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1. Responsabilita e uso previsto

1.1. Limitazione di responsabilita

Descrizione

Le informazioni offerte in questo manuale non vanno intese come garanzia da parte di
UR che il robot industriale non causera lesioni o danni, anche se il robot industriale €
conforme a tutte le istruzioni di sicurezza e alle informazioni per l'uso.

1.2. Bvitare diesporreilrobot a campi magnetici
persistenti.

Descrizione

AVVISO

Universal Robots non si assume alcuna responsabilita né si fa carico di
impieghi non approvati o non previsti dei suoi robot; Universal Robots
non fornira alcun supporto per impieghi non previsti.

LEGGI IL MANUALE
I mancato utilizzo del robot in conformita con l'uso previsto pud

provocare situazioni rischiose.

* Leggere e seguire le raccomandazioni per I'uso previsto e le
specifiche indicate nel Manuale d'uso.

| robot Universal Robots sono destinati ad applicazioni industriali, all'utilizzo di
utensili/attuatori finali e dispositivi di fissaggio o alla lavorazione o al trasferimento di
componenti o prodotti.

Tutti i robot UR sono dotati di funzionalita di sicurezza concepite specificamente per
supportare applicazioni collaborative in cui I'applicazione robotica opera affiancando una
persona. Le impostazioni della funzione di sicurezza devono essere impostate sui valori
appropriati determinati dalla valutazione del rischio dell'applicazione del robot.

Il robot e l'unita di controllo sono destinati all'uso interno dove, di norma, si verifica solo
un inquinamento non conduttivo, ad es. Ambienti con grado di inquinamento 2.

Le applicazioni collaborative sono destinate solo ad applicazioni non pericolose, in cui
I'applicazione completa, compresi l'utensile/l'attuatore finale, il componente in
lavorazione, gli ostacoli e le altre macchine, presenta rischi ridotti in base alla valutazione
dei rischi dell'applicazione specifica.

Manuale utente
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UNIVERSAL ROBOTS 1. Responsabilita e uso previsto

é ATTENZIONE
L'utilizzo di robot UR o prodotti UR al di fuori degli usi previsti pud provocare
lesioni, morte e/o danni materiali. Non utilizzare il robot o i prodotti UR per uno
degli usi e delle applicazioni non previsti di seguito:

* Uso medico, ovvero usi relativi a malattie, lesioni o disabilita nell'uomo,
compresi i seguenti scopi:

* Riabilitazione
* Valutazione
* Compensazione o sgravio
* Diagnostica
* Trattamento
* Uso chirurgico
* Settore sanitario
* Protesi e altri ausili per persone con disabilita fisiche
* Qualsiasi utilizzo in prossimita del/i paziente/i
* Movimentazione, sollevamento o trasporto di persone

* Qualsiasi applicazione che richieda il rispetto di specifiche norme
igieniche e/o sanitarie, come la vicinanza o il contatto diretto con alimenti,
bevande, prodotti farmaceutici e /o cosmetici.

* Il grasso per giunti UR perde e pu0 anche essere rilasciato come
vapore nell'aria.

* Il grasso per giunti UR non & "per uso alimentare".

* I robot UR non soddisfano alcuno standard alimentare, della
National Sanitization Foundation (NSF), della Food and Drug
Administration (FDA) o di progettazione igienica.

Le norme igieniche, ad esempio ISO 14159 e EN 1672-2, richiedono una
valutazione del rischio igienico.

* Qualsiasi uso o applicazione che si discosti dall'uso previsto, dalle
specifiche e dalle certificazioni dei robot UR o dei prodotti UR.

* E vietato 'uso improprio, dal momento che potrebbe causare morte,
lesioni personali e/o danni alla proprieta

UNIVERSAL ROBOTS DECLINA ESPRESSAMENTE QUALSIASI GARANZIA
ESPRESSA O IMPLICITA DI IDONEITA PER QUALSIASI USO SPECIFICO.

é ATTENZIONE
La mancata considerazione dei rischi aggiuntivi dovuti alla portata, ai carichi utili,
alle coppie operative e alle velocita associate all'applicazione del robot pud
causare lesioni o morte.

* La valutazione del rischio dell'applicazione deve includere i rischi
associati alla portata, al movimento, al carico utile e alla velocita
dell'applicazione del robot, dell'attuatore finale e del pezzo in lavorazione.

UR12e PolyScope X 12 Manuale utente
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A

ATTENZIONE

Non modificare o alterare i coperchi di chiusura dei robot e-Series. Una modifica
potrebbe creare pericoli imprevisti. Tutte le operazioni di smontaggio e
rimontaggio autorizzate devono essere effettuate presso un centro di
assistenza UR o possono essere eseguite da personale specializzato in
conformita con la versione piu recente di tutti i manuali di assistenza pertinenti.

Manuale utente
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Il tuo robot

2. lltuorobot

Introduzione

Nelle
confezioni

Congratulazioni per I'acquisto del tuo nuovo robot Universal Robots, che consiste nel
braccio del robot (manipolatore), nell'unita di controllo e nel Teach Pendant.

Originariamente progettato per imitare la gamma di movimenti di un braccio umano, il
braccio del robot € composto da tubi di alluminio, articolati da sei giunti, che offrono una
flessibilita elevata alla tua installazione di automazione.

L'interfaccia di programmazione brevettata da Universal Robots, PolyScope, ti consente
di creare, caricare ed eseguire le tue applicazioni di automazione.

* Braccio del robot

* unita di controllo

* Teach Pendant o Teach Pendant 3PE

* Staffa di montaggio per I'unita di controllo

* Staffa di montaggio per 3PE Teach Pendant
* Chiave per l'apertura dell’'unita di controllo

* Cavo per il collegamento del braccio del robot e dell'unita di controllo (varie opzioni
disponibili a seconda delle dimensioni del robot)

* Cavi di alimentazione compatibili con la regione dell'utente

* Imbracatura rotonda o imbracatura di sollevamento (a seconda delle dimensioni
del robot)

* Adattatore cavo utensile (a seconda della versione del robot)

* Il presente manuale

UR12e PolyScope X
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Informazioni | giunti, la base e la flangia utensile sono i componenti principali del braccio del robot. II
sul braccio del controller coordina il movimento del giunto per spostare il braccio del robot.

robot
Il fissaggio di un attuatore finale (utensile) alla flangia utensile all'estremita del braccio del

robot consente al robot di manipolare un pezzo in lavorazione. Alcuni utensili hanno uno
scopo specifico oltre alla manipolazione di un componente, ad esempio l'ispezione QC,
I'applicazione di adesivi e la saldatura.

4

\ , ’(‘\
\\ \\K\\ \Tool flange

\

\ \

\ \Wrist 2 joint

\Wrist 3 joint

\Wrist 1 joint

Base/

Base jointff f ,/

Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: I componenti principali del braccio del robot.

* Base: la sede di montaggio del braccio del robot.
* Spalla e Gomito: effettua movimenti piut ampi.
* Polso 1 e Polso 2: effettua movimenti piu impercettibili.
* Polso 3: la sede in cui l'utensile & fissato alla flangia dell'utensile.
Il robot € un macchinario parzialmente completato, in quanto tale viene fornita una

dichiarazione di incorporazione. E richiesta una valutazione del rischio per ogni
applicazione del robot.

Manuale utente 15 UR12e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 di Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.



Copyright © 2009-2025 di Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.

R
UNIVERSAL ROBOTS 2. Il tuo robot

Informazioni Questo manuale contiene informazioni sulla sicurezza, linee guida per I'utilizzo in

sul manuale sicurezza e istruzioni per montare il braccio del robot, l'unita di controllo e il Teach
Pendant. E inoltre possibile trovare le istruzioni per avviare l'installazione e la
programmazione del robot.

Leggere e rispettare gli usi previsti. Effettuare una valutazione del rischio. Installare e
utilizzare in conformita con le specifiche elettriche e meccaniche indicate in questo
manuale d'uso.

La valutazione del rischio richiede una comprensione dei pericoli, dei rischi e delle misure
di riduzione dei rischi per I'applicazione robotica. L'integrazione robotica puo richiedere
un livello base di formazione meccanica ed elettrica.

