R

UNIVERSAL ROBOTS

Universal Robots
Brugermanual

UR20

Overseettelse af den originale vejledning (da)



UNIVERSAL ROBOTS

I

"S9p|0Ya0} 19payBIMal |V 'S/ SI0GOY [BSISAIUN J& £20Z-600Z @ 1B1AdOD

Brugermanual

UR20



UNIVERSAL ROBOTS

Oplysningerne her er ejendom tilhgrende Universal Robots A/S og ma ikke reproduceres, hver-
ken delvis eller i sin helhed, uden forudgaende skriftlig tilladelse fra Universal Robots A/S.
Oplysningerne heri kan eendres uden varsel og ma ikke udlaegges som forpligtende for
Universal Robots A/S. Dette dokument gennemgas og revideres med mellemrum.

Universal Robots A/S patager sig ikke noget ansvar for eventuelle fejl eller mangler i dette doku-
ment.

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S.

Universal Robots-logoet er et registreret varemeerke tilhgrende Universal Robots A/S.

BEMARK

Denne brugervejledning er udarbejdet til beta-test af Universal Robots-produktet.
Andringer kan foretages uden varsel.

Laes ansvarsfraskrivelsen nedenfor.

Universal Robots A/S fralaegger sig udtrykkeligt og i videst muligt omfang inden for lovens rammer
ansvaret for enhver skade og/eller kvaestelse som fglge af, at en kunde ikke installerer, betjener
og/eller vedligeholderUniversal Robots-produktet i ngje overensstemmelse med den geeldende
brugervejledning og servicemanual; uddan personale tilstraekkeligt; falg og implementer anbe-
falinger og vejledning fra Universal Robots.

Desuden, i det omfang kunden modtager en betaversion af et Universal Robots-produkt, anerkender
kunden hermed, at kunden modtager en forelgbig version af et Universal Robots produkt, og at
produktet muligvis ikke udferer alle funktioner, som det er beregnet til og maske ikke fungerer fejlfrit.
Kunden indvilliger i at give Universal Robots A/S kommentarer og forslag til &endringer med hensyn
til produktet og accepterer at hjeelpe Universal Robots med at identificere enhver og alle fejl eller pro-
blemer i produktets drift.

For at undga tvivl er kundens brug af Universal Robots-produktet fortsat underlagt Universal Robots
slutbrugerlicensaftale for software, som opdateres fra tid til anden.
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1. Introduktion

1.1: Robotarmens led, base og vaerktajsflange.

Tillykke med kebet af din nye robot fra Universal Robots.

Robotten kan programmeres til at bevaege et vaerktgj og kommunikere med andre maskiner ved
hjeelp af elektriske signaler. Den er en arm bestaende af ekstruderede aluminiumsrgr og led.

\\ \Tool flange

A\

\

\ \ Wrist 3 joint
\ \

\ \
\ \Wrist 2 joint

\
\

\Wrist 1 joint

Base/ "
/ |

Base joint/ | |

Shoulder joint‘c“ Elbow joint,“

1.2: Robotarmens led, base og veerktajsflange.

Med seks led og et bredt fleksibilitetsomfang er de samarbejdende robotarme pa Universal Robots
designet til at efterligne bevaegelsesomradet for en menneskearm. Med vores patenterede program-
meringsinterface, PolyScope, er det nemt at programmere robotten til at beveege vaerktgjer og kom-
munikere med andre maskiner ved hjeelp af elektriske signaler. Figur 1.1: Robotarmens led, base
og veerktigjsflange. ovenfor viser robotarmens vigtigste komponenter og kan bruges som reference
gennem hele handbogen.
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1.1. Det indeholder kasserne
Nar du bestiller en robot, modtager du to kasser. Den ene indeholder robotarmen, den anden inde-
holder:

* Kontrollerskab med 3PE-programmeringskonsol

* Monteringsbeslag til kontrollerskabet

* Monteringsbeslag til 3PE programmeringskonsollen

* Nggle til at abne kontrollerskabet

* Kabel til at forbinde robotarmen og kontrollerskabet (se flere oplysninger i 23. Tekniske
specifikationer pa side 100)

* Lysnetkabel eller stramkabel kompatibelt med din region
* Rundslynge eller lgfteslynge

* Veerktgjsflangeadapter

* Veerktgjskabeladapter

* Denne vejledning

1.2. Vigtig sikkerhedsoplysning

Robotten er en delvist feerdiggjort maskine (se 17. Certificeringer pa side 83), og som sadan er en
sikkerhedsvurdering pakraevet for hver installation af robotten. Du skal fglge alle sik-
kerhedsinstrukserne i kapitel 2. Sikkerhed pa side 19.

1.3. Sadan leeses denne vejledning

Denne handbog indeholder vejledning til installation og programmering af robotten. Vejledningen er
opdeltito dele:

Installationsvejledning til hardware
Den mekaniske og elektriske installation af robotten.

PolyScope-manual
Den mekaniske og elektriske installation af robotten.

Denne vejledning er for robotintegratoren, der skal have grundlaeggende mekanisk og elektrisk
uddannelse samt vaere fortrolig med grundlzeggende programmeringsbegreber.

1.4. Her finder du flere oplysninger

Supportwebstedet (www.universal-robots.com/support) indeholder falgende:

UR20 Brugermanual
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* Andre sprogversioner af denne vejledning
* PolyScope-manual
* Servicevejledningen med vejledning til fejlfinding, vedligeholdelse og reparation

* Script-vejledning til avancerede brugere

1.4.1. UR+

UR+ webstedet (www.universal-robots.com/plus) er et online showroom med avancerede produkter
for at tilpasse din UR robotlgsning. Du kan finde alt, hvad du har brug for pa ét sted - lige fra ende-
effektorer og tilbeher til vision-kameraer og software. Alle produkter er testet og godkendt til at blive
integreret med UR robotter, sa der sikres nem opsaetning, palidelig drift, problemfri brugeroplevelse
og nem programmering. Du kan ogsa fa adgang til UR+ Partner Programvia vores nye softwa-
replatform (plus.universal-robots.com), giver dig mulighed for at designe mere brugervenlige
produkter til UR-robotter.

1.4.2. myUR

myUR er en kundeportal, der giver dig mulighed for at registrere alle dine robotter, holde styr pa ser-
vicesager vedrgrende robotter og generelle supportspgrgsmal. Ga til myur.universal-robots.com og
tilmeld dig for at fa adgang til portalen. Sager handteres enten af din foretrukne distributer eller eska-
leres til Universal Robots kundeserviceteams.

Ud over disse funktioner er det ogsa muligt at abonnere pa robotovervagning og administrere yder-
ligere brugerkonti i din virksomhed.

1.4.3. UR-forummer

UR-forummets websted( forum.universal-robots.com) ger det muligt for robotentusiaster pa alle faer-
dighedsniveauer at komme i kontakt med UR og hinanden, for at stille spgrgsmal og for at udveksle
oplysninger mv. UR Forum blev oprettet af UR+ og vores administratorer er UR-medarbejdere, men
langt starstedelen af indholdet oprettes af brugerne pa UR Forum.
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2. Sikkerhed UNIVERSAL ROBOTS

2. Sikkerhed
2.1. Forord

Dette kapitel indeholder vigtige sikkerhedsoplysninger, som skal laeses og forstas af integratoren af
Universal Robots robotter, f@r robotten teendes farste gang.

De fgrste underafsnit i dette kapitel er generelle. De efterfalgende afsnit indeholder saerlige tekniske
data, som er relevante for opstilling og programmering af robotten. Kapitlet 3. Sikkerhedsrelaterede
funktioner og interfaces pa side 29 beskriver og definerer sikkerhedsrelaterede funktioner, som er
seerligt relevante for samarbejdsdrift.

Instruktionerne og vejledningerne i kapitel 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og interfaces pa side
29 og afsnit 2.7. Risikovurdering pa side 24 er seerligt vigtige.

Det er afggrende vigtigt at overholde og fglge alle monteringsanvisninger og vejledninger i andre
kapitler og dele af denne vejledning.

Veer saerligt opmaerksom pa tekster i forbindelse med advarselssymboler.

BEMARK

Universal Robots fralaegger sig ethvert ansvar, hvis robotten (armens kontrollerskab
og/eller programmeringskonsollen) er blevet beskadiget, gendret eller modificeret pa
nogen made. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader forvoldt pa
robotten eller eventuelt andet udstyr som falge af programmeringsfejl eller
funktionsfejl pa robotten.

2.2. Gyldighed og ansvar

Oplysningerne i denne vejledning deekker ikke konstruktion, installation og drift af et helt robotanlaeg
og heller ikke alt periferiudstyr, der kan pavirke sikkerheden i hele systemet. Hele systemet kon-
strueres og installeres i overensstemmelse med sikkerhedskravene, der er fastlagt i standarder og
regulativer for det land, hvor robotten installeres.

Integratoren af Universal Robots er ansvarlig for at tilsikre, at landets gaeldende sik-
kerhedslovgivning og regulativer overholdes, og at alle markante faremomenter elimineres i hele
robotanlaegget. Dette omfatter men er ikke begreenset til:

* Udarbejdelse af en risikovurdering for hele robotsystemet

* Graenseflader til andre maskiner og ekstra sikkerhedsanordninger, hvis det defineres i risi-
kovurderingen

* Opsaetning af de korrekte sikkerhedsindstillinger i softwaren
* Tilsikring af, at brugeren ikke andrer nogen sikkerhedsforanstaltninger

* Godkendelse af, at det samlede robotsystem er korrekt konstrueret og installeret

Brugermanual 19 UR20
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* Specificeringer i brugsvejledningen
* Afmaerkning af robotinstallationen med relevante skilte og kontaktinformationer til integrator

* Samling af al dokumentation til et teknisk dossier, herunder risikovurderingen og denne vej-
ledning

2.3. Ansvarsbegraensning

Alle oplysninger, der gives i denne vejledning, ma ikke udleegges som en garanti fra UR for, at
denne industrimaskine ikke kan forarsage personskader eller materielle skader, selvom alle sik-
kerhedsinstrukser er overholdt.

2.4. Advarselssymboler i denne vejledning

De nedenstaende symboler definerer de tekster, der angiver de fareniveauer, der anvendes i hele
denne vejledning. De samme advarselsskilte anvendes pa produktet.

ADVARSEL
Angiver en farlig situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfeare livsfare eller
alvorlig personskade.

Advarsel: ELEKTRICITET

Angiver en farlig elektrisk situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfgre
livsfare eller alvorlig personskade.

ved at komme i naerheden.

FORSIGTIG
Angiver en farlig situation, der, hvis den ikke afhjaelpes, kan medfgre personskade.

JORD
Angiver jordforbindelse.

Advarsel: VARM OVERFLADE
Angiver en farlig varm overflade, hvor man kan komme til skade ved kontakt og eller

JORDFORBINDELSE
Angiver beskyttende jordforbindelse.
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2. Sikkerhed UNIVERSAL ROBOTS

BEMARK

Angiver risikoen for skade pa udstyr og/eller nyttige oplysninger, som man ber vaere
seerligt opmaerksom pa.

LASE MANUAL
Angiver mere detaljerede oplysninger, der bgr laeses i manualen.

2.5. Generelle advarsler og forholdsregler

Felgende advarsler, forholdsregler og meddelelser bliver muligvis gentaget, forklaret eller beskrevet
i forskellige dele af denne vejledning.
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ADVARSEL
Manglende overholdelse af de generelle sikkerhedspraksisser, der er angivet neden-
for, kan resultere i personskade.

* Kontroller, at robotarmen og veerktgj/ende-effektoren er korrekt og sikkert bol-
tet pa plads.

* Kontroller, at robotarmen har rigeligt rum til at fungere uhindret.

* Kontroller, at personalet er beskyttet under installation, idriftseettelse, program-
mering/indlaering, drift og brug.

* Kontroller, at parametrene for robottens sikkerhedskonfiguration er indstillet til
at beskytte personale, herunder dem, der kan vaere inden for robo-
tapplikationens reekkevidde.

* Brug ikke robotten, hvis den er beskadiget. Hvis for eksempel ledskaller er
lase eller mangler.

* Undlad at baere Igstsiddende beklaedning og smykker under arbejde pa robot-
ten. Langt har skal bindes tilbage.

* Informer brugerne om eventuelle farlige situationer og den beskyttelse, der
ydes. Forklar eventuelle begraensninger af beskyttelsen og de resterende
risici.

* Informer brugerne om placeringen af ngdstopknappen(erne) og om hvordan
de kan aktivere ngdstoppet i tilfaelde af en ngdsituation eller en unormal situ-
ation.

* Advar folk om at holde deres hoveder og ansigter uden for robottens raek-
kevidde, herunder nar robottens drift pabegyndes.

* Vaer opmaerksom pa robottens orientering for at forsta beveegelsesretningen,
nar du bruger Programmeringskonsollen.

* Udfer en risikovurdering og reducer risici fgr drift. Hvis det er fastslaet af risi-
kovurderingen, ma du ikke ga ind i omradet hvor robottens bevaegelser
udfares eller rare robotten under drift.

* Stik ikke fingre ind bag kontrollerskabets indvendige daeksel.

* Foretag ikke aendringer pa robotten. En sendring kan medfere uforudsete
farer. Al autoriseret samling skal udfgres i henhold til den nyeste version af
alle relevante servicevejledninger.

ADVARSEL
Handtering af veerktgjer/ende-effektorer med skarpe kanter og/eller klemmepunkter
kan resultere i personskade.

* Sorg for, at vaerktgjer/ende-effektorer ikke har skarpe kanter eller spidser.

* Beskyttelseshandsker og/eller beskyttelsesbriller kan vaere pakraevet.
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Advarsel: VARM OVERFLADE

Langvarig kontakt med den varme, der genereres af robotarmen og kontrollerskabet
under drift, kan fare til ubehag og resultere i skade.

* Undga at handtere eller bergre robotten, mens den er i drift eller umiddelbart
efter betjening.

* Kontroller temperaturen pa logskaermen, fer du handterer eller bergrer robot-
ten.

* Lad robotten kgle af ved at slukke for den og vente en time.

FORSIGTIG

Brug af robotten med upravet eksternt maskineri eller i et uprgvet system kan gge
risikoen for personskade.

Test alle funktioner og robotprogrammet separat.

BEMARK
Meget kraftige magnetfelter kan beskadige robotten.

Undlad at udsaette robotten for permanente magnetfelter.

LASE MANUAL

Kontroller, at alt mekanisk og elektrisk udstyr er installeret i overensstemmelse med
specifikationerne og advarslerne i 7. Mekanisk interface pa side 45 og i 8. Elektrisk
interface pa side 52.

2.6. Tilsigtet brug

LASE MANUAL

Hvis robotarmen ikke bruges i overensstemmelse med den tilsigtede brug, kan det
resultere i farlige situationer.

* Lees og falg anbefalingerne vedrgrende tilsigtet brug og specifikationerne i
brugervejledningen.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Sikkerhed

Universal Robots er robotter til industrielle formal, som er beregnet til handtering af veerktgjer/ende-
effektorer og fiksturer eller til behandling eller flytning af komponenter eller produkter. Naermere
oplysninger om de forhold, robotten skal fungere under, findes i bilag Declarations and Certificates
og 23. Tekniske specifikationer pa side 100.

Alle Universal Robots-robotter er udstyret med sikkerhedsfunktioner, som er designet til at mulig-
gere samarbejdsanvendelser, hvor robotapplikationen fungerer sammen med et menneske.

Samarbejdsanvendelser er kun beregnet til ikke-farlige anlaeg, hvor hele anleegget inklusive veerk-
taj/ende-effektor, arbejdsemne og andre maskiner ikke udger nogen markant fare i henhold til risi-
kovurderingen af det givne anlaeg.

ADVARSEL
A Brug af robotarmen til andet end de tilsigtede formal kan resultere i skader.
* Brug ikke robotten til noget af nedenstaende:
* Enhver brug pa farlige steder eller i eksplosive miljger.

* Medicinske anvendelser som indebaerer kontakt med eller naerhed til
patienter.

* Alle anvendelser, der kraever overholdelse af specifikke hygiejniske
og/eller sanitaere standarder, sasom direkte kontakt med mad, drik-
kevarer og/eller farmaceutiske produkter.

* Al brug og alle formal, der afviger fra den tilsigtede brug, specifikationer
og certificeringer, er forbudt, da det kan fare til dgdsfald, personskade
og/eller tingskade.

UNIVERSAL ROBOTS FRASKRIVER SIG UDTRYKKELIGT ENHVER
UDTRYKKELIG ELLER UNDERFORSTAET GARANTI FOR EGNETHED TIL
MISBRUG.

ADVARSEL

Undladelse af at overveje de ekstra risici ved en leengere raekkevidde, hgjere nyt-
telast og starre driftsmomenter og hastigheder forbundet med en starre robot,
sasom UR20, kan resultere i personskade eller dad.

* Risikovurderingen skal omfatte de yderligere risici i forbindelse med raek-
kevidde, nyttelast og hastighed.

2.7. Risikovurdering

Risikovurderingen er et lovkrav, der skal udferes af en tredjepartsintegrator eller af brugeren af UR-
robotten i rollen som integrator.

Selve robotten er en delmaskine, da sikkerheden i robotinstallationen afhaenger af, hvordan robot-
ten integreres (f.eks. med veerktgj/ende-effektor, forhindringer og andre maskiner). Det anbefales, at
den part, der udfgrer integrationen, bruger ISO 12100 og ISO 10218-2 til at udfere risikovurderingen.
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Integratoren kan anvende teknisk specifikation ISO/TS 15066 som yderligere vejledning. Risi-
kovurderingen skal omfatte alle arbejdsopgaver i hele robotapplikationens levetid, herunder men
ikke begraenset til:

* Programmering af robotten under opsaetningen og udviklingen af robotanlaegget
* Fejlfinding og vedligeholdelse

* Normal drift af robotinstallationen

En risikovurdering skal udarbejdes, inden robotarmen teendes for fgrste gang. En del af risi-
kovurderingen, der udarbejdes af integratoren, er at identificere de korrekte sik-
kerhedskonfigurationsindstillinger samt behovet for yderligere ngdstopknapper og/eller andre
beskyttende foranstaltninger relevante for det konkrete robotanlaeg.

Identificering af de korrekte sikkerhedskonfigurationsindstillinger er en szerlig vigtig del af udvik-
lingen af robotanlaeg til samarbejdsdrift. Se kapitel 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces pa side 29 og afsnit Del || PolyScope-manual pa side 119 for yderligere oplysninger.

Nogle sikkerhedsfunktioner er specifikt udviklet til robotanlaeg til samarbejdsdrift. Disse funktioner
kan konfigureres i indstillingerne for Sikkerhedskonfiguration og er szerligt relevante ved hand-
teringen af bestemte risici beskrevet i risikovurderingen for anvendelsen:

* Kraft- og effektbegraensning: Bruges til reducering af robottens kraftpavirkning og fast-
holdelse i bevaegelsesretningen i tilfaelde af kollision mellem robotten og operataren.

* Impulsbegraensning: bruges til at reducere hgjtransient energi og sammenstadskraft i tilfeelde
af kollision mellem robotten og operatgren ved at reducere robottens hastighed.

* Positionsbegraensning af led, albue og vaerktaj/ende-effektor: Bruges seerligt til at reducere
risici associeret med bestemte kropsdele. F.eks. for at undga beveaegelse mod hoved- og hals-
region.

* Begreensning af veerktgj/ende-effektor: Bruges iseer til at reducere risici forbundet med visse

omrader og funktioner for veerktgj/ende-effektor og arbejdsemne. F.eks. at undga at skarpe
kanter peger mod operatgren.

* Hastighedsbegraensning: Bruges seerligt til at sikre, at robotarmen opererer ved en lav hastig-
hed.

ADVARSEL
Kombinationen af forskellige maskiner kan forhgje faremomenterne eller udggre nye
faremomenter.

* Foretag altid en generel risikovurdering af hele installationen.

* Afhaengigt af den vurderede risiko kan forskellige sikkerhedsniveauer geelde,
som for eksempel nar forskellige niveauer af ydeevne for sikkerheds- og nad-
stop er nadvendige.

* Laes og forsta altid vejledningerne for alt udstyr, der anvendes i installationen.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Sikkerhed

Uautoriseret adgang til sikkerhedskonfigurationen skal forhindres ved at aktivere og indstille
adgangskodebeskyttelse under integrationen. En risikovurdering for samarbejdsdrift for kontakter,
der er tilsigtede og/eller skyldes rimeligt forudsigeligt misbrug er obligatorisk og skal omhandle:

* Alvoren af individuelle potentielle kollisioner
* Sandsynligheden for forekomsten af individuelle potentielle kollisioner

* Muligheden for undgaelse af individuelle potentielle kollisioner

ADVARSEL
Manglende gennemfarelse af en risikovurdering for samarbejdsanvendelser kan
@ge farerne.

* Foretag altid en kollaborativ risikovurdering for anvendelsen i forbindelse med
forsaetlige kollisioner og/eller kollisioner pa grund af misbrug, der med rime-
lighed kan forudses.

* Samarbejdsanvendelsen skal omfatte:
* Alvoren af individuelle potentielle kollisioner.
* Sandsynligheden for forekomsten af individuelle potentielle kollisioner.

* Muligheden for undgaelse af individuelle potentielle kollisioner.

Hvis robotapplikationen medfgrer risici, der ikke kan reduceres i acceptabel grad af UR-sik-
kerhedsfunktionerne, skal der etableres yderligere sikkerhedsforanstaltninger. | dette tilfaelde skal
en Programmeringskonsol med en 3-positionskontakt (3PE TP) anvendes til under-
visning/programmering.

Universal Robots identificerer nogle potentielt betydelige farer, som en integrator skal tage stilling til,
se nedenfor. Der kan veere andre betydelige farer i en konkret robotinstallation.

1. Penetrering af hud mellem skarpe kanter og spidse punkter pa vaerktgj/ende-effektor og kon-
nektor til vaerktgj/ende-effektor.

2. Penetrering af hud fra skarpe kanter og spidse punkter naer robottens bane.
3. Kveestelser pa grund af kontakt med robotten.

4. Forstuvning eller knoglebrud pa grund af kollision mellem en tung nyttelast og en hard over-
flade.

5. Kvaestelser som fglge af lgse bolte, der holder robotarmen eller vaerktgj/ende-effektoren.

6. Elementer falder ud af vaerktgj/ende-effektor, for eksempel pa grund af darligt greb eller strg-
mafbrydelse.

7. Fejltagelser pa grund af forvirring omkring forskellige ngdstopknapper til forskellige maskiner.

8. Fejl som fglge af uautoriserede sendringer i sikkerhedskonfigurationsparametrene.

Oplysninger om stoptider og -laengder findes i kapitel 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces pa side 29 og bilag 18. Stoptid og stopafstand pa side 84.
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2. Sikkerhed UNIVERSAL ROBOTS

2.8. Vurdering far brug

Folgende tests skal udfgres, far robotten bruges for farste gang, eller efter aendringer af robotten.
Kontroller, at alle sikkerhedsindgange og -udgange er forbundet formalstjenligt og korrekt. Test, at
alle tilsluttede sikkerhedsindgange og -udgange, inklusive enheder, som er faelles for flere maskiner
eller robotter, fungerer. Du skal saledes:

* Teste, at ngdstopknapper og -indgange standser robotten og aktiverer bremserne.

* Teste, at beskyttelsesindgangen standser robottens bevaegelse. Hvis nulstilling af beskyttelse
er konfigureret, skal du kontrollere, at den skal veere aktiveret, far bevaegelse kan gen-
optages.

* Undersgge initialiseringsskaermen for at teste, at reduceret tilstand kan skifte sik-
kerhedstilstand til reduceret tilstand.

* Teste, at robotten faktisk er i driftstilstand ved skift af driftstilstand, se ikonet i gverste hgjre
hjgrne af brugerfladen.

* Teste, at der skal trykkes pa 3-positionskontakten for at aktivere bevaegelse i manuel tilstand,
og at robotten er under reduceret hastighedsstyring.

* Teste, at systemngdstop-udgangene faktisk bringer hele systemet i sikker tilstand.

* Teste, at systemet, som er forbundet til udgangene Robotten bevaeger sig, Robotten standser
ikke, Reduceret tilstand og Ikke reduceret tilstand faktisk registrerer aendringerne pa udgan-
gene

2.9. Nadstop

Nadstoppet eller E-stoppet er den rade trykknap, der er placeret pa programmeringskonsollen. Tryk
pa ngdstop-knappen for at stoppe al robotbevaegelse.

Aktivering af ngdstopknappen forarsager en stopkategori et (IEC 60204-1).
Nadstop er ikke sikkerhedsforanstaltninger (ISO 12100).

Nadstop er supplerende, beskyttende foranstaltninger, som ikke er beregnet til at forebygge per-
sonskade.

Risikovurderingen af robotprogrammet skal afgare, om der er behov for yderligere nadstop-tryk-
knapper. Ngdstopfunktionen og aktiveringsanordningen skal overholde ISO 13850.

Nar et ngdstop aktiveres, fastholdes trykknappen i denne stilling. Hver gang et ngdstop aktiveres,
skal det manuelt nulstilles ved den trykknap, der indledte stoppet.

Fer du nulstiller ngdstopknappen, skal du visuelt identificere og vurdere arsagen til, at E-stoppet
blev udlgst. Visuel vurdering af alt udstyr i applikationen er pakraevet. Nar problemet er lgst, skal du
nulstille nadstop-knappen.
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For at nulstille nadstop-trykknappen

1. Hold trykknappen nede, og drej med uret, indtil lasen frigares.
Du ber fole det, nar lasen er frakoblet, hvilket angiver, at trykknappen er nulstillet.

2. Nar ngdstoppet er nulstillet, skal du genoprette strammen til robotten og genoptage driften.

2.10. Bevaegelse uden drivkraft

| det usandsynlige tilfeelde, at der opstar en ngdsituation, hvor det enten er umuligt eller ugnsket at
streamforsyne robotten, kan du bruge tvunget tilbagelgb, eller du kan kontakte din Universal Robots-
distributgr, hvis dette ikke er muligt.

For at udfgre tvungen tilbagekarsel skal du skubbe eller traekke hardt i robotarmen for at bevaege
leddet. Hver ledbremse har en friktionskobling, som muligger bevaegelse under hgjt tvunget
moment.

Udfarelse af tvungen tilbagekarsel kraever stor kraft og kan ikke udfgres af en enkelt person. | situ-
ationer med klemning er to eller flere personer forpligtet til at udfgre den tvungne tilbagekearsel. |
nogle situationer er to eller flere personer pakraevet for at adskille robotarmen.

Advarsel: ELEKTRICITET
Elektriske farer og risici, der skyldes, at den ikke-understattede robotarm gar i styk-

ker eller falder fra hinanden, kan forarsage personskade eller dad.

* Afbryd strammen og understat robotarmen fer demontering

BEMARK
Manuel flytning af robotarmen er kun beregnet til akutte nad- og serviceformal. Ungd-
vendig flytning af robotarmen kan fare til materielle skader.

* Bevaeg ikke leddet mere end 160 grader for at sikre, at robotten kan finde sin
oprindelige fysiske position.

* Bevaeg ikke leddet mere end ngdvendigt.

Se Servicemanualen for oplysninger om, hvordan du demonterer robotten.
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3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces

3.1. Forord

Universal Robots robotter er udstyret med en raekke indbyggede sikkerhedsfunktioner samt sik-
kerheds-I/O, digitale og analoge styresignaler til eller fra det elektriske interface for at oprette for-
bindelse til andre maskiner og yderligere beskyttende enheder. Hver sikkerhedsfunktion og I/O er
konstrueret i henhold til EN ISO13849-1 (se 17. Certificeringer pa side 83) med funktionsniveau d
(PLd) ved brug af en kategori 3-opbygning.

Se 38. Softwaresikkerhedskonfiguration pa side 146 i Del || PolyScope-manual pa side 119 for kon-
figuration af sikkerhedsrelaterede funktioner, indgange og udgange i brugerfladen. Se 48. 1/0 pa
side 160 for beskrivelser af, hvordan sikkerhedsanordninger forbindes til 1/0.

ADVARSEL

Z f s Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem, der bedgm-
mes at vaere ngdvendige for risikoreduktion, kan resultere i faremomenter, der ikke
er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er tilstraekkeligt nedsat

* Sorg for, at veerktgjer og gribere er tilsluttet korrekt for at undga farer pa grund
af stramafbrydelse.

Advarsel: ELEKTRICITET
Programmerings- og/eller ledningsfejl kan fa speendingen til at skifte fra 12V til 24V,

hvilket farer til brandskader pa udstyr.

* Kontroller at der anvendes 12V og fortsaet med forsigtighed.

BEMARK
* Anvendelsen og konfigurationen af sikkerhedsfunktioner og interfaces skal
folge procedurerne for risikovurdering for hver enkelt anvendelse af robotten.
(se kapitel sektion)

* Stoptiden skal tages i betragtning som en del af risikovurderingen for anven-
delsen

* Hvis robotten registrerer en fejl eller overtraedelse i sikkerhedssystemet (f.eks.
hvis en af ledningerne i ngdstopkredsen afbrydes, eller en sikkerhedsgraense
overskrides), udlgses et kategori 0-stop.
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BEMARK

Ende-effektoren er ikke beskyttet af UR-sikkerhedssystemet. Funktionen af ende-
effektoren og/eller tilslutningskablet overvages ikke

3.2. Stopkategorier

Afheengigt af omsteendighederne kan robotten udlgse tre typer af stopkategorier, som er defineret i
henhold til IEC 60204-1. Disse kategorier er defineret i den fglgende tabel.

Stopkategorier  Beskrivelse

0 Stop robotten ved gjeblikkeligt at frakoble streammen.

Stop robotten pa en velordnet og kontrolleret made. Streammen fjernes, sa
snart robotten er stoppet.

*Stop robotten med kgrselsstram, mens den beholder banen. Kgrselsstram
bevares, efter at robotten er stoppet.

1

2

*Kategori 2-stop for robotter fra Universal Robots er naermere beskrevet som stop af type SS1 eller
SS2ihenhold til IEC 61800-5-2.

3.3. Konfigurerbare sikkerhedsfunktioner

Sikkerhedsfunktioner for robotter fra Universal Robots, som angivet i tabellen nedenfor, findes i
robotten, men er beregnet til at styre robotsystemet, dvs. robotten med dens pasatte vaerktgj/ende-
effektor. Robottens sikkerhedsfunktioner bruges til at reducere robotsystemets risici som bestemt i
risikovurderingen. Positioner og hastigheder er relative i forhold til robottens base.

Sikkerhedsfunktion Beskrivelse

Ledpositionsgraense Seetter gvre og nedre graenser for de tilladte ledpositioner.
Ledhastighedsgraense | Saetter en gvre greense for ledhastighed.

Definerer planer i rummet, som begraenser robotpositionerne.
Sikkerhedsplaner Sikkerhedsplaner begraenser enten veerktgj/ende-effektoren alene eller
veerktgj/ende-effektoren og albuen.

Veerkigjets orientering Definerer tilladte retningsgraenser for veerktojet.

Begraenser robottens maksimale hastighed. Hastigheden begraenses
Hastighedsgraense ved albuen, ved veerktgj/ende-effektoren og ved centrum for
brugerdefinerede veerktaj/ende-effektorpositioner.

Begraenser den maksimale kraft, som udgves af robottens
veerktgj/ende-effektor og albue under klemning. Kraften begreenses

Kraftgraense ved veerktgj/ende-effektoren, albueflangen og centrum for de
brugerdefinerede veerktaj/ende-effektorpositioner.

Momentumgreense Begraenser det maksimale momentum for robotten.

Effektgraense Begraenser det mekaniske arbejde, der udfgres af robotten.
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Sikkerhedsfunktion Beskrivelse

. Begraenser den maksimale tid, som robotten bruger til stop efter
Stoptidsgraense .
udlgsning af et beskyttelsesstop.
Begraenser den maksimale afstand for robottens vandring efter
Stopafstandsgraense .
udlgsning af et beskyttelsesstop.

Nar risikovurderingen for anvendelsen foretages, er det ngdvendigt at tage hgjde for robottens
bevaegelse, efter at et stop er blevet udlgst. Til stette for denne proces kan sikkerhedsfunktionerne
Stoptidsgraense og Stopafstandsgreense anvendes.

Disse sikkerhedsfunktioner reducerer dynamisk robotbevaegelsens hastighed, sa den kan altid kan
standses inden for greenserne. Ledpositionsgraenserne, sikkerhedsplanerne og greenserne for vaerk-
taj/ende-effektorretning tager hgjde for den forventede stopafstand, dvs. robotbevaegelsen redu-
ceres i hastighed, fgr graensen er naet.

Den funktionelle sikkerhed kan opsummeres saledes:

Sikkerhedsfunktion Ngjagtighed Funktionsniveau Kategori
Ngdstop - d 3
Beskyttelsesstop - d 3
Ledpositionsgraense 5° d 3
Ledhastighedsgraense 1.15°/s d 3
Sikkerhedsplaner 40 mm d 3
Veerktgjets orientering 3° d 3
Hastighedsgreense 50 mm/s d 3
Kraftgreense 25N d 3
Momentumgraense 3 kgm/s d 3
Effektgreense 10w d 3
Stoptidsgraense 50 ms d 3
Stopafstandsgraense 40 mm d 3
Safe Home 1,7° d 3

FORSIGTIG
Manglende konfiguration af den maksimale hastighedsgraense kan resultere i farlige
situationer.

* Hvis robotten anvendes i manuelle handvejledende formal med lineaere
bevaegelser, skal graensen for ledhastighed indstilles til maksimalt 250mm s
for veerktgj/ende-effektoren og albuen, undtagen hvis en risikovurdering viser,
at hgjere hastigheder er acceptable. Dette forhindrer hurtige bevaegelser af
robottens albue naer singulariteter.
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BEMARK

Der er to undtagelser fra kraftbegraensningsfunktionen, der er vigtige ved design af
et anleeg (figur). | takt med at robotten raekker ud, kan knzeleddets effekt afgive
store radiale kreefter (i retning veek fra basen) ved lave hastigheder. P4 samme
made kan den korte veegtstangsarm afszette store kraefter ved lave hastigheder, nar
veerktaj/ende-effektoren er taet pa basen og bevaeger sig rundt om basen.
Klemmeskader kan undgas ved at fierne forhindringer i disse omrader, at placere
robotten anderledes eller ved at benytte en kombination af sikkerhedsplaner og
ledgraenser til at eliminere faren ved at forhindre robotten i at bevaege sig ind i denne
del af arbejdsomradet.

3.1: Pa grund af robotarmens fysiske egenskaber kan visse arbejdsomrader kraeve opmaerk-

somhed, hvad angar klemningsfarer. Et omréde (venstre) defineres til radiale bevaegelser, nar

handled 1-leddet er mindst 1750 mm fra robottens base. Det andet omrade (hgjre) er inden for
400 mm fra robottens base ved tangenital beveegelse.

Robotten har desuden falgende sikkerhedsindgange:

Sikkerhedsindgang  Beskrivelse

Udfarer et kategori 1-stop (IEC 60204-1), som sender informationer til
andre maskiner via udgangen for Systemnadstop, hvis denne udgang er
defineret. Der indledes et stop i alle enheder, der er forbundet med
udgangen.

Udfgarer et kategori 1-stop (IEC 60204-1) via kontrollerskabets indgang,
Robotngdstop som sender informationer til andre maskiner via udgangen for
Systemnadstop, hvis denne udgang er defineret.

Udfarer kategori 1-stop (IEC 60204-1) udelukkende pa robotten i alle
tilstande og har forrang over alle andre kommandoer.

Ngdstopknap

Systemngdstop
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Sikkerhedsindgang  Beskrivelse

Beskyttelsesstop

Udfarer et kategori 2-stop (IEC 60204-1) i alle tilstande, undtagen nar du
bruger en 3-positionskontakt og en tilstandsveelger - sa i manuel tilstand
kan Beskyttelsesstop kun indstilles til at fungere i automatisk tilstand.

Beskyttelsesstop i
automatisk tilstand

Udfarer KUN et kategori 2-stop (IEC 60204-1) i automatisk tilstand.
Beskyttelsesstop i automatisk tilstand kan kun veelges, nar en 3-
positionskontakt er konfigureret og installeret.

Nulstilling af
beskyttelse

Genstarter fra tilstanden Beskyttelsesstop, nar der forekommer en
stigende kant pa indgangen Nulstilling af beskyttelse.

Reduceret tilstand

Far sikkerhedssystemet til at overga til graenser for Reduceret tilstand.

3-positions kontakt

Udlgser et kategori 2-stop (IEC 60204-1), nar den aktiverende enhed er
helt komprimeret eller helt udlgst kun i manuel tilstand. Stop af 3-
positionskontakt udlgses, nar en indgang bliver lav. Den pavirkes ikke af
en nulstilling af beskyttelse.

Frilab pa robot

Aktiverer frilab, nar robotten ikke er i Automatisk tilstand.

Driftstilstand

Skifter mellem driftstilstande. Robotten er i automatisk tilstand, nar
indgangen er lav, og i manual tilstand, nar indgangen er hgj.

Automatic Mode
Safeguard Reset

Genstarter fra tilstanden Beskyttelsesstop i automatisk tilstand, nar der
forekommer en stigende kant pa indgangen Nulstilling af beskyttelse i
automatisk tilstand.

Til interface med andre maskiner er robotten udstyret med falgende sikkerhedsudgange:

Sikkerhedsudgang  Beskrivelse

Systemngadstop

Nar dette signal er logisk lav, indgangen Robotnadstop er logisk lav, eller
nar der trykkes pa nadstopknappen.

Robotten bevaeger
sig

Mens signalet er logisk hgj, bevaeges intet enkelt led pa robotarmen mere
end 0,1 rad/s.

Robotten standser
ikke

Logisk hgj nar robotten er standset eller er i gang med at standse pga.
aktivering af ngdstop eller beskyttelsesstop. Ellers vil den vaere logisk lav.

Reduceret tilstand

Logisk lav nar sikkerhedssystemet er i reduceret tilstand.

lkke reduceret
tilstand

Logisk lav nar sikkerhedssystemet ikke er i reduceret tilstand.

Safe Home

Logisk hgj nar robotten er i den konfigurerede Sikker Hjem-position.

Alle sikkerheds-1/O har to kanaler, hvilket betyder, at de er sikre ved lav (dvs. nadstop er aktivt, nar

signalerne er lave).

3.4. Sikkerhedsfunktion

Sikkerhedssystemet fungerer ved at overvage, om nogen af sikkerhedsgraenserne overskrides, eller

om der udlgses et ngdstop eller sikkerhedsstop.
Reaktionerne i sikkerhedssystemet er:

Udlgser
Nadstop

Reaktion

Stopkategori 1
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Udlgser Reaktion

Beskyttelsesstop Stopkategori 2
3PE Stop Stopkategori 2
Overtreedelse af greense Stopkategori 0
Fejlregistrering Stopkategori 0
BEMARK
Hvis sikkerhedssystemet registrerer en fejl eller overtraedelse, genindstilles alle
sikkerhedsudgange til lav.

3.5. Sikkerhedsparametersaet

Normal og reduceret tilstand

Sikkerhedssystemet har to konfigurerbare saet sikkerhedsparametre: Normal og Reduceret, sa du
kan indstille sikkerhedsgraenser for begge.

Reduceret er aktiv, nar vaerktgj/ende-effektoren er placeret pa siden for Reduceret i et Udlgs Redu-
ceret-plan eller hvis Reduceret udlgses fra en sikkerhedsindgang.

Brug af et plan til at udlese Reduceret: Nar robotten bevaeger sig fra den reducerede side af udlg-
serplanet og tilbage til den normale side, er der et omrade pa 20 mm omkring udlaserplanet, hvor
bade greenser for Normal og Reduceret er tilladte. Det forhindrer generende Sikkerhedstilstand-
stop, nar robotten er lige ved graensen.

Brug af en indgang til at udlese Reduceret: Hvis en indgang bruges (til enten starte eller stoppe
Reduceret), kan der ga op til 500 ms, fer de nye graensevaerdier aktiveres. Det kan ske enten ved
skift fra Reduceret til Normal eller ved skift fra Normal til Reduceret. Det ggr det muligt for robotten at
tilpasse for eksempel hastigheden til de nye sikkerhedsgreenser.

3.6. Tilstande

Gendannelsestilstand

Nar en sikkerhedsgraense overskrides, skal sikkerhedssystemet genstartes. Hvis det er uden for en
sikkerhedsgraense ved opstart (f.eks. uden for en ledpositionsgraense), aktiveres gen-
dannelsestilstanden . | gendannelsestilstand er det ikke muligt at kere programmer til robotten, men
robotarmen kan fgres manuelt tilbage inden for graenserne ved enten at bruge Frilab eller ved hjeelp
af fanen Beveeg i PolyScope. (se Del |l PolyScope-manual pa side 119)

Sikkerhedsgreenserne for gendannelsestilstand er:

Sikkerhedsfunktion Graense

Ledhastighedsgreense 30°/s
Hastighedsgraense 250 mm/s
Kraftgreense 100N
Momentumgraense 10 kg m/s
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Sikkerhedsfunktion Greense
Effektgreense 80w

Sikkerhedssystemet udsteder et kategori 0-stop, hvis der indtreeffer en overtraedelse af disse graen-

ser.

A

ADVARSEL

Hvis der ikke udvises forsigtighed, nar robotarmen flyttes i gendannelsestilstand,
kan det fare til farlige situationer.

* Veer forsigtig, nar du flytter robotarmen tilbage inden for graenserne, da green-
serne for ledpositionerne, sikkerhedsplanerne og veerktgjets/endeeffektorens
orientering er deaktiveret i gendannelsestilstand.
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4. Loft og handtering

4. Loft og handtering

8a Normal mounting 8b

Angular mounting + 45°

Remove strap Power on robot and reposition shoulder joint as intended.
Skip step 10 for sideways mounting.

When releasing and lifting the robot, support it to rotate and hang as illustrated

UR20 36
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Beskrivelse Handling Detalje
1 Transport
2
3 Abning af kassen
4
5 , .
5 Fjernelse af robotarmen fra kassen ved hjaelp af remmen
Nar du frigiver og lefter robotten,
7 Laft af robotarm ved hjaelp af rem og krog skal du understgtte den, s& den
roterer og haenger som vist.
8a a. Normal montering * Spaend remmen godit fast
M ved brug.
ontering . .
8b b. Vinkelmontering +/- * Fjern og opbevar remmen,
45 grader nar den ikke bruges.
1. Fjernremmen
9 2. Teend for robotten og
genplacer skulderleddet
efter hensigten.
Sideleens/pa 3. Spring trin 10 over for
10 Monteringsforberedelse hovedet/vinklet sidelaens montering.
ing >
montering >45 grader 4. Udskift remmen som vist.
5. Flyttil monteringsposition.
11 6. Fastgar sikkert.
7. Fjern og opbevar remmen.
12 Sidelzens/pa Nar du frigiver og lgfter robotten,
13 Monteringsudfarelse hovedet/vinklet skal du understgtte den, sé den
14 montering >45 grader | roterer og haenger som vist.

é ADVARSEL

Left eller beveegelse af tunge dele kan forarsage personskade.

* Lefteudstyr/hjeelpemiddel til laft kan vaere pakraevet.

é ADVARSEL

Forkert samling af komponenter og/eller ledninger kan fare til personskade.

* Personligt beskyttelsesudstyr (fodtej, briller, handsker) kan veere pakraevet.
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FORSIGTIG
Manglende brug af en passende lgfteanordning til robottens vaegt kan fare til per-
sonskade og skade pa ejendom.

* Lefteanordningen skal kunne lgfte 64 kg - kun robot.

* Lefteanordningen skal kunne lgfte 84 kg - robot med nyttelast.

BEMARK
Der kan veere specifikke regler for montagelgft i dit omrade.

* Folg de lokale regler og retningslinjer for lgft.

For detaljerede monteringsbeskrivelser, se: 7. Mekanisk interface pa side 45

4.1. Anvendelse af rundslynger

Rundslyngen leveres af UR og falger med robotten.
Ifalge producenten overholder rundslyngen felgende standarder:

* BS EN 1492-1:2000 +A1:2008 Tekstilstropper - Sikkert - Flade vaevede bandstropper, frem-
stillet af syntetiske fibre, til generel brug.

* BS EN1492-2:2000+A1:2008 Tekstilstropper - Sikkerhed - Runde stropper, fremstillet af syn-
tetiske fibre, til generel brug.

ADVARSEL
Brug af rundslyngen uden inspektion kan fare til personskade.

* Efterse slyngen for og efter hver brug.

* Efterse slyngen under brug, hvis det er muligt.

ﬁ ADVARSEL
Brug af en beskadiget rundslynge kan resultere i personskade.

* Foretag omhyggelig visuelt eftersyn af slyngen, fgr hver brug.
* Brug ikke slyngen, hvis den er revnet, revet i stykker, eller syningen er Igs.

* Brug ikke slyngen, hvis der er tegn pa varmeskader.
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A\

@

FORSIGTIG

Forkert opbevaring og/eller handtering kan forarsage skade pa rundslyngen.

* Hold slyngen veek fra syrer og baser.

* Beskyt slyngen mod skarpe kanter og friktion.

* Bind ikke en knude pa slyngen.

BEMARK

Der kan veere specifikke regler for inspektion af lgfteudstyr i din region.

* Overhold lokale bestemmelser vedrgrende inspektion af lgfteudstyr.

* Overhold lokale bestemmelser vedrgrende inspektionshyppighed for laf-

teudstyr.

Beskrivelse af rundslynge

Item Rundslynge 1T x 1M/2M
Farve Violet (i henhold til EN 1492-2)
Materiale Polyester
1,0 (1000 kg) Lige laft D
WLL-faktor
0,8 (800 kg) Sneret loft &
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5. Lysring

5. Lysring

Lysringen i bunden af robotarmen indikerer status som beskrevet i tabellen nedenfor.

Tilstand

Konstant

Blinker langsomt 0,5 Hz

Rad

Robotten bevaeger sig ikke eller eri gang

med at stoppe.

1.

Nadstop

Gul

Robotten bevaeger sig ikke eller er i gang

med at stoppe.

1.

2.
3.

Robotstop (tidligere kaldet
Beskyttelsesstop)

Gendannelse

Beskyttelsesstop (alle typer)

Gron

Automatisk tilstand

1.

Karer

Automatisk tilstand

1. Kerer med reducerede
parametre

Bla

Manuel tilstand

Ikke automatisk, bliver ikke flyttet

1.

Opstartsproces

Robotten kan flyttes med handen
1. Tilbagelgb
2. Frileb

OFF

Ingen stram tilgaengelig til robotarmen

1.

Fejl

2. Overtraedelse
3.
4. Slasystemet FRA

Indlaesningsskaerm

|1 |Lysﬁng
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6. Programmeringskonsol med 3-

positionskontakt

UR20-robotten leveres med indbygget 3-positionskontakt-funktionalitet i Programmeringskonsollen
(3PE TP). Standardprogrammeringskonsollen understgttes ikke.

Aktiveringsknapperne er pa undersiden af Programmeringskonsollen, som illustreret nedenfor. Du
kan vaelge hvilken knap du vil bruge, alt efter hvad du foretraekker. Hvis Programmeringskonsollen
afbrydes, skal en ekstern 3PE-enhed tilsluttes og konfigureres pa fanen Installation (se 115. 1/O-

opseetning pa side 321).

1 | Teend/sluk-knap

Nadstopknap

3 | USB-port (leveres med et
stavdeeksel)

3PE-knapper

Et frilab-robotsymbol er placeret under hver 3PE-knap, som illustreret nedenfor.
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6.

Programmeringskonsol med 3-positionskontakt

6.1. 3PE programmeringskonsol knappers funktioner

BEMARK

3PE-knapperne er kun aktive i manuel tilstand. | automatisk tilstand kraever
robotbevaegelse ikke aktivering af 3PE-knapper.

Tabellen nedenfor beskriver 3PE-knappernes funktioner.

Position Beskrivelse Handling
Der er ikke noget tryk pa Robotbevaegelse stoppes i manuel
1 Udlgse 3PE-knappen. Der trykkes | tilstand. Stremmen til robotarmen slas
ikke pa den. ikke fra, og bremserne forbliver udlgst.
Let tryk (last Derer etvist tryk pa 3!3E_ .| Gar det muligt at afspille dit program,
2 knappen. Det trykkes ind til \ . .
greb) . nér robotten er i manuel tilstand.
et midtpunkt.
3 Starre tryk (fast E:; eref:ld[t)terrylllf[ pikBe PsEh-eIt Robotbevaegelse stoppes i manuel
greb) ind ppen. Y tilstand. Robotten er i 3PE Stop.
| 1 | Knap slip | 2 | Knap tryk
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6.1.1. Brug af 3PE-knapperne

Séadan afspilles et program

1. Pa PolyScope skal du sgrge for, at robotten er indstillet til Manuel tilstand, eller skifte til
Manuel tilstand.

2. Oprethold et let tryk pa 3PE-knappen.
3. PaPolyScope skal du trykke pa Afspil for at kare programmet.
Programmet kgrer, hvis robotarmen er i programmets fgrste position.

Hvis robotten ikke er i programmets farste position, vises skaermen Ker robotten til posi-
tionen.

Sadan stopper du et program

1. Slip 3PE-knappen, eller tryk pa Stop pa PolyScope.

Sadan seettes et program pa pause
1. Slip 3PE-knappen.

Programmet fortseetter, nar du igen trykker let pa 3PE-knappen.

6.1.2. Frilsb med 3PE-knapper

Frilgb gar det muligt at treekke robotarmen manuelt til gnskede positioner og/eller positurer. Yder-
ligere oplysninger findes i afsnittet Frilgb i robottens brugervejledning.

Sadan bruger du 3PE-knappen til at bevaege robotarmen i tilbagelgb:
1. Rapidly light-press, release, then light-press-and-hold, the 3PE button.

Nu kan du traekke robotarmen til den gnskede position, mens det lette tryk fastholdes.

6.1.3. Brug af Kar robot til positionen
Bevaeg robotten i position, sa robotarmen kan bevaege sig til denne startposition, nar du har gen-
nemfgart et program. Robotarmen skal vaere i startpositionen, fgr du kan kgre programmet.

For flere oplysninger, se 54. Kgr til positionen pa side 182.

For at bruge 3PE-knappen til at kare robotarmen til en position:
1. Nar dit program er gennemfgrt, skal du trykke pa Afspil.
2. Veelg Afspil fra begyndelsen.

Pa PolyScope vises skaermbilledet Kar robotten til position, der viser robotarmens
bevaegelse.

3. Tryklet pa 3PE-knappen og hold den inde.
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4. Pa PolyScope skal du nu trykke pa Autobevaeg og holde den inde, sa robotarmen bevaeger
sig til startpositionen.

Skeaermen Afspil Program vises.
5. Fasthold et let tryk pa 3PE-knappen for at kare dit program.
Slip 3PE-knappen for at stoppe dit program.
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/. Mekanisk interface

7.1. Forord

Dette kapitel beskriver, hvordan robottens elementer monteres. Robotsystemets elementer, der
udger robotsystemet: Robotarm, veerktgj eller arbejdsemne, kontrolboks og programmeringskonsol.
Du kan ogsa finde information om robottens krav vedrgrende maksimal nyttelast og arbejdsomrade.

7.2. Arbejdsromrade og driftsomrade

Arbejdsomradet er reekkevidden af den fuldt udstrakte robotarm, vandret og lodret. Driftsomradet er
det sted, hvor robotten forventes at fungere.

BEMARK

Hvis man ikke respekterer robottens arbejdsomrade og driftsomrade, kan det resul-
tere i skader pa ejendom.

* Overvej oplysningerne nedenfor, nar du veelger robottens driftsomrade.

* Robotten straekker sig 1750 mm fra baseleddet.
* Det cylindriske volumen er bade direkte over og direkte under robotbasen.

* Veerktgjet ber ikke flyttes taet pa det cylindriske volumen, da det far leddene til at bevaege sig
for hurtigt, selv nar veerktajet bevaeger sig langsomt. Dette kan udgere en risiko for ejendom
og funktionalitet.

€
1 "

Forfra Pa skra
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7.3. Monteringsbeskrivelse

ADVARSEL
Ustabil montering kan fare til ulykker.

* Sgrg altid for, at robotdelene er korrekt og sikkert monteret og boltet pa plads.

FORSIGTIG
Montering og drift af robotten i miljger, der overstiger den anbefalede IP-klas-
sificering, kan resultere i personskade.

* Monter robotten i et miljg, der er egnet til IP-klassen. Robotten ma ikke bruges
i miljger, der strider imod |IP-klassen for robotten (IP54), program-
meringskonsollen (IP54) og kontrollerskabet (IP44)

Robotarm (Base)

Robotarmen bruger seks M10-bolte med en styrke pa 8,8, der
passer ind i seks 10,5 mm monteringshuller i basen. Boltene
skal spaendes til et moment pa 45 Nm

Veerktgj (veerktgjsflange)

Veerktgjet bruger seks M8-bolte med en styrke pa 8,8, der
passer ind i seks M8-gevindhuller i veerktgjsflangen. Boltene
skal spaendes til et maksimalt moment pa 16 Nm.

Kontrollerskab

Kontrollerskabet er vaegmonteret eller placeret pa jorden.

Programmeringskonsol

Programmeringskonsollen er veegmonteret eller placeret pa
kontrollerskabet. Kontroller, at det ikke er muligt at snuble
over kablet. Du kan kabe ekstra beslag til montering af
kontrollerskabet og programmeringskonsollen.

UR20
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7.4. Sikring af robotarmen

Bottom View of Robot Base
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Huller til montering af robotten, og hvor man skal bore huller og montere skruerne.
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ADVARSEL
Uventet opstart og/eller bevaegelse kan fore til skader

* Sluk robotarmen for at forhindre uventet opstart under montering og demon-
tering.

For at slukke for robotarmen

1. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at slukke for robotten.
2. Tag netkablet/stremledningen ud af stikkontakten.

3. Vent 30 sekunder, sa robotten at aflade al oplagret energi.

For at sikre robotarmen

1. Monter robotten pa et robust, vibrationsfrit underlag, der kan modsta mindst ti gange det fulde
moment pa baseleddet og mindst fem gange vasgten pa robotarmen.

Hvis robotten monteres pa en linezer akse eller en beveaegelig platform, skal accelerationen pa
den bevaegelige monteringsbase veere meget lav. Hgj acceleration kan fa robotten til at udfere
et sikkerhedsstop.

2. Speend boltene til 48 Nm drejningsmoment.

3. Brug de eksisterende to @8 huller til at genplacere robotarmen med en tap.

7.5. Sikring af vaerktgjet

Veerktigjet eller arbejdsemnet monteres pa veerktgjsudgangsflangen (ISO ) pa spidsen af robotten.
Alle mal eri mm.

Til praecis genplacering af veerktgjet skal der bruges en tap i det eksisterende @8-hul.

A 17,60

- May be subject to change
300 Il
.
8 H7 ¥ 8+0.2
- 7
oA
o
M8 - 6H T 10,60 e 620
\ \>
56,50
— @50 H7 .
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— SCALE1:1
®100 h8

Veerktajsflangens mal og hulmenster.
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Veerktgjets outputflange (ISO 4762) er stedet, hvor veerktgjet er monteret pa spidsen pa robotten.
Alle mal er i mm. Det anbefales at bruge en radial spaltedbning til tappen for at undga for hgj belast-
ning, samtidig med at placeringen holdes praecist.

ﬁ FORSIGTIG
Meget lange M8-bolte kan presse mod bunden af veerktgjsflangen og kortslutte
robotten.

* Brug ikke bolte, der stikker mere end 10 mm ud, til montering af veerktgijet.

ADVARSEL
Manglende tilspaending af bolte kan fare til farlige situationer.

* Sorg for, at veerktgjet er korrekt og sikkert boltet pa plads.

* Serg for, at veerktgjet er konstrueret sadan, at det ikke kan skabe en farlig situ-
ation, hvis et emne utilsigtet tabes.

7.5.1. Tilbehar til veerktgjsflange

UR20-veerktgjsflangen kan kraeve et tilbehgrselement for at lette forbindelsen med veerktgj. Afhaen-
gigt af veerktgjet kan du bruge fglgende flangetilbeher til vaerktigj: Veerktgjskabeladapter (se 8.10.1.
Tilbeher til veerktaj-1/0O pa side 68) og/eller vaerktajsflangeadapter.

Veerktgjsflangeadapter

Veerktgjsflangeadapteren er det mekaniske tilbehear til veerktgjsflangen, der muligger kompatibilitet
mellem veerktgjsflangen og vaerktgjer fra e-Serien.

7.6. Kontrollerskab frirum

Stremmen af varm luft i kontrollerskabet kan resultere i udstyrsfejl.

Kontrollerskabet kraever en minimumsafstand pa 50 mm pa hver side for tilstraekkelig kaleluftstram.
Det anbefalede frirum omkring kontrollerskabet er 200 mm.

IZOO mm

200 mm 200 mm
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ADVARSEL
Et vadt kontrollerskab kan veere livsfarligt.

* Sarg for, at kontrollerskabet og kablerne ikke kommer i kontakt med vaesker.

* Placer kontrollerskabet (1P44) i et miljg, der er egnet til IP-klassificeringen.

7.7. Maksimal nyttelast

Robotarmens normerede nyttelast aftheenger af forskydningen af tyngdepunktet for nyttelasten, som
vist i figur 3.4: Forholdet mellem den nominelle nyttelast og tyngdepunktet forskydes. nedenfor. For-
skydningen af tyngdepunktet defineres som afstanden fra centrum af veerktgjsflangen til tyng-
depunktet for den pasatte nyttelast.

Nar du beregner nyttelast-massen i en anvendelse med opsamling og nedsaetning, skal du for
eksempel tage hensyn til bade griberen og den genstand, der handteres af griberen.

Robotten kan have reduceret accelerationsevne, hvis nyttelastens tyngdepunkt overstiger arbejds-
omradet pa 1750 mm med nyttelast pa over 20 kg.

Robot-armen kan klare en lang tyngdepunktsforskydning, hvis nyttelasten er placeret under vaerk-
tajsflangen, som det ofte er tilfaeldet i palleteringsapplikationer.

Nyttelast [kg]

25

20

15 ¢

0 100 200 300 400 500 600 700 BOD

Forskydning af tyngdepunkt [mm]

Forholdet mellem den nominelle nyttelast og tyngdepunktet forskydes.
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7.7.1. Nyttelast inerti

Robotten kan bruges med nyttelaster, der har stor inerti. Kontrolsoftwaren justerer automatisk acce-
lerationer, hvis du indtaster falgende korrekt i PolyScope (se: 90. Indstil nyttelast pa side 263):

* Nyttelast masse
* Tyngdepunkt

* |nerti

Du kan bruge URSim til at evaluere accelerationer og cyklustider for robotbevaegelser med en
bestemt nyttelast.
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8. Elektrisk interface
8.1. Forord

| dette kapitel beskrives alle elektriske interfacegrupper for robotarmen og kontrollerskabet. Eksemp-
ler gives for de fleste typer af I/O, som er bade digitale og analoge styringssignaler til eller fra de
elektriske interfacegrupper, som er anfgrt nedenfor.

* Ethernet

* Kontroller I/O

* Forbindelse til lysnet

* Forbindelser til robotten
* Veerktgj I/O

Alle spaendinger og stremstyrker er i DC (jeevnstrem Direct Current), medmindre andet er angivet.

8.2. Elektriske advarsler og forholdsregler

Overhold falgende advarsler for alle graensefladegrupper, herunder nar du designer og installerer et
program.

ADVARSEL
Manglende overholdelse af nogen af nedenstaende vejledninger kan resultere i
alvorlig personskade eller dad, da sikkerhedsfunktionerne kan blive tilsidesat.

* Sikkerhedssignaler ma aldrig tilsluttes en PLC, der ikke er en sikkerheds-PLC
med det korrekte sikkerhedsniveau. Det er vigtigt at holde sik-
kerhedsinterfacets signaler adskilt fra de generelle I/O-interfacesignaler.

* Alle sikkerhedsrelaterede signaler skal konstrueres redundant (med to uaf-
haengige kanaler).

* Hold de to uafhaengige kanaler adskilt, sa en enkelt fejl ikke kan fare til tab af
sikkerhedsfunktionen.
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UNIVERSAL ROBOTS

A\

A\

Advarsel: ELEKTRICITET

Manglende overholdelse af nogen af nedenstaende vejledninger kan resultere i
alvorlig personskade eller dad pa grund af elektriske farer.

* Serg for, at alt udstyr, der ikke er normeret til kontakt med vand, holdes tart.

Hvis vand traenger ind i produktet, skal produktet slukkes og stremkabler fjer-
nes, hvorefter den lokale Universal Robots-serviceudbyder skal kontaktes.

Brug kun de originale kabler, der felger med robotten. Brug ikke robotten til for-
mal, hvor kablerne bliver udsat for bgjninger.

* Veer forsigtig ved installation af kablerne til robottens 1/0. Metalpladen i bun-

den er beregnet til interfacekabler og -stik. Aftag pladen, far der bores huller.
Kontroller, at alle spaner fra boringen er fiernet, far pladen monteres igen.
Husk at bruge de rigtige starrelser kabelgennemfaringer.

FORSIGTIG

Forstyrrende signaler af hgjere styrke end defineret i de specifikke IEC-standarder
kan forarsage utilsigtede funktioner pa robotten. Vaer opmaerksom pa falgende:

* Robotten er blevet testet i henhold til internationale IEC-standarder for EMC

(Elektromagnetisk kompatibilitet). Meget hgje signalstyrker eller hvis robot-
ten er for udsat kan give den uoprettelige skader. EMC-problemer opstar nor-
malt under svejsearbejder og vises normalt som fejimeddelelser i loggen.
Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader anrettet pa grund af
EMC-problemer.

I/O-kabler, der gar fra kontrollerskabet til andet maskinel og virk-
somhedsudstyr, ma ikke vaere laengere end 30m, medmindre der udfgres yder-
ligere tests.

JORD

Minus-forbindelser benaevnes jord (GND) og er forbundet til robottens indkapsling
og kontrollerskabet. Alle naevnte GND-forbindelser er kun til stremforsyning og sig-
nalering. Til jordforbindelsen PE (Protective Earth) anvendes de M6 skru-
eforbindelser, der er maerket med jordsymboler inde i kontrollerskabet.
Stel/jordlederen skal veere normeret til mindst den hgjeste stramstyrke i systemet.

LASE MANUAL

Visse I/Q'er inde i kontrollerskabet kan konfigureres til enten normal eller sik-
kerhedsrelateret I/O. Laes og forsta hele kapitlet om Elektrisk interface.
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8.3. Kontroller 1/0

Du kan bruge I/O’en inde i kontrollerskabet til en lang raekke udstyr, herunder pneumatiske relaeer,
PLC’er og nadstopknapper.

lllustrationen nedenfor viser layoutet af I/O'er inde i kontrollerskabet.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |24v 12V|H| PWR{| [24V|H||24V|H| | OV |H|( OV |H| |[24V/H||24V|H| |0V |H|[0V|H Z1AG (H
3 EIO GND|H| |GND CIO(M|{CI4 || [COO({M||CO4(H| [DIO|M|(DI4|H| DOO(H||DO4| N 2 Alo |l
5 [24v ON |H| [24V 24v[m|[24v[m| [ov [m|[ ov |m]| [2av]m|[24v[m]| [ov [m]|[ ov[m| [[Ac|m
.% ElIl OFF|H| | OV Cll1|H||CI5|H| |CO1/H||CO5/H| |DI1(H||DI5(H| |DO1/H||DO5H <|an|m
2|24V 24v(H|[24v|H| | ov (H|| oV |H| [24V|H||24v(H| |OoV (H|| oV |H| |£|AG |H
% SI10 “Slalel=]> Cl2(H|{Cl6(l| [CO2(H||CO6/H| (DI2|H|(DI6|H| DO2(H||DO6|H §A00 L
2 [24v algle|a|[d|S|[24v|H|[24v(H| | ov |E|{ oV [H| [24V|H|[24V|H]| oV |[H|| oV H| |2|AG N
H EE Hmmmmm||c:|m||c7|m| [cos|m|[co7|m| [D13[m|[D17|m]| [po3|m||[po7|m]| | £ [a01|m

Du kan bruge den vandrette digitale indgangsblok (D18-DI11), vist nedenfor, til kvadraturkodning af
transportbandssporing (se 8.4. Feelles specifikationer for alle digitale I/O’er nedenfor) for disse typer
indgange.

Sl2|2le(z|>
AREIEINE
HEEEEER

Betydningen af farveskemaerne nedenfor skal overholdes og bibeholdes.

Gul med rad tekst Dedikerede sikkerhedssignaler
Gul med sort tekst Konfigurerbar til sikkerhed

Gra med sort tekst Universelt digitalt 1/0

Grgn med sort tekst Universelt analogt /0

| den grafiske brugerflade kan du konfigurere konfigurerbar 1/0 som enten sikkerhedsrelateret I/O
eller generel 1/0.

8.4. Feelles specifikationer for alle digitale |/O’er

Dette afsnit definerer elektriske specifikationer for den 24V digitale 1/0O, der er anfart nedenfor:
* Sikkerheds I/O
* Generel I/0 og konfigurerbar 1/0

BEMARK

Ordet konfigurerbar anvendes til /O konfigureret som enten sikkerhedsnormeret
I/O eller normal I/O. Disse er gule terminaler med sort tekst.

Installer robotten i henhold til de elektriske specifikationer, som er de samme for alle tre indgange.

Du kan drive det digitale I/O fra den indbyggede 24V stremforsyning eller fra en ekstern strem-
forsyning ved at konfigurere klemmeraekken benaevnt Power. Klemmeraekken bestar af fire ter-
minaler.
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De gverste to terminaler (PWR og GND) er 24V og jord fra den indbyggede 24V strgmforsyning. De
nederste to terminaler (24V og 0V) i blokken er 24V indgangen til forsyning af 1/O'en.

