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Prefazione

Congratulazioni per I'acquisto del nuovo robot Universal Robots e-Series, UR3e.

Il robot pud essere programmato per muovere un utensile e comunicare con altre macchine tra-
mite 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 l'utensile lungo una traiettoria desiderata.

Grazie ai suoi sei giunti e a una flessibilita elevata, i bracci robotici collaborativi di Universal Ro-
bots e-Series sono progettati per imitare la gamma di movimenti del braccio umano. Utilizzando
la nostra interfaccia di programmazione brevettata PolyScope, & facile programmare il robot in
modo che muova gli utensili e comunichi con altre macchine tramite segnali elettrici. La Figura
1 illustra i componenti principali del braccio del robot e puo essere utilizzata come riferimento
per tutto il manuale.

Contenuto delle scatole

Quando si ordina un robot, si ricevono due scatole. Una contiene il braccio del robot, mentre
I'altra contiene:

+ Unita di controllo con Teach Pendant

« Staffa di montaggio per I'Unita di controllo
+ Staffa di montaggio per Teach Pendant

+ Chiave di apertura dell’'Unita di controllo

+ Cavi di alimentazione compatibili con la regione in questione

Versione 5.2 ix UR3e
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Wrist 1 joint
Wrist 2 joint
Wrist 3 joint

Tool flange

Base/
Base 'oim,/' / /
Shoulder joint/ /

Elbow joint /

Figura 1: | giunti, la base e la flangia dell'utensile del braccio del robot.

+ Il presente manuale

Importante avviso di sicurezza

Il robot & una macchina parzialmente assemblata (vedere 8.4) e come tale &€ necessario ese-
guire una valutazione del rischio per ciascuna installazione del robot. E necessario mettere in
atto le istruzioni di sicurezza presenti nel capitolo 1.

Come consultare il presente manuale

Il presente manuale riporta istruzioni per l'installazione e la programmazione del robot. Il pre-
sente manuale & distinto in due parti:

Manuale di installazione hardware: Installazione meccanica ed elettrica del robot.
Manuale PolyScope: Programmazione del robot.
Il presente manuale & pensato per l'integratore del robot, il quale deve avere un livello di base di

formazione meccanica ed elettronica e avere familiarita con le nozioni elementari di program-
mazione.

Dove ottenere ulteriori informazioni

Il sito web di supporto (http://www.universal-robots.com/support) contiene quanto segue:

+ Versioni del presente manuale in altre lingue

+ Manuale di PolyScope

UR3e X Versione 5.2
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+ |l Manuale di assistenza con istruzioni per la risoluzione dei problemi, la manutenzione e
la riparazione

+ |l Manuale degli script per gli utenti esperti

UR+

Il sito UR+ (http://www.universal-robots.com/plus/) &€ uno showroom online che offre pro-
dotti all'avanguardia per la personalizzazione dell'applicazione robot UR. Qui & possibile trovare
tutto quanto richiesto in un unico luogo: dagli attuatori finali e dagli accessori alle videocame-
re per la visione e ai software. Tutti i prodotti sono testati e approvati per I'integrazione con
i robot UR in modo da assicurare una configurazione semplice, un funzionamento affidabile,
un'esperienza utente piu uniforme e una programmazione facile. Inoltre, € anche possibile uti-
lizzare il sito per partecipare al Programma per sviluppatori di UR+ e accedere alla nostra nuova
piattaforma software che permette di progettare prodotti piu facili da utilizzare per i robot UR.

Versione 5.2 Xi UR3e
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1.1 Introduzione

Il presente capitolo contiene informazioni importanti sulla sicurezza che devono essere lette e
comprese dall'integratore dei robot Universal Robots e-Series prima dell'accensione iniziale del
robot.

In questo capitolo, le prime sotto-sezioni sono generali. Quelle che seguono trattano dati tecnici
specifici di rilievo che permettono la configurazione e programmazione del robot. Il capitolo 2
descrive e definisce le funzioni di sicurezza particolarmente di rilievo per le applicazioni colla-
borative.

Le istruzioni e indicazioni fornite nel capitolo 2 e nella sezione 1.7 sono di particolare impor-
tanza.

E fondamentale rispettare e seguire tutte le istruzioni di assemblaggio e le indicazioni fornite
negli altri capitoli e sezioni di questo manuale.

Si deve prestare particolare attenzione al testo associato ai simboli di avvertenza.

NOTA:

Universal Robots declina qualsiasi responsabilita se il robot (uni-
ta di controllo e/o telecomando del braccio) presenta danni e se
e stato alterato o modificato in qualsiasi modo. Universal Robo-
ts declina qualsiasi responsabilita per qualsiasi danno causato al
robot o ad altri dispositivi dovuto ad errori di programmazione o
anomalie di funzionamento del robot.

1.2 Validita e responsabilita

Le informazioni in questo manuale non trattano la progettazione, I'installazione e I'uso di un’applicazione
completa del robot, né coprono tutte le periferiche che possono influenzare la sicurezza dell’'intero
sistema. |l sistema completo deve essere progettato 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 normative di sicu-
rezza 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 di un intero sistema robotico

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

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

« Verifica che il sistema robotico completo sia stato progettato ed installato correttamente
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+ Compilazione delle istruzioni per I'uso
+ Affissione sull'installazione del robot dei cartelli appropriati e dei dati di contatto dell'integratore

+ Raccolta di tutta la documentazione in un fascicolo tecnico che includa la valutazione del
rischio e il presente manuale

1.3 Limitazione di responsabilita
Le informazioni di sicurezza offerte in questo manuale non vanno intese come garanzia da parte
di UR che il manipolatore industriale non causera lesioni o danni, neanche nel caso in cui tutte
le istruzioni di sicurezza siano state soddisfatte.

1.4 Simboli di avvertenza nel presente manuale

| simboli che seguono definiscono le diciture indicanti i livelli di rischio, utilizzate in tutto questo
manuale. Sul prodotto vengono utilizzati gli stessi simboli di avvertenza.

PERICOLO:
Questo segnala unimminente 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 apparecchiature.

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.

UR3e
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1.5 Avvisi e avvertenze generali

Questa sezione contiene alcune avvisi e avvertenze generali che possono essere ripetute o illu-
strate in parti diverse del presente manuale. Altri avvisi ed avvertenze sono presenti in tutto il
presente manuale.

PERICOLO:

Accertarsi di installare il robot e tutti i dispositivi elettrici in con-
formita con le specifiche e gli avvisi riportati nei capitoli 4 e
5.
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AVVISO:

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

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

3. Verificare che misure di sicurezza e parametri della configura-
zione di sicurezza del robot garantiscano la sicurezza di pro-
grammatori, operatori e persone presenti, come indicato nella
valutazione del rischio.

4. 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.