Disclaimer sui  Universal Robots A/S continua a migliorare I'affidabilita e le prestazioni dei propri prodotti,

contenuti e come tale si riserva il diritto di aggiornare i prodotti e la documentazione dei prodotti,
senza preavviso. Universal Robots A/S compie ogni possibile sforzo per assicurare che il
contenuto del/i manuale/i utente sia preciso e corretto, ma declina qualsiasi responsabilita
per eventuali errori e omissioni.

Questo manuale non contiene informazioni sulla garanzia.

myUR Il portale myUR consente di registrare tutti i robot, tenere traccia dei casi di assistenza e
rispondere a richieste di supporto generali.

Accedere a myur.universal-robots.com per accedere al portale.

Nel portale myUR, i tuoi casi vengono gestiti dal tuo distributore preferito o affidati ai team di
servizio clienti di Universal Robots.

Puoi anche iscriverti al monitoraggio dei robot e gestire account utente aggiuntivi nella tua
azienda.

Supporto Il sito di supporto www.universal-robots.com/support contiene altre versioni linguistiche di
questo manuale

UR+ Lo showroom online UR+www.universal-robots.com/plus fornisce prodotti all'avanguardia per
personalizzare la tua applicazione robotica UR. Qui € possibile trovare tutto il necessario in
un'unica sede: dagli utensili e accessori al software.

| prodotti UR+ si collegano e funzionano con i robot UR per garantire una configurazione
semplificata e un'esperienza utente complessivamente fluida. Tutti i prodotti UR+ sono testati
da UR.

E inoltre possibile accedere al programma Partner UR+ tramite |la nostra nuova piattaforma
software plus.universal-robots.com per progettare prodotti piu user-friendly per i robot UR.

UR12e PolyScope X 16 Manuale utente
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2. Il tuo robot

Forum UR Il sito Forum UR forum.universal-robots.com permette agli appassionati di robot di tutti i livelli
di abilita di connettersi a UR e tra di loro, di fare domande e scambiare informazioni ecc.
Sebbene il forum UR sia stato creato da UR+ e i nostri amministratori siano dipendenti di UR,
la maggior parte dei contenuti & creata da te, I'utente del forum UR.

Academy Il sito UR Academy academy.universal-robots.com offre una varieta di opportunita di

formazione.
Suite per La suite per sviluppatori UR universal-robots.com/products/ur-developer-suite € una
sviluppatori raccolta di tutti gli strumenti necessari per costruire una soluzione completa, compreso lo
sviluppo di URCap, I'adattamento di attuatori finali e I'integrazione di hardware.
Manuali Manuali, guide e libretti possono essere letti online. Abbiamo raccolto un gran numero di
online documenti su https://www.universal-robots.com/manuals

* Manuale del software PolyScope con descrizioni e istruzioni per il software

* Il Manuale di assistenza con istruzioni per la risoluzione dei problemi, la
manutenzione e la riparazione

* La Directory di script con scripting per la programmazione approfondita

Manuale utente
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2. |l tuo robot

2.1. Specifiche tecniche UR12e

Tipo di robot UR12e

Carico utile massimo 12,5kg/27,51b
REACH 1300 mm/51,2in
Gradi diliberta 6 giunti rotanti

Programmazione

Interfaccia grafica PolyScope 5 su touchscreen da 12".
o interfaccia grafica PolyScope X su touchscreen da 12".

Consumo energetico (medio)

615W
Circa 350 W usando un programma tipico

Intervallo di temperatura ambiente

0-50 °C. A temperature ambiente superiori a 35 °C, il
robot puo funzionare a velocita e con prestazioni ridotte.

Funzioni di sicurezza

17 funzioni di sicurezza avanzate. PLd Categoria 3
secondo: EN ISO 13849-1.

Classificazione IP

IP54

Rumore

Braccio del robot: meno di 60 dB(A)
Unita di controllo: meno di 50 dB(A)

Porte 1/O dell'utensile

2 ingressi digitali, 2 uscite digitali, 2 ingressi analogici

Alimentazione e tensione |/O dell'utensile

2 A (Pin doppio) 1 A (Pin singolo) & 12V/24 V

Accuratezza del sensore della coppia della
forza

55N

Velocita

Tutti i giunti del polso: max 360°/s
Altri giunti: max 180°/s
Utensile: circa 1 m/s / circa 39,4 pollici/s

Ripetibilita della posizione

10,05 mm/+ 0,0019 in (1,9 mils) per ISO 9283

Intervalli giunti

+ 360 ° per tutti i giunti

Impronta

@190 mm/7,5in

Materiali

Alluminio, plastica PC/ASA

Peso del braccio del robot

33,3kg/73,51b

Frequenza di aggiornamento del sistema

500 Hz

Dimensioni dell'unita di controllo (L x A x P)

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

Porte I/O dell'unita di controllo

16 ingressi digitali, 16 uscite digitali, 2 ingressi analogici,
2 uscite analogiche

Alimentazione tramite 1/0O dall'unita di controllo

24V 2 A nella scatola di controllo

Comunicazione

MODBUS TCP e adattatore Ethernet/IP, PROFINET,
USB 2.0, USB 3.0

Comunicazione dello strumento RS
Fonte di alimentazione dell'unita di controllo 100-240 VAC, 47-440 Hz
Corrente nominale di corto circuito (SCCR) 200A

Cavo TP: dal Teach Pendant all'unita di
controllo

4,5m /177 pollici

Cavo del robot: braccio del robot alla scatola di
controllo (opzioni)

Standard (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm
Standard (PVC) 12 m/472,4 in x 13,4 mm
Hiflex (PUR) 6 m/236 in x 12,1 mm

Hiflex (PUR) 12 m/472,4in x 12,1 mm

UR12e PolyScope X
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2.2. Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a tre

posizioni

Descrizione

A seconda della generazione di robot, il tuo Teach Pendant puo includere un dispositivo
3PE integrato. Tale dispositivo & noto come dispositivo di attivazione a 3 posizioni Teach
Pendant (3PE TP).

| robot con carico utile piu elevato possono utilizzare solo il 3PE TP.

Se si utilizza un 3PE TP, i pulsanti si trovano sul lato inferiore del Teach Pendant, come
illustrato di seguito. E possibile utilizzare uno dei due pulsanti, a seconda delle proprie
preferenze.

Se il Teach Pendant & scollegato, &€ necessario connettere e configurare un dispositivo
3PE esterno. La funzionalita 3PE TP si estende all'interfaccia PolyScope, la quale offre
funzioni aggiuntive nell'intestazione.

AVVISO
* Se hai acquistato un robot UR15, UR20 o0 UR30, un Teach
Pendant senza il dispositivo 3PE non funzionera.

* L'utilizzo di un UR15, UR20 o UR30 richiede un dispositivo di
abilitazione esterno o un Teach Pendant 3PE durante la
programmazione o l'insegnamento, entro la portata
dell'applicazione del robot. Vedere ISO 10218-2.

* Il Teach Pendant 3PE non ¢ incluso nell'acquisto dell'unita di
controllo OEM, pertanto la funzionalita di abilitazione del
dispositivo non € prevista.

Manuale utente
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2. Il tuo robot

Panoramica di
TP

A .

Pulsante di accensione

Pulsante di arresto di emergenza

Porta USB (fornita con un coperchio antipolvere)
Pulsanti 3PE

UR12e PolyScope X
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Freedrive

Un simbolo di robot Freedrive & riportato sotto ogni pulsante 3PE, come illustrato di seguito.

Manuale utente
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2.2.1. Funzioni del pulsante 3PE Teach Pendant

Descrizione
AVWVISO
| pulsanti 3PE sono attivi solo in Modalitd manuale. In modalita
automatica, il movimento del robot non richiede I'azione del pulsante
3PE.

La tabella seguente descrive le funzioni dei pulsanti 3PE.

Posizione Descrizione Azione

Movimento robot arrestato in Modalita
manuale. L'alimentazione non &
rimossa dal braccio del robot e i freni
rimangono sbloccati.

Pressione assente
1 Rilascio sul pulsante 3PE.
Non premuto.

Pressione Pressione parziale

5 leggera sul pulsante 3PE. Consente I'esecuzione del programma
(presa Pressione su un quando il robot € in modalita manuale.
leggera) punto intermedio.

Pressione Pressione completa

3 stretta sul pulsante 3PE. Movimento robot arrestato in Modalita
(presa Premuto fino in manuale. Robot in arresto 3PE.
stretta) fondo.