Power ’_(
PWR | J PWR|H

Power

GND

24v | GND| W
24av| -

oV

\ ov | m

Dette eksempel illustrerer
standardkonfigurationen med en ekstern
stremforsyning for mere strom.

Dette eksempel illustrerer
standardkonfigurationen ved brug af den
interne stremforsyning

De elektriske specifikationer for bade den indvendige og udvendige stremforsyning vises i tabellen.

Terminaler Parameter Min. Type \ELCH Enhed
Indvendig 24V stremforsyning

[PWR - GND] Speaending 23 24 25 \
[PWR - GND] Aktuel 0 - 2 A
Krav til udvendig 24V input

[24V - 0V] Spaending 20 24 29 Vv
[24V - 0V] Aktuel 0 - 6 A

*3,5 A for 500 ms eller 33% arbejdscyklus.
De digitale I/O’er er konstrueret i overensstemmelse med IEC 61131-2. De elektriske specifikationer

ses nedenfor.

Terminaler Parameter Min. Type Maks. Enhed
Digitale udgange
[COx / DOx] Strem* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spaendingsdyk 0 - 0,5 \%
[COx / DOx] Laekstram 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Virkning - PNP - Type
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Type
Digitale inputs
[EIx/SIx/CIx/DIx] Speending -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF omrade -3 - 5 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON omréade 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strem (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Virkning - PNP + - Type
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Type
*For ohmske belastninger eller induktive belastninger pa maksimalt 1H.
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8.4.1. Dedikeret og konfigurerbar sikkerheds-1/0

| dette afsnit beskrives dedikeret sikkerhedsindgang (gul terminal med rad tekst) og konfigurerbar
I/0 (gule terminaler med sort tekst) nar konfigureret som sikkerheds-I/O. Fglg de faelles spe-
cifikationer for alle digitale 1/0 i afsnit 8.4. Fzelles specifikationer for alle digitale I/O’er pa side 54.
Sikkerhedsanordninger og -udstyr skal monteres i henhold til sikkerhedsinstrukserne og risi-
kovurderingen i kapitel 2. Sikkerhed pa side 19.

Alle sikkerheds-1/O er parrede (redundante), sa en enkelt fejl medferer ikke tab af sik-
kerhedsfunktionen. Sikkerheds-1/O skal dog holdes adskilt som to separate kredse.

De permanente sikkerhedsinput-typer er:
* Robotnadstop kun til n@dstopsudstyr
* Beskyttelsesstop for beskyttende enheder
* 3PE Stop for beskyttende enheder

Funktionsforskellen vises nedenfor.

Nadstop Beskyttelsesstop 3PE Stop

Robot stopper bevaegelse Ja Ja Ja
Programafvikling Pauserer Pauserer Pauserer
Kgrselsstrgm Off On On

. Automatisk eller | Automatisk eller
Nulstil Manuel

manuel manuel

. . Alle cyklusser til Alle cyklusser til

Hyppighed for brug Sjeelden sjzelden sjzelden
Udlgs kun
K initialiseri Nei Nei
reever ny initialisering bremser ej ej

Stopkategori (IEC 60204-1) 1 2 2
Preestationsniveau af PL4 PLd PLd

overvagningsfunktion (ISO 13849-1)

Brug den konfigurerbare I/O til at opsaette yderligere sikkerheds I/O funktionalitet, for eksempel en
ngdstopudgang. Konfigurering af et saet konfigurerbare 1/0’er til sikkerhedsfunktioner udfares fra
brugerfladen, (se Del || PolyScope-manual pa side 119).

FORSIGTIG
Manglende regelmaessig verificering og test af sikkerhedsfunktionerne kan fare til
farlige situationer.

* Sikkerhedsfunktionen skal kontrolleres, far robotten saettes i drift.

* Sikkerhedsfunktionerne skal testes jeevnligt.
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OSSD-signaler

Alle konfigurerede og permanente sikkerhedsindgange filtreres for at tillade brug af OSSD-sik-
kerhedsudstyr med impulslaengder under 3 ms. Sikkerhedsindgangen afleeses hvert millisekund, og
indgangens status bestemmes ud fra det oftest sete indgangssignal over de seneste 7 mil-
lisekunder. For oplysninger om OSSD-pulser pa sikkerhedsudgangene, se Del || PolyScope-
manual pa side 119.

Standardsikkerhedskonfiguration

Robottens fremsendes med en standardkonfiguration, der muligger drift uden yderligere sik-
kerhedsudstyr. Se nedenstaende illustration.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Tilslutning af nadstopknapper

| naesten alle anleeg er det ngdvendigt at bruge en eller flere ekstra ngdstopknapper. Nedenstaende
illustration viser, hvordan én eller flere nadstopknapper kan forbindes.

- G
L

Deling af ngdstop med andre maskiner

HP:

E
m

Emergent
e
z

p—r—
HAB
=2

3B
i ]

E
@

Du kan konfigurere en delt ngdstopfunktion mellem robotten og andre maskiner ved at konfigurere
falgende I/O-funktioner via den grafiske brugerflade. Robotngdstop-indgangen kan ikke deles. Hvis
mere end to UR-robotter eller andre maskiner skal forbindes, er en sikkerheds-PLC ngdvendig til at
styre ngdstopsignalerne.

* Konfigurerbart indgangspar: Eksternt ngdstop.

* Konfigurerbart udgangspar: Systemngdstop.

Nedenstaende illustration viser, hvordan to UR robotter deler deres nadstopfunktioner. | dette
eksempel er de konfigurerede 1/0O'er CI0-CI1 og CO0-CO1.
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Configu

puts/ Configurable Outputs

rable
24v [Wf]240 m| [ov [m][ov [m
cio [w|[£14 [m]| [coo[m][cos[m
24v [W)24v W] [ov ov [m
ci [d|[cis [m] [co1[m\cos|m
24v M |[24v |H| | ov ov [l
ci2 [m|[cie [m]| [coz|m\dps|m
24v (M| [24v [m] [ov [m]N\o\ [
ciz [m|[ci7 [m] [cos|m][cp\ B\

A

Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v [M[[24v [m]| [y }m[[ov [m
B cio [j|[ci [m]| [coy|M|[cos|m
24v [ [2av (W] [ovim]|[ov [m
cii//m|[cis [m] [cot[R]|cos|m
24 /) [2+v [m]| [ov [m|[ov [m
fi2/m|[cis [m]| [co2[m|[cos[m
P4 (m|[24v [m] [ov [m]|[ov [m
A3 [m|[c7 [m] [cos[m][co7|jm

N

Sikkerhedsstop med automatisk genstart

Denne konfiguration er kun beregnet til anvendelse, hvor operatgren ikke kan ga gennem dgren og
lukke den bag sig. Den konfigurerbare 1/0 anvendes til at opseette en nulstillingsknap uden for daren

til genaktivering af robotfunktionen.

é ADVARSEL
Robotten genoptager automatisk driften, nar signalet er genetableret.

* Denne konfiguration ma ikke bruges, hvis signalet kan genetableres inden for
det sikrede omrade.

Safety
24v (W
Elo [
24v W
Ei | Y
24v W
sio

24V F
sit [m]

Emergency Stop

Safeguard Stop

H

Eavld] [ovTwl

ML
o m]

s

X

QOO

robotten stoppes, nar daren dbnes.

Dette eksempel illustrerer en dagrkontakt som
en grundleeggende sikkerhedsanordning, hvor

Dette eksempel illustrerer en sikkerhedsmatte,
som er en sikkerhedsanordning, hvor
automatisk genoptagelse er passende. Dette
eksempel gaelder ogsa for en
sikkerhedslaserscanner.

Sikkerhedsstop med nulstillingsknap

En nulstiller placeret uden for det sikrede omrade er pakraevet, hvis sikkerhedsinterfacet anvendes
til at interagere med et lysgardin. Nulstillingstypen skal veere to-kanals. | eksemplet nedenfor er

I/O'en Cl0-CI1 konfigureret til nulstilling.
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]
/_gf_J ps
1
Sately < H
NEmC emit em il NN B
3 [El0 [ clo cl4 |l o
S [2av|m v imlavm] 0000 | |4 4| |mmmm—- —
HENC ci ci5 [m
24v W oo maviml 000\ Lo | [=====--
£[sio ci2 [m|[cie [m
§[2av ovimlaviml 0200\ [/ [ |]======-
HIED !\ ciz [m|[c7 [m

3-positions kontakt

UR20 er udstyret med en aktiveringsenhed i form af 3PE TP.
UR20-sikkerheden understgtter felgende konfigurationer:

* 3PETP

* Ekstern 3PE

* Ekstern 3PE og 3PE TP

De to indgangskanaler til 3-positionskontaktens indgang har en uenighedstolerance pa 1 sekund.

Nedenstaende illustration viser, hvordan en 3-positionskontakt-indgang tilsluttes. Se kapitlet
6. Programmeringskonsol med 3-positionskontakt pa side 41 for mere.

Conﬁlurabl Inputs - .
3-Position Switch

24V, 24v (M .
Cloj| Q4 (W .
24v N |[24vY W — —
Cl1 [ECI5 ||l :
24v |H|[2pv] — —
ci2 |H|[¢ge|l
24v |H |23V
Ci3 |H||C

N

Kontakt til driftstilstand

lllustrationen nedenfor viser en kontakt til driftstilstand. Se afsnit Driftstilstand pa side 143 for flere
oplysninger om driftstilstande.

Confil;urabl s Operational mode Switch
24vj | ||24v | W =
cio|[m)[cis [m :
2av|[m|[2av |m — —
cij|mj|cis N :
24v|| B |24V |H ——
Ci2f| Qs |l
24v Nl [|24avi
CI3 | ECI7 N

——
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8.4.2. Universelt digitalt I/0

| dette afsnit beskrives den universelle 24V 1/0 (gra terminaler) og det konfigurerbare 1/0 (gule ter-
minaler med sort tekst) nar den ikke er konfigureret som sikkerheds 1/O. De feelles specifikationer i
afsnit 8.4. Feelles specifikationer for alle digitale |/O’er pa side 54 skal overholdes. De universelle
I/O'er kan anvendes til at drive udstyr som pneumatikrelzeer direkte eller til kommunikation med
andre PLC-systemer. Alle digitale output kan deaktiveres automatisk, hvis programafviklingen stand-
ses. Se del Del Il PolyScope-manual pa side 119. | denne tilstand er udgangen altid lav, nar et
program ikke karer. Eksempler vises i de efterfglgende underafsnit. Disse eksempler benytter almin-
delige digitale output, man alle konfigurerbare output kunne ogsa veere brugt, hvis de ikke er kon-
figureret til at udfere en sikkerhedsfunktion.

Digital Inputs

Digital Outputs // 24V|H ||2aviA
ov|m|[ov[d o DIO| M |(DI4
POOM| o4 Y @ 2av|m|[2av(d |
ov [m|| ov
D01 H||DO5|H ] DI1|M/|DI5 R B ]
ov miovim 24v|H|[2av|m)
DO2|H | [DO6|H DI2|H||Di6 |l \ y_l
oV | H||ov|H 24V|H ||2aviA
DO3| M |[po7|m D3 m|[D1I7|m

| dette eksempel vises hvordan en belastning
styres fra en digital udgang, nar denne er
forbundet.

Dette eksempel viser, hvordan en simpel knap
forbindes til en digital indgang.

Kommunikation med andre maskiner eller PLC’er

Du kan bruge den digitale I/0O til at kommunikere med andet udstyr, hvis der etableres en feelles jord
(GND 0V), og hvis maskinerne anvender PNP-teknologi, som vist nedenfor.

Digital Inputs Digitaf Outputs / . Rigital Inputs Did\tal Outputs

2av[m|[2aV] ov ov : 24 24V oV oV

pio|m|[pi4|m| [poo/m||[poa A : B pio| | [pia|m| [poo)

2av|H|[2aV] oV oV : 2av|H|[2av oV

pi1|m||pi5 : DIl

2av[H|[2aV]
(]
(]
|

DO4
oV
DOS5)
ov
DO6|
oV
DO7|

DO1|
oV
D02
oV
DO3

DO5
ov
DO6
oV
DO7

DI5
24V
DI6
24V
DI7

DO1|
ov
DO2|
oV
DO3|

/

24V
DI2
24V
DI3|

DI2 DI6
24V 24V|
DI3| DI7

000000
O00000050
O0O0000GC
0000000
0000000

/

8.4.3. Universelt analogt I/0O
Det analoge I/O-interface er den grenne terminal. Den bruges til at indstille eller méale spaendingen
(0-10V) eller strammen (4-20mA) til og fra andet udstyr.
Falgende anbefales for at opna hgjest mulig ngjagtighed.
* Benyt AG terminalen taettes pa I/O’en. Parret deler et faelles tilstandsfilter.

* Brug samme GND (0V) til udstyr og kontrollerskab. Den analoge I/O er ikke galvanisk isoleret
fra kontrollerskabet.
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* Brug skeermet kabel eller parsnoet kabel. Forbind skaermen til GND-terminalen pa den ter-
minal, der kaldes Power.

* Brug udstyr, der virker i stremtilstand. De aktuelle signaler er mindre falsomme over for for-
styrrelser.

| den grafiske brugerflade kan du veelge indgangstilstande (se del Del || PolyScope-manual pa side
119). De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Terminaler Parameter Min. Type [\ ELCH Enhed
Analog indgang i stromtilstand

[AIx - AG] Aktuel 4 - 20 mA
[AIx - AG] Modstand - 20 - Ohm
[AIx - AG] Opla@sning - 12 - bit
Analog indgang i spaendingstilstand

[AIx - AG] Spaending 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Modstand - 10 - kOhm
[AIx - AG] Opla@sning - 12 - bit
Analog udgang i stromtilstand

[AOx - AG] Aktuel 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spaending 0 - 24 \
[AOx - AG] Opla@sning - 12 - bit
Analog udgang i spaendingstilstand

[AOx - AG] Spaending 0 - 10 \Y,
[AOx - AG] Aktuel -20 - 20 mA
[AOx - AG] Modstand - 1 - Ohm
[AOx - AG] Oplasning - 12 - bit

Analog output og Analog input

)

M

<

Power
PWR|H
IGND | i

u
u

Power
PWR |l
GND
24v |H
ov [m

24V
oV,

Dette eksempel illustrerer styring af et trans-
portband med en analog indgang til hastig-
hedsstyring.

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en ana-
log sensor.
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8.4.4. Fjernstyret ON/OFF-styring

Brug fjernstyret ON/OFF-styring til at teende og slukke kontrollerskabet uden brug af program-
meringskonsollen . Dette anvendes typisk:

* Nar programmeringskonsollen er utilgaengelig.
* Nar et PLC-system skal have fuld kontrol.

* Nar flere robotter skal taeendes og slukkes samtidigt.

ON/OFF-fiernstyringen har en 12V hjaelpestremforsyning, der holdes aktiv, nar kontrollerskabet sluk-
kes. ON-indgang er kun beregnet til kortvarig aktivering og fungerer pa samme made som POWER-
knappen. OFF-indgangen kan holdes nede efter gnske. Brug softwarefunktion til at indlaese og

starte programmer automatisk (se del Del || PolyScope-manual pa side 119).

De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Terminaler Parameter in. Type Maks. Enhed
[12V - GND] Speaending 10 12 13 Vv
[12V - GND] Aktuel - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv spaending 0 - 0,5 \Y,
[ON / OFF] Aktiv spaending 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Indgangsstrem - 1 - mA
[ON] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Remotel/ﬂ_l Remotel/ﬂ_l

12v|d T 12v|d I

GND|H R EEEEE } GND|H SRR EERRRE }

ON N ON |H

OFF| I\ P OFF P

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en Dette eksempel illustrerer tilslutning af en
ekstern ON-knap. ekstern OFF-knap.

FORSIGTIG
Vedvarende tryk og hold pa teend/sluk-knappen SLUKKER kontrollerskabet uden at
gemme.

* Undlad at trykke pa og holde TAND-indgangen eller TAND/SLUK-knappen
uden at gemme.

* Brug FRA-indgangen til fiernstyring af slukning, for at lade kontrollerskabet
gemme filerne og lukke korrekt ned.
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8.5. Beslag til kontrollerskab

Pa undersiden af I/O-interfacegrupperne er et beslag med porte, der giver mulighed for ekstra for-
bindelser, som vist nedenfor. Bunden af kontrollerskabet har en indkapslet abning for let tilslutning
(se 8.6. Ethernet nedenfor).

Mini Display-port understatter skaerme med Display-port og kraever en aktiv Mini Display til DVI-
eller HDMI-konverter for tilslutning af skeerme med DVI/HDMI-interface.

Passive konvertere fungerer IKKE med DVI/HDMI-porte.

Sikringen skal veere UL-meerket af Mini Blade-typen med maks. maerkestream: 10 A og mindste meer-

kespeending: 32V

BEMARK

Manglende tilslutning af den aktive adapter fgr forsgg pa at taende for kon-
trollerskabet, kan forhindre billedvisning pa skeermen.

* Seet den aktive adapter i kontrollerskabet far du teender for systemet.
* I nogle tilfeelde skal den eksterne skaerm taendes for kontrollerskabet.

* Brug en aktiv adapter, der understgtter revision 1.2, da ikke alle adaptere fun-
gerer problemfrit.

8.6. Ethernet

Ethernet-interfacet kan anvendes til:
* MODBUS, EtherNet/IP og PROFINET.
* Fjernstyringsabning og -styring.
For at tilslutte et Ethernet-kabel
1. Fjern en af haetterne fra bunden af kontrolboksen.

2. For Ethernet-kablet gennem det utildaekkede hul i bunden af kontrollerskabet, og saet det i
Ethernet-porten pa undersiden af beslaget.

3. Brug en kabelforskruning rundt om Ethernet-kablet for at ggre det utildeekkede hul vandteet.
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De elektriske specifikationer ses i tabellen nedenfor.

Parameter

Kommunikationshastighed 10 - 1000 Mb/s

8.7. Forbindelse til lysnet

Lysnetkablet eller hovedstremforsyningskablet fra kontrollerskabet har et standard IEC-stik i enden.
IEC henviser til fglgende standarder:

* IEC 61000-6-4: Kapitel 1 omfang: "This part of IEC 61000 for emission requirement applies to
electrical and electronic equipment intended for use within the environment of existing at indu-
strial (see 3.1.12) locations.”

* |[EC 61000-6-4:Kapitel 3.1.12 industriel placering: "Locations characterized by a separate
power network, supplied from a high- or medium-voltage transformer, dedicated for the supply
of the installation”

For at robotten kan streamforsynes skal kontrollerskabet vaere sluttet til lysnettet via standard IEC
C20-stikket i bunden af kontrollerskabet med et tilsvarende IEC C19 kabel (se nedenstaende illu-
stration).
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BEMARK
Brug altid et landespecifikt stik eller kabel til at oprette forbindelse til IEC-stikket.

Stremforsyningen fra elnettet er udstyret med folgende:
* Jordforbindelse
* Hovedsikring
* Fejlstramsafbryder
Det tilrades at installere en hovedafbryder, der slukker for alt udstyr i robotanlasgget, som et nemt

middel til lasning og maerkning af anlaegget under service. De elektriske specifikationer ses i tabel-
len nedenfor.

Parameter Min. Type Maks. Enhed
Indgangsspanding 100 - 240 VAC
Ekstern lysnetsikring (@ 100-200V) 15 - 16 A
Ekstern lysnetsikring (@ 200-265V) 8 - 16 A
Indgangsfrekvens 47 - 440 Hz
Strem ved standby - - <15 W
Nominel driftstrem 90 250 500 w

ADVARSEL
Hvis robotten ikke jordforbindes korrekt, kan det fare til farlige situationer.
* Serg for, at robotten er jordet korrekt (elektrisk forbindelse til jord).

* Brug de ubenyttede bolte med jordsymboler inde i kontrollerskabet til at lave
faelles jord for alt udstyr i systemet.

* Stel/jordlederen skal veere normeret til mindst den hgjeste stramstyrke i syste-
met.
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Advarsel: ELEKTRICITET
Manglende overholdelse af nogen af nedenstaende vejledninger kan resultere i

alvorlig personskade eller dad pa grund af elektriske farer.

* Serg for, at den indgaende strgm til kontrollerskabet er beskyttet med en fejl-
stramsafbryder (RCD) og en korrekt sikring.

* Afbrydelse af al strgm til hele robotinstallationen og maerkning under service.
Andet udstyr skal ikke forsyne robottens I1/0 med spaending, nar systemet er
afbrudt.

* Sarg for, at alle kabler er tilsluttet, for der saettes stram til kontrollerskabet.
Brug altid en original netledning.

8.8. Robottilslutning: Robotkabel

Dette underafsnit beskriver forbindelsen til en robotarm konfigureret med et fast robotkabel pa 6 m.
Se 8.9. Robotforbindelse: Baseflangekabel pa den modstaende side for oplysninger om tilslutning af
en robotarm konfigureret med et baseflange-kabelstik.

8.8.1. Robotkabelkonnektor

Robotkabel-stikket etablerer robotforbindelsen ved at forbinde robotarmen til kontrollerskabet.

Du kan tilslutte og lase kabelstikket fra robotten til stikket i bunden af kontrollerskabet (se neden-
staende illustration). Drejning af stikket to gange, far robotarmen taendes, sikrer, at det er korrekt
fastlast.

Du kan ogsa dreje konnektoren til hgjre for at ggre den lettere at lase, efter at kablet er tilsluttet.

FORSIGTIG
Forkert robotforbindelse kan resultere i, at der ikke leveres stream til robotarmen.
* Undlad at tage robotkablet ud, nar robotarmen er teendt.

* Undlad at forlaenge eller aendre pa det originale robotkabel.
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8.9. Robotforbindelse: Baseflangekabel

Dette underafsnit beskriver forbindelsen til en robotarm konfigureret med en baseflange-kabel-
konnektor. Se 8.8. Robottilslutning: Robotkabel pa den forrige side for oplysninger om tilslutning af
en robotarm konfigureret med et fast 6 meter robotkabel.

8.9.1. Baseflange-kabelkonnektor

Baseflangekabelforbindelsen etablerer robotforbindelsen ved at forbinde robotarmen til kon-
trollerskabet. Robotkablet forbindes til baseflange-kabelstikket i den ene ende og til kon-
trollerskabets stik i den anden ende.

Du kan lase hver enkelt konnektor, nar robotforbindelse er etableret.

FORSIGTIG
Den maksimale robotforbindelse fra robotarmen til kontrollerskabet er 12 m. Forkert
robotforbindelse kan resultere i, at der ikke leveres strem til robotarmen.

* Undlad at forleenge et 6 m robotkabel.

BEMARK
Tilslutning af bundflangekablet direkte til et kontrollerskab kan resultere i skader pa
udstyr eller ejendom.

* Tilslut ikke bundflangekablet direkte til kontrollerskabet.

8.10. Veerktgj 1/10

Veaerktgjskonnektor

Veerktojsstikket, der er illustreret nedenfor, giver stram- og styresignaler til de gribere og sensorer,
der bruges pa et specifikt robotvaerktaj. Vaerktgjsstikket har otte huller og er placeret ved siden af
veerktgjsflangen pa Handled 3.

De otte ledninger inde i stikket har forskellige funktioner, som angivet i tabellen:

Signal Beskrivelse
7 1 AlI3/ RS485- Analog indgang 3 eller RS485-
6 o) 2 Al2 /| RS485+ Analog indgang 2 eller RS485+
O 1 3 TOO/PWR Digitale udgange 0 eller 0V/12V/24V
510 Os8 4 TO1/GND Digitale udgange 1 eller Jord
5 POWER 0v/12vi24V
a O O 2 6 TIO Digitale indgange 0
3 7 T Digitale indgange 1
8 GND Jord
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BEMZARK
Veerktgjskonnektor skal strammes manuelt op til maksimalt 0,4 Nm.

8.10.1. Tilbeher til vaerktej-1/0

UR20-veerktgj /0O kan kreeve et tilbehgrselement for at lette forbindelsen med veerktgj. Afhaengigt af
veerktgjet kan du bruge falgende I/O-tilbehear til vaerktgj: Vaerktigjsflangeadapter (se 7.5.1. Tilbeheor til
veerktgjsflange pa side 49) og/eller vaerktgjskabeladapter.

Veaerktgjskabeladapter

Veerktgjskabeladapteren er det elektroniske tilbehar, der muligger kompatibilitet mellem vaerktgjets
I/O og e-seriens veerktgjer.

o
T

1 | Tilsluttes veerktgjet/ende-effektoren.
2 | Opretter forbindelse til robotten.

ADVARSEL
Tilslutning af veerktgjskabeladapteren til en robot, der er taendt, kan fare til per-
sonskade.

* Tilslut adapteren til veerktgjet/ende-effektoren, far du tilslutter adapteren til
robotten.

* Teend ikke for robotten, hvis vaerktgjskabeladapteren ikke er tilsluttet vaerk-
tajet/ende-effektoren.

De otte ledninger inde i veerktgjskabeladapteren har forskellige funktioner, som angivet i tabellen
nedenfor:
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Signal Beskrivelse
3 1 Al2 / RS485+ Analog indgang 2 eller RS485+
4 2 AlI3/ RS485- Analog indgang 3 eller RS485-
2 3 T Digitale indgange 1
5 4 TIO Digitale indgange 0
1 |5 POWER 0V/12V/24V
6 TO1/GND Digitale udgange 1 eller Jord
6 7 7 TOO/PWR Digitale udgange 0 eller 0V/12V/24V
8 GND Jord
BEMARK
@ Veerktgjsflangen er forbundet til JORD.

8.10.2. Veerktgj I/O-installationsspecifikationer

De elektriske specifikationer ses nedenfor. Abn Veerktgj I/0 i fanen Installation (se del Del |
PolyScope-manual pa side 119) for at indstille den interne stremforsyning til OV, 12V eller 24V.

Parameter Min. Type Maks. Enhed
Forsyningsspaending i 24V tilstand 23,5 24 24,8 \%
Forsyningsspaending i 12V tilstand 11,5 12 12,5 \%
Forsyningsstregm (enkelt ben)* - 600 2000** mA
Forsyningsstrem (dobbelt ben)* - 600 2000* mA
Forsyning kapacitiv belastning - - 8000*** uF

Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger.

8.10.3. Stremforsyning for veerkigjet

Abn Vaerktgj I/0 i fanen Installation (se del Del || PolyScope-manual pa side 119) for at indstille den
interne stremforsyning til OV, 12V eller 24V.
POWER

b

GND (RED)  Ja
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8.10.4. Tobenet stramforsyning
| tilstand for tobenet stramforsyning kan udgangsstremmen gges som anfert i (8.10. Vaerktgj 1/0 pa
side 67 tabel to).
1. ltoppanelet tryk pa Installation.
Tryk i listen til venstre pa Generelt.
Tryk pa Veerktgj 10, og veelg Tobenet stram.

Forbind ledningerne Stregm (gra) til TOO (bla) og Jord (rad) til TO1 (pink).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE) \T

A oD

TO1/GND (PINK) _Jg]
GND RED) /

BEMARK

Nar robotten foretager et ngdstop, saettes spaendingen til 0 V for begge stramben
(strammen er slukket).

8.10.5. Veerktgjets digitale udgange

Digitale udgange understatter tre forskellige tilstande:

Tilstand Aktiv Inaktiv
Saenkning (NPN) LO Aben
Kilde (PNP) HI Aben
Push/pull: HI LO

Du kan fa adgang til veerktajs-1/0 i fanebladet Installation (se del Del || PolyScope-manual pa side
119) for at konfigurere outputtilstanden for hver pin. De elektriske specifikationer ses nedenfor:

BEMARK

Nar robotten foretager et nedstop, deaktiveres de digitale udgange (DOO0 og DO1)
(Hgj 2).
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ﬁ FORSIGTIG
De digitale udgange i veerktgjet er ikke stramstyrkebegraenset. Tilsidesaettelse af de
specificerede data kan fare til permanente skader.

Anvendelse af veerktgjets digitale udgange

Dette eksempel viser, hvordan man aktiverer en belastning ved brug af den interne 12 V- eller 24 V-
stremforsyning. Udgangsspaendingen ved I/O-fanen skal veere defineret. Der er spaending mellem
POWER-forsyningen og skaerm/jord, selv nar belastningen er afbrudt.

POWER

Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger som vist nedenfor.

POWER

8.10.6. Veerktgjets digitale indgange

De digitale indgange er implementeret som PNP med svage pull-down-modstande. Det betyder, at
et flydende input altid males som lavt. De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Parameter Min. Type Maks. Enhed
Indgangsspanding -0,5 - 26 \%
Logisk lav spaending - - 2,0 Vv
Logisk hgj spaending 55 - - \%
Indgangsmodstand - 47k - Q

Anvendelse af veerktgjets digitale indgange

Dette eksempel illustrerer tilslutning af en enkel knap.

POWER
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8.10.7. Analog veerktgjsindgang

Analog veerktgjsindgang er ikke-differentiel og kan indstilles til enten spaending (0-10 V) eller strams-
tyrke (4-20 mA) pa I/O-fanen (se del Del || PolyScope-manual pa side 119). De elektriske spe-
cifikationer ses nedenfor.

Parameter Min. Type Maks. Enhed
Indgangsspeaending i spaendingstilstand -0,5 - 26 \Y,
Indgangsmodstand ved omradet OV til 10V - 10,7 - kQ
Oplesning - 12 - bit
Indgangsspaending i strgmtilstand -0,5 - 5,0 \%
Indgangsstrgm i strgmtilstand -2,5 - 25 mA
Indgangsmodstand ved omradet 4 til 20 mA - 182 188 Q
Oplesning - 12 - bit

To eksempler pa anvendelse af analoge indgange vises i de falgende underafsnit.

ﬁ FORSIGTIG
1. Analoge indgange er ikke beskyttet mod overspaending i stramtilstand. Over-
skridelse af graensen i den elektriske specifikation kan anrette uoprettelige
skader pa indgangen.

Anvendelse af vaerktgjets analoge indgange, ikke-differentielle

Dette eksempel viser en analog sensorforbindelse med en ikke-differentiel udgang. Sen-
sorudgangen kan vaere enten strgm eller spaending, sa leenge indgangstilstanden for den analoge
indgang er sat til det samme pa I/0O-fanebladet.

Bemeerk: Du kan tjekke, at en sensor med spaendingsudgang kan kare den interne modstand pa
veerktgjet, ellers kan malingen vaere ugyldig.

POWER

Bl

[9) >
= N
o
i
T

Anvendelse af veerktgjets analoge indgange, differentielle

Dette eksempel viser en analog sensorforbindelse med en differentiel udgang. Forbindelse af den
negative udgangsdel til GND (0 V) fungerer pa samme made som en ikke-differentiel sensor.

POWER
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8.10.8. I/0 til veerkstgjskommunikation

* Signalanmodninger RS485-signalerne bruger intern, fejlsikker bias. Hvis den monterede
enhed ikke understgtter denne fejlsikring, skal signalbias enten finde sted i det monterede
vaerktgj eller tilfgjes eksternt ved at tilfgje pull-up-modstande til RS485+ og pull-down til

RS485-.

* Latency for meddelelser, der sendes via veerktgjsstikket, varierer mellem 2 ms og 4 ms fra det
tidspunkt, hvor meddelelsen skrives pa PC’en, til start pa meddelelsen pa RS485. En buffer
lagrer dataene, der sendes til vaerktgjsstikket, indtil linjen bliver inaktiv. Nar der er modtaget
1000 byte data, skrives meddelelsen til enheden.

Baud-hastigheder

9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M

Stopbits

1,2

Paritet

Ingen, ulige, lige
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9. Transport

Transporter kun robotten i dens originale emballage. Gem emballagen pa et tart sted, hvis du vil
flytte robotten senere.

Nar robotten tages ud af emballagen til installationsstedet, skal der holdes ved begge rgr pa robo-
tarmen pa samme tid. Hold robotten pa plads, til alle monteringsbolte er forsvarligt tilspaendt pa
robotfoden.

Laft kontrollerskabet ved dets handtag.

ADVARSEL
A Forkerte Igfteteknikker eller brug af forkert lafteudstyr kan fare til personskade.
* Undga at overbelaste din ryg eller andre kropsdele, nar du lgfter udstyret.
* Brug korrekt Iafteudstyr.
* Alle regionale og nationale retningslinjer for Igft skal fglges.

* Sarg for at montere robotten i henhold til vejledningen i Mekanisk interface.

BEMARK

Hvis robotten er fastgjort til 3. parts applikation/installation under transport, henvises
til felgende:

* Transport af robotten uden den originale emballage vil ugyldiggere alle garan-
tier fra Universal Robots A/S.

* Hovis robotten transporteres fastgjort til en applikation/installation fra tred-
jepart, henvises der til anbefalingerne for transport af robotten uden den ori-
ginale transportemballage.

Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader, som skyldes transport af udstyret.

Du kan se anbefalingerne for transport uden emballage pa myur.universal-robots.com/manuals

Klik her for at downloade anbefalingerne
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10. Transport uden emballage

Universal Robots anbefaler altid at transportere robotten i sin originale emballage.

Disse anbefalinger er skrevet for at reducere ugnskede vibrationer i led og bremsesystemer og redu-
cere ledrotation.

Hvis robotten transporteres uden sin originale emballage, henvises der til falgende retningslinjer:
* Fold robotten sa meget som muligt - transporter ikke robotten i singularitetens position
* Flyttyngdepunktet i robotten sa taet pa bunden som muligt
* Fastger hvert ror til en fast overflade pa to forskellige punkter pa roret

* Fastger enhver fastgjort endeeffektor stivt i 3 akser

=1 //(‘
o =g
Fold robotten sa meget som
muligt. i '
““
 ®

Transporten m3 ikke for- i: ‘
lsen ¢ x iy
ges. x

(singularitetsposition)

oy

Fastgar rarene til en fast
overflade.

Fastger fastgjort ende-
effektor i 3 akser.
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11. Vedligeholdelse og reparation

Udfar enhver visuel inspektion eller driftsinspektion i overensstemmelse med alle sik-
kerhedsinstruktioner i denne vejledning.

Udfar alt vedligeholdelses-, inpektions-, kalibrerings- og reparationsarbejde i henhold til den seneste
version af servicevejledningen pa supportwebstedet: http://www.universal-robots.com/support.

Reparationsarbejde ma kun udferes af Universal Robots eller autoriserede systemintegratorer. Kli-
entens udpegede, uddannede personale kan ogsa udfere reparationsarbejde, forudsat de falger den
inspektionsplan, der er beskrevet i servicevejledningen. Se servicevejledningens kapitel 5 for en fuld
inspektionsplan for uddannede personer

Alle dele, der returneres til Universal Robots, skal returneres i henhold til betingelserne i ser-
vicevejledningen.

11.1. Sikkerhed ved vedligeholdelse

Efter vedligeholdelses- og reparationsarbejder skal der foretages kontrol for at sikre det pakreevede
sikkerhedsniveau. Kontrollere skal overholde gaeldende nationale eller regionale bestemmelser for
arbejdssikkerhed. Den korrekte funktion for alle sikkerhedsfunktioner skal ogsa testes.

Formalet med vedligeholdelses- og reparationsarbejdet er at sikre, at systemet holdes funk-
tionsdygtigt eller i tilfaelde af en fejl at fare systemet tilbage til en funktionsdygtig stand. Repa-
rationsarbejde omfatter fejlfinding foruden selve reparationen.

Ved arbejde pa robotarmen eller kontrollerskabet skal du overholde procedurerne og advarslerne
nedenfor.

ﬁ ADVARSEL
Manglende overholdelse af en hvilken som helst af de sikkerhedspraksisser, der er
angivet nedenfor, kan resultere i personskade.

* Undlad at foretage sendringer i softwarens sikkerhedskonfiguration (for
eksempel kraftgraensen). Hvis der aendres pa en sikkerhedsparameter, skal
hele robotsystemet betragtes som nyt, hvilket vil sige, at den samlede sik-
kerhedsgodkendelse inklusive risikovurderingen skal opdateres tilsvarende.

* Udskift defekte komponenter med nye komponenter med samme varenumre
eller tilsvarende komponenter godkendt af Universal Robots til dette formal.

* Genaktiver alle deaktiverede sikkerhedsforanstaltninger umiddelbart efter, at
vedligeholdelses- og/eller reparationsarbejdet er afsluttet.

* Dokumenter alle reparationer og gem denne dokumentation i den tekniske fil,
der er knyttet til den komplette robotapplikation.
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ADVARSEL
Manglende overholdelse af en hvilken som helst af de sikkerhedspraksisser, der er
angivet nedenfor, kan resultere i personskade.

* Treek netledningen ud af stikket i bunden af kontrollerskabet for at sikre, at det
er totalt frakoblet al stramforsyning. Sluk for enhver anden energikilde, der er
forbundet med robotarmen eller kontrollerskabet. Tag de nadvendige for-
holdsregler til at forhindre andre personer i at teende for systemet under repa-
rationen.

* Tjek jordforbindelsen, far systemet start op igen.

* Overhold ESD regulativerne, nar dele af robotarmen eller kontrollerskabet
adskilles.

* Forebyg, at vand og stav kan traenge ind i robotarmen eller kontrollerskabet.

ﬁ Advarsel: ELEKTRICITET
Hvis kontrollerskabets stramforsyning afbrydes hurtigt efter slukning, kan det resul-

tere i personskade pa grund af elektriske farer.

* Undga at adskille stramforsyningen inde i kontrollerskabet, da der kan veere
heje spaendinger (op til 600 V) inde i disse stremforsyninger i flere timer efter,
at kontrollerskabet er blevet slukket.
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Daglig rengering

Du kan aftgrre alt stav/snavs/olie, der konstateres pa robotarmen ved hjzelp af en klud og et af fal-
gende renggringsmidler: Vand, isopropylalkohol, 10% ethanolalkohol eller 10% naphtha. | sjseldne
tilfeelde kan meget sma maengder fedt ses fra leddet. Dette pavirker ikke leddets funktion, anven-
delighed eller levetid.

Yderligere rengaring

Pa grund af det ekstra fokus pa renggring af din robot, anbefaler UR rengering med 70% isopro-
pylalkohol (isopropanol).

1. Ter robotten af med en hardt opvredet mikrofiberklud og 70% isopropylalkohol (isopropanol).

2. Lad 70% isopropylalkoholen sidde pa robotten i 5 minutter, og rens derefter robotten ved
hjeelp af den standardmaessige rengaringsprocedure.

BRUG IKKE BLEGEMIDDEL. Brug ikke blegemiddel i nogen fortyndet rengaringsoplasning.
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13. Robotarm inspektionsplan

Tabellen herunder er en tjekliste over den type inspektioner, der anbefales af Universal Robots.
Udfar inspektioner regelmaessigt, som anbefalet pa listen. Alle dele pa listen, der findes i en uac-
ceptabel tilstand, skal repareres eller udskiftes.

Du kan fa adgang til servicemanualen (http://www.universal-robots.com/support) for at fa flere
oplysninger om, hvordan du udferer inspektioner.

Tidsramme

Inspektionshandlingstype Manedl Halvarl Arli
igt igt gt

Kontroller bla
daeksler*

Kontroller flade
ringe
Kontroller
robotkablet
Kontroller

4 robotkabelforbin | V X
delsen

V = Visuel inspektion

* = Skal ogsa kontrolleres efter kraftig kollision
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14. Robotarm visuel inspektion

BEMARK
Brug af trykluft til at renggre robotarmen kan beskadige robotarmens komponenter.

* Brug aldrig trykluft til at rengare robotarmen.

e
vy

T

L

T

Sluk for robotten, og tag stremkablet ud af kontrolboksen.

Flyt robotarmen til positionen Nul, hvis det er muligt.

Undersgg kablet mellem kontrolboksen og robotarmen for skader.

Kontroller, at bundmonteringsboltene er spaendt korrekt.

a Hc o bh =

Undersgg flade ringe for slid og skader.

* Udskift de flade ringe, hvis de er slidte eller beskadigede.
6. Undersgag de bla daeksler pa alle samlinger for revner eller skader.
* Udskift de bla deeskler, hvis de er revnede eller beskadigede.

7. Efterse de skruer, der bruges til at fastggre de bla deeksler.

BEMARK

Hvis der observeres skader pa en robot inden for garantiperioden, skal du kontakte
den forhandler, hvor robotten blev kabt.
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15. Inspektion af frilab

1. Afmonter udstyr eller indstil TCP/nyttelast/CoG i henhold til vaerktgjsspecifikationer.
2. Sadan bevaeger du robotarmen i Frilgb:

* Pa en standard-programmeringskonsol skal du trykke pa Frilgb-knappen og holde den
inde.

* Tryk hurtigt og let pa 3PE-knappen, slip den, og tryk og hold den derefter.

Taend/sluk-knap Ngdstopknap

3. Traek/skub robotarmen til en vandret, udstrakt position, og slip den.

)

4. Kontroller, at robotten kan bevare sin position, nar den ikke holdes nede med Freedrive-
knappen stadig trykket ind.
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16. Bortskaffelse og miljg

Universal Robots robotter skal bortskaffes i overensstemmelse med gaeldende national lovgivning,
regulativer og standarder.

Universal Robots robotter produceres under forbud mod skadelige stoffer for at beskytte miljget som
defineret i det europaeiske RoHS direktiv 2011/65/EU. Disse stoffer omfatter kviksglv, cadmium, bly,
krom VI, polybromerede biphenyler og polybromerede diphenylethere.

Afgiften til bortskaffelse og handtering af elektronisk affald for alle Universal Robots robotter solgt pa
det danske marked er forhandsbetalt til DPA-systemet, (Dansk Producent Ansvarssystem), af Uni-
versal Robots A/S. Importgrer i lande, der deekkes af det europaeiske WEEE-direktiv 2012/19/EU,
skal selv registrere sig i deres lands nationale WEEE-register. Afgiften er typisk mindre end en 1€/ro-
bot. En liste over nationale registre ses her: htips://www.ewrn.org/national-registers.
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17. Certificeringer

Tredjepartscertifikationer er frivillige. For at yde den bedste service til robotintegratorer veelger
Universal Robots dog at certificere sine robotter hos nedenstaende anerkendte prgveinstanser.

Du kan finde kopier af alle certifikater i kapitlet 21. Certifikater pa side 95

Certificering
TBD | TBD | TBD

Tredjepartscertifikationer for leverander

Som ydet af vores leverandgrer er forsendelsespaller til
X' Universal Robots robotter i overensstemmelse med de
Qm? Miliz | danske ISMPM-15 krav til fremstilling af trae-
— emballagemateriale og er afmaerket i overensstemmelse
med denne ordning.

Testcertifikat for producent

test og testprocedurer ved enden af produktionslinjen.
UR-testprocesserne gennemgas og forbedres lgbende.

Deklarationer i henhold til EU-direktiverne

Selvom EU-direktiver er relevante for Europa, anerkendes eller kraeves de ogsa af visse lande
uden for Europa. De europaeiske direktiver kan hentes pa den officielle hjemmeside: http://eur-lex.-
europa.eu.

| henhold til maskindirektivet er robotter fra Universal Robots delvist faerdige maskiner, da et
sadant CE-maerke ikke skal anbringes.

Du kan finde inkorporeringserklaeringen (Declaration of Incorporation - DOI) i henhold til maskin-
direktivet i kapitlet Erklzeringer og certifikater

. Alle Universal Robots robotter gennemgar lgbende intern
Universal
Robots
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18. Stoptid og stopafstand

De grafiske data, der gives for Led 0 (base), Led 1 (skulder) og Led 2 (albue) er gyldige for sto-
pafstand og stoptid:

* Kategori 0

* Kategori 1

* Kategori 2
Testen Led 0 blev udfert med en vandret bevaegelse, hvor rotationsaksen var vinkelret pa jorden.
Under testene Led 1 og Led 2 fulgte robotten en lodret bane, hvor rotationsaksen var parallel med

jorden, og stoppet blev udfgrt, mens robotten var i nedadgaende bevaegelse. Y-aksen er afstanden
fra hvor stoppet startes til den endelige position. Nyttelast CoG er ved veerktgjsflangen.

Du kan indstille sikkerhedsnormeret maksimal stoptid og -leengde. Hvis der anvendes bruger-
definerede indstillinger, justeres programmets hastighed for at overholde de valgte graenser.

Stopafstand for led 0 (BASE)

Stopafstand i meter for 33% af 20 kg: Stopafstand i meter for 66% af 20 kg:
—8— 33% extension =8~ 33% extension
0.4 —8— 66% extension 0.51 —— 66% extension
=8— 100% extension =8— 100% extension
0.4
— 0-3 —
é é 0.3
[0} ]
%02 g
i & o2
(3 [=)
: 0.1
0.07 0.0

66 66
Speed [%] Speed [%]

Stopafstand i meter for maksimal nyttelast pa 20 kg:

=8~ 33% extension
| —@— 66% extension
—8— 100% extension

Distance [m]

33 100

66
Speed [%]
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Stoptid for led 0 (BASE)

Stoptid i sekunder for 33% af 20 kg: Stoptid i sekunder for 66% af 20 kg:
- 331%1 extension 030 =@~ 33% extension
—8— 66% extension _e —8— 66% extension 8

0.20 1 —@= 100% extension 0.251 —@— 100% extension /
0.20

0.15
g /" o 015
€

£ o010 £
= / = /

“//‘ > 0.10 P /0
" V 0.05 —
L —
0.00 0.00
33

100 33 100

66 66
Speed [%] Speed [%]

Stoptid i sekunder for maksimal nyttelast pa 20 kg:

0.35

T
| —@— 33% extension
—8— 66% extension

0.30 1 —@~ 100% extension /

0.25

w0 0.20

[ /
0.10 — /'

0.05 —

—

33 66
Speed [%]

Stopafstand for led 1 (SKULDER)

Stopafstand i meter for 33% af 20 kg: Stopafstand i meter for 66% af 20 kg:
- 33‘LA: extension 2 - 33‘% extension
—8— 66% extension » | =@= 66% extension
0.61 —@= 100% extension 101" _g— 100% extension
£ / °°
Eos E,, yd
% / *E 0.4
o / ’/" a /
0.2
;ﬁ"/ —— 1/ /
0.0 0.0 f’/
33 66 100 33 66 100
Speed [%] Speed [%]
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Stopafstand i meter for maksimal nyttelast pa 20 kg:

12

1.04

Distance [m]
o o o o
N F'S o o

o
o

Stopafstand for led 1 (SKULDER)

T
=@~ 33% extension
| =@ 66% extension

—8— 100% extension

d

d

//

66
Speed [%]

Stoptid for led 1 (SKULDER)

Stoptid i sekunder for 33% af 20 kg:
047 —gm 33"% extension *7
—8— 66% extension > 0.6
—8— 100% extension /

0.3 0.5
% 02 /‘/ 7
. o
£ I 0.3

= > =
0.2
o /
[
0o 0.0
33 66 100
Speed [%]

Stoptid i sekunder for 66% af 20 kg:

T
=@~ 33% extension

| —@— 66% extension

—8— 100% extension

e

e

66
Speed [%]

Stoptid i sekunder for maksimal nyttelast pa 20 kg:

| —@— 66% extension

=8~ 33% extension

—8— 100% extension

//
-
;:";—’:

66
Speed [%]
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Stopafstand for led 2 (ALBUE)

Stopafstand i meter for 33% af 20 kg: Stopafstand i meter for 66% af 20 kg:

0.35

/' 0.30

T T
=8— 100% extension =8— 100% extension

0.15
0.25
E Eo y
Y010 g /
c C
e Q10

=}
o
wn

0.00

o
=3
3

33 100 33 100

66 66
Speed [%] Speed [%]

Stopafstand i meter for maksimal nyttelast pa 20 kg:

_—

—
/

/

/
/

33

T
—8— 100% extension
0.35

o
w
S

m
o
N
o

o
N
o

Distance [m]

=]
o
v

=]
o
o

o
o
o

66 100
Speed [%]

Stoptid for led 2 (ALBUE)

Stoptid i sekunder for 33% af 20 kg: Stoptid i sekunder for 66% af 20 kg:

T T
0.16 1 =@— 100% extension —®— 100% extension

3 3
0.14 // 025 P
. /
7 7 020 /
© 0.10 v
£ E
= [
0.08 / 015 /
0.06
/ 0.10

I'd

33 100 33 100

66 66
Speed [%] Speed [%]
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Stoptid for led 2 (ALBUE)

Stoptid i sekunder for maksimal nyttelast pa 20 kg:

T

0.40 1 =@ 100% extension
/i

0.35 /.,

0.30 /

0.25 /

0.20

7

33

Time [s]

0.15

66 100
Speed [%]
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19. Erklaeringer og certifikater

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) original: EN

Manufacturer:

Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File:

David Brandt

Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S,

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and Function:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with Control
Box & with or without teach pendant function is determined by the
completed machine (with end-effector and intended use).

Model:

UR20

Serial Number:

Starting 20236800000

Incorporation:

Universal Robots UR20 shall only be put into service upon being
integrated into a final complete machine (robot application or
robot cell), which conforms with the provisions of the Machinery
Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed
below. When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the

integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable Directives

and providing the Declaration of Conformity.

The following essential requirements have been fulfilled:

I. Machinery Directive
2006/42/EC

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,
1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,155,15.6,1.5.10,1.6.3, 1.7.2,
1.7.4,4.1.2.3,4.1.3, Annex VI. It is declared that the relevant
technical documentation has been compiled in accordance with
Part B of Annex VII of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive
2014/35/EU

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

I1l. EMC Directive 2014/30/EU

Reference the EMC Directive and the harmonized standards
used below.

Reference to the harmonized
standards used, as referred to
in Article 7(2) of the MD & LV
Directives and Article 6 of the
EMC Directive:

() EN ISO 10218-1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, (I) EN ISO
13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2015, (I) EN ISO 13849-
2:2012, (1) EN ISO 13850:2015, (I) EN 60204-1:2018, (Il) EN
60320-1:2021

(I1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (1) EN 60947-5-
5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017, (1) EN 60947-5-8:2020

(111 EN 61000-3-2:2019, (l11) EN 61000-3-3:2013
(111 EN 61000-6-2:2019, (l11) EN 61000-6-4:2019
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It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed
below. When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the

integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable Directives
and providing the Declaration of Conformity.

(N 1SO 9409-1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016 as applicable
Reference to other technical (111 EN 60068-2-1:2007, (l1) EN 60068-2-2:2007

standards and technical (1) EN 60068-2-27:2008, (Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019,
specifications used: (I EN 60664-1:2007, (II) EN 61784-3:2021 [SIL2], (IIl) EN
61326-3-1 2017 [Industrial locations SIL 2]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.
Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas,
certificate #DK015892

/)
L/ //
Odense Denmark, 13 June 2023 M,// gi\\,j/é)——

Roberta Neison Shea, Global Technical Compliance Officer
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EU-registreringserklzering (DOI - Declaration of Incorporation) (i overensstemmelse med

2006/42/EF bilag 1l B) Forskydning

Producent:

Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Danmark

Person i feellesskabet som
har godkendelse til at
kompilere den tekniske fil:

David Brandt

Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S,

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Beskrivelse og identifikation af delvist feerdiggjort(e) maskine(r):

Industrirobottens multifunktionelle multi-akse manipulator med
kontrollerskab og med eller uden programmeringskonsol-funktion

Produkt og funktion: bestemmes af den faerdige maskine (med ende-effektor og tilsigtet
anvendelse).
Model: UR20
Serienummer: Starter 20236800000
Universal Robots UR20 ma kun szettes i drift efter at vaere
Inkorporation: integreret til en endelig, komplet maskine (robotapplikation eller

robotcelle), som er i overensstemmelse med bestemmelserne i
maskindirektivet og andre relevante direktiver.

Det erklaeres, at ovenstaende produkter, til hvad der leveres, opfylder falgende direktiver som
beskrevet nedenfor. Nar denne ufuldstaendige maskine integreres og bliver til en komplet

maskine, er integratoren ansvarlig for at fastsla, at den faerdige maskine opfylder alle gaeldende

direktiver og for at tilvejebringe

overensstemmelseserkleeringen.

Falgende vaesentlige krav er opfyldt:

|. Maskindirektiv 2006/42/EF

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,
1.3.8.1,1.3.9,15.1,1.5.2,155,15.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,
1.7.4,4.1.2.3,4.1.3, Bilag VI. Det erkleeres hermed, at den
relevante tekniske dokumentation er udarbejdet i
overensstemmelse med Del B af bilag VIl i Maskindirektivet

Il. Lavspaendingsdirektiv
2014/35/EU

Directive. Der henvises til LVD og de harmoniserede standarder
anvendt nedenfor.

[ll. EMC-direktiv 2014/30/EU

Se EMC-direktivet og de harmoniserede standarder anvendt
nedenfor.

Henvis til de anvendte
harmoniserede standarder
som naevnti artikel 7(2), i MD-
og LV-direktiverne og artikel 6 i
EMC-direktivet:

() EN ISO 10218-1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, (I) EN ISO
13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2015, (I) EN ISO 13849-
2:2012, (1) EN ISO 13850:2015, (I) EN 60204-1:2018, (Il) EN
60320-1:2021

(I1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (1) EN 60947-5-
5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017, (1) EN 60947-5-8:2020

(111 EN 61000-3-2:2019, (l11) EN 61000-3-3:2013
(111 EN 61000-6-2:2019, (l11) EN 61000-6-4:2019
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Det erklaeres, at ovenstaende produkter, til hvad der leveres, opfylder falgende direktiver som
beskrevet nedenfor. Nar denne ufuldsteendige maskine integreres og bliver til en komplet

maskine, er integratoren ansvarlig for at fastsla, at den faerdige maskine opfylder alle gaeldende
direktiver og for at tilvejebringe overensstemmelseserkleeringen.

() ISO 9409-1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016 som relevant

Se andre anvendte tekniske (111 EN 60068-2-1:2007, (l1) EN 60068-2-2:2007

standarder og tekniske (1) EN 60068-2-27:2008, (111) EN 60068-2-64:2008+A1:2019,
specifikationer: (1) EN 60664-1:2007, (II) EN 61784-3:2021 [SIL2], (lll) EN
61326-3-1 2017 [Industrielle faciliteter sil 2]

Producenten eller dennes autoriserede repraesentant vil afgive relevante oplysninger om de
delvist feerdiggjorte maskiner efter begrundet anmodning fra de nationale myndigheder.
Godkendelse af fuldt kvalitetssikringssystem (ISO 9001), af det bemyndigede organ Bureau
Veritas, certificate #DK015892

/)
L/ //
Odense Denmark, 13 June 2023 M,// gi\\,j/é)——

Roberta Neison Shea, Global Technical Compliance Officer
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19. Erkleeringer og certifikater UNIVERSAL ROBOTS

~

E C Declaration of Conformity.

Name and Address of Manufacturer or Authorised Representative :
MichLar ApS

Lyshojvej 17
DK-3650 Olstykke

Denmark Order Number: 5
Phone:+45 47 19 21 19 -

E-mail:michlar@michlar. dk

Serial : ; WLL
i ] Qty Descnptionlﬂlak;ﬂype Tonmes
e ] Round sling 1TxiMm2m 1

Colour: VIOLET
Material: Polyester

Factor of safety: 7:1

Standards and Specifications Used

BS.EN.1492-1:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safety - Flat woven webbing slings, made of man-made fibres, for general purpose use.

BS.EN.1492-2:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safely - Roundslings, made of man-made fibres, for general purpose use.

Declaration.

| declare that the above slings have been inspected and comply with the requirements of
The Machinery Directive 2006/42/EC and the relevant product standard.

Ruthorised Signatory ‘ Date

Wiet L ar /4,@5 , 15th August,2022
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20. Garantioplysninger
20.1. Produktgaranti

Ret dine garantiforespgrgsler vedragrende produktrelaterede oplysninger pa myur.universal-
robots.com

20.2. Brugermanual ansvarsfraskrivelse

Universal Robots A/S fortsaetter med at forbedre palideligheden og ydeevnen af sine produkter og
forbeholder sig som sadan retten til at opgradere produkter og produktdokumentation uden for-
udgaende advarsel. Universal Robots A/S sarger omhyggeligt for at indholdet i brugermanualen er
preecist og korrekt, men tager intet ansvar for fejl eller manglende oplysninger.
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21. Certifikater

Alle TBD

China RoHS
KCC-sikkerhed

Miljatestcertifikat
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22. Anvendte standarder

Dette afsnit beskriver relevante standarder anvendt til udviklingen af og fremstillingen af UR-robot-
ten, herunder robotarmen, Kontrollerskab og Programmeringskonsol. En standard er ikke en lov,
men et dokument udviklet af interessenter inden for en given branche. Standarder indeholder krav
og vejledning til et produkt eller en produktgruppe.

Forkortelserne i denne vejledning og deres betydning er angivet i tabellen nedenfor:

Forkortelser i dette dokument

ISO International Organization for Standardization

IEC International Electrotechnical Commission

EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI American National Standards Institute

RIA Robotic Industries Association (nu kendt som "A3")
CSA Canadian Standards Association

Opretholdelse af robottens overensstemmelse med falgende standarder kraever overholdelse af
monteringsinstruktionerne, sikkerhedsinstruktionerne og vejledningen i denne manual. Af hensyn til
robotapplikationens sikkerhed skal integratoren overholde ISO 10218-2. Uautoriserede aendringer
ugyldigger erklaeringen om inkorporering (DOI), certificeringer og overensstemmelse for robotten.

UR-robotter overholder de relevante krav i de anvendte standarder. Gaeldende testrapporter og cer-
tificeringer, der er inkluderet i denne manual og standarderne, er anfert i Inkorporeringserklaeringen.

De standarder, der geelder for denne vejledning, er angivet i tabellen nedenfor:

Standard Afsnit Beskrivelse

Safety of machinery -
Safety-related parts of | Sikkerhedskontrolsystemet er designet i over-
ISO 13849-1 o .
control systems ensstemmelse med kravene i disse standarder. Sik-
Part 1: General prin- kerhedsfunktionerne er certificeret til disse
ciples for design funktionelle sikkerhedsstandarder.
Part 2: Validering
Safety of machinery -
ISO 13850 Emergency stop - Prin- | ---
ciples for design
Safety of machinery -
ISO 12100 Gen'eral pr'inciples for .
design - Risk asses-
sment and risk reduction

ISO 13849-2
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Standard Afsnit Beskrivelse
Robots and robotic devi- | Denne standard er beregnet til robotproducenten,
ces - Safety requi- ikke integratoren. ISO 10218-2 forbinder sik-
ISO 10218-1 | rements for industrial kerhedskravene med robotsystemet, applikationen
robots og cellen. Det omhandler design og integration af
Part 1: Robots robotapplikationen.
Denne amerikanske nationale standard er en natio-
nal vedtagelse uden afvigelse af bade ISO 10218-1
and ISO 10218-2, kombineret til €t dokument.
Industrielle robotter og | Sproget er aendret fra internationalt britisk engelsk til
ANSI/RIA ) . .
robotsystemer - sik- amerikansk engelsk, men det tekniske indhold er det
R15.06
kerhedskrav samme.
Del 2 af denne standard er beregnet til integratoren
af robotsystemet/robotapplikationen og ikke Uni-
versal Robots.
Denne canadiske nationale standard er en national
. vedtagelse af bade ISO 10218-1 og ISO 10218-2
CAN/CSA- Industrial Robots and |\ i e et i et dokument. CSA tilfgjede Bruger til
2434 Robot Systems ._ Gene- afsniti del 2. Del 2 af denne standard er beregnet til
ral Safety Requirements | . o
integratoren af robotsystemet/robotapplikationen og
ikke Universal Robots.
Electromagnetic com-
patibility (EMC)
IEC 61000-6- | Part 6-2: Gene.rlc stan- Disse standarder definerer krav til elektriske og elek-
2 dards - Immunity for . )
industrial environments tromagnetlsk.e forstyrrelser. Overholdelse af d|§§e
IEC 61000-6- | Part 6-4: Generic stan- sta!nd.?rder sikrer, a'f UR robotter fungerer godt i indu-
4 dards - Emission stan- strimiljger, og at de ikke forstyrrer andet udstyr.
dard for industrial
environments
Electrical equipment for
measurement, control
and laboratory use -
EMC requirements Denne standard definerer udbyggede krav til EMC-
Part 3-1: Immunity requi- | fasthed for sikkerhedsrelaterede funktioner.
IEC 61326-3-1 rements for safety-rela- | Overholdelse af denne standard sikrer, at
ted systems and for sikkerhedsfunktioner fungerer korrekt, ogsa selvom
equipment intended to | andet udstyr overtreeder graenserne for EMC-
perform safety-related | emissioner i IEC 61000 standarderne.
functions (functional
safety) - General indu-
strial applications

Brugermanual

97 UR20

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

R
UNIVERSAL ROBOTS

22. Anvendte standarder

Standard Afsnit Beskrivelse
Programmable con- Bade standardmaessige og sikkerhedsnormerede
IEC 61131-2 trollers . . 24V 1/O'er overholder kravene i denne standard for
Part 2: Equipment requi- | at sikre en stabil kommunikation med andre PLC-
rements and tests systemer.
Safety of machinery - Sikkerhedskrav for at forhindre en uventet start og
ISO 14118 Prevention of une- genstart, som falge af stremsvigt eller stro-
Xxpected start-up mafbrydelse.
Safety of machinery - Nadstopfunktionen er konstrueret som en stopka-
Electrical equipment of | tegori 1i henhold til denne standard. Stopkategori 1
IEC 60204-1 | machines er et kontrolleret stop med strgm til motorerne for at
Part 1: General requi- fa robotten til at standse. Derefter afbrydes strem-
rements men, nar den er standset.
Low-voltage switchgear
and controlgear
Part 5-5: Control circuit
IEC 60947-5- | devices and switching
5 elements - Electrical o
emergency stop device
with mechanical latching
function
IEC 60529 poegirj:c? Z;Z ;O:Ieocsts_gs Eger\;gﬁ dstandard definerer kapslingsnormer for stagv
(IP Code) )
Appliance couplers for
household and similar
IEC 60320-1 | general purposes Ledningen til elnettet overholder denne standard.
Part 1: General requi-
rements
, L . Veerktgjsflangen pa UR-robotterne overholder en
Manipulating industrial .
.. type i overensstemmelse med denne standard.
ISO 9409-1 gg;s_ Mechanical inter- Robotveerktajer (sluteffektorer) bar ogsa konstrueres
Part 1 Plates efter samme type for at sikre korrekt tilpasning til den
mekaniske graenseflade af den specifikke UR-robot.
Ergonomics of the ther-
mal environment - Met-
ISO 13732-1 hods for the assessment .
of human responses to
contact with surfaces
Part 1: Hot surfaces
Prote.c fion against En jordforbindelse er obligatorisk af sik-
IEC 61140 electric shock - Qom- kerhedshensyn som bestemt i Del 1 Instal-
mon aspects for instal- . . L .
. . lationsvejledning til hardware pa side 17.
lation and equipment
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Standard

IEC 60068-
2:1

IEC 60068-
2:2

IEC 60068-2-
27

IEC 60068-2-
64

Afsnit

Environmental testing
Part 2-1: Tests - Test A:
Cold

Part 2-2: Tests - Test B:
Dry heat

Part 2-27: Tests - Test
Ea and guidance: Shock
Part 2-64: Tests - Test
Fh: Vibration, bro-
adband random and gui-
dance

Beskrivelse

IEC 61784-3

Industrial com-
munication networks -
Profiles

Part 3: Functional safety
fieldbuses - General
rules and profile defi-
nitions

IEC 61784-3

Safety of machinery -
Electrical equipment of
machines

Part 1: General requi-
rements

IEC 60664-1

IEC 60664-5

Insulation coordination
for equipment within
low-voltage systems
Part 1: Principles, requi-
rements and tests

Part 5: Comprehensive
method for determining
clearances and cre-
epage distances equal
to or less than 2 mm

EUROMAP
67:2015,
V1.11

Electrical Interface
between Injection
Molding Machine and
Handling Device / Robot

E67-tiibeharsmodulet, der forbinder med sprgjte-
stabemaskiner, overholder denne standard.
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23. Tekniske specifikationer

Robottype UR20

Veegt 64 kg/141,11b

Maksimal nyttelast 20kg/44,11b

Reekkevidde 1750 mm / 68,9 tommer (7. Mekanisk interface pa side
45)

Ledomrader + 360 ° for alle led
Alle handled: Maks. 210 °/s

Speed Albueled: Maks. 150 °/s

Base- og skulderled: Maks. 120 °/s
Veerktgj: Ca. 2 m/s/ca. 78,7 tommer/s

System Update Frequency

500 Hz

Ngjagtighed af kraftmomentsensor

10N

Gentagelighed for positur

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

Basemal

@190 mm/7,5"

Frihedsgrader

6 drejeled

Kontrollerskab, mal (B x H x D)

460 mm x 449 mm x 254mm / 18.2 tommer x
17.6 tommer x 10 tommer

Kontrolboksens vaegt

12kg /26,5 b

Kontrollerskab 1/0O-porte

16 digitale ind, 16 digitale ud, 2 analoge ind, 2 analoge
ud

Veerktgj I/0O-porte

2 digitale ind, 2 digitale ud, 2 analoge ind

Intern Veerktgj 1/0 stramforsyning

12'V/24 V, 2 A (dobbeltben) 1 A (enkeltben)

I/0O strgmforsyning

24V 2 A i kontrolboks

Kommunikation

MODBUS TCP og; EthernetNet/IP-adapter,
PROFINET, USB 2.0, USB 3.0

Programmering

PolyScope GUI pa 12" touch-skaerm

Robotarm: mindre end 65 dB(A), kontrollerskab: min-

Stoj dre end 50 dB(A)

IP kapslingsklasse Robotarm: IP65, Kontrollerskab: IP44
Renrumklassifikation TBD

Maksimal gennemsnitseffekt 750W

Effektforbrug Ca. 500 W ved brug af et typisk program
Kortslutningsmeerkestrgm (SCCR) 200A

17 sofistikerede sikkerhedsfunktioner.