5. Non utilizzare il robot se questo € danneggiato, ad esempio
se i coperchi del giunto sono lenti, rotti o mancanti.

6. In caso di errore del software, premere immediatamente
l'arresto di emergenza, annotare le circostanze originarie
dell’errore, ricercare i codici di errore corrispondenti sulla
schermata del registro e contattare il fornitore.

7. Evitare di collegare dispositivi di sicurezza alle I/0 standard.
Usare solo I/0 di sicurezza.

8. Utilizzare le impostazioni di installazione corrette (ad esem-
pio, angolo di montaggio robot, massa al TCP, offset del
TCP, configurazione di sicurezza). Salvare e caricare il file di
installazione insieme al programma.

9. Utilizzare la funzione Freedrive solo negli impianti in cui la
valutazione del rischio lo consente.

10. Gli utensili/attuatori finali e gli ostacoli non devono presentare
bordi taglienti o punti di schiacciamento.

11. Avvisare tutte le persone di mantenere la testa e il volto fuo-
ri dalla portata del robot in funzionamento o in procinto di
attivarsi.

12. Prestare attenzione al movimento del robot durante I'utilizzo
del teach pendant.

13. Se la valutazione del rischio lo prescrive, evitare di entrare nel
raggio di sicurezza del robot o di toccarlo mentre il sistema &
in funzione.
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13. Labbinamento di macchine differenti pud aumentare i rischio
creare nuovi pericoli. Eseguire sempre una valutazione com-
plessiva del rischio per l'intera installazione. A seconda della
valutazione del rischio, potrebbero essere utili livelli di sicu-
rezza operativa differenziati; pertanto, quando si richiedono
differenti livelli di prestazioni di arresto di emergenza e di si-
curezza, scegliere sempre il livello piu alto. Leggere e com-
prendere sempre i manuali di tutte le apparecchiature in uso
nell'installazione.

14. Non modificare mai il robot. Una modifica potrebbe creare pe-
ricoli non previsti dall'integratore. Tutto il riassemblaggio au-
torizzato deve essere eseguito tenendo conto delle informa-
zioni nelle edizioni piu recente di tutti i manuali di assistenza
in questione.

15. Se il robot viene acquistato con un modulo supplementare
(ad es. linterfaccia euromap67), informarsi su tale modulo
consultando il relativo manuale.

16. Assicurarsi che gli utenti del robot siano informati in merito
alla posizione del pulsante o dei pulsanti di arresto di emer-
genza e abbiano ricevuto istruzioni in merito all'attivazione
dell’'arresto di emergenza in caso di emergenza o di situazioni
anomale.

AVVISO:

1. ll robot e I'unita di controllo generano calore durante il funzio-
namento. Evitare diinteragire conil robot o ditoccarlo durante
o immediatamente dopo il funzionamento, poiché il contatto
protratto potrebbe causare problemi. E possibile controllare la
temperatura sulla schermata di registro prima di maneggiare
o toccare il robot oppure & anche possibile far raffreddare il
robot spegnendolo e poi attendendo un‘ora.

2. Non introdurre mai le dita dietro il coperchio interno dell’'unita
di controllo.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Valutazione del rischio

ATTENZIONE:

1. Quando il robot & integrato o collabora con macchine che
lo potrebbero danneggiare, si raccomanda vivamente di col-
laudare separatamente tutte le funzioni ed il programma del
robot.

2. Evitare di esporre il robot a campi magnetici persistenti. |
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/attuatori finali e attrezza-
ture o alla lavorazione o trasferimento di componenti o prodotti. Per ulteriori informazioni sulle
condizioni ambientali in cui il robot deve operare, consultare le appendici BeD.
I robot UR sono dotati di funzioni speciali di sicurezza concepite specificamente per permettere
il funzionamento collaborativo in cui il sistema robotico opera senza barriere e/o afflancando
una persona.
Il funzionamento collaborativo € destinato unicamente per applicazioni prive dirischi, dove l'intera
applicazione, inclusi utensile/attuatore finale, pezzo in lavorazione, ostacoli e altre macchine,
non presenta alcun rischio di rilievo secondo la valutazione del rischio dell'applicazione in que-
stione.
Qualsiasi uso o applicazione che si discosta dall’'uso previsto viene considerato uso improprio
inammissibile. Cid include, ma non si limita a:

+ Uso in ambienti potenzialmente esplosivi

+ Uso in applicazioni mediche e critiche per funzioni vitali

+ Uso prima di aver completato una valutazione del rischio

+ Uso al di fuori dell’'ambito previsto

+ Uso come ausilio all'arrampicata

+ Impiego al di fuori dei parametri operativi ammissibili

1.7 Valutazione del rischio

Uno dei compiti pit importanti che un integratore deve ricoprire € I'esecuzione di una valuta-
zione del rischio. In molti Paesi, cid & prescritto dalla legge. Il robot stesso € una macchina
parzialmente completa, poiché la sicurezza dell'installazione del robot dipende dal modo in cui
& integrato (ad es. utensile/attuatore finale, ostacoli e altre macchine).

Si raccomanda che l'integratore faccia riferimento alle norme ISO 12100 e ISO 10218-2 quando
esegue la valutazione del rischio. Inoltre, I'integratore pud scegliere di utilizzare la specifica
tecnica ISO/TS 15066 come guida aggiuntiva.

La valutazione del rischio effettuata dall'integratore deve prendere in considerazione tutte le
procedure operative nel corso del ciclo di vita dell'applicazione del robot, fra cui, a titolo esem-
plificativo e non esaustivo:

UR3e
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1.7 Valutazione del rischio UNIVERSAL ROBOTS

+ Lapprendimento del robot durante configurazione e sviluppo dell'installazione del robot
+ Diagnostica guasti e manutenzione

- Normale funzionamento dell'installazione del robot

Effettuare la valutazione del rischio prima dell'accensione iniziale del robot. Uno degli obiettivi
della valutazione del rischio dell'integratore & l'identificazione di impostazioni di configurazione
di sicurezza appropriate e della necessita di ulteriori pulsanti di arresto di emergenza o altre
misure di protezione per le applicazioni specifiche del robot.

Lidentificazione delle impostazioni di configurazione di sicurezza corrette € fondamentale nello
sviluppo di applicazioni collaborative dirobot. Perinformazioni dettagliate, consultare il capitolo 2
e il paragrafo II.

Alcune funzioni con classificazione di sicurezza sono specificatamente progettate per applica-
zioni collaborative di robot. Le impostazioni di configurazione di sicurezza consentono di confi-
gurare tali funzioni e sono fondamentali per eliminare rischi specifici riportati nella valutazione
del rischio effettuata dall'integratore:

+ Limitazione di forza e potenza: Consente la riduzione di forze di bloccaggio e pressioni
esercitate dal robot nella direzione di movimento, in caso di collisione fra robot e operatore.

