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Congratulazioni per 1’acquisto del nuovo UR10Universal Robot.

II robot puod essere programmato per muovere un utensile e comunicare con altre
macchine tramite segnali elettrici. E un braccio realizzato con tubi in alluminio
estruso e giunti. Utilizzando la nostra interfaccia di programmazione brevettata
PolyScope, & facile programmare il robot in modo che muova I'utensile lungo una
traiettoria desiderata.

Contenuto delle scatole di imballaggio

Quando si ordina un robot completo, si ricevono due scatoloni. Uno contiene il
braccio robot mentre nell’altro sono inclusi i seguenti articoli:

¢ Unita di controllo con teach pendant;

e Staffa di montaggio dell’unita di controllo;

¢ Staffa di montaggio del teach pendant;

¢ Chiave di apertura dell’unita di controllo;

¢ Cavo di collegamento tra braccio robot e unita di controllo;
* Cavo di rete compatibile con I’area di commercializzazione;

¢ Cavo utensile;

Versione 3.0 ix UR10/CB3
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UNIVERSAL ROBOTS Dove ottenere ulteriori informazioni

Cavo EUROMAP 67;
Penna a stilo con laser;
Certificato di collaudo in produzione UR;

11 presente manuale.

Importante avviso di sicurezza

Il robot € una macchina parzialmente assemblata (vedere 8.2) e come tale & necessario

eseguire una valutazione del rischio per ciascuna installazione del robot. E partico-

larmente importante che si osservino tutte le istruzioni di sicurezza nel capitolo 1.

Come consultare il presente manuale

Il presente manuale riporta istruzioni per I'installazione e 'uso del robot. E com-

posto dalle seguenti sezioni:

Manuale di installazione hardware: Installazione meccanica ed elettrica del robot.

Manuale PolyScope: Programmazione del robot.

Interfaccian EUROMAP 67: Uso dell’interfaccia EUROMAP 67.

Il presente manuale & destinato all'integratore che si presume possieda un livello

base di conoscenze meccaniche ed elettriche. E anche utile, anche se non indispen-

sabile, essere a conoscenza di concetti elementari della programmazione. Non e

richiesta alcuna particolare conoscenza dei robot in generale o di Universal Robots

in particolare.

Dove ottenere ulteriori informazioni

11 sito Web di supporto (http://support.universal-robots.com/), accessi-

bile a tutti i distributori UR, riporta informazioni supplementari, ad esempio:

Versioni del presente manuale in altri idiomi;

Aggiornamenti manuale PolyScope a seguito dell’aggiornamento a una nuova
versione di PolyScope.

Il manuale di assistenza con istruzioni di diagnostica guasti, manutenzione e
riparazione del robot.

Il manuale degli script per gli utenti esperti.

UR10/CB3
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1.1 Introduzione

Questo capitolo riporta informazioni importanti sulla sicurezza, che devono essere

lette e comprese dall’integratore dei robot UR.

Le prime sottosezioni di questo capitolo sono pitl generiche mentre quelle succes-
sive riportano dati tecnici pit1 specifici, di rilievo per la configurazione e program-
mazione del robot.

E fondamentale che tutte le istruzioni di assemblaggio e le linee guida fornite negli

altri capitoli e sezioni del presente manuale vengano rispettate e seguite.

Si deve prestare particolare attenzione al testo associato ai simboli di avvertenza.
Vedere il Capitolo 5 per una descrizione dettagliata di funzioni e interfacce con
classificazione di sicurezza.

1.2 Validita e responsabilita

Le informazioni non trattano la progettazione, l'installazione ed il funzionamento
di un’applicazione completa per robot, né trattano tutte le periferiche che possono
influenzare la sicurezza dell’intero sistema. Il sistema completo deve essere proget-
tato ed installato in conformita con i requisiti di sicurezza definiti negli standard e
nelle normative del paese in cui si installa il robot.

Gli integratori dei robot UR sono responsabili di garantire che le legislazioni e nor-
mative di sicurezza in vigore nel Paese interessato vengano rispettate e che tutti i

rischi di rilievo nell’intera applicazione del robot vengano eliminati.