Sikkerhedsfunktioner Alle PLd kategori 3 i overensstemmelse med: EN
ISO 13849-1.
Materialer Aluminium, PC/ASA plast, stal
Robotten kan fungere i et omgi-
Temperatur velsestemperaturomrade pa 0-50 °C for armen og 0-
35 °C for kontrolboksen
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Stremforsyning

100-240 VAC, 47-440 Hz

Veegt

1,8 kg /3,961 Ib

TP Cable: Teach Pendant to Control Box

4.5m/177"

Robotkabel: Robotarm til kontrollerskab

HiFlex (PUR) 6 m /236" x 12,1 mm
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24 . Tabel over sikkerhedsfunktioner

Universal Robots sikkerhedsfunktioner og sikkerheds 1/0 er PLd Kategori 3 (ISO 13849-1), hvor
hver sikkerhedsfunktion har en PFHp-vaerdi p4 mindre end 1,8E-07. PFHp-vaerdierne er opdateret
for at inkludere stgrre designfleksibilitet med henblik pa forsyningskaedens sikkerhed.

For beskrivelser af sikkerhedsfunktioner (SF) se: 3. Sikkerhedsrelaterede funktioner og

interfaces pa side 29. For sikkerheds-I/O bestemmes den resulterende sikkerhedsfunktion inklusive
den eksterne enhed eller udstyr af den overordnede arkitektur og summen af alle PFHp'er, inkl. UR-
robotsikkerhedsfunktionen PFHp.

BEMARK

Tabellerne over sikkerhedsfunktioner, der er praesenteret i dette kapitel, er
forenklede. Du kan finde mere omfattende versioner af dem her:
https://www.universal-robots.com/support
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24.1. Tabel 1

Toleranc
Beskrivelse Hvad sker der? e og Pavirker
PFHp

SF# og

sikkerhedsfunktion

Ved at trykke pa Estop PB
pa konsollen’ eller det
eksterne Estop (hvis du
bruger Estop-sik-
kerhedsinput) resulterer
deti et Stop kat 1 3, hvor
der slukkes for strammen
til robotaktuatorerne og
vaerktgj I/0. Kommando'
alle led skal stoppe, og
nar alle led kommer til en
overvaget stilstand, sluk-

SF1 kes der for stremmen. Tol Robot inklu-

F [ funk- i
1,234 Nodstop (i hen- or den integrerede fun Kategoiy 1 stop PFH: sive robo-

hold til ISO 13850) | lonellesik- (EC60204-1) 11 807 | tveerktgj 110
kerhedsvurdering med et

eksternt sik-
kerhedsrelateret sty-
resystem eller en ekstern
ngdstopanordning, der er
forbundet til nad-
stopindgangen, tilfgj
PFHp for dette sik-
kerhedsrelaterede input til
PFHp af denne sik-
kerhedsfunktions PFHp-
veerdi (mindre end 1,8E-
07).
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SF# og

sikkerhedsfunktion

SF2 Sikkerhedsstop4
(Robotstop® i henhold
til ISO 10218-1)

Beskrivelse

Denne sik-
kerhedsfunktion initieres
af en ekstern beskyt-
telsesenhed, der bruger
sikkerhedsindgange, der
initierer et Kat 2-stop3.
Veerktgjets I/O er upa-
virket af sik-
kerhedsstoppet. Der
findes forskellige kon-
figurationer. Hvis en akti-
veringsenhed er tilsluttet,
er det muligt at kon-
figurere sik-
kerhedsstoppet til KUN at
fungere i automatisk til-
stand. Se Stoptid og stop-
distance
sikkerhedsfunktioner?.
For den funktionelle sik-
kerhed af den komplette
integrerede sik-
kerhedsfunktion skal du til-
faje PFHp pa den
eksterne beskyt-
telsesenhed til PFHp pa
sikkerhedsstoppet.

Hvad sker der?

Kategori 2 stop
(IEC 60204-1)
SS2 stop (som
beskreveti IEC
61800-5-2)

Toleranc
e og
PFHp

Pavirker

Tol: --
PFHp:
1.8E-07

Robot
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SF# o Toleranc
. g . Beskrivelse Hvad skerder? eog Pavirker
sikkerhedsfunktion
PFHp
Saetter gvre og nedre
greenser for de tilladte led-
positioner. Stoptid og -
afstand tages ikke i Tillader ikke
betragtning, da graen- bevaegelse at
sen/graenserne ikke vil overskride nogen
blive overtradt. Hvert led green-
kan have sine egne graen- | seindstillinger.
ser. Begraenser direkte Hastigheden kan
SF3 . .
Ledpositionsarsense det saet af tilladte led- reduceres, sa Tol: 5°
P ¢ positioner, som leddene beveegelsen ikke | PFHp: Led (hver)
(blgd akse- . .
. kan beveege sig indenfor. overskrider 1.8E-07
begraensning) . o
Detindstilles i den del af | nogen greense. Et
brugergreensefladen, der | robotstop vil blive
handler om sikkerhed. indledt for at for-
Det er et middel til sik- hindre over-
kerhedsnormeret blad skridelse af en
aksebegraensning og rum- grense.
begraensning i henhold til
ISO10218-1:2011,
5.12.3.
Seetter en gvre graense
for ledhastigheden. Hvert
led kan have sin ggen Tillader ikke
graense. Denne sik-
. bevaegelse at
kerhedsfunktion har stgrst .
. \ overskride nogen
indflydelse pa ener-
. graen-
gioverfgrslen ved kontakt . .
. . seindstillinger.
(klemning eller transient). .
. Hastigheden kan
Begraenser direkte det X Tol: 1,15
SF4 . reduceres, sa
seet af tilladte led- . °ls
Led- . beveegelsen ikke Led (hver)
hastighedsgraense hastigheder, som leddene overskrider PFHp:
gnedsg far lov til at udfore. Det 1.8E-07
. . . nogen graense. Et
indstilles i den del af .
robotstop vil blive
brugergraensefladen, der | .
, indledt for at for-
handler om sik- .
: hindre over-
kerhedsopsaetning. .
. skridelse af en
Bruges til at begreense rense
hurtige ledbeveegelser, 9 ]
f.eks. risici forbundet med
singulariteter.
Brugermanual 105 UR20

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

R
UNIVERSAL ROBOTS

24. Tabel over sikkerhedsfunktioner

SF# og

sikkerhedsfunktion

Led-momentgraense

Beskrivelse

Overskridelse af den interne ledmomentgraense (hvert led) resulterer i et
Kat 0-stop?. Dette er ikke tilgaengeligt for brugeren; det er en fabrik-
sindstilling. Det vises IKKE som en sikkerhedsfunktion, fordi der ikke er

Hvad sker der?

Toleranc
e og
PFHp

nogen brugerindstillinger og ingen brugerkonfigurationer.

Pavirker

SF5
Kaldes forskellige
navne:

* Positurgraense

Overvager TCP Positur
(position og orientering)
og forhindrer over-
skridelse af et sik-
kerhedsplan eller TCP-
positurgraense. Flere posi-
turgraenser er mulige
(veerktgjsflange, albue og
op til 2 konfigurerbare
veerk-
tojsforskydningspunkter
med en radius). Ori-

y Veerk-
tojsgreense entering begraenset af
. veerktgjsflangens ELLER
) Ori- TCP'ens afvigelse fra fea-
] ente- ture Z-retningen. Denne
fINGSQreense | sikkerhedsfunktion bestar
y Sik- af to dele. Den ene er sik-
kerhedsplaner | kerhedsplanerne for
. Sik- begraensning af de mulige
kerheds- TCP-positioner. Pen
graenser anden er TCP-orien-
teringsgraensen, som ind-
tastes som en tilladt
retning og en tolerance.
Dette giver inklusions-
/eksklusionszoner for
TCP og handled pa grund
af sikkerhedsplanerne.
Overvager TCP og albu-
SF6 .
. ehastighed for at for-
Hastighedsgraense hindre overskridelse af en
TCP og Albue

hastighedsgreense.

Tillader ikke
bevaegelse at
overskride nogen
green-
seindstillinger.
Hastighed eller
drejningsmoment
kan reduceres, sa
beveegelsen ikke
overskrider
nogen grense. Et
robotstop vil blive
indledt for at for-
hindre over-
skridelse af en
greense. Tillader
ikke beveegelse
at overskride
nogen graen-
seindstillinger.

Tol:3°40 | TCP

mm Veerk-
PFHp: tajsflange
1.8E-07 | Albue
Tol:50

mm/s

PFHp: TCP
1.8E-07
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SF# og

sikkerhedsfunktion

SF7
Kraftgreense (TCP)

Beskrivelse

Kraftgraensen er den
kraft, som robotten ude-
ver ved veerkigjets midt-
punkt (TCP - tool center
point) og "albue". Sik-
kerhedsfunktionen bereg-
ner kontinuerligt de
drejningsmomenter, der
er tilladt for hvert led for at
holde sig inden for den
definerede kraftgraense
for bade TCP og albuen.
Leddene styrer deres drej-
ningsmoment for at for-
blive inden for det tilladte
drejningsmomentomrade.
Det betyder, at kreefterne
ved TCP eller albuen vil
forblive inden for den defi-
nerede kraftgraense. Nar
et overvaget stop ind-
ledes af Kraftgraense SF,
vil robotten stoppe og der-
efter "bakke tilbage" til en
position, hvor kraft-
graensen ikke blev over-
skredet. Derefter stopper
detigen.

SF8 Momen-
tumgraense

Momentumgraensen er
meget nyttig il
begraensning af tran-
siente kollisioner. Momen-
tumgraensen pavirker
hele robotten.

Hvad sker der?

Tillader ikke
bevaegelse at
overskride nogen
green-
seindstillinger.
Hastighed eller
drejningsmoment
kan reduceres, sa
beveegelsen ikke
overskrider
nogen grense. Et
robotstop vil blive
indledt for at for-
hindre over-
skridelse af en
greense. Tillader
ikke beveegelse
at overskride
nogen graen-
seindstillinger.

Toleranc
e og
PFHp

Pavirker

TOL:
25N
PFHp:
1.8E-07

TCP

Tol: 3kg
m/s
PFHp:
1.8E-07

Robot

Brugermanual

107

UR20

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS 24. Tabel over sikkerhedsfunktioner

Toleranc
Beskrivelse Hvad sker der? e og Pavirker
PFHp

SF# og

sikkerhedsfunktion

Denne funktion overvager
det mekaniske arbejde
(summen af ledmomenter
gange led-
vinkelhastigheder) udfart
af robotten, hvilket ogsa

pavirker strammen til Dynamisk Tol: 10W

i PFH
SF9 robotarmen samt robo- begreensning af Robot
Effektgreense ) . stram- p:1.8E-
thastigheden. Denne sik- men/momentet | 07
kerhedsfunktion
begraenser dynamisk
strem-

men/drejningsmomentet,
men fastholder hastig-
heden.
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SF# og

sikkerhedsfunktion

Beskrivelse

Hvad sker der

Pavirker

SF10
UR Robot Estop Out-
put

Ved konfiguration for en
Robot <Estop>-udgang og
der er et robot-stop, vil de
dobbelte udgange veere
LAVE. Hvis der ikke er ind-
ledt et Robot <Estop>
Stop, er de dobbelte
udgange hgje. Impulser
bruges ikke, men de tole-
reres.

Disse dobbelte udgange
andrer tilstand for ethvert
eksternt Estop, der er til-
sluttet konfigurerbare sik-
kerhedsindgange, hvor
denne indgang er kon-
figureret som en nadstop-
indgang.

For den integrerede funk-
tionelle sik-
kerhedsklassificering med
et eksternt sik-
kerhedsrelateret kon-
trolsystem skal du tilfaje
PFHD for denne sik-
kerhedsrelaterede udgang
til PFHD for det eksterne
sikkerhedsrelaterede kon-
trolsystem.

For Estop-udgangen
udferes validering pa det
eksterne udstyr, da UR-
udgangen er et input til
denne eksterne Estop-sik-
kerhedsfunktion for
eksternt udstyr.
BEMARK: Hvis IMMI
(Injection Moulding
Machine Interface) anven-
des, er UR Robot Estop-
udgangen IKKE tilsluttet
IMMI. Der er ikke noget
Estop-udgangssignal
sendt fra UR-robotten til
IMMI. Dette er en funktion,

dar farhindrar an 11nn-

Dobbelte udgange
gar lav i tilfeelde af
et Estop, hvis
konfigurerbare
udgange er indstillet

1.8E-
07

Ekstern for-
bindelse til
logik og/eller
udstyr
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24. Tabel over sikkerhedsfunktioner

SF11
UR-robotbevaegelse:
Digitalt output

SF12
UR-robot stopper
ikke: Digital udgang

SF13
UR-robot reduceret til-
stand: Digital output

SF14
UR-robot ikke redu-
ceret tilstand: Digital

output

Nar robotten beveeger sig | Hvis konfigurerbare = 1.8E-
(beveegelse i gang), erde | udgange erindstil- | 07
dobbelte digitale udgange | let:
LAVE. Outputtet er HGJT,

nar der ikke er nogen

* Nar robotten

bevaeger sig
pevaegel§e. Den funk- (bevaegelse |
tionelle sik- o gang), er de
kerhedsklassificering dobbelte digi-
gaelderfordet, som er tale udgange
inden for UR-robotten. LAVE.

Den integrerede funk-
tionelle sikkerhedsydelse
kreever tilfgjelse af denne
PFHd til PFHd for den
eksterne logik (hvis nogen)
og dens komponenter.

* Outputtet er
HGJT, nar der
ikke er nogen
bevaegelse.

Nar robotten STOPPER (stop ivaerksat eller star | 1.8E-
stille) er de dobbelte digitale udgange HJJE. Nar | 07
udgangene er LAVE, er robotten IKKE i faerd med

at stoppe og IKKE i stilstand.

Den funktionelle sikkerhedsklassificering er for

det, der erinde i UR-robotten. Den integrerede
funktionelle sikkerhedsydelse kreever tilfgjelse af

denne PFHd til PFHd for den eksterne logik (hvis

nogen) og dens komponenter.

Nar robotten er i reduceret tilstand (eller redu- 1.8E-
ceret tilstand er startet), er de dobbelte digitale 07
udgange LAVE. Se nedenfor. Den funktionelle
sikkerhedsklassificering geelder for det, som er

inden for UR-robotten. Den integrerede funk-

tionelle sikkerhedsydelse kraever tilfgjelse af

denne PFHd til PFHd for den eksterne logik (hvis

nogen) og dens komponenter.

Nar robotten IKKE er i reduceret tilstand (eller 1.8E-
den reducerede tilstand ikke indledes), er de dob- | 07
belte digitale udgange LAVE. Den funktionelle sik-
kerhedsklassificering geelder for det, som er

inden for UR-robotten. Den integrerede funk-

tionelle sikkerhedsydelse kraever tilfgjelse af

denne PFHd til PFHd for den eksterne logik (hvis

nogen) og dens komponenter.

Ekstern for-
bindelse til
logik og/eller
udstyr

Ekstern for-
bindelse til
logik og/eller
udstyr

UR20
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SF# og

sikkerhedsfunktion

Beskrivelse

Hvad sker der?

Tolerancer
og PFHp:

Pavirker

SF15
Stoptidsgraense

Realtidsovervagning af
forhold, saledes at stop-
tidsgraensen ikke over-
skrides.
Robothastigheden er
begraenset for at sikre,
at stop-tidsgraensen
ikke overskrides.
Robottens evne til at
stoppe de(n) givne
beveaegelse(r) over-
vages lgbende for at for-
hindre bevaegelser, der
ville overskride stop-
greensen. Hvis den ngd-
vendige tid til at stoppe
robotten risikerer at
overskride tidsgreensen,
reduceres bevaegelses-
hastigheden for at sikre,
at greensen ikke over-
skrides. Et robotstop vil
blive indledt for at for-
hindre overskridelse af
greensen.
Sikkerhedsfunktionen
udfgrer den samme
beregning af brem-
seleengden for den/de
givne bevaegelse(r) og
starter et kat 0-stop,
hvis stop-tidsgraensen
vil blive overskredet
eller bliver overskredet.

Tillader ikke, at den
faktiske stoptid over-
skrider graen-
seindstillingen.
Forarsager
reduktion af hastig-
heden eller et robot-
stop for IKKE at
overskride greensen

TOL: 50 ms
PFH
p: 1,8E-07

Robot
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SF# og

sikkerhedsfunktion

Beskrivelse

Hvad sker der?

Tolerancer
og PFHp:

Pavirker

SF16
Sto-
pafstandsgraense

Realtidsovervagning af
forhold, saledes at brem-
seleengden ikke over-
skrides.
Robothastigheden
begraenses for at sikre,
at stopafstandsgreensen
ikke overskrides.
Robottens evne til at
stoppe de(n) givne
beveegelse(r) over-
vages lgbende for at for-
hindre bevaegelser, der
ville overskride stop-
greensen. Hvis den ngd-
vendige tid til at stoppe
robotten risikerer at
overskride tidsgraensen,
reduceres bevaegelses-
hastigheden for at sikre,
at greensen ikke over-
skrides. Et robotstop vil
blive indledt for at for-
hindre overskridelse af
greensen.
Sikkerhedsfunktionen
udfgrer den samme
beregning af brem-
seleengden for den/de
givne bevaegelse(r) og
starter et kat 0-stop,
hvis stop-tidsgraensen
vil blive overskredet
eller bliver overskredet.

Tillader ikke, at den
faktiske stoptid over-
skrider graen-
seindstillingen.
Forarsager
reduktion af hastig-
heden eller et robot-
stop for IKKE at
overskride graensen

TOL: 40
mm
PFH
b: 1,8E-07

Robot
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SF17 Sikkerhedsfunktion, der "Sikkert hjem- TOL:1,7° Ekstern for-
Sikker hjem-position | overvager en sik- udgangen" kan kun | PFH bindelse til
"overvaget position" | kerhedsnormeret aktiveres, nar robot- | p: 1,8E-07 | logik og/el-
udgang, saledes at den ten eriden kon- ler udstyr
sikrer, at udgangen kun figurerede "sikker
kan aktiveres, nar robot- hjem-position"

ten eriden kon-
figurerede og
overvagede "sikre start-
position".

Et stop af kat 0 indledes,
hvis udgangen akti-
veres, nar robotten ikke
er i den konfigurerede
position.

Tabel 1 fodnoter

TKommunikation mellem programmeringskonsol, controller og inde i robotten (mellem leddene) er
SIL 2 for sikkerhedsdata i henhold til IEC 61784-3.

2Nﬂdstop-validering: konsollens ngdstop-trykknap evalueres i konsollen og kommunikeres' derefter
til sikkerhedscontrolleren via SIL2-kommunikation. For at validere konsollens ngdstop-funktionalitet
skal du trykke pa konsollens ngdstop-trykknap og kontrollere, at der sker et nadstop. Dette validerer,
at ngdstop er tilsluttet i konsollen, ngdstop fungerer efter hensigten, og konsollen er forbundet til con-
trolleren.

3Stopkategorier i henhold til IEC 60204-1 (NFPA79). For nadstop er kun stopkategori 0 og 1 tilladt i
henhold til IEC 60204-1.

* Stopkategori 0 og 1 resulterer i afbrydelse af drivkraften, hvor stop kat 0 sker STRAKS, og
stop kat 1 er et kontrolleret stop (f.eks. deceleration til stop og derefter fiernelse af drivkraft).
Med UR-robotter er et stopkategori 1 et kontrolleret stop, hvor strammen afbrydes, nar der
registreres en overvaget stilstand.

* Stopkategori 2 er et stop, hvor drevstreammen IKKE afbrydes. Stopkategori 2 er defineret i IEC
60204-1. Beskrivelser af STO, SS1 0og SS2 findes i IEC 61800-5-2. Med UR-robotter opret-
holder en stopkategori 2 banen og bevarer derefter strammen til drevene efter stop.

4Det anbefales at bruge UR E-seriens stoptid og stopdistance-sikkerhedsfunktioner. Disse graenser
skal anvendes for din applikations stoptid/sikkerhedsafstandsveerdier.

SRobotstop var tidligere kendt som "Beskyttelsesstop" for Universal Robots robotter.
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24.2. Tabel 1a

AEndring af SF-para- | Reduceret tilstand kan initieres af sik- Mindre Robot
meterindstillinger for | kerhedsplan/greense (starter ved 2 cm frapla- | end
reduceret tilstand net og indstillingerne for reduceret tilstand 1,8E-07

opnas inden for 2 cm fra planet) eller ved hjeelp
af et input til at initiere (vil opna reducerede
indstillinger inden for 500 ms). Nar de eksterne
forbindelser er Lav, startes Reduceret tilstand
Reduceret tilstand betyder, at ALLE redu-
cerede tilstand-greenser er AKTIVE.

Reduceret tilstand er ikke en sik-
kerhedsfunktion, men snarere en til-
standsaendring, der pavirker indstillingerne for
falgende sikkerhedsfunktiongraenser: led-
position, ledhastighed, TCP-positionsgraense,
TCP-hastighed, TCP-kraft, momentum, effekt,
stoppetid og stopafstand. Reduceret tilstand er
en metode til parametrisering af sik-
kerhedsfunktioner i overensstemmelse med
ISO 13849-1. Alle parametervaerdier skal veri-
ficeres og valideres for, om de er egnede til
robotapplikationen.

Nulstilling af beskyt- | Ved konfigurering til nulstilling af beskyttelse og | Mindre Robot

telse de eksterne forbindelser skifter fra lav til hgj, end
NULSTILLES beskyttelsesstoppet. Sik- 1,8E-07
kerhedsinput for at indlede en nulstilling af Input til
beskyttelsesstop-sikkerhedsfunktionen. SF2
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3-positionskontakt
INPUT

Tilstandsskifte INPUT

24 .3. Tabel 2

Nar de eksterne tilslutninger til akti-
veringsenheden (kontakten) er lave, indledes et
Beskyttelsesstop (SF2). Anbefaling: Brug med
en tilstandskontakt som sikkerhedsindgang.
Hvis en tilstandskontakt ikke bruges og ikke til-
sluttes sikkerhedsindgangene, bestemmes
robottilstanden af Brugergraensefladen. Hvis
Brugergraensefladen er i:

* "karselstilstand", aktiveringsenheden
(kontakten) vil ikke veere aktiv.

* "programmeringstilstand", akti-
veringsenheden (kontakten) vil veere
aktiv. Det er muligt at bruge adgangs-
kodebeskyttelse til at aendre tilstanden
ved hjeelp af Brugergraensefladen.

Nar de eksterne forbindelser er lave, er drift-
stilstand ( kerende/automatisk drift i automatisk
tilstand) i kraft. Nar hgj, er tilstanden program-
mering/indlaering. Anbefaling: Brug med en akti-
veringsenhed, for eksempel en UR e-Series
programmeringskonsol med en integreret 3-
positions aktiveringsenhed.

Nar den er i indlaering/programmering, vil TCP-
hastigheden indledende vaere begraenset til
250 mm/s. Hastigheden kan manuelt gges ved
hjeelp af "hastighedsskyderen" pa konsollens
brugergraenseflade, men ved aktivering af akti-
veringsenheden (kontakten) nulstilles hastig-
hedsbegraensningen til 250 mm/s.

Mindre
end
1,8E-07
Input til
SF2

Robot

Mindre
end
1,8E-07
Input til
SF2

Robot

UR-robotter overholder ISO 10218-1:2011 og de gaeldende dele af ISO/TS 15066. Det er vigtigt at
bemaerke, at det meste af ISO/TS 15066 er rettet mod integratoren og ikke robotproducenten. ISO
10218-1:2011, afsnit 5.10 samarbejdsdrift oplysninger 4 samarbejddriftsteknikker som forklaret
nedenfor. Det er meget vigtigt at forsta, at samarbejdsdrift gaelder for hele APPLIKATIONEN, nar
den eri AUTOMATISK tilstand.
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#

ISO 10218-
1

Teknik

Forklaring

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

Stoptilstand, hvor
positionen holdes stille og
overvages som en
sikkerhedsfunktion. UR-robots sikkerhedsstop er
Kategori 2 stop er tilladt til | et sikkerhedsnormeret
Samarbejds automatisk nulstilling. | overvaget stop, se SF2 pa
1 drift 2011 Sikkerhedsnormer | tilfaelde af nulstilling og side 1. Det er sandsynligt, at
udgave, et overvaget stop | genstart af drift efter et "sikkerhedsnormeret
afsnit 5.10.2 sikkerhedsnormeret overvaget stop" i fremtiden
overvaget stop, se ISO ikke vil blive kaldt en form for
10218-2 0og ISO/TS samarbejdsdrift.
15066, da genoptagelse
ikke ma forarsage farlige
forhold.
Dette eri det vaesentlige
individuel og direkte per-
sonlig kontrol, mens robot-
ten er i automatisk tilstand.
Udstyr til handvejledning
skal veere placeret teet pa
endeeffektoren og skal UR robots leverer ikke hand-
have: vejledning til samarbejdsdrift.
Samarbejds * en nadstop-trykknap | Handstyret indleering (frilab)
. . leveres med UR-robotter,
2 drift 2011 Handvejledning en 3 men dette er til
udgave, positionskontakt L
afenit 5.10 3 programmering i manuel
*en tilstand og ikke il
sikkerhedsklassifice | samarbejdsdrift i automatisk
ret, overvaget tilstand.
stopfunktion
° en
sikkerhedsvurderet,
overvaget
hastighedsfunktion,
der kan indstilles
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ISO 10218-

. 1

Teknik

Forklaring

SSM er robotten, der
opretholder en
adskillelsesafstand fra
enhver operater
(menneske). Dette gares
ved at overvage afstanden
mellem robotsystemet og
indtreengningen for at
sikre, at den MINIMALE
BESKYTTELSESAFSTAN
D overholdes. Normalt
opnas dette ved hjeelp af
foler-beskyttelsesudstyr
(SPE - Sensitive
Protective Equipment),
hvor en
sikkerhedslaserscanner
typisk registrerer
indtreengning mod
robotsystemet.

Denne SPE forarsager:

1.

Dynamisk aendring
af parametrene for

For at lette SSM har UR-
robotter mulighed for at skifte
mellem to saet parametre for
sikkerhedsfunktioner med
konfigurerbare greenser
(normale og reducerede). Se
Reduceret tilstand pa side 4.
Normal drift kan genoptages,
nar der ikke registreres
nogen indtreengen. Det kan
ogsa skyldes
sikkerhedsplaner/sikkerheds

kerhedsklassificeret over-
vaget stop, se ISO 10218-

~ .

1NN/ AN\ N"r L

Sikkerhedsfunkti
Samarbejds nler f: :a;iuge(;: de begraensende greenser. Flere
drift 2011 g sikkerhedsfunktione | sikkerhedszoner kan nemt
3 og
udgave, . . r; eller bruges med UR-robotter. For
. adskillelsesoverva
afsnit5.10.4 ) eksempel kan en
gning (SSM) 2. En ) _
sikkerhedsklassifice sikkerhedszone bruges til
ret, overvaget "reducerede indstillinger", og
sto’ptilstand en anden zonegraense
bruges som et
Ved detektering af ind- sikkerhedsstopinput til UR-
treengningen, der udgar fra | robotten. Reducerede
beskyttelsesenhedens greenser kan ogsa omfatte
detektionszone, har robot- | en reduceret indstilling for
ten lov til at: stoptid og
1. Genoptag de stopafstandsgraenser - for at
"hgjere" normale reducere arbejdsomradet og
sikkerhedsfunktions | 9ulvarealet.
greenser i tilfaelde af
1) over
2. Genoptag driften i
tilfeelde af 2) over
| tilfeelde af 2), genstart af
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24. Tabel over sikkerhedsfunktioner

#

ISO 10218-
1

Teknik

Forklaring

Hvordan man opnar PFL
er overladt til
robotproducenten.
Robotdesignet og/eller
sikkerhedsfunktionerne vil
begreense
energioverfgrslen fra
robotten til en person. Hvis
en parametergraense

UR-robotter er effekt- og
kraftbegraensende robotter,
der er specielt designet til at
muliggere applikationer med
samarbejdsdrift, hvor
robotten kan bergre en
person uden at forarsage

Effekt- og overskrides, sker der et
. personskade. UR-robotter
Samarbejds | kraftbegraensende | robotstop. PFL- . .
. o har sikkerhedsfunktioner, der
drift 2011 (PFL - Power and | applikationer kreever .

4 I . kan bruges til at begraense
udgave, force limiting) overvejelse af bevaegelse. hastighed
afsnit5.10.5 | indbygget i design | ROBOTAPPLIKATIONEN gelse, hastignec.

momentum, kraft, effekt og
eller kontrol (herunder ende-effektor .
. \ mere for robotten. Disse
og arbejdsemne(r)), sa ) :
. . sikkerhedsfunktioner bruges
eventuel kontakt ikke vil . o .
, i robotapplikationen til
forarsage personskade. .
derved at mindske tryk og
Forsgget udfarte .
e kreefter forarsaget af ende-
evaluerede tryk indtil effektoren og arbejdsemnet(
INDTRADEN af smerte, | - garbel
ikke kveestelse. Se bilag A. '
Se ISO/TR 20218-1 ende-
effektor.
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25. Forord

Beskrivelse

Denne softwaremanual indeholder de vigtigste oplysninger, du har brug for
at komme i gang med at bruge din Universal Robots-robot.

BEMARK

Inden du taender for robotten farste gang, se falgende
afsnit:

1. Laes sikkerhedsoplysningerne i hardwa-
rebeskrivelsen, som du kan finde i kassen.

2. Indstil parametre for sikkerhedskonfigurationen som
defineret i risikovurderingen (se
38. Softwaresikkerhedskonfiguration pa side 146).

Alle funktioner til brug i PolyScope kan findes i denne manual.

Se den saerlige dokumentation fra tredjepartsudbyderen af eventuelle
URcaps.

Softwaremanualen kan bruges sammen med Script Manual, hvis du skal
lave scripts til dine robotprogrammer
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UNIVERSAL ROBOTS 26. Grundlzeggende om robotarmen

26. Grundlaeggende om robotarmen

Beskrivelse Universal Robots robot-armen bestar af rgr og led. Du bruger PolyScope il
at koordinere bevaegelsen af disse led for at bevaege robotarmen. Du fast-
ger veerktgj til enden af robotarmen eller vaerktgjsflangen . Bevaegelse af
robotarmen positionerer vaerktgjet. Du kan ikke placere veerktgjet direkte
over eller direkte under basen.

* Base: hvor robotten er monteret.
* Skulder og Albue: foretag starre bevaegelser.
* Handled 1 og Handled 2: foretag finere bevaegelser.

* Handled 3: hvor veerktigjet er fastgjort til vaerktgjsflangen.
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27. Installation

Beskrivelse Installer og taend robotarmen og kontrollerskabet for at begynde at bruge
PolyScope .
Se Installationsvejledning til hardware for detaljerede instruktioner ved-
rgrende installation.

Installér robotten Du skal samle robotarmen, kontrolboksen og programmeringskonsollen for
at kunne fortsaette.

1. Pak robotarmen og kontrollerskabet ud.
2. Monter robotarmen pa en solid, vibrationsfri overflade.

Kontroller, at overfladen kan klare mindst 10 gange det fulde
moment pa baseleddet og mindst 5 gange vaegten pa robotarmen.

3. Placer kontrollerskabet pa dets fod.
4. Tilslut robotkablet til robotarmen og kontrollerskabet.

5. Seeti kontrollerskabets hovedfatning.

ADVARSEL
Veeltefare. Hvis robotten ikke er sikkert placeret pa et solidt

underlag, kan robotten veelte og give personskader.

Teaende og slukke Kontrollerskabet indeholder primeert den fysiske, elektriske ind-

kontrollerskabet gang/udgang, der forbinder robotarmen, programmeringskonsollen og
eventuelt periferiudstyr. Du skal teende for kontrollerskabet for at kunne
strgmforsyne robotarmen.
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1. Tryk pa teend/slukknappen pa programmeringskonsollen for at
taende kontrollerskabet.

2. Vent, mens der vises tekst fra det underliggende operativsystem,
efterfulgt af knapper.

3. Der vises muligvis et Sadan kommer du i gang-skaermbillede, som
beder dig om at begynde at programmere robotten.

Hvad vil du gore farst?

R i 2

K@R ET PROGRAM PROGRAMMER ROBOTTEN KONFIGURER
ROBOTINSTALLATION

O Vis ikke denne meddelelse igen

Initialisering Ved din farste opstart vises dialogboksen "Kan ikke fortsaette" muligvis.
Veaelg Ga til initialiseringsskaerm for at fa adgang til ini-
tialiseringsskaermen.
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| sidefoden til venstre angiver knappen Initialiser status for robotarmen ved
hjeelp af farver:

* Raed Slukket. Robotarmen eri en stoppet tilstand.
* Gul Tomgang. Robotarmen er teendt, men ikke klar til normal drift.

* Gren Normal. Robotarmen er taendt og klar til normal drift.

e 2 QH

Robotstatus

Nyttelast Robot

Aktiv nyttelast bruges til at overskrive installationens nyttelast
] .
Y midierticigt.

Aktiv nyttelast + Payload - A
Nyttelast 0,000 -

Start op Du skal starte robotten. Dette frakobler bremsesystemet og gar robotten i
stand til at aktivere frilgb.

ADVARSEL
Kontroller altid, at den faktiske nyttelast og installationen er

korrekt, far du starter robotarmen. Hvis disse indstillinger
er forkerte, vil robotarmen og kontrollerskabet ikke fungere
korrekt og kan blive til fare for personer og udstyr.

FORSIGTIG
Searg for, at robotarmen ikke rgrer ved en genstand (f.eks.

et bord), da en kollision mellem robotarmen og en
forhindring kan beskadige en led-gearkasse.
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Sadan startes 1. Tryk pa knappen Taend med den grenne LED for at starte ini-
robotten tialiseringen. Derefter bliver LED'en gul for at vise, at streammen er
teendt og i Tomgang.

2. Tryk pa knappen Start for at frigere bremserne.

3. Tryk pa knappen Sluk med den rgde LED for at slukke for robo-
tarmen.

* Nar PolyScope starter, skal du trykke én gang pa knappen Taend for
at teende for robotarmen. Derefter skifter status til gul for at vise, at
robotten er teendt og i tomgang.

* Nar robotarmens tilstand er i Tomgang, trykkes der pa knappen
Start for at starte robotarmen. Pa dette punkt kontrolleres sen-
sordataene i forhold til robotarmens konfigurerede montering.

Hvis der konstateres en uoverensstemmelse (med en tolerance pa
30°), deaktiveres knappen, og der vises en fejlmeddelelse under
den.

* Hvis monteringen er godkendt, trykkes der pa Start for at frigere alle
ledbremser, hvorefter robotarmen er klar til normal drift.

Opstarten af robotarmen ledsages af lyd og sma bevaegelser, nar led-
bremserne slippes.
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28. Oversigt over PolyScope

Beskrivelse PolyScope er den grafiske brugergraenseflade (GUI) p4 Program-
meringskonsollen som styrer robotarmen via en bergringsskaerm. Du kan
oprette, indlaese og udfgre programmer til robotten i PolyScope.
PolyScope-graensefladen er opdelt som vist i fglgende illustration:

* A: Toppanel med ikoner/faner til at give dig adgang til interaktive
skeerme.

* B: Bundpanel med knapper, der styrer de(t) indlaeste program(mer).

* C: Skaerm med felter og indstillinger, der styrer og overvager
robottens handlinger.

B

Brug af Bergringsfalsomheden er designet til at undga utilsigtede valg pa
bergringsskeermen  PolyScope og til at forhindre uventet bevaegelse af robotten.
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Programmeringskonsollens bergringsskaerm er optimeret til brug i indu-
strielle miljger. | modseetning til forbrugerelektronik er berg-
ringsfalsomheden pa programmeringskonsollens bergringsskaerm
indstillet til at veere mere modstandsdygtig over for miljgfaktorer sasom:

* vanddraber og/eller maskin-kglemiddeldraber

* radiobglgemissioner

* anden ledet stgj fra driftsmiljget.
For de bedste resultater skal du bruge fingerspidsen til at foretage et valg
pa skaermen.
| denne vejledning omtales dette som et "tryk".

En kommercielt tilgaengelig stylus kan bruges til at foretage valg pa skeer-
men, hvis det gnskes.
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29. Ikoner/faner pa PolyScope

Beskrivelse Det folgende afsnit viser og definerer ikonerne/fanerne og knapperne i
PolyScope-graensefladen.

Ikoner foroven /
funktioner

Kear er en enkel metode til at betjene robotten med allerede skrevne
programmer.

4 Program opretter og/eller eendrer robotprogrammer.

Installation konfigurerer indstillingerne for robotarm og eksternt
udstyr, f.eks. montering og sikkerhed.

$

Ml Bevaeg styrer og/eller regulerer robottens bevaegelser.

A

il /O overvager og saetter Indgangs-udgangssignaler til og fra robot-
tens kontrollerskab.

Log viser robottens sundhed savel som eventuelle advarsler eller fejl-
meddelelser.

ABCDE
e [)
Ny... Aben... [

default*

Program- og instal-
lationsadministration vaelger og viser aktivt program og installation

(se 139. Filhandtering pa side 382). Program- og installationshandtering
omfatter: Filsti, Ny, Abn og Gem.

Ny... opretter et nyt program eller en ny installation.

asull Abn... &bner et tidligere oprettet og gemt program eller installation.

Gem... gemmer et program, en installation eller begge dele pa
samme tid.

e Automatisk angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til Auto-
matisk. Tryk pa den for at skifte til manuel driftstilstand.

e

el Manuel angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til Manuel. Tryk
pa den for at skifte til den automatiske driftstilstand.

Fjernstyring Ikonerne for lokal tilstand og fjerntilstand bliver kun tilgeengelige, hvis du
aktiverer fjernstyring.
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29. Ikoner/faner pa PolyScope

Ikoner forneden /
funktioner

Lokal angiver, at robotten kan styres lokalt. Tryk pa den for at skifte

I

til fiernstyring.

-

o Fjern angiver, at robotten kan styres fra en fjernplacering. Tryk pa

denne for at skifte til lokal styring.
s Sikkerhedskontrolsum viser den aktive sikkerhedskonfiguration.

Stregmenuen abner PolyScope Hjaelp, Om og Indstillinger.

E Initialiser administrerer robottilstanden. Nar farven er rad, skal du

trykke pa den for at saette robotten i drift.

Hastighedsskyderen viser den relative hastighed,
hvormed robotarmen bevaeger sig, i realtid, idet der tages hajde for sik-
kerhedsindstillingerne.

Simulation .
Knappen Simulering skifter mellem

karsel af et program simuleringsstilstand og den rigtige robot. Under karsel
i simuleringstilstand beveeges robotarmen ikke. Derfor kan robotten ikke
skade sig selv eller udstyr i neerheden under en kollision. Hvis du ikke er
sikker pa, hvad robotarmen vil ggre, skal du bruge simuleringstilstand for at
teste programmerne.

s
Manuel hgj hastighed tillader, at veerktgjshastigheden mid-

lertidigt overstiger 250 mm/sek. Denne hold-for-kgrsel-funktion er kun til-
gaengelig i manuel tilstand, nar en 3-positionskontakt er konfigureret.

E] Afspil starter det aktuelt indlaeste robotprogram.
E Trin gor det muligt at afvikle et program i enkelte trin.

E Stop standser det aktuelt indlaeste robotprogram.
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30. Freedrive

Beskrivelse Frilob ger det muligt at traekke robotarmen manuelt til anskede positioner
og/eller positurer.

Leddene beveger seg med lite motstand, fordi bremsene er frigjort. Mens
robotarmen bevaeges manuelt, er den i Frilgb (se Driftstilstand pa side 143).

Nar robotarmen i Frilab naermer sig en foruddefineret greense eller plan (se
49. Software-sikkerhedsbegraensninger pa side 164), gges modstanden.
Derfor fales det tungt at treekke robotten pa plads.

Aktivering af Frileb  Du kan aktivere Freedrive pa falgende mater:
* Brug 3PE Programmeringskonsollen
* Brug Frilgb pa robot (se Frilgb pa robot pa side 160)
* Brug I/O-handlinger (se 115. 1/0-opsaetning pa side 321)

ADVARSEL
* Undlad at aktivere Frilab, nar du skubber eller rgrer

ved robotten, da dette kan fa robotten til at forskyde
sig.

* Skift ikke akser, mens robotten bevaeges i Frilab-til-
stand, da det kan fa robotten til at forskyde sig.

3PE- Sadan bruger du 3PE TP-knappen til at bevaege robotarmen i til-
programmeringskonsol  bagelab:

1. Tryk hurtigt og let pa 3PE-knappen, og tryk og hold den derefter.

Nu kan du traekke robotarmen til den gnskede position, mens det lette
tryk fastholdes.
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30. Freedrive

Frileb pa robot

Tilbagelab

For at bruge frileb pa robotten til at frikgre robotarmen:

1. Tryk og hold knappen pa den kontakt, der er konfigureret til Frilab pa
robot.

2. Nar Frilab-panelet vises i PolyScope, skal du vaelge den gnskede
bevaegelsestype for robotarmens led. Eller anvend listen over akser
til at tilpasse bevaegelsestypen.

3. Du kan definere funktionstypen, hvis det er nadvendigt, ved at veelge
en indstilling pa rullelisten Funktion.

Robotarmen kan standse sin beveaegelse, hvis den naermer sig et
singularitetsscenarie. Tryk pa Alle akser er frie i panelet Frilgb for at
genoptage bevaegelsen (se 31. Frilgb-panel pa side 132).

4. Flytt robotarmen som du gnsker.

Nar bremsene slippes under initialisering av robotarmen, kan det oppsta
sma vibrasjoner. | nogle situationer, sasom nar robotten er teet pa at kol-
lidere, er disse vibrationer ugnskede. Brug tilbagelab til at tvinge visse led
til en gnsket position, uden at alle robotarmens bremser udlgses.

For tilbagelgb-metoder, se 32. Tilbagelgb pa side 134
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31. Frilab-panel

Beskrivelse Nar robotarmen er i Frilgb, vises et panel pa PolyScope som illustreret
nedenfor.
e 2sQH
Program Variable
Navn - Veerdi ~ Beskrivelse >
<unavngivet> ~
Stoppet e

Begraenset styring
Akt TCP: TcP

Funktion: Base v

& L ok X

Alle akser er frie
w Co
&
= G

O Vis kun favoritvariabler

Styring

O Slukket

LED frileb-panel Lysdioden pa statuslinjen pa Frilab-panelet indikerer:
* Nar et eller flere led naermer sig deres ledgraenser.

* Nar robotarmens placering naermer sig singularitet. Modstanden
@ges, nar robotten naermer sig singularitet, sa den feles tung at pla-
cere.

Freedrive

Press & Hold
. J

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

A L s X

All axes are free
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Ikoner Du kan lase op for en eller flere akser, sa TCP kan bevaege sig i en bestemt ret-
ning, som defineret i tabellen nedenfor.

r@- Beveegelse er tilladt gennem alle akser.
Alle akser er frie
k:}i:ﬂ Beveaegelse er kun tilladt gennem X-aksen
og Y-aksen.
Plan
__/L_ Bevaegelse er tilladt gennem alle akser,

uden rotation.
Forskydning

N7
£y Beveegelse er tilladt gennem alle akser i
en sfeerisk beveegelse, rundt om TCP’et.
Rotation

ADVARSEL
Hvis robotarmen bevaeges i nogle akser, nar et vaerktgj er

pasat, kan det udgere et klemmepunkt.
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32. Tilbagelgb

Beskrivelse

3PE-

programmeringskonsol 1

Tilbagelgb anvendes til at tvinge visse led til en gnsket position, uden at alle
robotarmens bremser udlgses.

Dette er undertiden ngdvendigt, hvis robotarmen er taet pa kollision, og de
vibrationer, der ledsager en fuld genstart, ikke gnskes.

Robotleddene fales tunge at flytte, nar tilbagelgb er i brug.

Du kan bruge en af fglgende metoder til at aktivere tilbagelab:
* 3PE-programmeringskonsol
* 3PE-enhed/afbryder
* Frilgb pa robot

Sadan bruges 3PE TP-knappen til at flytte robotarmen med tilbagelgb.

. Painitialiseringsskaermen skal du trykke pa TIL for at starte
opstartssekvensen.

2. Nar robottilstanden er Programmeringskonsol 3PE stop, skal
du trykke let pa 3PE TP-knappen og derefter trykke og holde let
paden.

Robottens tilstand aendres til Tilbagelab.

3. Nu kan du med et betydeligt pres frigare bremsen i et gnsket led
for at bevaege robotarmen.
Sa laenge der fastholdes et let tryk pa 3PE-knappen, er til-
bagelab aktiveret, sa armen kan bevaeges.
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3PE-enhed/afbryder For at bruge en 3PE-enhed/afbryder til at tilbagekare robotarmen.

1. Painitialiseringsskaermen skal du trykke pa TIL for at starte
opstartssekvensen.

2. Nar robottilstanden er Programmeringskonsol 3PE stop, skal
du trykke let pa 3PE TP-knappen og derefter trykke og holde let
paden.

Robottens tilstand sendres til System 3PE Stop.

3. Tryk pa 3PE-enheden/-kontakten og hold den inde.
Robottens tilstand sendres til Tilbagelab.

4. Nu kan du med et betydeligt pres friggre bremsen i et ansket led
for at bevaege robotarmen.
Sa laenge man holder pa bade 3PE-enheden/kontakten og 3PE
TP-knappen, er Tilbagelab aktiveret, sa armen kan beveaege sig.

Frilgb pa robot For at bruge frilab pa robot til at bevaege robotarmen tilbage.

1. Painitialiseringsskaermen skal du trykke pa TIL for at starte
opstartssekvensen.

2. Nar robotten er i tilstanden Programmeringskonsol 3PE stop
skal du trykke pa knappen Frilgb pa robot og holde den inde.
Robotens tilstand aendres til Backdrive.

3. Nu kan du med et betydeligt pres frigare bremsen i et gnsket led
for at bevaege robotarmen.
Sa leenge der fastholdes et tryk pa Frilgb pa robotten, er Til-
bagelgb aktiveret, s& armen kan beveaeges.
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33. Inspektion af tilbagelab

Beskrivelse Hvis robotten er taet pa at kollidere med noget, kan du bruge Tilbagelgb til
at flytte robotarmen til en sikker position inden initialisering.

3PE-programmeringskonsol
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33. Inspektion af tilbagelgb

Aktiver Backdrive

Sikkerhedsindstillinger

Yderligere
sikkerhedsindgange

og -udgange fungerer

stadig

1.

Tryk pa ON for at taende for strammen. Status aendres til Robot aktiv

Robot Status
Power Booting Robot Brake
on Complete ctive Release Operational
| @ START | @ OFF
? Warning! Stand clear of the robot when starting it!
Payload Robot
1 Active Payload is used to temporarily overwrite the Installation Payload,
Active Payload Installation Payload 1_,
A
T 0.0

Tryk og hold Frilgb. Status aendres til Tilbagelob

Robot Status

BACKDRIVE

Payload Robot

1 Active Payload i used to temporarily ovenwrite the Installation Payload.

Active Payload Installation Payload

L 0.00%

3. Flytrobotten som i frilabstilstand. Ledbremser frigares, hvor det er

nedvendigt, nar frilgsbsknappen aktiveres.

BEMARK
| tilstanden Tilbagelgb fales robotten "tung" at manipulere.

OBLIGATORISK HANDLING
Du skal teste Tilbagelgb-tilstand pa alle led.

Kontroller, at robot-sikkerhedsindstillingerne overholder risi-
kovurderingen for robotinstallationen.

Kontroller hvilke sikkerhedsindgange og -udgange der er aktive, og om
de kan udlgses via PolyScope eller eksterne enheder.
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34. Hurtig systemopstart

Hurtig systemstart
OBLIGATORISK HANDLING

Far du bruger PolyScope, skal du kontrollere, at
robotarmen og kontrollerskabet er installeret korrekt.

Sadan starter du hurtigt robotten op.

1. Tryk pa nedstopknappen pa programmeringskonsollen.

2. Tryk pa teend/slukknappen pa programmeringskonsollen, og lad
systemet starte og vise tekster pa PolyScope.

3. Der vises et popup-vindue pa bergringsskaermen for at vise, at syste-
met er klar, og at robotten skal initialiseres.

4. | popup-dialogboksen skal du trykke pa Ga til initialiseringsskeaerm
for at fa adgang til at skeermen Initialiser.

5. Las nadstopknappen op for at eendre robottilstanden fra Nedstoppet
til Sluk.

6. Ga uden for robottens raekkevidde (arbejdsomrade).

7. Tryk pa knappen ON (Taend) pa skaermen Initialiser robot, og lad
robottilstanden skifte til Tomgang.

8. Kontroller nyttelastmassen i feltet Nyttelast under Aktiv nyttelast. Du
kan ogsa kontrollere, at monteringspositionen er korrekt, i feltet
Robot.

9. Tryk pa knappen Start for at fa robotten at frigare sit bremsesystem.
Robotten vibrerer og laver kliklyde som angivelse af, at den er klar til
at blive programmeret.

BEMARK
Laer at programmere din Universal Robots-robot pa

www.universal-robots.com/academy/
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35. Det fgrste program

Beskrivelse Et program er en liste over kommandoer, som forteeller robotten, hvad den
skal gare. Til de fleste opgaver udfgres programmering udelukkende ved
hjeelp af PolyScope-softwaren. PolyScope giver dig mulighed for at lzere
robotarmen, hvordan den skal bevaege sig ved hjeelp af en raekke via-
punkter for at oprette en bane, som robotarmen skal fglge.

Brug fanen Bevaeg (se 133. Bevaeg-faneblad pa side 366) til at bevaege
robotarmen til den gnskede position, eller laer robotten positionen ved at
traekke robotarmen pa plads mens knappen Frilgb gverst pa program-
meringskonsollen holdes inde.

Du kan oprette et program, der sender I/O-signaler til andre maskiner pa
visse punkter i robottens bane og udfare kommandoer som hvis...sa og gen-
tag baseret pa variable og I/O-signaler.
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35. Det farste program

For at oprette et
simpelt program

. Trykitoppanelet i PolyScope pa Filsti, tryk pa Ny... og veelg

Program.

. Under Basic trykkes pa Viapunkt for at tilfgje et viapunkt til program-

treeet. En standard BevaegJ fojes ogsa til programtraeet.

. Veelg det nye viapunkt og tryk i kommandofanen pa Viapunkt.

. Pa skaermen Bevaeg veerktgj flyttes robotarmen ved at trykke pa

bevaeg-pilene.
Du kan ogsa bevaege robotarmen ved at holde knappen Frilgb nede
og treekke robotarmen ind i de gnskede positioner.

. Nar robotarmen er i position, skal du trykke pa OK, hvorefter det nye

viapunkt vises som Viapunkt_1.

. Foalg trin 2 til 5 for at oprette Viapunkt _2.
. Veelg Viapunkt_2 og tryk pa pilen Bevaeg op, indtil den er over Via-

punkt_1 for at aendre raekkefglgen af bevaegelserne.

. Hold afstand, hold fast pa nedstopknappen, og i PolyScope-bund-

panelet trykkes knappen Afspil, sa robotarmen bevaeges mellem Via-
punkt_1 og Viapunkt_2.

Tillykke! Du har nu lavet dit fgrste robotprogram, der bevaeger robot-
ten mellem to givne viapunkter.

BEMARK
1. Undlad at kare robotten ind i sig selv, da dette kan

give skader pa robotten.

2. Dette er kun en lynstartsvejledning, der skal vise,
hvor nemt det er at bruge en UR-robot. Den skal
bruge et uskadelig miljg og en meget forsigtig og
omhyggelig bruger. Undlad at gge hastigheden eller
accelerationen over standardveerdierne. Udfar altid
en risikovurdering, far robotten saettes i drift.

ADVARSEL
Hold hovedet og kroppen uden for robottens raekkevidde

(arbejdsomrade). Undlad at placer fingrene, hvor de kan
blive klemt.
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36. Robot cybersikkerhed

Beskrivelse

Forudsaetninger for
cybersikkerhed

Forsteerkning af
cybersikkerhed

Far implementering af cybersikkerhed, skal du udfere en risikovurdering for

at:

Identificere trusler
Definere tillidsomrader og kanaler

Angive krav for hver komponent i applikationen

Feor dit system kan na en sikker driftstilstand, skal falgende sikres:

Du har en grundig forstaelse for grundprincipper for cybersikkerhed
og avancerede teknologier, som brugt pa din robot fra Universal
Robots.

Du tager fysiske forholdsregler for kun at give betroet personale
fysisk adgang til robotten.

Du forbinder kun din robot til et betroet netveerk, bagved en firewall,
der begraenser bade indgaende og udgaende adgang til/fra inter-
nettet.

Selvom PolyScope har mange funktioner til at holde netvaerksforbindelsen
sikker, kan du forsteerke sikkerheden ved at observere falgende ret-
ningslinjer:

Indstil altid en Administrator-adgangskode (se 143. Indstillinger pa
side 387) fer din robot tilsluttes til ethvert netveerk.

Brug de indbyggede indstillinger til at begraense netvaerksadgangen
til robotten, sa meget som muligt.

Visse kommunikationsgraenseflader har ingen metode til bekraef-
telse af de oprettede forbindelser. | visse programmer er dette et sik-
kerhedsansvar.

Brug omdirigering af lokal port (se 143. Indstillinger pa side 387) til
opseetning af en bekraeftet og sikker forbindelse, hvis du har brug for
fiernadgang til robottens graenseflader til kontrol af bevaegelse. For
eksempel: Dashboard Server og de primaere/sekundeere/realtids
kundegraenseflader.

Fjern falsomme oplysninger fra robotten, fgr den tages ud af drift.
Veer ekstra opmaerksom pa URCaps (se 109. URCaps pa side 300)
og oplysninger i programmappen.
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37. Valg af driftstilstand

Beskrivelse Driftstilstande er aktiveret, nar du konfigurerer en 3-positionskontakt, angi-
ver en adgangskode, definerer en konfigurerbar 1/O til driftstilstand eller via
Dashboard Server. (se Brug af Dashboard Server pa side 145)

Du kan indstille robotten i automatisk tilstand og i manuel tilstand:
Automatisk tilstand Nar denne er aktiveret, kan robotten kun udfare for-
uddefinerede opgaver. Fanen Bevaeg og tilstanden Frilgb er ikke til-
geengelige, hvis 3-positionskontakt er konfigureret. Du kan ikke aendre eller
gemme programmer og installationer.

Manuel tilstand Nar denne er aktiveret, kan du programmere robotten ved
hjeelp af fanen Flyt, tilstanden Frilab og hastighedsskyderen. Du kan aendre
0g gemme programmer og installationer.

ADVARSEL
Beskyttelsesstop i automatisk tilstand kan kun aktiveres i

automatisk tilstand, og derfor er beskyttelsen kun aktiv i
automatisk tilstand.

Skift af tilstand Driftstilstand Manuel Automatisk
Freedrive X *

Bevaeg robotten med pile X
pa Bevaeg

Hastighedsskyder X X**

Rediger & gem program & X
installation

Reduceret hastig-
hed***

*

Udfer programmer

Start program fra valgt X
knude

*Kun nar en 3-positionskontakt er konfigureret.

** Hastighedsskyderen pa skeermbilledet Kar kan aktiveres i PolyScope-
indstillingerne.

*** Hvis en 3-positionskontakt er konfigureret, arbejder robotten ved
manuel reduceret hastighed, medmindre manuel hgj hastighed er akti-
veret.
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Bemaerkning ved
skifte af tilstand BEMARK
* Enrobot fra Universal Robots er muligvis ikke udsty-

ret med en 3-positionskontakt. Hvis risi-
kovurderingen kraever enheden, skal den monteres,
for robotten anvendes.

* Hvis en 3-positionskontakt ikke er konfigureret, redu-
ceres hastigheden ikke i manuel tilstand.

c ADVARSEL
* Eventuelt suspenderede beskyttelsesstop skal fares

tilbage til fuld funktionalitet fgr valg af automatisk til-
stand.

* Hvor det er muligt, skal drift i manuel tilstand udfgres
med alle personer uden for det sikrede omrade.

* Enheden, der bruges til at skifte mellem drift-
stilstande, skal placeres uden for det sikrede
omrade.

* Brugeren ma ikke komme ind pa det sikrede
omrade, nar robotten er i automatisk tilstand, med-
mindre et beskyttelsesstop i automatisk tilstand er
konfigureret.

Metoderne til konfigurering af driftstilstand er beskrevet i de fglgende unde-
rafsnit. Hver enkelt metode er eksklusiv. Det vil sige, at brug af én metode
ger de to andre metoder inaktive.

Brug af 1. Tryk pa fanen Installation, og veelg Sikkerheds I/O.
sikkerhedsindgang

2. Konfigurer sikkerhedsindgang for driftstilstand. Valgmuligheden for
for driftstilstand

at konfigurere vises i rullemenuen.

* Robotten er i automatisk tilstand, nar input til operationel til-
stand er lav.

* Robotten er i manuel tilstand, nar input til operationel tilstand
er hgj.

BEMARK
Hvis den fysiske tilstandsveelger anvendes, skal den veere i

fuld overensstemmelse med ISO 10218-1: artikel 5.7.1 for
valg.
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UNIVERSAL ROBOTS 37. Valg af driftstilstand

Skifte tilstande 1. For at skifte mellem tilstandene skal du veelge profilikonet i
toppanelet.

* Automatisk angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til
Automatisk.

* Manuel angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til
Manuel.

PolyScope er automatisk i manuel tilstand, nar konfigurationen af sik-
kerheds-I/O med 3-positionskontakt er aktiveret.

Brug af Dashboard 1. Opret forbindelse til Dashboard-serveren.
Server 2. Brug kommandoerne under Indstil driftstilstand.
* Indstil driftstilstand til automatisk
* Indstil driftstilstand til manuel
* Ryd driftstilstand

Se http://universal-robots.com/support/ for at fa flere oplysninger om brug
af Dashboard-serveren.

3-positions kontakt  Nar en 3-positionskontakt er konfigureret, og driftstilstand er i manuel til-
stand, kan robotten kun flyttes ved at trykke pa 3-positionskontakten. Til-
slutning og konfiguration af en 3-positionskontakt giver adgang til
beskyttelsesstop i automatisk tilstand.
3-positionskontakten har ingen virkning i automatisk tilstand.

Manuel hgj hastighed Hold-for-kersel-funktionen, Manuel hgj hastighed tillader, at veerk-
tejshastigheden midlertidigt overstiger 250 mm/sek. Den er kun tilgeengelig,
nar robotten er i manuel tilstand, og en 3-positionskontakt er konfigureret.
Robotten udfarer et beskyttelsesstop i manuel tilstand, hvis en 3-posi-
tionskontakt er konfigureret, men ikke trykket ind. Skift mellem automatisk
tilstand til manuel tilstand kraever, at 3-positionskontakten slippes helt og
trykkes pa igen for at tillade robotten at bevaege sig.

Under anvendelse af manuel hgj hastighed skal der bruges sik-
kerhedsledgraenser (se 47. Ledgraenser pa side 158) eller sik-
kerhedsplaner (se SikkerhedsplanerTilstande pa side 165) for at begraense
robottens bevaegelsesrum.
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UNIVERSAL ROBOTS

38. Softwaresikkerhedskonfiguration

Beskrivelse Dette afsnit beskriver, hvordan man tilgar robottens sikkerhedsindstillinger.
Det bestar af elementer, der hjeelper dig med opseetning af robottens sik-
kerhedskonfiguration.

A

ADVARSEL

Far du konfigurerer sikkerhedsindstillingerne, skal din robo-
tintegrator foretage en risikovurdering for at garantere sik-
kerheden for personalet og udstyret omkring robotten. En
risikovurdering er en vurdering af alle arbejdsprocedurer
gennem robottens levetid og foretages for at kunne
anvende de korrekte indstillinger af sik-
kerhedskonfigurationen. En risikovurdering er en eva-
luering av alle arbeidsprosedyrer gjennom hele robotens
levetid, utfart for 8 kunne bruke riktige sik-
kerhetskonfigurasjonsinnstillinger .

1. Det er integratorens ansvar at hindre uautoriseret per-
sonale i at a&ndre sikkerhedskonfigurationen, fx ved
at installere adgangskodebeskyttelse.

2. Brug og konfiguration af sikkerhedsrelaterede funk-
tioner og graenseflader for en specifik robotanven-
delse.

3. Indstillinger af sikkerhedskonfigurationen til opsaet-
ning og undervisning, far robotarmen taendes farste
gang.

4. Alle sikkerhedskonfigurationsindstillinger er til-
geengelige pa denne skreem og underfaner.

5. Integratoren skal sikre, at alle aendringer af sik-
kerhedskonfigurationens indstillinger er i over-
ensstemmelse med risikovurderingen. Se
Hardwareinstallationsvejledning.
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UNIVERSAL ROBOTS 38. Softwaresikkerhedskonfiguration

Adgang til software- Sikkerhedsindstillinger er beskyttet med adgangskode og kan farst kon-
sikkerhedsindstillinger  figureres, nar en adgangskode er angivet og efterfelgende anvendt.
For at fa adgang til softwarens sikkerhedsindstillinger

1. Tryk pa ikonet Installation i toppanelet pa PolyScope.
2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skaermen.

3. Vaer opmaerksom pa, at skeermen Robotgraenser skaermen
vises, men at indstillingerne er utilgeengelige.

4. Hvis en sikkerhedskode allerede er indstillet, skal du indtaste
koden og trykke pa Unlock (Las op) for at gagre indstillingerne til-
gaengelige. Bemeerk: Nar sikkerhedsindstillingerne er last op, er
alle indstillinger aktive.

5. Tryk pa fanen Las, eller navigerer veek fra sikkerhedsmenuen for
at lase alle indstillinger af sikkerhedselementer igen.

24 aH

ors

e

Nasikehed Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiler sig fra dem, der er defineret i risiovurderingen, kan resuitere i
Robotgraenser feremementer, der ke er ansvarigt eimineret, eler risci der ke er istreeldcelgt nedisat

Ledgreenser

Fabriksindstilinger
Planer ® ‘ ‘ ° )
Veerktgjspos... Mest begraenset Mindst begraenset
Veerktgjets
[Stning| O Tipasset
10
T — Greense Normal Reduceret
PROFlIsafe Effelt 300 200 )
= = Mormentum 25,0 0.¢ »
sikkert Hjem
Stoptid 400 30
3-position
PO Stopleengde 5¢ v
> Funktioner Veerktojshastighed 15¢ ; .
> Feltbus Tool Force (Vaerktajskraft) 150,0 120.0
Elbow Speed (Albuehastighed) 1500
Elbow Force (Albuekraft) 150,0 120.( .
Lisop |[ Las [“anvend |

O Slukket

Du kan finde flere oplysninger om sikkerhedssystemeti Hardware
Installation Manual.
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39. Indstilling af en
softwaresikkerhedsadgangskode

Beskrivelse Du skal angive en adgangskode til at lase op for alle sik-
kerhedsindstillingerne, der udgear din sikkerhedskonfiguration. Hvis der ikke
anvendes en adgangskode, bliver du bedt om at saette den op.

For at indstille en softwa- Du kan trykke pa fanen Las for at Iase alle sik-
resikkerhedsadgangskode kerhedsindstillinger igen, eller du kan blot navigere til en
skaerm uden for menuen Sikkerhed.

1. Tryk pa stregmenuen i hgjre hjgrne af toppanelet pa
PolyScope, og veelg Indstillinger.

2. Tryk pa Adgangskode til venstre pa skaermen i den
bla menu, og veelg Sikkerhed.

3. Indtast en adgangskode i Ny adgangskode.

4. Indtast derefter samme adgangskode i Bekraeft ny
adgangskode, og klik pa Anvend.

5. Tryk pa Afslut nederst til venstre i den bla menu for at
vende tilbage til den forrige skaerm.

iickerhedskode Las op
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UNIVERSAL ROBOTS 40. £ndring af softwaresikkerhedskonfigurationen

40. Andring af
softwaresikkerhedskonfigurationen

Beskrivelse Andring af konfigurationsindstillinger skal veere i overensstemmelse med
integratorens risikovurdering (see Hardware Installation
Manual).

Anbefalet procedure
for integratoren: For at &endre sikkerhedskonfigurationen

1. Kontroller, at 2endringerne er i overensstemmelse med integratorens
risikovurdering.

2. Justér sikkerhedsindstillingerne til det niveau, der er defineret af den
af integratoren udarbejdede risikovurdering.

3. Bekreeft at indstillingerne er anvendt.

4. Anbring falgende tekst i operatgrens manualer:

Far alle arbejder i naerheden af robotten skal det sikres, at sik-
kerhedskonfigurationen er som forventet. Dette kan for eksempel kon-
trolleres ved at undersgge sikkerhedskontrolsummen i gverste hgjre hjgrne
af PolyScope for eventuelle aendringer. (Se 42. Sikkerhedskontrolsum pa
side 151).
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41. Anvendelse af en ny
softwaresikkerhedskonfiguration

Beskrivelse

Robotten slukkes, mens du foretager aendringer af konfigurationen.

Andringerne traeder forst i kraft, nar du trykker pa knappen Anvend.
Robotten kan ikke teendes igen, far du vaelger Anvend og genstart for visu-
elt at inspicere din robots sikkerhedskonfiguration, som af sik-
kerhedsmaessige arsager vises i Sl-enheder i en popop.

Du kan veelge Tilbagefer aendringer for at vende tilbage til den forrige kon-
figuration. Nar din visuelle inspektion er afsluttet, kan du vaelge Bekraeft sik-
kerhedskonfiguration og aendringerne gemmes automatisk som en del af
den aktuelle robotinstallation.
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42. Sikkerhedskontrolsum

Beskrivelse Ikonet for sikkerhedschecksum viser din anvendte robot-
sikkerhedskonfiguration.

CCcCC
cccc

Det kan have fire eller otte cifre.

En firecifret checksum skal laeses fra top til bund og fra venstre til hgjre,
mens en ottecifret checksum lzeses fra venstre til hgjre, gverste raekke
farst. Anden tekst og/eller farver angiver aendringer til den anvendte sik-
kerhedskonfiguration.

Sikkerhedskontrolsum aendres, hvis du aendrer indstillingerne for Sik-
kerhedsfunktion, fordi sikkerhedskontrolsum kun genereres af sik-
kerhedsindstillingerne.

