerna.

1: Normalt driftlage.

Stanna, katt. 1

0: Roboten haller pa att utfora eller har utfort ett
sakerhetsstopp i kategori 1, vilket stoppar driften pa
kontrollerat satt efter att motorerna ldmnas utan strom
och med bromsarna inkopplade.

1: Normalt driftlage.

Stanna, katt. 2

0: Roboten haller pa att utfora eller har utfort ett
sakerhetsstopp i kategori 2, vilket stoppar driften pa
kontrollerat sétt efter att motorerna lamnas med strém.

1: Normalt driftlage.

Overtradelse

0: Roboten stoppas eftersom sakerhetssystemet inte
uppfyllt de aktiva sékerhetsgranserna som definierats.

1: Normalt driftlége.

Fel

0: Roboten stoppas pa grund av ett ovantat
undantagsfel i sékerhetssystemet.

1: Roboten upplever inte nagot ovantat exceptionellt fel
i sakerhetssystemet.

E-stop by system

0: Roboten stoppas pa grund av ett av féljande skal:

* Ensdakerhets-PLC som &r ansluten via
PROFisafe har utlost ett nédstopp pa
systemniva.

*  EnIMMI-modul som &r anslutEn till
mandverskapet har utldst ett nddstopp pa
systemniva.

* Enenhet som ar ansluten till systemets
konfigurerbara sékerhetsingang fér nédstopp
pa mandverskapet har utlost ett e-stopp pa
systemniva.

1: Roboten &r inte i system-e-stop.

E-stop med robot

0: Roboten stoppas pa grund av ett av féljande skal:

* Undervisningshangsmyckets e-stop-knapp
trycks in.

* En e-stop-knapp ansluten till robotens e-stop
icke-konfigurerbara sékerhetsingang pa
kontrollboxen trycks in.

1: Roboten &r inte i e-stoplage.
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Signal Beskrivning

+ 0: Roboten stoppas pa grund av ett av foljande skal:

* Ensédkerhets-PLC ansluten via PROFIsafe
har havdat skyddsstoppet.

* Enenhet som &r ansluten till mandverskapets
icke-konfigurerbara sékerhetsingang for
skyddsstopp har utlést skyddsstoppet.

Skyddsstopp * Enenhet ansluten till kontrollboxens
skyddsstopp konfigurerbara sékerhetsingang
har havdat skyddsstoppet.

» 1: Roboten stoppas inte pa grund av ett skyddsstopp.

Anmérkning: Se &ven beskrivningen av signalen "Aterstéll
skyddsstopp”. PROFIsafe tvingar fram anvéndningen av

aterstallning via skyddstopp.

0: Roboten stoppas eftersom den kors i automatiskt Iage och

nagot av foljande villkor &r uppfyllt:

» Ensdakerhets-PLC ansluten via PROFIsafe har havdat
skyddsstopp auto.

» Enenhet som ar ansluten till en sékerhetsstopp auto
Skyddsstopp auto konfigurerbar sakerhetsingang pa kontrollboxen har
havdat skyddsstopp auto.

1: Roboten stoppas inte pa grund av automatiskt skyddsstopp.
Anmarkning: Se &ven beskrivningen av signalen "Aterstall
skyddsstopp auto”. PROFIsafe tvingar fram anvandningen av

aterstallning via skyddstopp.

» 0: Roboten stoppas eftersom den kors i manuellt lage
och nagot av féljande villkor ar uppfylit:

* Alla 3PE trycks till mittlaget och Frikdrning-
3PE stopp ingangen &r aktiv.

* Inte alla 3PE-enheter pressas till mittlaget.

* 1:Roboten stoppas inte pa grund av en 3-lages
aktiveringsenhet.

Indikation av robotens aktiva driftslage.

» 0: Inaktiverad

Driftslage

* 1: Automatiskt

*  2:Manuellt

» 0: Reducerade sakerhetsgranser ar aktiva.
Reducerat

* 1: Normala sékerhetsgranser ar aktiva.
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Signal Beskrivning

Den aktiva uppsattningen sakerhetsgranser.
* 0:Normal

Aktiv grans instéalld

* 1:Reducerat

+ 2: Aterstallning

+ 0: Robot i rorelse. Roboten anses befinna sig i rérelse, om nagon
Robot i rérelse led rér sig med en hastighet pa 0,02 rad/s eller hogre.

* 1:Robot stillastaende.

» 0: Roboten befinner sig i vila (den ror inte pa sig) och i den
position som definieras som séker hemposition.

Sakert hemlage
* 1:Roboten &rinte i vilolage eller befinner sig inte i den position
som definieras som Séker Hem-position.
Konfigurera 1. Paskadrmen Sakerhetsapplikation trycker du pa PROFlsafe i vanster panel.
PROFlsafe 2. Tryck pa Las upp langst upp till hdger pa huvudskarmen for att aktivera PROFIsafe.

Ange sakerhetslosenordet och Bekréfta.

Program name
Default program

ccce
Application
Robot Limits PROFISafe
Mov
© Joint Limits Configure your PROFlsafe settings to ensure secure and reliable communication for your safety devices
Joint Speeds @ cravierronisare

Joint Positions

Vv safety o ‘ :O{mmj@ ‘

Operator Inputs Destination Address Variables
‘ 128 24 ‘

Outputs -
Control Operational Mode
Planes o

Hardware

Three Position

PROFISafe

Den hdgra panelen visar tva falt och tva knappar for konfigurering av PROFIsafe:
* Aktivera PROFIsafe-knappen
* Kalladressfalt
* Maladressfalt
* Kontroll av driftslage
3. Skjut knappen Aktivera PROFIsafe at hoger.

Tryck pa falten Kélladress och Maladress for att ange de adresser som roboten
och sa@kerhets-PLC:n ska anvanda for att identifiera varandra.

5. Genom att trycka pa Kontrollera driftslage kan du aktivera PROFIsafe PLC for att
styra robotens driftslage.
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Las for mer information och placering av granssnittet "Profinet".

& Ssettings

~  General
System
Update

v Password
Operaticnal Mode
Safety
Admin

v Connection
Metwork
UR Connect

v Security
Secure shell
Permissions

Services

OBSERVERA

For att konfigurera och anvanda PROFIsafe maste Profinet-enhet
aktiveras i installningsmenyn fér sdkerhetstjanster.

Enable PROFINET in Settings / Security / Services

PROFINET has to be enabled

Services

Primary Client interface

Secondary Client interface

Real-Time Client interface

Real-Time Data Exchange (RTDE)

Interpreter Mode Socket

Modbus TCP Server

Ethernet/IP Adapter

o Profinet Device

ROS2 0

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Ports: 30001, 30011

Ports: 30002, 30012

Ports: 30003, 30013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

ts: 2222, 40000, 44818
Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002

Ports: 7400-7649

10.4.9. Tryggt hem

Beskrivning Séakert hem ar en funktion i PolyScope X som gor det méjligt for anvandare att definiera
en sakerhetsrelaterad utgang som aktiveras nar roboten nar den konfigurerade sékra
hempositionen. Anvandaren valjer Hem i rullgardinsmenyn med tillgangliga smarta
fardighetspositioner, som kan tilldelas som referens for positionen Séker hem.
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10. Sakerhetskonfiguration

Atkomst till
Saker hem

1.

Tryck pa fliken Applikation och valj Sdkerhetsapplikation. | den vanstra panelen

véljer du Saker hem.

E B satety

o
oo [ sarery hevty m &&
83
eocasn

Vv Robot Limits Safe Home
(] The position intended for use must be configured within Smart Skill.
Speed Limit After configuring a Safe Home position, you can configure a safety output function in Safety 1/0.

Program
Use the Safe Home node in your program to move the robot to the Safe Home position.
Force Limit
9 St v

N Joint Limits
£

Joint Positions

joint Speeds
Operator Joln Sp

v safetylio
Inputs
Outputs Safe Home Position is not configured
Planes
Tool Position

Hardware

Three Position

o fax
== -1000.00 mm/s

Speed
= 0% T

For att konfigurera robotens position, ga till Smart Skills-applikationen och valj Hem.

Tryck pa knappen Redigera pose sa visas en 3D-vy av robotarmen.

B satery

Duplicate an existing Smart Skill as the base Home
for your custom one, or create new from

oo < Smart skills
a8

poic
0

scratch.
- Define a pose that the robot can be easlly moved into during program setup
+ Create smart ski Wihen tis pose i defned, the Smart Skl button il movethe robot tothis pose
© Joint Positions
Algn toPlane
»
B Shouk Elbow
AlgnZto Nearest Ax's o s &
R Center w Wrist Nrist
Operator -90° 0 0°
Freedrive

Putinto Box

L

Ma
-1000.00 mm/s

Speed
= 0% T
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Flytta roboten till dnskad position med hjalp av knapparna Flytta, Leder och TCP.

Tryck lange pa den gula knappen Flytta hit tills forhandsvisningen &r placerad i den
nya konfigurationen.

6. Tryck pa Spara for att slutféra konfigurationen.

| I3 6)

%

X EditPose erevien @) Move Joints P Smare skills
Relatve o Joints
TCP Offset Name:base )
Appliation  Name: Tool flange
(AT Position  gase
X:00mm X:2719mm N
v:00mm ¥:391.7 mm 000 o - o+
Z00mm 2 12502mm ~
RX000° Orientation  Shoulder
RY:000° Rg2180 ¥
R2:000° RY:2853° _ 90.00 o - +
Rz31.67°
Payload -
o000k =l G
opera Center of ) low 24 +
Gravity Shoulder
X:0.0mm -159.25° Wrist 1
Y:00mm Elbow. d —
Z00mm e _ 90.00 & +
Wrist 1 Wrist 2
2830 .
Wrist 2 — 000 0 +
10577
Wrist 3
Wrist 3 .
w005 oo’ ol - o+

Ga tillbaka till Séker hem i Sdkerhetsapplikation och ange sékerhetsldsenordet.

| det aktiverade faltet Smart Skill véljer du Hem, och den konfigurerade
robotpositionen visas pa huvudskarmen.

9. Tryck pa Tillampa och valj Tillampa och starta om. Tryck sedan pa Bekrafta
konfiguration.

Program nam
B safety

;

\/ Robot Limits Safe Home

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

iquring a Safe Home position, safety outpy in Safety 1/0.
Use the Safe Home node in your program to move the robot to the Safe Home positon,
Force Limit
N ’
~ e
~ Joint Limits wome "~ ]
Joint Positions Home N
" 217.85
o Joint Speeds
Shoulder
v safety o \ s
Inputs N
281.54°
Outputs :
Safe Home 8 2 > A 350.68
Planes wrist2
9157°
Tool Position
Hardware 173°

Three Position

= -1000.00 mm/s
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OBSERVERA

Om Position Smart Skill véljs som positionsreferens for Safe Home:

* Meddelanderutan visas pa sidan Position Smart SkKill.

* Funktionen Position Smart som ar konfigurerad som Safe Home kan
inte byta namn, redigeras eller raderas om inte anvandaren raderar
eller avmarkerar Safe Home fran skarmen Sakerhet > Safe Home.

10. Pa skadrmen Smart Skills kan hempositionen dupliceras och redigeras. Alla
nyutvecklade smarta funktioner kan ocksa konfigureras som Saker hem.

oo
oo

Application

i

Program

®

n

2

Operator

Program name
Safety
< Smart skills
Duplicate an exsting Smart Skil a the base Home
for your custom one, o reate new from
scratch
Define a pose that the rabot can be easlly moved Into during program setup
+ create smart skill When this pose is defined, the Smart kil button will move the robot to this pose.

Joint Positions.

AigntoPlane
Shouder ebon
Algn 7 to Nearest Axis a2 126° 78°
Center st st 2 s
9° 92° 2°
Freedrie
This positon s use for Safe Home
Move Into Contact @ Can't be edited or deleted
Retract
Home.
M
Duplcate
Putinto Box © oeactvate
custom ditpose

o Max
== -1000.00 mm/s
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Saker hem-
funktion i

Om positionen Hem tilldelas en smart skill-positions i Sékerhet, innehaller rullgardinsmenyn
for sakerhetsutgangsfunktionen Saker hem som en ny funktionstilldelning.

utgangar Valj Séker hem i falten Funktion i Utgangar for Sakerhets-1/0.
Safety
i \/ Robot Limits Wired Outputs
Function signal 0ssD e
Safe Home. @1 U
Lol Vv Joint Limits ? g
Operat Joint Speeds 9 e
Safe Home 6
v Safety /0
@ = -1000.00 mm/s — 0% T
Séaker hem kan ses i tabellen 6ver funktions tilldelning i 6versiktsdialogrutan Bekraftelse av
tilldmpad sékerhetskonfiguration.
Confirmation of Applied Safety Configuration
’ Safe Home preview
Joints Position
Joint Speed
Planes Base 3.8022 rad
Tool Position Shoulder 4.0779 rad
Input Elbow 49137 rad
Output
Wrist 1 6.1205 rad
Hardware
Wrist 2 1.5983 rad
Three Position
Wrist 3 0.0303 rad
PROFIsafe
Joint angles are clamped between 0 and 2 radians
Safe Home
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Saker hem
som
programnod

Programnoden Saker hem finns under kategorin Flytta noder i Kommandonoder. Denna
nod anvands for att beordra roboten att flytta till sin foérdefinierade séker hem-position,
enligt konfigurationen i sdkerhetsapplikationens instéllningar fér sdker hem.

Al

Logic

Structure

Tool

URCaps

Clipboard

| Hide deactivated
program nodes.

OBSERVERA

Om du lagger till noden utan att ha konfigurerat en saker hem-position i
sékerhetsinstéliningarna markeras noden med gult.

Custom h

Kommandonoden Saker hem har alternativ for rérelseprofiler och andra avancerade

L
installningar nar du trycker pa ellipsikonen

A Advanced Settings X
Movement
Select the movement type and speed that the robot shall move towards
the selected position

Motion Profile

Custom v |

Speed Type

OpptiM;\:e i |

Speed " Acceleration '

30 % & | 9% & |

Cancel
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Avancerade
installningar

Anvandare kan skapa rorelseprofiler i Avancerade installningar med hjalp av de tva
flikarna och de tva falten:

* Rorelseprofil
* Hastighetstyp
* Fliken Hastighet

* Fliken Acceleration

Roarelseprofil ar en funktion som gor det majligt fér anvandare att stalla in férdefinierade
rorelseprofiler i rorelsenoder: Gemensam rorelse, Linjar rorelse, Cirkelbagsrorelse,
Processrorelse och Riktning. Anpassad rorelseprofil gor det méjligt fér anvandare att
definiera rorelsedata i rérelsenoden.

| faltet Hastighetstyp ar OptiMove standardalternativet. Valj Classic rorelse om du vill
ange hastighet och acceleration i grader per sekund eller mm per sekund. OptiMove-
installningarna anges i procent for att férenkla anvandningen och konfigurationen.
Anvandare kan konfigurera procentandelen for 6nskad hastighet i fliken Hastighet, som
staller in malhastigheten som en procentandel av robotens maximala hastighet.
Anvéandare kan konfigurera procentandelen for dnskad acceleration i fliken Acceleration,
som stéller in malvardena for vridmomentet under acceleration och retardation som en
procentandel av robotens maximala effekt.

