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1. Introduzione
1.1. Informazioni sul documento
Questa guida descrive come installare un Universal Robots Teach Pendant con dispositivo di
abilitazione a 3 posizioni (3PE) su un Universal Robots robot e-Series e come configurare il
software.

In questo documento il prodotto è anche indicato come Teach Pendant 3PE.

1.2. Contenuto della confezione
La confezione contiene quanto segue:

• Teach Pendant 3PE

• Questo documento

1.3. Informazioni sull'azienda
Universal Robots A/S

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

+45 89 93 89 89

https://www.universal-robots.com
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2. Descrizione del prodotto
Il Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a tre posizioni è un Teach Pendant
Universal Robots con dispositivo di abilitazione a 3 posizioni integrato.

Il dispositivo di abilitazione a 3 posizioni è accessibile tramite i pulsanti sul lato inferiore del
Teach Pendant, come illustrato di seguito. È possibile utilizzare uno dei due pulsanti, a seconda
delle proprie preferenze.

1 Pulsante di accensione 2 Pulsante di arresto di emergenza
3 Porta USB (fornita con un coperchio

antipolvere)
4 Pulsanti 3PE

Un simbolo di robot Freedrive è riportato sotto ogni pulsante 3PE, come illustrato di seguito.
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AVVISO
Un'installazione scorretta di Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a tre
posizioni può provocare danni alle apparecchiature o alle proprietà.

• Il Teach Pendant 3PE deve essere installato correttamente per soddisfare i
requisiti normativi.

2.1. Uso del prodotto
Il Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a tre posizioni è certificato solo per l'uso con le
unità di controllo Universal Robots e-Series.

2.2. Componenti
Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a tre posizioni consiste dei componenti seguenti:

• Teach Pendant 3PE con cavo del Teach Pendant annesso

2.3. Requisiti
Il software del sistema robotico che utilizza il Teach Pendant 3PE deve essere più recente della
versione 5.8.0
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AVVISO
Installare Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a tre posizioni su un
sistema robotico che utilizza una versione di software precedente alla versione
5.8.0 può provocare danni alle apparecchiature o alle proprietà.

• Verificare il numero di sistema del software prima di installare il Teach
Pendant con dispositivo di abilitazione a tre posizioni.
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3. Sicurezza
3.1. Tipi di messaggi di sicurezza
I messaggi di sicurezza in questo documento contengono informazioni utili a evitare lesioni
personali o danni alle apparecchiature. Questo documento contiene i tipi di messaggi di
sicurezza seguenti.

ATTENZIONE
Questo messaggio di sicurezza segnala una situazione di pericolo che, se non
evitata, potrebbe causare morte o lesioni di grave entità.

AVVERTENZA
Questo messaggio di sicurezza segnala una situazione di pericolo che, se non
evitata, potrebbe causare lesioni di minore o moderata entità.

AVVISO
Questo messaggio di sicurezza segnala una situazione di pericolo che, se non
evitata, potrebbe causare danni alle apparecchiature o altrimenti materiali.

3.2. Precauzioni generali per la sicurezza
Questa sezione contiene precauzioni generali per la sicurezza, da leggere prima dell'installazione
del Teach Pendant 3PE.

Per maggiori informazioni sulla sicurezza, consultare la sezione Sicurezza nel Manuale utente
del robot.

ATTENZIONE
L'esecuzione di interventi di installazione o manutenzione sull'apparecchiatura
collegata a un'alimentazione può provocare una scossa elettrica.

• Assicurarsi che l'apparecchiatura sia scollegata dall'alimentazione prima
di eseguire l'installazione o la manutenzione.
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ATTENZIONE
Il collegamento scorretto dell'alimentazione o dei fili di terra può provocare danni
alle apparecchiature o lesioni personali.
Il danno causato da un collegamento erroneo all'alimentazione non è coperto da
garanzia. Prima dell'uso:

• Assicurarsi che il cablaggio all'alimentazione sia corretto.

• Assicurarsi che la messa a terra sia corretta.

AVVERTENZA
Una mancata esecuzione della valutazione del rischio prima di installare e
utilizzare Teach Pendant 3PE può provocare danni alle apparecchiature o lesioni
personali.

• Eseguire una valutazione del rischio prima di installare e utilizzare Teach
Pendant 3PE.

AVVISO
Questo prodotto è progettato per essere utilizzato come parte del robot
Universal Robots e-Series. Le considerazioni di sicurezza di carattere generale
valide per il robot Universal Robots e-Series si applicano parimenti a questo
prodotto.

