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1. Introduccion

1.1. Informacion sobre este documento

Esta guia describe cémo instalar una consola portatil Universal Robots con dispositivo de
habilitacién de 3 posiciones (3PE) en un robot Universal Robots e-Series y como configurar el

software.

En este documento también se hace referencia al producto como la Consola portatil 3PE.

1.2. Contenido de la caja

La caja contiene las piezas siguientes:
+ Consola portatil 3PE

+ Este documento

1.3. Detalles de la empresa

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

https://www.universal-robots.com
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2. Descripcion del producto

La Consola portatil con dispositivo de activacidn de tres posiciones es una consola portatil de
Universal Robots con funcionalidad integrada de dispositivo de habilitacién de 3 posiciones.

Se puede acceder al dispositivo de habilitacion de 3 posiciones a través de los botones en la
parte inferior de la consola portatil, como se muestra en la siguiente imagen. Puede usar
cualquiera de los dos botones, segun prefiera.

1 | Botdn de encendido 2 | Boton de parada de emergencia

3 | Puerto USB (viene con un protector |4 | Botones 3PE
contra polvo)

Cada botdn 3PE tiene debajo un simbolo de Movimiento libre del robot, como se muestra a
continuacion.
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AVISO

Si la Consola portatil con dispositivo de activacién de tres posiciones no se
instala correctamente, pueden producirse dafios en el equipo o la propiedad.

+ La consola portatil 3PE debe instalarse correctamente para cumplir con los
requisitos reglamentarios.

2.1. Uso del producto

La Consola portatil con dispositivo de activacién de tres posiciones solo esta certificada para su
uso con cajas de control e-Series de Universal Robots.

2.2. Componentes

La Consola portatil con dispositivo de activacion de tres posiciones tiene los siguientes
componentes:

+ Consola portatil 3PE con cable de consola portatil

2.3. Requisitos

El software del sistema robdtico que usa la consola portatil 3PE debe ser mds nuevo que la
versién V5.8.0
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AVISO

Si se instala una Consola portatil con dispositivo de activacion de tres
posiciones en un sistema robético con una versién de software anterior a la
V5.8.0, pueden producirse dafios en el equipo o la propiedad.

+ Verifique el numero de version de su sistema de software antes de instalar
la Consola portatil con dispositivo de activacion de tres posiciones.
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3. Seguridad

3.1. Tipos de mensajes de seguridad

Los mensajes de seguridad de este documento contienen informacién para ayudarle a evitar
lesiones o dafos a los equipos. Este documento contiene los siguientes tipos de mensajes de
seguridad.

ADVERTENCIA
Este mensaje de seguridad indica una situacion peligrosa que, si no se evita,

podria resultar en lesiones graves o incluso la muerte.

PRECAUCION
Este mensaje de seguridad indica una situacion peligrosa que, si no se evita,

podria resultar en lesiones leves o moderadas.

AVISO
Este mensaje de seguridad indica una situacion que, si no se evita, podria
resultar en dafios en los equipos o la propiedad.

3.2. Precauciones generales de seguridad
Esta seccidn contiene precauciones generales de seguridad; Iéala antes de instalar la consola
portatil 3PE.

Por mas informacion sobre seguridad, consulte la seccion Seguridad en el Manual de usuario del
robot.

ADVERTENCIA
Si se realizan trabajos de instalacién o mantenimiento de equipos conectados a
una fuente de alimentacion, pueden producirse descargas eléctricas.

+ Asegurese de que el equipo esté desconectado de la fuente de
alimentacién antes de realizar trabajos de instalacion o mantenimiento.
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ADVERTENCIA

Si la fuente de alimentacion o los cables de conexién a tierra se conectan de
forma incorrecta, pueden producirse dafos en el equipo o lesiones personales.
Los dafios causados por una conexion a fuente de alimentacion inadecuada no
estan cubiertos por la garantia. Antes de comenzar a operar:

+ Asegurese de que el cableado de la fuente de alimentacion sea correcto.

+ Asegurese de que la puesta a tierra sea correcta.

PRECAUCION

En el caso de no realizar una evaluacion de riesgos antes de instalar y poner en
funcionamiento la Consola Portatil 3PE, pueden producirse dafios en el equipo o
lesiones personales.

+ Realice una evaluacion de riesgos antes de instalar y poner en
funcionamiento la Consola Portatil 3PE.

AVISO

Este producto esta disefiado para usarse como parte del robot e-Series de
Universal Robots. Las consideraciones generales de seguridad validas para el
robot Universal Robots e-Series también son validas para este producto.