Cio include, ma non si limita a:

¢ Esecuzione di una valutazione del rischio dell’intero sistema;

¢ Interfacciamento con altre macchine e dispositivi di sicurezza supplementari
se prescritti nella valutazione del rischio;

¢ Configurazione delle impostazioni di sicurezza appropriate nel software;
e Garanzia che I'utente non modifichera alcuna delle misure di sicurezza;

* Verifica che il sistema completo sia stato progettato ed installato correttamen-
te;

¢ Compilazione delle istruzioni per 1'uso;

* Affissione sull’installazione del robot dei cartelli appropriati e dei dati di con-
tatto dellintegratore;

e Raccolta di tutta la documentazione in un dossier tecnico.

Le istruzioni su come reperire e interpretare gli standard e le leggi in vigore sono

fornite su http://support.universal-robots.com/

Versione 3.0 I-3 UR10/CB3
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1.4 Simboli di avvertenza nel presente manuale

1.3 Limitazione di responsabilita

Tutte le informazioni offerte nel presente manuale relative alla sicurezza non van-

no interpretate come garanzia da parte di UR che il manipolatore industriale non

causera lesioni o danni anche nel caso tutte le istruzioni di sicurezza siano state

soddisfatte.

1.4 Simboli di avvertenza nel presente manuale

La tabella qui sotto definisce le diciture indicanti i livelli di rischio, utilizzate in

tutto il presente manuale. Sul prodotto vengono utilizzati gli stessi simboli di

avvertenza.

> P bk Db

PERICOLO:
Questo segnala un’imminente situazione di rischio elettrico che, se

non evitata, potrebbe causare fatalita o gravi lesioni.

PERICOLO:
Questo segnala un’imminente situazione di rischio che, se non
evitata, potrebbe causare fatalita o gravi lesioni.

AVVISO:

Questo segnala una potenziale situazione di rischio elettrico
che, se non evitata, potrebbe causare lesioni o gravi danni alle
apparecchiature.

AVVISO:

Questo segnala una potenziale situazione di rischio che, se non
evitata, potrebbe causare lesioni o gravi danni alle apparecchiatu-
re.

AVVISO:
Questo segnala una superficie calda potenzialmente pericolosa
che, se toccata, potrebbe causare lesioni.

ATTENZIONE:
Questo segnala una situazione che, se non evitata, potrebbe
causare danni alle apparecchiature.

UR10/CB3
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1.5 Avvisi e avvertenze generali UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Auvvisi e avvertenze generali

Questa sezione riporta alcuni avvisi e avvertenze generali. Alcuni tra questi ven-
gono ripetuti o spiegati in parti differenti del presente manuale. Altri avvisi ed
avvertenze sono presenti in tutto il manuale.

PERICOLO:
Accertarsi di installare il robot e tutte le apparecchiature elettri-
che in conformita con le specifiche e le avvertenze riportate nei
capitoli 3 e 4.

Versione 3.0 I-5 UR10/CB3

Copyright © 2009-2014 di Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.



Copyright © 2009-2014 di Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.

UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Avvisi e avvertenze generali

AVVISO:

1.

10.

11.

Accertarsi che il braccio robot e 1'utensile siano imbullonati
correttamente e saldamente in posizione.

Accertarsi che il braccio robot disponga di spazio abbondante
per muoversi liberamente.

. Accertarsi che le misure di sicurezza (ad es. barriera, fune

o schermo di sicurezza) siano state allestite attorno all’area
operativa del robot per proteggere 'operatore e le persone
presenti.

Evitare di indossare abbigliamento sciolto o gioielli mentre
si lavora sul robot. Accertarsi di mantenere i capelli lunghi
legati indietro mentre si lavora sul robot.

Non usare mai il robot se questo presenta danni.

Se il software riporta un errore fatale, attivare immediatamen-
te I'arresto di emergenza, annotare le circostanze che hanno
portato all’errore, ricercare i codici di errore corrispondenti

sulla schermata del registro e contattare il fornitore.

Evitare di collegare dispositivi di sicurezza alle I/O normali.
Usare solo interfacce con classificazione di sicurezza.