Rilascio del pulsante Pressione del pulsante
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2.3. Panoramica di Polyscope X

Panoramica

Per
visualizzare la
schermata
principale

PolyScope X ¢ l'interfaccia grafica utente (GUI) installata sul Teach Pendant che aziona
il braccio del robot tramite touch screen. L'interfaccia PolyScope X consente di creare,
caricare ed eseguire programmi.

Toccare l'icona 3D sulla barra degli strumenti sinistra.
Cio offrira una visione tridimensionale del braccio del robort con coordinate X-Y-Z.

Per massimizzare la visualizzazione della schermata principale, sono disponibili tre
opzioni. Sulla barra degli strumenti destra:

. s

toccare una volta l'icona Muovi

toccare due volte l'icona della struttura di programma

' {x}
toccare due volte I'icona delle variabili globali

_ Program name
= B pefault a7

oo
oo Preview
Apsiication
Relative To
TCP Offset Ramwihacs]

(i

Program

Name: Tool_flange. p Position
X:0.0mm X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm

V:00mm
2:2610mm
@ | zoomm
w Orientation
RX:0.00 "
RX:007"
RY:0.00" RY: 178.55"
Q 2000+ ) - 22230
Payload Base
0.000kg

Shoulder
98.96°

Center of
Gravity

X:00mm Elbow
v:0.0mm “126.22"
z00mm Wrist1

4629°

Wrist 2
91.39°

Wrist 3
478°

Robot State
Off
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Schermo L'interfaccia € suddivisa come mostrato nell'illustrazione seguente:
Layout
_ Program name
= =] Default
oo
oo Preview
Relative To
TCP Offset Name: base
EI Name: Tool_flange . Position
Progeam P X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm
¥:0.0mm
Z261.0mm
@ Z:00mm
= 000 Orientation
RX:-0.07 "
RY:000° i ~ RY:178.55°
Q RZ:0:00° - : e RZ:223°
Operator payload d N Base
8171
0.000 kg
Centerof Shoulder
Grmlity 98.96 *
X:0.0mm Elbow
Y-0.0 mm -126.22°
Z:00mm Wrist1
46.29 "
Wrist 2
91.39°
Wrist3
-1.78°
Robot State
Off

* |Intestazione - nella casella con bordo rosso

Contiene una cartella per il caricamento, la creazione e la modifica dei programmi e
I'accesso a URCaps.

* Barra degli strumenti sinistra - nella casella con bordo verde
Contiene l'iconal/i campi per selezionare una schermata principale:
* Icona Hamburger
* Applicazione
* Programma
* 3D
* Operatore
* Barra degli strumenti destra - nella casella con bordo blu
Contiene l'iconal/i campi per selezionare una schermata multitask:
* lIcona della panoramica di sicurezza
* Muovi
* Struttura di programma
* Variabili globali
* Pié di pagina - nella casella con bordo giallo

Contiene pulsanti per controllare lo stato, la velocita e I'esecuzione/riproduzione del
programma del robot.
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Combinazioni di
schermate

Per

La schermata principale e la schermata multitask costituiscono la combinazione della
schermata operativa per il robot.

La schermata multitask € indipendente dalla schermata principale, in modo da poter
eseguire attivita separate. Ad esempio, € possibile configurare un programma nella
schermata principale mentre si sposta il braccio del robot nella schermata multitask. E
anche possibile nascondere la schermata multitask se non € necessaria.

* Schermata principale
Contiene campi e opzioni per gestire e monitorare le azioni del robot.
* Schermata multitask

Contiene campi e opzioni spesso relativi alla schermata principale.

Program name 3 1
= =} De:ault =z ° i O
& Move Joints cp Smart Skills

oo
oo Preview Move

Application

a

Program

@

E

2

Operator

TCP Offset
Namme: Tool_flange
X:0.0 mm

¥Y:0.0 mm
Z:00mm
RX:0.00°
RY:0.00"

RZ: 0.00.27 :

syload

Robot State

Off

Relative To
Name: base
PPosition
X:-189.6 mm
¥:-609.7 mm
2:261.0mm

Orientation
RX: -0.07°
RY:178.55"

» RZ:223°

Wrist3
178"

structure

)

Global
Variables

Relative To
base

Translate

Active TCP

~ Tool_flange

Rotate

Immagine 1.2: Schermata principale e schermata multitask

mostrare/nascondere
la schermata multitask

1. Nella barra degli strumenti destra, toccare un campo per mostrare la

schermata multitask.

La barra degli strumenti destra si espande al centro dello schermo in modo

che la schermata multitasking diventi visibile.

2. Toccare il campo attualmente selezionato nella barra degli strumenti

destra per nascondere la schermata multitask.
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2.3.1. Schermo tattile

Descrizione Lo schermo tattile Teach Pendant & ottimizzato per I'uso in ambienti industriali. A
differenza dell'elettronica di consumo, lo schermo tattile Teach Pendant &, per design,
piu resistente ai fattori ambientali, come ad esempio:

* Gocce d'acqua e/o gocce di liquido di raffreddamento della macchina
* Emissioni di onde radio

* Altri disturbi per conduzione provenienti dall'ambiente operativo

Utilizzo dello La sensibilita al tocco & stata progettata per evitare false selezioni su PolyScope X e per
schermo tattile prevenire movimenti imprevisti del robot.
Per risultati ottimali, utilizzare la punta del dito per effettuare una selezione sullo
schermo. In questo manuale, si parla di "tocco". Se lo si desidera, € possibile utilizzare
uno stilo disponibile in commercio per effettuare selezioni sullo schermo. La seguente
sezione elenca e definisce le icone/schede e i pulsanti dell'interfaccia PolyScope X.
La seguente sezione elenca e definisce le icone/schede e i pulsanti dell'interfaccia
PolyScope X.

2.3.2.lcone

Icona intestazione

Icona Titolo Descrizione
Consente 'accesso a System Manager.
Nome programma Consente di creare, modificare, aggiungere programmi e file
URCaps.

Icone della barra degli strumenti sinistra

Icona Titolo Descrizione

Accesso alle informazioni sulla versione del robot, sul numero di

== Altro . . o
— serie e sulle impostazioni.
ao N Configura e imposta le impostazioni e la sicurezza del braccio del
Applicazione - e L
aao robot, compresi gli attuatori finali e la comunicazione.
Programma Accesso a programmi robotici di base e avanzati.
Abilita il controllo e la regolazione del movimento del robot nelle
3D .
coordinate X, Y, Z.
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Q Operatore

Aziona il robot utilizzando programmi predefiniti e mostra lo stato
del robot.

Icone all'interno dell'icona Altro/Hamburger

Icona Titolo

Gestione sistema

@ Informazioni su
@ Impostazioni

Ricarica

( | ) Arresto

Descrizione

Consente 'accesso a System Manager.
Consente di creare, modificare, aggiungere programmi e file
URCaps.

Visualizza informazioni sulla versione del robot e sul numero di
serie.

Configura le impostazioni di sistema, come lingua, unita,
password e sicurezza.

Una funzione sicura per applicare le impostazioni predefinite
definite nell'applicazione.

Per riavviare, accendere e spegnere il robot.

Icone della barra degli strumenti destra

Icona Titolo
CCcCcC 5 . o
ccce anoramica di sicurezza

Muovi

Struttura di programma

Variabili globali

Descrizione

Accede al checksum di sicurezza attivo e ai parametri dettagliati
di ciascun componente del braccio del robot e modifica la
modalita operativa.

Funzione completa per il movimento del robot, con dettagli su
giunti, TCP, flangia, base.

Fornisce una struttura ordinata del/i programmali creato/i.
Accesso per I'aggiunta di moduli.

Accesso ai nomi e ai valori del programma creato.
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2. |l tuo robot

Icone/Pulsanti del pié di pagina

Icona

Speed
— 100% T

Titolo

Inizializza

Play

Passaggio

Stop

Cursore
scorrevole della
velocita

Icone della schermata principale

Icona Titolo

Muovi in alto

Muovi in basso

Descrizione

Gestisce lo stato del robot. Quando € ROSSO,
premerlo per rendere operativo il robot.

Nero, Spegnimento. |l braccio del robot & in
stato di arresto.

Arancione, Inattivo. Il braccio del robot &
acceso, ma non € pronto per il normale
funzionamento.

Arancione, bloccato. Il braccio del robot &
bloccato.

Verde, Normale. Il braccio del robot &€ acceso e
pronto per il normale funzionamento.

