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As informacgdes aqui contidas sdo propriedade de Universal Robots A/S e ndo devem ser repro-
duzidas no seu todo ou parcialmente sem o consentimento por escrito de Universal Robots A/S.
As informacdes contidas no presente documento estdo sujeitas a alteragées sem aviso prévio e
nao devem ser consideradas como um compromisso da Universal Robots A/S. Este documento
€ analisado e revisto periodicamente.

Universal Robots A/S ndo assume quaisquer responsabilidades por erros ou omissdes no pre-
sente documento.

Copyright © 2009-2023 por Universal Robots A/S.

O logétipo Universal Robots € uma marca proprietaria registada de Universal Robots A/S.

AVISO

Este Manual do Utilizador foi preparado para testes beta do produto Universal
Robots. As alteragcdes podem acontecer sem aviso prévio.

Leia a isencdo de responsabilidade abaixo.

Na medida maxima permitida por lei, a Universal Robots A/S rejeita expressamente a res-
ponsabilidade por todos e quaisquer danos e/ou lesdes resultantes da falha do cliente em: instalar,
operar e/ou manter o produto Universal Robots em estrita conformidade com o Manual do utilizador
e 0 Manual de assisténcia aplicaveis; formar adequadamente o pessoal; seguir e implementar reco-
mendacgdes e orientagdes fornecidas pela Universal Robots.

Além disso, na medida em que o cliente recebe uma versao beta de um produto da Universal
Robots, o cliente reconhece que esta a receber uma versao preliminar de um produto da Universal
Robots e que o produto pode n&o executar todas as fungdes para as quais se destina e pode ndo
funcionar sem erros. O cliente concorda em fornecer a Universal Robots A/S comentarios e suges-
toes de alterages relativamente ao produto e concorda em ajudar a Universal Robots a identificar
todos e quaisquer erros ou avarias no funcionamento do produto.

Para evitar duvidas, a utilizagdo do produto da Universal Robots pelo cliente permanece sujeita ao
Contrato de Licenca de Software do Utilizador Final da Universal Robots, conforme atualizado peri-
odicamente.
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1. Prefacio

1.1: As articulagées, base e flange de ferramenta do Brago de robé.

Parabéns pela compra do seu novo robé da Universal Robots.

O rob6 pode ser programado para mover uma ferramenta e para comunicar com outras maquinas
através de sinais elétricos. E um braco composto de tubos e articulagdes de aluminio extrudado.

v v,
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\ \\ \\ \Tool flange
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\\ \\ \ Wrist 3 joint
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Base/ |
Base joint/ “ |
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1.2: As articulacées, base e flange de ferramenta do Bracgo de robé.

Com seis articulagdes e um vasto leque de flexibilidade, os bragos robéticos colaborativos da Uni-
versal Robots foram concebidos para imitar a amplitude de movimento de um brago humano.
Usando a nossa interface de programacao patenteada, PolyScope, é facil programar o robd para
mover ferramentas e comunicar com outras maquinas usando sinais eléctricos. A figura 1.1: As arti-
culacoes, base e flange de ferramenta do Braco de robd. acima ilustra os principais componentes
do braco do robd e pode ser usada como referéncia ao longo do manual.
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1.1. Conteudo da Caixa
Quando encomenda um robd, recebe duas caixas. Uma caixa contém o Brago do robd, e a outra
contém:

* Caixa de controlo com Teach Pendant 3PE

* Suporte de montagem para a Caixa de Controlo

* Suporte de montagem para o 3PE Teach Pendant

* Chave para abrir a Caixa de Controlo

* Cabo para ligar o braco do rob6 e a Caixa de Controlo (ver detalhe 23. Especificacoes
técnicas na pagina 103)

* Cabo de alimentagao ou cabo de energia compativel com a sua regiao
* Funda redonda ou funda de elevacao

* Adaptador de flange de ferramenta

* Adaptador do cabo da ferramenta

* Este manual

1.2. Aviso de Seguranca Importante

O rob6 é uma maquina parcialmente completa (ver 17. Certificacoes na pagina 86) e como tal &
necessaria uma avaliacao de risco para cada instalagédo do robd. Deve seguir todas as instrucdes
de seguranca do capitulo 2. Seguranca na pagina 19.

1.3. Como ler este manual

Este manual contém instru¢des sobre como instalar e programar o robd. O manual esta dividido em
duas partes:

Manual de Instalacdo de Hardware
A instalacao mecanica e elétrica do robd.

Manual do PolyScope
Programacéao do robd.

Este manual é destinado ao integrador de robd, que deve ter um nivel basico de treino elétrico e
mecanico e deve estar familiarizado com conceitos de programacao elementares.

1.4. Onde encontrar mais informacoes

O site de apoio (www.universal-robots.com/support) contém o seguinte:
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* Versdes deste manual noutros idiomas
* Manual do PolyScope
* O Manual de Servigo com instrucdes para resolugao de problemas, manutengao e reparagao

* O Manual de Scripts para utilizadores avangados

1.4.1. UR+

O site UR+ (www.universal-robots.com/plus) € um showroom online que fornece produtos de van-
guarda para personalizar a sua aplicacao de robd UR. Pode encontrar tudo que precisa num sé
lugar - desde operadores terminais e acessorios a camaras de visao e software. Todos os produtos
sdo testados e aprovados para integrar com robds UR, garantindo uma configuragao simples, uma
operacao fiavel, uma experiéncia de utilizador estavel e facilidade de programacao. Pode também
aceder ao Programa de Parceiros UR+ através da nossa nova plataforma de software (plus.u-
niversal-robots.com), que lhe permite desenhar produtos mais intuitivos para robds UR.