Accertarsi di usare le impostazioni di installazione corrette
(ad es. angolo di montaggio robot, peso al centro utensile, off-
set del centro utensile, configurazione di sicurezza). Salvare e

caricare il file di installazione insieme al programma.

La funzione di apprendimento (impedenza/retrocessione) si
deve usare unicamente in installazioni dove sia permessa dal-
la valutazione del rischio. Gli utensili e gli ostacoli non devo-
no presentare bordi taglienti o punti di schiacciamento. Ac-
certarsi che tutte le persone mantengano la testa e il volto
fuori dalla portata del robot.

Prestare attenzione al movimento del robot durante 1'utilizzo

del teach pendant.

Evitare di entrare nel raggio di sicurezza del robot o di
toccarlo mentre il sistema & in funzione.

UR10/CB3
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11.

12.

13.

14.

Le collisioni possono liberare grosse quantita di energia cine-
tica, che aumentano significativamente ad alte velocita e con
carichi utili elevati. (Energia cinetica = }Massa - Velocita?)

L’abbinamento di macchine differenti potrebbe aumentare i
rischi o creare nuovi pericoli. Eseguire sempre una valutazio-
ne complessiva del rischio per l'intera installazione. Quando
si richiedono livelli di prestazioni di sicurezza e dell’arresto
di emergenza differenti, scegliere sempre il livello di presta-
zioni pil alto. Leggere e comprendere sempre i manuali di

tutte le apparecchiature in uso nell’installazione.

Non modificare mai il robot. Una modifica potrebbe creare
pericoli non previsti dall’integratore. Tutto il riassemblaggio
autorizzato deve essere eseguito tenendo conto delle informa-
zioni nelle edizioni piti recente di tutti i manuali di assistenza
in questione. UNIVERSAL ROBOTS DECLINA QUALSIASI
RESPONSABILITA SE IL PRODOTTO VIENE CAMBIATO O
MODIFICATO IN QUALSIASI MANIERA.

Se il robot viene acquistato con un modulo supplementare
(ad es. l'interfaccia euromap67), informarsi su tale modulo

consultando il relativo manuale.

AVVISO:

1.

11 robot e l'unita di controllo generano calore durante il fun-
zionamento. Evitare di manipolare o toccare il robot du-
rante o immediatamente dopo il funzionamento. Per far

raffreddare il robot, spegnerlo ed attendere un’ora.

Non introdurre mai le dita dietro il coperchio interno
dell'unita di controllo.

Versione 3.0
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Valutazione del rischio

ATTENZIONE:

1. Quando il robot & integrato o collabora con macchine in gra-
do di danneggiarlo, si raccomanda vivamente di collaudare
separatamente tutte le funzioni ed il programma robot. Si
raccomanda di collaudare il programma robot usando pun-
ti percorso provvisori esterni allo spazio di lavoro di altre
macchine. Universal Robots declina qualsiasi responsabi-
lita per qualsiasi danno causato al robot o ad altre apparec-
chiature dovuto ad errori di programmazione o anomalie di

funzionamento del robot.

2. Evitare di esporre il robot a campi magnetici persistenti. I

campi magnetici molto forti possono danneggiare il robot.

1.6 Uso previsto

I robot UR sono di tipo industriale e sono destinati all’utilizzo di utensili e attrez-
zature, o per la lavorazione o il trasferimento di componenti o prodotti. Per ulte-
riori informazioni sulle condizioni ambientali in cui utilizzare il robot, consultare

le appendici BeD.

I robot UR sono dotati di funzioni speciali con classificazione di sicurezza per il
funzionamento collaborativo, situazione in cui il robot funziona senza barriere e/o
insieme a una persona.