Rosso, Errore. Il robot € in stato di anomalia, ad
esempio e-stop.

Blu, transizione. Il robot sta cambiando stato,
come in caso di rilascio del freno.

Avvia il programma attualmente caricato.

Consente a un programma di avanzare di un passo
alla volta.

Arresta il programma attualmente caricato.

Gestisce lo stato del robot. Quando € ROSSO,
premerlo per rendere operativo il robot.

Descrizione

Per muovere un nodo di comando verso l'alto in un albero di
programma.

Per muovere un nodo di comando verso il basso in un albero di
programma.

UR12e PolyScope X

28

Manuale utente



2. Il tuo robot

R
UNIVERSAL ROBOTS

Annulla

Annulla ripristino

Sopprimi/Annulla
soppressione

Copia
Incolla

Taglia

Elimina

Per annullare il movimento recente di un nodo di comando in un
albero di programma.

Per ripristinare il movimento recente di un nodo di comando in un
albero di programma.

Per sopprimere e annullare la soppressione di un nodo di
comando in un albero di programma.

Per copiare un nodo di comando in un altro albero di programma.

Per incollare un nodo di comando in un altro albero di
programma.

Per tagliare un nodo di comando da un albero di programma.

Per eliminare un nodo di comando in un albero di programma.
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3. Sicurezza

Descrizione Consultare le informazioni di sicurezza riportate qui per comprendere le principali linee
guida sulla sicurezza, importanti messaggi sulla sicurezza e le proprie responsabilita
qguando si lavora con il robot.

La progettazione e l'installazione del sistema non sono trattate qui.

3.1. Generale

Descrizione Leggere le informazioni di sicurezza generali e le istruzioni € le linee guida relative alla
valutazione del rischio e all'uso previsto. Le sezioni successive descrivono e definiscono
le funzioni relative alla sicurezza particolarmente rilevanti per le applicazioni
collaborative.

Q ATTENZIONE
E necessario eseguire una valutazione del rischio dell'applicazione al
fine di garantire la sicurezza del personale e delle apparecchiature.

Leggere e comprendere i dati ingegneristici specifici relativi al montaggio e
all'installazione, al fine di comprendere l'integrazione dei robot UR prima che il robot
venga acceso per la prima volta.

E essenziale osservare e seguire tutte le istruzioni di montaggio contenute nelle seguenti
sezioni di questo manuale.

AVVISO

Universal Robots declina qualsiasi responsabilita nel caso in cui il robot
(unita di controllo del braccio con o senza Teach Pendant) venga
danneggiato, cambiato o modificato in qualsiasi modo. Universal
Robots declina qualsiasi responsabilita per qualsiasi danno causato al
robot o ad altri dispositivi dovuto a errori di programmazione, accesso
non autorizzato al robot UR e ai suoi contenuti o malfunzionamento del
robot.
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3.2. Tipidimessaggi di sicurezza

Descrizione

| messaggi di sicurezza sono utilizzati per sottolineare informazioni importanti. Leggere
tutti i messaggi per aiutare a garantire la sicurezza e a prevenire lesioni al personale e
danni al prodotto. | tipi di messaggi di sicurezza sono definiti di seguito.

- B> b P P

S & ®

ATTENZIONE

Indica una situazione di rischio che, se non evitata, pud provocare
fatalita o lesioni gravi.

ATTENZIONE: ELETTRICITA

Indica una situazione di rischio elettrico che, se non evitata, pud
provocare fatalita o lesioni gravi.

ATTENZIONE: SUPERFICIE CALDA

Indica una superficie calda pericolosa in cui possono verificarsi lesioni
da contatto e prossimita senza contatto.

ATTENZIONE

Indica una situazione di rischio che, se non evitata, pud provocare
lesioni.

MASSA
Indica messa a terra.

PROTEZIONE ALLA MASSA
Indica messa a terra di protezione.

AVWVISO

Indica il rischio di danni alle apparecchiature e/o informazioni
importanti.

LEGGI IL MANUALE

Indica informazioni piu dettagliate che devono essere consultate nel
manuale.
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3.3. Awvisi e avvertenze generali

Descrizione | seguenti messaggi di avvertenza possono essere ripetuti, spiegati o dettagliati nelle
sezioni successive.

é ATTENZIONE
La mancata osservanza delle pratiche di sicurezza generali elencate di seguito
puod provocare lesioni o0 morte.

* Verificare che il braccio del robot e I'utensile/attuatore finale siano
imbullonati correttamente e saldamente in posizione.

* Verificare che I'applicazione del robot disponga di spazio abbondante
per muoversi liberamente.

* Verificare che il personale sia protetto per tutto il ciclo di vita
dell'applicazione del robot, compreso il trasporto, l'installazione, la
messa in servizio, la programmazione/ l'insegnamento, il
funzionamento e I'uso, lo smontaggio e lo smaltimento.

* Verificare che i parametri di configurazione di sicurezza del robot siano
impostati per proteggere il personale, compreso il personale nelle
vicinanze dell'applicazione del robot.

* Evita di usare il robot se questo presenta danni.

* Evita diindossare abbigliamento sciolto o gioielli mentre si lavora sul
robot. Legare i capelli lunghi.

* Evita di posizionare le dita dietro il coperchio interno dell'unita di
controllo.

* Informare gli utenti di eventuali situazioni pericolose e della protezione
fornita, spiegare eventuali limitazioni della protezione e i rischi residui.

* Informare gli utenti della posizione del/i pulsante/i di arresto di
emergenza e della modalita di attivazione dell'arresto di emergenza in
caso di emergenza o situazione anomala.

* Auvvisare le persone di tenersi al di fuori della portata del robot, anche
quando l'applicazione del robot sta per essere avviata.

* Prestare attenzione all'orientamento del robot per comprendere la
direzione del movimento quando si utilizza il Teach Pendant.

* Rispettare i requisiti della norma ISO 10218-2.

é ATTENZIONE
La manipolazione di utensili/attuatori finali con bordi taglienti e/o punti di
afferraggio puo causare lesioni.

* Assicurarsi che gli utensili/attuatori finali non abbiano spigoli vivi o punti di
schiacciamento.

* Potrebbero essere necessari guanti e/o occhiali protettivi.
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f E ATTENZIONE: SUPERFICIE CALDA

Il contatto prolungato con il calore generato dal braccio del robot e dall'unita di
controllo, durante il funzionamento, pud causare disagio con conseguenti lesioni.

* Non movimentare o toccare il robot durante il funzionamento o
immediatamente dopo il funzionamento.

* Controllare la temperatura sulla schermata del registro prima di
maneggiare o toccare il robot.

* Lasciare raffreddare il robot spegnendolo e aspettando un'ora.

é ATTENZIONE
La mancata esecuzione di una valutazione del rischio prima dell'integrazione e
del funzionamento pud aumentare il rischio di lesioni.

* Eseguire una valutazione dei rischi e ridurre i rischi prima del
funzionamento.

* Se stabilito dalla valutazione dei rischi, non entrare nel raggio di
movimento del robot e non toccare I'applicazione del robot durante il
funzionamento. Installare I'arresto di sicurezza.

* Leggere le informazioni sulla valutazione del rischio.

é ATTENZIONE
L'utilizzo del robot con macchinari esterni non testati, o in un'applicazione non
testata, pud incrementare il rischio di lesioni al personale.

* Testare separatamente tutte le funzioni e il programma del robot.

* Leggere le informazioni di messa in servizio.

AVVISO

Quando il robot € integrato o collabora con macchine che lo potrebbero
danneggiare, si raccomanda vivamente di collaudare separatamente tutte le
funzioni ed il programma del robot.

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

LEGGI IL MANUALE
Verificare che tutte le apparecchiature meccaniche ed elettriche siano installate
in base alle specifiche e alle avvertenze rilevanti.
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3.4. Integrazione e responsabilita

Descrizione Le informazioni contenute in questo manuale non coprono la progettazione,
I'installazione, l'integrazione e il funzionamento di un'applicazione robotica, né coprono
tutte le apparecchiature periferiche che possono influenzare la sicurezza
dell'applicazione del robot. L'applicazione del robot deve essere progettata e installata in
conformita con i requisiti di sicurezza stabiliti nelle norme e nei regolamenti pertinenti del
Paese in cui € installato il robot.