+ Para obtener mas informacién sobre seguridad, consulte la seccién
Seguridad del Manual del usuario del robot Universal Robots e-Series.
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4. Instalacion de hardware

Esta seccién describe cémo sustituir una consola portatil estandar por una consola portatil 3PE.
Para obtener mas informacién sobre cémo configurar el software de la consola portatil 3PE,
consulte 5. Instalacion del software en la pagina 13.

4.1. Elementos necesarios

Para instalar la consola portatil 3PE, necesita los elementos siguientes:

+ Consola portatil 3PE

4.2. Extraer la consola portatil

AVISO

Sustituir la consola portatil puede causar que el sistema notifique de una falla en
el arranque.

+ Siempre seleccione la configuracion correcta para su tipo de consola
portatil.

1. Apague la caja de control y desconecte el cable de alimentacién principal de la fuente de
alimentacioén.

2. Extraigay descarte los dos sujetacables usados para montar los cables de la consola
portatil.

3. Presione los clips a ambos lados del enchufe de la consola portatil como se indica en la
figura, y tire hacia abajo para desconectarlo del puerto de la consola portatil.

4. Abra/afloje completamente el pasacables plastico de la parte inferior de la caja de control
y extraiga el enchufe y el cable de la consola portatil.

Consola portatil con dispositivo de
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5. Retire con cuidado el cable de la consola portatil y la consola portatil.

1 |Clips

| 1 | Sujetacables |

4.3. Instalacién de la consola portatil 3PE

1. Introduzca el enchufe y el cable de la consola portatil por la parte inferior de la caja de
control y cierre/apriete totalmente el pasacables plastico.

2. Presione el enchufe de la consola portatil hacia el puerto de la consola portatil para
conectarlo.

3. Use dos sujetacables nuevos para montar los cables de la consola portatil.

4. Conecte el cable de alimentacion principal a la fuente de alimentacion y encienda la caja
de control.
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5. Instalacion del software

En esta seccion, se describe como configurar el software de la consola portatil 3PE. Para
obtener mas informacién sobre como instalar el hardware de la consola portatil 3PE, consulte
4. Instalacion de hardware en la pagina 11.

n E <unnamed>
(5 default

Run Program _finstallation’  Move 110 Log

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. Configuracion del software de la consola portatil
3PE

1. En PolyScope, en el encabezado, pulse Instalacién y seleccione Seguridad.
2. Pulse Hardware y desbloquee las opciones en la pantalla Seleccionar hardware disponible.

Se necesita una contrasefia para desbloquear esta pantalla.
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Run Program _ [ifstallation’  Move 1] Log

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 Standard -

Planes Injection molding machine interface INo

Standard
3PE Enabled

Tool Position

Tool
Direction
/o

Hardware

Three
Position

Safe Home

Safety password Unlock Apply

O Power off Speed (—) (0% o 0 O S\mu\at\on.

En el menu desplegable Consola portatil, seleccione 3PE habilitado.
4. Pulse Aplicar para reiniciar el sistema. PolyScope seguira ejecutandose.

Pulse Confirmar configuracion de seguridad para completar la instalacién del software de
la consola portatil 3PE.

6. Mientras el robot se reinicia y se inicializa, presione suavemente o el botén 3PE y toque
Iniciar en PolyScope.
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6. Funciones de los botones de la consola
portatil 3PE

Esta seccién describe las funciones de los botones del dispositivo de habilitacion de tres
posiciones en la consola portatil 3PE.

6.1. Uso de los botones 3PE

La siguiente tabla muestra las funciones disponibles de los botones 3PE.

1 Soltar No hay presion sobre el boton El movimiento del robot esta
3PE. No esta presionado. detenido. No se desconecto la
alimentacion del brazo robético y
los frenos no estan activados.

2 Presién suave Hay un poco de presion sobre el  Permite que su programa se
(Agarre suave) botdn 3PE. Esta presionado ejecute cuando el robot esta en
hasta un punto intermedio. modo manual.
3 Presion fuerte Hay una presién total sobre el El movimiento del robot esta
(Agarre fuerte) botén 3PE. Esta presionado detenido. El robot esta en Parada
hasta el fondo. de 3PE.

Para ejecutar un programa:
1. En PolyScope, asegurese de que el robot esté en modo manual, o cambie a modo manual.
2. Mantenga una presién suave sobre el botén 3PE.
3. En PolyScope, toque Reproducir para ejecutar el programa.
El programa se ejecuta si el brazo robético esta en la primera posicion del programa.