+ Limitazione del momento: Consente la riduzione di elevate energie transienti e forze di
impatto in caso di collisione fra operatore e robot, riducendo la velocita di quest’ultimo.

+ Limitazione della posizione del giunto, del gomito e dell’'utensile/attuatore finale: Con-
sente la riduzione di rischi associati a determinate parti del corpo, ad esempio per evitare
movimenti verso la testa e il collo.

+ Limitazione dell'orientamento dell'utensile/attuatore finale: Utile in particolare per ridurre
i rischi associati a determinate aree e caratteristiche di utensili/attuatori finali e pezzi in
lavorazione, ad esempio per proteggere l'operatore da bordi taglienti.

+ Limitazione della velocita: Garantisce una velocita ridotta del braccio robot.

Lintegratore deve impedire 'accesso non autorizzato alla configurazione di sicurezza adottando
una password di protezione.

Si richiede la valutazione del rischio di un'applicazione con robot collaborativo che determini
eventuali contattiintenzionali e/o dovuti a un cattivo uso ragionevolmente prevedibile. Loperazione
deve valutare:

+ La gravita delle singole collisioni potenziali
+ La probabilita che si verifichino singole collisioni potenziali

+ La possibilita di evitare singole collisioni potenziali

Se il robot & installato in applicazioni robotiche non collaborative in cui € impossibile eliminare
o ridurre in modo ragionevole e sufficiente i rischi e pericoli utilizzando le funzioni di sicurezza
integrate (ad es., in caso di uso di utensili/attuatori finali pericolosi), la valutazione del rischio
effettuata dall'integratore dovra determinare ulteriori misure protettive richieste (ad es., un di-
spositivo di attivazione protezione dell'operatore durante la configurazione e programmazione).

Universal Robots identifica i rischi potenziali significativi sotto elencati come rischi che devono
essere considerati dall'integratore.

Nota: Altri fattori di rischio di rilievo possono essere presenti in installazioni robotiche specifi-
che.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.9 Arresto di emergenza

1.

o o~ w

N

Le informazioni suitempi e le distanze di arresto sono riportate nel capitolo 2€enell'appendice A.

Penetrazione della cute da parte di spigoli vivi e punti taglienti sull’'utensile/attuatore finale
o sul relativo innesto.

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

Contusioni dovute al contatto con il robot.
Storte o fratture delle ossa dovute a colpi fra un pesante carico utile e una superficie dura.
Conseguenze dovute a bulloni lenti che fissano il braccio robot o I'utensile/attuatore finale.

Oggetti in caduta dall'utensile/attuatore finale, ad es. a causa di presa insufficiente o inter-
ruzione di corrente.

Errori dovuti a pulsanti di arresto di emergenza diversi per macchine differenti.

Errori dovuti a modifiche non autorizzate dei parametri di configurazione di sicurezza.

1.8 Valutazione prima dell'utilizzo

| test seguenti devono essere condotti prima di utilizzare il robot per la prima volta o dopo
I'esecuzione di qualsiasi modifica. Verificare che tutti gli ingressi e le uscite di sicurezza siano
connessi in maniera adeguata e corretta. Verificare che tutti gli ingressi e le uscite di sicurezza
connessi, compresi i dispositivi condivisi da pit macchine o robot, siano funzionanti. A questo
SCOpO, € necessario:

+ Testare che i pulsanti e I'ingresso di emergenza arrestino il robot e inneschino i freni.

Testare che l'ingresso di protezione arresti il movimento del robot. Se il reset di prote-
zione & stato configurato, controllare che sia necessario attivarlo prima che sia possibile
ricominciare il movimento.

Esaminare la schermata di inizializzazione per testare che la modalita ridotta sia in grado
di far passare la modalita di sicurezza alla modalita ridotta.

Testare che la modalita operativa sia in grado di cambiare la modalita operativa, consultare
I'icona in alto a destra dell'interfaccia dell'utente.

Testare che il dispositivo di abilitazione a tre posizioni debba essere premuto allo scopo di
abilitare il movimento in modalita manuale e che il robot sia sottoposto al controllo della
velocita ridotta.

Testare che le uscite dell'arresto di emergenza del sistema siano effettivamente in grado
di portare l'intero sistema a uno stato di sicurezza.

- Testare che il sistema connesso all’'uscita Robot in movimento, all'uscita Robot non in arre-

sto, all'uscita Modalita ridotta o all’'uscita Modalita non ridotta sia effettivamente in grado
di rilevare le modifiche nell’'uscita

1.9 Arresto di emergenza

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

UR3e
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1.10 Movimento senza potenza di azionamento UNIVERSAL ROBOTS

Nota: Secondo le normative IEC 60204-1 e ISO 13850, i dispositivi di emergenza non sono
protezioni. Sono misure di protezione complementari e non sono destinate a prevenire lesioni.

La valutazione del rischio dell’applicazione robotica deve determinare se sono necessari altri
pulsanti di arresto di emergenza. | pulsanti di arresto di emergenza devono essere conformi alla
normativa IEC 60947-5-5 (consultare la sezione 5.4.2).

1.10 Movimento senza potenza di azionamento
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UNIVERSAL ROBOTS

1.10 Movimento senza potenza di azionamento
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2 Funzioni e interfacce con classificazione di sicurezza

2.1 Introduzione

| robot Universal Robots e-Series sono dotati di una serie di funzioni di sicurezza integrate e di
I/0 di sicurezza e segnali di controllo digitali e analogici da e verso l'interfaccia elettrica allo
scopo di effettuare la connessione ad altre macchine e a dispositivi protettivi aggiuntivi. Cia-
scuna funzione e I/0 di sicurezza € realizzato in conformita alla normativa EN 1ISO13849-1:2008
(consultare il capitolo 8 per le certificazioni) con livello di prestazioni d (PLd)
utilizzando un‘architettura di categoria 3.

Consultare il capitolo 13 nella sezione II per la configurazione delle funzioni di sicurez-
za, degli ingressi e delle uscite nell'interfaccia per gli utenti. Consultare il capitolo 5 per
istruzioni su come collegare i dispositivi di sicurezza all’'l/O.

NOTA:

1. Lutilizzo e la configurazione delle funzioni di sicurezza e del-
le interfacce deve seguire le procedure per la valutazione del
rischio per ciascuna applicazione di robot (consultare il

capitolo 1 sezione 1.7).

2. Se il robot riscontra un'anomalia o una violazione nel siste-
ma di sicurezza (ad esempio, uno dei cavi sul circuito di arre-
sto di emergenza risulta tagliato o e stato violato un limite di
sicurezza), viene avviato un arresto di categoria 0.