1.4.2. myUR

myUR é um portal do cliente que permite registar todos os seus robés, acompanhar casos de ser-
vico em rob0s e fazer perguntas gerais de apoio. Va a myur.universal-robots.com e inscreva-se
para obter acesso ao portal. Os casos sao tratados pelo seu distribuidor escolhido ou enca-
minhados para as equipas de atendimento ao cliente da Universal Robots.

Além destes recursos, também é possivel assinar a monitorizacédo de robods e gerir contas adi-
cionais de utilizadores na sua empresa.

1.4.3. Foruns UR

O site de féruns UR (forum.universal-robots.com) permite a entusiastas de robbs de todos os niveis
de experiéncia ligarem-se entre si e com a UR para fazer perguntas, trocar informacdes, etc.
Embora o Forum UR tenha sido criado pela UR+ e os nossos administradores sao funcionarios da
UR, a grande maioria do conteudo foi criado por vocés, utilizadores do Forum UR.
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2. Seguranca

2.1. Introducao

Este capitulo contém importantes informacdes de seguranca, que devem ser lidas e compreendidas
pelo integrador de robds da Universal Robots antes de o robd ser ligado pela primeira vez.

Neste capitulo, as primeiras subsecoes sao gerais. As subsec¢des posteriores contém dados de
engenharia especificos relevantes para permitir a configuragao e a programagao do robd. O capi-
tulo 3. Funcdes e Interfaces Relacionadas a Seguranca na pagina 30 descreve e define fungdes
relacionadas com a segurancga particularmente relevantes para aplicagdes de colaboracéo.

As instrucdes e orientac¢des fornecidas no capitulo 3. Funcoes e Interfaces Relacionadas a
Seguranca na pagina 30 assim como na secc¢do 2.7. Avaliagao de Risco na pagina 24 sao par-
ticularmente importantes.

E essencial observar e seguir todas as instrucdes de montagem e as orientagdes fornecidas em
outros capitulos e partes deste manual.

Deve ser dada atencao especial ao texto associado a simbolos de adverténcia.

AVISO

A Universal Robots renuncia toda e qualquer responsabilidade se o robd (caixa de
controle do brago e/ou teach pendant) for danificado, alterado ou modificado de
qualquer forma. A Universal Robots ndo pode ser responsabilizada por quaisquer
danos causados ao robé ou a outros equipamentos devido a erros de programagao
ou mau funcionamento do robé.

2.2. Validacao e Responsabilidade

A informacao neste manual ndo contempla projetar, instalar e operar toda a aplicagao do robd, tam-
pouco aborda todos os equipamentos periféricos que podem influenciar a seguranca do sistema
todo. Todo o sistema deve ser concebido e instalado de acordo com os requisitos de segurancga pre-
vistos nas normas e regulamentos do pais onde o robd sera instalado.

Os integradores de robds Universal Robots sao responsaveis por garantir que as leis e normas apli-
caveis de segurancga do pais em questdo sejam observadas e que quaisquer perigos significativos
na aplicagao robd sejam eliminados. De forma nao exaustiva, estes seriam:

* Realizacao de uma avaliacao dos risco para o sistema de robds completo

* Criar interface entre outras maquinas e dispositivos de seguranca adicionais, se a avaliacéo
de risco assim definir

* Configuracdo das definicdes de seguranca apropriadas no software
* Garantir que o usuario ndo modifique nenhuma medida de seguranca

* Validar que todo o sistema do rob6 foi projetado e instalado corretamente

Manual do utilizador 19 UR20
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* Especificar instrugoes de uso

* Marcar a instalagao robd com sinais pertinentes e informacao de contato do integrador

* Coletar toda a documentagao em um arquivo técnico; incluindo a avaliagéo de risco e esse
manual

2.3. Limitacao de Responsabilidade

As informacoes de seguranca fornecidas neste manual nao devem ser interpretadas como garantia
dada pela UR de que o manipulador industrial ndo causara ferimentos ou danos, mesmo se 0 mani-
pulador industrial estiver em conformidade com todas as instrugoes de seguranca.

2.4. Simbolos de adverténcia contidos neste manual

Os simbolos abaixo definem as legendas que especificam os niveis de perigo utilizados ao longo
deste manual. Os mesmos sinais de aviso sao utilizados no produto.

A
A\
/\
A\
ik

D

AVISO

Indica uma situagéo perigosa que, se nao for evitada, pode resultar em morte ou
ferimentos graves.

AVISO: ELETRICIDADE

Indica uma situagao elétrica perigosa que, se nao for evitada, pode resultar em
morte ou ferimentos graves.

AVISO: SUPERFICIE QUENTE

Indica uma superficie quente perigosa onde podem ocorrer ferimentos devido a
proximidade com ou sem contacto.

CUIDADO
Indica uma situagao perigosa que, se nao for evitada, pode resultar em ferimentos.

TERRA
Indica a ligacéo a terra.

ATERRAMENTO DE PROTEGAO

Indica a ligagao a terra de protecgao.

UR20
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AVISO

Indica o risco de danos no equipamento e/ou informagdes uteis que devem ser
especialmente consideradas.

LER MANUAL
Indica informacgdes mais detalhadas que devem ser consultadas no manual.

2.5. Adverténcias e Precaucoes Gerais

Os seguintes avisos, precaugdes € mensagens podem ser repetidos, explicados ou detalhados em
diferentes partes do presente manual.
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AVISO

O nao cumprimento das praticas gerais de seguranga, listadas abaixo, pode resultar
em ferimentos.

* Verifique se o braco do robo e a ferramenta/acionador final estao correta e fir-
memente aparafusados no lugar.

* Verifique se o braco do robd tem espaco suficiente para funcionar livremente.

* Verificar se o pessoal estd protegido durante a instalacéo, colocacdo em fun-
cionamento, programacgao/ensino, funcionamento e utilizagao.