Si el robot no esta en la primera posicion del programa, aparece la pantalla de Mover .

Para detener un programa:

1. Suelte el botén 3PE o, en PolyScope, pulse Parada.

Para pausar un programa:
1. Suelte el botén 3PE.

El programa continda cuando vuelve a presionar suavemente el botén 3PE.

Consola portatil con dispositivo de
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6.2. Uso del Movimiento libre

El Movimiento libre permite llevar manualmente el brazo robético hasta las posiciones y/o poses
deseadas. Por mas informacidn, consulte la secciéon Movimiento libre del Manual de usuario del
robot.

Para usar el boton 3PE para que su brazo robético funcione en movimiento libre:

1. Presione suave y rapidamente el botén 3PE, y luego presiénelo y manténgalo presionado
suavemente.

Ahora puede tirar del brazo roboético hasta llevarlo a la posicion deseada, mientras
mantiene la presion suave sobre el boton.

6.3. Uso de Poner robot en posicién

Una vez completado su programa, el brazo robético debe volver a la posicién de inicio para que el
programa se ejecute. Poner robot en posicidon permite que el brazo robético se mueva a la
posicion de inicio. Por mas informacion, consulte la seccién Poner robot en posicion del Manual
de usuario del robot.

Para usar el boton 3PE para poner al brazo robético en posicion:

1. Cuando su programa se complete, presione Reproducir y seleccione Reproducir desde el
principio.
En PolyScope, aparecera la pantalla Poner robot en posicién, que mostrara el movimiento
del brazo robético.

2. Mantenga la presion suave sobre el botdn 3PE para que el brazo robético se mueva a la
posicién de inicio.

Consola portatil con dispositivo de
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3. Suelte el botén 3PE cuando el brazo robético alcance la posicién de inicio.

En PolyScope, aparecera la pantalla Reproducir programa.

4. Si surobot esta en modo manual, mantenga la presion suave sobre el boton 3PE para
ejecutar su programa.

Suelte el boton 3PE para detener su programa.

5. Si surobot esta en modo automatico, presione suavemente el botén 3PE una vez para
iniciar su programa.

El programa se seguira ejecutando sin que presione el boton 3PE.
« También puede pulsar Reproducir para iniciar su programa.

Pulse Parada para detener su programa
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/. Copyright y exencion de
responsabilidades

La informacioén incluida aqui es propiedad de Universal Robots A/S y no se debe reproducir
total ni parcialmente sin el consentimiento previo por escrito de Universal Robots A/S. La
informacién aqui incluida esta sujeta a cambios sin previo aviso y no se debe interpretar de
modo que constituya una obligacion por parte de Universal Robots A/S. El presente
documento se somete a revisiones periddicas.

Universal Robots A/S no asume responsabilidad alguna por los errores u omisiones del
presente documento.

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

El logotipo de Universal Robots es una marca registrada de Universal Robots A/S.

AVISO

Universal Robots sigue mejorando la fiabilidad y rendimiento de sus productos y,
por lo tanto, se reserva el derecho de actualizar el producto sin previo aviso.
Universal Robots se encarga de que el contenido del presente documento sea
preciso y correcto, pero no asume responsabilidad alguna por los posibles
errores o informacion no incluida.

AVISO
Universal Robots rechaza cualquier responsabilidad, incluso en el caso de seguir
todas las directrices indicadas en el presente documento.
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8. Cumplimiento

Esta seccidn contiene informacién sobre recomendaciones, certificados y declaraciones validos
para la consola portatil Universal Robots con dispositivo de habilitacién de 3 posiciones (3PE)
integrado.

8.1. Materiales de embalaje

Tal como lo indican nuestros proveedores, Universal Robots los palés de materiales de embalaje
de los robots e-Series cumplen los requisitos ISPM-15 para producir material de embalaje de
madera y estdn marcados de acuerdo con este programa.

8.2. Certificado de calidad

Universal Robots cumple con la norma ISO 9001:2015 de Bureau Veritas.

Universal RobotsLos robots e-Series pasan por un sistema de pruebas internas continuo y
procedimientos de prueba de final de linea. Los procesos de prueba de UR se someten a
revisiones y mejoras continuas.

8.3. Certificacion de terceros

Universal Robots La consola portatil con dispositivo de habilitacién de tres posiciones (3PE)
tiene certificacién de cumplimiento con la norma EN ISO 10218-1.
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