• Per maggiori informazioni sulla sicurezza, consultare la sezione Sicurezza
nel Manuale utente del robot Universal Robots e-Series.
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4. Installazione dell'hardware
Questa sezione descrive come sostituire un Teach Pendant standard con il Teach Pendant 3PE.
Per informazioni sulla configurazione del software del Teach Pendant 3PE, consultare
5. Installazione del software on page13.

4.1. Elementi richiesti
Per installare il Teach Pendant 3PE, si richiedono gli elementi seguenti:

• Teach Pendant 3PE

4.2. Rimozione del Teach Pendant

AVVISO
La sostituzione del Teach Pendant può comportare la segnalazione di un guasto
all'avvio del sistema.

• Selezionare sempre la configurazione corretta per il tipo di Teach Pendant.

1. Spegnere l'unità di controllo e scollegare il cavo di rete dall'alimentazione.

2. Rimuovere ed eliminare le due fascette utilizzate per il montaggio dei cavi del Teach
Pendant.

3. Premere le mollette su entrambi i lati della spina del Teach Pendant come illustrato, e
tirare verso il basso per disconnetterle dalla porta del Teach Pendant.

4. Aprire/Allentare completamente l'occhiello in plastica nella parte inferiore dell'unità di
controllo e rimuovere la spina e il cavo del Teach Pendant.
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5. Rimuovere delicatamente il cavo del Teach Pendant e il Teach Pendant.

1 Mollette 2 Occhiello in plastica

1 Fermacavi

4.3. Installazione del Teach Pendant 3PE
1. Posizionare la spina e il cavo del Teach Pendant nella parte inferiore dell'unità di controllo

e chiudere/stringere completamente l'occhiello in plastica.

2. Spingere la spina del Teach Pendant nella porta del Teach Pendant per connetterla.

3. Utilizzare due fascette nuove per montare i cavi del Teach Pendant.

4. Collegare il cavo di rete all'alimentazione e accendere l'unità di controllo.
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5. Installazione del software
Questa sezione descrive come configurare il software del Teach Pendant 3PE. Per informazioni
sull'installazione dell'hardware del Teach Pendant 3PE, consultare 4. Installazione
dell'hardware on page11.

5.1. Configurazione del software Teach Pendant 3PE
1. In PolyScope, alla voce Intestazione, toccare Installazione e selezionare Sicurezza.

2. Toccare Hardware e sbloccare le opzioni nella schermata Seleziona l'hardware disponibile.

Per sbloccare questa schermata è necessaria una password.
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3. Nel menu a discesa Teach Pendant, selezionare 3PE abilitato.

4. Toccare Applica per riavviare il sistema. PolyScope continua l'esecuzione.

5. Toccare Conferma la configurazione di sicurezza per completare l'installazione del
software Teach Pendant 3PE.

6. Durante il riavvio e l'inizializzazione del robot, premere il tasto 3PE e toccare Avvia su
PolyScope.
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6. Funzioni del pulsante 3PE Teach
Pendant
Questa sezione descrive le funzioni dei pulsanti del dispositivo di abilitazione a 3 posizioni sul
3PE Teach Pendant.

6.1. Utilizzo dei pulsanti 3PE
La seguente tabella contiene le funzioni disponibili dei pulsanti 3PE.

Posizione Descrizione Azione

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

Movimento robot arrestato.
L'alimentazione non è rimossa
dal braccio del robot e i freni
rimangono sbloccati.

2 Pressione
leggera (presa
leggera)

Pressione parziale sul pulsante
3PE. Pressione su un punto
intermedio.

Consente l'esecuzione del
programma quando il robot è in
modalità manuale.

3 Pressione stretta
(presa stretta)

Pressione completa sul
pulsante 3PE. Premuto fino in
fondo.

Movimento robot arrestato. Robot
in arresto 3PE.

Per riprodurre un programma:

1. Su PolyScope, assicurarsi che il robot sia impostato su Modalità manuale, o passare alla
Modalità manuale.

2. Mantenere una pressione leggera sul pulsante 3PE.

3. Su PolyScope, toccare Riproduci per eseguire il programma.

Il programma viene eseguito se il braccio del robot si trova nella prima posizione del
programma.

Se il robot non è nella prima posizione del programma, appare la schermata Sposta il robot
in posizione.