La/e personale che integra/integrano il robot UR ha/hanno la responsabilita di garantire
che siano rispettate le normative applicabili nel Paese interessato e che eventuali rischi
nell'applicazione del robot siano adeguatamente ridotti. Questo include, a titolo
esemplificativo e non esaustivo:

* Esecuzione di una valutazione del rischio di un intero sistema robotico

* Interfacciamento con altre macchine e arresti di sicurezza supplementari se
prescritti nella valutazione del rischio

* Configurazione delle impostazioni di sicurezza corrette nel software

* Assicurarsi che le misure di sicurezza non vengano modificate

* Confermare che I'applicazione del robot sia progettata, installata e integrata
* Compilazione delle istruzioni per 'uso

* Affissione sull’installazione del robot dei cartelli appropriati e dei dati di contatto
dell'integratore

* Conservare tutta la documentazione, compresa la valutazione del rischio
dell'applicazione, il presente manuale e |'ulteriore documentazione pertinente.

3.5. Categorie diarresto

Descrizione A seconda delle circostanze, il robot pud iniziare tre tipi di categorie di arresto definite
secondo IEC 60204-1. Queste categorie sono definite nella tabella seguente.

Categorie

: Descrizione
di arresto

0 Arresta il robot tramite un'immediata rimozione dell'alimentazione.
Arresta il robot in maniera ordinata e controllata. L'alimentazione viene
rimossa una volta che il robot si &€ fermato.

*Ferma il robot con I'alimentazione disponibile nelle trasmissioni pur

2 conservando la traiettoria. L'alimentazione della trasmissione viene
conservata dopo l'arresto del robot.

*Gli arresti di categoria 2 dei robot Universal Robots sono descritti ulteriormente come
arresti di tipo SS1 0 SS2 in conformita con IEC 61800-5-2.
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4 Sollevamento e movimento

Descrizione | bracci del robot sono disponibili in diverse dimensioni e pesi, quindi & importante
utilizzare le tecniche di sollevamento e movimentazione appropriate per ciascun
modello. Qui & possibile trovare informazioni sul sollevamento e la movimentazione del
robot in sicurezza.

4.1. Braccio delrobot

Descrizione Il braccio del robot, a seconda del peso, pud essere trasportato da una o due persone a
meno che non sia fornita un'imbracatura. Se viene fornita un'imbracatura, sono
necessarie apparecchiature di sollevamento e trasporto.

4 7. Unita di controllo e Teach Pendant

Descrizione L'unita di controllo e il Teach Pendant possono essere trasportati ciascuno da una
persona.
Durante l'uso, tutti i cavi devono essere avvolti e tenuti in mano al fine di evitare rischi di
inciampamento.
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5. Montaggio e assemblaggio

Descrizione Installare e accendere il braccio del robot e la scatola di controllo per iniziare a utilizzare
PolyScope.

Assemblare il Devi assemblare il braccio del robot, I'unita di controllo e il Teach Pendant per poter

robot continuare.

1. Disimballare il braccio del robot e I'unita di controllo.
2. Montare il braccio del robot su una superficie robusta e priva di vibrazioni.

Verificare che la superficie possa sopportare almeno 10 volte la coppia massima
del giunto di base e almeno 5 volte il peso del braccio del robot.

Posizionare la scatola di controllo sul piede.
Collegare il cavo del robot al braccio del robot e alla scatola di controllo.

Collega la rete, o il cavo di alimentazione principale, dell'unita di controllo.

é ATTENZIONE
Il mancato fissaggio del braccio del robot a una superficie solida pud
causare lesioni per la caduta del robot.

* Assicurarsi che il braccio del robot sia fissato a una superficie
robusta
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5.1. Fissaggio del braccio del robot

Descrizione

2X 5 +1

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

/

4x D 8.4

Iy

170

®8 FG8 10008 V' 8.5 min.

8 FG8 0.006 x 13 T 8.5 min.

Dimensioni e schema dei fori per il montaggio del robot.
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I'alimentazione
del braccio del Un avvio e/o una movimentazione imprevista possono provocare

robot lesioni

* Spegnere il braccio del robot per evitare un avvio imprevisto
durante il montaggio e lo smontaggio.

Per interrompere
é ATTENZIONE

1. In basso a sinistra dello schermo, toccare il pulsante Inizializza per spegnere il
braccio del robot.

Il pulsante passa da verde a rosso.

2. Premere il pulsante di accensione sul Teach Pendant per spegnere I'unita di
controllo.

3. Se viene visualizzata una finestra di dialogo Spegnimento, toccare Spegni.
A questo punto, si pud continuare a:
* Scollegare il cavo di rete/cavo di alimentazione dalla presa a muro.

* Concedere al robot 30 secondi per scaricare l'energia immagazzinata.

Per fissare 1. Posizionare il braccio del robot sulla superficie su cui deve essere montato. La
il braccio superficie deve essere uniforme e pulita.
del robot 2. Serrare i quattro bulloni M8 di resistenza 8.8 a una coppia di 20 Nm.

(I valori di coppia sono stati aggiornati in SW 5.18. La versione stampata precedente
mostrera valori diversi)

3. Se érichiesto un rimontaggio accurato del robot, utilizzare il foro @8 mm. e la fessura
@8x13 mm. con i corrispondenti perni di posizionamento ISO 2338 @8 h6 nella piastra
di montaggio.
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5.2. Dimensionamento del supporto

Descrizione La struttura (supporto) su cui € montato il braccio del robot € una parte cruciale
dell'installazione del robot. |l supporto deve essere robusto e privo di vibrazioni
provenienti da fonti esterne.

Ogni giunto del robot produce una coppia che sposta e arresta il braccio del robot.
Durante il normale funzionamento ininterrotto e durante il movimento di arresto, le coppie
dei giunti vengono trasferite al supporto del robot come:

* Mz: Coppia attorno all'asse z di base.
* Fz: forze lungo l'asse z di base.
* Mxy: coppia di inclinazione in qualsiasi direzione del piano base xy.

* Fxy: Forza in qualsiasi direzione del piano base xy.

Definizione di forza e momento sulla flangia di base.
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5. Montaggio e assemblaggio

Dimensioname
nto del supporto

L'entita dei carichi dipende dal modello di robot, dal programma e da vari altri fattori.

[l dimensionamento del supporto deve tenere conto dei carichi generati dal braccio del
robot durante il normale funzionamento ininterrotto e durante il movimento di arresto di
categoria 0, 1e 2.

Durante il movimento di arresto, i giunti sono autorizzati a superare la coppia massima di
funzionamento nominale. Il carico durante il movimento di arresto € indipendente dal tipo
di categoria di arresto.

| valori indicati nelle seguenti tabelle sono i carichi nominali massimi nei movimenti piu
estremi moltiplicati per un fattore di sicurezza di 2,5. | carichi effettivi non supereranno
questi valori.

Modello di robot Mz [Nm] FZ[N] Mxy[Nm] Fxy [N]

UR12e 990 1700 1460 1160

Coppie massime del giunto durante gli arresti di categoria 0, 1e 2.

Modello di robot Mz [Nm] FZ[N] Mxy[Nm] Fxy [N]

UR12e 830 1450 860 860

Coppie massime del giunto durante il normale funzionamento.

I normali carichi di esercizio possono generalmente essere ridotti abbassando i limiti di
accelerazione dei giunti. | carichi operativi effettivi dipendono dall'applicazione e dal
programma del robot. E possibile utilizzare URSim per valutare i carichi previsti nella
propria applicazione specifica.
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Margin E possibile incorporare margini di sicurezza aggiuntivi, tenendo conto delle seguenti

idi considerazioni di progettazione:
sicure
Zza * Rigidita statica: un supporto non sufficientemente rigido si deflettera durante lo

spostamento del robot, facendo si che il braccio del robot non raggiunga il punto ol

percorso previsto. La mancanza di rigidita statica pud anche comportare un'esperienza di

apprendimento inadeguata in modalita Freedrive o arresti di protezione.

* Rigidita dinamica: se la frequenza del supporto corrisponde alla frequenza di movimento
del braccio del robot, I'intero sistema puo risuonare, creando l'impressione che il braccio del

robot stia vibrando. La mancanza di rigidita dinamica pud anche comportare arresti di
protezione. Il supporto deve avere una frequenza di risonanza minima di 45 Hz.

* Affaticamento: il supporto deve essere dimensionato in modo da corrispondere al ciclo di

vita operativo e ai cicli di carico previsti dell'intero sistema.