I funzionamento collaborativo & destinato unicamente per applicazioni prive di ri-
schi, dove l'intera applicazione, includendo utensile, pezzo in lavorazione, ostacoli
e altre macchine, non presenta alcun rischio di rilievo in base alla valutazione del

rischio dell’applicazione in questione.
Qualsiasi uso o applicazione che si discosta dall’uso previsto viene considerato uso
improprio inammissibile. Cio include, ma non si limita a:
¢ Uso in ambienti potenzialmente esplosivi;
* Uso in applicazioni mediche e critiche per la vita;
* Uso prima dell’esecuzione della valutazione del rischio;
¢ Uso quando i livelli delle prestazioni nominali sono insufficienti;
¢ Uso quando i tempi di reazione delle funzioni di sicurezza sono insufficienti;
¢ Uso come mezzo di arrampicata;

¢ Impiego al di fuori dei parametri operativi ammissibili.

1.7 Valutazione del rischio

Uno degli aspetti pit1 importanti che un integratore deve considerare & I'esecuzione

di una valutazione dei rischi. Il robot stesso € una macchina parzialmente completa,
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poiché la sicurezza dell’installazione del robot dipende dal modo in cui & integrato
(ad es. utensile, ostacoli e altre macchine).

Si raccomanda che l'integratore faccia riferimento alle istruzioni nelle norme ISO
12100 e ISO 10218-2 durante 'esecuzione della valutazione del rischio.

La valutazione del rischio deve considerare due scenari:

¢ L'apprendimento del robot durante lo sviluppo dell’installazione del robot;

¢ ]l normale funzionamento dell’installazione del robot.

Se il robot e installato in un’installazione non collaborativa (ad es. quando utilizza
un utensile pericoloso) la valutazione del rischio potrebbe concludere che I'integra-
tore deve collegare dispositivi di sicurezza supplementari (ad es. un dispositivo di

abilitazione) che lo proteggano durante la programmazione.

Universal Robots ha identificato i rischi potenziali significativi sotto elencati co-
me rischi che devono essere considerati dall’integratore. Si noti che altri rischi

significativi possono essere presenti in una specifica installazione di robot.

1. Intrappolamento delle dita fra piede del robot e base (giunto 0).
2. Schiacciamento delle dita tra il polso 1 ed il polso 2 (giunto 3 e giunto 4).

3. Penetrazione della cute da parte di spigoli vivi e punte affilate sull utensile o
sul connettore dell’utensile.

4. Penetrazione della cute da parte di spigoli vivi e punte affilate presenti ostacoli
nei pressi della pista del robot.

5. Contusioni dovute a colpi inferti dal robot.

6. Storte o fratture delle ossa dovute a colpi fra un pesante carico utile e una
superficie dura.

7. Conseguenze dovute a bulloni lenti che di norma fissano il braccio robot o
l'utensile.

8. Oggetti che cadono dall’utensile, ad es. a causa di presa insufficiente o inter-

ruzione di corrente.

9. Errori dovuti a pulsanti di arresto di emergenza diversi per macchine diffe-
renti.

Le informazioni sui tempi e le distanze di arresto sono riportate nell’appendice A.

1.8 Arresto di emergenza

Attivare il pulsante di arresto di emergenza per arrestare immediatamente tutti i
movimenti del robot.

L’arresto di emergenza non deve essere utilizzato come misura di limitazione del
rischio, ma come dispositivo di protezione secondario.

Concludere la valutazione dei rischi dell’applicazione del robot prima di collegare
ulteriori pulsanti di arresto di emergenza. I pulsanti di arresto di emergenza devo-
no essere conformi alla norma IEC 60947-5-5. Per ulteriori informazioni, consultare
la sezione 4.3.2.
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1.9 Movimento senza potenza di azionamento

Nell'improbabile caso di una situazione di emergenza in cui € necessario muovere
uno o piu giunti del robot e non si pud o non si vuole collegare l’alimentazione di
quest’ultimo, esistono due modi differenti per forzare i movimenti dei giunti del
robot:

1. Arretramento forzato: Forzare il movimento di un giunto spingendo energi-
camente il braccio del robot (500 N). II freno di ciascun giunto e dotato di in-
nesto a frizione che permette il movimento in presenza di un’elevata coppia
di forzatura.

2. Rilascio del freno manuale: Rimuovere il coperchio del giunto svitando le vi-
ti M3 che lo fissano. Sbloccare il freno premendo lo stantuffo sulla piccola

elettrocalamita, come indicato nell'immagine qui sotto.