10.4.10. Verktygets riktning
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Beskrivning

Pa skarmen Verktygsriktning kan du konfigurera en sakerhetsfunktion som begréansar
den vinkel som verktyget far peka i. Du kan se gransen for verktygsriktning, som har lagts
till i sdkerhetsinstallningarna. Gransen definieras av en kon som har en fast orientering i
forhallande till robotarmens basreferensram. Nar robotarmen ror sig ar verktygets
riktning begrénsad sa att det forblir inom den definierade konen.

OBSERVERA
Begransningarna kan inaktiveras eller konfigureras sa att de galler i

reducerat lage, normalt lage eller bada.

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

Program direction to a cone relative to the robot base.

Power & Force F—
estrictions o
Reduced

V' Joint Limits
XAxs Ti 2 Axi Rotation
Joint Positions 31416 rad & o &

Deviation
Joint Speeds 07854 12l 123
v safety /O

Define the tool's pointing direction using the z-axis
Inputs of an existing TCP.

Outputs v

Copy TCP
TCP_1
Safe Home Tool direction relative to the tool flange:

¥ Axis Tilt: 1.7562 rad
Planes

Z Axis Rotation: 5.8195 rad

1/0 Planes

Tool Direction

Tool Position

OBSERVERA

Funktionen Verktygsriktning gor det mojligt att 6ka sakerheten i en
applikation nar du anvander ett verktyg som kan orsaka skada eller
personskada om det &r riktat i en viss riktning.
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Begransningsegenskaper  Begransningen for Verktygets riktning har tre egenskaper som kan
konfigureras:

1. Lutning: Du kan definiera konens 6ppningsvinkel fran den centrala
(referens) riktningen.

2. Rotation: Du kan definiera hur konen roterar runt sin centrala axel.

3. Avvikelse: Du kan ange den maximala vinkelférskjutning som ar
tillaten mellan 6nskad riktning och valfri riktning inom konen.

Inaktiverad Aldrig aktiv
verktygsriktningsbegransning

Normal Aktiv om sdkerhetssystemet ar i
verktygsriktningsbegransning Normalt lage

Reducerad Aktiv om sakerhetssystemet ar i

verktygsriktningsbegransning Reducerat lage

Aktiv nar sdkerhetssystemet ar i
Normalt ldge samt nar det ari
Reducerat lage.

Bada (Normal och reducerad
verktygsriktningsbegransning)

Verktygets riktning anges med hjalp av en TCP som konfigureras i
instéliningarna fér applikationen End Effectors.

Verktygets Som standard pekar verktyget i samma riktning som Z-axeln av verktygets utgangsflans.
egenskaper Du kan andra den genom att ange tva vinklar:

* Lutningsvinkel: Hur mycket utgangsflansens Z-axel ska lutas mot utgangsflansens
X-axel.

* Z-axelrotation: Hur mycket den lutande Z-axeln ska roteras runt den ursprungliga
utgangsflansens Z-axel.

Alternativt kan du kopiera Z-axeln for en befintlig TCP genom att vélja den TCP:n i
rullgardinsmenyn.
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S4a har kommer 1. Tryck pa fliken -applikationer och valj Sakerhetsapplikationen . | vénsterpanelen
du at véljer du Verktygsriktning.

kt _ —
verktygsriktning = & =
2
s
' Robot Limits Tool Direction M
a Speed Limit Restrict how the tool may point by limiting its -

Power & Force

S —
»
s g
Joinc ostions 20 B @
2 Variaies
o ot speecs
v saeyio
Defin he o pining diection e o an
nputs exsting Tch
oupus B v | smcvaes
Safe Home Current use:
pones VA Tic 000
2Ais Rtation 000
V0 planes
The T psitonas
Tool irection R

Tool Position

Robot state - ced
Active == 250.00mm/s = 0% T

Las upp och ange sakerhetsldsenordet.

Nar du aktiverar faltet Begransningar blir de andra falten tillgéngliga. En grén
kon visas i TCP och visar verktygets riktning.

Program name
=]
Dance
@ a
Safety 31
Application
v Robot Limits Tool Direction
Spesd Limic Restrict how the tool may point by imiting its
dirction to a cone relatve to the robot base.
Power & Force
o

V' Joint Limits

Joint Positions

Joint Speeds.

v safetylo
Define the tools pointing direction relative to an
Inputs existing TCP.

Outpurs v

Tool flange

Safe Home.

Planes

10 Planes

Tool Direction

Tool Position

Hardware

@ = 25000 mmss ~ 0w *
Tryck pa knappen Apply.

Du kan se Verktygsriktning i tabellen for funktionstilldelning i Bekréftelse av
tilldmpad sakerhetskonfiguration éversiktsdialogrutan.

Confirmation of Applied Safety Configuration

‘Speed Limit Limit properties Value Clarification

Power & Force
Direction 02962, 01710, -0.9397) Unit vector in Base coordinates

Joint Position Maximum deviation from
Deviation e defined direction

Joint Speed

Safety modes where imitis

Restrictions Normal & Reduced
active

Planes

LORlanes Tool properties Value Clarification

Tool Direction
Tilt angle relative to the output
¥ Axis Tilt 0.0000 rad 2 "
flange

Tool Position
Rotation angle relative to the

2 Axis Rotation 0.0000 rad
output flange

Input

Revert Confirm Configuration
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11. Hotbedomning av cybersakerhet

| det har avsnittet finns information som hjalper dig att starka roboten mot potentiella
cybersakerhetshot. Den beskriver kraven for att hantera hot mot cybersakerheten och ger

Beskrivni
eskrivning riktlinjer for sdkerhetshardning.

11.1. Allman cybersakerhet

Beskrivning Att ansluta en Universal Robots-robot till ett ndtverk kan medféra cybersékerhetsrisker.
Dessa risker kan minskas genom att anvanda kvalificerad personal och implementera
specifika
atgarder for att skydda robotens cybersakerhet.

For att kunna genomféra cybersakerhetsatgarder kravs att en hotbildsbedémning av
cybersakerheten genomfors.
Syftet ar att:

* Identifiera hot
* Definiera fortroendezoner och ledningar

* Ange kraven for varje komponent i applikationen

ﬁ VARNING
Underlatenhet att genomféra en riskbedémning av cybersékerheten
kan utsatta roboten for risker.

* Integreraren eller kompetent, kvalificerad personal ska
genomfora en riskbeddmning av cybersakerheten.

OBSERVERA
Endast kompetent och kvalificerad personal ska ansvara for att

faststéalla behovet av specifika cybersakerhetsatgarder och for att
tillhandahalla de cybersékerhetsatgarder som kravs.

11.2. Cybersakerhetskrav

Beskrivning For att konfigurera ditt natverk och sakra din robot kravs att du implementerar
hotatgarderna for cybersakerhet.
Folj alla krav innan du bérjar konfigurera ditt natverk och verifiera sedan att
robotinstallationen ar séker.
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11. Hotbedémning av cybersakerhet

Cybersékerhet

* Driftspersonalen maste ha en grundlig forstaelse for allménna principer for
cybersékerhet och avancerad teknik som anvands i UR-roboten.

* Fysiska sakerhetsatgarder maste vidtas sa att endast behorig personal far fysisk
tillgang till roboten.

* Det maste finnas tillrdcklig kontroll av alla atkomstpunkter. Till exempel: las pa
dorrar, passersystem, fysisk atkomstkontroll i allmanhet.

A

VARNING

Om roboten ansluts till ett natverk som inte ar ordentligt sékrat kan
det medfora sdkerhetsrisker.

* Anslut endast din robot till ett betrott och korrekt sakrat
natverk.

Krav pa
nétverkskonfiguration

Endast betrodda enheter far anslutas till det lokala natverket.

Det far inte finnas nagra inkommande anslutningar fran angransande
natverk till roboten.

Utgaende anslutningar fran roboten ska begransas till att tillata den
minsta relevanta uppsattningen av specifika portar, protokoll och
adresser.

Endast URCaps och magiska skript fran betrodda partners kan
anvandas, och endast efter att deras akthet och integritet har verifierats

Sakerhetskrav for
robotinstallation

+ Andra standardlésenordet till ett nytt, starkt lésenord.

* Inaktivera "Magiska filer" nar de inte anvands aktivt (PolyScope 5).

* Inaktivera SSH-atkomst nar den inte behdvs. Foéredra nyckelbaserad
autentisering framfor [dsenordsbaserad autentisering

* Stall in robotens brandvagg pa de mest restriktiva anvandbara instéllningarna
och inaktivera alla oanvanda granssnitt och tjanster, stdng portar och begrénsa
IP-adresser

UR7e PolyScope X
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11.3. Riktlinjer for hardning av cybersakerhet

Beskrivning

PolyScope inkluderar flera funktioner for att skydda natverksanslutningen, men du kan
hérda sékerheten genom att folja dessa riktlinjer:

Innan du ansluter din robot till nagot natverk, andra alltid standardlésenordet till ett
starkt I6senord.

OBSERVERA
Du kan inte hamta eller aterstalla ett glomt eller forlorat [6senord.

* Lagra alla I6senord sakert.

Anvand inbyggda installningar for att begransa natverksatkomsten till roboten i
storsta mojliga utstrackning.

Vissa kommunikationsgranssnitt har ingen metod for autentisering och kryptering
av kommunikation. Detta ar en sékerhetsrisk. Overvag lampliga begransande
atgarder, baserat pa din hotbedémning av cybersakerheten.

SSH-tunnling (lokal portvidarebefordran) maste anvandas for att komma at
robotgranssnitt fran andra enheter om anslutningen korsar gransen for
fértroendezonen.

Ta bort kdnsliga data fran roboten innan den inaktiveras. Var uppmarksam pa
URCaps och data i programmappen.

* FOor att sékerstalla saker borttagning av mycket kansliga data ska SD-kortet
raderas eller forstoras pa ett sakert sétt.
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12. Kommunikationsnatverk

12. Kommunikationsnatverk

12.1. MODBUS

Beskrivning

Har stalls MODBUS-klientens (huvudenhetens) signaler in. Anslutningar till MODBUS-
SERVRAR (eller slavar) pa angivna IP-adresser kan skapas med ingangs-
/utgangssignaler (register eller digitala). Varje signal har ett unikt namn sa att den kan

anvandas i program.

oo Application
oo

Application

® cp
- E'Ti e
o
@ Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles

Communication

B gnd ffectors

o L @

Sidebar
s configuratio

Smart Skills

Operator Screen
Configuration and st .

Application Variables structure

guration

System Info

= -1000.00 mm/s

< Communication

' Robot
Wired 10
Tool 10

V' Modbus
Source

<+ Add Source

Modbus: Source
|’27 D‘D‘|‘ 0

Sequential mode

Reconnect count: 0 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Not connected =

+ Add signal
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Lagg till Du kan anpassa ett signalnamn nér du lagger till en signal.
signal Valj signaltyp, signalriktning och ange frekvens, timeout och andra avancerade instéllningar.
Signalen kan anvanda en eller flera adresser.

Add Signal X

Signal N
QQSEBEZE 0 Address Range

Address
From To
0 0 1
Program action

Signal Type
Read Digital Inp...

Advanced settings
Frequency Timeout Slave address
10 Hz v 2s & | | s &
Close @
h 4
Signalkélla Modbus-signalkallans installningar kan redigeras och raderas. Tryck pa knappen Config
for att redigera och tryck pa papperskorgsikonen for att radera.
= B modbus =
oo & Communication ot
oo
popteston Modbus: Source @
&) ' Robot iy ol Sequential mode Move
Program Wired 10
Reconnect count: 1 MODBUS packet errors: 0 Connection status: Connected = =
Tool 10
@ Read Digital Inputs :":J%I‘::
* M MODBUS_PLC_IN O cnis W
Source : . . {x
2 + Add Source MODBUS_PLC_OUT & config W g

~+ Addsignal

@ off 100 %
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Programmering Precis som andra insignaler kan Modbus-signaler 6vervakas. | Programmet, pa
kommandot Vanta, valj Signalingang under Vantetyp. Valj sedan Modbus-kallan, den
specifika insignalen och det tillstand som ska invantas.

Adressintervall kan inte anvandas i logiska uttryck. Programmet kan endast anvanda en
enda adress, aven om den ingar i ett intervall.

Program name |

modbus Ll Main Program
)
1 R Main Program ccce Before Start
EE ccee
Nait T Source Signal input o Configuration
jcation 2 g v Sourcs v o o u o
Lt Signal Input Source MODBUS_PLC_... High 0
=S
@ v Status
- @
Modules e |
program
W \/ Global Functions
S Program
structure
-+ Create New
» p=]
{3
joy Goba
vvvvvvvvv
Operator
&

@ off 100%

En Modbus-utgangssignal kan konfigureras med kommandot Set.

Program name

= B modbus e Main Program
i ccee Before Start
oo 1 R Main Program cece
o8 » Configuration
Applcation 2 & Wait: MODBUS_PLC == HI
s
i Status
. 1= y 0
(] Source MODBUS_PLC._... High Lo
oo ° Modules e
gram
W ' Global Functions
S Program
structure
Create New
* o +
)
jel Giobal
Operator ~
&

@ off 100 %

12.2. EtherNet/IP

Beskrivning EtherNet/IP &ar ett natverksprotokoll som goér att roboten kan ansluta till en industriell
EtherNet/IP-skannerenhet. Om anslutningen ar aktiverad kan du valja atgarden som
intréffar nar ett program forlorar anslutningen till EtherNet/IP-skannerenhet.
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Aktivera Sa har aktiverar du Ethernet/IP-funktionen i PolyScope X.
Ethernet/|IP

—

Tryck pa hamburgermenyn langst upp till vanster pa skarmen.
Tryck pa Installningar.
I menyn till vanster, under Séakerhet, trycker du pa Tjanster.

Type the admin password.

o bk~ N

Tryck pa knappen Ethernet/IP-adapter for att aktivera vaxlingen.

