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1. Introduksjon

1.7. Om dette dokumentet

Denne veiledningen beskriver hvordan du installerer en Universal Robots handkontroll med
treposisjonsaktiverende (3PE) enhet pa en Universal Robots e-Series-robot og hvordan

programvaren konfigureres.

Blant dette dokumentets sider henvises produktet ogsa til som 3PE-handkontrollen.

1.2. Hva er i esken

Esken inneholder fglgende deler:
+ 3PE handkontroll

+ Dette dokumentet

1.3. Informasjon vedr. selskapet

Universal Robots A/S
Energivej 25, 5260 Odense S, Danmark
+45 89 93 89 89

https://www.universal-robots.com

Installasjonsveiledning

Handkontroll med
treposisjonsaktiverende enhet

Copyright © 2019-2020 av Universal Robots A/S. Med enerett.


https://www.universal-robots.com/

Copyright © 2019-2020 av Universal Robots A/S. Med enerett.

R
UNIVERSAL ROBOTS

2. Produktbeskrivelse

Handkontroll med treposisjonsaktiverende enhet er en Universal Robots handkontroll med
innebygget treposisjonsaktiverende enhetsfunksjonalitet.

Den treposisjonsaktiverende enheten er tilgjengelig via knappene pa undersiden av
handkontrollen, som illustrert nedenfor. Du kan bruke hvilken som helst av knappene, alt ettersom

hva du foretrekker.

1 | Stremknapp

Ngdstoppknapp

3 | USB-port (kommer med stgvdeksel)

3PE-knapper

Et Freedrive-robotikon befinner seg under hver 3PE-knapp, som illustrert nedenfor.

Handkontroll med
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MERKNAD

Manglende evne til & installere Handkontroll med treposisjonsaktiverende enhet
pa riktig vis kan fgre til skader pa utstyr eller eiendom.

+ 3PE-handkontrollen ma installeres pa riktig vis for a imgtekomme
regulatoriske krav.

2.1. Bruk av produktet

Handkontroll med treposisjonsaktiverende enhet er kun sertifisert for bruk med Universal Robots
e-Series kontrollbokser.

2.2. Komponenter

Handkontroll med treposisjonsaktiverende enhet bestar av felgende komponenter:

+ 3PE handkontroll med tilkoblet enhetskabel

2.3. Krav

Robotsystemprogramvaren, nar man bruker 3PE handkontrollen, ma vaere nyere enn V5.8.0

MERKNAD

Installasjon av en Handkontroll med treposisjonsaktiverende enhet i et
robotsystem som bruker en programvareversjon som er eldre enn V5.8.0 kan fgre
til skader pa utstyr eller eiendom.

+ Verifiser systemnummeret til programvaren fgr du installerer Handkontroll
med treposisjonsaktiverende enhet.
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3. Sikkerhet
3.1. Sikkerhetsmeldingstyper

Sikkerhetsmeldingene i dette dokumentet inneholder informasjon for & hjelpe deg med a unnga
utstyrsskader og personskader. Dette dokumentet inneholder fglgende sikkerhetsmeldingstyper.

ADVARSEL
Denne sikkerhetsmeldingen indikerer en farlig situasjon som, hvis den ikke
unngas, kan fgre til dgdsfall eller alvorlige skader.

FORSIKTIG
Denne sikkerhetsmeldingen indikerer en farlig situasjon som, hvis den ikke
unngas, kan fgre til mindre eller moderate skader.

MERKNAD

Denne sikkerhetsmeldingen indikerer en situasjon som, hvis den ikke unngas, kan
fore til utstyrsskader eller eiendomsskader.

3.2. Generelle sikkerhetsforholdsregler

Dette avsnittet dekker generelle sikkerhetsforholdsregler. Les gjennom dem fgr 3PE-
handkontrollen installeres eller betjenes.

For mer informasjon om sikkerhet, vennligst se Sikkerhetsavsnittet i robotens brukermanual.

ADVARSEL
Installasjon eller vedlikehold av utstyr som er tilkoblet en stremkilde kan fgre til
elektriske stat.

+ Forsikre deg om at utstyret er frakoblet stremkilden fgr det utfgres
installasjon eller vedlikehold.
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ADVARSEL

Feilaktig tilkobling av stremkilden eller jordingsledningene kan resultere i
utstyrsskader eller personskader.

Skader forarsaket av ugyldig stremkildetilkobling dekkes ikke av garantien. Fgr
driften startes:

+ Sikre at strgmkildekablingen er korrekt.

+ Sikre at jordingen er korrekt.

FORSIKTIG

Unnlatelse av & gjennomfgre en risikovurdering fgr 3PE -handkontroll installeres
og betjenes kan resultere i utstyrsskader eller personskader.

+ Gjennomfgr en risikovurdering fgr 3PE-handkontroll installeres og betjenes.