AVVISO:

1. Spostare manualmente il braccio del robot solo in caso di
emergenza, poiché potrebbe danneggiare i giunti.

2. Al rilascio manuale del freno, la forza di gravita potrebbe
far cadere il braccio in terra. Durante il rilascio del fre-
no, sostenere sempre il braccio del robot, lo strumento e gli
utensili.

UR10/CB3
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Trasporto del robot nell'imballaggio originale. Conservare il materiale di imballag-
gio in un luogo asciutto; potrebbe essere necessario imballare e spostare il robot in
un secondo tempo.

Sollevare contemporaneamente entrambi i tubi del braccio robot quando lo si tra-
sferisce dall’imballaggio al luogo di installazione. Mantenere il robot in posizio-
ne fino a quando tutti i bulloni di fissaggio sulla base del robot siano stati serrati
saldamente.

L’unita di controllo deve essere sollevata usando la maniglia.

AVVISO:

1. Fare attenzione a non sforzare la schiena o altre parti del cor-
po quando si sollevano i dispositivi. Utilizzare dei dispositivi
di sollevamento appropriati. Si devono rispettare tutte le nor-
mative locali e nazionali per il sollevamento. Universal Robo-
ts declina qualsiasi responsabilita per i danni causati durante
il trasporto dei dispositivi.

2. Accertarsi di montare il robot seguendo le istruzioni di
montaggio nel capitolo 3.
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I robot e costituito essenzialmente da sei giunti robotici e due tubi in alluminio,
che collegano la base all’utensile del robot. Il robot permette all'utensile di essere
traslato e ruotato entro l'area di lavoro. La sezione che segue descrive i principi
base per il montaggio dei vari componenti del sistema del robot.

Si devono rispettare le istruzioni per I'installazione elettrica riportate nel capitolo 4.

3.1 Area di lavoro del robot

L’area di lavoro del robot UR10 si estende 1300 mm dal giunto di base. E importante
considerare il volume cilindrico direttamente sopra e sotto la base del robot in sede
di selezione di un luogo di montaggio del robot. Ove possibile, si deve evitare di
avvicinare l'utensile al volume cilindrico, poiché cio causa movimenti rapidi dei
giunti anche quando 'utensile si muove lentamente, facendo funzionare il robot in
maniera inefficiente e complicando 1’esecuzione della valutazione del rischio.

Fronte Inclinato

3.2 Montaggio

Braccio robot Il braccio robot € montato con quattro bulloni M8, usando i quattro
fori da 8,5 mm sulla base. Si raccomanda di serrare questi bulloni con una coppia
di 20N m. Per riposizionare il braccio robot in maniera precisa, sono disponibili
due fori da 8 da utilizzare con una spina. Inoltre, e possibile acquistare come
accessorio una base omologa di precisione. La figura 3.1 indica dove eseguire i fori

e montare le viti.

Montare il robot su una superficie solida, sufficientemente robusta da sopportare
almeno dieci volte la coppia piena sviluppata dal giunto di base ed almeno cinque
volte il peso del braccio robot. Inoltre, la superficie non deve essere soggetta a
vibrazioni.
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2x 5 +1

@170 +0,5

Figura 3.1: Fori di montaggio del robot. Utilizzare quattro bulloni M8. Tutte le misure sono in mm.

Se il robot viene montato su un asse lineare o una piattaforma mobile, 1’accelera-
zione della base di montaggio mobile deve essere molto ridotta. Un’accelerazione
eccessiva potrebbe causare 1’arresto del robot, portandolo a credere di aver urtato

un oggetto.

PERICOLO:

Accertarsi che il braccio robot venga imbullonato correttamente e
saldamente in posizione. La superficie di montaggio deve essere
robusta.

ATTENZIONE:
Se il robot viene immerso nell’acqua per periodi prolungati, po-
trebbe subire danni. Il robot non deve essere montato nell’acqua o

in ambienti dove possa essere bagnato.