é ATTENZIONE
* Potenziale pericolo di ribaltamento.

* | carichi operativi del braccio del robot possono causare il ribaltamento di

piattaforme mobili, come tavoli o robot mobili, risultando in potenziali
incidenti.

* Dare la priorita alla sicurezza implementando misure adeguate per

impedire il ribaltamento delle piattaforme mobili in ogni momento.

é ATTENZIONE
* Se il robot & montato su un asse esterno, le accelerazioni di questo asse
non devono essere troppo elevate.

E possibile consentire al software del robot di compensare I'accelerazione
degli assi esterni utilizzando il comando di script:

set base acceleration ()

* Le accelerazioni elevate possono causare arresti di emergenza nel robot.

5.3. Descrizione del montaggio

Descrizione
Tool
Flange

Usa quattro fori con filetto M6 per il fissaggio di un utensile alla flangia
utensile. | bulloni M6 con classe di resistenza 8.8 devono essere serrati
con una coppia 8 Nm. Per un riposizionamento accurato dell'utensile,
utilizzare un perno nel foro @6 in dotazione.

unita di
controllo

L'unita di controllo pud essere appesa a una parete o collocata sul
pavimento.

Teach
Pendant

Il Teach Pendant € montato a parete o collocato sull'unita di controllo.
Verificare che il cavo non comporti un pericolo di inciampo. E possibile
acquistare supporti aggiuntivi per il montaggio dell'unita di controllo e di
Teach Pendant.
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é ATTENZIONE
I montaggio e il funzionamento del robot in ambienti eccedenti la classe IP
raccomandata possono provocare lesioni.
* Monta il robot in un ambiente idoneo dal punto di vista della classe IP. Il
robot non deve essere azionato in ambienti che superano i limiti

corrispondenti alle classi IP del robot (IP54), di Teach Pendant (IP54) e
dell’'unita di controllo (IP44)

é ATTENZIONE
Un montaggio instabile pud provocare lesioni.

* Assicurarsi sempre che le parti del robot siano montate e imbullonate in
modo corretto e sicuro.
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5.3.1. Montaggio dell'unita di controllo

Per montare Utilizzare la staffa, mostrata di seguito, inclusa con il robot per montare I'unita di controllo.

un'unita di Montare la staffa a parete, quindi agganciare I'unita di controllo alla staffa tramite i pioli di
controllo a montaggio.
muro

35 289 35

T

410

O

Manuale utente 43 UR12e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 di Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.



Copyright © 2009-2025 di Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.

R
UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaggio e assemblaggio

5.3.2. Distanza dell'unita di controllo

Descrizione Il flusso di aria calda nell'unita di controllo pud provocare un malfunzionamento
dell'apparecchiatura. La distanza consigliata dall'unita di controllo & pari a 200 mm su
ciascun lato per garantire un flusso d'aria fredda sufficiente.

1 200 mm

Q ATTENZIONE
Un'unita di controllo bagnata pud provocare lesioni mortali.

* Assicurarsi che 'unita di controllo e i cavi non entrino in contatto
con dei liquidi.

* Collocare I'unita di controllo (IP44) in un ambiente adatto alla
classe IP.
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5.4. Spazio dilavoro e spazio operativo

Descrizione Lo spazio di lavoro € il raggio d'azione del braccio del robot completamente esteso, in
orizzontale e in verticale. Lo spazio operativo € il luogo in cui il robot deve funzionare.

AVVISO
I mancato rispetto dello spazio di lavoro e dello spazio operativo del

robot pud provocare danni ai componenti.

E importante considerare il volume cilindrico direttamente sopra e sotto la base del robot
quando si sceglie un luogo di montaggio del robot. L'avvicinamento dell'utensile al
volume cilindrico deve essere evitato poiché provoca lo spostamento rapido dei giunti
anche quando I'utensile si muove lentamente. Cio puo causare un funzionamento
inefficiente del robot e pud ostacolare la valutazione dei rischi.

AVVISO

Spostare I'utensile vicino al volume cilindrico puo far si che i giunti si
muovano troppo velocemente, causando perdita di funzionalita e danni
materiali.

* Non spostare I'utensile vicino al volume cilindrico, anche quando
I'utensile si muove lentamente.

Il volume cilindrico si trova sia direttamente sopra che direttamente sotto la base del robot. Il robot
si estende per 1300 mm dal giunto di base.

Fronte Inclinato
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5.4.1. Singolarita

Descrizione Una singolarita € una posa che limita il movimento e la capacita di posizionare il robot.
Il braccio del robot pud smettere di muoversi o compiere movimenti molto bruschi e
veloci in fase di avvicinamento e allontanamento dalla singolarita.

ﬁ ATTENZIONE
Assicurarsi che il movimento del robot in prossimita di una singolarita
non comporti rischi per chiunque si trovi nel raggio d'azione del braccio
del robot, dell'attuatore e del pezzo in lavorazione.

* Impostare i limiti di sicurezza per la velocita e I'accelerazione del
giunto del gomito.

Di seguito sono riportate alcune cause di singolarita nel braccio del robot:
* Limite spazio di lavoro esterno
* Limite spazio di lavoro interno

* Allineamento del polso

Limite La singolarita si verifica perché il robot non pud raggiungere una distanza sufficiente o si

spazio di estende al di fuori dell'area di lavoro massima.

lavoro

esterno Da evitare: disporre I'apparecchiatura intorno al robot per evitare che superi I'area di lavoro
consigliata.
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Limite
spazio di
lavoro
interno

Allineamento
del polso

La singolarita si verifica perché i movimenti sono direttamente sopra o direttamente sotto la
base del robot. Questo fa si che molte posizioni/molti orientamenti siano irraggiungibili.

Da evitare: programmare l'attivita del robot in modo tale che non sia necessario lavorare
all'interno o in prossimita del cilindro centrale. Si pud anche considerare di montare la base
del robot su una superficie orizzontale per ruotare il cilindro centrale da un orientamento
verticale a uno orizzontale, potenzialmente allontanandolo dalle aree critiche dell'attivita.

Questa singolarita si verifica perché il giunto del polso 2 ruota sullo stesso piano del
giunto 1 della spalla, del gomito e del polso. Cio limita il raggio di movimento del braccio
del robot, indipendentemente dallo spazio di lavoro.

Da evitare: disporre I'attivita del robot in modo tale che non sia necessario allineare i
giunti del polso del robot con queste modalita. E inoltre possibile compensare la
direzione dell'utensile, in modo che I'utensile possa puntare orizzontalmente senza
causare un'allineamento problematico del polso.

5.4.2. Installazione fissa e mobile

Descrizione

Indipendentemente dal fatto che il braccio del robot sia fissato (montato su un supporto,
una parete o un pavimento) o parte di un'installazione mobile (asse lineare, carrello di
spinta o base mobile del robot), deve essere installato in modo sicuro per garantire la
stabilita in tutti i movimenti.

La progettazione del montaggio deve garantire la stabilita in presenza di movimenti dei
seguenti componenti:

* il braccio del robot
* |a base del robot

* sia il braccio del robot che la base del robot
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5.5. Collegamenti del robot: cavo a flangia di base

Descrizione Questa sottosezione descrive il collegamento per un braccio del robot configurato con
un connettore del cavo a flangia di base.

Connettore Il cavo a flangia di base stabilisce la connessione del robot collegando il braccio del robot
per cavo a all'unita di controllo. Il cavo del robot si collega al connettore per cavo a flangia di base a
flangia di base un'estremita e al connettore dell'unita di controllo all'altra estremita.

E possibile bloccare ogni connettore dopo aver stabilito il collegamento del robot.

Q ATTENZIONE
Un collegamento errato del robot pud comportare una perdita di potenza
del braccio del robot.

* Non utilizzare un cavo del robot per estendere un altro cavo del
robot.

AVVISO
Il collegamento del cavo a flangia di base direttamente a qualsiasi unita
di controllo puo provocare danni alle apparecchiature o alle proprieta.

* Non collegare il cavo a flangia di base direttamente all'unita di
controllo.
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5.6. Collegamenti del robot: cavo del robot

Descrizione Questa sottosezione descrive il collegamento per un braccio del robot configurato con
un cavo del robot fisso di 6 metri.

Per E possibile ruotare il connettore verso destra per semplificare il blocco dopo la

connettere il connessione del cavo.