3. Il tempo di arresto deve essere preso in considerazione
all'interno della valutazione del rischio dell'applicazione

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Funzioni di sicurezza

PERICOLO:

1. Lutilizzo di parametri di configurazione di sicurezza diver-
si da quelli determinati nella valutazione del rischio puo
causare pericoli non ragionevolmente eliminati o rischi non
sufficientemente ridotti

2. Assicurarsi che gli utensili e i sistemi di afferraggio siano con-
nessi in maniera adeguata in modo tale che, nel caso in cui si
verifichi un’interruzione di alimentazione, non vengano corsi
pericoli

3. Prestare attenzione quando si utilizza la tensione di 12 V in
quanto un errore compiuto dal programmatore puo causare
il passaggio alla tensione di 24 V, il che pud danneggiare le
apparecchiature e causare incendi

4. L'attuatore finale non & protetto dal sistema di sicurezza
UR. Il funzionamento dell’attuatore finale e/o del cavo di
connessione non & monitorato

2.2 Categorie di arresto

A seconda delle circostanze, il robot puo iniziare tre tipi di categorie di arresto definite in linea
con IEC 60204-1. Queste categorie sono definite nella tabella seguente.

Categoria di arresto  Descrizione

0 Arresta il robot tramite unimmediata rimozione
dell’'alimentazione.

1 Arresta il robot in maniera ordinata e controllata.
Lalimentazione viene rimossa una volta che il robot
si & fermato.

2 *Ferma il robot con l'alimentazione disponibile nelle tra-

smissioni pur conservando la traiettoria. Lalimentazione
della trasmissione viene conservata dopo l'arresto del
robot.

Nota: *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.

2.3 Funzioni di sicurezza

Le funzioni di sicurezza dei robot di Universal Robot come elencate nella tabella seguente so-
no presenti all'interno robot ma sono pensate per controllare il sistema del robot, ossia il robot
con l'utensile/attuatore finale collegato. Le funzioni di sicurezza del robot vengono utilizzate
per ridurre i rischi al sistema del robot determinati dalla valutazione del rischio. Le posizioni e le
velocita sono relative alla base del robot.
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UNIVERSAL ROBOTS

Funzione di
sicurezza

Descrizione

Limite di posizione
giunto

Limite di velocita
giunto

Piani di sicurezza

Orientamento
dell'utensile
Limite di velocita

Limite di forza

Limite della
guantita di moto
Limite di potenza
Tempo limite di
arresto

Distanza limite di
arresto

Definisce i limiti superiori e inferiori per le posizioni
consentite del giunto.
Definisce un limite superiore per la velocita del giunto.

Definisce i piani, nello spazio, che limitano la posizione
del robot. | piani di sicurezza limitano o il solo utensi-
le/attuatore finale oppure sia I'utensile/attuatore finale che
il gomito.

Definisce i limiti di orientamento consentiti per I'utensile.

Limita la velocita massima del robot. La velocita ¢ limita-
ta al gomito, alla flangia dell'utensile/attuatore finale e al
centro delle posizioni dell’'utensile/attuatore finale definite
dall’'utente.

Limita la forza massima esercitata dall’'utensile/attuatore
finale del robot e dal gomito in situazioni di serraggio. La
forza & limitata all'utensile/attuatore finale, alla flangia del
gomito e al centro delle posizioni dell'utensile/attuatore
finale definite dall'utente.

Limita lo slancio massimo del robot.

Limita il lavoro meccanico eseguito dal robot.

Limita il tempo massimo utilizzato dal robot per I'arresto
dopo l'avvio di un arresto di protezione.

Limita la distanza massima percorsa dal robot dopo I'avvio
di un arresto di protezione.

Il robot presenta anche i seguenti ingressi di sicurezza:
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2.4 Funzione di sicurezza

Entrata di sicurezza

Descrizione

Pulsante di arresto
di emergenza

Arresto emergenza
robot

Arresto di
emergenza del
sistema

Arresto di sicurezza
Reset dell'arresto di
sicurezza

Modalita ridotta

Dispositivo di
abilitazione a 3
posizioni

Modalita di
funzionamento

Esegue un arresto di categoria 1 e ne da notifica alle
altre macchine tramite 'uscita Arresto di emergenza del
sistema, se tale uscita & stata definita.

Esegue un arresto di categoria 1 tramite lingresso
dell’'unita di controllo e ne da notifica alle altre macchine
tramite I'uscita Arresto di emergenza del sistema, se tale
uscita & stata definita.

Esegue un arresto di categoria 1 solo sul robot.

Esegue un arresto di categoria 2.

Esegue il ripristino dallo stato di arresto di protezio-
ne quando si crea un fronte sull'ingresso del ripristino
protezione.

Effettua una transizione nel sistema di sicurezza in modo
che vengano utilizzati i limiti della Modalita ridotta.

Avvia un Arresto di protezione quando il dispositivo di abili-
tazione & completamente compresso o completamente ri-
lasciato. Quando cio si verifica, gli ingressi del dispositivo
di abilitazione sono alti.

Modalita a cui passare quando necessario. NOTA: neces-
sario quando viene utilizzato un dispositivo di abilitazione
a tre posizioni.

A scopo di interfaccia con le altre macchine, il robot € dotato delle seguenti uscite di sicurezza:

Uscita di sicurezza

Descrizione

Arresto di
emergenza del
sistema

Robot in
movimento
Robot non in
arresto

Modalita ridotta

Modalita non
ridotta

Quando il segnale & logica bassa, l'ingresso Arresto
di emergenza del robot presenta una logica bassa o il
pulsante Arresto di emergenza € premuto.

Quando il segnale presenta una logica alta, nessun giunto
individuale del robot si sposta piu di 0,1 rad.

Logica alta in caso di arresto o arresto in corso del robot
a causa di un arresto di emergenza o protezione. In caso
contrario, la logica sara bassa.

Logica bassa quando il sistema di sicurezza € in Modalita
ridotta.

Logica bassa quando il sistema non e in Modalita ridotta.

Tutti gli 170 di sicurezza sono a doppio canale, il che significa che sono sicuri quando sono bassi
(ad esempio, I'Arresto di emergenza ¢ attivo quando i segnali sono bassi).

2.4 Funzione di sicurezza

Il sistema di sicurezza funge da monitoraggio nel caso in cui uno qualsiasi dei limiti di sicurezza
venga violato oppure se viene avviato un arresto di emergenza o di protezione.
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Le reazioni del sistema di sicurezza sono:

Innesco Reazione

Arresto di Categoria di arresto 1.
emergenza

Arresto di Categoria di arresto 2.
protezione

Violazione del Categoria di arresto 0.
limite

Rilevamento di Categoria di arresto 0.
anomalia

Quando si esegue la valutazione del rischio dell'applicazione, & necessario prendere in conside-
razione il movimento del robot dopo I'avvio di un arresto. Allo scopo di facilitare questo processo,
¢ possibile utilizzare le funzioni di sicurezza Limite del tempo di arresto e Limite della distanza
di arresto. Queste funzioni di sicurezza riducono in maniera dinamica la velocita del movimento
del robot in modo tale che questo possa sempre essere arrestato nel rispetto dei limiti. E impor-
tante notare che i limiti della posizione del giunto, i piani di sicurezza e i limiti dell'orientamento
dell'utensile/attuatore finale prendono in considerazione la distanza di arresto prevista, ossia il
movimento del robot rallenta prima che il limite venga raggiunto.