© settings

v General se"lces

System Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Update | secondary Client interface Ports: 30002, 30012

v Password
| Real-Time Client interface Ports; 30003, 30013
Operational Mode
| Real-Time Data Exchange (RTDE) Port: 30004
Safety

. | Interpreter Mode Socket Port: 30020
Admin

Connection ( | Modbus TCP Server Port: 502

Network
O Ethernet/IP Adapter Ports: 2222, 40000, 44818

UR Connect S
| Profinet Device Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
v security -

| ROS2 Ports: 7400-7649

0
Lock and Close

Secure shell —
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Anvénda Sa har hittar du Ethernet/IP-funktionerna i PolyScope X:

Ethernet/|IP
| PolyScope X vanstra sidhuvud.

1. Tryck pa applikationsikonen.
2. Under Kommunikation valjer du Ethernet/IP i menyn till vanster.

Valj relevant atgard fran listan:

PolyScope X ignorerar forlust av EtherNet/IP-anslutning, och huvudprogrammet

Ignorera .. ..
9 fortsatter koras.

PolyScope X pausar huvudprogrammet. Programmet aterupptas dar det

Pausa
slutade.

Stopp  PolyScope X stoppar huvudprogrammet.

Program name
=} Default program a5
cece

oo <  Communication cece
oo

Appiication

4,
<

= Connected
: Move

Reom If connectionislost
0 Program
@ Tool 10 IGNORE ™ stucure
2

{}
Q ~+ Add source Global
Variables
Operstor
~  Profinet

~  EtherNet/IP

EtherNet/IP

| det 6vre hogra hornet pa den har skarmen kan du se Ethernet/IP-status.

Ansluten Roboten ar ansluten till Ethernet/IP-skanner.

Ingen Ethernet/IP-enheten &rigang, men ingen skanner ar ansluten till roboten via
skanner Ethernet/IP.

Inaktiverad Ethernet/IP-enhet ar inte aktiverat.

12.3. Profinet

Beskrivning Natverksprotokollet PROFINET aktiverar eller inaktiverar robotens anslutning till en
industriell PROFINET IO-styrenhet. Om anslutningen &ar aktiverad kan du véalja den
atgard som intraffar nar ett program forlorar PROFINET 10-Controller-anslutningen.
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Aktivera Sa hér aktiverar du PROFINET-funktionen i PolyScope X.

PROFINET 1
Instéllningar.

I menyn till vanster, under Sékerhet, trycker du pa Tjanster.

Type the admin password.
Tryck pa knappen PROFINET for att sla pa PROFINET.

& Settings

~  General |Jw
System
Update

v Password
Operational Mode
safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect

W Security

Secure shell

Services

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) Secondary Client interface

| Real-Time Client interface

| Real-Time Data Exchange (RTDE)

) Interpreter Mode Socket

| Modbus TCP Server

| Ethernet/IP Adapter

@ e

| ROS2

0

Ports: 30002, 20012
Ports: 30003, 20013

Port: 30004

Port: 30020

Port: 502

Ports: 2222, 40000, 44818

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

Ports; 7400-7649

Lock and Close

Tryck pa hamburgermenyn langst upp till vanster pa skarmen och tryck sedan pa
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Anvénda Hitta PROFINET-funktionerna i PolyScope X:

PROFINET
| PolyScope X huvudnavigering.

1. Tryck pa applikationsikonen.

2. Under Kommunikation valjer du PROFINET i menyn till vanster.

Valj relevant atgard fran listan:

lanorera PolyScope X ignorerar forlusten av PROFINET-anslutningen och

J huvudprogrammet fortsétter att koras.

Pausa PolyScope X pausar huvudprogrammet. Programmet &terupptas dér det

slutade.

Stopp PolyScope X stoppar huvudprogrammet.

= FD;f‘al‘:l‘t;m;ram E
oo < Communication EEEE
oo

(i} M R:::d . 10 Device Name : /,;x No Controller M;ﬁ
oo Robot action upon loss of Profinet input from 02T Robot 10 or GP registers =

Tool /O
D e bR  evy o e

)
Enable network diagnostics (available in Support File)

~+ Add source f=3
ey Logic
~ Profinet program
Operator P Ad 0.0
Profinet
22116 o}
~ EtherNet/IP Variables

EtherNet/IP
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Diagnostik Polyscope X har en funktion for att registrera natverkstrafik mellan Robot och PROFINET
I/O-Controller. Detta kan anvandas for diagnostik vid anslutningsproblem.

* For att aktivera det har alternativet trycker du pa knappen "Aktivera
natverksdiagnostik” for att sla pa funktionen.

Kommunikationsdata sparas i en .pcap-fil.
Filen sparas i Supportfil i Systemhanteraren. Upp till 50 MB data kan registreras i
diagnostiken.

1. Gatill Sidhuvud, sa visas Systemhanteraren.
2. Valj det program du arbetar med.

3. Tryck pa ikonen med tre vertikala punkter (kebabikonen) och véalj Exportera.

O system Manager
R} -
" yniversnL rosors Programs Information

Name -
3 rograms Description
I URcaps

B ucense 2025 10:44

B srperes st

MotionProfiles

Move_HereFinal

MoveHere

4. Valj kommunikationsdata i pcap-filen och spara.

€ 5 v N T THSPC > OSDIK(C) > _tddHflare-t v G| search taaflare-t » o O % 5
Organize = New folder = - @ | X Git&GitHubMaste. () BeginnersGuideto.. 3K HTMLResponsivel.. [BY The Complete Guid.
css Name Date modified T Size
(66 faret lD End Effectors pcap 9/22/2025 12:10PM ___PCAP Fle l
E —
@ publish-falcpomxml 1/14/2025 1:53 PM. Microsoft Edge HT.
[ @ publish-pdf.pomxmi 1/14/2025 1:53 PM Microsoft Edge HT. Borager x
. [ resdmerma e M MDFie
> e 0SDisk (C)
@ screenshotspomami 6/26/20255069M  Microsoft Edge T
> = Release Artifac
Information
-~
e pame: [End fecorspeap .
Save as type: Al Files (+9) =
Description 174
. Details
A Hide Folders Sove Cancel open B :
Created: 25 Nov 2025 10:44
Latest version
) scriptFiles Modified : 26 Nov 2025 11:37
B Move Motionrofile Modified
View script
0O ce Modified
[ Motionrofiles Modified
[ Move HereFinal Modified
3 MoveHere Modified

4

5. Ett popup-meddelande visas pa huvudskadrmen som anger att du har exporterat filen
i programmet.

Ethernet- Nar PROFINET-enheten ar aktiverad skapas en ny virtuell Ethernet-port.
portstatus Konfigurationen av den virtuella Ethernet-porten visar information om den aktuella

konfigurerade IP-adressen, natmasken, gatewayen och MAC-adressen.
Observera att denna virtuella port skiljer sig fran den port som konfigurerats i robotens
natverksinstallningar.
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12.4. UR Connect

Anslut Du maste ansluta din PolyScope X-programvaran till myUR Cloud-tjansten.
PolyScope X  Du maste hitta din PIN-kod i ditt myUR-konto.

tillmyUR 1. Gatill Installningar.

Cloud

2. Gatill UR Connect.
3. Tryck pa "Anslut" -knappen pa UR Connects huvudsida.
4. Lagg till din PIN-kod fran myUR.

& Settings

UR Connect

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

Secure shell

Nar du ser den gréna ikonen i det hogra hdrnet av skdrmen ar du ansluten till myUR
Cloud.

& Settings
UR Connect

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

UR Connect

Security

Secure shell
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Anslutningen
misslyckades

Om du ser "Felaktig PIN-kod", kontrollera din PIN-kod fran myUR.

& Settings

UR Connect

v General

System Enter PIN Code to establish connections

Update
E @
Password
Connection to UR Connect failed
Operational Mode

Safety Error Encountered
Admin

Incorrect PIN code
Connection

Network

(@ 6o to Diagnostics
UR Connect

Security

Error
Connection to UR Connect failed
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Diagnostik

Om du upplever nagot ovantat nar UR Connect ar aktivt kan du ga till Diagnostik.

oo bh =

Ga till Installningar.
Ga till UR Connect.

Tryck pa kebabmenyn i det 6vre hégra hornet.

Valj "Diagnostik".

& Settings
v General

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

‘Secure shell

& Settings
v General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

‘Secure shell

UR Connect

Connected to myUR Cloud UR Connect

Welcome to UR Gonnect. Go to Diagnostics

UR Connect is a cloud-based service that allows you to access yc
Export Logs

You can alse use UR Connect to moniter your robot and receive n

UR Connect

UR Connect Diagnostics

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

& Run Diagnostics

Summary
3 diagnostic(s) found.

Resuits

(?) Device not connected
UR Connect URCap not installed

(D) Diagnostics completed
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Exportera
loggar

Det ar mojligt att exportera UR Connect-loggarna fran PolyScope X-programvaran.

o bk N =

Ga till Installningar.

Ga till UR Connect.

Tryck pa kebabmenyn i det 6vre hogra hornet.

Valj "Exportera loggar"

Valj "Exportera till myUR" eller "Exportera till USB".

1, ExportLogs

Export to USS
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13. Riskbedomning

Beskrivning

Riskbedémningen &r ett krav som ska utféras for tillampningen. Det ar integratéren som
ansvarar for riskbeddmningen av tillampningen. Anvandaren kan ocksa vara
integratoren.

Roboten &r en delvis fardigstalld maskin, och sékerheten i robottillampningen beror
darfor pa verktyget/slutinstrumentet, hinder och andra maskiner. Den part som utfér
integrationen maste anvanda ISO 12100 och ISO 10218-2 for att genomféra
riskbedémningen. Den tekniska specifikationen ISO/TS 15066 kan ge ytterligare
vagledning fér samarbetstillampningar. Riskbedémningen ska omfatta alla uppgifter
under robottilldampningens hela livstid, inklusive men inte begransat till:

* Robotinlarning under uppbyggnad och utveckling av robottilldmpningen
* Felsokning och underhall

* Normal drift av robottillampning

En riskbeddmning maste utféras innan robottillampningen startas for forsta gangen.
Riskbedémningen &r en iterativ process. Efter fysisk installation av roboten, verifiera
anslutningarna och slutfér sedan integrationen. | riskbedémningen ingar att faststélla
sakerhetskonfigurationsinstéallningarna samt behovet av ytterligare nédstopp och/eller
andra skyddsatgarder som kravs for den specifika robottillampningen.
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Séakerhetskonfigurationsinstéllningar

Det ar extra viktigt att identifiera ratt installningar for
sakerhetskonfigurationen vid utveckling av robottillmpningar.
Obehorig atkomst till sdkerhetskonfigurationen maste forhindras
genom att aktivera och stélla in I6senordsskydd.

Q VARNING
Underlatenhet att stélla in [6senordsskydd kan

leda till personskador eller dédsfall pa grund
av avsiktliga eller oavsiktliga &ndringar av
konfigurationsinstallningar.

* Stall alltid in 16senordsskydd.

* Stall in ett program for hantering av
I6senord, sa att atkomst endast ar for
personer som forstar effekten av
andringar.

Vissa sakerhetsfunktioner har tagits fram séarskilt for
samverkande robottilldmpningar. Dessa kan konfigureras via
sakerhetskonfigurationsinstéliningarna. De anvands for att
hantera risker som identifierats i tillampningsriskbedomningen.

Foljande begransar roboten och kan darmed paverka
energioverforingen till en person fran robotarmen, andeffektorn
och arbetsstycket.

* Kraft- och effektbegransning: Anvands for att reducera
klamkrafter och tryck som roboten utévar i
rorelseriktningen vid kollisioner mellan roboten och
operatoren.

* Momentbegrénsning: Anvands for att reducera hdg
overgaende energi och stotkrafter vid kollisioner mellan
roboten och operatéren genom att reducera robotens
hastighet.

* Hastighetsbegrénsning: Anvands for att sékerstalla att
hastigheten ar mindre &n den konfigurerade gransen.

Foljande orienteringsinstallningar anvands for att undvika
rorelser och minska exponeringen av vassa kanter och
utskjutande delar for en person.

* Positionsbegransning for leder, armbagar och
verktyg/andeffektorer: Anvands for att minska riskerna i
samband med vissa kroppsdelar: Undvik rérelser mot
huvud och nacke.

* Begrénsning av verktygets/andeffektorns orientering:
Anvands for att minska riskerna i samband med vissa
omraden och egenskaper hos verktyget/andeffektorn och
arbetsstycket: Undvik att vassa kanter pekar mot
operatdren genom att vanda de vassa kanterna inat mot
roboten.
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Stoppa
prestandarisker

Vissa sdkerhetsfunktioner ar sarskilt utformade for alla robottillampningar. Dessa
funktioner kan konfigureras via sakerhetskonfigurationsinstéllningarna. De anvands
for att hantera risker som ar forknippade med robottillampningens stopprestanda.

Foéljande begransar robotens stopptid och stoppstracka for att sakerstalla att stopp
kommer att intréffa innan de konfigurerade gréanserna nas. Bada instéllningarna
paverkar automatiskt robotens hastighet for att sékerstalla att gransen inte overskrids.

* Stopptidsgrans: Anvands for att begréansa robotens stopptid.

* Stoppavstandsgrans: Anvands for att begrénsa robotens stoppavstand.

Om nagot av ovanstaende anvands finns det inget behov av manuellt utférda
periodiska stopptest av prestanda. Robotens sdkerhetskontroll gér kontinuerlig
Overvakning.

Om roboten installeras i en robottillampning dar faror inte kan elimineras pa ett rimligt satt eller
risker inte kan minskas tillrackligt genom anvandning av de inbyggda sakerhetsrelaterade
funktionerna (t.ex. vid anvandning av ett farligt verktyg/sluteffektor eller en farlig process), kravs
skyddsatgarder.

A

VARNING
Underlatenhet att genomfdra en tillampningsriskbeddmning kan 6ka riskerna.

* Genomfor alltid en riskbeddmning av tillampningen for forutsebara risker
och rimligen férutsebar felanvandning.

For kollaborativa tillampningar omfattar riskbedémningen de férutsebara
riskerna for kollisioner och rimligen férutsebar felaktig anvandning.

Riskbedémningen ska omfatta foljande:
* Skadans svarighetsgrad
* Sannolikhet for férekomst

* Modjlighet att undvika den farliga situationen
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Potentiella Universal Robots identifierar de potentiella betydande faror som anges nedan for att
faror integrationsteknikern ska kunna ta hansyn till dem. Andra betydande faror kan vara
forknippade med en specifik robottilldmpning.