I:')rac.xflo e « Stabilire il collegamento del robot collegando il braccio del robot all'unita di controllo
I'unita di con il cavo del robot.

controllo

A\

* Collega e blocca il cavo proveniente dal robot al connettore in fondo dall'unita di

controllo come illustrato sotto.

* Ruotare il connettore due volte per assicurarsi che sia bloccato correttamente prima

di attivare il braccio del robot.

ATTENZIONE

Un collegamento errato del robot pud comportare una perdita di potenza del

braccio del robot.

* Non scollegare il cavo del robot mentre il braccio del robot & acceso.

* Non prolungare o modificare il cavo del robot originale.
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5.7. Collegamenti alla rete elettrica

Descrizione

Il cavo di rete diretto all'unita di controllo termina con una spina IEC standard.

@

AVVISO

* |IEC 61000-6-4: Ambito di applicazione del capitolo 1: "This
part of IEC 61000 for emission requirement applies to electrical
and electronic equipment intended for use within the
environment of existing at industrial (3.1.12) locations".

* IEC 61000-6-4: Struttura industriale a cui si fa riferimento nel
capitolo 3.1.12: "Locations characterized by a separate power
network, supplied from a high- or medium-voltage transformer,
dedicated for the supply of the installation”.
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Collegamenti Per alimentare il robot, I'unita di controllo deve essere collegata alla rete tramite il cavo di
alla rete alimentazione in dotazione. Il connettore IEC C13 sul cavo di alimentazione si collega
elettrica all'ingresso dell'apparecchio IEC C14 nella parte inferiore dell'unita di controllo.

Q ATTENZIONE: ELETTRICITA

Il mancato corretto posizionamento del collegamento alla rete elettrica
puo causare lesioni.

* La spina di alimentazione per il collegamento alla rete elettrica
deve essere piazzata al di fuori della portata del robot, in modo
tale che l'alimentazione possa essere rimossa senza esporre il
personale a potenziali pericoli.

* Se viene implementato un arresto di sicurezza aggiuntivo, la
spina di alimentazione per il collegamento alla rete deve a sua
volta essere posizionata al di fuori dello spazio di arresto di
sicurezza in modo che l'alimentazione possa essere rimossa
senza esposizione a potenziali pericoli.

AVWVISO

Utilizzare sempre un cavo di alimentazione con una presa a muro
specifica per il paese quando si collega all'unita di controllo. Non
utilizzare un adattatore.

Come parte dell'installazione elettrica, fornire quanto segue:
* Connessione di messa a terra
* Fusibile principale
* Dispositivo di corrente residua
* Un interruttore bloccabile (in posizione OFF)
Dovra essere installato un interruttore principale per spegnere tutte le apparecchiature

nell'applicazione del robot come mezzo semplice per il blocco. Le specifiche elettriche
sono riportate qui sotto.

Parametro Min Tip Max Unita di misura
Tensione diingresso 90 - 264 VAC
Fusibile di rete esterno (90-200V) 15 - 16 A
Fusibile di rete esterno (200-264V) 8 - 16 A
Frequenza di ingresso 47 - 440 Hz
Potenza disponibile per emergenza - - <15 W
Potenza di funzionamento nominale 90 250 500 \W
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é ATTENZIONE: ELETTRICITA

I mancato rispetto di una delle seguenti avvertenze pud causare lesioni gravi o
fatalita dovute a rischi elettrici.

* Assicurarsi che il robot sia messo a terra correttamente (connessione
elettrica a terra). Usare i bulloni inutilizzati contrassegnati dai simboli di
messa a terra nell’'unita di controllo per creare una massa comune per
tutte le apparecchiature del sistema. Il conduttore di messa a terra deve
avere almeno la stessa corrente nominale della corrente piu alta del
sistema.

* Assicurarsi che I'alimentazione in ingresso nell'unita di controllo sia
protetta da un RCD (dispositivo di corrente residua) e da un fusibile
corretto.

* Interrompere tutte le fonti di alimentazione dell'intera installazione del
robot durante la manutenzione.

* Assicurarsi che altre apparecchiature non forniscano alimentazione all'l/O
del robot quando il robot € bloccato.

* Accertarsi che tutti i cavi siano collegati correttamente prima di accendere
I'unita di controllo. Utilizzare sempre il cavo di alimentazione originale.
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6. Scheda Applicazione

La scheda Applicazione consente di configurare le impostazioni che hanno un impatto sulle
prestazioni complessive del robot e di PolyScope X.

oo
oo
Application

il

Program

Program name
=] Default a2
ccec
H 0y ccec
Application
s
Caald =
hon s
T<. A
[PARPA VA
U o] o E=
Program
Mounting Frames Grids End Effectors Communication structure.
Rotation, Tilt Position, references Layouts TCP, Position, Orientation, Digital, Analog, 10s.
Payload, Center of Gravity
{x}
Glabal
Variables
Safety Smart Skills System Info
Safety Planes, I0s, Joint Configuration and setup Log Messages, Joint
limits Temperatures

Robot State

Off

Immagine 1.1: Schermata Applicazione contenente i pulsanti dell'applicazione.

Utilizzare la scheda Applicazione per accedere alle seguenti schermate di configurazione:

Montaggio
Sistemi

Griglie

Attuatori finali
Comunicazione
Sicurezza
Abilita Smart

Informazioni di sistema
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©6.1. Comunicazione

Descrizione La schermata Comunicazione consente di monitorare e impostare i segnali I/0O attivi
dal/verso l'unita di controllo del robot. La schermata visualizza lo stato corrente dell'l/O,
anche durante I'esecuzione del programma. Se si varia qualsiasi cosa durante
I'esecuzione del programma, il programma si arresta. All'arresto del programma, tutti i
segnali di uscita mantengono i relativi stati.

La schermata Comunicazione si aggiorna a 10 Hz, quindi i segnali molto veloci
potrebbero non essere visualizzati correttamente. E possibile prenotare 1/0 configurabili
per impostazioni di sicurezza speciali definite nei 8.7.1 Segnali di sicurezza |/O a pagina
78. Quelli riservati avranno il nome della funzione di sicurezza al posto del nome
predefinito o definito dall'utente. Le uscite configurabili riservate alle impostazioni di
sicurezza non possono essere selezionate, vengono visualizzate esclusivamente come

_ Program name
= B Default ]
coce
oo & Communication cece
oo
Application R
Configurable Input Configurable Output Digital Input “r
B ~  Robot Move
cio Lo cl4 Lo CO0 Lo €04 10 Dlo Lo D14 Lo
Frogem Wired 10 —
Safeguard Reset =
(o} Lo Co1 Lo CO5 Lo DIl Lo DIs Lo
@ Tool IO . o Gy
o Lo Lo Lo Lo 1
o« Modbus R coz co6 DI2 DI6
{+
R < Add Source cl2 Lo c1z Lo co3 Lo co7 Lo DI3 Lo D17 Lo Global

Variables
Operator

Cl3 Lo

Robot State

Off

Immagine 1.2: Schermata di comunicazione contenente gli I/O.
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/. Primo avvio

Descrizione [l primo avvio € la sequenza iniziale di azioni che € possibile eseguire con il robot dopo il
montaggio.
Questa sequenza iniziale richiede di:

* Accendi il robot
* Inserire il numero di serie
* Inizializzare il braccio del robot

* Spegnere il robot

é ATTENZIONE
La mancata verifica del carico utile e dell'installazione prima di avviare il
braccio del robot pud causare lesioni al personale e/o danni materiali.

* Verificare sempre che il carico utile effettivo e l'installazione siano
corretti prima di avviare il braccio del robot.

é ATTENZIONE
Il carico utile e le impostazioni di installazione errate impediscono il corretto
funzionamento del braccio del robot e dell'unita di controllo.

* Verifica sempre che il carico utile e le impostazioni di installazione siano
corretti.

AVWVISO

L'avvio del robot a temperature piu basse pud comportare prestazioni inferiori
o arresti, a causa della viscosita dell'olio e del grasso, che dipendono dalla
temperatura.

* L'avvio del robot a basse temperature puo0 richiedere una fase di
riscaldamento.
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/1. Accensione del robot

Per L'accensione del robot provoca I'accensione dell'unita di controllo e il caricamento del
accendere il display sulla schermata TP.
robot 1. Premere il pulsante di accensione sul Teach Pendant per accendere il robot.