Du skal anvende sndringerne af sikkerhedskonfigurationen, for at sik-
kerhedskontrolsummen afspejler &endringerne.
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43. Sikkerhedskonfiguration uden
programmeringskonsol

Beskrivelse Du kan bruge robotten uden at tilslutte programmeringskonsollen. Hvis
programmeringskonsollen fiernes, skal der defineres en anden nad-
stopkilde. Du skal angive, om programmeringskonsollen er tilsluttet, for at
undga at udlgse en sikkerhedsovertraedelse.

FORSIGTIG
Hvis programmeringskonsollen afmonteres eller frakobles

fra robotten, er ngdstopknappen ikke laengere aktiv. Du
skal fijerne programmeringskonsollen, sa den ikke er i
naerheden af robotten.

For sikkert at fjerne Robotten kan anvendes uden PolyScope som program-
programmeringskonsollen  meringsinterface.
For at konfigurere robotten uden en programmeringskonsol

1. ltoppanelet tryk pa Installation.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre, og veelg
Hardware.

3. Indtast sikkerhedskoden, og las op for skaermen.

4. Fraveelg programmeringskonsol (Programmeringskonsol)
for at bruge robotten uden PolyScope-interface.

5. Tryk pa Save and restart (Gem og genstart) for at anvende
gndringerne.
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44 . Software-sikkerhedstilstande

44 . Software-sikkerhedstilstande

Beskrivelse

Under normale forhold (dvs. nar intet Trobotstop er tradt i kraft fungerer sik-
kerhedssystemet i en sikkerhedstilstand, der er knyttet til et saet af sik-
kerhedsgraenser:

* Normal tilstand er sikkerhedstilstanden, der er aktiv som standard

* Reduceret tilstand er aktiv, nar robottens TCP (vaerk-
tajscenterpunkt) (TCP) er placeret uden for et udlgserreduceret til-
standsplan (se 49. Software-sikkerhedsbegraensninger pa side 164),
eller ved udlgsning med et konfigurerbart input (se 48. /O pa side
160)

* Gendannelsestilstand aktiveres, nar en sikkerhedsgraense fra det
aktive graenseseet overtraedes, robotarmen udfarer et kategori 0-
stop. Hvis en aktiv sikkerhedsgraense som en ledpositionsgraense
eller en sikkerhedsgraense overtraedes allerede nar robotarmen star-
tes op, starter den op i gendannelsestilstand. Dette gar det muligt at
flytte robotarmen tilbage inden for sikkerhedsgraenserne. | gen-
dannelsestilstand begraenses robotarmens bevaegelse af en fast
greense, som ikke kan tilpasses.

ﬁ ADVARSEL
Graenser for ledposition, vaerktgjsposition og

vaerktgjsorientering deaktiveres i gendannelsestilstand, sa
veer forsigtig, nar robotarmen flyttes tilbage inden for
greenserne.

Menuen pa skaermen Sikkerhedskonfiguration ger brugeren i stand til at
definere seerskilte saet af sikkerhedsgraenser for normal og reduceret til-
stand. For veerktgjer og led skal reduceret tilstand-graenser for hastighed og
momentum vaere mere restriktive end deres tilsvarende vaerdier i normal til-
stand.

TRobot-stop var tidligere kendt som "Beskyttelsesstop" for Universal Robots robotter.
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45. Softwaresikkerhedsgraenser

Beskrivelse

| sikkerhedskonfigurationen specificeres sikkerhedssystemets graenser.
Sikkerhedssystemet modtager veerdierne fra inputfelterne og registrerer
eventuelle overtraedelser, hvis nogen af disse vaerdier overskrides. Robot-
kontrolleren forsager at forhindre overtreedelser ved at lave et robotstop
eller ved at reducere hastigheden.
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46. Robotgreenser

46. Robotgraenser

Beskrivelse

Robotgreenser begraenser de generelle robotbevaegelser. Skaermen Robot-

greenser har to konfigurationsindstillinger: Fabriksindstillinger og

Tilpasset.

Fabriksindstillinger

Factory Presets (Fabriksindstillinger) bruges til at veelge en foruddefineret

sikkerhedsindstilling. Veerdierne i tabellen opdateres til at afspejle de for-
udindstillede veerdier inden for omradet fra Mest begreenset til Mindst

begraenset

en grundig risikovurdering.

BEMARK
Skydervaerdierne er kun ment som forslag og erstatter ikke

2

Korsel instalstion| _5evaeg

o

Vv Sikkerhed

Robotgraenser
Ledgraenser
Planer
Veerktgjspos...

Veerktojets
retning

/0
Hardware
PROFIsafe
Sikkert Hjem
3-position

1 FARE

Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem, der er defineret | risicovurderingen, kan resultere i
faremomenter, der ke er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er tilstraekkeligt nedsat.

@ Fabriksindstilinger o

Mest begreenset Mindst begreenset

QO Tipasset

Graense Normal Reduceret
Effekt

Mornentum

Stoptid

Stopleengde
Veerktejshastighed

Tool Force (Veerktajskraft)

Elbow Speed (Albuehastighed)

Elbow Force (Albuekraft) 150,0 120.0 .

O Slukket
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UNIVERSAL ROBOTS

Tilpasset

Custom (Tilpasset) bruges til at indstille graenser for, hvordan robotten fun-
gerer og overvage den tilknyttede tolerance.

Effekt / Strom
begraenser det maksimale mekaniske arbejde, som robotten kan
levere i miljget. Momentum

Momentum
Stoptid

Stoptid
nar et nadstop aktiveres.

Stoplaengde
begraenser den maksimale afstand, som robotveerktgjet eller albuen
kan tilbagelzegge under stop.

BEMARK

Begraensning af stoptid og -leengde pavirker robottens
generelle hastighed. Hvis stoptiden for eksempel er
indstillet til 300 ms, begraenses robottens maksimale
hastighed, sa den kan stoppe inden for 300 ms.
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Vaerktgjshastighed
begraenser den maksimale hastighed for robotvaerktgj.

Tool Force (Veerktajskraft)
begraenser den maksimale kraft, som robottens veerktgj kan udgve
under klemning.

Elbow Speed (Albuehastighed)
begraenser den maksimale hastighed for robotalbuen.

Elbow Force (Albuekraft)
begraenser den maksimale kraft, som albuen udgver pa omgivelserne.

Veerktgjshastigheden og -kraften begraenses ved veerktgjsflangen og de to
brugerdefinerede vaerktgjspositioner (se
51. Veerktajspositionsbegraensning pa side 172).

<unavngivet>*

default_1*
\V Slkkerhed Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiler sig fra dem, der er defineret i riskovurderingen, kan resuere |
Robotgraenser /remoMenter, der ke er ansverlg eliineret, eler isic der e er tstreekkelg nedset.
Ledgreenser O
Fabriksindstilinger
- @
Veerktajspos... t begreenset ree
Veerktojets
retning @ Tipasset
1/0
Hardware Grzense Normal Reduceret
ey Effek 300w 200w ®
Momentum 25,0/ kg m/e 10,0 kg m/s ®
Sikkert Hjem
Stoptid 400/ ms 300/ ms
3-positi
position Stopleengde 500 mm 300/ mm
Veerktgfhestigned 1500 mivis 750 i (
> Feltbus Tool Force (Veerktojskraft) 150,0/n 120,0/n
Elbow Speed (Albuehastighed) 1500 mm/s 750 mms
Elbow Force (Albuekraft) 150,0/N 120,0|N .

O Slukket ’
Fart 100%

BEMARK

Du kan skifte tilbage til fabriksindstillinger for alle
robotgreenser for at nulstille dem til standardindstillingerne.
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47. Ledgreenser

Beskrivelse Ledgreenser ggr det muligt at begraense beveaegelserne af de enkelte robot-
led i et ledrum, dvs. Leddgrenser gir deg mulighet til & begrense individuelle
robotleddbevegelser i leddrom, dvs. leddrotasjonsposisjon og leddro-
tasjonshastighet. Der er to indstillingsmuligheder for ledgraenser: Maksimal
hastighed og Positionsomrade.

2 & QM

ors: lation| _sevs

V Sikicerhed Led Omrade Normal tilstand Reduceret tilstand

Robotgraenser Minimum Maksimum Minimum Maksimum
Ledgreenser  Base 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
Planer Skulder 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
. Albue -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Veerktajspos...
5 Héndled 1 -363 —363° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Veerktgjets
retning Handled 2 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
1/0 Handled 3 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Hardware

PROFIsafe Maks. hastighed

Sikkert Hiem | ed Maksimum Normal tilstand  Reduceret tilstand

3-position Base maks: 191 °/sek. 191 191 -11 °/sek,

> Funktioner Skulder maks: 191 °/sek. 191 191 11 °fsek
> Feltbus Albue maks: 191 °/sek. 191 191 11 Jsek

Handled 1 maks: 191 °/sek. 191 191 -11 °/sek,
Héndled 2 maks: 191 °/sek. 191 191 -11 °/sek,
Héndled 3 maks: 191 °/sek. 191 191 -11 °/sek,

ierhedskode Lasop || Las
(——— I
O Slukket 25‘0£:n/s ° 0 O :
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48. 1/0

Beskrivelse I/0 er opdelt mellem indgange og udgange og er sammensat i par, sa hver
funktion leverer en Kategori 3 og PLd I/O.

Indgangssignal Folgende sikkerhedsfunktioner kan anvendes med indgangssignalerne:

Systemngdstop
Dette er en ngdstopknap, som er et alternativ til nedstopknappen pa
programmeringskonsollen. Den giver samme funktionalitet, hvis
enheden overholder ISO 13850.

Reduceret tilstand
Alle sikkerhedsgraenser kan anvendes i enten Normal eller nedsat
tilstand (se 44. Software-sikkerhedstilstande pa side 153). Hvis det er
konfigureret, skifter sikkerhedssystemet til reduceret tilstand, nar det
modtager et lavt signal pa indgangene. Robotarmen decelererer for at
opfylde det indstillede greensesaet for reduceret tilstand.
Sikkerhedssystemet sarger for, at robotten er inden for graenserne for
reduceret tilstand mindre end 0,5 sek. efter, atindgangen udlgses.

Hvis robotarmen fortsaetter med at overtraede granserne for reduceret
tilstand, udferer den et kategori 0 stop. Overgang til normal tilstand
foregar pa samme made. Udlgserplanerne kan ogsa udlgse en
overgang til reduceret tilstand.

3-positionskontakt
I manuel tilstand skal der trykkes pa en ekstern 3-positionskontakt, og
den skal holdes halvt trykket ind for at bevaege robotten.
Hvis du bruger en indbygget 3-positionskontakt, skal der trykkes pa
knappen, og den skal holdes i midterpositionen for at bevaege robot-
ten.

Frileb pa robot
Du kan konfigurere Frilab pa robotten til at aktivere og bruge Frilab
uden at det er nadvendigt at trykke pa og holde en af knapperne pa
3PE TP i center-pa positionen.

Brugermanual 160 UR20

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS 48.1/0

Indgangssignal Driftstilstand
Nar denne indgang er defineret, kan den bruges til at skifte mellem
automatisk tilstand og manuel tilstand (se Driftstilstand pa side 143).

Nulstilling af beskyttelse
Nar et beskyttelsesstop forekommer, sikrer denne udgang, at
tilstanden Beskyttelsesstop fortsaetter, indtil en nulstilling udlgses.

Beskyttelsesstop i automatisk tilstand
Nar dette er konfigureret, udferer et beskyttelsesstop i automatisk
tilstand et beskyttelsesstop, nar indgangsbenene er lave, og KUN nar
robotten er i automatisk tilstand.

Nulstilling af beskyttelse i automatisk tilstand
Nar et beskyttelsesstop i automatisk tilstand forekommer, bevares
sikkerhedsstoppet for robotten, indtil en stigende kant pa
indgangsbenene udlgser en nulstilling.

ADVARSEL
* Hvis du deaktiverer standardindgangen for nulstilling

af beskyttelse, stoppes robotarmen ikke lzengere
med beskyttelsesstop, sa snart indgangen er hgj. Et
program saettes kun pa pause, nar beskyt-
telsesstoppet genoptages.

* llighed med nulstilling af beskyttelse geelder det, at
hvis nulstilling af beskyttelse i automatisk tilstand
deaktiveres, stoppes robotarmen ikke lzengere med
beskyttelsesstop, sa snart indgangen for sik-
kerhedsstop i automatisk tilstand er hgj. Et program
saettes kun pa pause , nar beskyttelsesstop i auto-
matisk tilstand genoptages.
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Udgangssignaler

Du kan anvende fglgende sikkerhedsfunktioner for udgangssignaler. Alle
signaler vender tilbage til lav, nar den tilstand, der udlgste det hgje signal,
afsluttes:

Systemngdstop
Signalet Lavt, nar sikkerhedssystemet er udlgst, sa det er i nedstoppet
tilstand, via indgangen for robotngdstop eller ngdstopknappen. Hvis
negdstoppet tilstand udlgses af systemets ngdstopindgang, gives der
ikke noget lavt signal for at undga fastlasning.

Robotten beveeger sig
Signalet sig er Lavt, hvis robotten bevaeger sig, ellers hgijt.

Robotten standser ikke
Signal er hgjt, nar robotten er standset eller er i gang med at standse
pga. aktivering af nadstop eller beskyttelsesstop. Ellers vil den vaere
logisk lav.

Reduceret tilstand
Signalet er Lavt, nar robotarmen er sat i reduceret tilstand, eller hvis
sikkerhedsindgangen er konfigureret med et reduceret tilstand-input,
og signalet er i gjeblikket lavt. Ellers er signalet hgit.

Ikke reduceret tilstand
Dette er det modsatte af den reducerede tilstand, som er defineret
ovenfor.

Sikker Hjem
Signalet er Hgj, hvis robotarmen stoppes i den konfigurerede Sikker
Hjem-position. Ellers er signalet logisk /avt.

BEMARK
Eventuelle eksterne maskiner, som modtager ngdstop-

tilstanden fra robotten gennem udgangen Systemngdstop,
skal overholde ISO 13850. Dette er seerligt nedvendigt i
opseaetninger, hvor indgangen for robotngdstop er
forbundet til et eksternt ngdstop. | sddanne tilfaelde bliver
systemngdstop-udgangen hgj, nar det eksterne ngdstop
udlgses. For at overholde sikkerhedsstandarderne er det
derfor et krav, at der skal en manuel indblanding til, for at
den eksterne maskine kan genoptage arbejde. For at
overholde sikkerhedsstandarderne er det derfor et krav, at
der skal en manuel indblanding til, for at den eksterne
maskine kan genoptage arbejde.
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OSSD- Du kan konfigurere kontrollerskabet til at udsende OSSD-impulser, nar en

sikkerhedssignaler  sikkerhedsudgang er inaktiv/hgj. OSSD-impulser registrerer kon-
trollerskabets evne til at ggre sikkerhedsudgange aktive/lave. Nar OSSD-
impulser er aktiveret for en udgang, genereres en 1 ms lav impuls pa sik-
kerhedsudgangen én gang for hver 32 ms. Sikkerhedssystemet regi-
strerer, nar en udgang forbindes til en forsyning og lukker robotten ned.
Nedenstaende illustration viser: tidsrummet mellem impulserne pa en
kanal (32 ms), impulsleengden (1 ms) og tiden fra en impuls pa én kanal til
en impuls til den anden kanal (18 ms)

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

satetyn L J_l

32 ms

SafetyB }_| N}
18 ms

For at aktivere OSSD for sikkerhedsoutput

1. ltoppanelet tryk pa Installation og vaelg Sikkerhed.
2. Under Sikkerhed skal man veelge 1/0O.

3. Pal/O-skaermen skal du under Udgangssignal markere det gnskede
OSSD-afkrydsningsfelt. Du skal tildele udgangssignalet for at akti-
vere OSSD-afkrydsningsfelterne.
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49. Software-sikkerhedsbegraensninger

Beskrivelse

@

BEMZARK

Konfiguration af planer er udelukkende baseret pa
funktioner. Vi anbefaler, at du opretter og navngiver alle
funktioner, far du redigerer sikkerhedskonfigurationen, fordi
robotten slukkes, sa snart fanen Sikkerhed er last op,
hvorefter det er umuligt at bevaege robotten.

Sikkerhedsplaner begreenser robottens arbejdsomrade. Du kan definere op
til otte sikkerhedsplaner, som begraenser robotveerktgjet og albuen. Du kan
ogsa begraense albuens bevaegelser for hvert sikkerhedsplan og deak-
tivere disse ved at fierne markeringen i afkrydsningsfeltet. Far du kon-
figurerer sikkerhedsplaner, skal du definere en robotinstallation

(se 115. 1/0-opsaetning pa side 321). Funktionen kan derefter kopieres til
skaermen Sikkerhedsplan og konfigureres.

A

ADVARSEL

Definitionen af sikkerhedsplaner begraenser kun de
definerede veerktgjssfaerer og albuen, ikke de generelle
graenser for robotarmen. Det betyder, at specifikation af et
sikkerhedsplan ikke garanterer, at robotarmens andre dele
vil overholde denne begraensning.
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Sikkerhedsplaner Du kan konfigurere hvert plan med begraensende tilstande ved hjeelp af
Tilstande ikonerne nedenfor.

Deaktiveret
Sikkerhedsplanet er aldrig aktivt i denne tilstand.

O Normal
Nar sikkerhedssystemet er i normal tilstand, er et normalt tilstandsplan
aktivt, og det fungerer som en stiv graense pa positionen.

Nar sikkerhedssystemet er i tilstanden Reduceret, er et reduceret
tilstandsplan aktivt, og det fungerer som en stiv greense pa positionen.

E Normal & reduceret
Nar sikkerhedssystemet er i tilstanden Normal eller Reduceret, er et
normalt og reduceret tilstandsplan aktivt, og det fungerer som en stiv
graense pa positionen.

K Udlgs reduceret tilstand
Sikkerhedsplanet far sikkerhedssystemet til at skifte til tilstanden
Reduceret, hvis robottens vaerktgj eller albue er placeret uden for
dette.
@ Vis
Et tryk pa dette ikon skjuler eller viser sikkerhedsplanet i grafikruden.
m Slet
Sletter det oprettede sikkerhedsplan. Der er ingen fortryd/gentag-
handling. Hvis et plan ved en fejl slettes, skal det fremstilles igen.

< Omdob
Du kan omdgbe planet ved at trykke pa dette ikon.

Konfiguration af 1. Tryk pa Installation i toppanelet pa PolyScope.
sikkerhedsplaner

A

Tryk pa Sikkerhed til venstre pa skaermen, og vaelg Planer.

3. Qverst til hgjre pa skaermen, i feltet Planer, skal du trykke pa Tilfgj
plan.

4. | nederste hgjre hjgrne af skaermen, i feltet Egenskaber skal du
angive Navn, Kopier funktion og Begraensninger.
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Kopier funktion

| Kopier funktion er kun Undefined (lkke defineret) og Base tilgeengelige.
Du kan nulstille et konfigureret sikkerhedsplan ved at vaelge Undefined
(Ikke defineret)

Hvis den kopierede funktion zendres pa skaermen Funktioner, vises et
advarselsikon til hgjre for funktionen teksten Kopier funktion. Det angiver,
at funktionen ikke er synkroniseret, dvs. informationen i egenskabskortet
ikke er opdateret til at afspejle de aendringer, der matte have veeret fore-
taget i funktionen.

corzel _program Instalation| _oev=g 10 Log - el
Robot Planer (3 o1 )
R
Plan 2
Robotgraenser El Plan 3 E : m
Ledgreenser + Tifg] plan
Planer
Veerktajspos...
Veerktojets
retning
© ® Egenskaber
Hardware Plan 3
PROFlsafe Kopier funktion
S + toolBoundary v|
3-position
E| Begreensninger
Forskydning
0 -1mm
[ Begreens albue

‘ ". 000
% S
O Slukket ) . . Simuler u\g.
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49. Software-sikkerhedsbegraensninger

Farvekoder

Gra

Planet er konfigureret, men deaktiveret (A)

Gul & Sort

Normalt plan (B)

Bla & Gron

Udlgserplan (C)

Sort pil

Siden af planet, som vaerktgjet og/eller albue ma veere pa (for normale

planer)

Gron pil

Siden af planet, som vaerktgjet og/eller albue ma veere pa (for

udlgserplaner)

Gra pil

Siden af planet, som vaerktgjet og/eller albue ma vaere pa (for
deaktiverede planer)

L4 QH

J
B

Vv Safety

Robot Limits

Joint Limits
Planes
Tool Position

Tool
Direction

170
Hardware
PROFIsafe
Safe Home

Three
Position

> reres |
> reans |

<unnamed>*
default_1*

Planes (3 of 8)

Plane 1 O e
Plane 2 EH o
E‘ Plane 3 e M
+ Add plane
Properties
® P
Plane 3
Copy Feature (&}
+ tooBoundary -
Restrictions
D IE Both v
Displacement
0 -1mm
[ Restrict Elbow
Unlock Apply

s
L. 000 sion @)

Albue-begraensning Du kan aktivere Restrict EIbow (Begraens albue) for at forhindre robottens
albueled i at passere gennem dine definerede planer. Deaktiver Begraens

albue for at passere gennem planer.
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Veerktgjsflange-
begraensning

Tilfgjelse af et plan-
funktionseksempel

Begraensning af vaerktgjsflangen forhindrer vaerktgjsflangen og det pasatte
veerktgj i at krydse et sikkerhedsplan. Nar du begraenser vaerktgjsflangen,
er det ubegreensede omrade omradet inde i sikkerhedsplanet, hvor vaerk-
tajsflangen kan fungere normalt. Veerktgjsflangen kan ikke krydse det
begraensede omrade uden for sikkerhedsplanet.

Fjernelse af begraensningen ger det muligt for veerkigjsflangen at ga ud
over sikkerhedsplanet til det begraensede omrade, mens det pasatte veerk-
tgj forbliver inde i sikkerhedsplanet.

Du kan fierne veerktgjsflange-begraensningen, nar du arbejder med en stor
veerktajsforskydning. Dette vil give ekstra afstand, sa veerktgjet kan
bevaege sig.

Begraensning af veerktgjsflangen kreever oprettelse af en plan-funktion. (Se
126. Funktioner pa side 341). Plan-funktionen bruges til at opsaette et sik-
kerhedsplan senere i sikkerhedsindstillingerne.

Forskydning forskyder planet i enten positiv eller negativ retning langs
plan-normalen (plan-funktionens Z-akse).

Fraveelg afkrydsningsfeltet for albuen og vaerktgjsflangen, sa de ikke udlg-
ser sikkerhedsplanet. Albuen kan forblive markeret alt efter anvendelsens
behov.

B2 ¢ Q

> cenera JLZZT Planes (1 of 8)

ot me ®
RoBAE Limks o + Add plang
Joint Limits j,
Flanes
Teol Position

Lock | Apply

Den ubegraensede vaerktgjsflange kan krydse et sikkerhedsplan, selv nar
der ikke er defineret noget veerktg;.

Hvis der ikke er tilfgjet noget vaerktgj, beder en advarsel pa knappen Vaerk-
tajsposition dig om at definere vaerktgjet korrekt.

Nar der arbejdes med en ubegreenset vaerktgjsflange og et defineret veerk-
taj, sikres det, at den farlige del af vaerktgjet ikke kan ga over og/eller ud
over et bestemt omrade. Den ubegreensede veerktgjsflange kan bruges til
enhver applikation, hvor der er behov for sikkerhedsplaner, sasom
svejsning eller montering.
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UNIVERSAL ROBOTS 49. Software-sikkerhedsbegraensninger
Eksempel pa | dette eksempel oprettes et X-Y-plan med en forskydning pa 300 mm
begreensning af langs den positive Z-akse i forhold til basisfunktionen.

vaerktejsflange Planets Z-akse kan opfattes som "pegende" mod det begraensede omrade.

Hvis sikkerhedsplanet er ngdvendigt pa f.eks. overfladen af et bord, skal
man dreje planet 3,142 rad eller 180° omkring enten X- eller Y-aksen, sa
det begraensede omrade er under bordet.

(TIP: Skift visningen af rotation fra "Rotationsvektor [rad]" til "RPY [°]")

REEE$ QM e D W oW ccee =

Robot Feature
'
Base -

Tool Position

[+] = 0.00/mm [+ =]

z 300.00 mm | + =

Om nadvendigt er det muligt at forskyde planet i enten positiv eller negativ
Z-retning senere i sikkerhedsindstillingerne.
Nar du er tilfreds med planets position, skal du trykke pa OK.
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50. Veerktgjsretningsbegraensning

Beskrivelse

Skaermen Veerktgjsretning bruges til at begreense vinklen, som veerktgjet
peger i. Graensen defineres ved en kegle, der har en fast orientering i for-
hold til robotarmens base. Nar robotarmen bevaeges rundt, begraenses

veerktgjsretningen, sa den bliver inden for den definerede kegle. Veerktgjets
standardretning er sammenfaldende med Z-aksen for veerktgjets udgangs-

flange. Den kan tilpasses ved at vippe og panorere vinkler.
Far du konfigurerer graensen, skal du definere et punkt eller plan i robo-

tinstallationen. Derefter kan funktionen kopieres, hvor dens Z-akse anven-

des som centrum for keglen, der definerer graensen.

BEMARK

Konfigurationen af veerktgjets retning er baseret pa
funktioner. Vi anbefaler, at du opretter den eller de gnskede
funktioner far redigering af sikkerhedskonfigurationen. Det
skyldes, at robotarmen slukkes, sa snart fanen Sikkerhed
er last op, hvorefter det er umuligt at definere nye
funktioner.

>
RE2+QH Mg
Robat Limie Properties

CopyFeaure o

Joint Limits E Restrictions

Tool Position Deviation

Tool ljlf)—lﬁl,ﬁo"

Direction

170 [ ]
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Safe Home Tool Properties

Position Copy TCP Q
B
Edit Direction
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simutation ()
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Egenskaber for Graensen for Veerktgjsretning har tre konfigurerbare egenskaber:
greenser 1. Keglecentrum: Du kan vaelge en punkt- eller planfunktion fra rul-
lemenuen til at definere centrum for keglen. Z-aksen for den valgte
funktion anvendes som retningen, hvorom keglen centreres.
2. Keglevinkel: Du kan definere, hvor mange grader robotten ma
afvige fra centrum.
Deaktiveret graeense for veerktojets retning
er aldrig aktiv
Normal greense for vaerktgjets retning
er kun aktiv, nar sikkerhedssystemet er i Normal tilstand.
Reduceret greense for vaerktagjets retning
er kun aktiv, nar sikkerhedssystemet er i reduceret tilstand.
Normal & Reduceret graense for vaerktagjets retning
er aktiv, nar sikkerhedssystemet er i normal tilstand og nar det er i
reduceret tilstand.
Du kan nulstille vaerdierne til standard eller fortryde konfiguration af vaerk-
tajets retning ved at kopiere funktionen tilbage til ,,Ikke defineret®.
Veerkigjsegenskaber = Som standard peger veerkigjet i samme retning som Z-aksen for vaerk-
tajets udgangsflange. Dette kan aendres ved at specificere to vinkler:
* Vippevinkel : Hvor meget skal outputflangens Z-akse vippes mod
outputflangens X-aksen
* Panoreringsvinkel: Hvor meget den vippede Z-akse skal roteres
rundt om den oprindelige output-flanges Z-akse.
Alternativt kan Z-aksen for et eksisterende TCP kopieres ved at veelge
TCP fra rullemenuen.
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51. Veerktgjspositionsbegraensning

Beskrivelse Skaermen Veerktgjsposition giver mulighed for mere kontrolleret
begraensning af veerktgjer og/eller tilbehgr placeret for enden af robo-
tarmen.

* Under Robot kan du visualisere dine andringer.

* Under Veerktgj kan du definere og konfigurere et veerktgj, op til to
veerktgjer.

* Veerktgj_1 er standardveerktgj defineret med veerdierne med vaerdier
x=0,0, y = 0,0, z=0,0 og radius=0,0. Disse veerdier repraesenterer
robottens veerktgjsflange.

Under Kopier TCP kan du ogsa vaelge Veerktgjsflange og fa veerk-
tgjsveerdierne til at vende tilbage til 0.
En standardsfeere defineret ved vaerktgjsflangen.

Kersel o
WV Sikkerhed Veerktgjsflange

+ Tiffej veerktoj

Robotgreenser

Ledgraenser
Planer
Veerktajspos...

Veerktajets

retning
o /| Verktgjsflange

Hardware Radius (maks.: 300mm)

PROFlsafe 0,0
Sikkert Hjem
= Kopier TCP (&)
3-position
> Feltbus X 0,0
Y 0,0
z 0,0

ikkerhedskode Lasop || Las
‘ ° 0 O SU'mu\eﬂrug.
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Brugerdefinerede For de brugerdefinerede veerktgjer kan brugeren aendre:

veerktgjer * Radius for at eendre radius for veerktgjssfeeren. Radius tages i

betragtning ved brug af sikkerhedsplaner. Nar et punkt i sfaeren pas-
serer et udlgserplan for reduceret tilstand, skifter robotten til redu-
ceret tilstand Reducerettilstand. Sikkerhedssystemet forhindrer, at
punkter pa sfaererne passer gennem et sikkerhedsplan (se

49. Software-sikkerhedsbegraensninger pa side 164).

* Position for at aendre position i forhold til robottens veerktgjsflange.
Positionen tages i betragtning af sikkerhedsfunktionerne for vaerk-
tejshastighed, veerktejskraft, stoplaengde og sikkerhedsplaner.

Du kan bruge et eksisterende veerktgjscenterpunkt som base for definition
af nye veerktgjspositioner. En kopi af det eksisterende TCP, foruddefineret
i menuen Generelt pa skaeermen TCP, kan tilgas fra menuen Vaerk-
tajsposition i Kopier TCP.

Nar du redigerer eller justerer vaerdierne i indtastningsfelterne Edit posi-
tion (Rediger position), endres navnet pa TCP'et, som er synligt i rul-
lemenuen, til custom (tilpasset) som angivelse af, at der er en forskel
mellem det kopierede TCP og det faktiske graenseinput. Den oprindelige
TCP er stadig tilgaengelig i rullelisten og kan veelges igen for at aendre vaer-
dierne tilbage til den oprindelige position. Valget i rullemenuen Kopier TCP
pavirker ikke vaerktgjets navn.

Nar du anvender dine eendringer pa skaermen Vaerktgjsposition, og du pre-
ver at @ndre det modificerede TCP i TCP-konfigurationsskaermen, vises et
advarselsikon til hgjre for teksten Kopier TCP. Det angiver, at TCP ikke er
synkroniseret, dvs. at informationen i egenskabsfeltet ikke er opdateret til
at afspejle de andringer, der matte have veeret foretaget for TCP'et.
TCP'et kan synkroniseres ved at trykke pa synkroniseringsikonet (se ).
TCP'et behaver ikke at veere synkroniseret for at kunne definere og bruge
et veerktgj korrekt.

Du kan omdgbe veerktgjet ved at trykke pa blyantfanen ved siden af det
viste veerktgjsnavn. Du kan ogsa bestemme radius inden for et tilladt inter-
val pa 0-300 mm. Graensen vises i grafikruden som enten et punkt eller en
kugle afheengigt af sterrelsen pa radius.

Veerktej (1 of 3)
Veerktgjsflange
+ Tilfgj veerktoj

Robotgreenser

Ledgreenser
Planer
Veerktgjspos...
Va: rktgjets

o 7| Veerktgjsflange

Hardware Radius (malks.: 300mm)

PROFIsafe

Sikkert Hjem

Kopler TCP )

Rediger position

Fart 100%
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Veaerktgjspositionsadvarsel

Du skal indstille en veerktgjsposition i sikkerhedsindstillingerne, for
at sikkerhedsplanet udlgses korrekt, nar vaerktgjets TCP naermer
sig sikkerhedsplanet.

Advarslen forbliver pa veerktgjspositionen, hvis:

* Du undlader at tilfgje et nyt veerktgj under Veerktgjsflange.

For at konfigurere veerktgjets position

1.
2.

| toppanelet tryk pa Installation.

| venstre side af skeermen, under Sikkerhed, skal du trykke
pa Veerktgjsposition.

| hgjre side af skaermen skal du veelge Tilfaj veerkiaj.

* Det nyligt tilfgjede veerktgj har et standardnavn: Vaerk-
taj_x.

. Tryk pa redigeringsknappen for at omdgbe Veerktaj_x til

noget mere identificerbart.

Rediger Radius og Position, sa den passer til det veerktgj, du
bruger i gjeblikket, eller brug rullemenuen Kopier TCP, og
veelg en TCP fra Generelt>TCP-indstillingerne, hvis de er
defineret.
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51. Veerktgjspositionsbegraensning

Eksempel pa
vaerktgjspositionsadvarsel

| dette eksempel indstilles en radius pa 0,8 mm og TCP-positionen
til henholdsvis XYZ [20, 0, 400] i millimeter. Du kan eventuelt
vaelge "Kopier TCP" ved at bruge rullemenuen, hvis en sadan alle-
rede er indstillet i ->Generelt/TCP-indstillinger. Nar du trykker pa
Anvend i nederste hgjre hjorne af skeermen, er opgaven UDFQRT.

Advarslen pa knappen Veerktgjsposition angiver, at et vaerktgj ikke
er tilfgjet under Veerktgjsflange.

REBEE ¢ Q H

Tool (1 of 3)
Toal Flange
+ Add Tool

Joint Limits EI

1 Teol Position
Toal

]
Hardware
PROFisale
Safe Homa

Three
Position
Features
> t Poskion
PN X

1. Remember to define a toal

Veerktgjspositionsknap uden advarsel angiver, at et vaerktgj (andet

end veerktgjsflangen) er tilfgjet.
R+ QH

» General Robat

Taol (2 of 3)
Toal Flange
Tool_1

E + Add Taal

Robot Limits
Jaint Limits
Planes

Tool Position
Toal

"o 1 y Todl_1
Hardware
PROFIsafe
Safe Home

Three
Pasition
» Features
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52. Sikker Hjem-position

Beskrivelse Sikker Hjem er en returposition, der defineres ved hjeelp af den bruger-
definerede Hjem-position.
Sikker Hjem-1/O'er er aktive, nar robotarmen er i Sikker Hjem-position, og
en Sikker Hjem-1/O er defineret.
Robotarmen er i Sikker Hjem-position, hvis ledpositioner er ved de angivne
ledvinkler eller et multiplum af 360 grader heraf.
Sikkerhedsudgangen Sikker Hjem er aktiv, nar robotten star stille i Sikker
Hjem-positionen.

Pl

Veerktajspos... Hvis du sletter sikker Hjemposition
flernes tideling af sikker hjemudgang

Veerktajets

e -

1/0

Hardware

PROFlsafe Ledposition (0-360°)

Sikkert Hjem
Base 90,00°

BpeaiEm B -3 Skulder 270,00°

> Feltbus Handled 1 270,00°

Héndled 2 90,00°
Héndled 3 0,00°

’ ° 0 O Sw‘m,ﬂer\ru;l.

Synkronisering fra For at synkronisere fra Hiem

Hjem 1. ltoppanelet tryk pa Installation.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skaermen, og veelg
Sikkert Hjem.

3. Under Sikkert hjem skal du trykke pa Synkroniser fra Hjem.

4. Tryk pa Anvend og veelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der
vises.

Sikker Hjem-udgang Sikker Hjem-positionen skal defineres fgr Sikker Hjem-udgangen (se
48.1/0 pa side 160).
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Definition af Sikker  Sadan defineres Sikker Hjem-output

Hjem-udgang 1. |toppanelet tryk pa Installation.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skaermen, og veelg
I/0.

3. Veelg Sikker Hjem pa I/O-skaermen i Udgangssignal under Funk-
tionstildeling i rullemenuen.

4. Tryk pa Anvend og veelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der
vises.

Redigering af Sikker Sadan redigeres Sikker Hjem

Hjem Redigering af Hjem aendrer ikke automatisk en tidligere defineret Sikker
Hjem-position. Mens disse veerdier er ude af synkronisering, er program-
knuden Hjem udefineret.

1. ltoppanelet tryk pa Installation.
2. Velg Hjem i sidemenuen til venstre pa skeermen under Generelt.

3. Tryk pa Rediger position og indstil den nye robotarmposition, og
tryk pa OK.

4. Veelg Sikkert Hjem i sidemenuen til venstre pa skeermen under Sik-
kerhed. Du skal have en sikkerhedsadgangskode for at lase op for
sikkerhedsindstillingerne (se 39. Indstilling af en
softwaresikkerhedsadgangskode pa side 148).

5. Under Sikkert hjem skal du trykke pa Synkroniser fra Hjem
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53. Fanen Kar

Beskrivelse Fanen Ker giver dig mulighed for at udfgre enkle handlinger og overvage
din robots tilstand. Du kan indlaese, afspille, pause og stoppe et program
samt overvage variabler. Kgr-fanen er mest nyttig, nar programmet er
oprettet, og robotten er klar til drift.

HE-2s

Program Variable

Navn ~ Veerdi ~ Beskrivelse 13

ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0. ~

var 2 10

tatus

Stoppet

Styring

©O0 v

O [Vis kun favoritvariabler]

Program: Programruden viser navnet og status for det aktuelle program.
Indlaesning af et nyt 1. | programruden skal du trykke pa Indlees program.
program 2. Veelg dit gnskede program fra listen.

3. Tryk pa Abn for at indlzese det nye program.

Variablerne, hvis de findes, vises, nar du afspiller programmet.

Variabler: Ruden Variabler viser listen over variabler. Variabler bruges af programmer
til at gemme og opdatere veerdier under kgrsel.

* Programvariabler harer til programmer.

* Installationsvariabler harer til installationer, der kan deles mellem for-
skellige programmer. Den samme installation kan bruges med flere
programmer.

Alle programvariabler og installationsvariabler i dit program vises i ruden
Variabler som en liste, der viser variabelens navn, veerdi og beskrivelse.
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Variabel-beskrivelser Du kan tilfgje oplysninger til dine variabler ved at tilfgje variabelbeskrivelser
i kolonnen Beskrivelse. Du kan bruge variabelbeskrivelserne til at formidle
formalet med variablen og/eller betydningen af dens veaerdi til operatarer
ved at bruge fanebladet Kar og/eller andre programmgrer.
Variabelbeskrivelser (hvis de anvendes) kan indeholde op til 120 tegn, som
vises i kolonnen Beskrivelse pa listen over variabler pa fanebladet Kar og
fanebladet Variabler.

Favoritvariabler Du kan vise udvalgte variabler ved at bruge Vis kun favoritvariabler.
For at vise favoritvariabler

1. Marker afkrydsningsfeltet Vis kun favoritvariabler under Variabler.

2. Marker Vis kun favoritvariabler igen for at vise alle variabler.

Du kan ikke udpege favoritvariabler i fanen Kgr, du kan kun vise dem.
Udpegning af favoritvariabler afheenger af variabeltypen.

Se 64. Fanen Variable pa side 201 for mere om programvariabler.
Se 116. Installationsvariable pa side 324 for mere om installationsvariabler

Programvariabelr For at udpege foretrukne programvariabler
1. Tryk pa Program i toppanelet.
Variablerne er angivet under Variabelopsaetning.
2. Veelg de gnskede variabler.
3. Marker feltet Favoritvariabel.

4. Tryk pa Ker for at vende tilbage til din visning af variabler.

Installationsvariable For at udpege foretrukne installationsvariabler
1. |toppanelet tryk pa Installation.
2. Under Generelt skal du veelge Variabler.
Variablerne er angivet under Installationsvariabler.
3. Veelg de gnskede variabler.
4. Marker feltet Favoritvariabel.

5. Tryk pa Ker for at vende tilbage til din visning af variabler.

Skjul/udvid kolonnen En variabelbeskrivelse kan spaende over flere linjer, sa den passer til

Beskrivelse bredden af kolonnen Beskrivelse, hvis det er ngdvendigt. Du kan ogsa
skjule og udvide kolonnen Beskrivelse ved at bruge knapperne vist neden-
for.
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For at skjule/udvide kolonnen Beskrivelse

1. Tryk pa "h for at skjule kolonnen Beskrivelse.

2. Trykpa 1‘Il for at udvide kolonnen Beskrivelse.

Skjult

beskrivelseskolonne .. T
Name ~ Value -
myProgram2 avCycleTime 5.451 A
counter_1 g
counter_2 0
_ cycleTime 210825
discardedParts 3
. errorDetected] True
errorDetected2 False
Stopped lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosition pl0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
T preparedParts2 43
produceditems 12
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75
~
O Show only favorite variables

Udvidet

beskrivelseskolonne ... p———
Name ~ Value ~ Description 3
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item {min) ~
counter_1 =)
counter_2 0
_ cycleTime 210,125 El;za;ures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
BESCA errorDetected1 True Machine 1 has an error
Running errorDetected? False Machine 2 has an error
lastError "Device jam" Type of latest encourtered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing one item (min)
preparedParts1 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Gontrol produceditems 12 Total number of preduced ftems
subCountl 4
subCount2 1z]
totalParts 75 Total number of prepared parts

O Show only favorite variables
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53. Fanen Kar

Styring Kontrolruden giver dig mulighed for at kontrollere det kerende program. Du
kan afspille og stoppe eller szette et program pa pause og genoptage det
ved at bruge knapperne i tabellen nedenfor:

* Afspil-knappen, Pause-knappen og Genoptag-knappen er kom-

bineret.

* Afspil-knappen skifter til Pause, nar programmet kgrer.

* Pause-knappen skifter til Genoptag.

Knap Virkning
Séadan afspilles et program
Afspil
1. Under Kontrol skal du trykke pa Afspil for at
begynde at kare et program fra begyndelsen.
For at genoptage et program, der er sat pa pause
Genoptag
1. Tryk pa Genoptag for at fortsaette med at
kere det program, der er sat pa pause.
For at stoppe et program
1. Tryk pa Stop for at stoppe det kerende
program
Stop )
* Du kan ikke genoptage et stoppet
program.
* Du kan trykke pa Afspil for at genstarte
programmet.
Sadan seettes et program pa pause
1. Tryk pa Pause for at saette et program pa
Pause pause pa et bestemt tidspunkt.
* Du kan genoptage et program, der er
sat pa pause.
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54. Kar til

Beskrivelse

Adgang til skaermen
Ker til positionen

positionen

Abn skeermbilledet Ker til positionen, nar robotarmen skal bevaege sig il
en bestemt startposition fgr kersel af et program, eller nar robotarmen
bevaeger sig til et viapunkt under aendring af et program.

 tilfaelde, hvor skaermbilledet Ker til positionen ikke kan bevaege robo-
tarmen til programmets startposition, bevaeges den til det farste viapunkt i
programtraeet.

Robotarmen kan bevaeges til en forkert position, hvis:

* TCP, funktionspositur eller viapunktpositur for den fgrste bevaegelse
andres under programkgrsel, fgr den farste bevaegelse er udfert.

* Det farste viapunkt er inde i en programtraeknude af typen Hvis eller
Skift.

1. Tryk pa fanen Kar i overskriften.

2. | Sidefod skal man trykke pa Afspil for at fa adgang til skeermen Ker
til positionen.

3. Felg vejledningen pa skaermen for at interagere med animationen og
den virkelige robot.

EFEEE

Keor til positionen.

Hold Flyt robot tif nede for at udfare den viste bevaegelse. Robotten stopper, nar knappen slippes
Tryk pd knappen Manuel for at bevaege robotten i position manuelt

1 Advarsel: Din nyttelast er indstillet til nul pd installationsfanen

1]
¥
T
6: A
Manuel

fre
: € Annuller
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Flyt robot til Hold Beveeg robot til:Bevaeg robot til for at bevaege robotarmen til en start-
position. Den animerede robot arm, der vises pa skaermen, viser den
gnskede bevaegelse, de vil blive udfart.

BEMARK

En kollision kan beskadige robotten eller andet udstyr.
Sammenhold animationen med positionen pa den virkelige
robotarm, og kontroller, at robotarmen kan udfgre
bevaegelsen sikkert uden at ramme nogen forhindringer.

Manuel Tryk pa Manuel for at fa adgang til skeermen Bevaeg, hvor robotarmen kan
bevaeges ved hjeelp af pilene Bevaeg veerktgj, og/eller hvor man kan kon-
figurere koordinater for vaerktgjsposition og ledposition.
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55. Program

Beskrivelse Feltet Program viser navnet pa det program, der er indlzest i robotten, samt
dets aktuelle status. Du kan trykke pa fanen Indlaes Program for at indlaese
et andet program.
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56. Variable

Beskrivelse Et robotprogram kan bruge variabler til at lagre og opdatere forskellige vaer-
dier under kgrslen. Der er to slags variabler:
Installationsvariable
Disse kan bruges af flere programmer, og deres navne og veerdier
hegrer sammen med robotinstallationen (se ). Installationsvariabler
bibeholder deres data, efter robotten samt kontrollerskabet er
genstartet.
Almindelige programvariable
Disse er kun tilgaengelige for det program, der skal keres, og gar tabt,
nar maskinen standses.
Vis viapunkter
Robotprogram bruger scriptvariabler til at gemme information om
viapunkter.
Veelg afkrydsningsfeltet Vis viapunkter under Variabler for at vise
scriptvariabler i variabellisten.
Variabeltyper bool En boolsk variabel, hvis veerdi enten er True eller False.
int Et heltal i omradet fra — 2147483648 til 2147483647 (32 bit).
flydende  Etkommatal (decimal) (32-bit).
streng En sekvens af tegn.
En vektor, der beskriver placering og retning i et kartesisk rum.
ositur Det er en kombination af en positionsvektor (x, y, z) og en
P rotationsvektor(rx, ry, rz) der gengiver orienteringen, der skrives
plx, v, z, rx, ry, rz].
liste En sekvens af variabler.
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57. Robotalder

Beskrivelse Dette felt viser tidsrummet, siden robotten blev taendt fgrste gang. Tallene i
feltet har ingen forbindelse med karselstider for programmer
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58. Fanen Program

Beskrivelse

Programfanen er det sted, hvor du opretter og redigerer robotprogrammer

Programfanen bestar af to hovedomrader; venstre side indeholder de
programknuder, du kan tilfgje til dit robotprogram, og hajre side indeholder
konfigurationen af de programknuder, du kan tilfgje til dit program.

2+ QH

- N A
V Simpel Q _ Grafik Variable

Beveeg

1 X Opsaetning af variabler Program

Ul 2 ¥ Robot-program Her kan du programmere din robot til at udfare opgaver
Retning 3 = <tom>
Du programmerer robotten ved at veelge knuder fra knudelisten, hvorefter de vises
Vent pé programtraeet
Indstilling Knudeliste Programtras
Pop op Q
Stop =
Kommentar
A 13
Mappe
Indstil
nyttelast
> Ekspert D
28 o xmpaz

> Skabeloner

O Tifegj for startsekvens

& Program gentages til afbrudt

ONormaI 1: ° 0 O 5mnenmg.
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Programtrae Der er tre faner i hgjre side af programfanen.
Du kan konfigurere funktionaliteten af de tilfajede programknuder pa fanen
Kommando.
- N
By ssetning af variabler .
Viapunkt ; )vcgzbot-proggrafm " Viapunkt
Retning j ¢ ‘*';e;irgtj [7]o
et 5 #OA
7 e®c )
Stop 9 ®E
Kommentar
Indstill
nyttelast @ stop pé dette punkt @ Brug felles parametre
O Foretag overgang med radius O Led:ast\ghe: 60
0 Ledacceleration 80
QOd 2,0
o Tilfej Indtil

000 --@

Fart 100%

Bemaerk falgende, nar du tilfgjer programknuder:
* Ettomt programtree tillades ikke at kgre.

* Et program, der indeholder forkert konfigurerede programknuder, ma
ikke kare.

* Programknuder, der er fremhaevet med gult, er ikke konfigureret kor-
rekt.

* Programknuder, der er fremhasvet med hvidt, er korrekt konfigureret.
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Indikering af Robotprogrammer bliver ofte ret lange, sa for at kunne se flowet i robot-
programeksekvering  programmet, kan man se pa hvilken programknude, der er aktiv.

el o _seumg o =
S o B -
Beveel " ;
9 1 X Opszetning af variabler Viapunkt Fast position v
Viapunkt 2 v Robot-program
Retning 3 ¢ Bevee) [7]o
4 © start
Indstilling 6 o)}
P 7 ec )
op op
8 ®D Rediger positur
Stop 9 @E
Kommentar
Mappe
Indstil
nyttelast @ stop pa dette punkt @ Brug feelles parametre
> Ekspert (O Foretag overgang med radius () Ledhastighed 60
> Skabeloner 0 Ledacceleration 80
QOid

28 xm Baz Tilfej Indtil

Fart 100%

Nar programmet karer vises den programknude, der udfgres i gjeblikket,
med et lille ikon ved siden af denne knude.

Stien for udfgrelse er fremhaevet med blat. B

Ved tryk pa ikonet i hjgrnet af programmet kan man spore den kom-
mando, der udferes.®

Sageknap Du kan ogsa s@ge efter en specifik kommando-/programknude. Dette er
nyttigt, nar du har et langt program med mange forskellige program-
knuder.
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59. Konfiguration af robotprogram

Beskrivelse Det er muligt at lave en konfiguration for hele robotprogrammet.

Denne type konfiguration pavirker ikke individuelle programknudepunkter,
den pavirker vigtig adfeerd for hele robotprogrammet.

* Du kan tilfgje instruktioner, der skal udfares, far robotprogrammet
startes.

* Du kan indstille en indledende variabelveerdi for programstarten.

* Du kan fa programmet til at gentage sig uden ende.

= 2

L Log ae Ny Aben. Gem.
D St Q _ Grafik Variable
> Ekspert

2 v Robot-program ~

Program
e e 3 ¢« Beveeg/ Her kan du programmere din robot til at udfare opgaver

& ® Viapunkt 1
il Du programmerer robotten ved at veelge knuder fra knudelisten, hvorefter de vises

4
5 = Indstiling N

Kraft 6 LIEvent pé& programtraeet

7

8

9

Palletering m Pop op

Knudeliste Programtrae

Spor O stop & Q
transportband ®/ Kommentar — .
Skrueproces .0 ¥ ™ Mappe

11 @] <tomn

412 9 & Gentag 3

13 =] <tomn

14 L Kald

15 3= var_2:=2 * force()

16 ¢ b His

t EX 2R N -] =

19 & Switch
20 © timer 1 O Tife) for startsekvens
21 ¢ & Afstabl [ Program gentages til afbrudt

22 @ StartPos_1
v

ONormaI c ° 0 O Simuering .

Tilfgj for start- Marker dette afkrydsningsfelt for at tilfgje instruktioner eller program-
sekvens knuder, der udfgres fer hovedprogrammet starter.
Disse knuder udferes kun én gang, selvom robotprogrammet er indstillet til
at gentage sig uden ende.

Program gentages Marker dette afkrydsningsfelt for at tillade, at programmet starter igen, nar
til afbrudt det nar sin afslutning.

Eksempel Det er for eksempel her, du initialiserer gribere, bevaeger robotten til en
"hjem"-position eller nulstiller signaler til og fra eksterne kilder.
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Indstil variablers Veelg dette for at indstille startveerdier for programvariabler.

startveerdier 1. Veelg en variabel fra rullelisten, eller brug variabel-veelgerboksen.

2. Angiv et udtryk for den variabel. Dette udtryk bruges til at indstille
den variable veerdi ved programstart.

3. Dukan vaelge Behold veerdi fra sidste kersel for at initialisere vari-
ablen til den veerdi, der findes pa fanen Variabler (se 64. Fanen
Variable pa side 201).

Sadan kan variabler bevare deres veerdier mellem program-
udfgrelser. Variablen far sin vaerdi fra udtrykket, hvis programmet
kares for fgrste gang, eller hvis indholdet pa veerdifanebladet er ble-
vet slettet.

En variabel kan slettes fra programmet ved at a&endre dens navn til blank.
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60. Programtraeets veerktgjslinje

60. Programtraeets vaerktgjslinje

Beskrivelse

Du kan arbejde med de programknuder, der er tilfgjet til programtreeet, ved

at bruge ikonerne i bunden af programtreeet.

Ikoner i program-
traeets vaerktgjslinje

Fortryd og Annuller
fortryd

Flyt op og Flyt ned

Klip

Kopier

Indsaet

Slet

Inaktiver

Segeknap

Brug veerktgijslinjen i basen af programtraeet til at &endre programtraeet.

Knapperne ® og € bruges til at fortryde og
annullere fortrydelse af eendringer i kom-
mandoer.

Knapperne * og ¥ =ndrer position af en
knude.

Knappen X klipper en knude og lader den blive
anvendt til andre handlinger (f.eks. indszette
den pa en anden placering pa programtraeet).

Knappen B kopierer en knude og lader den
blive anvendt til andre handlinger (f.eks. ind-
seette den pa en anden placering pa program-
traeet).

Med knappen El kan der indsaettes en knude,
som tidligere blev klippet eller kopieret.

Tryk pa knappen M for at fierne en knude fra
programtraeet.

Tryk pa knappen == for at deaktivere specifikke
knuder pa programtraeet.

Tryk pa Q for at sgge i programtraeet. Tryk pé
ikonet X for at afslutte sggning.
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61. Opsaetning af variabler

Beskrivelse Variable Setup er altid det farste knudepunkt i programtraeet.
| ruden Opsaetning af variabler kan du navngive og redigere programva-
riabler og udpege dem som favoritter.
Udpegning af en favoritvariabel viser den i Variabel-ruden pa Program-
faneskaermen og pa Kgr-faneskaermen.

Q _ Grafik Variable

1 X (Opseetning af variabler Opsaetning af variabler
Viapunkt 2 v Robot-program
== ver Limget_actual tep_pose() * Navn - Startveerdi - Beskrivelse I

Beveeg

Retning

var_2:=10 var 1 ~
@ b Beveeg) var_2

3

4

Vent 5
Indstilling 6 ®A

7

8

9

Pop op

> Skabeloner Navn Udtryk

Beskrivelse

]

At udpege en 1. Tryk pa Program i toppanelet.
:)rogr.amvarlabel SOM 2 Vaelg en variabel under Variables Setup.
avorit
3. Marker feltet Favoritvariabel for at udpege den valgte variabel som
favorit.
Redigering af Redigering af programvariabler omfatter navngivning, beskrivelse og indstil-
programvariabler ling af et udtryk.
For at navngive en 1. Veelg en variabel under Variables Setup.
programvariabel 2. Veelg feltet Navn.
3. Indtast et navn ved hjaelp af det skaermtastatur, der vises.
For at beskrive en 1. Veelg en variabel under Variables Setup.
programvariabel 2. Veelg feltet Beskrivelse.
3. Indtast en beskrivelse ved hjaelp af det skeermtastatur, der vises.
For at indstille en 1. Veelg en variabel under Variables Setup.
udtryk-programva- 2. Veelg feltet Udtryk.
riabel

3. Indtast udtrykket ved hjaelp af det skaermtastatur, der vises.
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61. Opsaetning af variabler

Startveerdi

En startveerdi er den ferste veerdi, du tildeler en programvariabel, nar du
starter et program.

Du kan markere afkrydsningsfeltet Behold vaerdi fra sidste kersel for at
erstatte startvaerdien med en veerdi fra et tidligere kart program. Men hvis
du indleeser et nyt program, efter at du har brugt en vaerdi fra et tidligere kert
program, genindseettes startveerdien.
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62. Kommandofane

Beskrivelse

Bevaeg

Eksempel

Fanen Kommando pa fanen Program indeholder kon-
figurationsmulighederne for den valgte programknude.

Disse konfigurationsmuligheder vises under Kommando-fanen i hgjre side
af skaermen.

Kommando-fanens rude aendres, nar du vaelger en af de forskellige
programknuder i venstre side af skaermen.

Se eksempler pa forskellige kommandoer nedenfor:

Kommandoen Beveeg er en af de mest brugte kommandoer i PolyScope.
Her kan du se, at en BevaegJ-kommando er valgt. Andre oplyshinger
sasom TCP, ledhastighed og ledacceleration er synlige.

Llﬂ Universal Robots Graphical Programmi Environment

q _ Graphics Variables

Move

ML oot program Move
CRpeals 2 @ ¢ Move] Specify how the robot will move between waypoints.
— 3 ® Waypoint_ 1
irection -
The wvalues below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP v ‘ ‘ 60.0‘ °ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
0 " ‘Base v ‘ ‘ B0.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
) Advanced O Use joint angles

) Templates

¥ XBRATE

Bevaegkommandoen styrer robottens bevaegelse med viapunkter. Du kan
ogsa bruge Beveeg til at indstille acceleration og hastighed for robotarmens
bevaegelse mellem viapunkter.
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Vent-kommando Vent-kommandoen er en anden ofte brugt programknude.

% v Robot Program Wait
Waypoint 2 | Wak Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O o wair
Set Owat [ 0.0seconds
Popup O Wt for Digeal npue [<Dimpes |
Halt [ Y T = —] 49
Commant
— g v Quatror
Set Paylosd

[ R 2-RS Nl =

Eksempel Du kan bruge Vent-kommandoen til at fa robotprogrammet til at vente pa et
signal fra en sensor, der er fastgjort til kontrolboksen.

Palletering Du kan bruge palleteringsskabelonen til hurtigt at oprette et pal-
leteringsprogram. Det samme palleteringsprogram bruges ogsa til at lave
et depalleteringsprogram.

Universal Robots Graphical Programming Environment

1 ¥ Robot Program Palletizin
W Templates 2 9 # Pallet 1 9

Seek E ¥ 8l Parterns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing taslcs such as

4 = <empty> picking-and-placing parts from areas and performing the same actions for different
Force 5 = | ayers items in multiple layers.
Palletizing 6 9 19 At Each ltem

- <empty> Palletizin:

Conveyor 7 e @ ° i
Tracking O Depalletizing i
Screwdriving L] '-"I"

Pallet Properties

Name Pallet_1

Item Counter Pallet_1_cnt

O Remember last item location
Actions

O Add action before palletizing
O Add action after palletizing

@ v * 000 @
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Hvis

Eksempel

Du kan tilfgje Hvis-kommandoen til programtreeet for at tilfgje "Hvis",
"Ellers" og "EllersHvis"-betingelser til et robotprogram.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Ad d

Loop 2 ¢ b If. If

3 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

SubProg

Assignment . ‘

! [ Check expression continuously
Script

Event

Thread

Switch

Timer

Home

) Templates

[ AddEiseir |[ Remove EIself |

23S xXBBET
O Normal ’ X o 0 o Swmw,ﬂatiw:wn.

Du kan bruge Hvis-kommandoen til at oprette to forskellige resultater for et
robotprogram.
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63. Fanen Grafik

63. Fanen Grafik

Beskrivelse

Fanen Grafik pa fanen Program giver en grafisk repraesentation af det
k@rende program.

Den grafiske repraesentation vises i ruden under fanen Grafik i hgjre side af
skaermen.

Knapperne i gverste hgjre side af panelet kan deaktivere de forskellige gra-
fiske elementer i 3D-visning.

. :
Kommando - Variable

e ERRIME
Viapunkt 3 ¢ b BeveegP s
Tt 4 ® Viapunkt_1 ¥

5 @® Variabel
Vent 6 @ ¥ CirkelBeveeg
Indstilling 7 @ Viapunkt 2
8 @© Slutpunke 1
Pop op X -
9 = Indstiling
Stop 10 X Vent #
Kommentar 11 @ Popop o
" 412 O Stop I i
appe 13 [ Kommentar
Indstil 14 ¢ m Mappe
nyttelast 15 - <tom
) Ekspert 16 ¢ £ Gentag
> Skabeloner Ly =l <tom [
18 1. Kald
19 a= var_2:=2 *force() -
20 ¢ b Hvis
21 -
22 F Script
v
23 & Cliteh
= —
23S XKBREZ

O Normal ‘ ° 0 O S\r'rn,ﬂerw'ug.

3D-tegningen af robotarmen viser robotarmens aktuelle position.
Robotarmens skygge viser robotarmens tilsigtede bane for at na det via-
punkt, der er valgt i venstre side af skaermen.

Stien til TCP'en er vist i 3D-visning:
* Bevaegelsessegmenterne er sorte

* Overgangssegmenterne (overgange mellem bevaegelsessegmenter)
er grgnne.

* De grenne prikker angiver TCP-positionerne for hvert viapunkt i
programmet.
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Planer

Sikkerhedsplaner

Udlgser-planer

Grasnser

Et plan er en graense, der begranser bevaegelsen af TCP. Et plan kan
ogsa begraense et vaerkigjs bevaegelse.

En 3D-repraesentation af planet vises i ruden, nar TCP'en eller veerktgjet
kommer teet pa et plan.

* Dukan zoome ind pa 3D-visningen for at fa et bedre overblik over
robotarmen, TCP'en eller vaerktgjet.

* Du kan bruge to typer plan til at begraense TCP og vaerk-
tojsbevaegelse.

Sikkerhedsplaner vises i 3D-visningen i gult og sort. En lille pil angiver den
side af planet, hvor TCP'en ma placeres.

Udlgserplaner vises i 3D-visningen i blat og grent. En lille pil peger pa den
side af planet, hvor graenserne for Normal tilstand (se 44. Software-
sikkerhedstilstande pa side 153) er aktive.

Veerktgjets retningsgraense vises med en sfeerisk kegle sammen med en
vektor, der viser robotveerktgjets nuvaerende retning. Keglens inderside
gengiver det tilladte omrade

for veerktgjets retning (vektor).

Nar et program kerer, er 3D-visningen af graenser deaktiveret.
Nar TCP'en ikke laengere er teet pa nogen graense, forsvinder 3D-visnin-
gen.

* Du kan indstille veerktgjsorienteringsgraenser, der vises i 3D-visnin-
gen som en sfeerisk kegle sammen med en vektor, der angiver robo-
tveerktgjets aktuelle orientering.

Keglens inderside gengiver det tilladte omrade for vaerktgjets retning
(vektor).

* Du kan ogsa indstille rede graenser, der vises med rad farve i 3D-
visningen, nar TCP'en overtraeder, eller meget taet pa at overtraede,
en greense.
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64. Fanen Variable

64. Fanen Variable

Beskrivelse

Vis viapunkter

Fanebladet Variabler pa fanen Program viser live-vaerdier for variabler i det

k@rende program.

Variablerne vises som en liste i ruden under fanen Variabler i hgjre side af

skaermen.

Variabler vises kun, nar der er information at vise og forbliver synlige mel-
lem programkgrsler.

Du kan markere feltet Vis viapunkter for at vise viapunkt-variablerne i det

karende program.

| Variables-ruden kan du ogsa bruge fglgende muligheder:

* Veelg Vis viapunkter for at vise viapunkt-scriptvariabler pa listen over
variabler. Robotprogram bruger scriptvariabler til at gemme infor-
mation om viapunkter. Veelg afkrydsningsfeltet Vis viapunkter under
Variabler for at vise scriptvariabler i variabellisten.

* Veelg Vis kun favoritvariabler for kun at se favoritvariabler pa fanen
Variabler. Dette er det samme som fanen Variabler pa fanen Kar (Se
53. Fanen Kar pa side 178).

WV Simpel

Beveeg

Q Kommando Grafik -

2 ¥ Robot-program ~ | | Navn - Veerdi - Beskrivelse (13

Viapunkt 3 ¢ b BevaegP

Retning 4
5
Vent 5
Indstilling 7
8
Pop op
Stop 10
Kommentar
A
Mappe

Indstil
nyttelast

® Viapunkt_1
@® Variabel
© v CirkelBevaeg
@ Viapunkt 2
@ Slutpunkt_1
= Indstiling
B Vent
@ Pop op

™~ O Vis viapunkter

23 e Cuirch
' ‘ SoxKl ] : O Vis kun favoritvariabler

O Normal
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Variabel-veerdityper Etrobotprogram bruger variabler til at lagre og opdatere forskellige veerdier
under karslen. Variabler vises kun, nar der er information at vise. Vari-
abeltyper omfatter:

* Programvariabler - Disse er kun tilgeengelige for det program, der
skal kares, og gar tabt, nar maskinen standses.

* Installationsvariabler - Disse kan bruges af flere programmer, og
deres navne og veerdier forbliver sammen med robotinstallationen
(se 116. Installationsvariable pa side 324).

* Scriptvariabler - Disse kommer fra scriptfiler, og de kan tildeles for-
skellige variabeltyper. Scriptvariabler vises ikke pa fanen Program
eller pa fanen Installation. Robotprogrammet bruger scriptvariablerne
til at gemme information om viapunkter. Du kan vaelge afkrydsnings-
feltet Vis viapunkter under Variabler for at vise scriptvariabler i vari-
abellisten.

Tabellen nedenfor viser variabelvaerdityper:

En boolsk variabel, hvis vaerdi enten er

bool
True eller False
int Et heltal i omradet fra -2147483648 til
2147483647 (32 bit)
flydende Et kommatal (decimal) (32-bit)
streng En sekvens af tegn
En vektor, der beskriver placering og ret-
ning i et kartesisk rum. Det er en kom-
i bination af en positionsvektor (x, vy,
positur :
z) og en rotationsvektor (rx, ry,
rz), der repraesenterer orienteringen
skrevetp(x, vy, z, rx, ry, rz]
liste En sekvens af variabler
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65. Udtrykseditor

Beskrivelse

Udtryk i Editor

Mens selve udtrykket er redigeret som tekst, har skaermen for udtryks-
redigering en raekke knapper og funktioner til indszettelse af saerlige udtryks-
symboler, som f. eks. * for multiplikation og < for mindre end eller lig med.
Med keyboardknappen @verst til venstre pa skaermen kan du skifte til tek-
stredigering af udtrykket. Alle definerede variabler kan findes i vaelgeren
Variable, mens navnene pa input- og outputporte kan findes i veelgerne
Input og . Visse saerlige funktioner findes i Function.

Udtrykket kontrolleres for grammatiske fejl, nar der trykkes pa knappen Ok.
Knappen Cancel forlader skeermen og kasserer alle sendringer.