* Verifique se os parametros de configuragao de seguranga do robd estao defi-
nidos para proteger o pessoal, incluindo aqueles que podem estar ao alcance
da aplicagao do robd.

* Nao utilize o rob6 se estiver danificado. Por exemplo, se as tampas das arti-
culacdes estiverem soltas ou em falta.

* Nao vista roupas largas nem joias ao trabalhar com o robd. O cabelo com-
prido deve ser atado para tras.

* Informe os utilizadores de quaisquer situacdes perigosas e da protecao for-
necida, explique quaisquer limitagdes da protecao e os riscos residuais.

* Informe os utilizadores da localizagao do(s) botao(6es) de paragem de emer-
géncia e de como ativa-la em caso de emergéncia ou de situagao anormal.

* Avise as pessoas para manterem a cabeca e a cara fora do alcance do robd,
incluindo quando o robd esta prestes a comecar a funcionar.

* Tenha em atencao a orientacao do robd para compreender a dire¢ao do movi-
mento quando utilizar o Teach Pendant.

* Realize uma avaliagao dos riscos e reduza-os antes da operagao. Se deter-
minado pela avaliag&o de risco, ndo entre no alcance do movimento do robd
nem toque no robd durante o funcionamento.

* Nao coloque os dedos atras da tampa interna da Caixa de Controlo.

* Nao modifique o robd. Uma modificagcao pode criar riscos imprevistos. Todas
as remontagens autorizadas devem ser feitas de acordo com a versao mais
recente dos manuais de servigo correspondentes.

AVISO

O manuseamento de ferramentas/acionadores finais com arestas afiadas e/ou pon-
tas de pinos pode resultar em ferimentos.

* Certifique-se de que as ferramentas/acionadores finais ndo tém arestas afi-
adas ou pontos de aperto.

* Poderao ser necessarias luvas e/ou 6culos de protegao.

UR20 22 Manual do utilizador



2. Seguranca UNIVERSAL ROBOTS

AVISO: SUPERFICIE QUENTE
O contacto prolongado com o calor gerado pelo brago do rob e pela Caixa de Con-

trolo, durante o funcionamento, pode provocar desconforto e ferimentos.

* Nao manuseie nem toque no robd durante o funcionamento ou ime-
diatamente apés o0 mesmo.

* Verifique a temperatura no ecra de registo antes de manusear ou tocar no
robd.

* Permita que o robé arrefeca, desligando-o e aguardando uma hora.

CUIDADO
A utilizag&do do robdé com maquinas externas ndo testadas, ou num sistema néo tes-
tado, pode aumentar o risco de ferimentos no pessoal.

Teste todas as fungdes e o programa do robd separadamente.

AVISO
Campos magnéticos muito fortes podem danificar o robé.

Nao exponha o robd a campos magnéticos permanentes.

LER MANUAL

Verifique se todo o equipamento mecéanico e elétrico esta instalado de acordo com
as especificacdes e avisos encontrados no 7. Interface Mecanica na pagina 48 e no
8. Interface Elétrica na pagina 55.

2.6. Finalidade

LER MANUAL

A néo utilizacdo do braco do rob6 de acordo com a utilizacdo prevista pode resultar
em situagdes perigosas.

* Leia e siga as recomendacdes para a utilizagao prevista e as especificagoes
fornecidas no Manual do Utilizador.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Seguranca

Os robds da Universal Robots destinam-se a utilizagao industrial, para manusear fer-
ramentas/efectores finais e dispositivos, ou para processar ou transferir componentes ou produtos.
Para detalhes sobre as condi¢des ambientais sob as quais o robd deve funcionar, ver os

anexos Declarations and Certificates e 23. Especificagbes técnicas na pagina 103.

Todos os robés da Universal Robots estdo equipados com fungdes de seguranga, concebidas pro-
positadamente para permitir aplicagdes colaborativas, em que a aplicagao do rob6 funciona em con-
junto com um humano.

As aplicagdes colaborativas destinam-se apenas a aplicagdes n&o perigosas, onde a aplicagdo com-
pleta, incluindo ferramenta/acionador final, peca de trabalho, obstaculos e outras maquinas, néao
apresentam nenhum risco significativo, segundo a avaliacao de risco da aplicagao especifica.

ﬁ AVISO
A utilizacdo do braco do robé fora dos fins previstos pode resultar em ferimentos.
* Nao utilize o robd para nenhuma das situagées descritas abaixo:
* Qualquer utilizagdo em locais perigosos ou ambientes explosivos.
* Aplicagcdes médicas com contacto ou proximidade de pacientes.

* Qualquer aplicacao que exija o cumprimento de normas higiénicas e/ou
sanitarias especificas, como o contacto direto com alimentos, bebidas
e/ou produtos farmacéuticos.

* E proibida qualquer utilizacdo ou aplicacdo que se desvie da utilizag&o
pretendida, especificagcdes e certificagées, uma vez que o resultado
podera ser a morte, ferimentos pessoais e/ou danos materiais.

A UNIVERSAL ROBOTS DECLINA EXPRESSAMENTE QUALQUER GARANTIA
EXPRESSA OU IMPLICITA DE APTIDAO PARA QUALQUER UTILIZACAO
INDEVIDA.

AVISO

A nao consideracao dos riscos acrescidos de um maior alcance, cargas Uteis mais
elevadas e maiores binarios e velocidades de funcionamento associados a um rob6
de maiores dimensodes, como o UR20, pode resultar em ferimentos ou morte.

* A sua avaliagao de risco deve incluir os riscos adicionais de alcance, carga
util e velocidade.