Utensile La flangia utensile del robot ha quattro fori con filetto M6 per il fissaggio
di un utensile al robot. I bulloni in tali fori devono essere serrati a 9N m. Per

UR10/CB3
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UNIVERSAL ROBOTS

riposizionare 1'utensile in maniera precisa, & disponibile un foro da J6 da usare
con una spina. La figura 3.2 indica dove eseguire i fori e montare le viti.

PERICOLO:

1. Accertarsi che 1'utensile venga imbullonato correttamente e

saldamente in posizione.

2. Accertarsi che 1'utensile sia costruito in modo tale da non
creare situazioni di pericolo, facendo cadere inaspettatamente

un componente.

Unita di controllo L’'unita di controllo puo essere appesa a una parete o collocata
sul pavimento. E necessario uno spazio di 50 mm su ciascun lato per consentire un
flusso d’aria sufficiente.

PERICOLO:
Accertarsi che I'unita di controllo e i cavi non entrino in contatto

con dei liquidi. Un’unita di controllo bagnata puo causare fatalita.

Teach Pendant II teach pendant puo essere appeso a una parete o sull'unita
di controllo. Ulteriori raccordi possono essere acquistati. Accertarsi che nessuno
possa inciampare nel cavo.
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Figura 3.2: La flangia di uscita dell'utensile, ISO 9409-1-50-4-M6. Qui viene montato 1'utensile alla
sommita del robot. Tutte le misure sono in mm.
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4.1 Introduzione

Questo capitolo descrive tutte le interfacce elettriche del braccio robot e dell'unita
di controllo.

Le varie interfacce sono suddivise in cinque gruppi con compiti e caratteristiche
differenti:

¢ 1/0 del controller

I/0 utensile

Ethernet

Collegamento alla rete elettrica

Collegamento del robot

11 termine “I/O” si riferisce ai segnali di controllo sia digitali che analogici prove-
nienti da, o diretti a un’interfaccia.

I'segnali elettrici attraverso l'interfaccia E67 sono descritti nella sezione III.

Questi cinque gruppi vengono descritti nelle sezioni che seguono. Per la maggior
parte dei tipi di I/O vengono offerti degli esempi.

Gli avvisi e le avvertenze nella sezione che segue hanno validita per tutti e cinque i
gruppi e devono essere rispettati.

4.2 Avvisi e avvertenze elettriche

Gli avvisi e le avvertenze che seguono devono essere rispettati quando si proget-
ta ed installa un’applicazione del robot. Gli avvisi e le avvertenze hanno validita

anche per gli interventi di manutenzione.
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4.2 Avvisi e avvertenze elettriche

PERICOLO:

1.

Non collegare mai i segnali di sicurezza ad un PLC che non
sia un PLC di sicurezza con classe di sicurezza appropriata.
Il mancato rispetto di questa avvertenza puo causare lesio-
ni gravi o fatalita, poiché una delle funzioni dell’arresto di
sicurezza potrebbe essere ignorata. E importante mantene-
re i segnali dellinterfaccia di sicurezza separati dai segnali
dell’interfaccia per le I/O normali.

Tutti i segnali di sicurezza sono strutturati in maniera ridon-
dante (due canali indipendenti). Mantenere i due canali se-
parati per evitare che un solo errore possa causare la perdita

della funzione di sicurezza.

Alcune I/0O interne all’'unita di controllo possono essere con-
figurate come I/O normali o I/O di sicurezza. Leggere e
interpretare correttamente 1'intera sezione 4.3.

PERICOLO:

1.

Accertarsi di mantenere all’asciutto tutte le apparecchiature
non protette contro 1'ingresso d’acqua. Se l’acqua penetra
nel prodotto, interrompere e contrassegnare tutte le fonti di

alimentazione e contattare il fornitore.

Usare solo i cavi forniti nella dotazione originale del robot.
Evitare di usare il robot in applicazioni in cui i cavi siano sog-
getti a flessione. Contattare il fornitore se si richiedono cavi
piti lunghi o flessibili.

I collegamenti negativi (0 V) vengono definiti “GND” e so-
no collegati alla schermatura del robot e dell'unita di control-
lo. Tutti i collegamenti GND menzionati sono esclusivamente
per alimentazione e segnali. Per la PE (massa di protezione)