82 & H

B Ny Aben. Gem.
> simpel Q — Grafik Variable
v Ekspert ’ N
[V e [ ————— Tiideling \ace e -
Gentag 2 ¥ Robot-program Tildeler den valgte variabel med veerdien af udtrykket.
UnderProg 3 ¢ Beveeg)
4 © Viapunkt_1
Tildeling 5 = Indstiling Variabel Udtryk
Hvis 6 B Vent var2 Y| =
P 7 @Popop
Script
B 8 O stop
Heendelse 9 @ Kommentar

2 * force()

Input

‘<\nput> - ‘

‘ True (HI) H False (LO) ‘
Er— . e ]
.EDB...D o]
e ]

<Positur> v

Function
ABC
‘<Fun\<t\oh> v ‘ B

Et udtryk kan se sadan ud:
digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5
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66. Starte et program fra en valgt
programknude

Beskrivelse

Du kan starte dit robotprogram fra en hvilken som helst programknude i
programtraeet. Dette er nyttigt, nar du tester dit program.

Nar robotten er i manuel tilstand (se Driftstilstand pa side 143), kan du til-
lade et program at starte fra en valgt knude, eller du kan starte hele
programmet fra begyndelsen.
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66. Starte et program fra en valgt programknude

Afspil fra udvalgte Afspil knappen forneden giver mulighed for at veelge hvordan programmet

startes.

Her kan du se Afspil-knappen er valgt, og Afspil fra markering vises.

82 & H

e
Q m Grafik Variable

v simpel
EEZD) 1 X Opsaetning af variabler
— P 9 Bevaeg Beveeg) v
L 2 ¥/ Robot-program Angiv, hvordan robotten skal beveege sig mellem viapunkter.
Retning 3 @ % Beveeg)
4 ® Viapunkt 1 Veerdierne geelder for alle under-viapunkter og afhaenger af den valgte
Wt - beveegelsestype
Indstilling Indstil TCP Ledhastighed
Pop op [Brug akeive TP - 60,0| “sek.
Stop
Funktion Ledacceleration
Kommentar
‘I , [Base - 80,0| “/sekc 2
Mappe
Indstil
nyttelast [ Brug lecvinkler
> Ekspert
> Skabeloner
Q 4Pl re begyndeisen
Robot-program
Afspil fra markering

23S xXxBBREZ 05 tevms)

BEMARK

Et program kan kun starte fra en knude i robot-
program-treeet.

Du kan bruge Afspil fra markering i et under-
program. Programudfgrelsen standser, nar under-
programmet ender.

Afspil fra markering stopper, hvis et program ikke
kan keres fra en valgt knude.

Du kan ikke bruge Afspil fra markering med en trad,
fordi trade altid starter fra begyndelsen.

Programmet stopper og viser en fejimeddelelse, hvis
der opstar en ikke-tildelt variabel under afspilning af
et program fra den valgte knude.

Trin For at afspille et program fra en valgt knude

1. Veelg en knude i programtraeet.

2. Tryk pa Afspil i bundpanelet.

3. Veelg Afspil fra markering for at kare et program fra en knude i
programtraeet.

Eksempel Hvis du har stoppet robotten midt i et robotprogram, kan du starte program-
met igen fra en specifik knude.
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6/. Brug af pausepunkter i et program

Beskrivelse

Et pausepunkt saetter programudfgrelsen pa pause. Du kan bruge pau-

sepunkter til at pausere og genoptage et karende program pa et bestemt
punkt. Dette er nyttigt, nar du inspicerer robotposition, variabler osv.
(Se Driftstilstand pa side 143).

Her kan du se et pausepunkter tilfgjet til en knude:

=
\/ Simpel

Beveeg
Viapunkt
Retning

Vent
Indstilling

Pop op

Stop
Kommentar
Mappe 9

Indstil
nyttelast

1
2
3

© ® N O

=
S

X Opszetning af variabler
v Robot-program
2= var_li=get_actual tcp_pose()
3= var 2:=10
@ P Beveeg)
@A

,1

Variable

Program
Her kan du programmere din robot til at udfare opgaver.

Du programmerer robotten ved at vaelge knuder fra knudelisten, hvorefter de vises
pé programtraeet.

Knudeliste Programtrase
aQ
23 oo xBpEz

O Tifej fer startsekvens

& Program gentages til afbrudt

O Normal

Nar robotprogrammet nar et pausepunkt, bliver det radt, og andre kom-
mende pausepunkter er stadig bla.

=
\/ Simpel

Beveeg
Viapunkt
Retning

Vent
Indstilling

Pop op

Stop
Kommentar
Mappe q

Indstil
nyttelast

1
2
3

© DN O

=
S

X Opszetning af variabler
v Robot-program
2= var_li=get_actual tcp_pose()
® &= var 2:=10
@ P Beveeg)
@A

,1

Variable

Kilde \Udtryk v

Tildeling

Tildeler den valgte variabel med veerdien af udirykket.

Variabel

(7 Jiwz

Udtryk

000 @

O Sat pa pause
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Pausepunkter Pausepunktet vises som en rad linje enten over eller under en knude. Den
rade linje vises under en viapunkt-knude og over andre knuder.

De fleste knuder i programmet holder pause, for de udfegres. Tilfgjelse af et
pausepunkt gendrer knudernes adfeerd.

* Du kan tilfgje et pausepunkt til et viapunkt for at tillade programmet
at holde pause ved dette viapunkt. Dette betyder, at overgangen i
knuden ignoreres.

* Du kan tilfgje et pausepunkt til en Indtil-knude for at tillade, at
programmet pauserer, nar Indtil-betingelsen er opfyldt. Dette bety-
der, at overgangen i knuden ikke ignoreres.

Tilfaj et pausepunkt For at tilfgje et pausepunkt til et program

1. | et programtrae skal du trykke pa et linjenummer for at tilfgje et pau-
sepunkt.

2. Pausepunktet er aktivt, indtil du fierner pausepunktet fra robot-
programmet.

Ryd et pausepunkt  For at rydde et pausepunkt i et program

1. | et programtree skal du trykke pa et pausepunkt for at fierne det
igen.

2. Robotprogrammet vil kere som tilsigtet.
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68. Enkelt trin i et program

Beskrivelse Enkelt trin gor det muligt for det aktuelle program at blive udfgrt én knude
ad gangen, nar robotten er i manuel tilstand.
(Se Driftstilstand pa side 143).

Dette er nyttigt, nar du tjiekker dit program for fejl.

Enkelt trin Enkelt trin tillader den valgte programknude at kare, og pauserer derefter i
begyndelsen af en ny knude.
Enkelt trin kan kun bruges, nar det aktuelle program er sat pa pause.
Hvis du gnsker at bruge Enkelt trin pa en specifik knude, skal knuden ogsa
understgtte Pausepunkter.
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69. Grundlaeggende programknuder

Beskrivelse Simpel-programknuder bruges til at skabe simple robotapplikationer. Visse
simple programknuder bruges ogsa til at organisere dit robotprogram og
oprette kommentarer i dit robotprogram. Dette kan vaere ret nyttigt, hvis det
er et stort robotprogram.
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70. Bevaeg

70. Beveeg

Beskrivelse

BevaegJ

Tilfaj en BevaegJ-

Bevag-kommandoen far robotten til at bevaege sig fra punkt A til punkt B.
Hvordan robotten bevaesger sig er vigtigt for den opgave, robotten udfarer.

Simpel

< |

Variable

:
:

2 -
W Skabeloner S pesrnaram Bevag Beveeg) v
3 ¢ Beverg) Angiv, hvordan robotten skal beveege sig mellem viapunicter,
Sa 4 @ Viapunkt_1
9 5 = Indstiling \;@rd\er‘ne %ﬁ\der for alle under-viapunkter og afheenger af den valgte
evaegelsestype.
Kraft 6 B Vent g YR
Palletering 7 ~@rPopop Indstil TCP Ledhastighed
8 St
Spor O stop ‘Brug aktivt TCP v ‘ ‘ 60,0‘ °/sek.
9 #® Kommentar

transportbénd
Ledacceleration

80,0] °/selc.2

0 ¢ = Mappe
P | Funktion

il - <tom
112 & Gen

13 - <tom

14 1, Kald

15 o= var_2:=2 *force()

16 ¢ b Hvis..

17 - <tom

18 F Script

19 & Switch ..

20 O tmer_1

21 & B Afstabl

22 ® StartPos_1

Skrueproces

" ‘Base v‘ ‘

O Brug ledvinider

@ s Dotring

23S xBELZ
° 0 O S‘T""‘J‘E""'H;l.

O Normal

Nar du tilfgjer en Bevaeg til dit programtrae, vises Bevaeg-ruden til hgjre pa
skaermen.

Bevaegkommandoen styrer robottens bevaegelse med viapunkter.
Viapunkter tilfgjes automatisk, nar du tilfajer Bevaeg-kommandoer til et
program.

Laes mere om viapunkter.

Du kan ogsa bruge Bevaeg til at indstille acceleration og hastighed for robo-
tarmens bevaegelse mellem viapunkter.

Robotten bevaeger sig ved hjaelp af fire Bevaeg-kommandoer. Se Bevaeg-
kommandotyperne nedenfor:

Kommandoen BevaegJ skaber en bevaegelse fra punkt A til punkt B, som
er optimal for robotten.

Bevaegelsen er maske ikke en direkte linje mellem A og B, men optimal for
leddenes startposition og leddenes slutposition.

1. lditrobotprogram skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje et

kommando Beveeg.
2. Under Simpel skal du trykke pa Bevaeg for at tilfgje et viapunkt til
robotprogrammet sammen med en Bevasg-knude.
Veelg bevaeg-knuden.
4. Velg BevaegJ i rullemenuen.
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Detalje

BeveaegL

Tilfaj en BeveegL-
kommando

Detalje

BevaegP

Tilfgj en BevaegP-
kommando

BevaegJ laver bevaegelser, der beregnes i robotarmens ledrum. Led kon-
trolleres for at afslutte deres bevaegelser pa samme tid. Denne
bevaegelsestype resulterer i en kurvet bane, som veerktgjet vil falge. De fael-
les parametre, der anvendes til denne bevaegelsestype, er den maksimale
ledhastighed og ledacceleration specificeret i hhv. deg/s og deg/sz. Hvis
det gnskes, at robotarmen skal bevaeges hurtigt mellem viapunkterne
under tilsidesaettelse af veerktgjsbanen mellem disse viapunkter, kan
denne bevaegelsestype med fordel veelges.

Kommandoen BevaegL opretter en bevaegelse, der er en direkte linje fra
punkt A og punkt B.

1. 1dit robotprogram skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje en
Bevaegelse.

2. Under Simpel skal du trykke pa Bevaeg for at tilfgje et viapunkt til
robotprogrammet sammen med en Bevaeg-knude.

3. Veelg beveeg-knuden.

4. Veelg Bevaegl fra rullemenuen.

BevaegL bevaeger vaerktgjscenterpunktet (TCP) linezert mellem viapunkter.
Dette betyder, at hvert led udfarer en mere kompliceret bevaegelse for at
holde veerktajet pa en lige banelinje. De feelles parametre, som kan indstil-
les for denne beveegelsestype, er den gnskede veerktgjshastighed og vaerk-
tejsacceleration, der er specificeret i hhv. mm/s og mmis?,, og ogsa en
funktion.

Kommandoen BevaegP opretter en bevaegelse med konstant hastighed
mellem viapunkterne.

Overgang mellem viapunkter er aktiveret for at sikre konstant hastighed.
(Se 78. Overgang pa side 232).

1. lditrobotprogram skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje en
Beveaegelse.

2. Under Simpel skal du trykke pa Bevaeg for at tilfgje et viapunkt til
robotprogrammet sammen med Bevaeg-knuden.

3. Veelg beveeg-knuden.

4. Veelg BevaegP fra rullemenuen.
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70. Bevaeg

Detalje

BeveaegCirkel

Tilfej en
BevaegCirkel-
kommando

BevaegP bevaeger veaerktgjet lineaert ved konstant hastighed med cirkuleere
overgange og er beregnet til visse former for procesdrift sasom limning
eller dosering. Standardstgrrelsen for overgangsradius er en feelles vaerdi
mellem alle viapunkterne. En mindre veerdi vil ggre banens drejning skar-
pere, hvorimod en hgjere veerdi vil gere banen fladere. Mens robotarmen
bevaeger sig gennem viapunkterne ved konstant hastighed, kan robottens
kontrollerskab ikke vente pa enten I/O-drift eller operatgrhandling. Dette
kan evt. stoppe robotarmens bevagelse eller forarsage et robotstop.

Kommandoen BevaegCirkel opretter en cirkulzer bevaegelse ved at skabe
en halv cirkel.
Du kan kun tilfgje CirkelBeveeg via en BevaegP-kommando.

1. 1dit robotprogram skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje en
Bevaegelse.

2. Tryk under Basic pa Bevaeg.

Et viapunkt tilfgjes til robotprogrammet sammen med Bevaeg-knu-
den.

Veelg bevaeg-knuden.
Veelg BevaegP fra rullemenuen.

Tryk pa Tilfgj cirkelbevaeg

o o &~ w

Veelg orienteringstilstand.
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Detalje

Robotten starter den cirkulaere bevaegelse fra sin nuvaerende position eller
startpunktet, og bevaeger sig gennem et viapoint specificeret pa den cir-
kulaere bue til et Slutpunkt, der fuldender den cirkulzere bevagelse.

En tilstand bruges til at beregne vaerktgjsretning gennem den cirkulaere

bue.

Tilstanden kan veere:

* Fast: Kun startpositionen bruges til at definere veerktgjsretningen.

* Ubegraenset: Startpunktet aendres til slutpunkt for at definere vaerk-
tajsretningen.

82+ QH

> Ekspert
2 v Robot-program ~
v Skabeloner 3 ¢ & BevaegP

Sog
Kraft
Palletering

Spor
transportband

Skrueproces

4 © Viapunkt_1

5 ¢ |v CikeBeveeg
6 ® Vigpurkt 2
7 @ Slutpunkt_1
8 = Indstiling

9 B vent

10 @ Popop

11 O stop

12 @ Kommenta

13 9 [m Mappe

14 = <tom

15 ¢ [ Gentag

16 =) <tor

17 taKald

18 &= var_2:=2 *force()
19 9 b Hvis

20 = <tor

21 8 Script

22 & Switch
~

b

Variable

CirkelBevaeg

En cirkelbeveegelse foretages med tre
viapunkter: viapunktet forud for
CirkelBeveeg-knuden, viapunkt (1), ViaPoint
(2) og EndPoint (3),

| fast tistand:

Retningen af denne bevaegelse defineres
ved startpunktet for robotten, séledes at
robotten vil holde denne retning i forhold ti
cirklen gennem beveegelsens via- og
siutpunkter.

Veelg tilstand for retning i forhold til cirlden

@ Fast

O ubegreenset

295 xBRBEZ

° 0 o smutering ()
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71. Bevaeg ruden

/1. Bevaeg ruden

Beskrivelse

Bevaeg: Indstil TCP

Indstil TCP i et
Beveeg

Beveeg: Feature

De forskellige funktionsmuligheder i Beveeg-ruden giver dig mulighed for at
tilfaje detaljer til en Bevaeg og det eller de vedhaeftede viapunkter.
Brug disse muligheder til at tilpasse dit program

Se funktionerne i Bevaeg-ruden nedenfor:

Brug denne indstilling, hvis du skal aendre TCP mens robotprogrammet

karer. Dette er nyttigt, hvis du gnsker at manipulere forskellige objekter i
robotprogrammet.

Maden hvorpa robotten bevaeger sig, justeres afhaengigt af, hvilken TCP
der er indstillet som en aktiv TCP.

Med Ignorer aktiv TCP kan denne beveegelse justeres i forhold til vaerk-
tajsflangen.

For atindstille TCP i en beveegelse

1. Tag adgang til fanen Program for at indstille TCP’et, som bruges til
viapunkter.

2. Under Kommando i rullemenuen til hgjre vaelges Beveaeg-typen.
3. Veelg en mulighed i rullemenuen Indstil TCP under Bevaeg.

4. Veelg Brug aktiv TCP eller vaelg en brugerdefineret TCP.
Du kan ogsa veelge Ignorer aktiv TCP.

Feature er en valgmulighed i Flyt-ruden. Brug Feature mellem viapunkter
sa programmet husker veerktgjskoordinaterne.

Dette er nyttigt, nar du indstiller viapunkterne (se 126. Funktioner pa side
341).

Se de forskellige funktioner nedenfor.
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Funktion Du kan bruge Feature under fglgende omstaendigheder:

* Feature har ingen effekt pa relative viapunkter. Den relative
bevaegelse udfgres altid med hensyn til retningen af basen.

* Nar robotarmen beveeger sig til et variabelt viapunkt, beregnes TCP
(veerktgjscenterpunkt) som koordinaterne for variablen i omradet for
den valgte funktion. Derfor vil robotarmens bevaegelse for et vari-
abelt viapunkt aendre sig, hvis en anden funktion veelges.

* Du kan aendre en funktions position, mens programmet karer, ved at
tildele en positur til den korresponderende variabel.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Hastighedsprofil for en bevaegelse. Kurven deles i tre seg-
menter: acceleration, cruise og deceleration. Niveauet for cruise-
fasen bestemmes ved indstilling af hastigheden for bevaegelsen,
mens stejlheden i faserne med acceleration og deceleration
bestemmes af accelerationsparameteret.

Bevaegelse: Brug Du kan bruge Brug ledvinkler som et alternativ til 3D-posituren, nar du
ledvinkler bruger Bevaegd til at definere et viapunkt.

Viapunkter defineret med Brug ledvinklen aendres ikke, nar et program flyt-
tes fra robot til robot.

Dette er nyttigt, hvis du installerer dit program i en ny robot.

Brug af brug af ledvinkler gar TCP-indstillingen utilgeengelig.
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71. Bevaeg ruden

Flyt: Delte para-
metre i en Flyt-kom-
mando

De feelles parametre i nederste hgjre hjgrne af bevaegelsesskaermbilledet
Bevaeg geelder for robotarmens bevaegelse fra foregaende position til kom-
mandoens farste viapunkt, og derfra til hvert af de efterfalgende via-
punkter.

Indstillingerne for Bevaeg-kommando geelder ikke for banen fra det sidste
viapunkt under Bevaeg-kommandoen.

0 Q _ Grafik Variable
) Ekspert ~

2 ¥ Robot-program B evaag Beveeg| -
Y Bl 3 ¢ b Beveeg Angiv, hvordan robotten skal bevaege sig mellem viapunkter
sa 4 ® Viapunkt_1
9 5 = Indstiling \b/aerd\er‘me gtﬁ\der for alle under-viapunikter og afheenger af den valgte
evaegelses e.
Kraft 5 = Vent g Yp
Palletering 7 MBpPopop Indstil TCP Ledhastighed
8 St
Spor O stop [Brug akeivt TcP ~| \ 60,0] */sek
transportbdnd ® Kommentar
10 ¢ = Mappe
Skrueproces 2 p?\ . Funktion Ledacceleration
1 12 ¢ & Gentag p Base -] ‘ 80,0 sek?
i) =| <tom>
14 1. Kald
15 a= var_2+=2 * force() O Brug ledviniler
16 @ & Hvis
17 =| <tom>
18 & Script

19 *» Switch ...
20 ® timer_1
21 9 & Afstabl

22 ® StartPos_1

O = DAtrine

t8S xmpmZ

O Normal
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/2. Viapunkterne er

Beskrivelse Viapunkter er en af de mest centrale dele af et robotprogram, der en
bevaegelse ad gangen fortaeller robotarmen, hvor den skal bevaege sig hen.

Tilfgj viapunkter Et viapunkt ledsager en Bevaeg, sa tilfgjelse af et Bevaeg er pakreevet for
det farste viapunkt.

Tilfej et viapunkt til 1. 1dit robotprogram skal du veelge det sted, hvor du gnsker at tilfgje en

et robotprogram Bevaegelse.

2. Tryk under Basic pa Bevaeg.

Et viapunkt tilfgjes til robotprogrammet sammen med Bevaeg-knu-
den.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>*

2un rogra lstion  Movs oy = OP=n Save
Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Move Move] -
e 2 &+ Move] Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 @ Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected mowvement
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup Use active TCP -] \ 60.0/ s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
1 p [Base - ‘ 80.0 °/s*
Folder
Set Payload
) Advanced O Use joint angles
) Templates

AP XBROIS
O - % o 0 o Sir‘mﬂatic-m.
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Tilfej yderligere 1. ldit robotprogram skal du vaelge en Bevaeg-knude eller en Viapunkt-
viapunkter til et knude.
B.evag eller 2. Tryk under Basic pa Viapunkt.
Viapunkt . o _
Det ekstra viapunkt tilfgjes i Beveeg-knuden. Dette viapunkt er en del
af kommandoen Bevaeg.
Universal Robots Graphical Programming Environment
Q _ Graphics Variables
Move
Waypoint ; ? :O;Z\teij:rogram Waypou‘t
Direction Z g x:ﬁg::ﬁj Waypomtj
Wk 5 ® Waypoint_3
T ?
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment B
oider ] B Move here
Set Payload
@ Stop at .thws pé\nt @ Use shared parameters
o Blend with radius O Joint Speed 60
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0
_ — Add Until
VS XBHEE
O Normal ¢ - o 0 o simuiation ()
Det ekstra viapunkt tilfgjes under det viapunkt, du valgte i robot-
programmet.
Detalje Brug af et viapunkt betyder, at man anvender den indlaerte relation mellem

funktionen fra TCP'et i Bevaeg-kommandoen. Relationen mellem funk-
tionen og TCP'et, som anvendes pa den aktuelt valgte funktion, resulterer i
den gnskede TCP-placering. Robotten beregner, hvordan armen skal pla-
ceres, sa den aktuelt aktive TCP kan na den gnskede TCP-position.
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/3. Konfiguration af viapunkter

Beskrivelse

Navngivning af
viapunkter

Sadan navngives et
viapunkt

Tip

Viapunkter kan konfigureres pa forskellige mader afhaengigt af opsaet-
ningen, anvendelsen og positionen af viapunktet i robotprogrammet.

Viapunkter far automatisk et unikt navn, nar du fgjer dem til robot-
programmet.
Brugeren kan aendre navnet pa et viapunkt.

1. Ga til kommandofanen i hgjre side af skaermen

2. Veelg det viapunkt, du gnsker at omdgbe

VY

3. Tryk pa knappen Omdgb

4. Indtast det nye navn

5. Tryk pa Send for at gemme det nye navn

I Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>*
e 3 moH
Run dove 10 Log - oren S
Move |
: v Ronot progran Waypoint
Waypoint 2 ¢ & Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_1 Gy
Wait
N ?
Popup | Maximum of '15' characters
Edit pose
U]
Waypoint_1 xxxxx
e / # ' & @ % $ ! ? < > -
Esc 1 2 3 4 5 6 7 8 9 0 = Backspace
a w € " t v u ! ° P submit
+
a s d f g h j k 1 [ 1
4 shift z X c v b n m f ;
4 >

| et stort robotprogram kan du ofte have mere end 50 viapunkter, sa opret
en navngivningsregel, der giver mening for dig.

Sammenkaedning af Viapunkter forbindes og deler positionsoplysninger nar linkikonet vaelges.

viapunkter
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Detalje

Stop pa dette punkt

Stop pa dette punkt

Tip

Brugstilfeelde

Foretag overgang
med radius

Foretag overgang

Andre positionsinformationer, sdsom overgangsradius og hastighed samt
acceleration for veerktgjet/led, konfigureres individuelt for viapunkter,
selvom de kan veere forbundne.

Du konfigurerer robotprogrammet til at stoppe ved dette viapunkt. Robot-
ten vil decelerere ved at bevaege sig mod dette punkt og fortseette til naeste
viapunkt.

1. Veelg det viapunkt, du ensker at aendre
2. Veelgihgijre side af skaermen O Stop at this point
Dette er nyttigt for at fa robotten til at bevaege sig til en ngjagtig position.

Nar du gnsker at bevaege robotten vaek fra en anvendelse til svejse- eller
maskinkontrol.

Du kan tilfgje en overgangsradius for at blande robotarmens beveaegelse
mellem viapunkter. Se dette link for en dybdegaende beskrivelse af over-

gang.

Nar du tilfgjer en overgang til et viapunkt, bliver overgangen mellem via-

med radius punkter mere flydende og effektiv. Dette vil fa robotarmen til at bevaege sig
mere jeevnt, men er ikke anvendeligt i enhver robotarmbevaegelse.
1. Veelg det viapunkt, du ensker at aendre
2. Veelgihgijre side af skaermen O Blend with radius
3. Tilfgj et tal [mm] for at definere overgangens radius
4. Tryk pa Send for at gemme nummeret
Tip Hvis du bruger flere viapunkter til at guide transitionen mellem to punkter,
kan du lave en overgang mellem viapunkterne mellem dem for at ggre den
samlede bevaegelse mere jaevn og effektiv.
Brug faelles Dette er standardindstillingen for viapunktet.
parametre Indstillingerne kopieres fra den overordnede Beveeg-kommando.
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Brugstilfeelde Dette bruges, nar ledhastigheden og ledaccelerationen IKKE aendres i den
overordnede Bevaeg-kommando.

Faelleshastighed / Du kan aendre hastigheden og accelerationen af leddene for hvert viapunkt
Acceleration i en Bevaeg-kommando.

Andre ledhastighed 1. Veelg det viapunkt, du ensker at aendre

eller acceleration 2. Pa hejre side af skaermen skal du indstille leddets hastighed eller

acceleration ved at veelge
O Joint Speed

Joint Acceleration

3. Tilfgj veerdien for hastighed

4. Tilfej veerdien for acceleration

Brugstilfeelde Hvis du opretter et palleteringsprogram, kan du fa viapunktet til at beveege
sig langsommere, efterhanden som programmet placerer objekterne, og
bevaege sig hurtigere, nar der udferes bevaegelse for at samle et andet
objekt op.

Tid Du kan andre den tid, det tager at na dette viapunkt.
Det maksimale er 21.600 sekunder/6 timer.
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73. Konfiguration af viapunkter

Tilfgj tid i sekunder

Tilfj Indtil

Trin

1. Veelg det viapunkt, du gnsker at aendre

2. Veelgihgijre side af skaermen @ Time
3. Tilfgjettali[s]

4. Tryk pa Send for at gemme nummeret

Det tager nu [s] at bevaege robotarmen til dette viapunkt.

1 ¥ Robot Program w. .
laypoint [Fixed postion -

HVREREI > ©  voves yp

Direction 3 -0papd] Waypoint_1 %

Wait

I3
73
5

Folder
Set Payioad
> Advanced @ stop ax s poe
O Biend with racus <
> Templates .
9 80|

Add une

*$OSCKBBETZ

Tilfgj Indtil giver dig en raekke forskellige muligheder for at konfigurere dit

viapunkt.

Se linket 82. Add Until pa side 241 for trinvise instruktioner.

2 & & H

Log

WV Simpel

Variable

Beveeq
Viapunkt
Retning

Vent
Indstilling

Pop op

Stop
Kommentar
Mappe d

Indstil
nyttelast

O Slukket

X Opseetning af variabler
¥ Robot-program
9 < BeveeglL
¢ ¥ Retning. Base X+
> Inc

Indtil

Angiv stopbetingelsen
Robotten vil beveege sig i den valgte retning indtil stopbetingelsen er néet

f(x)

Udtryk

Afstand 9 9

Veerktejkontakt

Veerktejshastighed mindre end 100,0 mm/s anbefales for at detektere en
o lkontakt

1/O-input

Tilfej Inditil
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/4. Fast viapunkt

Beskrivelse

Fast viapunkt

Et fast viapunkt er standardviapunktet, der bruges i PolyScope.

Det er en fast placering i forhold til et indstillet koordinatsystem (robottens
base som standard), som robotten vil bevaege sig tilbage til, nar du bliver
bedt om det.

En fast viapunkt-position indlaeres ved fysisk at flytte robotarmen til posi-
tionen. Du kan bevaege robotten med 30. Freedrive pa side 130 eller med
133. Bevaeg-faneblad pa side 366 i PolyScope.

Hvornar bruges det:

* Huvis robotten skal bevaege sig til et bestemt sted (for at flytte rundt pa
udstyr eller bevaege sig til et bestemt sted for drift sasom simpel hand-
tering).

* Nar man laver et helt robotprogram ved hjzelp af faste viapunkter i for-
hold til en placering, dvs. i forhold til robotbasen. Du kan bevaege
robotten og omdefinere placeringen af robottens base, sa robot-
programmet vil fungere pa den nye placering.

Hvornar det IKKE skal bruges:

* Nar du gnsker, at placeringen af viapunktet skal vaere dynamisk.
Faste viapunkter er statiske positioner, og de andres kun, nar de spe-
cifikt opdateres, eller nar de er relative til et koordinatsystem.

Du kan tilfgje et fast viapunkt til dit robotprogram, nar du tilfgjer en Bevaeg-
kommando. Der er ingen forskel pa, om Bevaeg-kommandoen er en
BeveaegJ, en BevaegL eller en BevaegP.
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For at tilfgje et fast viapunkt til et robotprogram

1.
2.

| fanen Program skal du trykke pa Simpel.
Tilfej en bevaeg-kommando
Veelg det automatisk genererede viapunkt

a. Bemeerk, at vaelgeren automatisk indstilles til

Fixed position v

Tryk pa
fanen Bevaeg

Indstil viapunktet

for at dbne

Tryk pa afkrydsningsfeltet o for at gemme viapunktet og vende
tilbage til fanen Program

< e
: i
spe
> Ekepert 2 v Robot-program

S
S Viapunkt

Fast position -

Seg 4 ©) R Viapunkt_1
5 9 v CirkelBeveeg
- aiRE T ;
Palletering 7 @ Siutpunkt_1 A
= ]
Spor 8 Indstiling )
transportbdnd © B Vent Rediger positur
o 10 @ Popop
11 @ stop
13 ¢ m Mappe
14 =| <tom>
15 ¢ & Gentag @® Brug dett overgangsradius @ Brug feelles parametre
i =| <tom> QO Foretag overgang med radius () Veerktaishastighed 250
17 M Kald
. 25 Veerktejsacceleration 1200
18 2= var_2:=2 * force()
19§ B Hs .. O 2,0
20 = <ton
21 8 Script

22 & Switch

~ Tilfej Indtil

Eksempel Nar du fierner et arbejdsemne fra en Tborepatron i en anvendelse til
maskinkontrol, skal du gere viapunktet til en fast position for at undga
enhver kontakt med udstyr.

1Ved maskinbetjening holder borepatronen det vaerktgj, der udferer arbejde pa et arbejdsemne. For
eksempel er borepatronen den del af en boremaskine, der fastgeres til selve boret.

UR20

224

Brugermanual



75. Indstil fast viapunkt

IR
UNIVERSAL ROBOTS

75. Indstil fast viapunkt

Beskrivelse

Indstilling af et fast
viapunkt

Indstilling af et fast viapunkt betyder, at du bevaeger robotarmen til posi-
tionen for det specifikke viapunkt, du vil indstille. Derefter "indstilles" via-
punktet i robotprogrammet som en position i robotarmens samlede
bevaegelse.

Du kan bruge frilab-tilstanden, eller du kan bevaege robotarmen med de
manuelle kontroller pa fanen Bevaeg. Se: 70. Bevaeg pa side 210

For at tilfgje et fast viapunkt til et robotprogram
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75. Indstil fast viapunkt

2.
3.

4.

| dit robotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje et fast viapunkt.

Tryk under Basic pa Viapunkt.
Veelg dit nyligt tilfgjede viapunkt i robotprogrammet.

Tryk pa _

Hvordan du bevaeger robotarmen for at indstille viapunktet athaenger meget
af dit robotprogram, applikationen, hvad du opretter, TCP-konfigurationen

OSV.

Der findes ingen enkelt metode, som er den bedste til at indstille viapunktet
pa.

Hvis du vil bevaege robotarmen, sa TCP'en beveaeger sig lineaert, skal
du bruge TCP-pilene.

Hvis du vil bevaege robotarmen med frilgb, skal du holde knappen
Frilab.

Hvis du kender den ngjagtige koordinatplacering for det naeste via-
punkt, kan du bruge veerktgjspositionen til at bevaege robotarmen.

Hvis du vil bevaege et bestemt led, skal du bruge vaerdierne for led-
positionen

[_m Universal Robots Graphical Programming Environment
M <unnameds* ]
REi-Ird [ARD e B i
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
Niew | /Tcp x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad
¥ | -282.10/mm RY| 3.139|rad
]
z| 155.7¢/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 °
[ ] [ A ]
TCP Orientation
Shoulder -62.35 °
[ n 1
Elbow -106.79 °
[ N 1
E Wrist 1 -100.86 °
[ N 1
O e Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ 1
Wrist 3 62.04 °
ﬂ.? Home A Align Freedrive > I " ]

imulation .
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/6. Relativt viapunkt

Beskrivelse Et relativt viapunkt oprettes ved at definere to viapunkter. Disse to via-
punkter bestemmer afstanden og retningen, som det relative viapunkt skal
bevaege sig
Det relative viapunkt kan defineres til robotarmens tidligere position, sdsom
"to centimeter til venstre".

Det andet viapunkt er afhaengigt af det farste.
Dette viapunkt kan oprettes, nar det relative viapunkt tilfgjes. Det kan ogsa
veere et tidligere defineret viapunkt, sasom et fast viapunkt.

Hvornar bruges det:

* Nardu bruger en FgrStart til at bevaege robotten lige op fra enhver
position. Hvis robotterne for eksempel er stoppet i en position naer
dele.

* Hovis det fgrste viapunkt er relativt, og du trykker pa afspil. Du behgver
ikke at bevaege robotten til position for at starte programmet.

* Nar du bruger UnderProgrammer til at lave gentagelige bevaegelser
pa forskellige steder rundt om robotten. For eksempel skruning pa
flere steder: Bevaeg 50 mm ned, taend/sluk skruetraekker, bevaeg 50
mm op.
Hvornar skal det ikke bruges:
* Nar et bestemt sted skal nas gentagne gange.

* Nar der gnskes en konstant bane.

Eksempel: Tilfgj Sadan bevaeges robotten 20 mm langs vaerktgjets z-akse:

relativt viapunkt
var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Movel
Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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76. Relativt viapunkt

Tilfgj et relativt
viapunkt til et

1. Pafanen Program skal du veelge menuen Simpel

2. Tryk pa Viapunkt

robotprogram S .
a. Bemaerk, at vaelgeren automatisk indstilles til fast position
b. Skift viapunktet til Relativ position.
Indstil det fgrste viapunkt (fra punkt...)
4. Indstil det andet viapunkt (...til punkt)
” o R oo v
= 4 ® Viapunkt_1 v\apunkt_l %
5 @ v CirkelBevaeg
Kraft 6 ® Viapunkt_2 tRHiaotg{‘éauer:/ea’eqelse defineret af forskellen mellem fra- og
:’"ete'i"g ; _ mzﬂ?/ﬂu:)unkt’l Fra punkt ... il punkt 0.0 mm
n';‘;’spmbé"d o B vent Indstil punkt [ inastil punke |
Skrueproces 10 @Popop )
1 -Osop Bevasg her 178,9 °
412 Kommentar 3
13 ¢ :Mappe
14 -t
15 ¢ & Gentag @® Brug dett overgangsradius @ Brug feelles parametre
16 =] <t QO Foretag overgang med radius () Veerktejshastighed 250
17 L. Kald 25 2
18 5= var 222 *forcel) Veerktgjsacceleration 1200
19 ¢ & Hvis O
20 -=| <torr
21 & script
ii : fzth'v > Tilfej Indtil
RIS XKBRADTE
ONormaI T ° 0 O E‘H'ﬂu\enng.
Detalje Bevaegelsen mellem to relative viapunkter er altid den korteste vej for robot-
ten athaengigt af bevaegelsestypen.
Afstanden for relative viapunkter refererer til den kartesiske afstand mel-
lem TCP'en i de to positioner. Vinklen angiver, hvor meget TCP-orien-
teringen aendrer sig mellem de to positioner, eller mere preecist laangden af
rotationsvektoren, der beskriver gendringen i orientering.
Det er ligegyldigt, hvor den relative viapunkt-position var placeret omkring
robotten, fgr programmet bevaegede ind i det relative viapunkt.
Sa snart PolyScope beveeger sig til det relative viapunkt i programtraeet,
bevaeger robotten sig fra sin aktuelle position til afstanden og i den retning,
det relative viapunkt har gemt.
Merk: gjentatte relative posisjoner kan flytte robotarmen ut av sitt arbeids-
omrade.
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Brugstilfeelde:
Svejsning og
udskiftning af
svejseemner

Hvis du har en svejseprocedure, og du skal svejse en sesm rundt om et rek-
tangel, kan du definere det fgrste hjgrne med et fast viapunkt og derefter fa
robotten og svejseveerktgjet til at ramme de resterende tre hjgrner ved
hjeelp af relative viapunkter.

Det fgrste viapunkt starter svejsesgmmen rundt om rektanglet, og de rela-
tive viapunkter afslutter de resterende hjgrner.

Sa hvis du skal svejse noget, der ogsa er et rektangel, men er starre eller
mindre, sa kan du aendre afstanden til de relative viapunkter, og hurtigt
modificere robotprogrammet.
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77. Variabelt viapunkt

/7. Variabelt viapunkt

Beskrivelse

Tilfgj et variabelt
viapunkt

Et variabelt viapunkt bevaeger sig til en position bestemt af en variabel i
PolyScope.

Variablen skal veere i positur-URScript-formatet, p[x, y, z, rx, ry, rz], sa et
enkelt viapunkt i programtraeet kan opdateres ved at aendre X, Y, Z, RX,
RY, eller RZ-vaerdi uden manuel nulstilling af viapunktet.

Hvornar bruges det:
* Hvis det kombineres med scripting-elementer.

* Nar du modtager data fra eksterne enheder til positionering som
kameraer osv.

Hvornar skal det ikke bruges:
* Nar et bestemt sted skal nds gentagne gange.
* Hvis du ikke bruger variabler eller eksterne enheder.

* Hvis der skal bevaeges manuelt til et viapunkt eller omdefineres ved
enten jog eller frilab.

Tilfgj et variabelt viapunkt, der kan aendres under gennemigb af robot-
programmet.
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Tilfgj et variabelt
viapunkt til et
robotprogram

Detalje

—

2. Tilfgj en bevaeg-kommando

3. Veelg det automatisk genererede viapunkt

| fanen Program skal du trykke pa menuen Simpel

a. Bemaerk, at vaelgeren automatisk indstilles til fast position.

b. Skift veelgeren til Variabel position.

4. Veelg variablen fra rullemenuen.

Variabelposition -

® Brug feelles parametre

Veerktojsacceleration

corse ot
Beveeg 2 ¥ Robot-program Vi apunkt
Viapunkt 3 ¢ < BeveegP
Retning 4 © Viapunkt_1 Bevaeg robotten til en variabel position
5 © Variabel
s Brug variabel | <Variabel> v
6 9 v CirkelBevaeg
Indstilling 7 © Viapunkt_2
8 @ Slutpunkt_1
Pop op -
9 =l Indstiling
Stop 10 B vent
Kommentar 11 @ Pooop
412 O stop (3
Mappe 13 (@ Kommentar
Indstil 14 ¢ = Mappe
nyttelast 15 =] <t @® Brug dett overgangsradius
> Ekspert 16 ¢ & Gentag O Foretag overgang med radius QO verkigshastighed
17 -0 ;
> Skabeloner 5
18 L4 Kald
19 &= var_2=2 *force() O
20 ¢ (bl Hvis
21 =] <torr
22 @ Script o
23 e Guitch -+ Tilfej Indtil
R SRS N =

O Normal —
Fart 100%

° 0 O E‘H'nu\enng.

Et viapunkt med positionen givet af en variabel, i dette tilfselde beregnet

position.

Variablen skal vaere en positur sasom var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].

De forste tre er x,y,z og de sidste tre er orienteringen givet som en rota-

tionsvektor givet af vektoren rx,ry,rz.

Leengden pa aksen er den vinkel, der skal drejes i radianer, og vektoren

selv er den akse, der roteres om.

Positionen opgives altid i forhold til en referenceramme eller et koor-

dinatsystem, der er defineret af den valgte funktion.

Hvis en overgangsradius er indstillet til et fast viapunkt, og de forudgaende
og efterfalgende viapunkter er variable, eller hvis overgangsradiussen er
indstillet til et variabelt viapunkt, vil overgangsradiussen blive kontrolleret

for overlapning (se 78. Overgang pa side 232).

Hvis overgangsradiusen overlapper et punkt, nar programmet kares, vil

robotten ignorere det og ga videre til naeste punkt.
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/8. Overgang

Beskrivelse Overgang giver robotten mulighed for at foretage en glidende overgang mel-
lem to baner uden at stoppe ved viapunktet Viapunkt mellem dem.
Overgang far dit robotprogram til at kere hurtigere, for nar du skaber en
j@vn overgang mellem baner, fastholdes accelerationen ved overgang mel-
lem baner.

Se falgende afsnit for yderligere oplysninger om overgang:
* 79. Overgangsparametre pa side 234
* 80. Overgangsbaner pa side 236
* 81. Betingede overgangsbaner pa side 238
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Eksempel:
Overgangien
anvendelse til
simpel handtering

Robotten starter ved viapunkt 1 (WP_1), og den skal opsamle et objekt
ved viapunkt 3 (WP 3).

For at undga kollisioner med objektet og andre forhindringer skal robotten
undgd (0) ved at bruge viapunkt2 (Wp_2).

Tre viapunkter introduceres for at skabe en sti, der opfylder kravene.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp 3

(WP_1):startposition (WP_2):via punkt, (WP _3):opsam-
lingsposition, (0) : forhindring.

Hvis ikke andre indstillinger konfigureres, standser robotten kortvarigt,
men fuldstaendigt, ved hvert viapunkt, far naeste bevaegelse foretages.
Det er ikke optimalt, at denne opgave standser ved (WP _2), da en gli-
dende drejning vil opfylde kravene pa samme made, men tage kortere tid
og kraeve mindre energi. Det er endda acceptabelt, at robotten ikke preecist
nar (Wp_2), saleenge overgangen fra den farste bane til den anden bane
foretages naer denne position.

Stoppet ved (wP_2) kan undgas ved at konfigurere en overgang for via-
punktet.

Dette giver robotten mulighed for at beregne en glidende overgang til den
naeste bane.

Overgangens primeere parameter er en radius.

Nar robotten er indenfor viapunktets overgangsradius, kan den begynde
overgangen og fravige fra den oprindelige sti. Dette giver mulighed for hur-
tigere og mere glidende bevaegelser, da robotten ikke skal decelerere og
accelerere igen.
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79. Overgangsparametre

Beskrivelse Overgang giver robotten mulighed for at foretage en glidende overgang mel-
lem to baner uden at stoppe ved viapunktet Viapunkt mellem dem.
Overgang far dit robotprogram til at kere hurtigere, for nar du skaber en
j@vn overgang mellem baner, fastholdes accelerationen ved overgang mel-
lem baner.

Overgangsparametre  Der findes flere parametre - udover viapunkterne - der har indflydelse pa
overgangsbanen.

* overgangsradiussen (r)

* robottens start- og sluthastighed (ved henholdsvis position p1 og
p2)

* bevaegelsestiden (hvis der fx indstilles en specifik baneperiode,
vil dette pavirke robottens start- og sluthastighed)

* banetyperne, der skal blandes fra og til (MoveL, MoveJ)

H
= ~
\
\
~——Q@—r—>]
!
/
_ -

\
/

7/

WP__.

=
|"U
)

N

@ WP_3

37.1: Overgang over (WP_2) med radius (r), farste over-
gangsposition ved p1 og endelige overgangsposition ved p2. (0) er
en forhindring.
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UNIVERSAL ROBOTS

Hvis der indstilles en overgangsradius, vil robotarmens bane lave en over-
gang afvige fra at kare helt hen til et viapunkt og lade robotarmen undlade

at standse ved punktet.

Overgange kan ikke overlappe hinanden, sa det er ikke muligt at indstille
en overgangsradius, der overlapper en overgangsradius for et tidligere

eller falgende viapunkt.

Hvis der er overlap mellem to overgange, logferes der en advarsel i Log-

fanen. Se Logfanen for mere information.

We_1

Overlapning af overgangsradius ikke tilladt (*).
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80. Overgangsbaner

Beskrivelse Overgang giver robotten mulighed for at foretage en glidende overgang mel-
lem to baner uden at stoppe ved viapunktet Viapunkt mellem dem.
Overgang far dit robotprogram til at kere hurtigere, for nar du skaber en
j@vn overgang mellem baner, fastholdes accelerationen ved overgang mel-
lem baner.

Overgangsbaner

WP_3

38.1: Ledfunktionsomrade (BevaegJ) vs. kartesisk rum (BevaegL)
beveegelse og overgang.
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Afhaengigt af bevaegelsens type (f.eks. BevaeglL, Bevaegd eller BevaegP)
genereres der forskellige overgangsbaner.

* Overgange i BevaegP Ved dannelse af overgange i BeveegP folger
positionen i overgangen en cirkelbue ved konstant hastighed. Ret-
ningen dannes gennem en jeevn interpolation mellem de to baner.
Du kan danne en overgang fra en BevaegJ eller en BevaegL til en
BeveaegP. Hvis det er tilfaeldet, anvender robotten en cir-
kelbueovergang af BevaegP og interpolerer hastigheden af de to
bevaegelser. Du kan ikke danne en overgang fra en BevaegP til en
BevaegJ eller en BevaegL. | stedet betragtes det sidste viapunkt pa
BevaegP som et stoppunkt uden overgang. Du kan ikke udfgre en
overgang, hvis de to baner er i en vinkel teet pa 180 grader (modsat
retning), fordi den skaber en cirkelbue med en meget lille radius,
som robotten ikke kan falge med konstant hastighed. Det giver en
programkearselsfejl, som kan rettes ved at justere viapunkterne, sa
de danner en mindre spids vinkel.

* Overgange der involverer BevaegJ danner en overgang i led-
funktionsomradet. Dette gaelder overgange fra Bevaegd til Bevaegd,
BevaegJ til BeveeglL og BeveegL til Beveegd. Overgangen giver en
jeevnere og hurtigere bane end beveaegelser uden overgang (see
Figure 15.6). Hvis hastighed og acceleration bruges til at angive
hastighedsprofilen, holdes overgangen inden for over-
gangsradiussen i lgbet af overgangen. Hvis du bruger tid i stedet for
hastighed og acceleration til angivelse af hastighedsprofilen for
begge bevaegelser, falger overgangsbanen banen for den oprin-
delige BeveegJ. Nar begge bevaegelser er tidsbegraensede, sparer
brug af overgange ikke tid.

* Overgange i BevaeglL Ved dannelse af overgange i BeveegL falger
positionen i overgangen en cirkelbue ved konstant hastighed. Ret-
ningen dannes gennem en jaevn interpolation mellem de to baner.
Robotten kan decelerere pa banen, fgr den falger cirkelbuen, for at
undga meget hgje accelerationer (f.eks. hvis vinklen mellem de to
baner er teet pa 180 grader).
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81. Betingede overgangsbaner

Beskrivelse Overgang giver robotten mulighed for at foretage en glidende overgang mel-
lem to baner uden at stoppe ved viapunktet Viapunkt mellem dem.
Overgang far dit robotprogram til at kere hurtigere, for nar du skaber en
j@vn overgang mellem baner, fastholdes accelerationen ved overgang mel-
lem baner.
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Betingede over-
gangsbaner

Dette eksempel er et meget situationsbestemt eksempel, men det viser, at
robotprogrammet i meget sjeeldne situationer kan beregne programknuder
for udfarelse.

Overgangsbanen pavirkes bade af viapunktet, hvor overgangsradiussen er
indstillet til, og det efterfalgende viapunkt i programtraeet.

| dette eksempel er overgangen omkring pavirket af (Wp_1) og (WP 2).
Konsekvensen af dette bliver mere tydelig i dette eksempel ved overgang
omkring (WP_2).

Der er to mulige slutpositioner, og for at afggre, hvilke naeste viapunkt der
overgas til, skal robotten vurdere den aktuelle leesning af digital input
[1] allerede fra det tidspunkt, den gar ind i overgangsradiussen.

Det betyder, at i . . . then-udtrykket evalueres, far vi rent faktisk nar desti-
nationen, hvilket er en anelse kontraintuitivt, nar man ser pa programse-
kvensen. Hvis et viapunkt er et stoppunkt, og det falges af betingede udtryk
til afgarelse af det naeste viapunkt (fx I/0O-kommandoen) udfares 1/0-hand-
lingen, nar robotarmen standser ved viapunktet. (WP_2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@1l i

WP_F_2

WP _I erdetfarste viapunkt, og der er to potentielle endelige via-
punkter: wp F 1 ogwP F 2, afheengigt af et betinget udtryk. Det betin-
gede i r-udtryk vurderes, nar robotarmen gar ind i den anden overgang

(")-
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82. Add Until

Description The program node Until defines stop criteria for a motion.
You can add Until nodes from Direction and Waypoint commands.
You can only add a direction node to a MovelL and MoveP.
The robot moves along a path and stops when contact is detected.

You can add multiple stop criteria to a single movement. The motion stops
when the first Until condition is met.

You can add multiple Add Until one after the other, because there can be
multiple conditions that must be met, before an action is done or executed.

24 QM
corse iatin _Bevmg 10 Loy
Vv Simpel Q _ Grafik Variable
B, .
evaeg 1 X Opssetning af variabler Indtil
Viapunkt 2 v Robot-program Angiv stopbetingelsen
Retning 3 ¢ < Bevaegl Robotten vil bevaege sig i den valgte retning indtil stopbetingelsen er n&et
4 9 v Retning: Base X+
Vent 5 » It Udtryk f(x)
Indstilling
Pop op
Kommentar
4 3 N
Mappe o
—— Vaerktgjkontakt 7
nyttelast
J [ ) Veerktajshastighed mindre end 100,0 mm/s anbefales for at detektere en
> Ekspert lontakt
> Skabeloner
1/0-input ‘ ‘ '
‘ Y\
Tilfej Indtil Tifoj har\dhr\gc’

Oslukkel : ° 0 O Simulering .

* Distance

* Tool Contact: (see 83. Retning pa side 246 )
* Expression

* 1/O Input:

* Add Action

Expression This node uses a custom program expression to stop the robot's motion.
You can also use an expression to specify a stop condition.
Stop conditions can also be specified using variables and script functions.
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Add an Until
expression to a
robot program

Distance

Example

Add an Until distance
to a robot program

1. When you have added the Until command, tap the

Expression

2. Tap the yellow expression field

3. Add the expression with the keyboard

4. Tap Submito to save the expression

5. Choose if you want to use the shared deceleration or a custom dece-
leration

Q _ Graphics Variables

Move

1 . F
- Y Robot Program Until - [Expression -
Waypoint 2 9 < Movel
Direction 3 ® v Direction: Base X+ Enter the Until text that wil be executed as script code by the URController
4 3 Until expression
Wait
If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set
Popup
Halt ‘
Comment @ Use Shared Deceleration
| 13
Folder O Use Custom Deceleration
Set Payload 1200
) Advanced
> Templates
Add Until Add Action C)

23S KERT
ONormal ’ ; A ° 0 o 5”‘\‘\\JBUIZW\.

This node stops a Direction move when the robot moves a certain distance.
The velocity is ramped down so the robot stops exactly at the specific
distance.

You can also use a specific distance as a stop condition.

You can use the distance function to move the tool a specific distance
before a full stop such as moving the tool away from a work piece.

1. When you have added the Until command, tap the

Distance

2. Add the distance in mm

3. Select to stop after it has moved the distance or blend with a radius.
Click here to read more about blending.
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Tool Contact

Example

This node allows the robot to stop motion when contact with the tool is
established.

You can use this node to stop a movement when the robot tool detects a
contact.

'
'
'
'
[ P
. + 7
. ! )
-

You can also define the deceleration of the stop and the retraction of the
tool.

You can use the Until Tool Contact Node for applications like Sta-
cking/Destacking, where Until Tool Contact determines the height of sta-
cked objects.
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Add a Until tool 1. When you have added the Until command, tap the
contact to a robot
program Tool Contact

Korsel lation __ Bevasg. 1jo Log - 3
87 Bl Q _ Grafik Variable

Beveeg

A ; ) . -

: X  Opsa=tning af variabler Indtil - Vaerktsjkontakt -

Viapunkt 2 v Robot-program
Retning 3 ¢ « Beveeg/ Robotten beveeger sig Indtil der registreres en indvirkning p4 veerktalet. Robotten

4 ¢ @ Viapunkt_1 stopper med den definerede deceleration.,
Vent

5 3» Indtil lontakt: Tibagetraek 0,00 /g rytgishastighed mindre end 100,0 mmy/s anbefales for at detektere en kontakt
Uil Hvis en handiing tifgjes, vil den blive udfart nar indtii-betingelsen er néet
Pop op
Stop
ommentar & Fiyt til kontaktpunkt —  Afstand

a »  Afstand til kontaktpunit
Mappe . —  Kontakt
Indstil +
ot Robot stop
> Ekspert
O Brug dett deceleration
Skabeloner
@ Brug tipasset deceleration
2000,0| °/sek.?
< >
Tilfej Indtil
e ilfgj Indti Tifoj har\dhr\gC’

Oslukkel c ° 0 O Simuering .

FORSIGTIG

The default speed of motion is too high for contact
detection. A faster speed of motion triggers a robot stop,
before the Tool Contact condition can take effect. To avoid
triggering a robot stop, lower the speed of motion. For
example: 100m/s.

BEMARK

Until Tool Contact might not work if the mounted tool
vibrates. For example: a vaccuum gripper with an
embedded pump can introduce fast vibrations.

Detail Use the Retract to Contact setting for the robot to return to the initial point
of contact. You can set an additional reverse movement to make the robot
move free of, or toward, contact. This is useful if you have a gripper that
needs free space to move, or if a clamping action is needed.

I/0 Input This node uses an /O input to stop a signal controlled motion.
You can also use an an I/O input to specify a stop condition.
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add a No Actionto a
robot program

Add Action

Example

Add a No Action
after an Until
command

1. When you have added the Until command, tap the

I/O Input

2. Select the analogue or digital input

3. Add additional configuration

This node allows you to add a program node if a specific Until condition is
met. You can also add an additional action to be executed right after an
Until command.

Until Tool Contact can engage the gripping action of a gripper tool. If no
Action is defined, then program execution continues to the next program
node in the Program Tree.

Add Action C’
1. Tapthe

2. Select a node from the Node List to a right after the Untill command

3. Configure the node you just selected
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83. Retning

83. Retning

Beskrivelse

Retning

Eksempel

Kommandoen Retning angiver en beveegelse i forhold til funktionsakser
eller TCP'er.

Robotten bevaeger sig langs banen, som er specificeret i programknuden
Retning, indtil denne bevaegelse standses af en 82. Add Until pa side 241-
betingelse.

Retningskommandoen giver dig mulighed for at fa robotten til at bevaege
sig i en bestemt retning.

Retningsvektorerne [100,0,0] og [1,0,0] har samme effekt pa robotten. Brug
hastighedsskyderen til at bevaege langs x-aksen ved en gnsket hastighed.
Talveerdierne i retningsvektoren har kun betydning i forhold til hinanden.
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83. Retning
Tilfgj en | dit robotprogram skal du vaelge det sted eller den knude, hvor du
retningsbevaegelse gnsker at tilfgje en Retning-kommando.

til et robotprogram

Under Basic trykkes pa Retning for at tilfgje en linezer bevaegelse til
programtraeet.

Definer den lineaere bevaegelse i feltet Retning under Funktion.

a. Veelg, om du bruger den delte funktion
@ lUse shared feature

eller Base/Veerkigj

@ Base v

Base

Tool

b. Veelg den kartesiske retning fra rullemenuen Retning
Direction

@)(+ v

eller skriv retningsvektoren manuelt
@ Direction vector

[0.0,1.0,0.0]

c. Veelg Delte parametre eller definer veerktgjets hastighed og
acceleration.

RS2 & QHE

o N
BTy 1 X Opszetning af variabler Retning
Viapunkt 2 ¥ Robot-program

Robotten vil bevaege sig i en linecert-beveegelse | forhald til den valgte funktion
3 ¢ % Beveegl

4 @ v Retning: Base X+

it 5 3 Indtl Funktion Retning

Retning

Indstilling @® Brug dett funktion @k ~
Pop op @) O Retningsvektor
1.0,0.0,0.0]
Stop [1.0 0.0]
Kommentar
b
Mappe
Indstil
nyttelast
@ Brug feelles parametre
> Ekspert
QO veerlagishastighed 250,0
> Skabeloner o
Veerktojsacceleration 1200,0
Tilfej Indtil

TR XS Nl f=

Klik pa Tilfgj indtil for at tilfgje en metode til at stoppe retning-
bevaegelsen.
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83. Retning

Veelg funktion og ret-
ning

Retning-bevaegelse

Retningsvektor

Forskellen mellem Delt funktion eller BASE/VARKTJJ
Forskellen mellem Retning og skrivning af Retningsvektoren

Retningsvektorerne definerer et brugerdefineret kodeudtryk, som oplases
til en enhedsvektor.

Der er forskellige mader at stoppe retningsbevaegelsen pa.

Tryk i feltet Retning pa knappen Tilfgj indtil for at definere og tilfgje stopkri-
terier til programtraeet.

Indstillingerne for retningsvektor giver dig mulighed for at definere vek-
torretningen for lineaer beveaegelse. Brug Veerkigjshastighed og Veerk-
tejsacceleration til falgende:

* for at definere lineaer bevaegelse i forhold til flere funktionsakser

* for at beregne retningen som et matematisk udtryk

UR20
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84. Vent

Beskrivelse

Tilfgj et Ingen
venten til et
robotprogram

Vent-kommandoen giver yderligere kontrol over robottens adfeerd. Vent-
kommandoen pauserer robottens bevaegelse, nar nye input introduceres i
programmet.

Du kan tilfgje en Vent-kommando til et program med eksterne sensorer, for
at fa robotten til at vente pa, at en af sensorerne aktiveres, far programmet
fortsaetter.

Nar du tilfgjer et Vent til dit programtree, vises Vent-ruden til hajre pa skeer-
men.

Se fglgende afsnit om brug af Vent:
Robotten szettes pa pause ved hjzelp af forskellige Vent-kommandoer.
Se Vent-kommandotyperne nedenfor.

Ingen venten far robotten til ikke at ggre noget, far den fortsaetter med at
kare et program. Der er ingen pause for nyt input.

1. 1dit robotprogram skal du vaelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Vent-kommando.

2. Tryk under Basic pa Vent.

3. Pa hgjre side af skeermen skal du trykke pa Ingen venten-veaelgeren.

I3 Universal Robots Graphical Programming nt + x

Fun Mo I Log
Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait: 0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait @ No wait
Set O Wait seconds
Fopup O wat for Digal Inpt
Halt
Owatror
Comment
q 3 Wait for

Folder O ‘
Set Payload

> Advanced

) Templates

Ingen venten-kommandoen kan bruges som en midlertidig pladsholder,
nar du programmerer dit robotprogram.
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84. Vent

Tilfaj Vent x
sekunder til et
robotprogram
1.
2.
3.
4.
Eksempel: Vent x 1.
sekunder
2.

Denne Vent-kommandotype gar det muligt for robotten at holde positionen
i et defineret tidsrum, far den fortsaetter et program.

| dit robotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Vent-kommando.

Tryk under Basic pa Vent.

Tryk pa Vent x sekunder-veelgeren.

@ wait

Tryk pa talboksen for at veelge en vaerdi, der bestemmer ventetidens
leengde.

500.0| seconds

I3 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x

run | Progra stion__ Move
arabies
Move
1 v Robot Program Wait
e 2 B Walt: 0.01 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait QO No wait
Set @ watt seconds
O e fo Dt
Halt
O wat o
Comment
a s Wait for
Folder O ‘
Set Payload
> Advanced
> Templates

Simulation .

Hvis du har en genstand, der skal kgles ned til en bestemt tem-
peratur, kan du tilfgje denne tidsforsinkelse i robotprogrammet.

Hvis en ekstern operation skal afsluttes, far du fortsaetter med robot-
programmet.

Vent pa digitalt input Denne Vent-kommandotype gar det muligt for robotten at holde position,
indtil der modtages et signal fra et digitalt input.
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84. Vent
Tilfej et Vent pa 1. lditrobotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
digitalt input til et gnsker at tilfgje en Vent-kommando.
robotprogram

Eksempel: Vent pa
digitalt input

Vent pa analogt
input

2. Tryk under Basic pa Vent.
3. Tryk for at vaelge Vent pa digitalt input.

@ Wait for Digital Input [<Di.Input> v

Der kraeves mere definition for denne Vent-type.
4. Veelg et nyt digitalt input i rullemenuen Di.lnput.

5. Tildel en lav eller hgj signaltype til det nye digitale input i sig-
nalboksen.

Hvis du har flere digitale inputs, kan du omdgbe hvert enkelt for at gore det
nemmere at finde dem.

Universal Robots Graphical Programming Environment

R ove Log =
Move
1 ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wit
Set O ‘Wait seconds
Popup @ Wait for Digital Input <Di.Input> v
Halt <Di.Input > -~
O v or ot
Comment digital_in[0]
SO oyt —
Set Payload gtalin(21
digital_in[3]
) Advanced
digital_in[4]
T lat
gt (5
digital_in[6]
digital_in[7] v
= —
Vo XBBETZ

O Power off Speed (— 100% Simulation .

Hvis du har en ekstern sensor for enden af en transportgr, kan du bruge
denne funktion til at vente pa en kommando fra sensoren, som forteeller
robotprogrammet, at der er et emne for enden af transportgren.

Denne Vent-kommandotype gar det muligt for robotten at holde position,
indtil der modtages et signal fra et analogt input.
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84. Vent

Tilfej et Vent pa
analogt input til et
robotprogram

Tip

Eksempel: Vent pa
analogt input

Vent pa f(x) udtryk

1. 1dit robotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du

gnsker at tilfgje en Vent-kommando.

2. Tryk under Basic pa Vent.

3. Tryk pa knappen for Vent pa analogt input.

@ Wait for

4. | menuen An.input skal du vaelge det nye analoge input.

analog_in[1]

w

4.0

‘Volts

5. Tryk pa boksen Volt for at vaelge en veerdi, der bestemmer spaen-

dingen.

6. |feltet med vinkelparenteser skal du vaelge enten symbolet mindre

end < eller symbolet stgrre end >.

Universal Robots Graphical Programming Environment

e

Bz¢QH

Run rogr:
Move 1 ¥ Robot Program Wait
e 2 B Wait Al[1]>4.0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O Mo watt
Set O Wait seconds
Popup O Wait for Digital Input
Halt @ Wait for ‘ana\ogiin[l]
Comment
E— a I O Wait for ‘
Set Payload

Simulation .

Hvis du har flere analoge inputs, kan du omdgbe hvert enkelt for at gare
det nemmere at finde dem. [G4 til I/O-opsaetning]

Hvis du har en temperaturfgler, der er sat op til den analoge I/O, kan du
konfigurere robotprogrammet til at vente, indtil en bestemt temperatur er

naet.

Denne Vent-kommandotype far robotten til at holde position, indtil et udtryk

er Sandteller [1]
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Tilfej en Vent pa f
(x)-variabel til et
robotprogram

Eksempel: Vent pa f
(x) udtryk

—

| dit robotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Vent-kommando.

2. Tryk under Basic pa Vent.
3. Tryk pa Vent pa f(x)-vaelgeren.

O Wait for ‘

4. Tryk pa variabelfeltet f(x) for at tilfgje en udtryksveaerdi.

Du kan tilfgje en vent-kommando med et udtryk, der venter pa, at to eller
flere betingelser er sande eller falske afhaengigt af konfigurationen, nar du
bruger en maskine og en transportgrsensor. Bade maskinen og trans-
portgren bliver klar til robotten.
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89. Indstilling

Beskrivelse

Indstil-kommandoen er en af de mest brugte kommandoer. Indstil-kom-

mandoen kan teende og slukke for eksterne enheder. Indstil-kommandoen
kan ogsa gge eller mindske strem/spaending til eksterne enheder.
Du kan altid teste din opseaetning ved at bruge testknappen i nederste hgjre

hjerne af skaermen.

Se fglgende afsnit om brug af Indstil:
Robotten bruger forskellige Indstil-kommandoer.
Se Indstil-kommandotyperne nedenfor.

Ingen handling

Dette bruges i kombination med indstilling af den aktive TCP.

For at tilfgje en Ingen handling til et robotprogram

1. 1dit Robot-program skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.

2. Tryk under Basic pa Indstil.

3. Veelg Ingen handling
2+ QH

Beveeg

Retning
4

Vent 5

Indstilling

Pop op

Stop

Kommentar

Mappe
Indstil

nyttelast
> Ekspert
> Skabeloner

O Normal

1 X Opseetning af variabler
Viapunkt 2 v Robot-program
3 ¢ o Beveeg/

W= Ny. Aben. Gem.
Q _ Grafik Variable

Indstilling
Veelg den handiing, du ensker at udfare pa dette punkt i programmet. Du kan ogséd
angive andringer i robottens nyttelast.

Q Ingen handing

Q seet digital udgang |<Di.Udgang> -
QO seet analog udgang |<An.Udgang> - 2,0

Q Ingstiling |<Udgang> M ()

O Indstil enkelt puls |<Di.Udgang> ~] 0,500

QO Foraginstaliationsvariablen med én: |<Variabel> -

© Brug knuden ‘Indstil nyttelast'ti at indstile nyttelasten

O Indstil TCP

Indstil digitalt output Det digitale output bar planlaegges som en start/stop eller teend/sluk-hand-

ling.

UR20
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Eksempel: Indstil
digital output

Indstil digitalt output

Eksempel: Saet
analogt output

Indstil (variabel)

Eksempel: Indstil
(variabel)

5.