MERKNAD

Dette produktet er designet for bruk som del av Universal Robots e-Series-
roboten. Generelle sikkerhetshensyn som er gyldige for Universal Robots e-
Series-roboten er ogsa gyldige for dette produktet.

+ For mer informasjon om sikkerhet, vennligst se Sikkerhetsavsnittet i
Universal Robots e-Series-robotens brukermanual.
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4. Installering av maskinvare

Dette avsnittet beskriver hvordan man skifter ut en standard handkontroll med 3PE-
handkontrollen. For informasjon om konfigurering av 3PE handkontrollens programvare, se
5. Programvareinstallasjon on page12.

4.1. Ngdvendige gjenstander

Du behgver fglgende gjenstander for a installere en 3PE handkontroll:

+ 3PE-handkontroll

4.2. Fjerne handkontrollen

MERKNAD
A skifte ut handkontrollen kan fgre til at systemet rapporterer en feil ved oppstart.
+ Velg alltid riktig konfigurasjon for typen handkontroll.

1. Sla av kontrollboksen og koble fra hovedstrgmkabelen fra strgmkilden.

2. Fjern og avhend de to kabelstripsene som ble brukt i forbindelse med handkontrollens
kabler.

3. Trykk inn klemmene pa begge sider av handkontrollens plugg som illustrert og dra nedover
for a koble fra handkontrollens port.

4. Apne/lgsne plastskruen pa undersiden av kontrollboksen og fijern handkontrollens plugg og
kabel.
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5. Ta frem handkontrollens kabel og selve handkontrollen.

| 1 | Kabelstrips

4.3. Installere 3PE-handkontrollen

1. Plasser handkontrollens plugg og kabel gjennom bunnen av kontrollboksen og stram/steng
plastskruen fullstendig.

2. Dytt handkontrollens plugg inn i handkontrollens port for & skape en tilkobling.
3. Bruk to nye kabelstrips for @ montere pa plass handkontrollens kabler.

4. Koble hovedstrgmkabelen til strgmkilden og sla pa kontrollboksen.
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5. Programvareinstallasjon

Dette avsnittet beskriver hvordan man konfigurerer 3PE handkontrollens programvare. For mer
informasjon om installasjon av 3PE handkontrollens maskinvare, se 4. Installering av
maskinvare on page10.

<unnamed>
default

un tal ove /C 0g
Select available hardware

f i . .

1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits TeachPendant Standard -

Injection molding machine interface None v
Planes d 9

Tool Position

Tool
Direction

/o
Hardware

Three
Position

Safe Home

Safety password Unlock

O Power off Speed (E———) 100% o 0 O Simu\atmn.

5.1. Konfigurere 3PE handkontrollens programvare

1. P& PolyScope, i toppteksten, trykk pa Installasjon og velg Sikkerhet.

2. Trykk pa Maskinvare og las opp alternativene pa skjermen kalt Velg tilgjengelig
maskinvare.

Det kreves et passord for a lase opp denne skjermen.
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182+ M3

Run Program _ [ifstallation’  Move 1] Log

<unnamed> I:j i E

default*

Select available hardware

fe
1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware

Robot Limits

Joint Limits TeachPendant
Planes

Tool Position

Tool
Direction
/o

Hardware

Three
Position

Safe Home

Standard

A4

Injection molding machine interface INo

Standard
3PE Enabled

Speed (E—) 100%

Unlock

Apply
Simulation .

O Power off

| nedtrekksmenyen Handkontroll, velger du 3PE-aktivert.

000

4. Trykk pa Bruk for @ omstarte systemet. PolyScope fortsetter a kjgre.

Trykk pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjon for a fullfgre programvareinstallasjonen for 3PE-

handkontrollen.

6. Mens roboten gjgr omstart og initialiseres, trykk lett pa 3PE-knappen og trykk pa Start pa

PolyScope.

Installasjonsveiledning
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6. Den treposisjonsaktiverende
handkontrollens knappfunksjoner

Dette avsnittet beskriver funksjonene til knappene pa den treposisjonsaktiverende
handkontrollen.

6.1. Bruke 3PE-knappene

Folgende tabell viser de tilgjengelige funksjonene til 3PE-knappene.

Posisjon Beskrivelse Handling
1 Frigjer Det er intet trykk pa 3PE- Robotbevegelsen stanses.
knappen. Den trykkes ikke inn. Strgmmen fjernes ikke fra
robotarmen og bremsene forblir
frigjorte.
2 Trykk lett (Lett Det er litt trykk pa 3PE-knappen.  Lar programmet ditt avspilles nar
grep) Den trykkes inn til en midtpunkt. roboten er i Manuell modus.
3 Trykk hardt Fullt trykk pafgres 3PE-knappen. Robotbevegelsen stanses.
(Hardt grep) Den presses hele veien inn. Roboten er i 3PE-stopp.

Slik spiller du av et program:
1. P& PolyScope, sikre at roboten er i Manuell modus, eller veksle til Manuell modus.
2. Oppretthold et lett trykk pa 3PE-knappen.
3. Pa PolyScope, trykk pa Spill av for a kjgre programmet.
Programmet kjgres hvis robotarmen er i programmets fgrste posisjon.