/.7 Inserimento del numero diserie

Per inserire L'installazione del robot per la prima volta richiede I'inserimento del numero di serie sul

ilnumerodi braccio del robot.

serie Questa procedura & necessaria anche quando si reinstalla il software, ad esempio quando si

installa un aggiornamento software.

1. Selezionare la propria unita di controllo.

2. Aggiungere il numero di serie cosi come € scritto sul braccio del robot.

3. Toccare OK per terminare.

[l caricamento della schermata iniziale pud richiedere alcuni minuti.

R

UNIVERSAL ROBOTS

Select Control Box

Standard

OEM AC

OEM DC

Enter Serial Number

BB
]

B

BE e
B L BN
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/.3. Awvio del braccio del robot

Per avviare
il robot

L'avvio del braccio del robot disattiva il sistema frenante, consentendo di iniziare a muovere il
braccio del robot e utilizzare PolyScope.

1. In basso a sinistra della schermata, toccare il pulsante di accensione. Lo stato del
braccio del robot &€ Spento.

2. Quando viene visualizzata la casella Inizializza, toccare Accensione. Lo stato del
braccio del robot & Avvio in corso.

3. Toccare Sblocca per rilasciare i freni.

L'inizializzazione del braccio del robot viene accompagnata da un rumore e lievi
movimenti quando i freni dei giunti si sbloccano.

Lo stato del braccio del robot € ora Attivo ed € possibile iniziare a utilizzare
I'interfaccia.

4. E possibile toccare SPEGNIMENTO per spegnere il braccio del robot.

Quando lo stato del braccio del robot passa da Inattivo a Normale, i dati del sensore
vengono controllati rispetto al montaggio configurato del braccio del robot.

Se il montaggio & verificato, toccare AVVIA per continuare a rilasciare tutti i freni dei giunti,
preparando il braccio del robot per 'uso.

/.4. Spegnimento del robot

Per interrompere

I'alimentazione A ATTENZIONE
del braccio del Un avvio e/o una movimentazione imprevista possono provocare
robot lesioni

* Spegnere il braccio del robot per evitare un avvio imprevisto
durante il montaggio e lo smontaggio.

1. In basso a sinistra dello schermo, toccare il pulsante Inizializza per spegnere il
braccio del robot.

Il pulsante passa da verde a rosso.

2. Premere il pulsante di accensione sul Teach Pendant per spegnere I'unita di
controllo.

3. Se viene visualizzata una finestra di dialogo Spegnimento, toccare Spegni.
A questo punto, si pud continuare a:

* Scollegare il cavo di rete/cavo di alimentazione dalla presa a muro.

* Concedere al robot 30 secondi per scaricare I'energia immagazzinata.
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8. Installazione

Descrizione L'installazione del robot puo richiedere la configurazione e I'uso di segnali di ingresso e
uscita (I/0). Questi diversi tipi di /O e i loro utilizzi sono descritti nelle seguenti sezioni.

8.1. Avvisi e avvertenze elettriche

Avvisi Osservare le seguenti avvertenze per tutti i gruppi di interfaccia, anche quando si progetta e si
installa un'applicazione.

é ATTENZIONE
I mancato rispetto di una delle seguenti avvertenze pud causare lesioni gravi o
fatalita, poiché le funzioni di sicurezza potrebbero essere ignorate.

* Non collegare mai i segnali di sicurezza ad un PLC che non sia un PLC di
sicurezza con classe di sicurezza appropriata. E importante mantenere i
segnali dell’'interfaccia di sicurezza separati dai segnali dell’'interfaccia per
le I/0 normali.

* Tutti i segnali di sicurezza devono essere strutturati in maniera ridondante
(due canali indipendenti).

* Mantenere i due canali indipendenti separati per evitare che un solo
errore possa causare la perdita della funzione di sicurezza.

é ATTENZIONE: ELETTRICITA

I mancato rispetto di una delle seguenti avvertenze pud causare lesioni gravi o
fatalita dovute a rischi elettrici.

* Accertarsi di mantenere all'asciutto tutte le apparecchiature non protette
contro l'ingresso d'acqua. Se dell'acqua penetra all'interno del prodotto,
interrompere e contrassegnare tutte le fonti di alimentazione e contattare
il fornitore di assistenza Universal Robots di zona a scopo di assistenza.

* Usare solo i cavi originali forniti nella dotazione del robot. Evitare di usare
il robot in applicazioni in cui i cavi siano soggetti a flessione.

* Esercitare cautela quando si collegano i cavi di interfaccia alle 1/0 del
robot. La piastra metallica sul fondo & destinata ai cavi e ai connettori di
interfaccia. Smontare la piastra prima di eseguire i fori. Assicurarsi di
eliminare tutti i trucioli prima di rimontare la piastra. Ricordarsi di usare
passacavi della misura corretta.
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A\

ATTENZIONE

Segnali di interferenza con livelli superiori a quelli definiti negli standard specifici
IEC possono causare comportamenti inattesi del robot. Tenere presente quanto
segue:

* L'EMC (Compatibilita elettromagnetica) del robot ¢ stata verificata in
base agli standard internazionali IEC. Livelli di segnale molto elevati o
un’esposizione eccessiva possono causare danni permanenti al robot. Di
solito si riscontra che i problemi EMC si verificano nei processi di
saldatura e sono normalmente segnalati da messaggi di errore nel
registro. Universal Robots declina qualsiasi responsabilita per qualsiasi
danno causato da problemi EMC.

* | cavidil/O che collegano I'unita di controllo ad altri macchinari e
apparecchiature di fabbrica possono avere una lunghezza superiore a 30
m solo a patto che vengano eseguiti collaudi aggiuntivi.

MASSA

| collegamenti negativi vengono definiti GND e sono collegati alla schermatura
del robot e dell'unita di controllo. Tutti i collegamenti GND menzionati sono
esclusivamente per alimentazione e segnali. Per la PE (messa a terra di
protezione), usare i collegamenti con viti M6 contrassegnate con simboli di
messa a terra all'interno dell'unita di controllo. Il conduttore di messa a terra
deve avere almeno la stessa corrente nominale della corrente piu alta del
sistema.

LEGGI IL MANUALE

E possibile configurare alcuni I/O interni all'unita di controllo come /O normali o
di sicurezza. Leggere e comprendere il capitolo Interfaccia elettrica nella sua
interezza.
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3.2. Porte di collegamento dell'unita di controllo

Descrizione La parte inferiore dei gruppi di interfaccia /O nell'unita di controllo € dotata di porte di
collegamento esterne e di un fusibile, descritti di seguito. Alla base dell'alloggiamento
dell'unita di controllo sono presenti aperture coperte per far passare i cavi dei connettori
esterni che consentono di accedere alle porte di connessione.

Porte di Le porte per le connessioni esterne sono le seguenti:

connessione * Porta Teach Pendant per utilizzare il Teach Pendant per controllare o

esterne programmare il braccio del robot.
* Porta della scheda SD per inserire una scheda SD.
* Porta Ethernet per consentire connessioni di tipo Ethernet.

* Mini DisplayPort per supportare i monitor che utilizzano DisplayPort. Cio richiede
un convertitore da Mini Display a DVI o HDMI attivo. | convertitori passivi non
funzionano con le porte DVI/HDMI.

* Il fusibile Mini Blade viene utilizzato quando € collegato un alimentatore esterno.

AVWVISO
Il collegamento o lo scollegamento di un Teach Pendant con I'unita di
controllo accesa puo provocare danni alle apparecchiature.

* Non collegare un Teach Pendant con l'unita di controllo accesa.

* Spegnere l'unita di controllo prima di collegare un Teach
Pendant.

AVVISO
Il mancato collegamento dell'adattatore attivo prima accendere I'unita di
controllo puo ostacolare 'uscita del display.

* Collegare I'adattatore attivo prima di accendere |'unita di
controllo.

* In alcuni casi il monitor esterno deve essere acceso prima
dell'unita di controllo.

* Utilizzare un adattatore attivo che supporti la revisione 1.2, in
quanto non tutti gli adattatori funzionano con le impostazioni di
fabbrica.
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8.3. Ethernet

Descrizione L'interfaccia Ethernet puo essere utilizzata per:
* MODBUS, EtherNet/IP e PROFINET.

* Accesso e controllo a distanza.

Per collegare il cavo Ethernet, passarlo attraverso il foro alla base dell'unita di controllo e collegarlo
alla porta Ethernet sul lato inferiore della staffa