.| dit Robot-program skal du veelge det sted eller den knude, hvor du

gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.
Tryk under Basic pa Indstil.
Veelg Indstil digital output

Veelg din forud navngivne digitale udgang (se 115. I/O-opsaetning pa
side 321)

Indstil til Hgj/Lav

Brug denne Indstil-kommando, hvis du gnsker, at en transportgr skal starte
eller stoppe en bevaegelse.

Det analoge output ber planleegges som en variabel stigning/reduktion i
strgm/spaending.

1.

| dit Robot-program skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.

Tryk under Basic pa Indstil.

3. Indstil digitalt output

Veelg dit forud navngivne analoge output (se 115. I/O-opsaetning pa
side 321) Key: 28 Context: commandtab_action_en.htm 28 File:
commandtab_action_en.htm.xIf

Indtast gnsket veerdi (stram eller spaending afhaengig af kon-
figuration i 135. I/O-faneblad pa side 372

Brug denne kommando, hvis du gnsker at gge hastigheden pa en trans-
portar eller deempe lyset i en lampe eller diode.

Outputtet kan ogsa modificeres af et udtryk.

1.

o & w DN

| dit Robot-program skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.

Tryk under Basic pa Indstil.
Veelg Indstil
Veelg det forud navngivne output

Tilfgj udtrykket i indtastningsfeltet.

Du kan indstille et output til at vise output-momentet for et robotled.
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Indstil enkelt puls

Eksempel: Indstil
enkelt puls

Forag
installationsvariablen
med én

Eksempel

Indstil TCP

Eksempel: Indstil
TCP

Indstil-kommandoen kan bruges til at levere en regelmaessig puls af en
bestemt varighed. Outputtet forbliver Hgjt under pulsen og vender tilbage
til Lavt efter at pulsen slutter.

1.

2
3
4,
5

| dit Robot-program skal du veelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.

. Tryk under Basic pa Indstil.
. Veelg Indstil enkelt puls

Veelg dit forud navngivne digitale output

. Tilfgj din varighed for pulsenii (s)

For at sikre gyldig kommunikation med aldre maskineri, kan du saette en
puls til en hgj kommando i en varighed, sa du sikrer, at det seldre maskineri
har tid til at registrere kommandoen.

Dette bruges til at gge antallet for en teellervariabel.

2.
3,
4.

.l dit Robot-program skal du veelge det sted eller den knude, hvor

du gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.
Tryk under Basic pa Indstil.
Veelg Forag installationsvariablen med én

Veelg din variabel fra rullemenuen.

Hvis du har brug for at vide, hvor mange genstande robotten har hand-
teret, kan du tilfgje en teeller og denne Indstil-kommando for at gge teel-

leren.

A

> W

.| dit Robot-program skal du veelge det sted eller den knude, hvor du

gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.

Tryk under Basic pa Indstil

a. Du kan indstille den aktive TCP med enhver kom-
mandovariation fra ovenstaende.

Tryk pa Indstil TCP

Veelg TCP fra rullemenuen

Hvis du har en dobbelt griber, kan du bruge kommandoen Indstil til at
2ndre den aktive TCP til den anden griber.
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86. Pop op

Beskrivelse Popup eren meddelelse, der vises pa skaermen, nar programmet nar
Popup-noden i programtraeet.
Popop-meddelelser er begraenset til maksimalt 255 tegn. Du kan vaelge at
bruge forskellige popop-meddelelsestyper.

* Besked
* Advarsel
* Fejl

En popop seetter altid hovedrobotprogrammet pa pause. Hovedro-
botprogrammet er sat pa pause, mens pop op-vinduet er aktivt.

Hvornar bruges det:
* Nar du gnsker at fortsaette eller stoppe dit program.
* Nar du gnsker at oprette en besked for at informere brugerne.

* Nar du gnsker at styre din del af et robotprogram.

Tilfaj en popop til et
robotprogram

1. 1dit robotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du vil
tilfgje en Popop-kommando.

2. Under Simpel skal du trykke pa Pop op.
3. Tilfgj din tekst eller veelg en variabel
4. Veelg popop-typen. Den eneste aendring er popop-ikonet.

Korsel | Progm| instatation _Bevang

o Log Ny Aben @
NASIel Q m Grafik Variable

Beveeg

1 X Opsaetning af variabler Pop op
i2RunEs 2 ¥ Robot-program Viser nedenstiende meddelelse pé skeermen og venter pd at brugeren
Retning 3 9 « Beveeg) trykker pa OK

4 @ Viapunkt_1
. 5 =l Indstiling ‘

Indstilling 6 B Vent Se pop op

7 Pop o
R @ Pop op
Stop Pop op-type
Kommentar @ Besked

f] b O Advarsel
Happe 8F i
o
Indstil !
nyttelast
> Ekspert
> Skabeloner
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Tip

Eksempel: Popop

Du kan ogsa veelge Stop programudfarelse ved denne popup for at fa
programmet til at stoppe, nar denne popup vises.

| et simpelt handteringsprogram kan du tilfgje en besked-popop, nar pallen
er fuld, og der skal tilfgjes en tom palle.

Under en inspektion kan du tilfgje en advarsels-popop, hvor du inspicerer
et objekt. Hvis inspektionen er OK, fortsaet programmet. Hvis inspektionen
IKKE er OK, stoppes programmet.
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87. Stop

Beskrivelse Kommandoen Stop giver dig mulighed for at stoppe robotten ved en
bestemt knude i robotprogrammet. Det svarer til at trykke pa STOP-knap-
pen.

Du skal genstarte programmet efter Stop-kommandoen.

Nar du tilfgjer en Stop til dit robotprogram, vises Stop-ruden til hgjre pa
skaermen.

Hvornar bruges det:

* Inkluder en Stop-kommando, hvis du nar en position med robot-
programmet, hvor genopretning ikke er mulig, og du skal stoppe

programmet.
Stop Tilfgj stop til bestemte punkter i robotprogrammet.
Tilfoj et stop til et 1. 1dit robotprogram skal du veelge det sted eller den knude, hvor du vil
robotprogram tilfgje en Stop-kommando.

2. Tryk under Simpel pa Stop.

RS2+ QH

¢ Ny, be Gem.
< s o o e

Beveeg

1 X Opseetning af variabler Stop

Viapunkt 2 v Robot-program

5 Programudferelsen standser p& dette punkt.
ity 3 ¢ & Beveeg/

@® Viapunkt_1

= Indstiling
X Vent

Vent

Indstilling
@ Pop op

Fop op O Stop

® N o U

Stop
Kommentar

Mappe

Indstil
nyttelast

Eksempel: Stop Hvis der ikke er flere dele til en svejseapplikation, eller en af delene er ble-
vet placeret forkert i svejsemgnsteret, kan du tilfgje en Stop-kommando.
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88. Kommentar

Beskrivelse

Kommentar

Tilfaj en kommentar
til et robotprogram

Eksempel:
Kommentar

Kommandoen Kommentar giver dig mulighed for at holde styr pa de beslut-
ninger, du treeffer, mens du opretter eller opdaterer dit robotprogram.

Du kan tilfgje kommentarer direkte i et robotprogram, der bruges af for-
skellige brugere.

Nar du tilfgjer en kommentar til dit robotprogram, vises kommentarruden til
hajre pa skeermen. Indholdet af kommentaren vises i kommentarruden.

Kommentarer pavirker ikke programmets udfgrelse.

Tilfgj nyttige kommentarer forskellige steder i robotprogrammet.

1. ldit robotprogram skal du vaelge en knude for at tilfgje en kom-
mentar.

2. Under Simpel skal du trykke pa Kommentar.

3. Tilfgj din kommentar i tekstfeltet.

Universal Robots Graphical Programming Environment

(1]
Y <unnamed>*
REz ¢ QH cpee 3 oW
Run P on Move 1790 Log e e -
Move
1 ¥ Robot Program Comment
Waypoint 2 ¢ m Pick up object
Direction 3 =] <empty>
o 4 ¢ m move object Please enter comment:
5 - <empty Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m lower object
— 7 =| <empty>
8 ¢ m release object
Halt 9 - <empty>
Comment 10 ¢ m move robot arm back
g 11
Folder 12
Set Payload
) Advanced
) Templates
< >
= —
' R A NS Nl =

o 0 o simuation ()

O Normal

Kommentarerne bruges hovedsageligt af programmagrer til at give indsigt
og hjeelp til andre programmgrer, der arbejder pa det samme robot-
program.
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89. Mappe

89. Mappe

Beskrivelse

Kommandoen Mappe giver dig mulighed for at bruge mapper til at skabe et

letlzeseligt overblik over hoveddelene i dit robotprogram.

Da hver hoveddel af robotprogrammet kan indeholde mange program-
knuder, kan du bruge mapper til at adskille dem i overskuelige sektioner.

Mapper pavirker ikke programmets udfarelse.

Mappe

Tilfej en mappe til et 1.
robotprogram

Organiser dit robotprogram i mapper.

2. Tryk pa Mappe under Simpel.

| dit robotprogram skal du veelge en placering til din mappe.

3. Dukan nu flytte knuder ind i mappen eller tilfgje knuder i mappen.

m
S 2

Universal Robots Graphical Programming Environment

fogram | instalatio

Move

Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt
Comment
Folder

Set Payload

L H

1 ¥ Robot Program
2 % m Pick up object

= - <empty>
4 ¢ m move object
5 - <empty>
6 9 m lower object
7 =| <empty>
8 ¢ m release object
9 = <empty>

10 ¢ = move

4 11 - <empty>

ot arm back|

Variables

Folder

A folder is simply a collection of pregram lines.

Please enter text to be displayed in the program tree:

move robot arm back

O Hide Folder Program Tree

o 0 o 5”““‘1‘%:%.

O Normal

Eksempel: Mappe

En af de vigtigste anvendelser af Mapper er at skjule hovedsektioner af

robotprogrammet for at give et bedre overblik over robotprogrammet.
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90. Indstil nyttelast

Beskrivelse

Indstil nyttelast

Brug kommandoen
Indstil nyttelast

Tip

Kommandoen Indstil nyttelast giver dig mulighed for at konfigurere nyt-
telasten for robotten. Nyttelast er den samlede vaegt af alt det, der er fast-
gjort til robottens veerktgjsflange.

Hvornar bruges det:

* Ved justering af nyttelastvaegten for at forhindre robotten i at udlgse
et robotstop. En korrekt konfigureret nyttelastvaegt sikrer optimal
robotbevaegelse.

Indstilling af nyttelasten korrekt sikrer optimal bevaegelsesydelse og
undgarrobotstop.

* Ved opsaetning af nyttelasten til brug i et simpelt hand-
teringsprogram, ved hjeelp af en griber.

1. lditrobotprogram skal du vaelge det sted eller den knude, hvor du
gnsker at tilfgje en Indstil-kommando.

2. Tryk under Basic pa Indstil nyttelast.
3. Brug rullemenuen under Veelg nyttelast.
a. Veelg en af de allerede konfigurerede nyttelaster.

b. Eller brug rullemenuen til at konfigurere en ny nyttelast ved at
veelge Tilpasset nyttelast og udfylde masse- og CoG-felterne.

R -2+ QH

< s o o e

Beveeg

1 X Opszetning af variabler
Viapunkt 2 v Robot-program
3 = Indstil nyttelast: Payload Payload objects are defined in installation

Select Payload

Retning

Vent Indstil den totale nyttelast

Indstilling [ Payioad -
R Nyttelast
Stop Last
Sanmentay Tyngdepunkt
Mappe 9 " ex
Indstil cr
nyttelast o
1 Husk atindstille den totale nyttelast

+ Indstil nu

Du kan ogsa bruge knappen Indstil nu til at indstille veerdierne pa knuden
som den aktive nyttelast.
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90. Indstil nyttelast

Brug tip

Eksempel: Indstil

Husk altid at opdatere din nyttelast, nar du foretager aendringer i kon-
figurationen af robotprogrammet.

| et simpelt handteringsprogram skal der oprettes en standard-nyttelast i

nyttelast installationen. Derefter tilfajer du en Indstil nyttelast, nar du samler et
objekt op. Du opdaterer nyttelasten, efter at griberen lukkes, men for
bevaegelse pabegyndes.
Derudover kan du bruge Indstil Nyttelast efter objektet er blevet frigivet.
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91. Avancerede programknuder

Beskrivelse De avancerede programnoder bruges til at tilfgje yderligere funktionalitet til
dit robotprogram, sasom underprogrammer, hvis-parametre, scripts og gen-
tagelser.
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92. Gentag

92. Gentag

Beskrivelse

Gentagelse af et
udtryk

Far de underliggende programkommandoer til at gentages. Afhaengigt af
valget gentages de underliggende programkommandoer uendeligt, enten
et vist antal gange, eller sa laenge en given betingelse er sand. Nar der er
gentaget et vist antal gange, skabes en dedikeret gentagelsesvariabel (kal-
det 1oop 1 iskeermbilledet ovenfor), som kan bruges til udtryk inden for
gentagelsen. Gentagelsesvariablen taeller fra 0 til N - 1.

Nar du gentager et udtryk som slutbetingelse, muligger PolyScope en
labende evaluering af udtrykket, saledes at “gentagelsen” kan afbrydes nar
som helst under udfgrelsen og ikke kun efter hver repetition.

82 & H

> simpel Q n Grafik Variable
Ekspert
L X Opsaetning af variabler Gentag
Gentag 2 ¥ Robot-program
3 9 o Bevee
UnderProg 9 Veelg venligst, hvor mange gange programmet i denne lokke ber
4 © Viapunkt_1 gentages.
Tildeling 5 = Indstiing
. 6 B Vent )
— 7 @ropop @ Gentag attid
P 8 ©stop O Gentag X gange
Heendelse 9 | Kommentar Antal gentagelser Variabelnavn
T 10 ¢ m Mappe Gentag_1
= 411 =] <torr b "
Switch 12 ¢ 2 Gentag O Gentag, nér udtryidet er Sandt
Timer 13 =] <tor ‘
Hjem [m] ntinuer
> Skabeloner

RSO KBRATE
ONormaI ‘ ° 0 o Em‘wu\eung.
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93. UnderProgram

Beskrivelse

Et underprogram kan indeholde dele, der er behov for flere steder. Et under-

program kan veere en separat fil pa en disk, og kan ogsa veere skjult for at
beskytte mod utilsigtede aendringer af underprogrammet.

> pel
Gentag
UnderProg
Tildeling
Hvis
Script
Heendelse
Trad
Switch
Timer
Hjem

> Skabeloner

UnderProgram_1

Variable

1 X Opszetning af variabler

2 ¥ Robot-program Et underprogram kan enten veere en henvisning til en fil p& disken,
- m> eller det kan indeholdes i dette program.

4 1. UnderProgram 1

5 = <tom> Underprogramfi

<lIngen fil valgt>

Indlzes fil

Gem underprogram Ryd underprogram

O Hold underprogram-fil opdateret med dette program

O Skjul underprogramtree

S XKIBET

O Normal

Kald UnderProgram Et kald til en underrutine vil kare programlinjerne i underprogrammet og
derefter vende tilbage til linjen efter kaldet.

el " o
> simpel

Ekspert
L X Opsastning af variabler

Gentag
UnderProg
Tildeling
Hvis
Script
Heendelse
Tréd
Switch
Timer

Hjem

Variable

Kald UnderProgram

2 ¥ Robot-program
3 ¢ ¢ Bevaeg/

© Viapunkt_1 Veelg det underprogram, der skal kaldes herfra under programudferelsen.

4
5 = insting
6 B Vent

7 @ Pop op

8 O stop

9 @ Kommentar
10 ¢ = Mappe

12 ¢ & Gentag
13 - <torr
14 L. Kald

> Skabeloner

O Normal

E R A-Xa-d Nl =
000 @
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94. Tildeling

94. Tildeling

Beskrivelse Tildeler veerdier til variablerne. Den variable vaerdi kan vaere resultatet af
udtryk oprettet i Udtryksredigering (se afsnit 65. Udtrykseditor pa side 203).
Du kan ogsa anmode om en variabel vaerdi fra en operatgr. Nar du anmo-
der om en veerdi fra en operatgr, er det muligt at vise en operatgrbesked for
at validere input mod almindelige variabeltyper.

8 2 ¢ QH
q _ Grafik Variable
1 X Opsaetning af variabler Tildeling Kﬂde
EiEr) 2 ¥ Robot-program Tideler den valgte variabel med veerdien af udtrykket.
UnderProg 3 9 Beveeg
4 @ Viapunkt_1
Tildeling 5 = Indstilling Variabel Udtryk
Hvis 6 B Vent [ 7 yar2 v = 2% force()
Script 7 @Popop
8 O stop
Heendelse 9 ® Kommentar
Trad 10 ¢ ' Mappe
g 11 -=| <tom> I
Switch 12 ¢ & Gentag
Timer 13 -=| <tom>
Hiem 14 E: Kald .
15 2= var_2:=2 * force()
O Normal
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95. Hvis

Beskrivelse

Veelg Betingelser

Hvis og Hvis ... Ellers udsagn aendrer robottens adfserd baseret pa sen-
sorindgange eller variable veerdier.

BEMARK

Hvis der er viapunkter inde i et Hvis-udtryk eller inde i et
Gentag-udtryk med indstillingen Tjek udtryk lesbende, kan
du tilfgje et stopj()- eller et stopl() efter udtrykket for
forsigtigt at decelerere robotarmen. Dette er gyldigt for
bade Hvis- og Gentag-kommandoer (se afsnit).

Veelg betingelser i udtrykseditoren, der udger udtryk ved hjeelp af en If seet-
ning. Hvis en betingelse evalueres som vaerende Sand, udfgres saet-
ningerne i denne Hvis kommando. En Hvis saetning kun kan have én
Ellers szetning. Brug Tilfegj EllersHvis og Fjern EllersHuvis for at tilfgje og
fierne EllersHvis-udtryk.

Veelg Kontroller udtryk kontinuerligt for at tillade evaluering af saet-
ningerne Hvis , EllersHvis og Gentag, mens de indeholdte linjer udferes.
Hvis et udtryk i en Hvis saetning evalueres som Falsk, vil EllersHvis eller

Ellers betin

gelser blive fulgt.

» evaeg Log -
> simpel Q m Grafik Variable

Ekspert
X Opssetning af variaer

Hvis

Gentag 2 v Robot-program

UnderProg
Tildeling

Hvis

Script

Heendelse

Tréd

Switch

Timer

Hjem

3 ¢ «b Beveeg/ Afhaengigt af situationen for den givne sensorindgang eller programvariabel vil felgende
4 @ Viapunkt_1 linjer blive udfart
5 = [ndstiling vas‘
3 ; :Z:[op O Evaluer udtryk kontinuerligt
8 O Stop
9 ®| Kommentar
10 ¢ = Mappe
4 11 -| <torr I
12 ¢ & Gentag
13 = <torr
14 L Kald
15 3= var_2:=2 *force()

> Skabeloner 16 9 & Hvis...

O Normal

17 -

\ Tilfoj EllersHvis H Fjern EllersHvis \
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96. Script

96. Script

Beskrivelse Falgende indstillinger er tilgeengelige i rullelisten under Kommando:
* Linje giver dig mulighed for at skrive en enkelt linje URscript-kode
ved hjeelp af Expression Editor (65. Udtrykseditor pa side 203)
* Fil giver dig mulighed for at skrive, redigere eller indlaese URscript-
filer.
Du kan finde vejledning om skrivning af URscript i script-vejledningen eller
pa supportwebstedet (http://www.universal-robots.com/support).
Funktioner og variabler, som erklzeres i en URscript-fil, er tilgaengelige for
brug i hele programmet i PolyScope.
>5'"‘P°: — Tl Q _ Grafik Variable
Gentag 2 v Robot-program cript-kode Lnie ¥
UnderProg 3 ¢ «b Beveeg/ Nedenfor kan du indtaste tekst, der vil blive kart som Scriptkode direkte i
4 @ Viapunkt_1 URController.
Tildeling 5 =l Indstiling
Hvis 6 B Vent
Script ; g;o:’po"
Heendelse 9 ® Kommentar
Trad 10 ¢ ' Mappe
4 11 = <tom! 13
Switch 12 ¢ & Gentag
Timer 13 - <tom
I -
5 ¢ b s
e
ONormaI ° 0 O 5m—u,ﬂenng.
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97. Hendelse

Beskrivelse

En haendelse kan bruges til at overvage et indgangssignal, og udfere en
handling eller saette en variabel, nar indgangssignalet gar hgijt.

For eksempel, i tilfeelde af at robotten skal sende et signal til en maskine,
hvor signalet skal ga hgjt i 200 ms og derefter lavt igen.

Dette realiseres nemmest ved hjalp af en haendelse.

Heaendelser kontrolleres én gang for hver kontrolcyklus (2ms) .

24 QH

> simpel Q _ Grafik Variable

Ekspert
X Opssetning o vaiaber

Gentag 2 v Robot-program Haendelse

UnderProg =l <tom En heendelse minder om en afbrydelse. Dog bliver hovedprogrammet
4 % Heendelse iicke afbrudt af heendelsen, mens heendelseskoden udferes. Mens en

ideli heendelse udfares, vil andre heendelser ikie kunne forekomme:
Tildeling 5 [P
4k Afheengigt af situationen for den givne sensorindgang eller
programvariabel vil felgende linjer blive udfert

Script

Heendelse

Trad

: 1 [

Switch

Timer

Hjem

> Skabeloner

9o XBBET

O Normal
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98. Trad

Beskrivelse En trad er en parallel proces til robotprogrammet. En trad kan anvendes til
at styre en ekstern maskine uafhaengigt af robotarmen. En trad kan kom-
munikere med robotprogrammet med variable og output-signaler.

> simpel Q _ Grafik Variable
Ekspert
X Opsamtring af varsber

Gentag 2 v Robot-program

Trad

Entréd er et parallelt program, der kerer samtidig med hovedprogrammet. En tr&d kan

UnderProg udfere 1/0, vente pa signaler og sette variabler.

Tildeling 5 Nyttig til styring af andre maskiner mens robotten kerer.
Hvis

Script

Haendelse

Trad

Switch

Timer

Hjem

> Skabeloner

[ Gentag til afbrudt

S XKIBET

O Spor programuderelse

O Normal
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99. Switch

Beskrivelse

En skifttilfaelde-konstruktion kan fa robotten til at sendre sine beveaegelser
baseret pa sensorindgange eller variable vaerdier.

Brug Udtryksredigering til at beskrive grundbetingelsen og definere de til-
feelde, hvor robotten skal fortsaette til under-kommandoer for denne
Switch.

Hvis betingelsen vurderes til at matche et af tilfeeldene, udferes linjerne i
Case. Hvis der er angiveten Default Case, udfgres linjerne kun, hvis der
ikke blev fundet andre matchende tilfaelde.

Hver switch kan have flere Cases ogen Default Case.Switches
kan kun have en forekomst af de definerede Case veerdier. Cases kan til-
fajes ved hjaelp af knapperne pa skeermen. En Case-kommando kan fjer-
nes fra skaermen for det skift.

2% H

oo N Abn.  Gem
> simpel Q — Grafik Variable
Ekspert
1  Opsastning af variabler Switch
Gentag 2 v Robot-program
3 9 b Bevee
UnderProg 4 ® mﬁg/unkr B Du kan bruge en skift-saetning til at kontrollere dit programs forlgb. Den
p—— PUINKL kan erstatte komplekse Hvis...Ellers hvis seetninger og kan teste en
(=11 5 = Indstiling reekke vaerdier for dit udtrylk
Hvis 6 B Vent
7
Script @ Pop op
8 O stop Switch
Heendelse 9 - [®|Kommentar ‘
Tréd 10 ¢ = Mappe
. 411 =] <tor 3
Switch 12 ¢ & Gentag O Standardtifeelde
Timer 13 =| <tor
. 14 Lo Kald
e (5] o
5 15 8= var_2=2 * force() H
> Skabeloner 16 9 B Hyis
17 -] <torr El Tifeelde Intet valgt v
18 8 scriot
19 * Switch ...

ONormaI : ° o O Sw’x'wu\er\ng.
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100. Timer

Beskrivelse En timer maler den tid, det tager for bestemte dele af programmet at kare.
En programvariabel

> simpel Q _ Grafik Variable
Ekspert
1 X Opseetning af variabler

Gent Timer
e 2 ¥ Robot-program Méler tiden. Den mélte tid vises i variablen
3 ¢ ¢ Bevegl
UnderProg ‘
4 @ Viapunkt_1 | Va Ht\meril -
Tildeling 5 = Ingstiling
Hvis 8 E| vent O Start
. 7 @ Pop op
Script Sto
e 8 O Stop QO stop
Wsialles 9 | @ Komrmertar QO nuisti
Trad 10 ¢ = Mappe
itch q 11 - <tom= s
Swite 12 ¢ & Gentag
Timer 13 -| <tom>
A 14ty Kald

15 a= var_2:=2 *force()
17 - <tom>
18 & Script

19 = Switch ...
20 © timer_1

495 X BEm]

O Normal
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101. Hjem

Beskrivelse

Definition af Hjem

Knuden Hjem bruger ledvinkler til at bevaege robotten til en foruddefineret
hjem-position. Den defineres som en sikker hjem-position, knuden Hjem
vises som Hjem(sikkerhed) i programtraeet. Hvis Hjem-positionen ikke er
synkroniseret med Sikkerhed, er knuden udefineret.

d Ny Aben. Gem.
corsel [ | ialain  evmg Loy
> simpel Q _ Grafik Variable
Ekspert

2 'v Rabot program ~ Hjem
Gentag 3 # Hem Flyt til Hierposition som angivet under installationen
UnderProg 4 9 BeveegP

5 ® Viapunkt 1 Beveeg)
Tildeling 6 @ Variabel
@ Ledhastighed °/sel
Hvis 7 @ v CirkelBevaeg
— s © Viapurie 2 Ledacceleration °/selc.2
cri
2 9 © Sutpurkt 1 QO 2
Heendelse 10 = Indstiling
Trad 11 B Vent
Switch 13O sp M Brug ledvinkler
Timer 14 (@] Kommentar
o 15 ¢ m Mappe
=i 16 =l <tom Tildel udgang til Hiemposition i sikkerhedskonfigurationen
> Skabeloner 17 ¢ & Gentag Sikkert Hjem Udgange
i =) <tom ke konfigureret Iiice tidelt

Oslukkel : ° 0 O Simulering .

Hjem er en brugerdefineret returposition for robotarmen. Nar Hjem-posi-
tionen er defineret, er den tilgaengelig ved oprettelse af et robotprogram.
Du kan bruge Hjem-positionen til at definere en sikker Hjem-position. (Se
52. Sikker Hjem-position pa side 176) Brug startskeermknapperne til fal-
gende:
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101. Hjem

* Rediger position andrer en Hjem-position.

* Bevaeg Her flytter robotarmen til den definerede Hjem-position.

* Nulposition sender robotarmen tilbage til en opretstaende position.

1. ltoppanelet tryk pa Installation.

2. Under Generelt skal du veelge Hjem.

3. Tryk pa Indstil position.

4. Indlaer robotten ved hjzelp af enten knappen Frilab eller Overgang.

2+ QH

Kors Bevmg 0

TCP ‘
1 Nyttelast

Rediger position

Montering ‘

Bevzeg her

1/0:

Veerktgj 1/0 ‘

1 Nulposition

Variable
Opstart

Glidende
overgang

Hjem

Spor
transportband Ledposition

Skrueproces Base

> Sikkerhed Skulder
> Feltbus Handled 1

Héndled 2
Héndled 3

90,00°
-90,00°
-90,00°
-90,00°
90,00°
0,00°

000 «wn@

O Normal
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102. Skabeloner

Beskrivelse Skabelonerne kan bruges til at tilfgje specifik funktionalitet til et robot-
program. De forskellige skabeloner ggr det muligt at udfere komplekse
opgaver med dit robotprogram.
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103. Sag

103. Sag

Beskrivelse

Sag

Segefunktionen bruger en sensor til at fastsla den korrekte position til at
gribe eller slippe et emne. Denne funktion ggr det muligt at arbejde pa
stakke med emner af forskellig tykkelse, og bestemmelse af de ngjagtige
positioner pa elementer enten er ukendte eller for svaere at programmere.
Sensoren kan vaere en trykknap, en tryksensor eller en kapacitet sensor.

For at programmere en sggning, skal du definere falgende:
* A- startpunktet.

* Btil C- stable-retningen. Dette betyder at stakken forgges, nar du
stabler og stakken formindskes, nar du afstabler.

* D-tykkelsen af emnerne i stablen.

Du skal ogsa definere betingelsen for, hvornar den naeste stakposition nas,
og en speciel programsekvens, der udfgres ved hver stakposition.
Hastighed og acceleration for den bevaegelse, der benyttes til stablingen,
skal angives.
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Stabling

Under stabling flyttes robotarmen til punkt A og flyttes derefter i modsat ret-
ning for at sege efter den nzeste stableposition. Nar den naeste stakpo-
sition er fundet, husker robotten den og udfarer den specielle sekvens.

| efterfglgende runder starter robotten sggningen fra den huskede position,
forgget med genstandens tykkelse langs retningen.

Stabling er gennemfart, nar stabelhgjden nar et naermere defineret mal,
eller nar en sensor giver et signal.

el | oemg  “ioleg
> simpel Q _ Grafik Variable
Ekspert
T T———
&7 Sty 2 ¥ Robot-program En sogeoperation er defineret

o3 3 ¢ b Beveeg/
4 ® Viapunkt 1 A: Udgangspositionen

Kraft B: Retning - FraPos
5 =l Indstiling C: Retning - TiPos

Palletering 6 B Vent D: Emnets tykkelse

spor 7  @Popop Veelg mellem stabling og afstabling.

transportbdnd 8 O Stop

skruep ® Kommentar
10 ¢ m Mappe

411 =l <tom 3

12 ¢ & Gentag
13 = <ton I I s I
14t Kald '@ 5
15 (3= var_2=2 * force()
16 ¢ b Huis c
17 - <tom> B D) A

18 & Scriot ol e A
19 & Switch
20 © timer 1
21 el Seg

RIS XKBRADTE ‘
ONormaI ° 0 O Em'xu\ermg.

Stabling ‘ ‘ Afstabling ‘

@ o ®
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103. Sag

Afstabling

Nar man afstabler, bevaeger robotarmen sig fra punkt A i den givne retning
for at sege efter det naeste emne. Betingelsen pa skaermen bestemmer,
hvornar naeste emne nas. Nar betingelsen er opfyldt, husker robotten posi-
tionen og udferer den specielle sekvens.

| efterfelgende runder starter robotten sggningen fra den huskede position,
foraget med genstandens tykkelse langs retningen.

vets*

Aben

Korsel

= —~ N
> simpel Q _ Grafik Variable
> Ekspert . N

1 X Opsaetning af variabler ~ Afstabl
V Skabeloner 2 ¥ Robot-program

Sag 3 ¢ «b Beveeg/
© Viapunkt_1
Kraft

4
5 = Indstiling

Palletering 6 B \Vent

B 7 @ Popop Afstabl er defineret ved falgende parametre:

transportbdnd 8 O Stop I I

A: Udgangspositionen

skruep 9 (sl Kommentar 8 B: Rething - FraPos
10 ¢ m Mappe C: Retning - TiPos
a1 =] <tom> B I'G D: Emnets tykkelse
o ol A
12 ¢ & Gentag
13 = <torr
14 1, Kald
15 3= var_2:=2 *force()
16 ¢/ Hs Robotten er ved néeste position, nér
17 =l <tom>
18 & script
19 & Switch Emnetykkelse Feelles parametre
20 1 timer 1 0.0 mm Veerktojshastighed 250 mm/s
21 ¢ & Afstabl o Vaerktojsacceleration 1200 mmys?
@ StarPas 1

- w0 Sekvens for start B tandardvaerdi
' . b C 3( - E m & O sekvens efter afslutning T encrer.
‘ 000 @

O Normal

Udgangsposition Startpositionen er der, hvor stable-funktionen begynder. Hvis start-
positionen udelades, begynder stablingen fra robotarmens aktuelle posi-
tion.
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Retning

Retningen, givet af positionerne B til C, beregnes som positionsforskellen
fra TCP for Btil TCP for C.

Retningen tager ikke hensyn til punkternes orientering.

Udtryk for naeste stable-position

Robotarmen flytter sig i den angivne retning, mens den hele tiden vurderer,
om den naeste stable-position er naet. Nar udtrykket vurderes til True, er
den seerlige sekvens for stablingen udfart.

“ForStart”

Den valgfri BeforeStart-sekvens kgrer lige inden, funktionen starter.
Den kan bruges til at vente pa klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valgfri Af terEnd-sekvens kgrer, nar funktionen er slut. Den kan
bruges til at signalere til transportaren om at starte en bevaegelse og for-
berede den naeste stabling.

Pick/place-sekvens

Pick/place-sekvens er en saerlig programsekvens, der udfgres ved hver
stableposition, svarende til palleteringsfunktionen.

Korsel

> simpel Q m Grafik Variable
> Ekspert 2 v rHopot-program

-~ .
Retnin
v/ Skabeloner 3 ¢l Beveeg) g 5
® Viapunkt 1 En retning angives som linjen mellem TCP-positionen for to viapunkter.

Sag

= Indstiling
B Vent O Stop efter mm
@ Pop op O stop, nar
O Stop
Spor 9 @/ Kommentar
transportband 10 ¢ m Mappe
Skrueproces 11 -

12 ¢ & Gentag

Y13 -

14t Kaid

15 5= var_2:=2 * force()

16 ¢ b Huis

17 =] <torr

18 & Script Feelles parametre

19 * Switch Veerktojshastighed [ 10,0/ mm/s

20 O timer_1 Verl - ‘ 1200 N
21 o5 Afstay eerktgjsacceleration mm/s

22 © StartPos_1
Brug standardvaerdier

23 & = Retning v
000 @

Kraft

Palletering

® N o U s

295X ER

O Normal R
Fart 100%
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104. Kraft

Beskrivelse Krafttilstand er velegnet til anvendelser, hvor den faktiske TCP-position
langs en foruddefineret akse ikke er vigtig, men hvor der i stedet kraeves en
bestemt kraft langs den pagaeldende akse. Hvis robottens TCP for eksem-
pel ruller mod en buet overflade, skubbes eller trackkes arbejdsemnet.

Krafttilstand understatter endvidere pafgring af visse momenter omkring
foruddefinerede akser. Robotarmen forsgger at accelerere langs denne
akse, hvis den ikke mader nogen forhindringer pa en akse, hvor en kraft,
som ikke er lig nul, er indstillet. Selvom en akse er valgt til at vaere kom-
patibel, pragver robotprogrammet stadig at bevasge robotten langs denne
akse. Kraftkontrol sikrer imidlertid, at robotten stadig vil naerme sig den
angivne kraft.

BEMARK
Brug af denne funktion pa samme tid som Sporing af trans-

portband og/eller Baneforskydning kan fare til program-
konflikt.

* Brug ikke denne funktion sammen med
transportbandssporing eller baneforskydning.

BEMZARK
Hvis der er en Kraft-knude indeien If, ElseIf eller Loop

og indstilingen Check Expression Continuouslyer
valgt, kan du tilfgje et end force mode () scripti
slutningen af udtrykket for at afslutte kraftstyring.
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Funktionsvalg

ADVARSEL

1. Undga hgj deceleration, lige far der skiftes til kraft-
tilstand.

2. Undga hgj acceleration i krafttilstand, da det mind-
sker kraftkontrollens ngjagtighed.

3. Undga beveegelser parallelt med kompatible akser,
far der skiftes til krafttilstand.

Q _ Grafik Variable
> Ekspert @ ViepunKL_L

4
~
\/ Skabeloner 5 =lindstiling Kraft
6 B Vent Programdelen under denne kraftkommando keres i krafttiistand. | krafttistand er
7
8

robotten fri til at anvende den angivne kraft i den valgte funktions retning

Seg @ Pop op
Kraft O stop
N 9 (sl Kommentar Funktion

Palletering

Spor 1 =] <tom

transportbdnd 1, o o oo

Skrueproces 13 =] <tom
14 Kald £ Kraft

A L kal I -

15 2= var_2:=2 * force() 0.0 N
16 ¢ b His "t

17 =| <tom
18 & scriot

19 & Switch

20 © timer 1

21 ¢ & Afstabl

22 @ StartPos_1
23 © | Retning
26 @il Opsaming

Brug nedenstéende testknap | kombination med
v
31 @ F Krart frilabsknappen pa programmeringskonsollen ti at teste
OXE P @IS ewsenden
=]
- \

O Normal

Funktionsmenuen bruges til at vaelge det koordinatsystem (akser), som
robotten skal benytte, nar den arbejder i krafttilstand. Funktionerne i
menuen er dem, som er blevet defineret i installationen.
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Krafttilstandstype Typerne af krafttilstand, der er anfart nedenfor, bestemmer hvordan den
valgte funktion skal fortolkes.

* Simpel : Kun én akse er kompatibel i krafttilstand. Kraften langs
denne akse kan justeres. Den gnskede kraft pafares altid langs den
valgte funktions z-akse. Men for linjefunktioner er det langs y-aksen.

* Ramme : Rammetypen giver mulighed for mere avanceret brug. Her
kan der uafhaengigt vaelges kompatibilitet og kraefter i alle seks fri-
hedsgrader.

* Punkt: Nar Punkt er valgt, far opgaverammen y-aksen til at pege fra
robottens TCP mod den valgte funktions oprindelsessted. Merk at
oppgaverammen vil endres under kjaring ettersom posisjonen til
robot-TCP-en endrer seg. Opgaverammen aendres under program-
kersel, nar positionen for robottens TCP aendres. Opgaverammens
x- og z-akse er afhaengige af den valgte funktions oprindelige ret-
ning.

* Bevaegelse : Bevaegelse betyder, at opgaverammen aendres med
retningen af TCP-beveaegelsen. Opgaverammens x-akse er pro-
jektionen af TCP-bevaegelsens retning pa det plan, der deekkes af
den valgte funktions x- og y-akse. Dette kan veere nyttig ved sliping
langs en kompleks bane, hvor det er nadvendig med kraft loddrett i
henhold til TCP-bevegelsen. Det kan vaere praktisk ved afgratning
langs en kompleks bane, hvor der er brug for en kraft vinkelret pa
TCP-bevaegelsen.

Nar robotarmen ikke beveaeger sig: Hvis krafttilstand aktiveres, mens
robotarmen star stille, er der ingen kompatible akser, far TCP-hastig-
heden er over nul. Hvis robotarmen senere igen star stille og stadig
er i krafttilstand, har opgaverammen den samme retning, som sidste
gang TCP-hastigheden var hgjere end nul.

For de sidste tre typer kan den faktiske opgaveramme ses pa kar-
selstidspunktet under fanen Grafik (se ), nar robotten arbejder i kraft-
tilstand.
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Valg af kraftveerdi

Hastighedsgraenser

Indstillinger for
testkraft

* Kraft eller momentvaerdi kan indstilles for kompatible akser, og robo-
tarmen justerer sin position for at opna den valgte kraft.

* For ikke-kompatible akser falger robotarmen banen, som er sat af
programmet.

For translationsparametre angives kraften i newton [N], og for rota-
tionsparametre angives momentet i newtonmeter [Nm].

BEMARK
Du skal gare fglgende:

* Brug scriptfunktionen get tcp force () iensepa-
rat trad for at lsese faktisk kraft og moment.

* Korriger ngglevektoren, hvis faktiske kraft og/eller
det faktiske moment er lavere end gnsket.

Maksimal kartesisk hastighed kan indstilles for kompatible akser. Robot-
ten bevaeges ved denne hastighed under kraftkontrol, sa lzenge den ikke
kommer i kontakt med en genstand.

Taend/sluk-knappen, maerket Test, skifter virkemade for knappen Frilgb
bag pa programmeringskonsollen fra normal frilgbstilstand til test af kraft-
kommandoen.

Nar knappen Test er aktiveret, og der trykkes pa knappen Frilgb bag pa
programmeringskonsollen, arbejder robotten, som om programmet havde
naet denne kraftkommando, og pa denne made kan indstillingerne bekraef-
tes, far hele programmet rent faktisk afvikles. Denne mulighed er iszer prak-
tisk til at bekraefte, at kompatible akser og kraefter er valgt korrekt. Hold blot
robottens TCP med den ene hand, og tryk pa knappen Frilab med den
anden, og leeg meerke til, hvilke retninger robotarmen kan og ikke kan
bevaege sig i.

Ved afslutning af dette skaermbillede deaktiveres knappen Test auto-
matisk, hvilket betyder, at knappen Frilab bag pa program-
meringskonsollen igen bruges til almindelig frilabstilstand.

Knappen Frilgb virker kun, nar en gyldig funktion er valgt til kraft-
kommandoen.
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105. Palletering

105. Palletering

Beskrivelse

Palletering er en skabelon til nem programmering af palleterings- og afpal-
leteringsopgaver, opsamling og placering af (f.eks. fra bakker, fiksturer
0sv.), og til at fa robotten til at udfgre repeterbare handlinger for forskellige
emner i flere lag med forskellige mgnstre.

Du kan oprette forskellige mgnstre og anvende dem pa bestemte lag. Du
kan ogsa placere en separator mellem hvert lag (se ).

Desuden kan du bruge funktioner fra Palleegenskaber til nemt at justere pla-
ceringen af din palle.

Du kan fa mere at vide om funktioner ved at se

Falg afsnittet Oprettelse af et palleteringsprogram nedenfor for at bruge
palleteringsskabelonen.
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Oprettelse af et
palleteringsprogram

. Bestem, om du vil indlaere en funktion (se ) eller bruge en base

som referenceplan.

. Tryk i fanen Program under Skabeloner pa Palletering.

. Veelg en af fglgende handlinger pa skaermen Palletering afhaengigt

af den gnskede handling.
1. Veelg Palletering for at ordne emner pa en palle.

2. Veelg Afpalletering for at fierne emner fra en palle.

. Under Palleegenskaber skal du angive navn, funktion (se Trin 1),

genstandshgjde og emneteeller for dit program. Veelg afkrydsnings-
feltet Husk sidste emneplacering, hvis du vil have robotten til at
genstarte ved det emne, som den handterede, da den standsede.

. Pa skaermen Palletering skal du under Handlinger tilfgje yderligere

handlinger, som skal udfares far eller efter palleteringssekvensen
ved at veelge falgende:

1. Tilfej handling fer palletering: Disse handlinger udfgres far
start af palletering.

2. Tilfej handling efter palletering: Disse handlinger udferes
efter afslutning af palletering.

. Tryki programtreeet pa knuden Manstre for at udpege mgnstre til

dine lag. Pa denne skjermen kan du velge om du vil inkludere en
separator mellom lagene . Pa denne skaerm kan du veelge, om du
vil have en separator mellem lagene (se).

. Tryk pa mgnsterknuden/-knuderne i programtraeet for at laere robot-

ten lag-specifikke positioner (f.eks. start-/slutpunkter, gitterhjerner
og/eller antal elementer). Se for vejledning om indlaering. Alle posi-
tioner skal indlaeres ved pallens bund. Du kan kopiere et mgnster
ved at trykke pa knappen Dubler mgnster pa Mgnsterknude-skeer-
men, som du vil dublere.

. Trykiprogramtreeet pa knuden Lag for at konfigurere lagene i din

palleteringssekvens. Veelg rullemenuen Vaelg menster for at
vaelge mansteret for hvert lag. Tryk pa knappen Tilfaj lag for at til-
faje yderligere lag til dit program. Lag skal tilfgjes i den rigtige raek-
kefglge, da reekkefglgen ikke kan aendres senere.
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105. Palletering

Oprettelse af et
palleteringsprogram

Guiden Ved hvert
emne

9. Trykiprogramtraeet pa knuden Ved hvert emne. Vaelg at bruge
standardindstillingen (A) Guiden Ved hvert emne eller (b) Manuel
konfiguration ved hvert emne. Vejledninger om hver indstilling fin-
des nedenfor.

<unavngiet>
efa

== o Py

> simpel Q m Grafik Variable

Ekspert
T——— ——
\/ Skabeloner 2 ¥ Robot-program 9
Sag 3 ¢ 8 Palet 1 ) Palletering ger det muligt for robotten til at udfere palleterings-/depalleteringsopgaver
4 9 |v|Handing for palietering sésom simpel handtering af dele fra omréder og udfere de samme handinger for
Kraft 5 = <tom> forskellige elementer i flere lag.
Palletering 6 ¢ m Monstre
=] <tom> Pallet
— > @ ratecering
transportbdnd 8 = Lag O Depalitering =
9 @ 19 Ved hvert element
Skrueproces e
411 9 v Handing efter palletering v e
12 = <tom> Navn Pallet_1
Funktion Base -
Objektheide mm
Elementteeller Pallet_1_cnt

O Husk placeringen for det sidste element
Handlinger

[ Tilfj handiing for palletering
[ [Tilfej handiing efter palletering
—
t R A NS Nl =

000 @

Guiden Ved hvert emne hjaelper med at definere de handlinger, der skal
udfares ved hvert emne pa en palle, herunder referencepunkt, tilgangs-via-
punkt, viapunkt for veerktgjshandlingspunkt og afslutnings-viapunkt
(beskrevet i tabellen nedenfor). Tilgangs- og afslutnings-viapunkter for
hver emne beholder samme orientering og retning uanset de forskellige
emners orientering.

1. Tryk pa knuden Ved hvert emne i programtreeet.
2. Tyk pa Neeste pa skaermen Ved hvert emne.

3. Tryk pa knappen Bevaeg her. Tryk derefter pa knappen Auto og hold
den inde, eller brug knappen Manuel til at bevaege robotten til sepa-
ratorpunktet. Tryk pa knappen Fortsaet. Tryk pa Neeste.

4. Tryk pa Indstil viapunkt for at indleere tilgangs-viapunktet (se ). Tryk
pa Naeste.

5. Gentag trin 3.

6. Tryk pa Indstil viapunkt for at indlaere afslutnings-viapunktet (se ).
Tryk pa Neeste.

7. Tryk pa Afslut.

8. Nu kan du tilfgje relevante griberhandlingsknuder i mappen Veaerk-
tejshandling i programtreeet.
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Manuel
konfiguration

. Tryk pa knuden Ved hvert emne i programtreeet.
. Tryk pa Manuel konfiguration pa startskeermen for Ved hvert emne.

. Brug rullemenuerne til at vaelge et mgnster og et referencepunkt-

emne. Tryk pa knappen Brug dette referencepunkt for at indstille
referencepunktet.

. Beveeg robotten til referencepunktet ved at trykke pa Bevaeg her.

5. Tryk pa knuden Tilgang i programtraeet for at laere robotten tilgangs-

viapunktet (se ). Tilgangs-viapunktet beholder samme orientering og
retning uanset de forskellige emners orientering.

. Tryk pa knuden Ved hvert emne i programtraeet. Gjenta trinn 4.

. Tryk pa knuden Afslut i programtraeet for at laere robotten viapunktet

Afslutning (se).

. Nu kan du tilfgje relevante griberhandlingsknuder i mappen Veerk-

tejshandling i programtraeet.
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Tilfejelse af en Separatorer, for eksempel papir eller skumplast, kan placeres mellem
separator mellem lagene i en palleteringssekvens. Separatorer mellem lag tilfgjes ved at
lageneien falge nedenstaende vejledning:

palleteringssekvens 1. Veelg knuden Menster i programtreeet.

2. Veelg Manstre pa skeermen Separator, og definer hgjden ved
hjeelp af tekstfeltet Separatorhgjde. Hvis hgjden ikke er defineret,
karer programmet ikke.

3. Veelg Lag i programtreeet. P4 skaermen Lag skal du vaelge de lag,
som separatorerne skal vaere imellem (separatorerne placeres
automatisk mellem hvert lag).

4. Tryk pa knuden Separator i programtreeet. Tryk pa Indstil sepa-
rator for at indlaere separatorpositionen.

5. Veelg mellem standardindstillingen (a) Guiden Separator eller (b)
Manuel konfiguration af separatorsekvensen. Vejledninger om hver
indstilling findes nedenfor.

Nar guiden er faerdig, eller hvis du annullerer guiden, vises en skabelon i
programtraeet under Separatorhandling. Ud over mappen Veerk-
tajshandling under knuden Separatorhandling kan du veelge en af fol-
gende mapper:

* Saml separator op for at programmere robotten til at opsamle
separatorer til palletering

* Laeg separator for at laegge separatorer til for afpalletering
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(A) Guiden
Separator

(B) Manuel
konfiguration

Indstillinger for
tilpasning af et
palleteringsprogram

. Tryk pa knuden Separatorhandling pa programtraeet.
. Tryk pa Naeste pa skaermen Separatorhandling.

. Tryk pa knappen Bevag her og hold knappen Auto nede, eller brug

knappen Manuel til at bevaege robotten til separatorpunktet. Tryk pa
knappen Fortsaet. Tryk pa Naeste.

. Tryk pa Indstil viapunkt for at indlaere tilgangs-viapunktet (se ). Tryk

pa Neeste.

. Gentag trin 3.

. Tryk pa Indstil viapunkt for at indleere afslutnings-viapunktet (se ).

Tryk pa Neeste.

. Tryk pa Afslut.

. Nu kan du tilfgje relevante handlingsknuder i mapperne Saml sepa-

rator op, Laeg separator og Veerktgjshandling i programtraeet.

. Tryk pa knuden Separatorhandling pa programtraeet.
. Tryk pa Manuel konfiguration pa startskeermen Separatorhandling.

. Bevaeg robotten til separatorpunktet ved at trykke pa Beveeg til sepa-

ratorpunkt.

. Tryk pa knuden Tilgang i programtreeet for at laere robotten tilgangs-

viapunktet (se).

. Tryk pa knuden Separatorhandling i programtraeet. Gentag trin 3.

. Tryk pa knuden Afslut i programtreeet for at lzere robotten viapunktet

Afslutning (se).

. Nu kan du tilfgje relevante handlingsknuder i mapperne Saml sepa-

rator op, Laeg separator og Veerktgjshandling i programtraeet.

Du kan tilpasse dit palleteringsprogram pa felgende mader:

* Huvis pallen skal justeres eller flyttes, efter at du har oprettet t pal-
leteringsprogram, skal du blot genindlzere pallefunktionen (se ),
fordi palleteringssekvensen er fast i forhold til funktionen. Det bety-
der, at alle andre programkomponenter justeres efter den nyligt ind-
laerte position.

* Du kan redigere egenskaberne for bevaegelseskommandoerne (se
)-
* Du kan eendre hastigheder og overgangsradiusser (se ).

* Du kan tilfgje andre programknuder til sekvensen Ved hvert emne
eller sekvensen Separatorhandling.
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Positioner

Handlinger

Linje

Gitter

W

Uregelmeessig

For atindleere positionerne skal du veelge hvert emne i
programtreeet:

* Startltem1
* Endltem1

Indsaet antal emner i din sekvens ved hjzaelp af tekstfeltet
Emner nederst pa skaermen.

For at indlaere positionerne skal du vaelge hvert emne i
programtraeet:

* Cornerltem1
* Cornerltem2
* Cornerltem3

* Cornerltem4

Indsaet antal raekker og kolonner i de relevante tekstfelter for
at angive mgnsterets dimensioner.

For atindleere positionerne skal du veelge hvert emne i
programtreeet:

* Jtem1
* ltem2

* ltem3

Tryk pa Tilfaj emne for at tilfgje og identificere et nytemne i
sekvensen.

Placeringen og positionen, som robotten skal veere i
under udfgrelse af en handling for hvert emne i et

Veerktgjshandlingspunkt  Iag. Viapunktet for veerktgjshandlingspunkt er som

by

standard lig med referencepunktet, men det kan redi-
geres i programtraeet ved at trykke pa knuden Via-
punkt for veerktgjshandlingspunkt. Nar du bruger
guiden, er referencepunktet den fgrste position i de
farste definerede lag pa pallen. Referencepunktet
bruges til at laere robotten tilgangs-viapunktet, via-
punkt for vaerktgjshandlingspunkt og afslutnings-via-
punkt for hvert emne i et lag.
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Tilnaerm

.

el

Ny W

Veerktgjshandling

&

> 4+

Afslutnings-viapunkt

o

..-"".

Den kollisionsfri position og retning, som du vil have
robotten til at tage, nar den naermer sig et emne i et

lag.

Den handling, du vil have robotudstyret til at udfere
for hvert emne.

Den position og retning, som du vil have robotten til
at tage, nar den beveeger sig vaek fra et emne i et

lag.
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106. Spor transportband

Beskrivelse Transportbandssporing ger det muligt for robotarmen at spore bevaegelser
af op til to transportband. Transportbandssporing er defineret i fanen Instal-
lation.

BEMARK

Brug af denne funktion pa samme tid som Kraft og/eller
Baneforskydning kan fare til programkonflikt.

* Brug ikke denne funktion sammen med Kraft eller
Baneforskydning.

Programknuden Transportbandssporing er tilgeengelig fra fanen Program
under Skabeloner. Andre bevaegelser under denne knude er tilladt under
sporing af bandet, men de er relative i forhold til bandets bevaegelse. Over-
gange er ikke tilladt, nar transportbandssporing afsluttes, og derfor stopper
robotten helt, fgr den udferer den naeste bevaegelse.

R 2 22 & L M

Opsaetning af transportbandssporing

TCP

[conveyor 1 (deaktiveret) v
1 Nyttelast O Aktiver transportbandssporing

Montering Transportbénds parametre
1/0-opseetning  clertype

Veerktj 1/0

Variable

Opstart

Glidende

overgang )
Sporingsparametre
Hjem
zelg transportbandistype
Spor
transportbénd

Skrueproces

o 0 o simutering (@

Fart 100%
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Transportbandssporing

1. Tryk pa Program i toppanelet.

2. Tryk pa Skabeloner, og vaelg Transportbandssporing for at til-
faje en transportbandssporing-knude til programtreeet. Alle
bevaegelser, som er anfgrt under transportbandssporings-knu-
den, sporer transportbandets beveaegelse.

3. Under Transportbandssporing, i rullelisten Vaelg transportband,
skal du veelge Transportband 1 eller Transportband 2 for at defi-
nere, hvilket transportband der skal spores.

BEMARK

Hvis der er en transportbandsporingsknude ien If,
ElseIf eller Loop, 0g Check Expression
Continuously ervalgt, kan du tilfgje et end
conveyor tracking () scriptislutningen af
udtrykket for at afslutte transportbandssporing.
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107. Skruetraekning

Beskrivelse Programknuden Skruetraekning gar det nemt at tilfgje en skru-
etraekningsanvendelse til en monteret skruetraekker. Konfiguration af Skru-
etraekkeren og dens forbindelser til robotten er defineret i fanen Installation
(se General).

RS 2 &+ QM

> simpel Q _ Grafik Variable

> Ekspert ) )
1 X Opsaetning af variabler Skrueproces
W/ Skabeloner 2 ¥ Robot-program P
& 3 @ v Skrueproces
g B o5 inctl Skruetraekker: Brugerdefineret
Kraft 5 ®) Tifoj handinger for denne hane 1 En Start I/ og TCP skal veere defineret i installationen
Palletering Retning
o @ stram
transportband QOlesn
Skrueproces
fl I
O Axtiver startpunkt
Proces
O Folg skruen med
< >

A XKBEAMES [+]menw

Tilfajelse af en 1. Tryk pa Program i toppanelet.
skruetraekningsknude

N

Tryk pa Skrueproces under skabeloner.

3. Veelg Tilspaend for at falge skruen i tilspaendingsretningen (1),
eller vaelg Lasn for at falge skruen i en Iasningsretning (ud). Dette
valg geelder kun bevaegelse af robotten for at falge skruen og
dens maleberegninger.

4. |feltet Programvalg kan du vaelge et skruetraekkerprogram
afhaengigt af Programvalg-signalerne i installationen.

5. Veelg Aktiver udgangspunkt for at tilfgje en BevaegP til program-
traeet, der udfagres, nar skruetraekkeren allerede karer.
Veelg Aktiver maskinefejlhandtering for at tilfgje en korrigerende
handling, hvis det er nadvendigt, til programtreeet, fgr skru-
etreekningshandlinger begynder.
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Pavirk skrueproces- Valg af Felg skruen under Proces pavirker skruetraekningshandlingen pa
handlingen falgende mader:

* Kraft: Vaelg Kraft for at definere, hvor meget kraft der skal udgves pa
en skrue. Veelg derefter Hastighedsgraense, sa robotten bevaeger
sig ved denne hastighed, sa leenge den ikke kommer i kontakt med
skruen.

FORSIGTIG
Anbring skruetraekkerbitten over skruen, far et

skruetraekningsprogram startes. Kraft, der udgves
pa skruen, kan pavirke skruetreekningsprogrammets
ydeevne.

* Hastighed: Veelg en fast Vaerktgjshastighed og Acceleration, s
robotten fglger skruen.

* Udtryk: | lighed med Hvis-kommandoen (se 95. Hvis pa side 269),
skal du veelge Udtryk for at beskrive betingelsen, under hvilken
robotten fglger skruen.
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108. Skruetraekning indtil

Beskrivelse Programknuden Skruetraekning indeholder en obligatorisk Indtil-knude,
som definerer stopkriterier for skruetraekningsprocessen.

Korsel o Log - "
N
Ekspert
Vv Skabeloner 2 v Robot-program

oces

Angivindtil-tistanden. Robotten Vil felge processen Indtil den angivne betingelse er

opfyldt

<

Du kan definere * Succes : Skruetraekning fortseetter, indtil faerdiggerelse registreres
felgende ved hjeelp af din valgte indstilling. Du kan kun tilfgje én suc-
stopkriterier: cesbetingelse.

* Fejl : Skruetreekning fortsaetter, indtil en fejl registreres ved hjaelp af
din(e) valgte indstilling(er). Du kan tilfgje mere end én fejlbetingelse.

Kriterier Gennemfart

* OK: Skruetraekning fortsaetter, indtil et OK-signal fra
skruetraekkeren registreres.

* Tid: Skruetraekning fortsaetter op til et defineret tids-
punkt.

* Afstand: Skruetraekning fortsaetter op til en defineret
afstand.

* Udtryk: Skruetraekning fortsaetter, indtil en tilpasset
udtryksbetingelse er opfyldt.
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Fejl

* lkke OK: Skruetraekning stopper, nar et IKKE OK-sig-
nal fra skruetraekkeren registreres.

* Afstand: Skruetraekning stopper, nar den definerede
afstand overskrides.

* Timeout: Skruetreekning stopper, nar den definerede
tid overskrides.
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109. URCaps

Beskrivelse Fjern TCP og Veerktgjsbane URCap gar det muligt at indstille fjern-vaerk-
tajscenterpunkter (RTCP), hvor veerktgjscenterpunktet er fast i rummet i for-
hold til robottens base. Fjern TCP og Veerktgjsbane URCap giver ogsa
mulighed for programmering af viapunkter og cirkelbevaegelser samt gene-
rering af robotbevaegelse baseret pa importerede veerktgjsbaneprofiler,
som er defineret i CAD/CAM-softwarepakker fra tredjeparter.

Fjern TCP URCap kraever, at robotten er registreret fgr brug (se

154. Robotregistrerings- og licensfil pa side 400). RTCP fungerer i anven-
delser, der kraever, at robotten griber og bevaeger emner i forhold til et fast
veerktgj. RTCP bruges sammen med kommandoerne RTCP_BevaegP og
RTCP_CirkelBevaeg for at bevaege et grebet emne med konstant hastighed
i forhold til det faste veerktg;.

£ ¢ QK

Remote TCP & Toolpath

Safet
) Y Start the controller before using this URCap:

Features

Controller Status: STOPPED

> Fieldbus

W URCaps
Remote TCP
& Toolpath
Select an option below based on your application

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

Toolpath Moves

Simulation .

Svarende til en almindelig TCP (se ) kan du definere og navngive en RTCP
under Opsaetning i fanen Installation.
Du kan ogsa udfare fglgende handlinger:

* Tilfgj, omdab, eendr og fijern TCP'er
* Forsta standard og aktiv RTCP

* Indlaer RTCP-position

* Kopier RTCP-retning
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Indstilling af Fjern-
TCP'en fraen
funktion

Fjern TCP-
bevaegelsestyper

RTCP_BeveaegP

RTCP-
cirkelbevaegelse

Indstil en RTCP ved hjaelp af en funktion for at fa robotten til at jogge i for-
hold til RTCP'en under oprettelse af RTCP-viapunkter og RTCP-cir-
kelbeveaegelser.

1. Tryk pa plus-ikonet for at oprette en ny RTCP RTCP. Eller veelg en
eksisterende RTCP i rullemenuen.

2. Tryk pa rullemenuen Kopier veerdier fra en punktfunktion, og veelg
en funktion. Kontroller, at vaerdierne for RTCP-retning er opdateret,
sa de passer til den valgte funktion.

In P4 wvemet= [0 B b
=22 default* e i oo P

Run

vove og
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions

> Fieldbus Remote Tool Center Point lIl
Defined with respect to the robot base frame.

[7 ] @rrr SR+ ][ 1

Remote TCP

& Toolpath Position
Set position using the wizard:
x 0.00 mm
¥ 0.00 mm £z
z 0.00 mm
Remote TCP
Orientation
I alues from a feature:
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000 rad

Svarende til en almindelig BevaegP definerer RTCP_BevaegP den veerk-
tejshastighed og -acceleration som robotarmen skal bevaege sig med i for-
hold til fiern-TCP'et. Se .

Svarende til en almindelig cirkelbeveegelse kan RTCP-cirkelbevaegelsen
fajes til en RTCP_BeveaegP for at lave cirkulaere bevaegelser. Se .

BEMARK

Den maksimale hastighed for en cirkelbevaegelse kan
veere lavere end den angivne veerdi. Cirkelradius er r, den
maksimale acceleration er A, og den maksimale hastighed
ma ikke overstige Arpa grund af centripetalacceleration.
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Fjernt TCP-viapunkt

Indleering af fjern-
TCP-viapunkter

Konfiguration af et
RTCP-viapunkt

| ighed med almindelige viapunkter ggr RTCP-viapunkter det muligt at
bevaege et vaerktgj linesert med konstant hastighed og cirkuleere over-
gange. Standardstarrelsen for overgangsradius er en feelles veerdi mellem
alle viapunkterne. En mindre overgangsradius gar banens drejning skar-
pere. En stgrre overgangsradius ger banen jeevnere. RTCP-viapunkter ind-
leeres ved fysisk at bevaege robotarmen til den gnskede position.

ed>*

defa i
Ly P n T

B
) Advanced
> Acvanced |RNp—— .
) Templates 2 9 Y RTCP_MoveP Remote TCP Wavpc"nt
~ URC 3 = RTCPWaypoint_1
aps
L RTCPWaypoint_1
Toolpath
Move
Move
@ Use shared blend radius @ Use shared parameters
O Blend with radius O Tool speed
Al 3 Tool acceleration
~+ waypoint
- CircleMove 3
=+ Toolpath

Simulation .

1. Gatil fanen Program, og indsaet en RTCP_BevaegP-knude.

2. Pa RTCP_BevaegP-knuden skal du trykke pa Indstil for at abne
skaermen Bevaeg.

3. | skeermen Bevaeg skal du bruge Indleeringstilstand eller jogge for at
placere robotten i en gnsket konfiguration.

4. Tryk pa det granne flueben for at validere.

Brug overgange til at fa robotten til at beveege sig med jeevne overgange
mellem to baner. Tryk pa Brug delt overgangsradius, eller tryk pa Over-
gang med radius for at indstille overgangsradius for et viapunkt fra en
RTCP_BevaegP.

BEMARK
En fysisk tidsknude (f. eks. Bevaeg, Vent) kan ikke bruges

som barn af en RTCP_BevaegP-knude. Hvis en ikke-
understgttet knude tilfgjes som barn til en RTCP_BevaegP-
knude, mislykkes validering af programmet.
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Fjern TCP- Fjern TCP og Veerktgjsbane URCap genererer robotbeveaegelser auto-
vaerktgjsbane matisk, hvilket gar det nemmere ngjagtigt at falge komplekse baner.

Konfiguration af en
Fjern TCP-
veerkigjsbane

Konfiguration af en
veerktgjsbane ved
hjeelp af CAD/CAM-
software

1. Velg Fjern TCP-veerktgjsbanebeveaegelser pa Fjern TCP & Vaerk-
tejsbane URCap Hjem-siden for at angive arbejdsgangen.

2. Folg instruktionerne under Instruktionsfanen.

En Fjern TCP-veerkigjsbanebevaegelse kraever falgende hoved-
komponenter:

* Veerktgjsbanefil
* FjernTCP
* Fjern TCP PCS

En veerktgjsbane definerer retning, bane, hastighed eller (ind-
faringshastighed) og beveegelsesretning for veerktgjet.

1. Opret ellerimporter en CAD-model af et emne.

2. Konfigurer et emnekoordinatsystem (PCS), der er fast i forhold til
emnet.

3. Opret en veerktgjsbane i forhold PCS'et baseret pa emnets egen-
skaber

4. Simuler veerktgjsbanebevaegelsen for at kontrollere, at den opfylder
forventningerne.

5. Eksporter veaerktgjsbanen til en G-kodefil med filtypenavnet .nc.
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Import af en G- 1. Indlaes veerktgjsbanefilerne i rodmappen pa en USB-nggle. vaerk-
kode-vaerktgjsbane tojsbanefiler skal have filtypenavnet .nc
til PolyScope 2. Seet USB-ngglen i programmeringskonsollen.

3. Trykitoppanelet pa Installation, tryk pa URCaps, veelg Fjern TCP &
veerktgjsbane, veelg TCP - vaerktgjsbanebevaegelser, og veelg Vaerk-
tojsbane.

4. Veelg, hvilke veerktgjsbanefiler der skal importeres i PolyScope.

e PR
Q - Graphics Variables
; ; ,R":‘T’g;j;’fvrspm Remote TCP Toolpath
N pa:h - e RTCPToclpath_1
B oo
© Use shared blend radlius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
4 L OTOO\ speed
@ Use shared tool acceleration
OToo\ acceleration
' R AN Nl =
O Normal Speed Co— 100% gmwamr‘.
Fjern TCP Konfiguration af en Fjern TCP til veerktgjsbanebevaegelser

1. Bestem veerktigjets orientering ved det fgrste viapunkt i CAM-miljget.

2. Brug frilgb til at gribe emnet manuelt med griberen.

3. Veelg Fjern TCP'ens placering

4. Brug positionsguiden til at opna de positive veerdier.

5. Juster robotten, indtil de enskede emne har opnaet en positur, der
kan naerme det til den Fjerne TCP.

6. Taenk veerktgjets orientering som det ferste viapunkt pa det fysiske
emne. Den positive Z-akseretning skal pege veek fra emnets over-
flade.