2.7. Avaliacao de Risco

A avaliacao de risco € um requisito legal, que deve ser realizado por um integrador terceiro ou pelo
utilizador do robd UR na qualidade de integrador.

O préprio robot € uma quase-maquina, uma vez que a seguranca da instalagcao do robot depende
da forma como o mesmo esta integrado (E.g. ferramenta/acionador final, obstaculos e outras maqui-
nas). Recomenda-se que a parte que realiza a integragao utilize as normas ISO 12100 e ISO
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2. Seguranca UNIVERSAL ROBOTS

10218-2 para efetuar a avaliacao de risco. O integrador pode aplicar a Especificacdao Técnica
ISO/TS 15066 como orientacao adicional. A avaliagdo de risco deve considerar todas as tarefas de
trabalho ao longo da vida util da aplicacao do robd, incluindo, mas nao se limitando a:

* Ensino do robd durante a montagem e desenvolvimento da instalagao do robo
* Resolugao de problemas e manutenc¢ao

* Operacao normal da instalacédo do rob6

Deve ser realizada uma avaliagéo de risco antes de o brago do robé ser ligado pela primeira vez.
Uma parte da avaliagao de risco realizada pelo integrador tem como objetivo identificar as defi-
nicdes de configuracao de seguranca adequadas, além da necessidade de botdes de paragem de
emergéncia adicionais e/ou outras medidas de protec¢éo exigidas para a aplicagado do robd espe-
cifica.

A ldentificacdo das definigcdes de configuracdo de seguranca corretas € uma parte especialmente
importante do desenvolvimento de aplicagcdes de robd colaborativas. Ver capitulo 3. Funcoes e Inter-
faces Relacionadas a Seguranca na pagina 30 e parte Parte || Manual do PolyScope na pagina 125
para informacodes detalhadas.

Algumas fungdes de seguranga sao propositadamente concebidas para aplicagdes de robds de
colaboracgao. Estas funcionalidades sao configuraveis através das definicdes da configuracao de
seguranga e sao particularmente relevantes quando se abordam riscos especificos na avaliagao de
risco da aplicacao:

* Forga e limitagdo de poténcia: Utilizado para reduzir as forgas de aperto e pressoes exer-
cidas pelo robé no sentido do movimento em caso de colises entre o robd e o operador.

* Limitagdo do momento: Utilizado para reduzir a alta energia transitéria e forgas de impacto
em caso de colisdes entre o robd e o operador, reduzindo a velocidade do robd.

* Limitagdo da posigéo da articulagdo, cotovelo e ferramenta/efeito final: Particularmente uti-
lizado para reduzir os riscos associados a certas partes do corpo. Por exemplo para evitar
movimentos em direcéo a cabecga e ao pescoco.

* Limitagdo da orientagao ferramenta/efeito final: Particularmente utilizado para reduzir os ris-
cos associados a determinadas areas e caracteristicas da ferramenta/efeito final e pega de
trabalho. Por exemplo para evitar que as bordas afiadas figuem apontadas para o operador.

* Limitag¢ao de velocidade: Particularmente utilizada para garantir uma baixa velocidade do
braco do robé.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Seguranca

AVISO
Combinar diferentes maquinas pode aumentar os perigos ou criar novos.

* Sempre faga uma avaliagao global de riscos para toda a instalacao.

* Dependendo do risco avaliado, podem aplicar-se diferentes niveis de segu-
ranga, como quando sdo necessarios diferentes niveis de desempenho de
seguranca e de paragem de emergéncia.

* Leia e compreenda os manuais de todos os equipamentos utilizados na ins-
talacao.

O acesso nao autorizado a configuragao de seguranga deve ser impedido através da ativagao e defi-
nicao da protecao por palavra-passe durante a integracéo. E obrigatéria uma avaliagéo de risco da
aplicacao de robds colaborativos para contactos intencionais e/ou devido a uma utilizagao indevida
razoavelmente previsivel, que devera abordar:

* A severidade de colisbes individuais potenciais
* A probabilidade de ocorréncia de colisdes potenciais individuais

* A possibilidade de evitar colisdes potenciais individuais

AVISO

A nao realizacao de uma avaliagdo colaborativa do risco da aplicagdo pode aumen-
tar os perigos.

* Efetue sempre uma avaliagao de risco da aplicagao colaborativa para coli-
sdes intencionais e/ou colisdes devidas a uma utilizacdo indevida razo-
avelmente previsivel.

* A aplicacéo colaborativa deve abordar:
* A severidade de colisbes individuais potenciais.
* A probabilidade de ocorréncia de colisdes potenciais individuais.

* A possibilidade de evitar colisdes potenciais individuais.

Se a aplicacao do robd apresentar riscos que ndo possam ser reduzidos de forma aceitavel pelas
funcdes de seguranca UR, entdo deve ser prevista uma salvaguarda. Neste caso, deve ser utilizado
um Teach Pendant com um dispositivo de ativagéo de 3 posi¢des (3PE TP) para o ensi-
no/programacao.

A Universal Robots identifica os potenciais riscos significativos, listados abaixo como riscos que
devem ser considerados pelo integrador. Outros riscos significativos podem estar presentes numa
instalagao especifica do robd.

UR20 26 Manual do utilizador
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1.

8.

Penetracao da pele por bordas e pontas afiadas na ferramenta/atuador ou no conetor da fer-
ramenta/atuador.

Penetracao da pele por bordas afiadas e pontas afiadas em obstaculos préximos ao percurso
do robd.

Ferimentos devido ao contacto com o robd.

Entorse ou fratura éssea devido ao impacto entre uma carga util pesada e uma superficie
dura.

Ferimentos devido a parafusos soltos que prendem o brago do robd ou a ferramenta/efector
final.