» Skarskador pa grund av vassa kanter och punkter pa verktygets/sluteffektorns
anslutning.

* Penetration av huden genom vassa kanter och vassa punkter pa narliggande
hinder.

* Blamarken pa grund av kontakt.
* Stukning eller benfraktur pa grund av stét.

* Skador som kan orsakas av l6sa skruvar som ska halla fast robotens arm eller
verktyg/sluteffektor.

* Foremal som faller ur eller flyger fran verktyget/andeffektorn, t.ex. pa grund av
daligt grepp eller stromavbrott.

* Felaktig forstaelse av vad som styrs av flera ndédstoppsknappar.
* Felaktig installning av parametrarna for sakerhetskonfigurationen.

* Felaktiga installningar pa grund av obehoriga andringar av parametrarna for
sakerhetskonfigurationen.
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13.1. Klamrisk

Beskrivning Klamrisker kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa omraden, genom att placera
roboten annorlunda eller genom att anvdnda en kombination av sékerhetsplan och
ledbegransningar for att eliminera farorna genom att forhindra att roboten rér sig in i detta
omrade av arbetsytan.

é FORSIKTIGHET
Om roboten placeras i vissa omraden kan det uppsta klamrisker som

kan leda till personskador.

Var uppmérksam pa att kldmrisk kan finnas pa vissa arbetsomraden pa grund av
robotarmens fysiska egenskaper. Ett omrade (véanster) har definierats fér radiella
rérelser, ndr handled 1 &r pa ett avstand av minst 750 mm fran robotens bas. Det andra
omréadet (héger) ligger inom 200 mm fran robotens bas, nér den rér sig tangiellt.
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13.2. Stopptid och stoppstracka

Beskrivning

Led 0 (BAS)

Stoppstracka i
meter for 33 %
av 7,5 kg

Stoppstracka i
meter for 66 %
av 7,5kg

OBSERVERA
Du kan stélla in en egen sakerhetsklassad maximal stopptid och

stoppstracka.

Om egna anvandardefinierade installningar anvands kommer
programhastigheten att justeras dynamiskt och alltid halla sig inom de
valda gransvardena.

De grafiska data som tillhandahalls fér Led 0 (bas), Led 1 (axel) och Led 2 (armbége)
galler for stoppstracka och stopptid:

* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2

Test av Led 0 utférdes med en vagrat rérelse, dar rotationsaxeln var vinkelrat mot
marken. For testerna av Led 1 och Led 2 f6ljde roboten en vertikal bana, dvs.
rotationsaxlarna var parallella med marken, och stoppet gjordes medan roboten rérde sig
nedat.

Y-axeln motsvarar avstandet mellan den punkt dar stoppet pabdrjades och
slutpositionen.

Nyttolastens tyngdpunkt finns vid verktygsflansen.

0.25 —8— 100% extension
—&— 66% extension
—&— 33% extension

%

33

Distance [m]
o I I3 o
o = = N
a o v o

©
o
)

66 100
Speed [%]

—@— 100% extension
—8— 66% extension
—&— 33% extension

0.30

0.25
}g 0.20
g0.15
=
I
©0.10
[a

o j
0.00

33

66 100
Speed [%]
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Stoppstracka i
meter for
maximal

°
IS

—&— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

. 0.3
nyttolast pa 7,5
B
kg ' 0.2
o
C
8
n
- 4
0.0
33 66 100
Speed [%]
Led 0 (BAS)
StOpptld | —8— 100% extension
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13.3. Stoppkategorier

Beskrivning Beroende pa omstandigheterna kan roboten initiera tre typer av stoppkategorier,
definierade enligt IEC 60204-1. Dessa kategorier definieras i denna tabell.
Stoppkategorier Beskrivning
0 Stoppa roboten genom att omedelbart bryta strommen.
1 Stoppa roboten pa ett ordnat och kontrollerat satt. Strommen
bryts nér roboten har stoppats.
*Stoppa roboten med driveffekten tillganglig fér drivningen och
2 hall rérelsebanan intakt. Driveffekten bibehalls efter att roboten
har stoppats.
*Universal Robots-robotar enligt kategori 2 beskrivs aven som stopptyp SS1 eller SS2
enligt IEC 61800-5-2.
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14. Nodsituationer

Beskrivning Falj instruktionerna har for att hantera nddsituationer, t.ex. att aktivera nédstoppet med
den réda tryckknappen. | det har avsnittet beskrivs ocksa hur du manuellt flyttar systemet
utan strom.

14.1. Nodstopp

Beskrivning Nodstoppet eller E-stoppet &r den réda tryckknappen pa mandverenheten. Tryck pa
nddstoppsknappen for att stoppa all robotrorelse. Aktivering av nddstoppsknappen
orsakar en stoppkategori ett (IEC 60204-1).
Nodstopp ar inte skyddsatgarder (ISO 12100).

Nodstopp ar kompletterande skyddsatgarder som inte forhindrar personskador.
Riskbeddmningen av robotapplikationen avgér om ytterligare ndédstoppsknappar kravs.
Nodstoppsfunktionen och mandverdonet maste uppfylla ISO 13850.

Nar ett nddstopp har aktiverats lases tryckknappen i den installningen. Varje gang ett
nddstopp aktiveras maste det aterstallas manuellt vid tryckknappen som startade
stoppet.

Innan nddstoppsknappen aterstalls maste du visuellt identifiera och bedéma orsaken till
att nddstoppet forst aktiverades. Visuell bedomning av all utrustning i applikationen
kravs. Nar problemet ar 16st, aterstall nédstoppsknappen.

For att aterstélla nédstoppknappen

1. Hallin tryckknappen och vrid medurs tills sparren kopplas ur.

Du bér kédnna nar sparren ar urkopplad, vilket indikerar att tryckknappen ar
aterstalld.

2. Kontrollera situationen och om nddstoppet ska aterstallas.

. Efter aterstallning av ndédstoppet, aterstall strommen till roboten och ateruppta
driften.
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14.2. Rorelse utan motorkraft

Beskrivning

| handelse av nddsituation, nar det antingen ar omaijligt eller oénskat att stromforsoérja
roboten, kan du anvénda forcerad bakatkdrning for att flytta robotarmen.

Forcerad backdrivning kraver att du trycker eller drar hart i robotarmen for att flytta leden.
Stdrre robotarmar kan involvera mer an en person for att flytta leden.

Varje ledbroms har en friktionskoppling som gor rorelse maijlig vid hogt forcerat
vridmoment. Forcerad backkérning kraver stor kraft och en eller flera personer kan
behodvas for att flytta roboten.

| klamsituationer kravs det att tva eller flera personer utfér den forcerade backkdrningen.
| vissa situationer kravs det att tva eller flera personer demonterar robotarmen.

Personal som anvander UR-roboten ska utbildas for att kunna reagera pa nédsituationer.
Vid integrering ska kompletterande information tillhandahallas.

ﬁ VARNING
Risker pa grund av att en robotarm utan stod gar sonder eller faller kan
orsaka personskador eller dod.

* Demontera inte roboten under en nddsituation.

* Stdd robotarmen innan strommen kopplas bort.

OBSERVERA
Att flytta robotarmen manuellt &r endast avsett fér néd- och

servicedndamal. Om robotarmen flyttas i onddan kan det leda till
materiella skador.

* Rorinte leden mer &n 160 grader, for att sdkerstalla att roboten
kan hitta sin ursprungliga fysiska position.

* Flytta inte nagon led mer &n nédvandigt.

14.3. Driftslage

Anvandarhandbok

180 UR7e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.



R
UNIVERSAL ROBOTS 14. Nodsituationer

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

Beskrivning Du kommer at och aktiverar de olika ldgena med hjalp av mandverenhet eller
kontrollpanelens server. Om en extern lagesvaljare ar integrerad styr den lagena - inte
PolyScope eller kontrollpanelens server.

Automatiskt Iage Nar detta Iage ar aktiverat kan roboten endast utféra ett program med
fordefinierade uppgifter. Du kan inte &ndra eller spara program och installationer.

Manuellt Iage Nar det har Iaget ar aktiverat kan du programmera roboten. Du kan andra
och spara program och installationer. Hastigheterna i det manuella laget maste
begransas for att forhindra personskador. Nar roboten arbetar i manuellt lage kan en
person befinna sig inom rackhall for roboten. Hastigheten maste begransas till det varde
som ar [dmpligt for riskbeddémningen av tillAmpningen.

ﬁ VARNING
Skador kan uppsta om hastigheten som anvands nar roboten kors i
manuellt [age ar fér hog.

Aterstéliningslége Detta lage aktiveras nar en sékerhetsgréns fran den aktiva
begransningssatsen éverskrids, robotarmen utfor ett kategori 0-stopp. Om en aktiv
sakerhetsgrans, t.ex. en begransning for ledposition eller en sakerhetsgrans, dverskrids
redan nér robotarmen startas, startar den i laget Aterstallning. Detta gér det mojligt att
flytta robotarmen tillbaka inom sakerhetsgrénserna. | laget Aterstallning ar robotarmens
rorelse begransad av en fast grans som inte kan anpassas.

Manuellt héghastighetsldge Nar detta Iage ar aktiverat kan du tillfélligt verskrida
standardhastighetsbegransningen for verktyget och armbagen.

Roboten utfér ett Safeguard Stop i manuellt IGge om en 3-lages aktiveringsenhet ar
konfigurerad och antingen frigjord (ej tryckt) eller helt komprimerad.

Vaxling mellan automatiskt Iage till manuellt Iage kraver en aktiveringsenhet for tre lagen
for att lossas helt och tryckas in igen for att roboten ska kunna forflyttas. Vid anvandning
av manuellt hdghastighetslage ska sakerhetsledgranser eller sékerhetsplan anvandas
for att begransa robotens rorelseutrymme.

OBSERVERA
Efter fem minuters inaktivitet aterstalls hastighetsbegransningen till

standardvardet.

Aktivera manuellt 1. Tryck pa Applikation och valj Sakerhet.
hoghastighetslage 2. Oppna alternativen Tre positioner.

3. Pasidan, skjut knappen Tillat manuell hog hastighet.
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\{éxling av Driftslage VERIE Automatiskt
laget Flytta roboten med +/- pa fliken Flytta X

Frikdrning X

Kor program Minskad hastighet* X

Redigera och spara program X

*Om en 3-lages aktiveringsenhet konfigureras kor roboten pa manuell minskad hastighet om
inte manuellt héghastighetslage ar aktiverat.

é VARNING
* Allainaktiverade skydd maste aterstallas till fullstandig funktion innan
automatiskt 1age valjs.

* Nar det &r mdjligt ska manuellt I4ge endast anvdndas med alla personer
som befinner sig utanfér det skyddade utrymmet.

* Om en extern lagesvaljare anvands maste den placeras utanfor det
skyddade utrymmet.

* Ingenfargainieller befinna sig i det skyddade utrymmet i automatiskt
lage, savida inte skydd anvéands eller samarbetsapplikationen ar validerad
for kraft- och effektbegransning (PFL).

Aktiveringsenhet Nar en aktiveringsenhet for tre ldgen anvands och roboten ar i manuellt Iage, kraver
med tre positioner rorelse att aktiveringsenhet med tre lagen trycks till mittlaget. 3-
lagesaktiveringsenheten paverkar ingenting i automatiskt lage.

OBSERVERA
* Vissa UR -robotstorlekar kanske inte ar utrustade med en

aktiveringsenhet med tre lagen. Om riskbeddmningen kraver
en aktiveringsanordning maste en 3PE mandverenhet
anvandas.

En 3PE mandverenhet (3PE TP) rekommenderas for programmering. Om ytterligare
en person kan befinna sig i det skyddade utrymmet i manuellt Iage, kan en extra
enhet integreras och konfigureras for den extra personens anvandning.

Vaxla For att vaxla mellan lagen, valj profilikonen i héger sidhuvud for att visa Lagesval.
lagen « Automatisk indikerar att driftlaget for roboten &r installd pa Automatisk.

* Manuell indikerar att driftlaget for roboten ar installd pa Manuellt.
PolyScope X ar automatiskt i manuellt Iage nar konfiguration av sakerhets-1/0 med
treldgesenhet har aktiverats.
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Vilj fijarrlage Det ar endast majligt att andra fjarriaget nar du har andrat driftlaget till "Automatiskt”.
Om du andrar fjarrlaget fran "fjarr” till ‘lokalt’ atergar driftslaget till "manuellt”.

Safety Overview

Mode Selection

Robot Limits

Joint Position

Joint Speed

Planes

Input

Output

Hardware

Three Position

Mode Selection

Select Operational mode

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

® Manual Automatic

Select Remote mode

Switch to automatic operational mode to change Remote Mode.

Local Remote
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15. Transport

Beskrivning Transportera alltid roboten i originalférpackningen. Férvara férpackningsmaterialet torrt -
du kan behdva flytta roboten senare.
Hall samtidigt i robotarmens bada ror nar du flyttar roboten fran férpackningen till
installationsplatsen. Hall roboten pa plats tills alla monteringsbultar vid robotens bas har
dragits at ordentligt.
Lyft manoverskapet i dess handtag.

Q VARNING
Felaktig lyftteknik eller anvandning av felaktig lyftutrustning kan leda till
personskador.

* Undvik att dverbelasta ryggen eller andra kroppsdelar nar utrustningen
lyfts.

* Anvand lamplig lyftutrustning.
* Alla regionala och nationella riktlinjer for lyft ska foljas.

* Montera roboten noggrant enligt monteringsinstruktionerna i Mekaniskt
granssnitt.

OBSERVERA
Om roboten ar ansluten till tredje parts applikation/ installation under transport,
se foljande:

* Att transportera roboten utan dess originalférpackning kommer att
ogiltigforklara alla garantier som tillhandahalls av Universal Robots A/S.

* Om roboten transporteras som en del av en prefabricerad |6sning,
sakert monterad och i full dverensstdmmelse med rekommendationerna
som beskrivs nedan, anses det inte som ett brott mot garantin.

Friskrivning Universal Robots patar sig inget ansvar fér skador som orsakas av att utrustningen
transporteras.
Se rekommendationerna for transport utan férpackning pa: universal-robots.com/manuals
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15.1. Transport utan emballage

Beskrivning Universal Robots rekommenderar alltid att roboten transporteras i sin
originalférpackning.
Dessa rekommendationer ar skrivna for att minska odnskade vibrationer i leder och
bromssystem och minska ledrotation.
Om roboten transporteras utan sin originalférpackning, se foljande riktlinjer:

* Vik ihop roboten sa mycket som mdjligt - transportera inte roboten i
singularitetslaget.