La sicurezza funzionale pu0 essere riassunta come:

Funzione di sicurezza Tolleranza Livello di presta- Categoria
zioni
Arresto di emergenza - d 3
arresto di sicurezza - d 3
Limite di posizione 5° d 3
giunto
Limite di velocita giunto  1,15%s d 3
Piani di sicurezza 40mm d 3
Orientamento 3° d 3
dell'utensile
Limite di velocita 50 mmy/s d 3
Limite di forza 25N d 3
Limite della quantita di 3kgm/s d 3
moto
Limite di potenza 10w d 3
Tempo limite di arresto 50ms d 3
Distanza limite di 40mm d 3
arresto
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200 mm

Figura 2.1: A causa delle proprieta fisiche del braccio del robot, determinate aree di lavoro richiedono
una particolare attenzione in relazione al rischio di schiacciamento. Un‘area (a sinistra) viene definita per
i movimenti radiali, quando il giunto del polso 1 si trova ad almeno 450 mm dalla base del robot. Laltra
area (destra) si trova entro 200 mm dalla base del robot durante il movimento tangenziale.

AVVISO:

Ci sono due eccezioni importanti alla funzione di limitazione della
forza quando si progetta un‘applicazione (Figura 2.1). Quandoiil ro-
bot si protende, I'effetto sul giunto del ginocchio pud generare forze
elevate in direzione radiale (via dalla base) a velocita ridotte. In ma-
niera analoga, il braccio di leva corto, quando I'utensile/attuatore
finale si trova vicino alla base e si muove attorno a essa, pud ge-
nerare forze elevate a velocita ridotte. E possibile evitare i rischi
di schiacciamento rimuovendo gli ostacoli in queste aree, posizio-
nando diversamente il robot o utilizzando una combinazione di pia-
ni di sicurezza e limiti dei giunti per eliminare il rischio e impedire
al robot di entrare in quest’area dello spazio di lavoro.

AVVISO:

Se il robot viene utilizzato in applicazioni di guida manuale con mo-
vimenti lineari, la velocita del giunto deve essere impostata a non
oltre 250 mm/s per I'utensile/attuatore finale e il gomito, a meno che
una valutazione del rischio non dimostri che sono accettabili ve-
locita maggiori. Cio impedira il movimento rapido del gomito del
robot nelle vicinanze delle singolarita.

2.5 Modalita

Modalita normale e ridotta |l sistema di sicurezza presenta due modalita: Normale e Ridotta.
Si possono configurare dei limiti di sicurezza per ciascuna di queste due modalita. La Modalita
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ridotta & attiva quando l'utensile/attuatore finale del robot viene posizionato sul lato Modalita
ridotta di un piano di Attivazione della modalita ridotta oppure quando attivato da un ingresso
di sicurezza.

Utilizzo di un piano per attivare la modalita ridotta: Quando il robot passa dal lato della Modalita
ridotta del piano di attivazione al lato della Modalita normale, € presente un'area di 20 mm attorno
al piano di attivazione in cui sono consentiti sia i limiti della Modalita normale che quelli della
Modalita ridotta. Cio limita I'alternanza eccessiva della modalita di sicurezza nel caso in cui il
robot si trovi propri al limite.

Utilizzo di un ingresso per attivare la Modalita ridotta: Quando viene utilizzato un ingresso
per avviare o fermare la Modalita ridotta, possono trascorrere fino a 500 ms prima che i valori di
limite della nuova modalita vengano applicati. Cio puo verificarsi sia al passaggio dalla Modalita
ridotta a quella normale sia viceversa. Cio consente al robot di adattare la velocita ai nuovi limiti
di sicurezza.

Modalita di ripristino Quando viene violato un limite di sicurezza, il sistema di sicurezza deve
essere riavviato. Se all'avvio il sistema si trova al di fuori di un limite di sicurezza (ovvero, al
di fuori di un limite di posizione del giunto), si passa alla Modalita di ripristino speciale. Nella
Modalita di ripristino, non & possibile eseguire programmi del robot, ma & possibile riportare
manualmente il braccio robot entro i limiti utilizzando la modalita Freedrive o la scheda Muovi
in PolyScope (consultare la sezione II Manuale PolyScope). | limiti di sicurezza della
Modalita di ripristino sono:

Funzione di Limite
sicurezza

Limite di velocita 30°s
giunto

Limite di velocita 250 mny/s
Limite di forza 100N
Limite della 10 kgmy/s

quantita di moto
Limite di potenza 80W

In caso di violazione dei presenti limiti, il sistema di sicurezza effettua una categoria di arresto
0.

AVVISO:

| limiti delle posizioni del giunto, dei piani di sicurezza e
dell'orientamento dell'utensile/attuatore finale sono disabilitati nel-
la Modalita di ripristino. Esercitare cautela mentre si riporta il
braccio robot entro i limiti.
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3 Trasporto

Al momento della consegna, il robot e l'unita di controllo sono un set calibrato. Non separarli o
sara necessaria una ricalibrazione.

Trasportare il robot solo nell'imballaggio originale. Conservare il materiale di imballaggio in un
luogo asciutto se si desidera spostare il robot in un secondo tempo.

Quando si sposta il robot dal suo imballaggio al luogo di installazione, tenere entrambi i tubi del
braccio del robot contemporaneamente. Mantenere il robot in posizione fino a quando tutti i
bulloni di fissaggio sulla base del robot siano stati serrati saldamente.

Sollevare l'unita di controllo dalla sua impugnatura.

AVVISO:

1. Assicurarsi di non sovraccaricare la schiena o altre parti del
corpo quando si solleva I'apparecchiatura. Utilizzare dei di-
spositivi di sollevamento appropriati. E necessario seguire
tutte le linee guida nazionali e regionali in merito al solleva-
mento. Universal Robots declina qualsiasi responsabilita per
i danni causati durante il trasporto dei dispositivi.

2. Accertarsi di montare il robot seguendo le istruzioni nel
capitolo 4.
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4 Interfaccia meccanica

4.1 Introduzione
Il presente capitolo descrive i principi base per il montaggio dei componenti del sistema robot.
Si devono rispettare le istruzioni per l'installazione elettrica riportate nel capitolo 5.