Queda de objetos da ferramenta/efector final, por exemplo, devido a uma ma aderéncia ou a
interrupcdo de corrente.

Erros devidos a confusao sobre os diferentes botdes de paragem de emergéncia para dife-
rentes maquinas.

Erros devido a alteragbes ndo autorizadas nos parametros de configuracdo de seguranca.

As informacgdes sobre tempos de paragem e distancias de paragem encontram-se no capitulo
3. Funcoes e Interfaces Relacionadas a Seguranca na pagina 30 e no apéndice 18. Tempo e Dis-
tancia de Parada na péagina 87.

2.8. Avaliacao antes da utilizacao

Os seguintes testes devem ser realizados antes de se utilizar o robd pela primeira vez, ou depois de
feitas quaisquer modificacdes. Verifique se todas as entradas e saidas de seguranca sao conec-
tadas de forma adequada e correta. Teste se todos os dispositivos de entrada e saida de segurancga
ligados, incluindo dispositivos comuns a varias maquinas ou robés, estao a funcionar. Assim, deve:

Verificar se os botdes de paragem de emergéncia e de entrada param o robot e acionam os
travoes.

Verificar se a entrada de prote¢ao para o movimento do robd. Se a redefinigao de protecao
estiver configurada, verifique a mesma necessita de ser ativada antes de poder retomar o
movimento.

Examinar o ecra de inicializa¢do para testar se 0 modo reduzido pode mudar o modo de segu-
ranga para reduzido.

Teste se 0 modo operacional alterna 0 modo operacional, veja o icone no canto superior
direito da interface do utilizador.

Teste se o dispositivo de ativacdo de 3 posigdes deve ser pressionado para ativar o movi-
mento no modo manual e se o robd esta sob controlo de velocidade reduzida.

Teste se as saidas de paragem de emergéncia do sistema sao realmente capazes de levar
todo o sistema a um estado seguro.

Teste se o sistema ligado a saida de movimento do robd, saida do Robd sem parar, saida do
modo reduzido, ou saida do modo ndo reduzido conseguem realmente detetar as mudancgas
de saida
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2.9. Paragem de Emergéncia

A Paragem de Emergéncia ou E-stop é o botdo de pressao vermelho localizado no Teach Pendant.
Prima o botao de paragem de emergéncia para parar todos os movimentos do robb.

A ativacao do botédo de paragem de emergéncia provoca uma paragem de categoria um (IEC
60204-1).

As paradas de emergéncia nao sao salvaguardas (ISO 12100).

As paragens de emergéncia sdo medidas de prote¢cdo complementares que nao se destinam a evi-
tar ferimentos.

A avaliacao de risco da aplicagcao do robd determina se sdo necessarios botdes de paragem de
emergéncia adicionais. A funcao de paragem de emergéncia e o dispositivo de acionamento devem
estar em conformidade com a norma ISO 13850.

Apos a ativagcado de uma paragem de emergéncia, o botédo de pressao fica bloqueado nessa posi-
¢do. Como tal, cada vez que uma paragem de emergéncia é ativada, deve ser reposta manu-
almente no botao de presséo que iniciou a paragem.

Antes de rearmar o botdo de paragem de emergéncia, € necessario identificar visualmente e avaliar
a razao pela qual a paragem de emergéncia foi ativada. E necessaria uma avaliag&o visual de todos
0s equipamentos da aplicagdo. Quando o problema estiver resolvido, reponha o botdo de paragem
de emergéncia.

Para repor o botdao de paragem de emergéncia

1. Segure o botao de pressao e rode no sentido dos ponteiros do reldgio até o fecho se soltar.
Deve sentir quando o fecho desbloqueia, indicando que o botao de pressao esta reposto.

2. Depois de repor a paragem de emergéncia, restabelec¢a a alimentacéo do robd e retome a
operacao.

2.10. Movimento sem forga motriz

No caso improvavel de uma emergéncia, quando a alimentacao do robd é impossivel ou inde-
sejavel, pode utilizar a conducao forgada para tras ou pode contactar o seu distribuidor Universal
Robots se tal nao for possivel.

Para executar a conducao inversa for¢ada, tem de empurrar ou puxar o brago do robé com forga
para mover a articulagdo. Cada travao de junta tem uma embraiagem de friccdo que permite 0 movi-
mento durante um binario for¢cado elevado.

A conducao forgada para tras exige uma forga elevada e nao pode ser efetuada por uma so pessoa.
Em situagdes de aperto, sdo necessarias duas ou mais pessoas para efetuar o retrocesso forgado.
Em algumas situagdes, sdo necessarias duas ou mais pessoas para desmontar o brago do robé.
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AVISO: ELETRICIDADE
Os perigos e riscos elétricos, devido a quebra ou queda do brago do rob6 sem

apoio, podem causar ferimentos ou morte.

* Remova a alimentacao e apoie o braco do rob6 antes da desmontagem

AVISO

A deslocacao manual do braco do robd destina-se apenas a situagdes urgentes de
emergéncia e de assisténcia. O movimento desnecessério do brago do robd pode
provocar danos materiais.

* Nao mova a articulacdo mais de 160 graus, para garantir que o robé con-
segue encontrar a sua posicao fisica original.

* N&ao mover a articulagdo mais do que o necessario.

Consulte o Manual de Servico para obter informagdes sobre como desmontar o robé.
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R
UNIVERSAL ROBOTS 3. Funcdes e Interfaces Relacionadas & Seguranca

3. Funcoes e Interfaces Relacionadas a
Seguranca

3.1. Introducao

Os robds da Universal Robots estdo equipados com uma série de fungdes de segurancga incor-
poradas bem como E/S de seguranca, sinais digitais e analdgicos de controlo de ou para a interface
elétrica, para ligacdo a outras maquinas e dispositivos de protec¢éo adicionais. Cada fungéo de segu-
ranca e E/S é construida de acordo com a EN ISO13849-1 (ver 17. Certificacoes na pagina 86) com
Nivel de Desempenho d (PLd) utilizando uma arquitetura de categoria 3.