* Flytta tyngdpunkten i roboten sa nara basen som mojligt.
* Fastvarje ror i ett fast underlag pa tva olika stallen pa roret.

* Sakra alla monterade andeffektorer ordentligt i 3 axlar.

Trans
port

Vik roboten sa mycket som mgjligt.

Far inte transporteras utstrackt.

(singularitetsposition) w

Fast roren pa ett fast underlag.
Sakra bifogad andeffektor i 3 axlar.

15.2. Forvaring av manoverenhet
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Beskrivning Operatéren maste ha en tydlig forstaelse for vad e-Stop pa mandverenheten paverkar
nar den trycks in. Det kan t.ex. uppsta forvirring i samband med en installation med flera
robotar. Det bor klargéras om e-Stop pa mandverenheten stoppar hela installationen
eller endast den anslutna roboten.

Om det finns risk for missforstand ska mandverenheten forvaras sa att e-Stop-knappen
inte ar synlig eller anvandbar.

15.3. Langtidsforvaring

Beskrivning | det har avsnittet beskrivs allmanna riktlinjer for langvarig forvaring av robotar och
reservdelar.
Detta galler for alla robotgenerationer och reservdelar.

En robot anses vara langvarigt férvarad nar den férvaras under en period av 6 manader
eller mer.

Riktlinjer For att halla roboten och reservdelarna i basta méjliga skick rekommenderas att man foljer
normal god praxis, vilket innebar:

* Forvaringstemperatur: 10 °C-30 °C
* Luftfuktighet: RH 20-60 %

* Universal Robots rekommenderar att robotarna packas upp och startas minst en
gang om aret och koérs med ett latt program dar alla leder roterar minst 90 grader fem
ganger i varje riktning for att fordela smorjmediet.

Om mojligt, montera @ven reservdelsleder pa en arm och utfér samma arbetsrutin.

* | séllsynta fall kan det vara nédvéandigt att torka av robotarna efter férvaring for att ta
bort 6verflodigt smoérjmedel som har lackt ut fran tatningarna.

* Batteriet ar konstruerat for att halla under robotens hela livsldangd och laddas inte nar
systemet ansluts till strom. Batteriets livslangd ar 8 till 10 ar, men for e-Series och UR
Series kan det bytas ut.

* Flashminnen kan férlora sin datakapacitet med tiden, vilket innebar att det finns en
risk att data pa t.ex. SD-kortet maste flashas om.
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16. Underhall och reparationer

Beskrivning Allt underhallsarbete, inspektion och kalibrering ska utféras i enlighet med alla
sakerhetsinstruktioner i denna manual, URService Manual, och i enlighet med lokala
krav.

Reparationsarbete ska utféras av Universal Robots. Klientens utsedda och utbildade
personal kan ocksa utgora reparationsarbete under forutsattning att de foljer
servicehandboken.

Sakerhet féor  Syftet med underhall och reparation ar att sakerstalla att systemet fortsatter att fungera som
underhall forvantat.
Vid arbete pa robotarmen eller mandverskapet maste nedanstaende varningar och
procedure foljas.

é VARNING
Underlatenhet att félja nagon av de sakerhetsatgarder som anges nedan
kan leda till personskador.

* Dra ut huvudstromkabeln fran mandverskapets undersida for att
sdkerstalla att den ar helt stromlds. Stang av alla andra energikallor
som ar anslutna till robotarmen eller mandverskapet. Vidta de
forsiktighetsatgarder som kravs for att forhindra andra att
stromséatta systemet under reparationen.

* Kontrollera jordningen innan systemet stromsatts igen.

* laktta ESD-reglerna nar delar av robotarmen eller manéverskapet
monteras isar.

* Se till att vatten och damm inte kan komma in i robotarmen och
manoverskapet.
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Sakerhet fér

underhall A VARNING
Underlatenhet att lAmna utrymme for mandverskapet med dorren helt
oOppen kan leda till personskador.

* Lamna minst 915 mm utrymme sa att mandverskapets dorr kan
Oppnas helt och ge atkomst for service.

Q VARNING: ELEKTRICITET
Om manoverskapets spanningsforsorjning demonteras for snabbt efter

frankoppling kan det leda till personskador pa grund av elektriska risker.

* Undvik att demontera nataggregatet inuti mandverskapet, eftersom
héga spanningar (upp till 600 V) kan finnas i dessa nataggregat
under flera timmar efter det att mandverskapet har stangts av.

Efter felsokning, underhall och reparation ska det sakerstéllas att sdkerhetskraven uppfylls.
Maste uppfylla gallande nationella eller regionala sakerhetsregelverk. Det maste &ven
testas och valideras att alla s&kerhetsfunktionsinstaliningar fungerar korrekt.

16.1. Test av stopprestanda

Beskrivning Testa regelbundet for att avgéra om stopprestanda férsamras. Okade stopptider kan
krava att skyddet modifieras, eventuellt med &ndringar i installationen. Om
sakerhetsfunktionerna stopptid och/eller stoppstracka anvands och utgér grunden for
riskminskningsstrategin krévs ingen dévervakning eller provning av stopprestanda.
Roboten utfér kontinuerlig évervakning.

16.2. Rengoring och inspektion av robotarm

Beskrivning Som en del av det regelbundna underhallet kan robotarmen rengéras i enlighet med
rekommendationerna i den har handboken och lokala bestdmmelser.
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Rengéringsmetoder For att ta bort damm, smuts eller olja pa robotarmen och/eller mandverenheten,
anvand en trasa tillsammans med nagot av rengéringsmedlen som anges nedan.

Forberedelse av ytan: Innan I6sningen nedan appliceras kan ytan behéva
forberedas genom att avlagsna I6s smuts eller skrap.

Rengoringsmedel:
* Vatten
* 70 % isopropylalkohol
* 10 % etanolalkohol

* 10 % Nafta (Anvand for att ta bort fett.)

Applicering: Lésningen appliceras vanligtvis pa ytan som behdver rengéras med
en sprayflaska, borste, svamp eller trasa. Den kan appliceras direkt eller spadas
ytterligare beroende pa féroreningsnivan och typen av yta som rengors.
Omroérning: For envisa flackar eller kraftigt nedsmutsade omraden kan I6sningen
omroras med en borste, skrubber eller andra mekaniska medel for att lossa
féroreningarna.

Uppehallstid: Om det ar nddvandigt far I6sningen uppehalla sig pa ytan i upp till 5
minuter for att tranga in och l16sa upp féroreningarna pa ett effektivt satt.
Skéljning: Efter uppehallstiden skoljs ytan vanligtvis noggrant med vatten for att
avlagsna de uppldsta féroreningarna och eventuella rester av rengdéringsmedlet.
Det ar viktigt att skolja noggrant for att forhindra att eventuella rester orsakar
skador eller utgdr en sékerhetsrisk.

Torkning: Slutligen kan den rengjorda ytan lamnas att lufttorka eller torkas med
hjalp av handdukar.

é VARNING
ANVAND INTE BLEKMEDEL i nagon utspadd

rengodringslésning.
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A

VARNING

Fett ar irriterande och kan orsaka en allergisk reaktion. Kontakt, inandning eller
intag kan orsaka sjukdom eller skada. For att foérhindra sjukdom eller skada, folj
féljande:

* FORBEREDELSE:

Se till att omradet ar val ventilerat.

Ingen mat eller dryck far férekomma i narheten av roboten och
rengéringsmedilen.

Se till att det finns en 6gonspolningsstation i narheten.

Samla ihop nédvéandig personlig skyddsutrustning (handskar,
6gonskydd)

ANVAND:

Skyddshandskar: Oljebestéandiga handskar (nitril)
ogenomtrangliga och resistenta mot produkten.

Ogonskydd rekommenderas fér att forhindra oavsiktlig kontakt av
fett med 6gonen.

FAR EJ FORTARAS.

| handelse av

hudkontakt, tvatta med vatten och ett milt rengéringsmedel
hudreaktion, kontakta lakare

kontakt med 6gonen, anvand en dgonspolningsstation och
uppsok lakare.

inandning av angor eller fortaring av fett, uppsok lakare

Efter smorjarbete

rengdOr kontaminerade arbetsytor.

kassera alla anvanda trasor eller papper som anvants for
reng0ring pa ett ansvarsfullt satt.

Kontakt med barn och djur ar forbjuden.
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Inspektionsplan
for robotarm

Inspektionsplan
fér robotarm

Inspektionsplan
fér robotarm

Tabellen innehaller en checklista for de inspektionstyper som Universal Robots
rekommenderar. Genomfor inspektioner regelbundet enligt anvisningarna i tabellen.
Alla refererade delar som befinns vara i ett oacceptabelt skick maste atgardas eller
bytas ut.

Typ av inspektionsatgard Tidsintervall
Var :
acrje Halvarsvis Varje
manad
1 Kontrollera platta ringar \Y X
2 Kontrollera robotkabel \Y, X
3 Kontrollera robotanslutning \Y X
4 Kontrollera robotarmens F X
monteringsbultar *
5 Kontrollera verktygets F X
monteringsbultar *
6 Rundslinga F X

OBSERVERA
Om du anvander tryckluft for att rengéra robotarmen kan robotarmens
delar skadas.

* Anvand aldrig tryckluft for att reng6ra robotarmen.

Flytta robotarmen till nolldget om mdgjligt.

Stang av och koppla fran stromkabeln fran mandverskapet.
Kontrollera om kabeln mellan mandverskap och robotarm ar skadad.
Kontrollera att basfastets bultar ar tillrackligt atdragna.

Kontrollera att verktygets flansbultar &r ordentligt atdragna.

BN o

Kontrollera om de platta ringarna ar utslitna eller skadade.

* Erséatt de platta ringarna om de &r utslitna eller skadade.

OBSERVERA
Kontakta den distributér som roboten koptes fran vid skada som tacks
av garantin.

UR7e PolyScope X
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Inspektion 1. Montera bort verktyg eller tillbehér eller stall in TCP/nyttolast/CoG enligt
verktygsspecifikationerna.

2. Sa har flyttar du robotarmen i frikdrning:

* Paen 3PE-mandverenhet, tryck snabbt pa ljusknappen, slapp, tryck pa
ljusknappen igen och hall kvar 3PE-knappen i detta lage.

Strémknapp 3PE-knapp

3. Draltryck roboten till en horisontell avlang position och slapp.

:
=
®
o)
:

4. Kontrollera att robotarmen kan bibehalla positionen utan stéd och utan att aktivera
Frikdrning.

16.3. Rengora TP och CB

Rengoéring av Anvand ett milt, industriellt rengdringsmedel utan fértunningsmedel eller aggressiva
mandverenhetens tillsatser. Anvand inte slipande material for att torka av skarmen. Universal Robots
pekskarm rekommenderar inte nagot specifikt rengéringsmedel.

Rengéring av Torka av [[[Undefined variable doc_types.CB]]] med en fuktig trasa om det behdvs.
mandverskapet Anvéand rengdringsrekommendationerna i anvandarhandboken.
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Byt ut Det finns ett filter pa vardera sidan av mandverskapet.

mandverskapets 1. Ta forsiktigt bort den yttre plastramen genom att dra dar de réda pilarna ar,

filter som visas pa bilderna nedan i figur 3.7. Ramen lutar utat.
2. Bytutfilter.

Bild 3.7. Byt ut mandverskapets filter.

16.4. Installation av programvara
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Sé héar 1. Pa PolyScope, i menyn till vanster, tryck pa Applikation och valj Sakerhet.
konfigurerar du B piotae rna »
3PE TP- - =

programvaran = L Ti f,}:& %? (X}

(S] Mounting Frames Grids End Effectors Motion Profiles Application Variables e
= Rotation, positon, referen Layo cp, Position, Orientatio Join, Lincar, Optimor Variables configura
Payload, Center of G

R
2 Varisbles
Operaor

= ®
<«
o0 =

Communication Smart Skills Sidebar Operator Screen System Info

Configuration and setu Configuration, Logo, Log Messages,Joint
URCaps emperat

o~ Max
== -1000.00 mm/s

2. Tryck pa Hardvara och knappen Las upp.

~, Program name
' pick and Place revised

' Robot Limits Hardware
Speed Limit Select connected Teach Pendant
Power & Force 3PE Enabled v
~ JointLimits
. ! A For safety reasons the robotwil not startfthe slection does no eflec the connected hardware

Joint Positions

Joint Speeds

v saferylo

Inputs.

outputs

Safe Home

Planes.

Tool Position

Hardware

Three Position

= 100000 mm/s

Ange l6senordet och tryck pa Bekrafta. Mandverenheten &r nu aktiverad.
Tryck pa Anvand for att starta om systemet. PolyScope fortsatter att koras.

Tryck pa Tilldmpa och starta om och sedan pa Bekréfta konfiguration for att
slutfora installationen av programvaran 3PE-mandverenhet.
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17. Kassering och miljo

Beskrivning Universal Robots robotar maste kasseras enligt tillampliga nationella lagar, féreskrifter
och standarder. detta ansvar vilar pa robotens &gare.

UR-robotar tillverkas i enlighet med begransad anvandning av farliga &mnen for att
skydda miljon, enligt definitionen i det europeiska RoHS-direktivet 2011/65/EU. Om
robotar (robotarm, mandverskap, mandverenhet) returneras till Universal Robots
Denmark, skoéts avfallshanteringen av Universal Robots A/S.

Skrotningsavgiften for UR -robotar som séljs pa den danska marknaden betalas i forskott
till DPA-systemet av Universal Robots A/S. Importérer i Iander som tacks av WEEE-
direktivet 2012/19/EU maste sjalva registrera sig i det lokala WEEE-registret. Avgiften ar
normalt mindre an 1€/robot.

Du hittar en lista 6ver nationella register har: https://www.ewrn.org/national-registers.
Sok efter Global Compliance har: https://www.universal-robots.com/download.
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Amnen i Robotarm
UR-roboten * Ror, basflans, monteringsfaste for verktyg: Anodiserad aluminium
* Ledhus: Pulverlackerad aluminium
* Téatningsringar med svart band: AEM-gummi
* extra glidring under svart band: gjuten svart plast
* Slutstycken/lock: PC/ASA plast

* Mindre mekaniska komponenter, t.ex. skruvar, muttrar, distansbrickor (stal,
massing och plast)

* Kabelbuntar med koppartradar och mindre mekaniska komponenter, t.ex.
skruvar, muttrar, distansbrickor (stal, massing och plast)

Robotarmens leder (interna)
* Kugghjul: Stal och fett (se detaljer i servicehandboken)
* Motorer: Jarnkarna med koppartradar

* Tradbuntar med koppartradar, kretskort, olika elektroniska komponenter och
mindre mekaniska komponenter

* Ledtatningar och O-ringar innehaller en liten mangd PFAS som &r en forening i
PTFE (allmant kdnd som Teflon™).