4.2 Areadilavoro del robot
l'area di lavoro del robot UR3e si estende 500 mm dal giunto di base. E importante considerare
il volume cilindrico direttamente sopra e sotto la base del robot quando si sceglie un luogo di
montaggio del robot. Evitare di avvicinare |'utensile al volume cilindrico poiché ci6 causa movi-
menti rapidi dei giunti anche quando l'utensile si muove lentamente, il che significa che il robot
funziona in maniera inefficiente e che é difficile eseguire la valutazione del rischio.

Fronte Inclinato
4.3 Montaggio

Braccio del robot |l braccio del robot viene installato utilizzando quattro bulloni M6 con forza
8,8 e quattro fori di montaggio 6.6 mm sulla base. | bulloni devono essere serrati con una coppia
dioNm.

Utilizzare i due fori @5 in dotazione, con un perno, per riposizionare in maniera accurata il braccio
del robot. Nota: E possibile acquistare una base omologa di precisione come accessorio. La
figura 4.1 indica dove eseguire i fori e montare le viti.

Montare il robot su una superficie solida e priva di vibrazioni in grado di sopportare almeno dieci
volte la coppia piena sviluppata dal giunto di base e almeno cinque volte il peso del braccio
del robot. Se il robot viene montato su un asse lineare o una piattaforma mobile, I'accelerazione
della base di montaggio mobile deve essere molto bassa. Un'accelerazione elevata puo causare
un arresto di emergenza nel robot.
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Surface on which the robot is fitted
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Figura 4.1: Fori di montaggio del robot. Utilizzare quattro bulloni M6. Tutte le misure sono in mm.

PERICOLO:

Accertarsi che il braccio del robot venga imbullonato corretta-
mente e saldamente in posizione. Un'installazione instabile puo
causare incidenti.

ATTENZIONE:

Montare il robot in un ambiente idoneo dal punto di vista della clas-
se 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)

Utensile La flangia dell'utensile del robot ha quattro fori con filetto M6 per il fissaggio di un
utensile al robot. | bulloni M6 devono essere serrati a 8 N m, classe di forza 8,8. Per un ripo-
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Figura 4.2: La flangia di uscita dell'utensile (ISO 9409-1-50-4-M6) rappresenta il punto in cui l'utensile
viene installato all'estremita del robot. Tutte le misure sono in mm.

sizionamento accurato dell'utensile, utilizzare un perno nel foro @6 in dotazione. La Figura 4.2
mostra le dimensioni e la disposizione dei fori della flangia dell’'utensile. Si consiglia di utilizzare
un foro con fessurazione radiale per il perno in modo da evitare una costrizione eccessiva pur
preservando un posizionamento preciso.

Non utilizzare bulloni che si estendono oltre 8 mm per installare il robot. Se i bulloni superano gli
8 mm, questi possono premere contro il fondo della flangia dell’'utensile e causare il cortocircuito
del robot e possibili danni irreparabili.

PERICOLO:

1. Assicurarsi che l'utensile venga imbullonato correttamente e
saldamente in posizione.

2. Assicurarsi che l'utensile sia montato in modo tale da non
creare situazioni di pericolo in caso di caduta inaspettata di
un componente.

3. Linstallazione del robot con bulloni pit lunghi di 8 mm pud
causare danniirreparabili e sara necessario sostituire il giunto
terminale del robot.

Unita dicontrollo Lunita dicontrollo puo essere appesa a una parete o collocata sul pavimento.
E necessario uno spazio di 50 mm su ciascun lato dell’'unita di controllo per consentire un flusso
d‘aria sufficiente.
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Teach pendant |l Teach Pendant puo0 essere appeso a una parete o sull'unita di controllo. Ve-
rificare che i cavi non causino pericolo di inciampo.

Nota: e possibile acquistare supporti aggiuntivi per il montaggio dell’'unita di controllo e di Teach
Pendant.

PERICOLO:

1. Verificare che l'unita di controllo, Teach Pendant e i cavi non
entrino in contatto con liquidi. Un’unita di controllo bagnata
puo causare lesioni mortali.

2. Posizionare il Teach Pendant (IP54) e I'unita di controllo (IP44)
in un ambiente idoneo per la classe IP.
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4.4 Carico utile massimo

Il carico utile massimo consentito del braccio del robot dipende dall'offset del centro di gravita,
vedere la Figura 4.3. Loffset del centro di gravita viene definito come la distanza fra il centro
della flangia di uscita dell'utensile e il centro di gravita del carico utile collegato.

Carico utile (kg)

0 100 200 300 400

Offset del centro di gravi-
ta (mm)

Figura 4.3: Rapporto fra il carico utile massimo consentito e l'offset del centro di gravita.
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5 Interfaccia elettrica

5.1

Introduzione

Questo capitolo descrive i gruppi di interfaccia elettrica del braccio del robot nell’'unita di control-
lo. Per la maggior parte dei tipi di I/0 vengono offerti degli esempi. Il termine /O si riferisce ai
segnali di controllo digitali e analogici provenienti da o diretti verso i gruppi di interfaccia elettrica
elencati di seguito.

+ Collegamento alla rete elettrica

+ Collegamento del robot

1/0 del controller
+ 1/0 utensile

+ Ethernet

5.1.1

Staffa per I'unita di controllo

Sulla parte inferiore dei gruppi di interfaccia /0, c’¢ una staffa con porte che consente collega-
menti aggiuntivi (illustrazione di seguito). La base dell'unita di controllo presenta un'apertura
con coperchio per una connessione facile (vedere 5.2).

Mini Displayport supporta i monitor con Displayport e richiede un convertitore attivo da Mini
Display a DVI o HDMI per la connessione dei monitor con interfaccia DVI/HDMI. | convertitori
passivi non funzionano con le porte DVI/HDMI.

Nota: Il fusibile deve avere il contrassegno UL ed essere di tipo Mini Blade con corrente nominale
massima pari a: 10 A e tensione nominale minima pari a: 32V

5.2

Ethernet

Linterfaccia Ethernet puo essere utilizzata per:

+ MODBUS, EtherNet/IP e PROFINET (consulta la sezione II).

+ Accesso e controllo a distanza.

Connettere il cavo Ethernet facendolo passare attraverso il foro sulla base dell’'unita di controllo
e poi collegarlo alla porta Ethernet sulla parte inferiore della staffa.

Riposizionare il coperchio presso la base dell’'unita di controllo con un pressacavo adeguato allo
scopo di connettere il cavo alla porta Ethernet.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Avvisi e avvertenze elettriche

Le specifiche elettriche sono riportate qui sotto.

Parametro Min Tipo Max Unita
Velocita di comunicazione 10 - 1000 Mb/s

5.3 Auvvisi e avvertenze elettriche
Mettere in atto le avvertenze seguenti per tutti i gruppi di interfaccia summenzionati oltre a quelli
relativi alla progettazione e all'installazione dell'applicazione del robot.
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PERICOLO:

1.