Ver 38. Configuracado de Seguranca de Software na pagina 155 em Parte Il Manual do

PolyScope na pagina 125, para configuragao das fungées de seguranga, entradas e saidas na inter-
face do utilizador. Ver 48. E/S na pagina 169 para descri¢ées sobre como ligar dispositivos de segu-
rancga a E/S.

AVISO

A utilizacdo de parametros de configuracao da seguranca diferentes dos deter-
minados como necessarios para a redugao do risco pode resultar em perigos que
nao sao razoavelmente eliminados ou em riscos que nao sao suficientemente redu-
zidos.

* Certifique-se de que as ferramentas e as garras estdo conectadas cor-
retamente para evitar riscos devidos a interrupgdes de alimentacao.

AVISO: ELETRICIDADE
Erros de programacgao e/ou na cablagem podem fazer com que a tensao mude de

12V para 24 V, provocando danos no equipamento por incéndio.

* Verifique a utilizacao de 12 V e proceda com precaucao.

UR20 30 Manual do utilizador



3. Fungoes e Interfaces Relacionadas a Seguranca UNIVERSAL ROBOTS

AVISO
* O uso e a configuragao de fungdes e interfaces de seguranga devem seguir
os processos de avaliagao de risco para cada aplicagao do robd. (ver capitulo
secgao )
* O tempo de parada deve ser levado em consideracdo como parte da ava-
liacao de risco da aplicagéo

* Se o robd detetar uma falha ou violagao no sistema de seguranca (por exem-
plo, se um dos fios no circuito de Paragem de Emergéncia estiver cortado ou
se um limite de seguranca for excedido), € iniciada uma Paragem de Cate-
goria 0.

AVISO

O efetor final ndo esta protegido pelo sistema de seguranca UR. O funcionamento
do efetor final e/ou o0 cabo de conexao nao € monitorado

3.2. Categorias de parada

Dependendo das circunstancias, o robd pode iniciar trés tipos de categorias de parada definidas de
acordo com a norma IEC 60204-1. Estas categorias sado definidas na tabela a seguir.

Categoria o
Descrigédo

de parada

0 Pare o rob6é com a remogéao imediata da energia.

1 Pare o rob6 de forma ordenada e controlada. A energia é removida quando o robd
esta parado.

5 *Pare o robé com energia disponivel para as unidades, enquanto mantém a

trajetdria. A poténcia de acionamento é mantida depois que o robd esta parado.

*As paragens dos robds da Universal Robots Categoria 2 sdo descritas como paragens do tipo SS1
ou SS2 de acordo com a IEC 61800-5-2.

3.3. Funcgdes de Seguranca Configuraveis

As fungdes de seguranca dos robés da Universal Robots, conforme listadas na tabela abaixo, des-
tinam-se a controlar o sistema robotizado, ou seja o robdé com a sua ferramenta/efetor final aco-
plado. As funcdes de seguranga do robd sdo usadas para reduzir os riscos do sistema do robd
determinados pela avaliagao do risco. Posigées e velocidades sdo em relagao a base do robd.
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Fungédo de

Descricao
seguranga
Limite da
Posicdo da Define limites superiores e inferiores para a posigoes de articulagdo permitidas.
Articulacao
Limite de
Velocidade . . . : . ~
da Arti Define um limite superior para a velocidade da articulagéao.
culagao
Planos de Define planos, no espaco, que limitam a posi¢ao do robd. Planos de segurancga
limitam a ferramenta/efetor final apenas ou tanto a ferramenta/efetor final e 0
Seguranga
cotovelo.
Orientagao
da Define a orientacao de limites admissiveis para a ferramenta.
ferramenta
Limite de Limita a velocidade maxima do rob6. A velocidade € limitada no cotovelo, no
. flange de ferramenta/efetor final e no centro das posi¢des de ferramenta/efetor
Velocidade . . L
final definidas pelo usuario.
Limite de Limita a forca maxima exercida pela ferramenta/efetor final do rob6 e cotovelo em
Forca situagOes de aperto. A for¢a é limitada na ferramenta/efetor final, flange do
¢ cotovelo e centro das posicoes de ferramenta/efetor final definidas pelo usuario.
Limite de o o R
Limita 0o momento maximo do robd.
Impulso
Limitacdode |, . . o : R
Limita o trabalho mecénico realizado pelo robd.
Corrente
Limite do o . A .
Limita o tempo maximo que o robd usa para parar depois de uma parada protetora
Tempo de o
ser iniciada.
Parada
Limite da . . on . . . . ~
o Limita a distancia maxima percorrida pelo robé depois de uma parada de protecéo
Distancia de .
ser iniciada.
Parada

Ao realizar a avaliacao de risco da aplicacdo, € necessario ter em conta 0 movimento do robd
depois de uma paragem. A fim de facilitar este processo, as funcdes de seguranga Limite de Tempo
de Paragem e Limite de Distancia de Paragem podem ser utilizadas.

Estas fun¢des de seguranca reduzem dinamicamente a velocidade do movimento do rob6 de modo
que ele pode sempre ser parado dentro dos limites. Os limites de posi¢ao da junta, os planos de
seguranca e os limites de orientagcao ferramenta/efeito final tém em conta a distancia de paragem
prevista, ou seja o movimento do robd vai abrandar antes de o limite ser atingido.