* Smorjfett: syntetisk + mineralolja med fortjockningsmedel av antingen
litiumkomplextval eller urea. Innehaller molybden.

* Beroende pa modell och tillverkningsdatum kan fettets farg vara gul,
magenta, moérkrosa, rdd, gron.

* Servicehandboken beskriver forsiktighetsatgarder vid hantering och
sakerhetsdatablad for fett

Manoéverskap
* Skap (inkapsling): Pulverlackerat stal
* Standardmandéverskap

* Aluminiumplathdlje (invandigt i skapet). Detta ar ocksa OEM-styrenhetens
holje.
* Standardmandverskap och OEM-styrenhet.
* Kabelbuntar med koppartradar, kretskort, olika elektroniska komponenter,

plastkontakter och mindre mekaniska komponenter, t.ex. skruvar, muttrar,
distansbrickor (stal, massing och plast)

* Ett litiumbatteri &r monterat pa ett kretskort. Se servicehandboken for
information om hur den tas bort.
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18. Deklaration och certifieringar
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UNIVERSAL ROBOTS

18.1. Forsakran om inbyggnad (original)
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UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B)

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Technical File:

Universal Robots A/S David Brandt, Technology Officer R&D
Energivej 51, DK-5260 Odense SDK | Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S Denmark

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and | Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with standard control box, standard length cables &
Function: | with or without UR teach pendant Function is determined by the completed machine (robot
application or cell with end-effector, intended use and application program).

Model: | UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) with the standard control box and the
UR16e with the OEM DC Controller:
Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

Effective May 2021: UR10e specification in’?’provement to 12. Sk%maximum ayload.
OTE: This DOl is NOT applicable for use with the OEM AC Controller,

Serial Number: | Starting XY 245000000 and higher except the UR16e with OEM DC Controller.
See control box markings.

Fact
a;ezrry Sequential numbering, restarting at 0 each year
e-Series 3=UR3e, 5 =URbe, 7= URT7e, 0 =UR10e, 1=UR12e, 2 = UR10e (12kg payload), 6 = UR16e

Incorporation: | Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e and UR16e) shall only be put into
service upon being integrated into a final complete machine (robot application or cell), which
conforms with the provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this partly completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the
completed machine fulfiling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive 2006/42/EC | The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,
1.2.1,1.2.4.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 with 3PE TP, 1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,4.1.2.3,4.1.3, 4.3.3, Annex VL.

It is declared that the relevant technical documentation has been compiled
in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.

11l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.
See the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives & Article 6 of the EMC Directive:
() ENIS010218-1:2011 X () ENISO 13850:2015 () EN 61000-3-3: 2013
() ENIS012100:2010 (I) ENIEC 60204-1:2018 as applicable | (Ill) EN 61000-6-1:2007 & 2019
(1) ENISO 13732-1:2008 as applicable | (1) EN IEC 60320-1:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY
(1) ENISO 13849-1:2015 X () EN IEC 60664-1:2006 & 2020 (1) EN 67000-6-2:2005 & 2019
2023 edition has no relevant changes | ()(I1) EN 60947-5-5:1997+A2:2017 () EN IEC 61000-6-3:2007 & 2021
() ENISO 13849-2:2012 () EN IEC 60947-5-8:2021 UR3e, UR5e & UR7e ONLY

Y See TUV Rheinland Certificates

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (I EN 60068-2-27:2009 (I EN'IEC 61000-6-4:2023

(I) 1SO/TS 15066:2016 as applicable (Il1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019 () EN 61326-3-1: 2017

(1) EN 60068-2-1: 2007 EN 60529:1991/A2/AC:2019 [Industrial locations SIL 2]

(1) EN 60068-2-2:2007 (M) EN IEC 61000-3-2:2019/A2:2024 (1) 1EC 61784-3:2021/AMD1:2024 [SIL2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly completed
machinery in response to a reasoned request by the national authorities.

Approval of full quality assurance system by the notified body Bureau Veritas: ISO 9001 certificate #DK019348,
ISO 14001 certificate DK019349, and I1SO 45001 certificate #DK019350.

/1,9 ~,
Odense Denmark, 5 Dec 2025 (ﬁ{‘,ﬁ,\ S e Hor
Roberta Nelson Shea Global Technical Compliance Officer
This DOI can change without notice. For the most recent DOI, the latest User Manual and DOI are available from the UR website.

Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Denmark www.universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60
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18.2. Deklaration och certifieringar

Overséattning av de ursprungliga instruktionerna

EU-férsdkran om inbyggnad (DOI) (i enlighet med 2006/42/EG bilaga Il B)

Tillverkare

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Danmark

Person i organisationen med
behorighet att sammanstélla det
tekniska underlaget

David Brandt
Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S, Danmark

Beskrivning och identifiering av delvi

s monterade maskiner

Produkt och funktion:

Industrirobot, flerfunktionell fleraxlig manipulator med mandverskap &
med eller utan mandéverenhetsfunktion bestams av den kompletta
maskinen (robotapplikation eller cell med andeffektor, avsedd
anvandning och applikationsprogram).

Modell :

UR3e, URb5e, UR7e, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series) med
standardmandverskap och UR16e med OEM DC-styrenhet:

* Galler oktober 2020: Manéverenheter med 3-Position
aktivering (3PE TP) & standardmandéverenheter (TP).

* Galler maj 2021: UR10e-specifikationen forbéttras till 12,5 kg
maximal nyttolast.

Obs:

Denna DOl kan INTE anvandas med OEM AC-styrenheten, forutom UR16e med
OEM DC-styrenheten. Se markningar pa mandverskapet.

Serienummer:

Start 20235000000 och hégre
&r o_serien 3=UR3e, 5=URbe, 7=UR7e, 0=UR10e (10kg payload), 1=UR12e,

2=UR10e (12.5kg), 6=UR16€ |5nande numrering, bérjar om pa 0 varje ar

Inbyggnad:

Universal Robots e-Serien (UR3e, UR5e, UR7e, UR10e, UR12e och
UR16e) far endast tas i bruk efter att ha integrerats i en slutlig
komplett maskin (robotapplikation eller cell), som dverensstdmmer
med bestdmmelserna i maskindirektivet och andra tilldmpliga direktiv.

Nar denna delvis fardigstallda maski

att forsakran om dverensstdmmelse

Vi forsékrar att ovanstaende produkter uppfyller féljande direktiv enligt nedan.

n integreras och blir en komplett maskin, ar integrationsteknikern

ansvarig for att den fardigstallda maskinen uppfyller alla tillampliga direktiv, att CE-markning appliceras och

(DOC) tillhandahalls.

|. Maskindirektiv 2006/42/EC

Féljande vasentliga krav har uppfylits: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1,
1.24.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9, 1.4.1 med 3PE TP,
1.5.1,15.2,15.5,1.5.6,1.5.8,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.1,
4.1.2.3,4.1.3,4.3.3, bilaga VI. Det forsékras att den relevanta
tekniska dokumentationen har sammanstallts i enlighet med del B i
bilaga VIl till maskindirektivet.

II. Lagspanningsdirektivet
2014/35/EU

Hanvisning till LVD och de harmoniserade standarder som anvants
nedan.

I1l. EMC-direktivet 2014/30/EU

Hanvisning till EMC-direktivet och de harmoniserade standarder som
anvants nedanfor.
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EMC-direktivet:

Se de harmoniserade standarder som anvands, enligt artikel 7(2) i MD- och LV-direktiven och artikel 6 i

(N ENISO 10218-1:2011 *

() ENI1SO 12100:2010

(I) EN IEC 60204-1:2018 i
tilldampliga delar

(I) EN ISO 13849-1:2015 *
Utgavan 2023 har inga
relevanta andringar

(I) EN ISO 13849-2:2012

* Se TUV Rheinland-certifikat

() EN1SO 13850:2015

() ENISO 13732-1:2008 som
tilldmpbart

(I EN IEC 60320-1:2021

(I EN IEC 60664-1:2006 & 2020
(D(I) EN 60947-5-5:1997+A2:2017
(I EN IEC 60947-5-8:2021

(Il EN 61000-3-3: 2013

(Il EN 61000-6-1:2007 & 2019
ENDAST UR3e, UR5e och UR7e
(1) EN 61000-6-2:2005 & 2019
(Il EN IEC 61000-6-3:2007 &
2021

ENDAST UR3e, UR5e och UR7e

Hanvisning till andra tekniska standarder och tekniska specifikationer som anvants:

(1) 1ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-
M6]

() ISO/TS 15066:2016 i
tilldmpliga delar

(1) EN 60068-2-1: 2007

(1) EN 60068-2-2:2007

(Il) EN 60068-2-27:2009
(Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
EN 60529:1991/A2/AC:2019

(Ill) EN IEC 61000-3-
2:2019/A2:2024

(111 EN IEC 61000-6-4:2023

(Il1) EN 61326-3-1: 2017
[Industriella platser SIL 2]

(1) IEC 61784-3:2021/AMD1:2024
[SIL2]

Tillverkaren, eller dess behériga representant, skall skicka relevant information om den delvis sammansatta
maskinen som svar pa en rimlig begaran fran nationella myndigheter.

Godkannande av fullstandigt kvalitetssakringssystem av det anmalda organet Bureau Veritas: ISO 9001-
certifikat nr DK019348, ISO 14001-certifikat DK019349 och ISO 45001-certifikat nr DK019350.

Odense Danmark, 5 dec 2025

@

OBSERVERA

18.3. Certifieringar UR7e

Denna DOI kan andras utan féregaende meddelande. Den senaste versionen av DOI, den
senaste anvandarmanualen och DOI finns tillgéngliga pa UR:s webbplats.

Beskrivning

Certifiering fran tredje part ar frivillig. Men for att ge basta mojliga service till

robotintegratérer har Universal Robots valt att certifiera sina robotar vid erkénda
testinstitut som anges nedanfor.
Du hittar kopior av alla certifieringar i kapitlet: Certifieringar.

UR7e PolyScope X

201

Anvandarhandbok



(R
18. Deklaration och certifieringar UNIVERSAL ROBOTS

Certifiering ) N Certifikat av TUV Rheinland enligt EN ISO
' A BN 120 9ot 10218-1 och EN ISO 13849-1. TUV Rheinland
TUV star for sdkerhet och kvalitet inom praktiskt
TOVRheinland Rheinland | taget alla afféars- och livsomraden. Foretaget
10 3007000000 grundades for 150 ar sedan och &r en av

varldens ledande leverantorer av testtjanster.

cTUV-market visar att en produkt uppfyller
TOV kanadensiska sakerhetsstandarder och
Rheinland | bevisar 6verensstammelse med
kanadensiska elsakerhetsstandarder.

C

Universal Robots produkter uppfyller CHINA

@ CHINA RoHS RoHS-k.rav f(?r kontro.ll av féroreningar fran
elektroniska informationsprodukter. En
produktdeklarationstabell tillhandahalls.

s KCs Universal Robots produkter har utvarderats
och uppfyller KOSHA:s sékerhetsstandarder.
Universal Robots produkter har utvarderats
KC for dverensstdammelse med Koreas EMC-

krav.

f; Delta Universal Robots produkter ar
prestandatestade av DELTA.

Leverantorscertifieringar Sésom tillhandahalls av vara leverantdrer

fran tredje part uppfyller Universal Robots e-Series robotar som

m? Miljé | fraktar pallar i enlighet med ISMPM-15 danska

— krav for tillverkning av tréférpackningsmaterial
och ar mérkta i enlighet med med detta system.

Tillverkarens Universal Robots e-Series robotar genomgar
testcertifiering . kontinuerlig intern testning och slutlig
Universal .
leveranstestning.
Robots oy
UR:s testprocedurer granskas och forbattras
kontinuerligt.
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Deklarationer Aven om EU -direktiven &r relevanta fér Europa erkanner och/eller kréver vissa lander
enligt EU- utanfoér Europa EU-deklarationer. Direktiven finns pa EU:s officiella webbplats: http://eur-
direktiv lex.europa.eu.
Enligt maskindirektivet ar Universal Robots robotar delvis sammansatta maskiner och
har dérmed inte nagon CE-méarkning.
Du hittar deklarationen om inforlivande (DOI) enligt maskindirektivet i kapitlet:
Deklarationer och certifikat.

EU REACH Var produkt innehaller komponenter, narmare bestamt de bla plastlocken (kopparna) och de
gra plastdelarna, som innehaller @mnen som finns upptagna pa EU:s REACH-kandidatlista
(>0,1 % wiw).
For mer information, se det globala efterlevnadsdokumentet som kan laddas ner fran var
webbplats.
Denna information tillhandahalls for att uppfylla EU:s REACH-krav for artiklar som slapps ut
pa EU-marknaden. Anvand var produkt pa avsett satt och folj alla drifts- och
sakerhetsanvisningar i denna manual. Fér mer information, se den officiella REACH-
forordningen (konsoliderad text: 32006R1907). Om du har fragor om produktsékerhet,
kontakta oss pa: ProductCompliance@teradyne-robotics.com.