Non collegare mai i segnali di sicurezza ad un PLC che
non sia un PLC di sicurezza con classe di sicurezza ap-
propriata. Il mancato rispetto di questa avvertenza pud
causare lesioni gravi o fatalita, poiché le funzioni di sicu-
rezza potrebbero essere ignorate. E importante mantene-
re i segnali dell'interfaccia di sicurezza separati dai segnali
dell'interfaccia per le 1/0 normali.

2. 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.

E possibile configurare alcuni I/0 interni all'unita di control-
lo come I/0 normali o di sicurezza. Leggere e interpretare
correttamente l'intera sezione 5.4.

PERICOLO:

1.

Accertarsi di mantenere all'asciutto tutte le apparecchiature
non protette contro I'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 forniti nella dotazione originale del robot. Evi-
tare di usare il robot in applicazioni in cui i cavi siano soggetti
a flessione. Contattare I'assistenza Universal Robots di zona
se sono necessari cavi pit lunghi o flessibili.

. | collegamenti negativi vengono definiti come Ground (GND)

e sono collegati all'alloggiamento del robot e dell’'unita di con-
trollo. Tutti i collegamenti GND menzionati sono esclusiva-
mente per alimentazione e segnali. Per la PE (messa a terra
di protezione), usare i collegamenti con viti M6 contrassegna-
te con simboli di messa a terra all’'interno dell’'unita di control-
lo. Il conduttore di messa a terra deve avere almeno la stessa
corrente nominale della corrente piu alta del sistema.

Esercitare cautela quando siinstallano i cavi di interfaccia agli
I/0 del robot. La piastra metallica sul fondo & destinata ai ca-
vi e ai connettori di interfaccia. Smontare la piastra prima di
eseguire fori. Assicurarsi di eliminare tutti i trucioli prima di ri-
montare la piastra. Ricordarsi di usare passacavi della misura
corretta.

Versione 5.2

I-31

UR3e

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. Tutti i diritti sono riservati.

UNIVERSAL ROBOTS 5.4 1/0 del controller

ATTENZIONE:

1. LEMC (Compatibilita elettromagnetica) del robot & stata ve-
rificata in base agli standard internazionali IEC. Segnali di in-
terferenza con livelli superiori a quelli definiti negli standard
specifici IEC possono causare comportamenti inattesi del ro-
bot. Livelli di segnale molto elevati o un’esposizione ecces-
siva possono causare danni permanenti al robot. Di solito si
riscontra che i problemi EMC si verificano nei processi di sal-
datura e sono normalmente segnalati da messaggi di errore
nel registro. Universal Robots declina qualsiasi responsabilita
per qualsiasi danno causato da problemi EMC.

2. Icavidil/O che collegano I'unita di controllo ad altri macchina-
ri e apparecchiature di fabbrica possono avere una lunghezza
superiore a 30 m solo a patto che vengano eseguiti collaudi
aggiuntivi.

NOTA:
Se non indicato diversamente, tutte le tensioni e le correnti sono in
CC (Corrente Continua).

5.4 1/0 del controller

E possibile utilizzare I' I/O all'interno dell'unita di controllo per un'ampia serie di apparecchiature,
compresi i relé pneumatici, i PLC e i pulsanti di arresto di emergenza.

Limmagine qui sotto illustra il diagramma dei gruppi dell'interfaccia elettrica nell’'unita di con-

trollo.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V|H| PWR/ M| |24V|H|[24V/H| OV M|/ OV M| |[24V|H|[24V|H| OV (H|| OV H| [£|AG(H
g EIO GND|H| |GND{W/| [CIO|H||CI4 M| |COO[M||CO4|H| [DIO|N||DI4|H| DOO/H||DO4 N 2 (a0 L
& [24v ON (H 24V‘ 24V|H||24V(H OV M|/ OV |H| [24V|H||24V|H| |OV (H|| OV |H g AG |H
.%) Ell OFF|H| [ OV Cli1|H|(CI5|H| |COl{H|/CO5/H| |DI1|H||DI5|H| |DO1{H|DO5H <|an|m
B 24V 24v|H||24v|H ov|H|| ov (M| (24v|H|[24V|H| (ov (H|/ oV H Z1AG|H
UE“: S10 S EIRORE Cl2|H||Cl6|H| [CO2/H|CO6|/H| |DI2|H||DI6|H| DO2|H||DO6|H gAOO u
E}" 24V ola a|la|S&|2|[2av/m|[24v|m ov M|/ ov|H| [24v|H||24V|H| |OV [H|| OV |H g’ AG |H
&[SI1 H|HNENENN C3HC7 N CO3M|CO7H||DI3M||D7/H| DO3M|DO7 N Z (Ao1|m

Nota: E possibile utilizzare il blocco degli ingressi digitali (DI8-DI11), illustrato di seguito, per
I'lnseguimento nastro di codifica della quadratura (consultare 5.4.1) per questo tipo di in-
gresso.

ov

H[DI11
Il DI10|
| DI9
H|DI8
W |24V

E necessario osservare e preservare il significato dei colori illustrato di seguito.
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Giallo con testo rosso  Esclusivo per segnali di sicurezza

Configurabile per la sicurezza

Giallo con testo nero

Grigio con testo nero  1/0 digitali di uso generico

Verde con testo nero  1/0 analogici di uso generico

Nella GUI, & possibile impostare un 1/0 configurabile come 1/0 relativo alla sicurezza o 1/0 di
uso generico (consultare la sezione II).

5.4.1

Specifiche comuni per tutte le I/0 digitali
Questa sezione definisce le specifiche elettriche per i seguenti /0 digitali a 24 V dell’'unita di
controllo.

+ 1/0 di sicurezza.

+ 1/0 configurabile.

+ 1/0 a scopo generico.

Installare il robot nel rispetto delle specifiche elettriche che sono le stesse per tutti e tre gli input.

E possibile alimentare un 1/0 digitale con un’alimentazione interna da 24 V o con una fonte
di alimentazione esterna configurando il blocco dei terminali denominato Alimentazione. Ta-
le blocco & composto da quattro terminali. | due superiori (PWR e GND) sono per 24V e massa
dall'alimentazione interna a 24V. | due terminali inferiori (24V e 0V) nel blocco sono l'ingresso
24V di alimentazione dell'l/0. La configurazione predefinita utilizza I'alimentazione interna (ve-
dere di seguito).

Power

PWR |
GND (W

24V
oV

Nota: Se occorre una corrente maggiore, collegare un'alimentazione esterna come illustrato di
seguito.

Le specifiche elettriche dell'alimentazione interna ed esterna sono indicate di seguito.