A seguranca funcional pode ser descrita como:

Funcgao de seguranca Precisao Nivel de desempenho Categoria
Paragem de Emergéncia - d 3
Paragem de Seguranga - d 3
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Fungao de seguranga Precisao Nivel de desempenho Categoria
Limite da Posicao da Articulagao 5° d 3
Limite de Velocidade da Articulagao 1.15°/s d 3
Planos de Segurancga 40 mm d 3
Orientacao da ferramenta 3° d 3
Limite de Velocidade 50 mm/s d 3
Limite de Forcga 25N d 3
Limite de Impulso 3 kgm/s d 3
Limitagéo de Corrente 10w d 3
Limite do Tempo de Parada 50 ms d 3
Limite da Distancia de Parada 40 mm d 3
Safe Home 1.7° d 3

CUIDADO

A nao configuragao do limite maximo de velocidade pode resultar em situagdes peri-
gosas.

* Se o robd for utilizado em aplica¢des de orientagdo manual com movimentos
lineares, o limite de velocidade deve ser ajustado para um maximo de 250
mm/s para a ferramenta/efeito final e cotovelo, a menos que uma avaliag¢édo
de risco mostre que velocidades mais altas sao aceitaveis. Isso evitara movi-
mentos rapidos do cotovelo do robd préximos a singularidades.

AVISO

Ha duas excec¢des a fungao limitadora de forga que sao importantes ao projetar uma
aplicacao (Figura ). Conforme o robo se estende, o efeito da articulagcéo do joelho
pode fornecer forgas elevadas na diregao radial (a partir da base) em velocidades
baixas. Da mesma forma, o brago curto de alavanca, quando a ferramenta/efetor
final esta perto da base e se movendo ao redor da base, pode criar forgas elevadas
a baixas velocidades. Os perigos de beliscbes podem ser evitados por meio da
remogao de obstaculos nessas areas, colocando o rob6 de forma diferente ou
usando uma combinacéao de planos de seguranca e limites de articulagbes para
remover o perigo evitando que o rob0 se mova para esta regido da sua area de
trabalho.
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3. Funcoes e Interfaces Relacionadas a Segurancga

400 mm

3.1: Devido as propriedades fisicas do brago robdtico, certas areas de trabalho requerem aten-
¢do em relagdo a perigos de beliscdo. Uma area (esquerda) é definida para movimentos radiais
quando a articulagdo do pulso 1 esta a pelo menos 1750 mm da base do robé. A outra area (a
direita) fica a 400 mm da base do robd, ao mover-se tangencialmente.

O robd também tem as seguintes entradas de seguranca:

Entrada de o
Descrigéo
Seguranga
Botdo de Executa uma Paragem de Categoria 1 (IEC 60204-1) informando outras
arada de maquinas utilizando a saida do Sistema Paragem de Emergéncia, caso a
P N mesma esteja definida. E iniciada uma paragem em tudo o que esteja ligado &
emergéncia .
saida.
Paragem de Executa uma Paragem da Categoria 1 (IEC 60204-1) através da entrada da

Emergéncia do
Robd

Caixa de Controlo, informando outras maquinas utilizando a saida do Paragem
de Emergéncia do Sistema, caso a mesma esteja definida.

Segurancga do
Modo
Automatico

P
aradaAde. Executa uma Paragem da Categoria 1 (IEC 60204-1) apenas no robd, em todos
Emergéncia do N
. os modos e tem precedéncia sobre todos os outros comandos.
Sistema
Executa uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) em todos os modos,
Paragem de exceto quando se esta a utilizar um Dispositivo de Ativagao de 3 Posi¢des e um
Seguranga seletor de modo - depois, no Modo Manual, pode ser definida uma Paragem de
Emergéncia para funcionar apenas em Modo Automatico.
Parada de Executa uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) APENAS no modo

Automatico. O Modo Automatico Paragem de Salvaguardas sé pode ser
selecionado quando um Dispositivo de Habilitagdo de Trés Posi¢des esta
configurado e instalado.

Restabelecer
Protecéo

Retorna do estado de Paragem de Salvaguarda, quando ha um contorno
ascendente na entrada de Reinicializagdo da Salvaguarda.

UR20
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Entrada de o
Descrigao
Seguranga
Modo . . . o .
. Transita o sistema de seguranca para utilizar os limites do Modo reduzido.
Reduzido
Da inicio a uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) quando o Dispositivo de
Dispositivo de | Ativacao for totalmente premido ou totalmente libertado apenas no modo
Ativacdode 3 | manual. A parada do dispositivo de ativacao de trés posi¢des € acionada
Posicdes guando uma entrada é reduzida. Nao é afetada por uma Redefinigéo de
Protecao.
Freedive no . . .~ . -
robd Ativa o Freedrive, quando o robd nao esta no Modo Automatico.
Modo Alterna entre os modos operacionais. O robd esta no modo Automatico quando
Operacional a entrada for baixa e, no modo Manual, quando for alta.
Automatic ..
Mode Regressa do estado de Paragem de Salvaguarda do Modo Automatico, quando
ocorre uma subida de transicao (rising edge) na entrada da Reinicializagao de
Safeguard L
Reset Salvaguarda do Modo Automatico.

Para a interface com outras maquinas, o robd esta equipado com as seguintes saidas de segu-

ranga:
Saida de o
Descrigéao
Seguranca
Parada de . e . .
L Enquanto este sinal esta logico baixo, a entrada da Paragem de Emergéncia do
Emergéncia . e . ~ a i .
. Robé esta logica baixa ou o Botao de Paragem de Emergéncia esta premido.
do Sistema
Robé em Embora este sinal l6gico seja elevado, nenhuma das articulagdes do robd se
Movimento move mais do que 0,1rad/s.
O robd ndo Alto nivel l6gico quando o robd esta parado ou em processo de parada devido a
ara uma parada de emergéncia ou uma parada de seguranga. Caso contrario,
P apresentara baixo nivel logico.
Modo Légica baixa quando o sistema de segurancga esta em Modo Reduzido
Reduzido g a gurang '
Modo N&o - . . ~ , ,
. Légica baixa quando o sistema ndo esta no Modo Reduzido.
Reduzido
Safe Home Alto nivel l6gico quando o robd esta configurado na posicao inicial segura.