18.4. Certifikat UR7e
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. Page 1
Rheinland
Certificat
Certificate no. T 725031 1 1 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S See additional page(s) for the listing of 3 factories
Energivej 51
5260 Odense S
Denmark
Report Number: 31875333 027 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to:  EN ISO 18218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: ~ UR3, URS, UR1@, UR15, UR20, UR3@, UR3e, URSe,
UR7e, UR1@e, UR12e, UR16e, URS Long, UR1S
Technical Data: Rated Voltage: AC 180-2008V, 50/60Hz or AC 200-248V, 58/60Hz
Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I
Special Remarks: The robot is only a component in a final robot
application, collaborative or non-collaborative. The final
application/installation must comply with EN ISO 10218-2. =
Certificate is only valid within used in conjunction with g
the UR Control Box, with or without a UR Teach Pendant. Includes ‘;
optional IMMI accessory. The following safety functions have been =
evaluated and determined to meet PLd Cat. 3 per EN ISO 13849- 3
1:2615: =
1- Emergency Stop; 2- Safeguard Stop 3
3- Joint Position Limit; 4- Joint Speed Limit §
5- Pose Limit; 6- Cartesian Speed Limit =
7- Force Limit; 8- Momentum Limit E
9- Power Limit; 10- Stopping Time Limit 3
11- Stopping Distance Limit; 12- System Emergency Stop Output %
13- Robot Moving Digital Output; 2
14- Robot Not Stopping Digital Output g
15- Reduced Mode Digital Output; &
16- Not Reduced Mode Digital Output &
17- 3 Position Enabling Device INPUT 3
Refer to product manual for additional information. -
Must be installed and programmed in accordance with the g
manufacturer’s instructions. =
=]
Remarks: Replaces Certificate T72501672. =
Appendix: 1, 1-68
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
. . ®
www.tuv.com A TUVRheinland
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China
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R HEEEPRTATEBNME S ETIRET

Procri\luct/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame _
7= 2/ 2 B EEEEYHEIATE
2 | & [ 2 | sumx | ZR-FE
0 ; Hexavalent ; Polybrominated
Mercury | Cadmium ) Polybrominated )
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
- (Cr+6) AT (PBDE)
UR Robots
BN HARS
UR3/URS /UR10/
UR3e / URSe /UR7e X 0O X @] X X
UR10e/UR12e/
UR16e /UR15e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RIRZAB AT LB AT A SRR PR = BI97ES)/T 11363-2006 I ERIREZERIUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFEEYREDEZEHHE—RM N PH =B HES)/T 11363-2006 L EHIREEXK -

(RWBIFELEA - RIBEFRER N ERPH X B AR EFHITH —H5E - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHMEZRFEREMENNBERFRED YR TERRS ML E R EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B WER, BE, EE, TR, B, 4048, NARAS, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERIER G
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% il [ 4 B & 7 Rl FA P B 10 EE F15 27" M, {8 Universal Robots SAFEMIFTEI NS
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/ct /corporate-social ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KC
Registration

6AD6-DAB2-E7D7-66EB

FEEANAAE) 4 HE 53

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

4% wE A9
Trade Name or Registrant

Universal Robots A/S

71 A A A (AE )
Eauinment Name

Industrial Robot

VAR R g P A
Equipment code
/Additional Equipment code

IND

71259
Basic Model Number

UR7e

SRER L
Series Model Number

TEHE
Registration No.

R-R-URK-UR7e

Az A A 2= =7}
Manufacturer/Country of Origin

Universal Robots A/S/Elnt3

SEd99
Date of Registration

2025-10-23

71er
Others

sl 1A Tk

Waves Act.

It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
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19. Tabell dver sékerhetsfunktioner UNIVERSAL ROBOTS

19. Tabell over sakerhetsfunktioner

Beskrivning Universal Robots sékerhetsfunktioner och sékerhets-1/0 ar PLd, kategori 3 (ISO 13849-1), dar varje sakerhetsfunktion
har ett PFH-varde pa mindre an 1,8E-07.
PFH-vardena har uppdaterats for att inkludera storre konstruktionsflexibilitet for att 6ka elasticiteten i leveranskedjan.
For sékerhets-1/0 bestams den resulterande sakerhetsfunktionen inklusive den externa enheten eller utrustningen av
den 6vergripande arkitekturen och summan av alla PFH-varden, inklusive UR-robotens sékerhetsfunktion PFH.
Om nagon grans for sakerhetsfunktionen éverskrids eller ett fel upptacks i en sakerhetsfunktion eller
sakerhetsrelaterad del av styrsystemet, definierar UR det sékra tillstandet som ett stopp med borttagning av drivkraft

(antingen ett stopp av kategori 1 eller 04 omedelbar borttagning av kraft).

SF1 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
1,2,3,4
s Tryck pa Estop PB pa mandverpanelen’ eller den externa Esto
Nodstopp ryEp Sfp |p dpf Cat 14 med i
om Estop Safety Input anvands) fér att stoppa Cat 1 * me
(1ISO 13850) | ¢ p Safety Inp ) PP
strémavbrott fran robotens stélldon och verktygets I/0.
Styrenhetens I/0 gar till "1&g”. Robot,
Beordra ! alla leder att stanna och nr alla leder kommer till ett Stoppkategori 1 robotverktyg
Overvakat stillastaende tillstand kopplas strommen bort. (IEC 60204-1) 1/0 och
Se Sakerhetsfunktioner for stopptid och stoppavstand>. styrenhet I/0
ANVAND ENDAST FOR NODSITUATIONER, fér inte anvéndas
for sakerhetsdndamal, eftersom aktivering kréaver en manuell
atgard.
SF2 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
3,5
Skyddsstopp Denna sakerhetsfunktion aktiveras av en extern skyddsanordning
e Py . ° P 4 .
(Skyddsstopp enligt med hjalp av sékerhetsingangar som initierar ett stopp Cat 2%. Syftet | Stoppkategori 2
SO 10218-1%) &r att skydda méanniskor fran skador, till skillnad fran att skydda (IEC 60204-1)
“Fére 2006 kallades roboten, utrustningen eller produkterna. SSZ'-stopp B Robot
detta for Verktyget I/O paverkas inte av skyddsstoppet. (enligt
. . Om en aktiveringsenhet &r ansluten &r det méjligt att konfigurera beskrivning i IEC
sakerhetsstopp
skyddsstoppet sa att det fungerar ENDAST i automatiskt lage. 61800-5-2)

eller "skyddsstopp”

Se Sakerhetsfunktioner for stopptid och stoppavstand.S.

Aterstélining Vad
Beskrivning . Tolerans Effekt
av hander?
skyddsstopp " " ) o ot .
Nér den ar konfigurerad for sékerhetsaterstallning och de externa Aterstall
aterstéllningsanslutningarna évergar fran Iag till hog, aterstalls ingang till - Robot
sakerhetsstoppet. Sdkerhetsingang for att initiera en aterstallning av SF2. SF2
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UNIVERSAL ROBOTS 19. Tabell dver sakerhetsfunktioner
SF3 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
Ledpositionsgrans

Tillater inte att
(programvarubaserad .
__ ] rérelsen
axelbegrénsning) . . .
L L o dverskrider nagon

Staller in 6vre och nedre gransvarden for tillatna
. . A . gransinstélining.
ledpositioner. Stopptid och avstand beaktas inte .
Hastigheten kan
eftersom gréansvéardena inte kommer att . .
sénkas s4 att
Overskridas. Varje led kan ha sina egna granser.

. . . " " rérelsen inte Led
Begrénsar direkt méngden tillatna ledpositioner 5°
L B overskrider nagon (vardera)
som lederna kan réra sig inom. Det &r en
rans.
sdkerhetsklassad mjuk axelbegrénsning och g
Ett robotstopp

utrymmesbegrénsning, enligt ISO 10218-1:2011, .
kommer att initieras

5.12.3.
for att forhindra att
en grans
overskrids.
SF4 Beskrivning Vad hénder? Tolerans Effekt
Ledhastighetsgrans . .
Tillater inte att
rérelsen dverskrider
i i . . nagon
Stéller in en dvre gréans for ledhastigheten. Varje led
. . . i grénsinstéllining.
kan ha sin egen grans. Denna sakerhetsfunktion har .
Hastigheten kan
storst inflytande pa energidverféringen vid kontakt . A
sénkas s4 att
(kldmning eller transient). . . Led
B ) L rorelsen inte 1,15°/s
Begrénsar direkt den uppsattning tillatna (vardera)
. o . Overskrider nagon
ledhastigheter som lederna far utféra. Den anvénds )
rans.
for att begrénsa snabba ledrérelser, t.ex. risker i 9
Ett robotstopp
samband med singulariteter.. .
kommer att initieras
for att férhindra att en
grans Overskrids.
Gemensam Overskridande av gransen for viidmomentet for den inre leden (varje led) resulterar i ett stopp av Cat 04. Denna

led momentgré ns sakerhetsfunktion ar inte tillganglig for anvandaren, utan ar en fabriksinstéllning. Det visas INTE har eftersom det

inte finns nagra anvandarinstallningar.
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19. Tabell dver sékerhetsfunktioner UNIVERSAL ROBOTS

SF5 Beskrivning Vad héander? Tolerans Effekt
Kallas olika namn: " ”
" Overvakar TCP Pose (position och
Posegréans o -
. orientering) och férhindrar att ett
Verktygsgrans, 3 .
] i . sakerhetsplan eller TCP-posegransen
Orlenterlngsgrans, . )
. overskrids.
Séakerhetsplan, o -
Sakerhetsara Flera positionsgranser & méjliga
r ranser
akerheisgranse (verktygsflans, armbage och upp till 2
konfigurerbara S ..
Tillater inte att rérelsen
verktygsforskjutningspunkter med en . . X
overskrider nagon
radie) o e )
gransinstallning. Hastigheten
Orienteringen begransas av avvikelsen TCP
eller vridmomenten kan
fran funktionens Z-riktning for 3°40 mm Verktygsflans
minskas sa att rérelsen inte A
verktygsflansen OR TCP. Armbéage
., L . overskrider nagon grans som
Tva delar. (1) &r sékerhetsplanerna fér
. s » faststallts for SF 5, SF 6, SF 7
begrénsning av mdjliga TCP-positioner.
. i i . eller SF 8.
(2) &r TCP-orienteringsgrédnsen, som
anges som en tillaten riktning och en
tolerans. Detta ger TCP- och
handledszoner fér
inkludering/exkludering pa grund av
sdkerhetsplanerna.
SF6 Beskrivning Vad hénder? Tolerans Effekt
Hastighetsbegrénsning
Ett robotstopp
TCP och Armbage -
kommer att initieras
N . . for att forhindra att
Overvakar TCP- och armbagshastigheten for att
- . .. ) ) en gréns
forhindra att hastighetsgransen overskrids.
. . overskrids.
Motsvarar 6vervakning av hela armen, eftersom
50 mm/s TCP
sektionerna mellan TCP och armbagen inte kan réra .
Tillater inte att
sig snabbare &n andpunkterna for dessa sektioner. .
rorelsen
overskrider nagon
gransinstallning.
SF7 Beskrivning Vad héander? Tolerans Effekt
Kraftgrans

(T C P) Kraftgréansen &r den kraft som roboten utévar vid TCP (verktygets

mittpunkt) och "armbagen". Sakerhetsfunktionen beréknar
Ett robotstopp
kontinuerligt de vridmoment som tillats for varje led for att halla sig e
. kommer att initieras
inom den definierade kraftgransen fér bade TCP och armbage.
o . . L - for att forhindra att
Lederna styr sitt viidmoment for att halla sig inom det tillatna
en grans
vridmomentomradet. Detta innebar att krafterna vid TCP eller g
. A L - . overskrids.
armbagen kommer att halla sig inom den definierade kraftgransen. 25N TCP

Nér ett stopp initieras av kraftgrdnsen SF stannar roboten. UR- . .
L ) Tillater inte att
standardstyrenheten kommer att fa rorelsen att "backa” till den

- o L rorelsen
position som géllde innan kraftgréansen dverskreds. Denna "back-off”
Overskrider nagon
ingar inte i sdkerhetsfunktionen eftersom den utfors av L
gransinstélining.
standardstyrenheten. Sakerhetsregulatorn har en fast tid (del av

responstiden) som tillats innan ett robotstopp initieras.
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SF8 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
Momentumgréns

Ett robotstopp kommer att initieras for

Momentumgransen ar mycket anvandbar
. . . . . att forhindra att en gréns dverskrids.
for att begrénsa 6vergdende stotar.

Momentumgrénsen paverkar hela L . . . 3kgm/s Robot
Tillater inte att rorelsen éverskrider
roboten. . o
nagon gransinstallning.
SF9 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
Effektgréns " . " .
Den hér funktionen évervakar det mekaniska arbetet (summan av
ledmoment ganger ledens vinkelhastigheter) som utfors av roboten, Dynamisk
vilket ocksa paverkar strommen till robotarmen och robotens hastighet. | begransningav | 10W Robot
Denna sakerhetsfunktion begréansar dynamiskt strdm/moment
strommen/vridmomentet men bibehaller hastigheten.
SF10 Beskrivning Vad hénder Tolerans Effekt
UR-robot . . . . "
Nar de dubbla utgangarna ar konfigurerade for ett
stopputgangar L
robotstopp och ett robotstopp intréffar, ar de LAGA. Om
inget robotstopp initieras ar dubbla utgangar hoga. Pulser
anvands inte men tolereras. For en integrerad
sakerhetsfunktion, se fotnot 6
Dessa dubbla utgangar andrar tillstand for alla externa E-
stopp som &r anslutna till konfigurerbara sékerhetsingangar A A
Dubbla utgangar gar Extern
dar denna ingang ar konfigurerad som en nédstoppsingang. | o
B A . o . 1agti héndelse av ett anslutning till
For stopputgangen utfors valideringen vid den externa
. . . L stopp om N/A logik
utrustningen, eftersom UR-utgangen ar en ingang till denna
. L ) konfigurerbara och/eller
externa stoppsékerhetsfunktion for extern utrustning.
utgangar ar installda utrustning
OBSERVERA
Denna stopputgang &r inte ansluten
till IMMI (Injection Moulding
Machine Interface) for att férhindra
ett oaterkalleligt stopp.
SF11 Beskrivning Vad hander Tolerans Effekt

’Flytta” .
.. . . o e o x - Dubbla utgangar
sakerhetsfunktion Nar roboten ror sig (rorelse pagar) ar de dubbla digitala o 1a g Extern
. arlaga under
med digitala utgangarna LAGA. Utgangarna ar HOGA nar ingen ) Ig hhe anslutning till
rorelse och hoga
utgé ngar rorelse sker. Funktionell sdkerhet géller det som finns K N/A logik
nar ingen rorelse
inuti UR-roboten. For en integrerad sakerhetsfunktion, se och/eller
forekommer. )
fotnot 6. utrustning
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SF12
Séakerhetsfunktion
*Stoppar inte” med
digitala utgangar

SF13
Séakerhetsfunktion
"Reducerad aktiv”
med digitala
utgangar

SF14
Sédkerhetsfunktion
"Reducerad inaktiv”
med digitala
utgangar

"Reducerad aktivitet”

Ingang SF-

parameterinstéliningar

andras

Beskrivning Vad hénder? Tolerans Effekt
) . . | Dubbla utgangar &r
Nér roboten STOPPAR (haller pa att stanna eller star | B Extern
) o i héga nér roboten o
stilla) &r de dubbla digitala utgangarna HOGA. Nar anslutning till
antingen ar i fard med
utgangarna ar LAGA &r roboten INTE i process att logik
att stanna eller
stoppa och INTE i ett stillastaende tillstand. For en och/eller
befinner sig i
integrerad sakerhetsfunktion, se fotnot 6. . . utrustning
stillastaende tillstand
Beskrivning Vad héander? Tolerans Effekt
Dubbla
. ) . o Extern
Nar reducerade installningar ar aktiva (eller initierade) for utgangar ar
anslutning till
sakerhetsfunktioner &r de dubbla digitala utgadngarna LAGA. | laga nar oaik
ogi
Funktionell sékerhet galler det som finns inuti UR-roboten. reducerade gh/ |
och/eller
For den integrerade sékerhetsfunktionen, se fotnot 6, installningar ar )
. utrustning
aktiva
Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt?
Nar robotens reducerade installningar for
sakerhetsfunktioner INTE &r aktiva (eller inte A o
Dubbla utgangar ar laga Extern
initierade) &r de digitala utgangarna LAGA. . o
nér reducerade anslutning till
Funktionell sékerhetsklassificering ar fér vad N/A

instéllningar ar INTE
som finns inom UR-roboten.
. . . . aktiva.
For den integrerade sékerhetsfunktionen, se

nedanstaende fotnot 6

logik och/eller

utrustning.