7. Opret en Planfunktion med samme orientering som teenkt i det for-
rige trin.

8. Indstil Fjern TCP-orienteringen ved at kopiere veaerdier fra Plan-
funktionen. Den gnskede positur for emnet bevares, mens vaerk-
tejsbanen udfgres.
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Fjern TCP PCS

Fjern TCP-emnekoordinatsystemet (PCS) defineres som fast i forhold til
robotveerktgjets flange. Tryk pa staven pa PolyScope-skaermen for at akti-
vere guiden for at indleere Fjern TCP-PCS'et. Du kan bruge en af de ind-
lzeringsmetoder, der er beskrevet nedenfor.

N

un o Log
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions Toolpath Remote TCP _
3 Rl Remote TCP Part Coordinate System lIl
e us
_ Defined with respect to the robot tool frame.
E [7]omers  ~|[A][+][ B

Remote TCP
& Toolpath Position
X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z 0.00 mm
Orientation
RX 0.0000  rad
RY 0.0000  rad
RZ 0.0000  rad
@T»w'h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PCS
O Teach using four reference points on part's surface
Next € cancel

O Normal Speed Sirwlatiw:wn.
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Konfiguration af et Brug denne metode, hvis PCS'et kan indstilles pa emnets overflade.
Fjern TCP-PCS 1. Brug frilgb til manuelt at gribe fat i emnet med griberen.

2. Veelg en Fjern TCP for at indleere referencepunkterne. For at opna
hej ngjagtighed kan du midlertidigt konfigurere en skarp Fjern TCP
for at fuldfere indlaeringsprocessen.

3. Jog robotten for Fjern TCP'en, sa den rgrer ved udgangspunktet,
positiv X-akse og den positive Y-akseretning for PCS'et pa emnet.

4. Tryk pa Indstil for at afslutte indlaeringen. Positions- og orien-
teringsveerdierne udfyldes automatisk.
Du kan ogsa bruge denne metode.
1. Veelg tre eller fire referencepunkter pa emnets overflade.

2. Registrer X-, Y- og Z-koordinaterne i CAD/CAM-softwaren i forhold
til PCS'et for de valgte referencepunkter.

3. Brug frilgb til at gribe emnet manuelt med griberen.

4. Veelg en Fjern TCP for at indleere referencepunkterne. For at opna
hej ngjagtighed kan du midlertidigt konfigurere en skarp Fjern TCP
for at fuldfere indleeringsprocessen.

5. Indtast koordinaterne for det farste referencepunkt.

6. Jog robotten for Fjern TCP'en, sa den rgrer ved det farste refe-
rencepunkt pa emnet.

7. Gentag trin fem og seks for de andre referencepunkter.
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Indstilling af et
variabelt PCS

| avancerede brugstilfaelde, hvor emner ikke gribes med tilstrackkelig kon-
sistens, kan du indstille en Variabel PCS til at justere vaerk-
tajsbanebevaegelserne ud fra emnets placering og orientering i forhold til
robotveerktgjets flange.

Du kan oprette en positurvariabel, der er knyttet til en ekstern sensor, der
kan registrere PCS'ets placering og retning.

1.

Konfigurer en ekstern sensor, der registrerer PCS'ets placering og
orientering. Du skal konvertere sensorudgangen til robotveerkigjets
flangeramme.

Kontroller, at PCS'et er konfigureret i forhold til delen, og at placering
og orientering kan registreres af den eksterne sensor.

Opret en positurvariabel i PolyScope, der er knyttet til udgangen pa
den eksterne sensor output som et variabelt PCS. Giv det et entydigt
navn, f. eks. variable_rtcp_pcs_1.

Indszet en RTCP-veerktgjsbaneknude.

Veelg Variabelt PCS pa rullemenuen i gverste hgjre hjgrne af
programsiden.

| rullemenuen Veelg PCS skal man veelge variable_rtcp_pcs_1.

Opret en Tildeling eller Script-knude for at opdatere variable_rtcp_
pcs_1 for RTCP-veerktgjsbaneknuden.
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Konfiguration af en Det folgende afsnit beskriver, hvordan man bruger et variabelt PCS i en
Fjern TCP- Fjern TCP-veerktgjsbaneknude.

veerktgjsbaneknude 1

2.
3.

Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v
Move

<u
def
Fun 3
Q - Graphics Variables
) o renced 1 ¥ Robot Program T 1 th
> Templates 2 @ ¥ Toolpath_MoveP oolpa
~ URC 3 = Toolpath_2
aps

Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS

. Abn fanen Program, og tryk p& URCaps.

Veelg Fjern TCP Bevaeg for at indseette en RTCP_BevaegP-knude.

Veelg en TCP, og indstil bevaegelsesparametrene: vaerk-
tejshastighed, vaerktgjsacceleration og overgangsradius.

Tryk pa +Veerktgjsbane for at indszette end RTCPVaerktajsbane-
knude. Slet det RTCPViapunkt, der blev oprettet som standard,
hvis det ikke skal bruges.

Veelg en veerktgjsbanefil og det tilsvarende Fjern TCP-PCS fra rul-
lemenuerne.

Juster bevaegelsesparametrene, hvis der skal anvendes forskellige
veerdier pA RTCPVaerktgjsbane-knuden.

Tryk pa Beveeg til forste punkt for at kontrollere, at det grebne
emne naermer sig Fjern TCP'en som forventet.

Test programmet i simulationstilstand og ved lav hastighed for at
bekraefte konfigurationerne.

ned>*

2 & QH

O Use feed rate
@ Use shared tool speed

O Tool speed

~+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

? Atoolpath file must be selected

simuiation ()

BEMARK

Du kan sikre, at robotbevaegelsen er identisk, hver gang
veerktgjsbanen udfgres, ved at tilfgje en BevaegJ med en
Brug ledvinkler indstillet til at beveege en fast
ledkonfiguration fgr udferelse af veerktgjsbanen. Se

70. Bevaeg pa side 210
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Almindelige TCP- Ligesom konfiguration af en Fjern TCP-vaerktgjsbanebeveegelse
vaerktgjsbanebevaegelser  kreever en almindelig TCP-vaerktgjsbanebevaegelse falgende:

* Veerktgjsbanefil
* Almindelig TCP

* Planfunktion som et PCS

Konfiguration og Dette svarer til konfiguration af en vaerktgjsbane (se Konfiguration af en

import af en veerktgjsbane ved hjaelp af CAD/CAM-software pa side 303) og import af

vaerktgjsbanefil vaerktgjsbane (se Import af en G-kode-vaerktgjsbane til PolyScope pa
side 304).

Konfiguration af en * Folg instruktionerne for at konfigurere et almindeligt TCP.

almindelig TCP

* Kontroller, at veerktgjets positive Z-akse peger vaek fra emnets over-
flade.
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Konfiguration af et
Planfunktion-PCS

Opret en planfunktion gennem Tilfgjelse af et plan eller Indleering
af et plan. Se.

Gor delen fast i forhold til robottens base.

Kontroller, at den korrekte TCP bruges til at oprette planfunktionen.
For at opna hgj ngjagtighed kan du midlertidigt konfigurere en skarp
Fjern TCP for at fuldfgre indleeringsprocessen.

4. Jog robotten for Fjern TCP'en, sa den rgrer ved udgangspunktet,
positiv X-akse og den positive Y-akseretning for PCS'et pa emnet.
5. Afslutindlaeringsprocessen, og bekraeft position og orientering for
PCS'et.
Konfiguration af en 1. Abn fanen Program, og tryk p4 URCaps.
veerktejsbaneknude 2. Veelg en TCP, og indstil bevaegelsesparametrene: vaerk-
tejshastighed, veerktgjsacceleration og overgangsradius. Veelg
Drej veerktgj frit omkring dets Z-akse. Veelg ikke, hvis vaerktigjet
skal fglge orienteringen omkring Z-aksen, som er defineret i vaerk-
tejsbanefilen.
3. Tryk pa +Veerktgjsbane for at indseette end Vaerktgjsbane-knude.
4. Veelg en veerktgjsbanefil og det tilsvarende PCS (Planfunktion) i rul-
lemenuen.
5. Juster beveegelsesparametrene, hvis der skal anvendes forskellige
veerdier pa veerktgjsbaneknuden.
6. Tryk pa Bevaeg til ferste punkt for at kontrollere, at vaerktgjet kan
bevaeges til det fgrste punkt i veerktgjsbanen.
7. Kar programmet i simulationstilstand og ved lav hastighed for at
bekraefte, at konfigurationerne er korrekte.
BEMARK
Du kan sikre, at robotbevagelsen er identisk, hver gang
veerktgjsbanen udferes, ved at tilfaje en Beveegd med en
Brug ledvinkler indstillet til at beveege en fast
ledkonfiguration for udferelse af veerktgjsbanen. Se
70. Bevaeg pa side 210
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110. Fanen Installation

Beskrivelse Med fanen Installation kan du konfigurere indstillingerne, som pavirker
robottens overordnede ydelse og PolyScope.
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111. TCP-konfiguration

Beskrivelse Et vaerktgjscenterpunkt (TCP) er et punkt pa robottens vaerktaj. Hver TCP
har en forskydning og en rotation i forhold til centrum pa veerk-
tajsoutputflangen.

Nar en robot er programmeret til at vende tilbage til et tidligere lagret via-
punkt, flytter robotten TCP til positionen og retningen, som er lagret i via-
punktet. Ved programmering til linezer bevaegelse, flyttes TCP lineaert.

tojscenterpunkt TCP-visualisering

TCp _
- @ +
1 Nyttelast
Montering Position
1/0-opseetning 0.0/mm
0.0/mm #Mal
Veerktoj 1/0
0.0/mm
Variable ‘
Opstart r
Retning
Glidende
overgang Enheder [Rotationsvektor [rad] -
Hjem :
RX 0.0000
Spor o
transportbdnd RV 0.0000 #Mal
Skrueproces  RZ 0.0000 e
> sikkerhed | ,
> Feltbus . .

Fart 100%

Position X, Y, Z koordinaterne angiver TCP-positionen. Nar
alle veerdier (inklusive retning) er nul, er der sam-
menfald mellem TCP og centrum pa vaerk-
tejsudgangsflangen, og koordinatsystemet, der er
afbildet pa skaermen, bliver antaget.

Retning Koordinatfelterne RX, RY og RZ angiver TCP-ret-
ningen. | lighed med fanen Bevaeg bruges rul-
lemenuen Enheder over felterne RX, RY og RZ til
at veelge retningskoordinaterne
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Tilfejelse, Du kan begynde at konfigurere en ny TCP med fal-
omdgbning, gende handlinger:

eendring og fjernelse * Tryk pal+ | for at beskrive en ny TCP med et

af TCP'er unikt navn. Den nye TCP er tilgaengelig i rul-

lemenuen.

* Tryk pa for at omdgbe en TCP.

* Trykpa @ for atfjerne en valgt TCP. Du
kan ikke fierne den sidste TCP.

Aktiv TCP Ved linezer flytning bruger robotten altid den aktive TCP til at bestemme
TCP-forskydningen. Den aktive TCP kan aendres ved hjeelp af en Bevaeg-
kommando (se62. Kommandofane pa side 196) eller en Indstil-kommando.
Bevaegelsen af den aktive TCP vises under fanen Grafik (se 63. Fanen
Grafik pa side 199).

Standard-TCP Standard-TCP'en skal veere indstillet som det aktive TCP far karsel af et

program.
* Veelg den gnskede TCP, og tryk pa Indstil som standard for at
indstille en TCP som standard.

Det grgnne ikon i den tilgeengelige rullemenu angiver den stan-
dardkonfigurerede TCP.
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112. Programmering af TCP-position
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Programmering af

TCP-retning

TCP-positionens koordinater kan beregnes automatisk som fglger:
1. Tryk pa Mal.
2. Veelg et fast punkt i robottens arbejdsomrade.

3. Flyt TCP'en med positionspilene i skeermbilledets hgjre side fra
mindst tre forskellige vinkler og gem med knapperne de tilsvarende
positioner for veerktgjsflangen.

4. Brug knappen Indstil til at anvende de bekraeftede koordinater pa
den relevante TCP. Positionerne skal veere tilstrackkeligt forskellige
til, at beregningen kan fungere korrekt. Hvis de ikke er tilstreekkeligt
forskellige, bliver status-LED'en over knapperne rgd.

g stalltion| B eveeg Log _ - A= cem
Veerktejscenterpunkt .
Programmer TCP-retning
TCP e
| =
/ - - | I . Der er ikke valgt en funition
1 Nyttelast
Montering Veelg en funktion og indstil et punkt med veerktejet pegende i retning
af Z-aksen for den valgte funktion
1/0-opsaetning
7

Veerktaj 1/0

Opstart

Glidende

overgang

Hjem

Spor .

transportband 7

Skrueproces o @ Annuller
> sikkerhed
) Funktioner
) Feltbus

O Normal —— ° 0 O smutering ()

Selvom tre positioner er nok til at bestemme TCP’en, kan den fjerde posi-
tion anvendes til yderligere bekraeftelse af, at beregningen er korrekt. Kva-
liteten af hvert gemt punkt med hensyn til den beregnede TCP vises med
en gren, gul eller rgd LED pa den tilsvarende knap.

1. Tryk pa Mal.

2. Veelg en funktion pa rullelisten. (se 126. Funktioner pa side 341) for
yderligere oplysninger om definering af nye funktioner

3. Tryk pa Seet punkt og brug Pile til bevaegelse af vaerktej til en posi-
tion, hvor der er sammenfald mellem vaerktgjets retning, den til-
svarende TCP og den valgte funktions koordinatsystem.

4. Kontroller den beregnede TCP-retning og anvend den pa den mar-
kerede TCP ved at trykke pa Indstil.
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113. Nyttelast

113. Nyttelast

Beskrivelse

Tilfejelse,
omdgbning,

aendring og fjernelse
af nyttelaster

Du skal indstille nyttelasten, CoG og inertien, for at robotten kan fungere
optimailt.

Du kan definere flere nyttelaster og skifte mellem dem i dit program. Dette
er nyttigti anvendelser med opsamling og nedsaetning, for eksempel hvor
robotten henter og frigiver et objekt.

orsl nstallation =g Log - Aben o=
Nyttelast Visualisering af nyttelast
TCP =
M Payload v 7| +
L R[ENE
' Nyttelast
Nyttelast + Indstil nu
Montering
Last 0,000 ke
1/0-opséetning \—I ¢
Tyngdepunkt
Veerktgj I/O B
i cx 0,00] mm Zmal
Variable cr 0.00 mm
Opstart cz 0,00( mm
Glidende
overgang E
N ! Husk at indstille den totale nyttelast
Hjem
Spor Inerti (kg m?)
transporthénd O Brug brugerdefineret inerti-matrix
Skrueproces Y z Veerktejsflange
X 0,000000 0,000000 0,000000 \ \
v 0,000000/ |  0,000000/ | 0,000000
) Feltbus z 0,000000 0,000000 0,000000 M .
Inerti angivet med oprindelse i tyngdepunkt (CoG) og akserne p&

linje med veerktejsflangernes akser

° 0 O Sir'rn.uemg.

o Slukket

Du kan begynde at konfigurere en ny nyttelast med fglgende handlinger:

Tryk pa for at beskrive en ny nyttelast med et unikt navn. Den
nye nyttelast er tilgeengelig i rullemenuen.

Tryk pal_Z | for at omdgbe en nyttelast.

Tryk pa @ | for at fierne en valgt nyttelast. Du kan ikke fierne den sid-
ste nyttelast.

Aktiv nyttelast Afkrydsningsfeltet i rullemenuen angiver, hvilken nyttelast der er aktiv
[ Payioad ~ . Den aktive nyttelast kan sendres ved hjeelp af  ~ s=tiiow
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Standardnyttelast

Indstilling af
tyngdepunktet

Skennet nyttelast

Brug af guiden til
skennet nyttelast

Standardnyttelasten er indstillet som den aktive nyttelast, for programmet
starter.

* Veelg den gnskede nyttelast, og tryk pa Indstil som standard for at
indstille en nyttelast som standard.

Det grgnne ikon i rullemenuen angiver den standardkonfigurerede nyt-
telast@vraiosd v,

Tryk pa felterne CX, CY og C7 for at indstille tyngdepunktet. Indstillingerne
geelder for den valgte nyttelast.

Med denne funktion kan robotten indstille den korrekte nyttelast og tyng-
depunkt (CoG).

1. Veelg Nyttelast i fanen Installation under Generelt.
Tryk pa Mal pa skaermen Nyttelast.

Tryk pa Neeste i guiden til skannet nyttelast.

> LD

Falg trinene i guiden til skannet nyttelast for at indstille de fire posi-
tioner.

Indstilling af de fire positioner kraever at robotarmen flyttes ind i fire
forskellige positioner. Belastningen fra nyttelasten males i hver posi-
tion.

5. Nar alle malinger er afsluttet, kan du kontrollere resultatet og trykke
pa Afslut.

BEMARK

Falg disse retningslinjer for de bedste resultater med sken
af nyttelast:

* Sorg for, at TCP-positionerne er sa forskellige fra hin-
anden som muligt

* Udfer malingerne indenfor en lille tidsramme

* Undga at treekke i veerktgjet og/eller den pasatte nyt-
telast far og under skan

* Montering af og vinkel for robotten skal vaere korrekt
angivet i installationen
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113. Nyttelast

Indstilling af inerti-
vaerdier

Du kan vaelge Brug brugerdefineret inerti-matrix for at indstille inerti-vaer-
dier.

Tryk pa felterne: IXX, 1YY, 127, IXY, IXZ og IYZ for at indstille inertien for
den valgte nyttelast.

Inertien er specificeret i et koordinatsystem med oprindelsen ved tyng-
depunktet (CoG) for nyttelasten og akserne pa linje med veaerk-
tejsflangernes akser.

Standard-inertien beregnes som inertien af en kugle med den bruger-
specificerede masse og en massetaethed pa 1 g/cm3
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114. Montering

Beskrivelse Angivelse af monteringen af robotarmen tjener to formal:
1. Det far robotarmen til at se korrekt ud pa skaermen.

2. Det forteeller kontrolleren om tyngdekraftens retning.

En avanceret dynamisk model giver robotarmen en glidende og praecis
bevaegelse og lader robotarmen holde sig selv i tilstanden Freedrive. Af
denne grund er det vigtigt at montere robotarmen korrekt.

ADVARSEL
Hvis robotarmen ikke monteres korrekt, kan det resultere i

hyppige robotstop, og/eller at robotarmen bevaeger sig, nar
der trykkes pa knappen Frilab.

Hvis robotarmen er monteret pa et fladt bord eller gulv, er der ikke brug for
at eendre pa dette skaermbillede.

Men hvis robotarmen er loftmonteret, vaegmonteret eller monteret i en vin-
kel, skal dette justeres ved hjeelp af knapperne.

Knapperne i hgjre side af skaermen er til indstilling af vinklen for robo-
tarmens montering. De tre knapper gverst til hgjre saetter vinklen for loft
(180°), veeg (90°), gulv (0°). Vip-knapperne indstiller en vilkarlig vinkel.
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114. Montering

Knapperne pa den nederste del af skaermen bruges til at dreje monteringen

af robotarmen, sa den svarer til den faktiske montering.

ADVARSEL

Brug de korrekte installationsindstillinger. Gem og indlaes

installationsfilerne med programmet.

TCP

Nyttelast
Montering
1/0-opsaetning
Veerktaj 1/0
Variable
Opstart

Glidende
overgang

Hjem

Spor
transportbénd

Skrueproces

O Normal

Robottens montering og vinkel

Roter robotbasens montering

@ ool
_— ° 0 O simutering )

2]

<
=]

Gup

»

o
=}

«
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115. I/0O-opsaetning

Beskrivelse Brug I/O-opseaetningsskaermen til at definere I/O-signaler og konfigurere
handlinger med I/O-fanekontrol. Typerne af I/O-signaler er anfart under
Input og Output.
Du kan bruge en feltbus, f. eks. Profinet og EtherNet/IP til at fa adgang til de
generelle registre.
Hvis du aktiverer Interface til vaerktgjskommunikation (TCI), bliver den ana-
loge veerktgjsindgang utilgeengelig.

018 Q H

TCP

pigital -

1 Nyttelast

Montering Input Output

DIl0) digital in(o] ~ Dol digital_out[0] ~
oI digital ini1] % DOl digital_out(1] Prog-Running

Veerktgj 1/0 Di[2] digital_in[2] Start-Prog Do[2] digital_out[2]

oIl3) digital_in[3] Stop-Prog o3l digtal_out[3]

1/0-opsaetning

Variable DIt4] digital_in[4] Do[4]  digital_out[4]

Opstart DIls] digital inis] Dos]  digital_out(s]
Dil6] digital ini6] Dolel digital_outl6]
oIl7I digital in(7] Dol7l  digital_out(7]

Glidende
overgang
Hjem ol toolin[0] o) tool_out[0}
Ty toolin[1] To[1] tool_out[1]

Spor
transportbdnd  \aigr yO:  digital_out[1]

Skrueproces
Omdeb 1/0-fanebladsstyring

> sdcerhes

> Feltbus
Handing i program

|Hei, nér programmet kerer-lav, nér programmet er stoppet ¥ |

I/O-signaltype Antallet af signaler, der angives under Input og Output, kan begreenses
ved at bruge menuen Vis til at aendre det viste indhold baseret pa sig-
naltype.

Tildeling af Du kan navngive input- og outputsignalerne for let at identificere dem, der

brugerdefinerede bruges.

havne 1. Veelg det gnskede signal.

2. Tryk pa tekstfeltet for at indtaste et navn pa signalet.

3. Tryk pa Ryd for at nulstille navnet til standard.

Du skal angive et brugerdefineret navn til et generelt register for at gare det
tilgeengeligt i programmet (dvs. for en Vent kommando eller den betingede
udtryk for en Hvis kommando).

Kommandoerne Vent og Hvis beskrives i hhv. (84. Vent pa side 249) og
(95. Hvis pa side 269). Du kan finde navngivne registre til generelle formal i
veelgeren Input eller Output i skeermbilledet Udtryksredigering.
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115. 1/0-opsaetning

I/0-handlinger og Du kan bruge fysiske og Feltbus digitale I/O'er til at udlase handlinger eller
I/O-fanekontrol reagere pa status for et program.

I/O-fanestyring Brug I/O-fanen til at angive, om en udgang styres pa I/O-fanebladet (enten
af programmaerer eller bade operatarer og programmaerer), eller om det sty-
res af robotprogrammerne.

Tilgeengelige

indgangshandlinger Handling

Start

Stop

Pause

Freedrive

A

Tilgeengelige

Handling

Starter eller genoptager det nuvae-
rende program pa en stigende kant
(kun aktiveret i Fjernstyring, se
143. Indstillinger pa side 387)

Stopper det nuvaerende program pa
en stigende kant

Seetter det nuvaerende program pa
pause pa en stigende kant

Nar indgangen er hgj, overgar robot-
ten til frilgb (svarer til frilgbs-
knappen).

Indgangen ignoreres, hvis andre
betingelser ikke tillader frilab.

ADVARSEL

Hvis robotten standses under brug af handlingen Start
input, bevaeges robotten langsomt til det fgrste viapunkt i
programmet, far dette program udfares. Hvis robotten
saettes pa pause under brug af handlingen Start input,
bevaeges robotten langsomt til positionen, hvor den var
blevet sat pa pause, far den genoptager dette program.

Output-tilstand

udgangshandlinger Handiing Programtilstand
Lav, nar programmet ikke LO Stoppet eller pa
karer pause

UR20

322 Brugermanual



115. 1/0-opseetning

R
~ UNIVERSAL ROBOTS

Arsag til
programafslutning

Hgj, nar programmet ikke  HlI Stoppet eller pa
karer pause
Hgj, nar programmet LO Karer
kgrer, lav, nar programmet Hl Stoppet eller pa
er stoppet pause

LO Program afslut-

Lav ved ikke-planlagt stop tede uplanlagt

LO Program afslut-
Lav ved ikke-planlagt HI tede uplanlagt
stop, ellers Hgj Kgrer, stoppet eller
pa pause

Skifter mellem hgj og lav Karer (Stop
programmet eller
seet det pa pause
for at opretholde
impulstilstanden)

Kontinuerlig impuls

BEMARK

Et program afsluttes uplanlagt, hvis noget af fglgende
opstar:

* Robot stop
* Fejl
* Overtreedelse

* Programkgrselsundtagelse
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116. Installationsvariable

Beskrivelse Variabler oprettet pa ruden Installationsvariabler kaldes instal-
lationsvariabler og bruges som normale programvariabler. Instal-
lationsvariabler er specielle, fordi de beholder deres veerdi, ogsa selvom et
program stopper og derefter startes igen, og nar robotarmen og/eller kon-
trollerskabet slukkes og startes igen.

corse o
omsvart
Installationsvariable

TCP

Nyttelast * Navn - Veerdi - Beskrivelse 3
Montering
1/0-opséetning
Veerktgj 1/0
Variable
Opstart

Glidende
overgang

Hjem

Spor
transportbénd

Skrueproces
~

> sikkerhed

) Funktioner

) Feltbus Navn Veerdi Beskrivelse

O Favoritvariabel OK Annuller

O Normal ° 0 O S\r‘nmerw’wg.

Oprettelse af Installationsvariabel-navne og vaerdier gemmes sammen med instal-

installationsvariabler  Ilationen, sa du kan bruge den samme variabel i flere programmer.
Installationsvariabler og deres vaerdier gemmes automatisk hvert 10.
minut under programudferelse, ogsa nar programmet er sat pa pause,
og nar det stoppes.

For at oprette en installationsvariabel
1. Tryk pa Opret ny og et nyt variabelnavn foreslas i feltet Navn.
Du kan redigere variabelnavnet som gnsket.
2. Indstil en veerdi for den nye variabel i feltet Vaerdi.
Du kan ikke gemme en variabel uden forst at indstille vaerdien.
3. Du kan beskrive den nye installationsvariabel i feltet Beskrivelse.

4. Du kan indstille den nye variabel som favorit ved at markere feltet
Favoritvariabel.

5. Tryk pa OK for at tilfgje den nye variabel til listen Instal-
lationsvariabler.
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Udpege foretrukne
installationsvariabler

Handtering af
installationsvariabler

Variabel-
beskrivelser

Udpegning af en favorit-installationsvariabel ggr det muligt for instal-
lationsvariablen at veere en del af det saet af foretrukne variabler, der
vises, nar du vaelger den til kun at vise favoritvariabler pa fanen Variabler
pa skaermen Program-faneblad og pa skaermen med fanen Kear.

For at udpege en installationsvariabel som favorit
1. ltoppanelet tryk pa Installation.
2. Under Generelt skal du veelge Variabler.
Variablerne er angivet under Installationsvariabler.
3. Veelg de gnskede variabler.
4. Marker feltet Favoritvariabel.

5. Tryk pa Ker for at vende tilbage til din visning af variabler.

For at redigere installationsvariabler
1. Veelg den gnskede variabel pa listen Installationsvariabler.
2. Dukan redigere Veerdi, Beskrivelse ellerFavoritvariabel.

Du kan ikke redigere variabelnavnet i dette trin.

Andringer af redigerede installationsvariabler traeder i kraft med det
samme.
For at slette installationsvariabler

1. Veaelg den gnskede variabel, og tryk pa Slet.

2. Veelg Slet variabel i pop op-vinduet til bekraeftelse

Du kan tilfgje oplysninger til dine variabler ved at tilfgje vari-
abelbeskrivelser i kolonnen Beskrivelse. Du kan bruge vari-
abelbeskrivelserne til at formidle formalet med variablen og/eller
betydningen af dens vaerdi til operaterer ved at bruge fanebladet Kar og/el-
ler andre programmaerer.

Variabelbeskrivelser (hvis de anvendes) kan indeholde op til 120 tegn,
som vises i kolonnen Beskrivelse pa listen over variabler pa fanebladet Kar
og fanebladet Variabler.

En variabelbeskrivelse kan spaende over flere linjer, sa den passer til
bredden af kolonnen Beskrivelse, hvis det er ngdvendigt. Du kan ogsa
skjule og udvide kolonnen Beskrivelse ved at bruge knapperne vist neden-
for.
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For at skjule/udvide kolonnen Beskrivelse
1. Tryk pa Skjul ".II for at skjule kolonnen Beskrivelse.

2. Tryk pa Udvid ‘" for at udvide kolonnen Beskrivelse.
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117. Opstart

Beskrivelse Startskaermen indeholder indstillinger til automatisk indlaesning og start af
et standardprogram og til automatisk initialisering af robotarmen ved
opstart.

[ 18 2 & &) B e O W b
\ /Endringer for ikie virkning, fer installationen gemmes
TCP Standardprogramfil
! Nyttelast Abner automatisk et standardprogram, nar robottens teendes
Montering O Abn standardprogram:

1/0-opseetning

Veerktj 1/0
: Start standardprogrammet i fanen Kor
Variable
on kant ti
Opstart
Glidende
overgang 1 Hvis dende at gsvalg ogs aktiveres, kan robotten begynde at bevaege sig ved opstart!
Hjem Dette er kun tigaengeligt i flernstyringstiistand
Spor . Initialiser automatisk
transportbénd
Skrueproces  Initialiserer automatisk robotten, hvis hovedafbryderen teendes
> sikkerhed
Automatisk bremsning friger robotten
on <Di.Indgang> v /| kantti Lo -
> Feltbus

1 Robotten kan bevaege sig pa grund af, at bremsen losnes!

Dette er kun tigaengeligt i fernstyringstistand.

ONormaI :u ° 0 O smutering ()

ADVARSEL

1. Nar automatisk indlaesning, start og initialisering er
aktiveret, karer robotten programmet, lige sa snart
kontrollerskabet teendes, hvis inputsignalet passer il
det valgte signalniveau. Eksempel: Kantovergangen
for det valgte signal er ikke pakraevet i dette tilfeelde.

2. Veerforsigtig, nar signalniveauet er sat til LAV. Input-
signaler er som standard lave, sa programmet karer
automatisk uden at blive startet af et eksternt signal.

3. Du skal veere i tilstanden Fjernstyring, for du kerer et
program, hvor automatisk start og automatisk ini-
tialisering er aktiveret.

Indlzesning af et

opstartsprogram Et standardprogram indleeses, nar der teendes for kontrollerskabet. Des-
uden vil standardprogrammet blive indlaest automatisk, nar skaermbilledet
Ker program (se 53. Fanen Kgr pa side 178) abnes, og der ikke er indlaest
noget program.
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Start af et
opstartsprogram

Standardprogrammet startes automatisk i skaermbilledet Ker program. Nar
standardprogrammet er indleest, og det angivne eksterne indgangssignals
kantovergang er detekteret, startes programmet automatisk.

Ved Opstart er det nuvaerende inputsignal ikke defineret. Valg af en over-
gang, som passer til signalniveauet ved opstart starter programmet gje-
blikkeligt. Desuden vil forladelse af skeermbilledet Ker program eller tryk
pa knappen Stop i instrumentbraettet deaktivere den automatiske start-
funktion, indtil der trykkes pa knappen Kar igen.
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118. Vaerktgj 1/0

Beskrivelse

I/O-
graensefladestyring

I/O-graensefladestyring giver dig mulighed for at skifte mellem brugerstyring
og URCap-styring.

orsl nstalation =g og
I/O-greensefladekontrol

Tce Veelg hvordan veerktajets I/0-greenseflade kontrolleres. Hvis en URCap kontrollerer graensefladen, tilsideseettes brugerdefinerede

indstil .
Nyttelast indstilinger

Montering KKontrolleret af

1/0-opséetning 5 o
Analoge indgange - Kommunikationsinterface

Veerktgj 1/0
Variable O Analoge input
analog in[2]
Opstart -
analog_in[3]
Glidende
overgang
. @ Kommunikationsinterface
Hjem
Interfacet til veerktajskormmunikation tillader
Spor o lkommunikation med vaerktejet uden ekstern
transportband ledningsfering
Skrueproces Baud-hastighed 115200 v
> sikkerhed Paritet Ingen v
) Feltbus RX-tomgangstegn 1,5
TX-tomgangstegn 3,5

o Slukket

Digitalt outputtilstand

Digital outputtilstand for veerktaj defineres baseret pa det tilknyttede
vaerkte)

Udgangsspaending for veerlkta] 0 A4

A Hvis du indstiller veerktajets speending til 24V, kan det beskadige til
* tilknyttede udstyr, hvis det lkun konfigureres til 12V

O Dobbelt pinpower

@ Standardoutput

Digitalt output 0 ‘S&nker (NPN) v ‘

‘SEHKET (NPN) v ‘

Digitalt output 1

° 0 O Sir'rn.uemg.

1. Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa veerktgj 1/0.

2. Under I/O-greensefladestyring skal du veelge Bruger for at fa
adganag til indstillingerne for analoge veerktgjsindgange og/eller digi-
tal udgangstilstand. Valg af en URcap fjerner adgang til indstillinger
for analoge veerktgjsindgange og digital udgangstilstand.

BEMARK

Hvis en URCap styrer en ende-effektor, f.eks. en griber,
kraever URCap styring af veerktgjets I/O-interface. Veelg
URCap'en pa listen for at tillade den at styre veerktgjets

IO-interface.
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119. Analoge indgange - Kommunikationsinterface

119. Analoge indgange -
Kommunikationsinterface

Beskrivelse Interface til vaerktgjskommunikation (TCI) aktiverer robottens kom-
munikation med et tilsluttet veerktgj via robotvaerktigjets analoge indgang.
Dette fjerner behovet for eksterne kabler.
Nar Interface til vaerktgjskommunikation er aktiveret, er ingen analoge veerk-
tejsindgange tilgeengelige
Interface til 1. Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa vaerkigj
vaerktgjskommunikation I/0.
2. Veelg Kommunikationsinterface for at redigere TCl-indstillinger.
Nar TCI er aktiveret, er den analoge veerktgjsindgang ikke til-
geengelig for I/O-opsaetning for installationen, og vises ikke i
inputlisten. Analog veerktgjsindgang er ogsa tilgaengelig for
programmer som f.eks. Vent pa valg og udtryk.
3. Veelg de gnskede veerdier i rullemenuerne under kom-
munikationsinterfacet.
Eventuelle vaerdisendringer sendes straks til veerktgjet. Hvis en
eller flere installationsveerdier afviger fra, hvad veerktgjet
bruger, vises en advarsel.
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120. Digital udgangstilstand

Beskrivelse

Dobbelt pinpower

Interfacet til veerktgjskommunikation tillader uafhaengig konfiguration af to
digitale udgange. | PolyScope har hvert ben en rullemenu, der gor det
muligt at indstille udgangstilstanden. Fglgende indstillinger er tilgaengelige:

* Seenkning: Dette gar det muligt at konfigurere beneti en NPN- eller
saenkning-konfiguration. Nar udgangen er inaktiv, tillader benet, at
der Igber strgm til jorden. Det kan bruges i forbindelse med PWR-
benet til at skabe et fuldt kredslgb. Se kapitel fem i instal-
lationsvejledningen til hardware.

* Kilde: Dette gor det muligt at konfigurere benet i en PNP- eller kilde-
konfiguration. Nar udgangen er aktiv, leverer benet en positiv spaen-
dingskilde (kan konfigureres i fanen 10). Det kan bruges i forbindelse
med GND-benet til at skabe et fuldt kredslgb.

* Push/pull: Dette gor det muligt at konfigurere benet i push/pull-kon-
figuration. Nar udgangen er aktiv, leverer benet en positiv spaen-
dingskilde (kan konfigureres i fanen 10). Det kan bruges i forbindelse
med GND-benet til at skabe et fuldt kredslgb. Nar udgangen er inak-
tiv, tillader benet, at der lgber strgm til jorden.

Nar en ny udgangskonfiguration er valgt, traeder aendringerne i kraft. Den
aktuelt indleeste installation andres til at afspejle den nye konfiguration.
Efter kontrol af, at veerktgjsudgangene fungerer efter hensigten, skal du
serge for at gemme installationen for at undga, at aendringer gar tabt.

Tobenet stram bruges som stramkilde til vaerktgjet. Aktivering af tobenet
strgm deaktiverer digitale standardudgange til veerktgj.
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121. Glidende overgang

121. Glidende overgang

Beskrivelse

Nar der skiftes mellem sikkerhedstilstande under haendelser (f.eks. input
for reduceret tilstand, udlgserplan for reduceret tilstand, sikkerhedsstop, og
3-positionskontakt-indgang), forsager robotarmen at bruge 0,4 s til at
danne en ,blgd“ overgang. Eksisterende programmer har uaendret adfaerd,
som svarer til den ,harde” indstilling. Nye installationsfiler har som standard
den “blgde” indstilling.

Justering af indstillinger for 1. |toppanelet tryk pa Installation.

acceleration/deceleration 2

. Veelg Glidende overgang under Generelt i sidemenuen til
venstre.

3. Veelg Hard for at fa sterre acceleration/deceleration
eller veelg Blad for en jeevnere indstilling af stan-
dardovergang.
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122. Hjem

Beskrivelse

Definition af Hjem

Hjem er en brugerdefineret returposition for robotarmen. Nar Hjem-posi-
tionen er defineret, er den tilgaengelig ved oprettelse af et robotprogram.
Du kan bruge Hjem-positionen til at definere en sikker Hjem-position. (Se
52. Sikker Hjem-position pa side 176) Brug startskeermknapperne til fal-
gende:

* Rediger position andrer en Hjem-position.
* Bevaeg Her flytter robotarmen til den definerede Hjem-position.
* Nulposition sender robotarmen tilbage til en opretstaende position.

= 2P QM

TCP ‘

Rediger position |
1 Nyttelast

Montering ‘
1/0:
Vaeerktgj 1/0 l

Bevaeg her |

1 Nulposition |

Variable

Opstart { L q
Glidende (1
overgang

Hjem

Spor
transportband Ledposition

SEUSRIOSN 5osc 90,00° ‘,‘-.3
Skulder -00,00° £
Albue -00,00°
Handled 1 -90,00°

Héndled 2 90,00°

Handled 3 0,00°

1. ltoppanelet tryk pa Installation.

2. Under Generelt skal du veelge Hjem.

3. Tryk pa Indstil position.

4. Indleer robotten ved hjaelp af enten knappen Frileb eller Overgang.
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123. Opsaetning af transportbandssporing

Beskrivelse Opsaetning af transportbandssporing tillader konfiguration af op til to sepa-
rate transportband. Opseetningen af transportbandsporing giver mulighed
for at konfigurere robotten til at arbejde med absolutte eller trinvise ind-
kodere samt lineaere eller cirkulzere transportband.

Definition af et 1. Tryk pa Installation i toppanelet.

transportband 2. Veelg Transportbandssporing under Generelt.

3. Under Opsaetning af transportbandssporing, skal du i rullelisten
veelge Transportband 1 eller Transportband 2.
Du kan kun definere ét transportband ad gangen.

4. Veelg Aktiver transportbandssporing

5. Konfigurer Transportbandsparametre og Sporingsparametre.

Transportbandsparametre  Inkrementelle encodere
Encodere kan sluttes til de digitale indgange 8til 11. Den
digitale signalafkodning kerer ved 40kHz. Robotten kan med
en kvadratur-indkoder (kraever to indgange) bestemme
bandretnings hastighed og retning. Hvis bandretningen er
konstant, kan man ngjes med en enkelt indgang, der
registrerer stigende, faldende eller stig og fald-kanter for at
afgere bandhastigheden.

Absolutte encodere
Disse kan tilsluttes via et Modbus-signal. Dette kreever, at en
digital MODBUS-udgangsregistrering forudkonfigureres i
(afsnit).
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Sporingsparametre  Linezere transportband
Hvis et linezert band veelges, skal en linjefunktion konfigureres i delen
Funktioner i installationen for at bestemme bandretningen. Garanter
nejagtigheden ved at placere linjefunktionen parallelt med
transportbandets retning med stor afstand mellem de to punkter, der
definerer linjefunktionen. Konfigurér linjefunktionen ved at placere
veerktgjet stramt imod siden af transportbandet ved programmering af
de to punkter. Hvis linjefunktionens retning er modsat bandets
bevaegelse, skal knappen Modsat retning anvendes. Feltet Maerker
per meter viser det antal maerker, som indkoderen genererer, nar
bandet har kart én meter.

Cirkulzere transportband
Nar et cirkuleert transportband spores, skal transportbandets
midterpunkt defineres.

1. Definér midterpunktet i installationsdelen Funktioner. Veerdien
af feltet Maerker per omgang skal vaere det antal maerker, som
indkoderen genererer, nar bandet har kert en fuld omgang.

2. Marker afkrydsningsfeltet Roter vaerktgj med transportband for
veerktajsretningen for at spore transportbandsrotation.
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124. Opseaetning af skruetreekning

124. Opsaetning af skruetraekning

Beskrivelse

Konfiguration af en

Opseetning af skruetraekning giver indstillinger til konfiguration af robotten

til arbejde med en industriel skruetraekker eller mgtrikspaender. Du kan kon-
figurere skruetraekkerens position i forhold til robotvaerktgjets flange og elek-
triske interface.

e Q- od

Skrueproces opsatning

1 Nyttelast

Brug TCP-siden til at konfigurere TCP ved spidsen af skruetreekkeren/skruens
hoved og den anskede retning. Brug grafikien til hejre til at forstd og konfigurere

onteiing orientering korrekt

—emm

1/0-opseetni
ropeetiing
Veerktaj 1/0 L [
Variable z
Opstart 1/0-signaler Input output
Glidende Greenseflade oK Programvalg 1 Start
= Alle v aelg v| aelg v aelg v
Hjem
Spor ke OK Programvalg 2 Programvalg forsinkelse
ansportiing Veelg -] Veelg v 1.0 s
Skrueproces
> Sikicerhed Klar Programvalg 3
Vel - Vel =
= = |
> Feltbus Programvalg 4

ONormaI :Wu ° 0 O 5m—u,ﬂenmg.

| alle output-programvalgslister kan du under Output veelge et heltalsoutput

skruetraekker for at eendre Programvalg til et talfelt.

1. ltoppanelet tryk pa Installation.

2. Veelg skruetraekning under Generelt, eller opret din egen TCP for
skruetraekning ved at trykke pa TCP under Generelt.

3. Konfigurer I/O'erne for skruetraekkerne under Indgang og Udgang.
Du kan bruge listen Interface til at filtrere typen af I/O'er, der vises
under Indgang og Udgang.

4. Under Start veelger du den I/O, der starter skru-
etraekningshandlingen.
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Konfiguration af 1. Under Opseetning af skruetraekning kan du bruge rullemenuen
skruetraekkerpositionen til at veelge en foruddefineret TCP (se 111. TCP-
konfiguration pa side 312) hvor position og retning saettes op
som folger:

* Konfigurer Position til at vaere spidsen af skru-
etraekkerveerktgjet, hvor den kommer i kontakt med
skruen.

* Konfigurer Retning, sa den positive Z-retning er justeret i
forhold til leengden pa skruerne, der skal tilspaendes.

Du kan visualisere X-, Y- og Z-koordinaterne for den valgte TCP for at
bekreefte, at de svarer til vaerktgjsbitten eller toppen.

Programknuden Skruetraskning anvender den positive Z-retning for
den valgte TCP til at felge skruen og beregne afstande.

Konfiguration af 1. Brug rullemenuen Interface gverst pa skeermen til at andre det
skruetraekkerinterfacet viste indhold baseret pa signaltypen.

2. Under Input konfigureres de signaler, som robotten modtager
fra skruetraekkeren:

* OK: Hgj nar tilspaending ender korrekt, hvis ikke valgt, er
denne tilstand ikke tilgaengelig i programknuden Skru-
etraekning

* Ikke OK: Hgj nar tilspeending ender med fejl, hvis ikke
valgt, er denne tilstand ikke tilgeengelig i programknuden
Skruetraekning

* Klar: Hgj nar skruetraekkeren er klar til at blive startet, hvis
ikke valgt, er denne tilstand er ikke markeret

3. Under Udgang konfigureres de signaler, som robotten sender til
skruetraekkeren:

* Start: starter veerktgjets tilspaending eller Igsnen af en
skrue, udelukkende afhaengigt af kabling.

* Programvalg: ét heltal eller op til fire binaere signaler kan
veelges til at aktivere forskellige til-
spaendingskonfigurationer, som er lagret i skruetraekkeren

* Programvalgsforsinkelse: ventetid, som anvendes efter
a&ndring af skruetraekkerens program for at sikre, at den
er aktiv
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Typiske orien-
teringsveerdier

Veerdier (i rotationsvektor [rad]-notation) er illustreret i falgende tabel.

Skruetraekningsakse parallel
med negativ Y-retning for
robottens veerktgjsflange1

Skruetraekningsakse parallel
med positiv Y-retning for
robottens veerktgjsflange2

Skruetraekningsakse parallel
med positiv X-retning for
robottens veerktgjsflange3

Skruetraekningsakse parallel
med negativ X-retning for
robottens vaerktgjsflange4

Skruetraekningsakse parallel
med positiv Z-retning for
robottens veerktgjsflange5

i3

Retning
* RX:
1,5708 rad
* RY:
0,0000 rad
* RZ:0,0000
rad
Retning
* RX:-
1,5708 rad
* RY:
0,0000 rad
* RZ:0,0000
rad
Retning
* RX:
0,0000 rad
* RY:
1,5708 rad
* RZ:0,0000
rad
Retning
* RX:
0,0000 rad
* RY:-
1,5708 rad
* RZ:0,0000
rad
Retning
* RX:
0,0000 rad
* RY:
0,0000 rad

* RZ:0,0000
rad

UR20

338

Brugermanual



124. Opseetning af skruetraekning

I
UNIVERSAL ROBOTS

Skruetraekningsakse parallel
med negativ Z-retning for
robottens vaerktgjsflange6

S

=il

<

Retning
* RX:
3,1416 rad
* RY:
0,0000 rad

* RZ:0,0000
rad
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125. Sikkerhed

125. Sikkerhed

Beskrivelse Se kapitel: 38. Softwaresikkerhedskonfiguration pa side 146.
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126. Funktioner

Beskrivelse

Funktion er en repreesentation af en genstand, som er defineret en seks-
dimensionel positur (position og retning) i forhold til robotbasen. Du kan
navngive en funktion for fremtidig reference.

Nogle underdele af et robotprogram bestar af bevaegelser, som udferes i for-
hold til andre specifikke genstande end robotarmens base. Sadanne gen-
stande kan veere borde, andre maskiner, arbejdsemner, kamerasystemer,
emner eller greenser i robotarmens omgivelser.

Korsel

ase
> sikicerhed Leee
@® Veerkto)

+ Punkt

./ Linje

@ Plan

Rediger || Bevaeg her

Robotten inkluderer to foruddefinerede funktioner, der er anfart nedenfor,
med positurer defineret af konfigurationen af selve robotarmen:

* Basefunktionen er placeret med oprindelsessted inde i midten af
robotbasen.

* Veerktgjsfunktionen er placeret med oprindelsessted inde i midten af
det aktuelle TCP.
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126. Funktioner

Funktionen Base

Veerktgjsfunktion
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Detalje

Brug punktfunktionen, linjefunktionen og/eller planfunktionen til at definere
en funktionspositur.

Disse funktioner er positioneret med en metode, som bruger TCP’ens
nuveerende positur pa arbejdsomradet. Sa du kan programmere funk-
tioners placering ved hjeelp af tilstanden Freedrive eller "jogging" for at
flytte robotten til den gnskede positur.

Valget af funktion afhaenger af den objekttype, som bruges og kravene til
preecision. Brug linjefunktionen og planfunktionen, hvor det er muligt, da de
er baseret pa flere inputpunkter. Flere inputpunkter betyder hajere prae-
cision.

Du kan for eksempel opna en ngjagtig retningen af et lineaer band ved at
definere to punkter for en Linje-funktion med sa stor fysisk adskillelse som
muligt. Du kan ogsa bruge punktfunktionen til at definere et lineaere band,
men du skal pege TCP’en i retning med bandbevaegelsen.

Brug af flere punkter til definition af posituren for et bord gar, at retningen
baseres pa placeringer i stedet for retningen af et enkelt TCP, og retningen
af et enkelt TCP. En enkelt TCP-retning er sveerere at konfigurere med hgj
praecision.

Se (afsnit: Tilfgjelse af et punkt pa side 345) og (Planfunktion pa side 346)
for at lsere mere om tilfgjelse af funktioner.
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Brug af en funktion

Brug af Flyt her

Punktfunktion

Du kan referere til en funktion defineret i installationen fra robot-
programmet for at relatere robotbevaegelser (f.eks. BevaegJ, BevaegL og
BeveegP).

Det muligger nem tilpasning af et robotprogram, for eksempel nar der er
flere robotstationer, nar en genstand flyttes i programmets programkgrsel
eller nar en genstand permanent flyttes i scenen. Justering af et objekts
funktion justerer alle programbevaegelser, som er i forhold til genstanden, i
overensstemmelse hermed.

Se afsnittene: (Eksempel: Manuel opdatering af en funktion for at tilpasse
et program pa side 348) og (Eksempel: Dynamisk opdatering af en
funktionspositur pa side 349) for yderligere eksempler. Nar en funktion vael-
ges som en reference, betjenes knapperne Beveaeg veerktgj til translation
og rotation i det valgte funktionsomrade (se 133. Bevaeg-faneblad pa side
366) og (Beveeg veerkigj pa side 366), udleesning af TCP-koordinater.
Eksempel: Hvis et bord defineres som en funktion og veelges som en hen-
visning i fanen bevaeg, flytter translationspilene (dvs. Op/ned, ven-
stre/hgjre, fremad/bagud) robotten i disse retninger i forhold til bordet. Og
derudover vil TCP-koordinaterne vaere i bordet ramme.

* | funktionstreeet kan du omdgbe et Punkt, Linje eller Plan ved at
trykke pa knappen Blyant.

* | funktionstreeet kan du slette et Punkt, Linje eller Plan ved at trykke
pa knappen Slet.

Tryk pa knappen Flyt her for at flytte robotarmen mod den valgte funktion.
Mod slutningen af bevaegelsen vil funktionens koordinatsystem og TCP'et
falde sammen.

Bevaeg her deaktiveres, hvis robotarmen ikke kan na funktionen.

Punktfunktionen definerer en sikkerhedsgraense eller en global hjem-
konfiguration for robotarmen. Positur for punktfunktion defineres som
TCP'ets position og retning.
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Tilfgjelse af et punkt

Linjefunktion

1. Veelg Funktioner i Installation.

2. Veelg Punkt under Funktioner.

default*

<unavngivet>* D i E
+
Ny Aben Gem

o o instal Log
— Punke1 n
- o
@ verktaj
+ Punkt
+]
/ Linje
% Plan
®
Rediger || Bevaeg her ” Programmer dette punkt |

000 @

O Normal

Linjefunktionen definerer linjer, som robotten skal fglge. (f.eks. ved brug af
transportbandssporing) En linje /defineres som en akse mellem to punk-

funktioner p7 og p2 som vist pa figur126.
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126. Funktioner

Tilfgjelse af en linje

Planfunktion

Tilfajelse af et plan

1. Veelg Funktioner i Installation.

2. Veelg Linje under Funktioner.

Aben

:
T « Punke_1
« Punkt_2

Linje
@ Verktoj

/ Linje

@ Plan

Her kan du se aksen, som ledt fra det ferste punkt mod det andet punkt, y-
aksen pa linjekoordinatsystemet. Z-aksen er defineret ved projektionen af
z-aksen for p1 pa planet, som er vinkelret pa linjen. Linje-
koordinatsystemets position er den samme som positionen for p1.

Veelg planfunktionen, nar der er brug for en ramme med stor ngjagtighed,
f.eks. ved arbejde med et visionssystem eller ved udferelse af beveegelser
i forhold til et bord.

1. Veelg Funktioner i Installation.

2. Veelg Plan under Funktioner.
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Leering af et plan Nar du trykker pa knappen Plan for at oprette et ny plan, hjaelper guiden pa
skaermen dig med at oprette et plan.

1. Veelg Origo

2. Flyt robotten for at definere retningen af den positive x-akse pa pla-
net

3. Flytrobotten for at definere retningen af den positive y-akse pa pla-
net

Planet defineres ved at bruge hgjrehandsreglen, sa z-aksen er
krydsproduktet af x-aksen og y-aksen, som illustreret nedenfor.
Y

BEMARK

Du kan lzere planet igen i den modsatte retning af x-aksen,
hvis du gnsker at det plan er normalt i den modsatte
retning.

Foretag aendringer i et eksisterende plan ved at vaelge Plan og trykke pa
Foretag aendring i Plan. Du bruger derefter den samme guide som til at
leere et nyt plan.
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Eksempel: Manuel  Overvej et program, hvor flere dele af et robotprogram er i forhold til et
opdatering af en bord. Figuren nedenfor illustrerer bevaegelsen fra viapunkterne wp1 til
funktion for at wp4.

tilpasse et program
Robot Program

Moved
S1

MoveL # Feature: Pl var
wpl

P1

Enkelt program med fire viapunkter i forhold til et funktionsplan,
der opdateres manuelt ved at aendre funktionen

Applikationen kraever at programmet skal genbruges til flere robo-
tinstallationer, hvor placeringen af bordet varierer en anelse. Beveegelsen i
forhold til bordet er identisk. Ved at definere bordets position som en funk-
tion P1iinstallationen, kan programmet anvendes med en BevaegL-kom-
mando, som er konfigureret i forhold til planet, til flere robotter ved blot at
opdatere installationen med bordets faktiske position.

Konceptet anvendes pa et antal funktioner i et program til at opna et flek-
sibelt program, der kan lgse den samme opgave pa mange robotter, ogsa
selvom andre steder i arbejdsomradet varierer en anelse fra installation til
installation.
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Eksempel:
Dynamisk
opdatering af en
funktionspositur

Overvej et lignende program, hvor robotten skal bevaege sig i et bestemt
meanster oven pa et bord for at lase en bestemt opgave.

P1

wpd

En BevaeglL-kommando med fire viapunkter i forhold til en planfunktion

Robot Program

Moved

wpl
y = 0.01
o=7pI[0,y,0,0,0,0]

Pl var = pose trans(Pl var, o)
MoveL # Feature: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

gpz wpl

wpd ——
or g

OQ* L .

60.3: Anvendelse af en forskydning pa planfunktionen

60.4:

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
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127. Funktion rediger

Beskrivelse Funktionsredigering er en alternativ made at tilfgje funktioner til din instal-
lation og/eller redigere eksisterende funktioner.

Run -
e 2] point 1 (o
@ Tool

« Point
/ Line
@ Plane

8

| Move here || Teach this point |

Brug Rediger til at placere og flytte funktioner uden at bevaege robotarmen,
sa funktionen kan placeres uden for robotarmens raekkevidde.

Redigering af et Du kan redigere et defineret punkt eller et udefineret punkt. Redigering af
punkt et udefineret punkt definerer det.

1. Tryk pa Funktioner i Installation.
2. Veelg Punkt under Funktioner for at tilfgje et punkt til dit programtree.

3. Tryk pa Rediger for at fa adgang til redigeringsskaermen for at
foretage aendringer i punktets position og rotation

R EEse QM

Robot

B
5

lES

Y
3|5
S

Veerktejsposition
[+] x [ -1843mm
Y -430,42| mm
z 157,28|

3
3

(]
nnn

RX 0,001 rad
RY -3,166 rad
RZ -0,040| rad

eoclh
(]
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127. Funktion rediger

Redigering af en Linjen vises som to punkter i dit programtrae. Du skal definere hvert punkt.
linje 1. Tryk pa Funktioner i Installation.
2. Under Funktion veelges Linje for at tilfgje en linje til dit programtree.
3. Linjen udgeres af to punkter:

* Tryk pa et punkt for at redigere disse koordinater, og tryk
derefter pa det andet linjepunkt for at redigere disse
koordinater.

Redigering af et 1. Tryk pa Funktioner i Installation.
plan 2. Under Funktion veelges Plan for at tilfgje et plan til dit programtree.
3. Tryk pa Rediger for at fa adgang til redigeringsskaermen for at
foretage aendringer i planets position og rotation
UR20 352 Brugermanual
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128. Feltbus

Beskrivelse Her kan du angive den gruppe af industrielle netvaerksprotokoller, der
anvendes til realtidsdistribueret styring, som accepteres af PolyScope:
MODBUS, Ethernet/IP og PROFINET.
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129. MODBUS-klient I1/0-opsaetning

Beskrivelse Her kan MODBUS-klientens (master) signaler indstilles. Forbindelser til
MODBUS-servere (eller slaver) pa angivne IP-adresser kan oprettes med
indgangs-/udgangssignaler (registre eller digitale). Hvert signal har et unikt
navn, sa det kan bruges i programmering.

Opdater Tryk pa denne knap for at opdatere alle MODBUS-forbindelser. Opda-
tering afbryder alle modbus-enheder og opretter forbindelse til dem igen.
Al statistik ryddes.

Tilfaj enhed Tryk pa denne knap for at tilfaje en ny MODBUS-enhed.

Slet enhed Tryk pa denne knap for at slette MODBUS-enheden og alle signaler pa
denne enhed.

Indstil IP-enhed Her vises IP-adressen for MODBUS-enheden. Tryk pa knappen for at
&ndre den.

Sekventiel tilstand Kun tilgeengelig, nar Vis avancerede indstillinger er valgt. Markering af
dette afkrydsningsfelt tvinger modbus-klienten til at vente pa et svar, for
naeste anmodning sendes. Denne tilstand kreeves af visse feltbus-enhe-
der. Aktivering af denne indstilling kan hjaelpe, hvis der er flere signaler, og
en forgget anmodningsfrekvens medfarer signalafbrydelser.

Den faktiske signalfrekvens kan vaere lavere end anmodet, nar der er defi-
neret flere signaler i sekventiel tilstand. Den faktiske signalfrekvens kan
observeres i signalstatistik. Signalindikatoren bliver gul, hvis den faktiske
signalfrekvens er mindre end halvdelen af den valgte veerdi fra rullelisten
Frekvens.
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Tilfgj signal

Slet signal

Indstil signaltype

Seet signaladresse

Indstil signalnavn

Tryk pa denne knap for at tilfgje et signal til den tilsvarende MODBUS-
enhed.

Tryk pa denne knap for at slette et signal pa den tilsvarende MODBUS-
enhed.

Brug denne drop-down-menu til at vaelge signaltypen.
Tilgeengelige typer er:

Digital indgang
En digital indgang (spole) er en 1 bit-maengde, som laeses fra
MODBUS-enheden pa den spole, der er angivet i signalets adressefelt.
Funktionskode 0x02 (lzes diskrete indgange) bruges.

Digital udgang
En digital udgang (spole) er en 1 bit-maengde, der kan indstilles til
enten hgj eller lav. For vaerdien af denne udgang indstilles af brugeren,
leeses vaerdien fra MODBUS fjernenheden. Det vil sige, at
funktionskoden 0x01 (Laes spoler) anvendes. Nar udgangen er
indstillet af et robotprogram eller ved at trykke pa knappen indstil
signalvaerdi, anvendes funktionskoden 0x05 (Skriv enkelt spole)
derefter.

Registerindgang
En registerindgang er en 16 bit-meengde, der laeses fra adressen i
adressefeltet. Funktionskoden 0x04 (Laes indgangsregistre) bruges.

Registerudgang
En registerudgang er en 16 bit-maengde, der kan indstilles af brugeren.
Far veerdien af registret er blevet indstillet, leeses dets veerdi fra
MODBUS fjernenheden. Det vil sige, at funktionskoden 0x03 (Read
Holding Registers) (Laes holderegistre) anvendes. Nar udgangen er
indstillet af et robotprogram eller ved at trykke pa knappen indstil
signalvaerdi anvendes funktionskoden 0x06 (Skriv enkelt register) til at
indstille vaerdien pa MODBUS fjernenheden.

Dette felt viser adressen pa MODBUS fjernserveren. Brug tastaturet pa
skaermen for at vaelge en anden adresse. Gyldige adresser afhaenger af
producent og konfiguration af MODBUS-enheden.

Med tastaturet pa skaermen kan brugeren give et signal et meningsfuldt
navn. Dette navn anvendes, nar signalerne bruges i programmering.
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129. MODBUS-klient I/0-opseetning

Signalveerdi

Her vises den aktuelle veerdi af signalet. For registersignaler udtrykkes
vaerdien som et heltal uden fortegn. Til udgangssignaler kan den gnskede
signalveerdi indstilles ved hjeelp af knappen. Igen, for en registerudgang,
skal veerdien, der skrives til enheden, veere et heltal uden fortegn.

Signalforbindelsesstatus  Dette ikon viser om signalet kan lseses/skrives korrekt (grent), eller

Vis avancerede
indstillinger

om enheden reagerer uventet eller ikke er tilgaengelig (grat). Hvis
der modtages et MODBUS-undtagelsessvar, vises svarkoden.
MODBUS-TCP-undtagelsessvarene er:

E1
ILLEGAL FUNCTION (ULOVLIG FUNKTION) (0x01) Den
modtagne funktionskode i forespargslen er ikke en tilladt
handling for serveren (eller slaven).

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (ULOVLIG DATAADRESSE) (0x02)
Den modtagne funktionskode i forespgrgslen er ikke en tilladt
handling for serveren (eller slaven), kontroller, at den indtastede
signaladresse passer med opsaetningen af MODBUS-
fiernserveren.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (ULOVLIG DATAVARDI) (0x03) En
veerdi i feltet med forespergselsdata er ikke en tilladt vaerdi for
serveren (eller slaven), kontroller, at den indtastede signalveaerdi
er gyldig til den angivne adresse pa MODBUS fjernserveren.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (SLAVEENHEDSVEJL) (0x04) Der
er opstaet en uoprettelig fejl, mens serveren (eller slaven)
forsggte at udfgre den anmodede handling.

ES5
ACKNOWLEDGE (BEKRAFT) (0x05) Specialiseret brug i
forbindelse med programmeringskommandoer, der sendes til
MODBUS fjernenheden.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (SLAVEENHED OPTAGET) (0x06)
Specialiseret brug i forbindelse med
programmeringskommandoer, der sendes til MODBUS
fiernenheden. Slaveenheden (serveren) kan ikke svare nu.

Dette afkrydsningsfelt viser/skjuler de avancerede indstillinger for hvert sig-
nal.
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Avancerede

indstillinger

Opdateringsfrekvens
Denne menu kan bruges til at a&endre signalets opdateringsfrekvens.
Dette betyder den frekvens, hvormed anmodninger sendes til
MODBUS-enheden for enten leesning eller skrivning af signalvaerdien.
Nar frekvensen er indstillet til 0, aktiveres modbus-anmodningerne
efter behov ved brug af scriptfunktionerne modbus_get_signal_status,
modbus_set output_registerog modbus_set_output_signal.

Slaveadresse
Dette tekstfelt kan bruges til at indstille en specifik slaveadresse for de
anmodninger, der svarer til et specifikt signal. Vaerdien skal veere i
intervallet 0-255, begge inklusive, og standard er 255. Hvis du vil
andre denne veaerdi, anbefales det, at du ser i manualen for dine
MODBUS-enheder for at undersgge deres funktionalitet med en
aendret slaveadresse.

Antal genoptagne forbindelser
Antal gange en TCP-forbindelse blev lukket og forbundet igen.

Forbindelsesstatus
TCP-forbindelsesstatus.

Svartid [ms]
Tid mellem afsendelse af modbus-anmodning og modtagelse af svar -
dette opdateres kun, nar kommunikation er aktiv.

Modbus-pakkefejl
Antal modtagne pakker, der indeholdt fejl (dvs. ugyldig leengde,
manglende data, TCP-socket-fejl).

Timeouts
Antal modbus-anmodninger, der ikke fik svar.

Anmodninger mislykkedes
Antal pakker, som ikke kunne sendes pa grund af ugyldig socket-
status.

Faktisk frekv.
Den gennemsnitlige frekvens af klient (master) signal-
statusopdateringer. Denne veerdi genberegnes, hver gang signalet
modtager et svar fra serveren (eller slaven).

Alle teellere teeller op til 65535 og starter derefter forfra fra 0.

Brugermanual

357 UR20

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



R
UNIVERSAL ROBOTS 130. EtherNet/IP

Copyright © 2009-2023 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

130. EtherNet/IP

Beskrivelse EtherNet/IP er en netvaerksprotokol, der muligger tilslutning af robotten til
en industriel EtherNet/IP-scannerenhed.
Hvis forbindelsen er aktiveret, kan du vaelge den handling der forekommer,
nar et program mister forbindelsen til EtherNet/IP-scannerenheden.
De tilgeengelige indstillinger er fglgende:

Ingen
PolyScope ignorerer tabet af EtherNet/IP-forbindelse, og programmet
kgrer fortsat.

Pause
PolyScope saetter det aktuelle program pa pause. Programmet
genoptages fra det sted, hvor det stoppede.

Stop
PolyScope stopper det aktuelle program.
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131. PROFINET

Beskrivelse

PROFINET netvaerksprotokol aktiverer eller deaktiverer forbindelsen mel-
lem robotten og en industriel PROFINET IO-controller.

Hvis forbindelsen er aktiveret, kan du veelge den handling der forekommer,
nar et program mister PROFINET IO-Controller forbindelsen.

De tilgeengelige indstillinger er fglgende:

Ingen
PolyScope ignorerer tabet af PROFINET-forbindelse, og programmet
kerer fortsat.

Pause
PolyScope saetter det aktuelle program pa pause. Programmet
genoptages fra det sted, hvor det stoppede.

Stop
PolyScope stopper det aktuelle program.