Hvis ikke roboten er i programmets fgrste posisjon, vil Flytt robot til posisjon-skjermen
vises.

Slik stanser du et program:

1. Frigjer 3PE-knappen eller, pa PolyScope, trykk pa Stoo.

Slik pauser du et program:
1. Frigjer 3PE-knappen.

Programmet fortsetter nar du trykker inn 3PE-knappen lett igjen.
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6.2. Ved bruk av Freedrive

Freedrive lar robotarmen manuelt dras inn i gnskede posisjoner og/eller stillinger. For mer
informasjon, vennligst se Freedrive-avsnittet i robotens brukermanual.

Slik bruker du 3PE-knappen for a flytte robotarmen i freedrive:
1. Veer rask mens du trykker lett, og deretter lett mens du holder inne, 3PE-knappen.

Na kan du dra robotarmen til gnsket posisjon, mens det lette trykket opprettholdes pa
knappen.

6.3. Bruke Flytt robot til posisjon

Sa snart programmet ditt er ferdigstilt, ma robotarmen returnere til startposisjonen for at
programmet skal kjgre. Flytt robot til posisjon lar robotarmen flytte seg til den startposisjonen.
For mer informasjon, vennligst se Flytt robot til posisjon-avsnittet i robotens brukermanual.
Slik bruker du 3PE-knappen for a flytte robotarmen til posisjon:
1. Nar programmet ditt er ferdigstilt, trykk pa Spill av, og velg Spill av fra begynnelsen.
Pa PolyScope vises Flytt robot til posisjon-skjermen med robotarmbevegelser.

2. Oppretthold det lette trykket pa 3PE-knappen for a la robotarmen flytte seg til
startposisjonen.

3. Frigjer 3PE-knappen nar robotarmen nar startposisjonen.

Pa PolyScope vises Spill av program-skjermen.

Handkontroll med
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4. Hvis roboten din er i Manuell modus, oppretthold et lett trykk pa 3PE-knappen for a kjgre
programmet.

Frigjgr 3PE-knappen for & stanse programmet.

5. Huvis roboten din er i Automatisk modus, trykk lett pa 3PE-knappen én gang for a starte
programmet.

Programmet fortsetter a kjgre uten at det er ngdvendig a trykke inn 3PE-knappen.
+ Du kan ogsa trykke pa Spill av for a starte programmet ditt.

Trykk pa Stopp for & stanse programmet ditt

Handkontroll med

- . Installasjonsveiledning
treposisjonsaktiverende enhet



It
UNIVERSAL ROBOTS

7. Opphavsrett og ansvarsfraskrivelser

Informasjonen i dette dokumentet er eiendom tilhgrende Universal Robots A/S og skal ikke
reproduseres helt eller delvis uten skriftlig samtykke fra Universal Robots A/S pa forhand.
Informasjonen i dette dokumentet kan endres uten forhandsvarsel og skal ikke tolkes som en
forpliktelse av Universal Robots A/S. Dette dokumentet gjennomgas og revideres
regelmessig.

Universal Robots A/S patar seg intet ansvar for eventuelle feil eller unnlatelser i dette
dokumentet.

Copyright © 2019-2020 av Universal Robots A/S.

Universal Robots-logoen er et registert varemerke tilhgrende Universal Robots A/S.

MERKNAD

Universal Robots fortsetter a forbedre driftssikkerheten og ytelsen pa sine
produkter, og forbeholder seg derfor retten til 8 oppgradere produktet uten varsel.
Universal Robots er ngye med at innholdet i dette dokumentet er ngyaktig og
korrekt, men tar ikke ansvar for eventuelle feil eller manglende informasjon.

MERKNAD

Universal Robots frasier seg alt ansvar, selv om alle retningslinjene i dette
dokumentet etterleves.
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8. Overholdelse

Dette avsnittet inneholder informasjon om anbefalinger, sertifikater og erklaeringer gyldige for
Universal Robots handkontroll med integrert treposisjonsaktiverende (3PE) enhet.

8.1. Forsendelsesmaterialer

Som angitt av vare leverandgrer, samsvarer Universal Robots e-Series-robotenes
forsendelsesmaterialer med ISPM-15 sine krav for produksjon av trepakkematerialer og er merket
i trdd med dette.

8.2. Kvalitetssertifisering

Universal Robots er sertifisert til & samsvare med standarden 1SO 9001:2015 av Bureau Veritas.

Universal Robots e-Series-roboter gjennomgar kontinuerlig intern testing og sluttlinje-
testprosedyrer. UR sine testprosesser far kontinuerlig gjennomgang og forbedring.

8.3. Tredjeparts sertifisering

Universal Robots handkontroll med treposisjonsaktiverende (3PE) enhet er sertifisert som i
overensstemmelse med standard EN ISO 10218-1.
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