Per arrestare un programma:

1. Rilasciare il pulsante 3PE o, su PolyScope, toccare Arresta.

Per sospendere un programma:
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1. Rilasciare il pulsante 3PE.

Il programma continua quando si preme di nuovo leggermente il pulsante 3PE.

6.2. Utilizzo di Freedrive
Freedrive consente il posizionamento manuale del braccio del robot nelle posizioni e/o pose
desiderate. Per maggiori informazioni, consultare la sezione Freedrive nel manuale utente del
robot.

Per utilizzare il pulsante 3PE per spostare il braccio del robot in modalità freedrive:

1. Premere leggermente e rapidamente il pulsante, quindi premere leggermente e tenere
premuto il pulsante 3PE.

Ora è possibile tirare il braccio del robot in una posizione desiderata, mantenendo al
contempo la leggera pressione.

6.3. Utilizzo della messa in posizione del robot
Una volta completato il programma, il braccio del robot deve tornare nella posizione di partenza
per l'esecuzione del programma. Spostare il robot in posizione permette al braccio del robot di
spostarsi in quella posizione di partenza. Per maggiori informazioni, consultare la sezione Muovi
il robot in posizione nel manuale utente del robot.

Per utilizzare il pulsante 3PE per spostare il braccio del robot in posizione:

1. Quando il programma è completo, premere Riproduci, quindi selezionare Riproduci
dall'inizio.

Su PolyScope, appare la schermata Muovi il robot in posizione che mostra il movimento
del braccio del robot.

2. Mantenere la pressione leggera sul pulsante 3PE affinché il braccio del robot si muova
nella posizione di partenza.
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3. Rilasciare il pulsante 3PE quando il braccio del robot raggiunge la posizione di partenza.

Su PolyScope, viene visualizzata la schermata Riproduci programma.

4. Se il robot è in modalità Manuale, mantenere una leggera pressione sul pulsante 3PE per
eseguire il programma.

Rilasciare il pulsante 3PE per interrompere il programma.

5. Se il robot è in modalità Automatica, mantenere una leggera pressione sul pulsante 3PE
una volta per eseguire il programma.

Il programma continua a essere eseguito senza premere il pulsante 3PE.

• È anche possibile toccare Riproduci per avviare il programma.

Toccare Arresta per arrestare il programma
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7. Copyright ed esclusioni di
responsabilità

Le informazioni contenute nel presente documento sono di proprietà di Universal Robots A/S
ed è vietato riprodurle in tutto o in parte senza previa autorizzazione scritta di
Universal Robots A/S. Le informazioni qui contenute sono soggette a modifiche senza
preavviso e non devono essere interpretate come un impegno da parte di
Universal Robots A/S. Questo documento viene periodicamente rivisto e revisionato.

Universal Robots A/S declina ogni responsabilità per eventuali errori o omissioni presenti nel
documento.

Copyright © 2019–2020 di Universal Robots A/S.

Il logo Universal Robots è un marchio registrato di Universal Robots A/S.

AVVISO
Universal Robots continua a migliorare l'affidabilità e le prestazioni dei propri
prodotti e, pertanto, si riserva la facoltà di aggiornare il prodotto senza preavviso.
Universal Robots compie ogni possibile sforzo per assicurare che il contenuto del
presente documento sia preciso e corretto, ma declina qualsiasi responsabilità
per eventuali errori o omissioni.

AVVISO
Universal Robots declina ogni responsabilità, anche laddove tutte le linee guida
siano correttamente osservate.
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8. Conformità
Questa sezione contiene informazioni in merito a raccomandazioni, certificati e dichiarazioni
applicabili al Universal Robots Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a 3 posizioni (3PE)
integrato.

8.1. Materiali di spedizione
Come stipulato dai nostri fornitori, i materiali di spedizione dei robot Universal Robots e-Series
adempiono ai requisiti ISPM-15 per la produzione di materiale di packaging in legno e sono
contrassegnati conformemente.

8.2. Certificazione di qualità
Universal Robots è certificato in conformità con la norma ISO 9001: 2015 da Bureau Veritas.

I robot Universal Robots e-Series vengono sottoposti a continui test interni e a procedure di fine
linea. I processi di testing UR sono sottoposti a revisioni e miglioramenti continui.

8.3. Certificazione di terze parti
Universal Robots Il Teach Pendant con dispositivo di abilitazione a 3 posizioni (3PE) è certificato
in conformità con la norma EN ISO 10218-1.
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Versione del software: 5.10
Versione del documento:
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