Hvis det tekniske PROFINET-veerktgj (f.eks. TIA-portalen) udsender et
DCP Flash-signal til robottens PROFINET- eller PROFIsafe-enhed, vises
en pop op i PolyScope.
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132. PROFIsafe

Beskrivelse PROFIsafe netveerksprotokol ger det muligt for robotten at kommunikere
med en sikkerheds-PLC i henhold til ISO 13849, kat. 3 PLd-kravene. Robot-
ten transmitterer oplysninger om sikkerhedstilstand til en sikkerheds-PLC
og modtager derefter oplysninger for at udlgse sikkerhedsrelaterede funk-
tioner, sdsom: nadstop eller overga til reduceret tilstand.
PROFIsafe-greensefladen giver et sikkert, netvaerksbaseret alternativ til at
tilslutte ledninger til sikkerheds-1O-pins pa robotkontrollerskabet.
PROFIsafe er kun tilgaengelig pa robotter, der har en aktiveringslicens, som
du kan anskaffe ved at kontakte din lokale salgsrepraesentant. Nar den er
anskaffet, kan licensen downloades pa myUR.

Se 154. Robotregistrerings- og licensfil pa side 400 for oplysninger om robo-
tregistrering og licensaktivering.

Kommunikationvia  En kontrolmeddelelse modtaget fra sikkerheds -PLC'en indeholder

PROFIsafe oplysningerne i nedenstaende tabel.

Signal Beskrivelse

Ngdstop via system Udlgser systemets e-stop.

Beskyttelsesstop Udlgser beskyttelsesstoppet.
Nulstiller sikkerhedsstoptilstand
(ved lav-til-hgj overgang i

Nulstil beskyttelsesstop automatisk tilstand), hvis
beskyttelsesstop-indgangen er
ryddet pa forhand.

Udlgser beskyttelsesstop, hvis
robotten karer i automatisk tilstand.
Beskyttelsesstop auto ma kun
bruges, nar en 3-positions kontakt
Beskyttelsesstop auto (3PE) er konfigureret. Hvis der ikke
er konfigureret en 3PE-enhed, fun-
gerer beskyttelsesstop-auto-
matikken som en normal
beskyttelsesstop-indgang.

Nulstiller autotilstand for
beskyttelsesstop (ved lav-til-hgj
overgang i automatisk tilstand),
hvis ingen autoindgange for
sikkerhedsstop er ryddet pa
forhand.

Nulstil beskyttelsesstop auto

Aktiverer sikkerhedsgraenserne for

Reduceret tilstand )
reduceret tilstand.
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Driftstilstand

Aktiverer enten manuel eller auto-
matisk driftstilstand. Hvis sik-
kerhedskonfigurationen "Valg af
driftstilstand via PROFIsafe" er
deaktiveret, skal dette felt udelades
fra PROFIsafe-kontrolmeddelelsen.

Sikkerheds-PLC- En statusmeddelelse sendt til sikkerheds-PLC'en indeholder oplysningerne
meddelelse i nedenstaende tabel.
Signal Beskrivelse

Stop, kat. 0

Stop, kat. 1

Stop, kat. 2

Overtraedelse

Fejl

Robotten udfaerer, eller den har
gennemfart, et sikkerhedsstop i
kategori 0; Et hardt stop med
gjeblikkelig afbrydelse af stram til
armen og motorerne.

Robotten udfarer, eller den har

gennemfart, et sikkerhedsstop i
kategori 1; Et kontrolleret stop,

hvorefter motorerne efterlades i
slukket tilstand med bremserne
aktiveret.

Robotten udferer, eller den har

gennemfart, et sikkerhedsstop i
kategori 2; Et kontrolleret stop,

hvorefter motorerne efterlades i
teendt tilstand.

Robotten stoppes, fordi
sikkerhedssystemet ikke overholdt
de sikkerhedsgraenser, der i
gjeblikket er defineret.

Robotten stoppes pa grund af en
uventet ekstraordineer fejl i
sikkerhedssystemet.
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Robotten stoppes pa grund af en af
falgende betingelser:

* en sikkerheds-PLC tilsluttet
via PROFIsafe har udlgst e-
stop pa systemniveau.

* et IMMI-modul, der er
forbundet til kontrolboksen,
har udlgst et e-stop pa
systemniveau.

E-stop via system

* en enhed tilsluttet systemets
e-stops konfigurerbare
sikkerhedsindgang pa
kontrolboksen har udlgst e-
stop pa systemniveau.

Robotten stoppes pa grund af en af
falgende betingelser:

* Der trykkes pa e-stop-
knappen pa
programmeringskonsollen.

E-stop via robot * Der trykkes pa en e-stop-

knap, der er forbundet til
robottens e-stop ikke-
konfigurerbare
sikkerhedsindgang pa
kontrollerskabet.
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Beskyttelsesstop

Beskyttelsesstop auto

Robotten stoppes pa grund af en af
falgende betingelser:

* En sikkerheds-PLC tilsluttet
via PROFIsafe har genne
tvunget beskyttelsesstoppet.

* En enhed, der er forbundet til
beskyttelsesstoppets ikke-
konfigurerbare indgang pa
kontrollerskabet, har udlgst
beskyttelsesstoppet.

* Enenhed, der er forbundet til
beskyttelsesstoppets
konfigurerbare
sikkerhedsindgang pa
kontrollerskabet, har udlgst
beskyttelsesstoppet.

Signalet fglger beskyt-
telsesnulstillingens semantik. En
konfigureret beskyttelsesstop nulstil-
lingsfunktion skal bruges til at
nulstille dette signal.

PROFIsafe kraever brug af beskyt-
telsesnulstillingsfunktionen.

Robotten stoppes, fordi den karer i
automatisk tilstand og pa grund af
en af felgende betingelser:

* En sikkerheds-PLC, der er
tilsluttet via PROFIsafe, har
udlgst beskyttelsesstop auto.

* Enenhed, der er tilsluttet en
beskyttelsesstop-auto
konfigurerbar
sikkerhedsindgang pa
kontrollerskabet, har udlgst
beskyttelsesstop-auto.

Signalet fglger beskyt-
telsesnulstillingens semantik. En
konfigureret funktionalitet til nulstil-
ling af beskyttelsesstop skal bruges
til at nulstille dette signal
PROFIsafe kraever brug af beskyt-
telsesnulstillingsfunktionen
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3PE stop

Driftstilstand

Reduceret tilstand

Aktivt greense-seet

Robotten bevaeger sig

Sikker hjem-position

Robotten stoppes, fordi den kerer i
manuel tilstand og pa grund af en af
falgende betingelser:

* Du brugeren 3PE TP, og
ingen af knapperne er i
midterpositionen.

* En 3-positionskontakt, der er
forbundet til en konfigurerbar
sikkerhedsindgang pa
kontrolboksen, har udlgst
3PE-stop.

Angivelse af robottens aktuelle drift-
stilstand.

Denne tilstand kan vaere: Deak-
tiveret (0), Automatisk (1) eller
Manuel (2).

Sikkerhedsgraenser for reduceret
tilstand er i gjeblikket aktive.

Det aktive saet sikkerhedsgraenser.
Dette kan veere: Normal (0), Redu-
ceret (1) eller Gendannelse (2).
Robotten bevaeger sig. Hvis et led
bevaeger sig med en hastighed pa
0,02 rad/s eller hgjere, betragtes
robotten som vaerende i bevaegelse.
Robotten hviler (robotten bevaeger
sig ikke) og er i den position, der er
defineret som Sikker hjem-position.
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Konfiguration af
PROFIsafe

Aktivering af
PROFIsafe

Konfiguration af PROFIsafe vedrgrer programmering af sikkerheds-PLC,
men kraever minimal robotopsaetning.

1. Tilslut robotten til et palideligt netvaerk, der har adgang til en PLC,
der er i overensstemmelse med sikkerhedskravene.

2. Pa PolyScope skal du trykke pa Installation i overskriften.

3. Tryk pa Sikkerhed, vaelg PROFlsafe og konfigurer efter behov.

R 122 + QB

Sikkerhed

Robotgreenser

Ledgraenser Konfiguration A4
Planer Kildeadresse l:l

Veerktgjspos... Destinationsadresse l:l

Veerktajets Kortroller driftstilstand C)

retning

1/0

Hardware

PROFIsafe

Sikkert Hjem

3-position

(—— Far LY
o Slukket 25I0$;—|/s ° 0 o SV‘HUIEV’W.Q.

1. Indtast robottens sikkerhedsadgangskode, og tryk pa Las op.
2. Brug kontaktknappen til at aktivere PROFlsafe.
3. Indtast en kildeadresse og destinationsadresse i de relevante felter.

Disse adresser er vilkarlige numre, der bruges af robotten og sik-
kerheds-PLC'en til at identificere hinanden.

4. Du kan skifte kontrol-driftstilstand til positionen TIL, hvis du vil have
PROFIsafe til at styre robottens driftstilstand.

Kun én kilde kan kontrollere robottens driftstilstand. Derfor deak-
tiveres andre kilder til valg af tilstand, nar valg af driftstilstand via
PROFIsafe er aktiveret.

Robotten er nu konfigureret til at kommunikere med en sikkerheds-PLC.
Du kan ikke frigare robottens bremser, hvis PLC'en ikke reagerer, eller hvis
den er konfigureret forkert.
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133. Bevaeg-faneblad

Beskrivelse Pa denne skaerm kan du beveege (jog) robotarmen direkte, enten ved at for-
skyde/dreje robotvaerktaijet eller flytte robotleddene individuelt.

TCP-position Robot Veerktejsposition
Funktion Aktlv TCP

Visning ~|/Tcp x| -143,61/mm Rx|  0,002|rad
Y| -504,01mm RY| -3,161|rad

+
z| -186,05/mm Rz[ -0,046|rad

Ledposition
Base 91,38 °
S |
TCP-retning
|.,v Skuider -105,45 °
S S
f Albue -115,24 °
S S |
4
E Handled 1 -51,00 °
S S |
Handled 2 91,09 °
Handled 3 -1,46 °
P Hiem Al Juster 77 Friiob

° 0 O simutering (@

Bevaeg veerkioj Hold en af knapperne til Bevaeg veaerktej inde for at bevaege robotarmen i
en bestemt retning.

* Forskydningspilene (gverst) bevaeger robottens veerktgjsspids i den
angivne retning.

* Roteringspilene (nederst) aendrer robotveerktgjets orientering i den
angivne retning. Omdrejningspunktet er TCP (vaerk-
tajscenterpunktet), dvs. punktet i enden af robotarmen, der udger et
karakteristisk punkt pa robotveerktgjet. TCP'en, vises som en lille bla
kugle.
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Robot

Funktion

Aktiv TCP

Hjem

Freedrive

Juster

Hvis robot TCP'ens aktuelle malposition er taet pa et sikkerheds- eller udlg-
serplan, er robotveerktgjets retning teet pa veerktgjets retningsgreense (se
SikkerhedsplanerTilstande pa side 165), vises en 3D-gengivelse af den
naermeste graense. Robot-feltet viser ndveerende robotarm-posisjon i 3D.
Sikkerhedsplaner vises i gult og sort med en lille pil, der gengiver planvek-
toren, der angiver den side af planet, hvor robot TCP'en ma placeres. Udlg-
serplaner vises i blat og grant og en lille pil, der peger pa den side af
planet, hvor Normal-tilstandsgraenserne (se44. Software-
sikkerhedstilstande pa side 153) er aktive. Veerktgjets retningsgreense
vises med en sfeerisk kegle sammen med en vektor, der viser robo-
tveerktgjets nuvaerende retning. Keglens inderside gengiver det tilladte
omrade for veerktgjets retning (vektor).

Utlgserplan vises i blatt og grent, og en liten pil som peker mot den siden
av planet hvor grensene for normal modus er aktiv. Hvis TCP overtraeder
eller er meget taet pa at overtraede en graense, bliver gengivelsen af graen-
sen ragd.

Under Funktion kan du definere, hvordan du styrer robotarmen i forhold til
funktionerne Visning, Base eller Vaerktgj. For at fa den bedste for-
nemmelse af styringen af robotarmen kan du veelge funktionen Vis og der-
efter bruge roteringspilene til at aendre visningsvinklen pa 3D-billedet, sa
den svarer til den vinkel, du ser den rigtige robotarm fra.

| feltet Robot, under Aktiv TCP, vises navnet pa navnet pa det aktuelt
aktive TCP (veerktgjscenterpunkt).

Knappen Hjem abner skeermen Ker robotten i position, hvor du kan holde
knappen Auto nede (se Flyt robot til pa side 183) for at kgre robotten til
positionen, som tidligere blev defineret under installationen (se Definition
af Hjem pa side 333). Standardindstillingen for knappen Hjem farer robo-
tarmen tilbage til opretstaende position (se 122. Hjem pa side 333).

Knappen Frilgb pa skaermen ger det muligt at treekke robotarmen til de
gnskede positioner/positurer.

Knappen Juster gar det muligt for Z-aksen for den aktive TCP at justere sig
i forhold til en valgt funktion.
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Veerktgjsposition Tekstfelterne viser de fulde koordinatvaerdier af TCP'et i forhold til den
valgte funktion. Merk: Du kan konfigurere flere navngitte TCP-er . Du kan
ogsa trykke pa Rediger positur for at komme til skaermen Posi-
turredigering.

Ledposition Du kan bruge feltet Ledposition til direkte at styre enkelte led. Hvert led
bevaeges inden for et standard-ledgreenseomrade fra — 360° til + 360°,
defineret ved en horisontal linje. Sa snart graensen er naet, kan du ikke
bevaege et led yderligere. Du kan konfigurere led med et positionsomrade,
der afviger fra standard (se47. Ledgraenser pa side 158). Dette nye
omrade angives med en rgd zone inde i den vandrette linje.

Eksempel
ﬁ ADVARSEL
1. Hvis tyngdekraftindstillingen (se) i fanen Opsaetning

er forkert, eller robotarmen baerer en tung belast-
ning, kan robotarmen begynde at bevaege sig

(falde), nar der trykkes pa fanen Frilab. Hvis det er til-
feeldet, sa slip frilab igen.

2. Brug de korrekte installationsindstillinger (f.eks.
robottens monteringsvinkel, nyttelastmasse og for-
skydning for nyttelasttyngdepunkt). Gem og indlaes
installationsfilerne sammen med programmet.

3. Indstillinger for nyttelast og robotmontering skal
veere korrekte fgr betjening af knappen Frilgb. Hvis
disse indstillinger ikke er korrekte, beveeger robo-
tarmen sig, nar frileb aktiveres.

4. Funktionen Frileb ma kun anvendes i installationer,
hvor risikovurderingen tillader det. Verktay og hin-
dringer ma ikke ha skarpe kanter eller klempunkter.
Serg for, at alt personale holdes uden for robo-
tarmens raekkevidde.
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134. Skaermbilledet for positurredigering

Beskrivelse

Robot

Nar du abner skaermbilledet for Positurredigering, kan du praecist kon-
figurere malpositioner for leddene eller en malpositur (position og retning)
for TCP'en. Bemaerk: Denne skaerm er offline og styrer ikke robotarmen
direkte.

2 2§ %

Robot Funktion

<
z
3
5
3
4

X -143,61 mm
Y -504,01/ mm
z -186,05/ mm

[+][+]+]

RX 0,002/ rad
RY -3,161 rad
Rz -0,046|rad

[+][+]+]

-
5
8
5
%
1=
nnnenpnnn

Ledpositioner
Base -91,38|°
Skulder -105,45|°
Albue -115,24 ¢
Handled 1 -51,00/°
Héndled 2 91,09 °

[+ [+ +]+]+]

Héandled 3 -1,46 °

3D-billedet viser den aktuelle position af robotarmen. Skyggen viser robo-
tarmens malposition, som styres af de angivne veerdier pa skaermen. Tryk
pa forstarrelsesglasikonet for at zoome ind/ud eller traeek med en finger for
at eendre visningen.

Hvis robot-TCP’ens angivne malposition er taet pa et sikkerheds- eller udlg-
serplan, er robotveerktgjets retning teet pa veerktgjets retningsgreense (se
SikkerhedsplanerTilstande pa side 165), vises en 3D-gengivelse af den
naermeste graense. Sikkerhedsplaner vises i gult og sort med en lille pil,
der gengiver planvektoren, der angiver den side af planet, hvor robot
TCP'en ma placeres. Udlgserplaner vises i blat og grent og en lille pil, der
peger pa den side af planet, hvor Normal-tilstandsgreenserne

(sed4. Software-sikkerhedstilstande pa side 153) er aktive. Veerktgjets ret-
ningsgreense vises med en sfaerisk kegle sammen med en vektor, der viser
robotveerktgjets nuveerende retning. Keglens inderside gengiver det tilladte
omrade for veerktgjets retning (vektor). Nar robottens mal-TCP ikke laen-
gere er i neerheden af greensen, forsvinder 3D-gengivelsen. Hvis mal-TCP
overtreeder eller er meget teet pa at overtraede en graense, bliver gen-
givelsen af greensen rad.
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Funktion og
vaerktgjsposition

Ledpositioner

OK-knappen

Annuller

Den aktive TCP og koordinatveerdier for den valgte funktion vises. x, Y, Z-
koordinaterne specificerer vaerktgjsposition. RX, RY, RZ-koordinaterne
specificerer orientering. Yderligere oplysninger om konfigurering af flere
navngivne TCP’er findes i 111. TCP-konfiguration pa side 312 .

Brug rullemenuen over felterne RX, RY og RZ til at vaelge gengivelsestype
for retningen:

* Rotationsvektor[rad] Retningen gives som en rotationsvektor.
Leengden pa aksen er den vinkel, der skal drejes i radianer, og vek-
toren selv er den akse, der roteres om. Dette er stan-
dardindstillingen.

* Rotationsvektor[°] Retningen gives som en rotationsvektor, hvor
vektorens leengde er den vinkel, der skal roteres, i grader.

* Vinklerne RPY [rad] Roll, pitch og yaw (RPY), hvor vinklerne er i
radianer. RPY-rotationsmatrixen (X, Y', Z"- rotation) defineres af:

Riony, B. o) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
* Vinklerne RPY [°] Roll, pitch og yaw (RPY), hvor vinkler er i grader.

Du kan trykke pa veerdierne for at redigere koordinaterne. Du kan ogsa
klikke pa knapperne + eller - lige til hgjre for et felt for at lsegge en veerdi til-
/treekke den fra den aktuelle veerdi. Du kan ogsa trykke pa en knap og
holde den nede for direkte at gge/reducere veerdien.

Individuelle ledpositioner angives direkte. Hver ledposition kan have et led-
graenseomrade fra — 360° til + 360°. Du kan konfigurere ledpositioner
som felger:

* Tryk pa ledpositionen for at redigere vaerdierne.

* Tryk pa knapperne + eller - lige til hgjre for et felt for at laegge en
veerdi til/treekke den fra den aktuelle veerdi.

* Ved at trykke pa en knap og holde den nede haeves/saenkes vaer-
dien direkte.

Hvis du aktiverer denne skaerm fra skeermen Bevaeg (se ), skal du trykke
pa knappen OK for at vende tilbage til skeermen Bevaeg. Robotarmen
bevaeges til det angivne mal. Hvis den sidst angivne vaerdi var en veerk-
tajskoordinat, beveeges robotarmen til malpositionen ved hjaelp af
bevaegelsestypen BevaegL, eller den bruger beveegelsestype BevaegJ
hvis en ledposition var angivet sidst.

Et klik pa Annuller-knappen forlader skaermen og kasserer alle andringer.
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135. I/O-faneblad

Beskrivelse

Spaending

Indstilling af analogt
omrade

Pa denne skzerm kan du altid se og indstille I/0O-signalerne fra/til robottens
kontrollerskab.

Skaermen viser den aktuelle tilstand for I/O, herunder I/O under progra-
mafviklingen. Hvis noget eendres under programafviklingen, stopper
programmet.

Ved programstop vil alle outputsignaler bevare deres tilstand. Skeermen er
kun opdateret til 10 Hz, sa et meget hurtigt signal vil muligvis ikke kunne
vises ordentligt.

Konfigurerbare I/O'er kan reserveres til specielle sikkerhedsindstillinger,
der defineres i installationens sikkerhedskonfiguration af I/O (se 48. /O pa
side 160 ). De, der reserveres, far navnet pa sikkerhedsfunktionen i stedet
for standardnavnet eller et brugerdefineret navn.

Konfigurerbare utganger som er reservert for sikkerhetsinnstillinger er ikke
vekslingsbare og vil kun bli vist som LED.

R 2 <& HE

Konfigursrbart input

Konfigurerbart output Digitalt input Digitalt output

Gieteaft S-Guard Reset 4 oJ 4 0 4 o4
Ekstern
samneea( (15 00 Taln" o 105
2 5 20108 Start-Prog 5 Hulal
3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analogt input Digitalt input for veerktej  Digitalt output for veerktej
analog In(0] Speending ¥ 0 1 o1
ov 10v
Strom
analog_in1] Speending ¥ scama
ov 10v
Analogt output Analogt input for veerktej
analog_in2] Speending
4,00 mA
analog_in3] Speending
9 0ul] @ ov 10V

4,00 mA

| Veerktgjsudgang kan Spaending kun konfigureres, nar Veerktgjsudgang
styres af brugeren. Valg af en URCap fjerner adgang til spaendingen.

De analoge I/O kan settes til enten strgm [4-20mA] eller spenning [0-10V]-
utsignal. Indstillingerne huskes for en eventuel senere genstart af robot-
kontrolleren, nar et program gemmes. Valg af en URCap i Veerktagjsudgang
fierner adgang til Domaeneindstillinger for de analoge veerktgjsindgange.
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Interface til
vaerktgjskommunikation

Nar Interface til vaerktgjskommunikation (TCI) er aktiveret, bliver
den analoge veerktgjsindgang utilgeengelig. Pa I/O-skeermbilledet
a&ndres feltet Veerktgjsindgang som vist nedenfor.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity Mone

Stop Bits One

RX Idle Chars 150

TX ldle Chars 3.50
BEMARK

Nar Tobenet strem er aktiveret, skal digitale vaerk-
tejsudgange navngives som falger:

* verktgy_ut[0] (effekt)
* verktgy_ut[1] (GND)

Feltet Veerktgjsudgang er illustreret nedenfor.
Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA
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136. MODBUS

Beskrivelse Skeermbilledet nedenfor viser MODBUS klient I/O-signaler, som de er kon-
figureret i installationen.
Du kan bruge rullemenuerne gverst pa skaermen til at eendre det viste ind-
hold baseret pa signaltypen og MODBUS-enheden, hvis mere end én er
konfigureret.
Hvert signal pa listerne indeholder dets forbindelsesstatus, vaerdi, navn,
adresse og signaladresse.
Udgangssignalerne kan skiftes, hvis forbindelsesstatus og valget af I/O-
fanekontrol tillader det. Se 135. |/O-faneblad pa side 372
MODBUS-type MODBUS-enhed
MODBUS Indgange Udgange
MODBUS-enhed: 10.0.0.2 MODBUS-enhed: 10.0.0.2
(%] MODBUS_4 [260] 5] 0 MODBUS_3[18]
MODBUS-enhed: 127.0.0.1 MODBUS-enhed: 127.0.0.1
(%] 0 MODBUS_1 [0] 5] MODBUS_2 [16]
(%] MODBUS_5[17]
(%] MODBUS_6 [18]
(%] MODBUS_7 [19]
(%] MODBUS_8 [20]
(%] MODBUS_9[21]
ONormaI ° 0 O 5m—u,ﬂenmg.
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137. Fanen Log

Beskrivelse Fanen Log viser oplysninger om robotarmen og kontrollerskabet.

2% QlE

lation _Bevig 10

Malinger Ledbelastning

Kontroller-temp. 240°C o Base oK 0,0V I

Forsyningsspeending 48,0V ) Skulder oK 00V 4 VB
Gn.snitlig roboteffekt ow 2) Albue oK
stromstyrke 00A 3 Handled 1 oK
10-strem 0A 4 Handled 2 oK

Veerktgjsstram 0 mA 5)Héndled 3 oK

00V
oov 2

00V

00V L]

Datolog

[ 2023-08-30 01:18:27 Vis: lz‘ @ (/) _

A 2023-08-30 01:18:24.760 Polyscope oo ~

Veelg en heendelse | datologgen for at se flere
oplysninger

ONormaI c ° 0 O Simuering .

Aflaesninger og Aflzesningsruden viser oplysninger om kontrollerskabet. Ledbelastning-
ledbelastning ruden viser information for hver robotarmled. Hvert led viser:

* Temperatur
* Belastning
* Status

* Spaending

Datolog Den farste kolonne viser logposter, kategoriseret efter alvorsgraden. Den
anden kolonne viser en papirclips, hvis der er en fejlrapport tilknyttet log-
posten. De naeste to kolonner viser meddelelsernes ankomsttid og meddel-
elsens kilde. Den sidste kolonne viser en kort beskrivelse af selve
meddelelsen.

Visse logmeddelelser er beregnet til at give flere oplysninger, som vises i
hgijre side efter valg af logposten.
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Besked- Du kan filtrere meddelelser ved at veelge omskifterknapperne for alvors-
alvorlighed graden af logposten eller hvorvidt der er en vedhaeftet fil. Falgende tabel
beskriver alvorsgraden for meddelelsen.

Giver generel information, sasom status for et program,
andringer i controller og controllerversion.

Problemer, der muligvis er opstaet, men systemet var i stand
til at overvinde.

En overtraedelse forekommer, hvis sikkerhedsgraensen over-
A | skrides. Dette far robotten til at udfare et sikkerhedsnormeret
stop.

En fejl opstar, hvis der er en uoprettelig fejl i systemet. Dette
far robotten til at udfere et sikkerhedsnormeret stop.

Nar du vaelger en logpost, vises yderligere oplysninger i hgjre side af skaer-
men. Valg af filter for tilsluttede elementer viser enten udelukkende til-
sluttede elementer eller viser alle elementer.
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Gemmer
fejlrapporter

Teknisk supportfil

Der vises en detaljeret statusrapport, nar der vises et ikon med en
papirklips pa loglinjen.

BEMARK

Den zeldste rapport slettes, nar der oprettes en ny. Kun de
seneste fem rapporter gemmes.

1. Veelg en loglinje, og tryk pa knappen Gem rapport for at gemme rap-
porten pa et USB-drev.

Du kan gemme rapporten, mens et program kearer.

Du kan spore og eksportere folgende liste over fejl:
* Ngdstop
* Fejl
* Interne PolyScope-undtagelser
* TRobot stop
* Ikke handteret undtagelse i URCap
* Overtreedelse

Den eksporterede rapport indeholder: Et brugerprogram, en historiklog, en
installation og en liste over karende services.

Rapportfilen indeholder oplysninger, der er nyttige til at diagnosticere og
reproducere problemer. Filen indeholder poster over tidligere robotfejl
samt aktuelle robotkonfigurationer, programmer og installationer. Rap-
portfilen kan gemmes pa et eksternt USB-drev. Tryk pa Supportfil pa skaer-
men Log, felg vejledningen pa skaermen for at fa adgang til funktionen.

BEMARK
Eksportprocessen kan tage op til 20 minutter afhaengigt af

USB-drevets hastighed og starrelsen af de filer, der
indsamles fra robottens filsystem. Rapporten gemmes som
en almindelig zip-fil, der ikke er beskyttet med
adgangskode, og den kan redigeres, fgr den sendes til
teknisk support.

TRobot-stop var tidligere kendt som "Beskyttelsesstop" for Universal Robots robotter.
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138. Program- og
Installationsadministration

Beskrivelse Program- og installationsadministration bruges som betegnelse for de tre
ikoner, som gar det muligt for dig at oprette, indleese og konfigurere
programmer og installationer:

* New... (Ny)

* Open... (Abn)

* Save... (Gem)
Filstien viser det aktuelt indlzeste programnavn og installationstypen.
Filstien aendres, nar du opretter eller indleeser et nyt program eller en ny
installation.

Du kan have flere installationsfiler til en robot. De oprettede programmer
indleeser og anvender automatisk den aktive installation.
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Open... (Abn) Gar det muligt at indlaese et program og/eller en installation.

Abning af et program

1. Tryk pa Open... (Abn) i program- og installationsadministration, og
veelg Program.

2. Veelg et eksisterende program pa skaermen Indlaes program, og tryk
pa Abn.

3. Kontroller, at det ganskede programnavn vises i filstien.

Abning af en installation.

1. Tryk pa Open... (Abn) i program- og installationsadministration, og
veelg Installation.

2. Veelg en eksisterende installation pa skaermen Indlees robo-
tinstallation, og tryk pa Abn.

3. Veelg Apply (Anvend) i sikkerhedskonfigurationsboksen, og genstart
for at fa robotten til at starte op igen.

4. Veelg Set Installation (Indstil installation) for at angive installationen
for det aktuelle program.

5. Kontroller, at det snskede installationsnavn vises i filstien.

WE 2 & M

Program Variable

Navn
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0.... ~

var_2 10

Stoppet

Styring

O Vis kun favoritvariabler
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New... (Ny) Gar det muligt at indlaese et nyt program og/eller en ny installation.

Oprettelse af et nyt program

1. Tryk pa New... (Ny...) i program- og installationsadministration, og
veelg Program.

2. Konfigurer det nye program som gnsket pa skaermen Program.

3. Tryk pa Save... (Gem), og veelg Save All (Gem alt) eller Save
Program As... (Gem program som...)

4. Tildel et filnavn pa skeermen Gem program som, og tryk Gem.

5. Kontroller, at det nye programnavn vises i filstien.

Oprettelse af en ny installation

Gem din installation til brug, efter du har slukket for robotten.

1. Tryk pa New... (Ny...) i program- og installationsadministration, og
veelg Installation.

2. Tryk pa Bekreeft sikkerhedskonfiguration.
3. Konfigurer den nye Installation som gnsket pa skaermen Installation.

4. Tryk pa Save... (Gem...) i program- og installationsadministration,
og veelg Save Installation As... (Gem installation som...)

5. Tildel et filnavn pa skaermen Gem robotinstallation, og tryk Gem.

6. Veelg Set Installation (Indstil installation) for at angive installationen
for det aktuelle program.

7. Kontroller, at det nye installationsnavn vises i filstien.

WE 2 &M

Program Variable

Navn
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0. ~

var 2 10

Stoppet

Styring

O Vis kun favoritvariabler
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Save... (Gem) Save... (Gem) foreslar tre valgmuligheder. Afhaengigt af program-
met/installationen, som du indlaeser eller opretter, kan du:

* Save All (Gem alt) for at gemme det aktuelle program og den aktu-
elle installation med det samme, uden at systemet beder dig om at
gemme pa en anden placering eller under et andet navn. Hvis der
ikke er foretaget aendringer af programmet eller installationen, er
knappen Save all... (Gem alt) deaktiveret.

* Save Program As... (Gem program som) for at &endre navn og pla-
cering for det nye program. Den aktuelle installation gemmes ogsa
med eksisterende navn og placering.

* Save Installation As... (Gem installation som) for at a&endre navn og
placering for den nye installation. Det aktuelle Program gemmes
ogsa med eksisterende navn og placering.

WE 2 &M

Program Variable

Navn - )8 Gem program som... >
var_1 pl-0.13523,
10

ABCDE

2, Gem installation som..
var_2

Stoppet

Styring

©O0 v

O Vis kun favoritvariabler

Simulering .
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139. Filhandtering

139. Filhandtering

Beskrivelse Dette billede viser indlaesningsskaermen, som bestar af falgende knapper:
* Brgdkrummesti
Bradkrummestien viser en liste over mapper, der farer til den nuvae-
rende placering. Ved at vaelge et mappenavn i brgdkrummestien
2endres placeringen til den pagaeldende mappe og viser den i omra-
det til filmarkering.
* Filvalgsomrade
Tryk pa navnet pa en fil for at abne den. Mapper vaelges ved at trykke
pa deres navn i et halvt sekund.
* Filfilter
Du kan angive de viste filtyper. Efter valg af backupfiler viser dette
omrade de 10 senest gemte programversioner, hvor “.0ld0” er den
nyeste og “.o0ld9” er den zeldste.
* Filnavn
Den valgte fil vises her. Nar du gemmer en fil, skal du bruge tekst-
feltet til manuelt at indtaste filnavnet.
* Handlingsknapper
Handlingslinjen bestar af en reekke knapper, der ggr det muligt at
handtere filer.
2z ¢ QM
f
[ ABcoE urp
StartABCDE.urp
Z‘tn:r\:lECDE.urp Z‘:\Zersa\ robots programfiler v ‘
Annuller
Handlingen “Backup” til hgjre for handlingslinjen understatter sik-
kerhedskopiering af de aktuelt valgte filer og mapper til placeringen og til en
USB. Handlingen “Backup” er kun aktiveret, nar der er tilsluttet et eksternt
medie til USB-porten.
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140. Stregmenu

Beskrivelse Stregmenuen indeholder de generelle indstillinger for PolyScope, blandt
andet adgangskode-, system- og sikkerhedsindstillinger.
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141. Om

Beskrivelse Brug valgmuligheden Om til at f& adgang til og vise forskellige typer data
om robotten. Du kan vise robottens generelle data, version og juridiske
data.

For at vise data om 1. | overskriften skal du trykke pa Streg-menuen.
robotten 2. Veelg Om.

3. Tryk pa Generelt for at fa adgang til robottens softwareversion, net-
veerksindstillinger og serienummer.

For de andre datatyper kan du:

* Tryk pa Version for at fa vist mere detaljerede data om robot-
tens softwareversion.

* Tryk pa Juridisk for at fa vist data om robottens softwa-
relicenser.

4. Tryk pa Luk for at vende tilbage til din skaerm.

UR20 384 Brugermanual



142. Hjeelp

IR
UNIVERSAL ROBOTS

142. Hjeelp

Beskrivelse

Du kan fa adgang til onlinehjeelp til PolyScope, robotarmen, kontrolboksen
og andre dokumenter, der kan vaere nyttige. Du kan fa adgang til hjeelpen
via en QR-kode eller indtaste felgende URL i en browser: help.universal-
robots.com.

Du kan finde fglgende dokumentation:

Robotarm hardwarebeskrivelse
Kontrollerskab hardwarebeskrivelse
PolyScope softwaremanual
Servicemanual

Script-vejledning

Forklaring af fejlkoder
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For at finde QR- 1. | gverste hgjre hjgrne af PolyScope skal du trykke pa streg-knappen

koden og URL'en
2. Trykpa i rullemenuen.

3. Nu kan du scanne QR-koden for at fa adgang til help.universal-
robots.com.

<unnamed> ﬁ H

default

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: URSe

Language: Int' English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https:/fwww.universal-robots.com/help

Scan QR code

o 0 o -‘IH‘-H-H-».-M.

BEMARK

Nar du scanner QR-koden, vil falgende information blive
sendt sammen med QR-koden og kan bruges i kun-
deanalyse pa Universal Robots:

* PolyScope-softwareversion installeret
* Robottype og starrelse
* Sprog i Polyscope

* Robotarmens serienummer
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143. Indstillinger

For at tilpasse 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.
PolyScope- 2

) - . Veelg et emne, der skal tilpasses, i sidemenuen til venstre. Hvis en
indstillinger

adgangskode til driftstilstand er blevet indstillet, er kun System i side-
menuen tilgaengelig for programmgren.

3. Tryk nederst til hgjre pa Anvend og genstart for at implementere
andringerne.

4. Tryk pa Afslut nederst til hgjre for at lukke skaermen Indstillinger
uden aendringer.
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144. Praeferencer

Beskrivelse Preeferencer indeholder de mest grundlaeggende indstillinger og vil sand-
synligvis kun blive indstillet én gang ved fgrste opstart.
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145. Sprog

Beskrivelse Du kan andre sprog og maleenhed (metrisk eller britisk) for PolyScope .
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146. Kagr skaerm

Beskrivelse Nederst i fanen Kgr skeerm kan operatgren aendre et kerende programs
hastighed med hastighedsskyderen.

For at skjule 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.

hastighedsskyderen 2. Tryk pa skeermen Ker under Praeferencer.

3. Veelg afkrydsningsfelt for at vise eller skjule Hastighedsskyder.
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147. Tid

Beskrivelse Du kan fa adgang til og/eller justere aktuelt klokkesleet og dato, som vises
pa PolyScope.

Tid 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.
2. Veelg Tid under indstilling.
3. Kontroller og/eller juster Tid og/eller Dato som gnsket.
4

. Tryk pa Anvend og genstart for at anvende dine andringer.

Dato og tid vises i fanen Log (se Datolog pa side 375) under Datolog.
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UNIVERSAL ROBOTS 148. Adgangskode
148. Adgangskode
Beskrivelse Adgangskode indeholder administration af adgangskoder og administrator-
adgangskode.
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149. Adgangskode indstillinger

Indstilling af en
adgangskode

For at indstille en
adgangskode

Du skal angive en adgangskode til at Iase op for alle sik-
kerhedsindstillingerne, der udger din sikkerhedskonfiguration. Hvis der
ikke anvendes en adgangskode, bliver du bedt om at saette den op.

1. Tryk pa stregmenuen i hgjre hjgrne af toppanelet pa PolyScope, og
veelg Indstillinger.

2. Tryk pa Adgangskode til venstre pa skaermen i den bld menu, og
veelg Sikkerhed.

3. Indtast en adgangskode i Ny adgangskode.

4. Indtast derefter samme adgangskode i Bekraeft ny adgangskode,
og klik pa Anvend.

5. Tryk pa Afslut nederst til venstre i den bla menu for at vende tilbage
til den forrige skaerm.

Du kan trykke pa fanen Las for at Iase alle sikkerhedsindstillinger igen,
eller du kan blot navigere til en skaerm uden for menuen Sikkerhed.

Las
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150. Administrator-adgangskode

Beskrivelse Brug Administrator-adgangskoden til at @endre systemets sik-
kerhedskonfiguration, inklusive netvaerksadgang.
Administrator-adgangskoden er den samme, som adgangskoden der
bruges til rod brugerkontoen pa Linux-systemet, der karer robotten, som
kan vaere ngdvendigt pa visse netvaerk, sdsom SSH eller SFTP.

ADVARSEL
Du kan ikke genoprette en mistet Administrator-adgangs-

kode.

* Tag de nadvendige forholdsregler for at sikre, at din
Administrator-adgangskode ikke gar tabt.

RE 2+QH

v/ Adgangskode

Administrator  Administratoradgangskoden gar det muligt at sendre indstilinger for systemsikicerhed

Tilstand Nuveerende adgangskode

Sikkerhed

> System Ny adgangskode
» Sikkerhed

Bekreeft ny adgangskode

3 Serg for at huske din adgangskode, da der ilkke findes nogen metode til gendannelse af en glemt
* administratoradgangskode!

O Normal ‘ ° 0 o simutering (i
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For at indstille 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.
admin- 2

. Under Adgangskode skal du trykke pa Admin.
adgangskoden

3. Under Nuveerende adgangskode, indtast den standard adgangs-
kode: easybot.

4. Under Ny adgangskode, oprettes en ny adgangskode.

Du opnar den bedste sikkerhed for dit system, ved at oprette en
steerk, hemmelig adgangskode.

5. Under Bekreeft ny adgangskode, gentag din nye adgangskode.
6. Tryk pa Anvend for at bekraefte aendring af din adgangskode.

Sikkerhed Sikkerhedskoden forhindrer uautoriseret aendring af sik-
kerhedsindstillingerne.
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151. Adgangskode til driftstilstand

151. Adgangskode til driftstilstand

Beskrivelse Adgangskode til driftstilstand eller tilstandsadgangskoden opretter to for-
skellige brugerroller pa PolyScope:
* Manuel
* Automatisk
Nar tilstandsadgangskoden er indstillet, kan programmer og installationer
kun oprettes og redigeres i manuel tilstand. Automatisk tilstand giver kun
operatgren mulighed for at indlaese foruddefinerede programmer (se
37. Valg af driftstilstand pa side 143 for mere information om tilstandene).
Nar en adgangskode er blevet indstillet, vises et nyt tilstandsikon i
headeren.
Skift af driftstilstande, fra manuel til automatisk og fra automatisk til manuel,
far PolyScope til at bede om den nye adgangskode.
Adgangskede til driftstilstand
Adgamgs\(oden til driftstilstand muligger anmodning om adgangskode, nér der skiftes mellem automatisk og manuel
pelwiE iy \t“:aﬁgg'w‘atisk tilstand er brugere begreenset til fanerne Ker, Initialisér, Bevesg, 1/0 og Log.
Tilstand MNuveerende adgangslkode
Sikkerhed
) System Ny adgangskode
Belcraeft ny adgangskode
_ Ryd adgangskode
O Normal ' ° 0 O Simulering .
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151. Adgangskode til driftstilstand

UNIVERSAL ROBOTS

For at indstille
tilstandsadgangskoden

A

. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.

Under Adgangskode skal du trykke pa Tilstand.
Under Ny adgangskode, oprettes en ny adgangskode.

Du opnar den bedste sikkerhed for dit system, ved at oprette en
steerk, hemmelig adgangskode.

Under Bekreeft ny adgangskode, gentag din nye adgangskode.
Tryk pa Anvend for at bekraefte sendring af din adgangskode.
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UNIVERSAL ROBOTS 152. System
Beskrivelse Systemindstillingerne styrer blandt andet sikkerhedskopiering af systemet,

URcaps og netvaerksindstillinger.
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153. System-backup

Beskrivelse

Backup og
gendannelse

Til backup af
systemet

For at gendanne
systemet

@
@

BEMZARK

Brug en af USB-portene inde i kontrollerskabet (CB) ved
udfgrelse af backup og gendannelse. Anvendelse af en CB-
USB-port er mere stabil og karsel af en backup kreever
mindre tid.

BEMARK

Hvis du gendanner et system med et nyt SD-kort, skal du
matche serienummeret i det nye SD-kortbillede, nar du
starter Polyscope. Manglende matchning af serienummeret
kan resultere i en ufuldsteendig gendannelsesproces. Der
vises en gendannelsesfejl, fordi det matchende
serienummer ikke kan findes

Gem en komplet kopi af systemet pa et USB-drev, og brug det til at gen-
danne systemet til en tidligere tilstand. Dette kan veere nadvendigt efter
agdeleeggelse af en disk eller utilsigtet sletning.

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.

. Tryk pa Backup og gendannelse under System.

2
3. Veelg en placering til backup'en, og tryk pa Backup.
4

. Tryk pa OK for fuld systemgenstart.

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Indstillinger.

A 0D

Tryk pa Backup og gendannelse under System.
Veelg backupfilen, og tryk pa Gendan.
Tryk pa OK for at bekraefte.
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154. Robotregistrerings- og licensfil

Beskrivelse Det er ngdvendigt at registrere robotten og downloade og installere licens-
filen, fordi licensfilen vil indeholde alle tilgaengelige softwarelicenser.

Aktiver Fjern-TCP & Det er muligt at aktivere Fjern TCP & Veerktgjsbane URCap direkte fra

Veerktgjsbane www.universal-robots.com/activate.

URCap via web Dette er kun muligt for Fjern TCP & Veerktgjsbane URCap. Hvis du plan-
lzegger at anskaffe yderligere licenser via myUR, skal du fgrst aktivere
Fjern TCP & Veerktgjsbane URCap.
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Aktiver
softwarelicenserne
via myUR

BEMZARK

Hvis du har mere end én aktiv licens, vil alle licenser blive

inkluderet i den downloadede licensfil.

Hvis du ikke har registreret din robot, skal du ga til URL'en pa skaermen
ved trin 1 og registrere din robot.

1.
2.

Download licensfilen til din PC.

Kopier licensfilen til USB-enheden, og tilslut den til program-

meringskonsollen.

Pa skaermen Indstillinger i trin 3 skal du trykke pa Indlaes fil for at

abne skaermbilledet Vaelg licensfil.

Veelg USB-enheden pa listen for at fa vist indhold og navigere til

licensfilen.

Veelg license.p7b, og tryk pa Abn for at bekraefte registreringen af

robotten.

Tryk pa Afslut nederst til venstre.

> Adgangskode Felg disse 3 enkle trin for at aktivere softwarelicenser til din robot.
Vv System

System-
backup

Trin1 Trin 2

Licenser

[ —
URCaps E K
Fjernstyring K o= :
=
Begraenset ﬂ
frilab
Netveerk N
Log pé ved )
T rersalobots.com + Download robotlicensfil
Opdater
> Ssikkerhed
*To activate only the Remote TCP & Toolpath URCap use:
_ www.universal-robots. comactivate

Trin 3

o Slukket

& xRl &

L
[ icense.p7p

Filnavn: Filter

Universal Robots-licensfiler

v
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154. Robotregistrerings- og licensfil

Deaktiver softwa-
relicenser

A oD

* Der kraeves en ny licensfil, hvis robotten skifter ejer. | dette tilfeelde
skal licensfilen deaktiveres.

* Hvis du kaber en ny softwarelicens til din robot, er det ngdvendigt at
deaktivere og genaktivere licensfilen for at tilfgje den nye softwa-
relicens.

| toppanelet tryk pa Stregmenuen og veaelg Indstillinger.
| menuen til venstre skal du trykke pa System og vaelge Licenser.
Tryk pa Deaktiver nederst til hgjre pa skaermen Indstillinger.

Se venligst Aktiver softwarelicenserne via myUR pa den forrige side

UR20
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Beskrivelse Administration af URCaps
Du kan administrere dine eksisterende URCapsURCaps eller installere en
ny i din robot.

For at administrere
URCaps

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.
2. Veelg URCaps under System.

3. Tryk pa knappen +, vaelg filen .urcap og tryk pa Abn.

4

. Hvis du vil fortsaette med installationen af denne URCap, skal du
trykke pa Genstart. Efter dette trin er URCaps installeret og klar til
brug.

5. Dukan fjerne en installeret URCaps ved at vaelge den fra Aktiv
URCaps, trykke pa knappen - og trykke pa Genstart, sa eendringer
kan traede i kraft.

Aktiv URCaps: Flere oplysninger om den nye URCap vises i feltet Aktiv URCaps.
Et statusikon viser status for URCap, som anfgrt nedenfor:

* © URCap ok: URCap er installeret og fungerer normalt.

* @ URCap-fejl: URCap er installeret, men kan ikke starte. Kontakt
URCap-udvikleren.

* 0 URCap-genstart pakreevet: URCap'en er lige blevet installeret og
skal genstartes.

Eksempel Fejlmeddelelser og oplysninger om URCap vises i feltet URCaps-infor-
mation. Forskellige fejlmeddelelser vises afhaengigt af typen af detek-
terede fejl.
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156. Fjernstyring

Beskrivelse En robot kan enten veere i Lokal styring (styret af
programmeringskonsollen) eller Fjernstyring (styret eksternt).
Fjernbetjening giver dig mulighed for at styre robotterne via eksterne kilder,
sasom controller-stik, 1/0'er og Dashboard-serveren.
Dette kan bruges til at sende simple kommandoer til PolyScope sasom:
Start eller indlaesning af programmer samt sende UR Script-kommandoer
direkte til controlleren.

FORSIGTIG
Af hensyn til sikker brug kan robotten enten veere i til-

standen "Fjernstyring" eller "Lokal styring".

Lokal styring-tilstand vil sikre, at eventuelle kommandoer,
som sendes til controlleren fra en ekstern kilde, vil blive
afvist, mens robotten styres manuelt.

For at aktivere 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.

fiernstyring 2. Under System vaelges Fjernstyring.

3. Tryk pa Aktiver at for at gare fjernstyringsfunktionen tilgeengelig.
PolyScope forbliver aktiv. Aktivering af fjernstyring starter ikke funk-
tionen med det samme. Det giver dig mulighed for at skifte fra lokal
styring til fiernstyring.

4. Veelg fjernstyring i profiimenuen for at aendre PolyScope. Du kan
vende tilbage til lokal styring ved at skifte tilbage i profilmenuen.

BEMARK
* Selvom Fjernstyring begraenser dine handlinger i

PolyScope, kan du stadig overvage robottilstanden.

* Nar et robotsystem er slukket i fijernstyring, starter
det op i fjernstyring.
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156. Fjernstyring UNIVERSAL ROBOTS

Indstillinger Krav Styring af robotten via netveerk eller digital indgang er som standard
begreenset.

* Aktivering og valg af funktionen Fjernstyring fijerner denne
begreaensning.

* Aktivér fiernstyring ved at skifte profilen Lokal styring for robotten, sa
al styring af kerende programmer og udfarelse af scripts kan udfgres
via fjernstyring.

* Aktivér funktionen Fjernstyring under Indstillinger for at fa adgang til
fierntilstand og lokal tilstand i profilen.

Lokal styring tillader .
ikke rT?

* Teending og bremseudlgsning slip sendt til robotten over netvaerk

* Modtagelse og udfgrelse af robotprogrammer og installation sendt til
robotten over netvaerk

* Automatisk start af programmer ved opstart, styret fra digitale ind-
gange

* Automatisk bremseudl@sning ved opstart, styret fra digitale ind-
gange

* Start af programmer, styret fra digitale indgange

Fjernstyring tillader
ikke

* Bevaegelse af robotten fra fanen Bevaeg
* Startende fra programmeringskonsol

* Indlaesning af programmer og installationer fra program-
meringskonsollen

* Freedrive
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157. Netveerk

Beskrivelse Du kan konfigurere robotforbindelse til et netveerk ved at vaelge én af tre til-
geengelige netvaerksmetoder:

* Dynamisk adresse (DHCP)
* Fast adresse (Statisk IP)

* Deaktiveret netvaerk (hvis du ikke vil forbinde robotten til et netvaerk)

Afheengigt af den valgte netveerksmetode skal felgende net-
veerksindstillinger konfigureres:

* IP-adresse

* Undernetmaske

* Standardgateway

* Foretrukken DNS-server

* Alternativ DNS-server
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158. Opdater

Beskrivelse Installer opdateringer fra en USB-enhed for at sikre, at robottens software
er opdateret.

For at opdatere 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og veelg Indstillinger.

software 2. Tryk pa Opdater under System.

3. Indsaet en USB-enhed, og tryk pa Sag for at vise en liste med gyldige
opdateringsfiler.

4. Veelg den gnskede version pa listen over gyldige opdateringsfiler, og
tryk pa Opdater for at installere.

ADVARSEL
Kontroller altid programmet/programmerne efter en

opgradering af softwaren. Opgraderingen kan aendre
banerne i dit program.
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159. Sikkerhed

Beskrivelse

Standard admin-adgangskoden for controlleren til en Universal Robots-
robotarm er "easybot". Det er en fabriksindstilling, konfigureret pa alle nye
robotter.

ADVARSEL
Det er meget vigtigt, at du eendrer denne stan-

dardadministratoradgangskode til din egen adgangskode
for at vaerne om din robots cybersikkerhed.

Fra og med PolyScope opdatering 5.14 er alle sikkerhedsindstillinger som
standard indstillet til restriktive (deaktiveret eller blokeret). (Dette gaelder
kun for nye robotter og nyoprettede SD-kort. Ellers henvises til vejledningen
"Sikker opsaetning af UR-robotter").

Hvis nogen af indstillingerne skal aktiveres for din anvendelse, kan du nemt
aktivere dem pa sikkerhedsskaermen.

UR20
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160. Generelt

Beskrivelse
og konfigurere indgaende forbindelser.

| afsnittet Generelt i sikkerhedsindstillingerne kan du aktivere magiske filer

En magisk fil er et script pa et USB-drev, der keres sa snart det indsaettes i
systemet. Denne funktion er deaktiveret som standard for at sikre, at magi-

ske filer ikke ubevidst kgres pa PolyScope.

1]
REAZ2+QH

Miscellaneous Settings
> Password C’

P

v/ Security Inbound Connections

il Restrict inbound network access to this subnet

Secure Shell 0.0.0.0/0

Services
Disable inbound access to additional interfaces (by port)

1-65535

Admin Password

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

o Power off

° Q O simuation (]

Magiske filer

Magiske filer har ubegraensede privilegier til at lave systemaendringer, og

ber derfor betegnes som et sikkerhedsansvar.

For at aktivere 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.
Magisk Filer pa 2. Under Sikkerhed, veelg Generelt.
PolyScope

3. Indtast din Administrator-adgangskode.

4. Aktivere Ker magiske filer.
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Begreens indgadende Netvaerksadgangen er indstillet til 0.0.0.0/0 har en sikkerhedsindstilling for
forbindelser at sikre, at der ikke er adgang til undernettet i PolyScope.

c ADVARSEL
URCaps kan kraeve at specifikke netvaerksgraenseflader er

abne for at kunne fungere.

* Forhgr dig med din URCaps leverander, hvis nogle
af dine URCaps kraeve specifikke net-
veerksgraenseflader (porte/tjenester) for at veere
abne.

Konfigurere ind- Brug Begraens indgaende netveaerksadgang til et specifikt undernet for at
gaende forbindelser sikre, at netvaerksforbindelser der kommer fra en IP-adresse uden for det
pageeldende undernet vil blive afvist.
For eksempel:

* Brug 192.168.1.0/24 for kun at tillade adgang fra veerter i omradet fra
192.168.1.0til 192.168.1.255.

* Brug 192.168.1.96 til kun at tillade indgaende adgang fra denne
veert.

—

Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.
Under Sikkerhed, vaelg Generelt.

Indtast din Administrator-adgangskode.

A 0D

Indtast undernetbegraensninger under Begraens indgaende net-
vaerksadgang til et specifikt undernet.
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Deaktiver ind- Brug Deaktiver indgaende adgang til yderligere graenseflader (efter
gaende adgang port) for at sikre, at enhver indgaende forbindelse til de angivne porte vil
blive afvist.

—

Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og vaelg Indstillinger.
Under Sikkerhed, veelg Generelt.

Indtast din Administrator-adgangskode.

A w0 D

Indtast greensefladerne der skal lukkes i Deaktiver indgaende
adgang til yderligere graenseflader (med port).

Efterlad feltet tomt for at undga at blokere porte. Enhver aktiveret tjeneste

162. Tjenester pa side 414 vil have forrang over portblokering. Selvom en

port er blokeret i de generelle sikkerhedsindstillinger, vil den blive abnet af
en aktiveret tjeneste.

Eksempel * Du kan blokere alle porte
* Brug 1-65535 til at blokere alle porte.
* Du kan blokere én specifik port
* Du kan bruge portnummer 564 til at blokere port 564.
* Du kan blokere en reekke porte

* Brug omrader til at blokere et specifikt udvalg af porte. 2318-
3412, 22, 56-67 for at blokere specifikke porte og specifikke
portomrader.
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161. Sikker shell
Beskrivelse Secure Shell (SSH) leverer en privat (krypteret) og bekraeftet forbindelse til

robotten, som tillader:
* Styring af systemadgang
* Filkopiering

* tunnelfering af netvaerksgraenseflader

BEMARK

SSH er et kraftigt vaerktgj, hvis det bruges efter hensigten.
Serg for at du forstar, hvordan du bruger SSH-teknologi sik-
kert, for du aktiverer det pa din robot.

Universal Robots Graphical Programming Environment

2+ QH
) Preferences Secure Shell Settings
B s S5 pcce
O Allow Port Forwarding (when in remote control mode
Authentication
General
Seeure Shell | (™ password Based () Key Based @) Both
Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove
_ Admin Password Lock

Qe —— 000 @&
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For at aktivere SSH-
adgang

Bekraeftelse

For at bruge
godkendelse

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.
2. Under Sikkerhed, veelg Secure Shell.
3. Indtast din Administrator-adgangskode.
4. Konfigurer indstillinger for Secure Shell:
* Veelg Aktiver SSH-adgang.

* Veelg for at aktivere/deaktivere Tillad omdirigering af port (i
fijernstyringstilstand).

Omdirigering af port er kun tilgeengelig i fiernstyringstilstand.

Omdirigering af port er en anbefalet teknik til ombrydning af
abne graenseflader (f.eks. Dashboard service) i en sikker og
krypteret tunnel, der kraever bekrzaeftelse.

5. Veelg bekreeftelsestype.

Enhver SSH-forbindelse kraever, at brugeren der tilslutter, bekraefter nar
forbindelsen er oprettet. Du kan opsaette bekraeftelse med en adgangs-
kode og/eller med en forhandsdelt, godkendt nggle.

Naglebaseret bekraeftelse afhaenger af forhandsdelte nagler.

Tilgeengelige nagler er opfart her, sammen med knapper til at fierne en
valgt nggle fra listen og til at tilfgje nye nggler.

1. Tryk pa Tilfgj for at abne filvalg-dialog.
2. Veelg en nagle fra filen.

Filen laeses linje for linje, og der tilfgjes kun linjer, som ikke er tomme
og ikke identificeret som kommentarer (der begynder med #). Der
udferes ingen validering af tilfgjede linjer.

3. De skal overholde formatet, der anvendes til authorized_keys.
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162. Tjenester

Beskrivelse Tjenester opferer de standard tjenester, der kerer pa robotten. Du kan akti-
vere eller deaktivere hver tjeneste.

BEMARK

Alle tjenester deaktiveres som en sikkerhedsfunktion. Nar
du starter eller konfigurerer din robot, skal du aktivere rele-
vante tjenester.

En aktiveret tjeneste forbliver tilgaengelig, selv hvis porte tilknyttet til denne
tieneste er blokeret. Derfor er det ikke nok kun at blokere en port for at for-
hindre adgang til de opfaerte tjenester, hvis de er aktiveret.

Aktivering af

. Du skal aktivere den relevante tjeneste for den funktion, du bruger.
tienester

—

For at aktivere
tienester

Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.
Under Sikkerhed, veelg Tjenester.

Indtast din Administrator-adgangskode.

> LD

Veelg en indstilling fra listen og tryk pa Aktiver, eller tryk pa Deak-
tiver.

Universal Robots Graphical Programming Environment

IR
RNRE2e422H

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
> System
W Security Enable or disable inbound access to standard interfaces

@l Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock
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163. Luk robotten

Beskrivelse Knappen Luk robotten ggr det muligt at slukke eller genstarte robotten.

For at lukke 1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet og vaelg Luk robotten.

robotten ned 2. Nar dialogboksen Luk robotten vises, skal du trykke pa Sluk.
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164. Ordliste

Stopkategori 0
Robottens beveegelse standses ved en gjeblikkelig afbrydelse af strammen til robotten. Dette er
en ukontrolleret standsning, hvor robotten kan afvige fra den programmerede bane, da hvert led
bremser hurtigst muligt. Dette beskyttelsesstop anvendes, hvis en sikkerhedsrelateret greense
overskrides eller i tilfaelde af fejl pa de sikkerhedsrelaterede dele i reguleringssystemet. Flere
oplysninger findes i ISO 13850 eller IEC 60204-1.

Stopkategori 1
Robottens beveegelse standes med den strgm, der er til radighed for robotten for at standse,
derefter afbrydes strammen, nar den er standset. Dette er en kontrolleret standsning, hvor
robotten fortsaetter ad den programmerede bane. Strammen fijernes, sa snart robotten star stille.
Flere oplysninger findes i ISO 13850 eller IEC 60204-1.

Stopkategori 2
Et kontrolleret stop med strgm tilbage til nedlukning af robotten. Det sikkerhedsrelaterede
reguleringssystem overvager, at robotten bliver i stoppositionen. Flere oplysninger findes i
IEC 60204-1.

Kategori 3
Udtrykket kategori skal ikke forveksles med udtrykket stopkategori. Kategori henviser til
opbygningstypen, der er anvendt som grundlag for et bestemt praestationsniveau. En betydelig
egenskab af en kategori 3-opbygning er, at en enkelt fejl ikke kan fare til tab af
sikkerhedsfunktionen. Flere oplysninger findes i ISO 13849-1.

Funktionsniveau
Et funktionsniveau (PL) er et saerskilt niveau, der anvendes til at angive sikkerhedsrelaterede
deles evne til at udfere en sikkerhedsfunktion under forudsigelige forhold. PLd er den
naesthgjeste funktionsklassifikation, der angiver, at sikkerhedsfunktionen er yderst driftssikker.
Flere oplysninger findes i ISO 13849-1.

Diagnostisk daekning (DC)
-er et mal for effektiviteten af den implementerede diagnostik til at opna det normerede
praestationsniveau. Flere oplysninger findes i ISO 13849-1.

MTTFd
Middeltiden mellem farlige fejl eller MTTFd (Mean time to dangerous failure), bygger pa
beregninger og tests, der anvendes til at opna det normerede praestationsniveau. Flere
oplysninger findes i ISO 13849-1.

Integrator
Integratoren er den person, der konstruerer den endelige robotinstallation. Integratoren er
ansvarlig for at udfare den endelige risikovurdering og skal sikre, at den endelige installation
overholder lokal lovgivning og regulativer.

Risikovurdering
En risikovurdering er den generelle proces med at identificere alle risici og eliminere dem til et
forsvarligt niveau. En risikovurdering skal vaere dokumenteret. Flere oplysninger findes i
ISO 12100.
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Robotanlaeg til samarbejdsdrift
Udtrykket samarbejde henviser til samarbejdet mellem operatar og robot i et robotanlaeg.
Preecise definitioner samt beskrivelser findes i ISO 10218-1 og ISO 10218-2.

Sikkerhedskonfiguration
Sikkerhedsrelaterede funktioner og graenseflader kan konfigureres gennem
sikkerhedskonfigurationsparametre. Disse er defineret gennem softwaregraensefladen, se
del Del Il PolyScope-manual pa side 119.
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165. Indeks

A

About 384

Align 367

Auto 367

Automatic mode 143

Automatic Mode Safeguard Reset 161

Automatic Mode Safeguard Stop 161

B

Base 84,121, 215

BeveegJ 344, 370

Blend parameters 234
Blending 232, 234, 236, 238
Bracket 63

C

Command 196

comment 261

Cone angle 171

Cone center 171
Configurable I/O 54

Control 181

control box 122, 372

Control Box 14, 46, 52, 54, 62, 64, 96, 324
Conveyor Tracking 54, 294
Conveyor Tracking Setup 334
Custom 156
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D

Delete 165
direction 246
Direction Vector 248
Disabled 165, 167

Disabled Tool direction limit 171

E

Edit Position 173

Elbow 84, 121

Elbow Force 157

Elbow Speed 157

Error 298

Ethernet 63, 353
EtherNet/IP 63, 321, 358

F

Factory Presets 155

Feature 335, 341, 367

Feature menu 283

File Path 378

Folder 262

Footer 126, 182, 205

Frame 284

Freedrive 34, 143, 285, 319, 343, 367-368

Funktionen Base 341
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165. Indeks

G

General purpose /0 54
Graphics 199

H

halt 260

Hamburger Menu 129
Hastighedsskyder 129, 143
Header 126

Hjem 367

I/0 52, 54, 128, 160, 321-322, 372
Initialize 124, 129

input signals 160

Installation 128, 378, 380

Installationsvariable 324

J

Joint Limits 158

joint space 211

L

Log 128, 375
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M

Manual High Speed 129, 145
Manual mode 143
Mini Display-port 63
MODBUS 63, 334, 353-354, 356, 374
mode
Automatic 128, 145
Local 129
Manual 128, 145
Remote 129
Modes 165
Momentum 156
Motion 284
Mounting bracket 14
Move 128, 143, 196, 210, 216, 370
Move robotto 183
Move Tool 366
MovelL 344, 370

N

New... 128, 378

Normal 165

Normal & Reduced 165

Normal & Reduced Tool direction limit 171
Normal mode 153, 171, 200, 369

Normal Plane 167

Normal Tool direction limit 171

Not Reduced mode 162
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O

Open... 128, 378

output signals 162

P

Pan angle 171

Play 129, 182, 205

Point 284

PolyScope 13, 34, 121-122, 126, 139, 152, 266, 311, 353, 358-359, 404
popup 258

Pose Editor 368-369

Position 173

Position range 158

Power 156

Profinet 359

Profisafe 360

Program 128, 178, 184, 294, 378, 380

Program and Installation Manager 128, 378

Program Tree 189

programknude 189

Programmeringskonsol 46, 62, 122, 126, 152, 285, 404

R

Radius 173

Recovery mode 34, 153

Reduced 34, 165

Reduced mode 153, 160, 162, 171, 173
Reduced Tool direction limit 171
relative waypoint 227

Relative waypoint 215
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Remote Control 327, 405
Rename 165

Restrict EIbow 167

risk assessment 14, 19, 27, 31
Robot 172, 367

robot arm 52, 121, 124, 279-280, 284, 324, 366
Robot arm 96

robot cable 66-67

Robot Limits 155

Robot Moving 162

Robot Not Stopping 162

Run 128, 178

S

safe Home 162

Safeguard Reset 161

Safety Checksum 129, 151

Safety Configuration 25, 146, 149-150, 154
Safety functions 29-30

Safety I/0 29, 33, 54, 56

Safety instructions 76

Safety planes 164, 367, 369

Save... 128, 378, 381

Screen 126

Script manual 15

Service manual 15

set payload 263

Settings 387

Setup 368

Shoulder 84, 121

Show 165

Shut Down 415
Sikkerhedsindstillinger 19, 147, 395
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Simple 284

Simulation 129

Skabeloner 294

Spaending 372

Step 129

Stop 129

stopped state 124

Stopping Distance 156
Stopping Time 156

Success 298

Switch Case construction 273
System Emergency stop 160
System Emergency Stop 162

T

Teach Pendant 14

Test button 285

Tilt angle 171

Tool 172

Tool Center Point 153, 215, 312, 367
Tool Center Position 173
Tool Connector 67

Tool Direction 170-171

Tool feature 341

Tool Flange 121

Tool Flange Accessories 49
Tool Force 157

Tool /O 67

Tool I/0 Accessories 68
Tool Position 172-173

Tool Speed 157

Trigger Plane 167

Trigger Reduced Mode 165
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U

Udtrykseditor 273

Until 246

Until Distance 242

Until Expression 241

Until 10 244

Until Tool Contact 241, 243
UR Forums 15

UR+ 15

UR+ Partner Program 15
URCaps 403

Vv

Variable feature 215
variable waypoint 230
Variable waypoint 215
Variables 178, 185, 201

W

Wait 249

Warning signs 20

Waypoint 196, 210, 214, 217, 232, 234, 236, 238
Waypoints 140

Wrist 121
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Softwareversion: 5.14
Dokumentversion: 9.10.254
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