Terminali Parametro Min Tipo Max Unita

Alimentazione interna a 24V

[PWR - GND] Tensione 23 24 25 \"
[PWR - GND] Corrente 0 - 2 A
Requisiti dell'ingresso esterno per 24V

[24 V- 0 V] Tensione 20 24 29 Vv
[24 V - 0 V] Corrente 0 - 6 A
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Le I/0 digitali sono costruite in conformita con la normativa IEC 61131-2. Le specifiche elettriche
sono riportate qui sotto.

Terminali Parametro Min  Tipo Max Unita
Uscite digitali

[COx / DOx] Corrente* 0 - 1 A
[COx / DOx] Calo di tensione 0 - 0,5 Vv
[COx / DOx] Dispersione di corrente 0 - 0,1 mA
[Cox / DOx] Funzione - PNP - Tipo
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipo
Ingressi digitali

[EIx/SIx/CIx/DIx] Tensione -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regione OFF -3 - 5 Vv
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regione ON 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Corrente (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funzione - PNP + - Tipo
[EIx/SIx/CIx/DIx] |EC61131-2 - 3 - Tipo

*Per i carichi resistivi o i carichi induttivi di massimo 1 H.

NOTA:

La parola configurabile viene utilizzata per I/0 che sono configurati
come 1I/0 di sicurezza o I/0 normali. Queste presentano terminali
gialli con testo nero.

5.4.2 1/0 disicurezza
Questa sezione descrive gli ingressi di sicurezza esclusivi (terminale giallo con testo rosso) e gli
I/0 configurabili (terminali gialli con testo nero) quando sono configurati come 1/0 di sicurezza.
Seguire le specifiche comuni per tutti gli I/0 digitali nella sezione 5.4.1.
| dispositivi e le apparecchiature di sicurezza devono essere installati nel rispetto delle istruzioni
di sicurezza e della valutazione del rischio in (capitolo 1).
Tutti gli I/0 di sicurezza sono duplicati (ridondanti) e devono essere mantenuti come ramifica-
zioni indipendenti. Un singolo guasto non causa la perdita della funzione di sicurezza.
Ci sono due tipi di ingressi di sicurezza permanenti:
+ Arresto emergenza robot esclusivamente per le apparecchiature di arresto di emergenza
+ Arresto di sicurezza per le altre apparecchiature protettive collegate alla sicurezza.
La differenza funzionale & illustrata qui sotto.
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Arresto di emergenza Arresto di sicurezza
Il robot cessa il movimento Si Si
Esecuzione programma Pause Sospende
Alimentazione robot off On
Riarmo Manuale Automatico o manuale
Frequenza d'uso Infrequente Da tutti i cicli a infrequente
Richiede una nuova inizializzazione Solo rilascio freno No
Categoria di arresto (IEC 60204-1) 1 2
Livello di prestazioni della
funzione di monitoraggio PLd PLd

(ISO 13849-1)

Utilizzare gli I/0 configurabili per impostare una funzionalita di /0 di sicurezza supplementare,
ad esempio un'uscita per I'arresto di emergenza. La configurazione di una serie di I/0 configu-
rabili per funzioni di sicurezza viene effettuata attraverso la GUI (consultare la sezione II).

PERICOLO:

1. Non collegare mai i segnali di sicurezza a un PLC che
non sia un PLC di sicurezza con classe di sicurezza ap-
propriata. Il mancato rispetto di questa avvertenza pud
causare lesioni gravi o fatalita, poiché le funzioni di sicu-
rezza potrebbero essere ignorate. E importante mantene-
re i segnali dell'interfaccia di sicurezza separati dai segnali
dell'interfaccia per le 1/0 normali.

2. Tutti gli I/0 di sicurezza sono strutturati in maniera ridondan-
te (due canali indipendenti). Mantenere i due canali separati
per evitare che un solo errore possa causare la perdita della
funzione di sicurezza.

3. Le funzioni di sicurezza devono essere collaudate prima di
mettere in servizio il robot. Le funzioni di sicurezza vanno
collaudate con regolarita.

4. Linstallazione del robot deve essere conforme a queste spe-
cifiche. La non conformita potrebbe causare lesioni gravi
o fatalita, poiché la funzione di sicurezza potrebbe essere
ignorata.

Configurazione di sicurezza predefinita
Il robot viene consegnato con una configurazione predefinita che ne permette la messa in servi-
zio senza dispositivi di sicurezza supplementari (consultare l'illustrazione seguente).

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

Emergency Stop

Safeguard Stop
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 1/0 del controller

Collegamento dei pulsanti di arresto di emergenza
La maggior parte delle applicazioni richiede uno o piu pulsanti di arresto di emergenza supple-
mentari. Limmagine sottostante indica come collegare uno o piu pulsanti di arresto di emer-
genza.

Safety Safety

2av 2av
ai eolml/ 20 | LNl ZI_H 5’; o/ 000 | LA ZI_H
g [2av g [24v
S s
HELL /_[ & |EN [N Hjl [L,H
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g[sio g(si0
B 2 1==111r ] A----deadieeaas
§ [2av § [2av
3 [s1 3 [sn

Condivisione dell’arresto di emergenza con altre macchine

E possibile configurare una funzione di arresto di emergenza condivisa fra il robot e le altre mac-
chine configurando le funzioni /0 seguenti tramite la GUI. Lingresso dell'arresto di emergenza
del robot non pud essere utilizzato a scopi di condivisione. Se & necessario collegare piu di due
robot UR o altre macchine, &€ necessario utilizzare un PLC di sicurezza per controllare i segnali
degli arresti di emergenza.

+ Coppia di ingresso configurabile: Arresto di emergenza esterno.

+ Coppia di uscita configurabile: Arresto di emergenza del sistema.

Limmagine qui sotto indica come due robot UR condividono le funzioni di arresto di emergenza.
In questo esempio, gli I/0 configurati utilizzati sono CI0-CI1 e CO0-CO1.

[/
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Arresto di sicurezza con ripristino automatico

Un esempio di dispositivo di arresto di sicurezza di base & un interruttore sullo sportello che
permette di arrestare il robot quando si apre lo sportello (consultare l'illustrazione seguente).
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Tale configurazione & idonea solo per applicazioni in cui I'operatore non puo superare lo sportello
e chiuderlo dietro di sé. LI/0 configurabile viene utilizzato per impostare un pulsante di reset
fuori dallo sportello allo scopo di riattivare il movimento del robot.

Un altro esempio in cui il ripristino automatico & appropriato € I'utilizzo di un tappetino di sicu-
rezza o un dispositivo di scansione laser con classificazione di sicurezza (vedere di seguito).
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PERICOLO:

1. Il robot riprende automaticamente a muoversi quando viene
ripristinato il segnale. Non utilizzare questa configurazione
se il segnale pud essere ripristinato dall'interno del perimetro
di sicurezza.

Arresto di sicurezza con pulsante di reset
Se si utili