Effekt

Copyright © 2009-2025 by Universal Robots A/S. Med ensamratt.

Beskrivning

reducerade instéllningar uppnas inom 2 cm fran planet) eller

inom 500 ms efter utiésande ingang.

reducerade gransvarden AKTIVA.

sakerhetsfunktioner.

momentum, effekt, stopptid och stoppstracka.

Verifiera och validera alla parameterinstéliningar fér robotapplikationen.

Reducerat ar inte ett lage. Det ar en férandring av installningarna som initierats:

+ internt av ett sdkerhetsplan/grans (startar nar det ar 2 cm fran planet och

+ externt genom att anvanda en extern ingang, vilket ger reducerade instéllningar

Nar de externa anslutningarna ar laga initieras reducerat Iage. "Reduced Active" gor alla

Reducerat ar inte en sékerhetsfunktion. Reducerat ar ett satt att parameterisera

Reducera &r en tillstandsforandring som paverkar installningarna for foljande
sakerhetsfunktioner: ledposition, ledhastighet, TCP-position, TCP-hastighet, TCP-kraft,

Robot

Anvandarhandbok
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SF15 Beskrivning Vad héander? Toleranser Effekt
Stopptidsgréns
PP 9 Tillater inte att den faktiska
stoppningen 6verskrider
Realtidsévervakning av forhallandena s att .
gransvérdet.
stopptidsgransen inte 6verskrids. Robotens
. Orsakar en 50 ms Robot
hastighet begrénsas for att sékerstélla att . ) )
. . o . hastighetsminskning eller att
stopptidsgransen inte 6éverskrids. 7 B
roboten stannar for att INTE
overskrida gransen.
SF16 Beskrivning Vad hénder? Toleranser Effekt
Stoppdistansgrans
PP 9 Tillater inte att den
faktiska stoppningen
Realtidsévervakning av forhallandena sa att . . L.
. Overskrider gransvardet.
avstandsgransen inte éverskrids. Robotens
. . B B . B Orsakar en 40 mm Robot
hastighet begrénsas for att sékerstélla att grénsen ) . .
hastighetsminskning eller
for stoppstrackan inte Gverskrids. 7
att roboten stannar for att
INTE &verskrida gransen.
SF17 Beskrivning Vad hander? Toleranser Effekt
Safe Home Ny : .
. Sakerhetsfunktion som dvervakar en
Position . e -
" sakerhetsklassad utgang, sa att den sakerstaller att .
"Overvakad "Safe home-utgangen" Extern
. utgangen endast kan aktiveras nar roboten &r i den . . .
position" aktiveras bara nar roboten anslutning
konfigurerade och dvervakade "sékra . o . .
befinner sig i den 1,7° till logik
hempositionen". )
L . . . konfigurerade "Safe home- och/eller
Ett Cat O-stopp initieras om utgangen aktiveras nar
. . o . positionen" utrustning
roboten inte befinner sig i den konfigurerade
positionen.
Lagesbrytare o Vad -
eskrivnin ekt
INGANG = hénder?
Nar de externa anslutningarna ar laga ar automatiskt Iage (kdrning) aktivt. Vid hog ar
|aget programmering/larande.
Rekommendation: Anvand med aktiveringsenhet, dvs. UR-mandverenhet med en .
Ingéang till
integrerad 3-lagesaktiveringsenhet. SF2 Robot
Vid larande/program kommer TCP-hastigheten initialt att vara begransad till 250 mm/s.
Hastigheten kan 6kas manuellt med hjélp av TP:s "hastighetsreglage”, men nar
aktiveringsanordningen aktiveras aterstélls hastighetsbegransningen till 250 mm/s.
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SF18 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
3-
( . . . En 3-positionaktiveringsenhet 9 har 3
positionsaktivering) ) _ _
. B 8 omkopplingsplatser: av, pa, av (i storleksordning
Séakerhetsfunktion , ,
Inad vid tryckning).
ngangar Nar den slapps helt ér enheten avstangd. Nar den
| manuellt lage, nar
trycks/klams till mittlaget &r den paslagen. Om du . .
SF18-ingangen ar Robot och
trycker helt (kldmmer) slas funktionen av. .
; o ) L LAG, triggas SF2 extern
Nar 3P-aktiveringsenheten &r "PA” &r rorelse
internt N/A anslutning till
aktiverad.
. . Stoppkategori 2 (IEC SF19 och
| manuellt Iage och nér en extern
o L L 60204-1) SS2 (IEC SF20
aktiveringsenhet &r frankopplad, initierar
) . o 61800-5-2)
sakerhetssystemet internt SF2, vilket &r en
stoppkategori 2.
Rekommendation: Anvand med en
lagesomkopplare som sakerhetsingang. 10
SF19 Beskrivning Vad héander? Tolerans Effekt
3PE (3- T —
" . . | Automatiskt lage (“kérs”), SF19:s utgangar ar HOG.
Iagesaktlvenng) I manuellt lage och nar nagon aktiveringsenhet!! &r i
Séakerhetsfunktiond
. . AV-lage (inte i mittlaget PA, vilket innebar att
med digitala o o
o aktiveringsenheten ar frigjord eller helt nedtryckt),
utgangar
utléses en SF2 som orsakar en stoppkategori 2 (SS2)
och SF19:s utgangar &r laga. 8 | manuelit lage, nar
| manuellt Idge, nar Freedrive och 3PE anvénds: 3PE ari avstangt
lage, ar Extern
* Om Freedrive &r aktiverat och utgangarna LAG anslutning
* ALL 3PE &riAV-lage, SF19:s och SF2 triggas N/A till logik
utgangar &r HOG. internt och/eller
+ Nagon 3PE &ri PA-lage, SF19:s Stoppkategori 2 utrustning
utgangar ar LAG. (IEC 60204-1) SS2
- Om Freedrive inte &r aktiverat, och (IEC 61800-5-2)
+ ALLA 3PE ariPA-lage, SF19:s
utgangar ar HOG.
* Nagon 3PE &riAV-lage, SF19:s
utgangar ar LAG.
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SF20 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
3PE (3- e .
" . . | Automatiskt lage (“kors”), SF20:s utgangar ar LAG.
lagesaktivering) . i . 1 s
»INTE tillstand” | manuellt lage och nar nagon aktiveringsenhet'' ari
R . g AV-Iage (inte i mittlaget PA, vilket innebér att
Sakerhetsfunktion o e .
L. aktiveringsenheten ar frigjord eller helt nedtryckt), ar
med digitala . "
SF20:s utgangar héga.
Utgéngar | manuellt Ilage, nér Freedrive och 3PE anvénds:
* Om Freedrive &r aktiverat och:
- ALL 3PE &ri AV-lage, SF20:s | manuellt lage, nér Extern
. 4 ' anslutning till
utgangar &r LAG. 3PE &ri avsténgt NA oaik g
o
+ Néagon 3PE &rilaget PA, da ar lage, &r g
e A R och/eller
SF20:s utgadngar HOG. utgangarna HOG.
utrustning
* Om Freedrive inte ar aktiverat, och:
+ ALLA 3PE ariPA-lage, SF20:s
utgangar ar LAG.
* Nagon 3PE &riAV-lage, SF20:s
utgangar ar HOG.
Obs! SF20 &r en inverterad version av SF19 dar
utgangstillstandet ar logiskt omvant jamfort med SF19.
SF21 Beskrivning Vad hénder? Tolerans Effekt
Handledens " ) _ "
. . Overvakar vridmomentet i handledslederna for att
kldammomentgrans o ) .
undvika héga dtdragningsmoment. Later inte
vridmomentgrénsen for handleden 6verskrida grédnsen.
Orsakar att roboten
OBSERVERA stannar fér att INTE N/A Robot
Denna sakerhetsfunktion kan Gverskrida gransen
konfigureras sa att den
inaktiveras.
SF22 Beskrivning Vad hander? Tolerans Effekt
Utgangar som

Nar den 6vervakade TCP-posen har passerat

aktiveras av ett . j .
sakerhetsplanet ar de dubbla utgangarna LAGA.

3 Extern
sa kerhetsman Flera positioner kan aktivera de dubbla utgangarna Utgangarna &r LAGA nar
(SF5) . — . 40 mm anslutning till
(verktygsflans, armbage och upp till tva den 6vervakade TCP- .
samma logik
konfigurerbara verktygsforskjutningspunkter med en posen korsar

) som SF5 | och/eller
radie) sékerhetsplanet. .
N . . . utrustning
Se Verktygspositionsbegransning fér mer

information.
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SF23
Séakerhetsplan
(SF5) aktiverat
av ingangar

Beskrivning

Nér bada INPUTS &r:

+ HOG.

+ LAG.

Den évervakade TCP-
poseen kan rora sig fritt.

Sékerhetsfunktionens
avsedda resultat ar att
forhindra att den
overvakade TCP- -posen
korsar sékerhetsplanet.
Detta ar dock inte mojligt
om det inte finns
tillrackligt med tid eller
avstand for att stanna.

Om den 6vervakade TCP-
posen redan har passerat
sakerhetsplanet eller om
den 6vervakade TCP-
posen ar pa vag att
passera sakerhetsplanet,
kommer roboten att
stanna i enlighet med
installningarna for stoptid
och stoppavstand.

Se Verktygspositionsbegransning for mer

information.

Vad hander?

Nar den

bada ingangarna ar
LAGA, och

den 6vervakade TCP-
poseen ror sig mot
sakerhetsplanet, och

om det finns tillrackligt
med tid eller avstand
for att stanna innan
sakerhetsplanet nas,
initieras ett robotstopp
for att forhindra att
sakerhetsplanet

Tolerans Effekt
40 mm TCP
samma Verktygsflans
som SF5 | Armbage

overskrids.

Om det inte finns tillréckligt med
tid eller avstand for att stanna
innan sakerhetsplanet nas,
initieras ett robotstopp som
foljer de konfigurerade
instéllningarna for stopptid och
stoppavstand. Den 6vervakade
TCP-posen kommer dock att

passera sakerhetsplanet.
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UNIVERSAL ROBOTS 19. Tabell dver sakerhetsfunktioner

Tabell 1
fotnoter

TKommunikationen mellan manéverenhet, styrenhet och inom robot &r SIL 2 for sékerhetsdata (enligt IEC 61784-3).
2Estop-validering: Manéverenhetens Estop-tryckknapp utvarderas i mandverenheten och kommuniceras sedan till
sakerhetskontrollenheten via SIL2-kommunikation. For att validera Estop-funktionen fér enheten trycker du pa knappen
Pendant Estop och kontrollerar att en Estop uppstar. Detta bekraftar att nddstoppet &r anslutet till enheten, att nddstoppet
fungerar som avsett och att enheten &r ansluten till styrenheten.

30m en robotsakerhetsfunktion &r “integrerad” eller "ansluten” till extern utrustning, enheter eller logik, har den
resulterande integrerade sakerhetsfunktionen en PFH som a&r summan av alla PFH-varden, inklusive PFH-vardet for
robotsakerhetsfunktionen.

4Stoppkategorier enligt IEC 60204-1 (NFPA79). Fér Estop ar endast stoppkategorierna 0 och 1 tillatna.

» Stoppkategori 0 och 1 resulterar i att drivkraften tas bort, dar stoppkategori 0 & omedelbart och stoppkategori 1 ar
ett kontrollerat stopp (t.ex. bromsa till stopp och ta bort drivkraften).

» Stoppkategori 2 &r ett stopp déar drivkraften INTE tas bort. Stoppkategori 2 definieras i IEC 60204-1. Beskrivningar
av STO, SS1 och SS2 finns i IEC 61800-5-2. Med UR uppratthaller ett stopp av kategori 2 banan och behaller
kraften till drivenheterna efter stoppet.

5 Sakerhetsfunktioner for stopptid och stoppstracka bor anvandas. Nar den anvands finns det inget behov av periodisk
kontroll av bromsprestanda.

6 Om en robotsakerhetsfunktion &r “integrerad” eller "ansluten” till extern utrustning, enheter eller logik, har den
resulterande integrerade sakerhetsfunktionen en PFH som ar summan av alla PFH-varden, inklusive PFH-véardet for
robotsékerhetsfunktionen.

7 Robotens stoppformaga i de givna rérelserna évervakas kontinuerligt for att férhindra rérelser som skulle dverskrida
stoppgransen. Om den tid som behdvs for att stoppa roboten riskerar att dverskrida tidsgransen minskas rorelsehastigheten
for att sakerstalla att gransen inte dverskrids. Ett stopp kommer att initieras for att forhindra att gransen dverskrids.

8 For den integrerade funktionella sakerhetsklassningen med ett externt sékerhetsrelaterat styrsystem, 1agg till PFH for
denna sakerhetsrelaterade utgang till PFH for det externa sékerhetsrelaterade styrsystemet. Sékerhetsfunktionen och dess
utlésande av ett stopp ingar i PFH-vardet for denna SF.

9 Aktiveringsenheten kan finnas pa programmeringspanelen eller vara externt ansluten till aktiveringsfunktionsingangen
(SF18).

10 Anvandning av en extern lagesomkopplare rekommenderas vid anvandning av en 3-lagesaktiveringsenhet. Om en extern
lagesomkopplare inte anvénds och inte ansluten till sdkerhetsingangarna, kommer robotlaget att bestdmmas av

anvandargranssnittet. Om anvandargranssnittet ar i
* automatiskt lage”, aktiveringsfunktionen inte aktiv.
* “manuellt I&ge”, aktiveringsfunktionen kommer att vara aktiv. Lésenordsskydd for att &ndra lage kan konfigureras.

11 0Om nagon 3PE-aktiveringsenhet slapps eller trycks ned helt &r sakerhetsfunktionen med tre lagen AV (inte i mittlaget

PA).
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