Todas as E/S sao de canal duplo, que significa que sdo seguros quando baixos (e.g., a Paragem de

Emergéncia esta

ativa quando os sinais séo baixos).

3.4. Funcao de seguranca

O sistema de seguranga atua monitorando se algum dos limites de seguranga sao excedidos ou se

uma parada de emergéncia ou parada de seguranca € iniciada.
As reacdes do sistema de seguranca séo:
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Acionamento Reagéao

Paragem de Emergéncia Categoria de Parada 1

Paragem de Seguranca Categoria de Parada 2

Paragem 3PE Categoria de Parada 2

Violagdo de limite Categoria de Parada 0

Deteccéao de falha Categoria de Parada 0
AVISO
Se o sistema de seguranca detectar qualquer falha ou violacao, todas as saida de
seguranca redefinem-se para baixo.

3.5. Conjuntos de parametros de seguranca

Normal e Reduzido

O sistema de seguranca tem dois conjuntos configuraveis de parametros de seguranca: Normal e
Reduzido, pelo que pode definir limites de seguranga para ambos.

"Reduzido" esta ativo quando a ferramenta/acionador final esta posicionada no lado "Reduzido" de
um plano de Acionamento "Reduzido" ou quando "Reduzido" for acionado por uma entrada de segu-
rancga.

Utilizagdo de um plano para acionar "Reduzido" : quando o robd se move do lado "Reduzido" do
plano de acionamento para o lado "Normal", existe uma area de 20 mm a volta do plano de aci-
onamento onde s&o permitidos os limites "Normal" e "Reduzido". Evita as paragens indesejadas do
Modo de Segurancga quando o robd esta perto do limite.

Utilizagdo de uma entrada para acionar "Reduzido" : quando ¢é utilizada uma entrada (para iniciar
ou parar "Reduzido"), podem decorrer até 500 ms antes de os novos valores-limite estarem ativos.
Isto pode acontecer quer quando se muda de Reduzido para Normal, quer quando se muda de Nor-
mal para Reduzido. Permite que o rob6 adapte, por exemplo, a velocidade dos novos limites de
seguranca.

3.6. Modos

Modo de Recuperacao

Quando um limite de segurancga € excedido, o sistema de seguranga deve ser reiniciado. Se o sis-
tema estiver fora de um limite de segurancga no arranque (por exemplo, fora de um limite de posicao
da articulacao), o Modo de Recuperacao ¢ ativado. No Modo de Recuperagao, nao € possivel exe-
cutar programas para o robd, mas o brago do robd pode ser movido manualmente de volta para den-
tro dos limites, utilizando o Freedrive ou utilizando o separador Mover no PolyScope. (ver Parte I|
Manual do PolyScope na pagina 125)

Os limites de seguranca do modo de Recuperacéo sao:
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Fungédo de seguranga Limites

Limite de Velocidade da Articulagéo 30°/s
Limite de Velocidade 250 mm/s
Limite de Forcga 100N
Limite de Impulso 10 kg m/s
Limitagédo de Corrente 80w

O sistema de seguranca emite uma Categoria de Parada 0 se uma violagao desses limites apa-
recer.

AVISO
A falta de cuidado ao mover o brago do robé no modo de recuperacéao pode levar a
situacdes perigosas.

* Tenha cuidado ao mover o brago do rob6 de volta para dentro dos limites,
dado que os limites para as posi¢des das articulagdes, os planos de segu-
ranca e a orientacao da ferramenta/acionador final estao desativados no
modo de Recuperacao.
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4. Elevacao e manuseamento

Angular mounting + 45°

Remove strap Power on robot and reposition shoulder joint as intended. Re-place the strap as illustrated
Skip step 10 for sideways mounting.

When releasing and lifting the robot, support it to rotate and hang as illustrated
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Descricao Acéo Detalhe
1 Transporte
2
3 Abertura da caixa
4
S ~ . : .
5 Remocao do brago do robd da caixa usando correia
7 Levantar brago de robd usando correia e Ao soltar e levantar o robé, apoie-o para
gancho rodar e pendurar como ilustrado.
8a a. Montagem normal * Fixara cmta. <.:om ~seguranc;a
M durante a utilizago.
ontagem
8b b. Montagem angular +/- * Remover e guardar a correia
45 graus quando nao a utilizar.
1. Retirar a correia
9 2. Poténcia sobre robd e articulagao
do ombro de reposicionamento,
como pretendido.
3. Saltar o passo 10 para montagem
~ Lado/Reunido
Preparacéo de L~ lateral
10 lateral/Reunido angular - .
montagem 4. Substituir a correia como
>45 graus .
ilustrado.
5. Mover para a posicao de
montagem.
11 ,
6. Fixar com seguranca.
7. Remover e guardar a correia.
12 3 Lado/Reunido . :
Execucao de e Ao soltar e levantar o rob6, apoie-o para
13 lateral/Reunido angular .
montagem rodar e pendurar como ilustrado.
14 >45 graus

é AVISO

A elevacao ou deslocacao de pecas pesadas pode provocar ferimentos.

* Pode ser necessario um aparelho de elevagao/ajuda a elevagao.

é AVISO

A montagem incorreta dos componentes e/ou da cablagem pode provocar feri-

mentos.

* Pode ser necessario equipamento de protecao individual (calgado, 6culos,

luvas).
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CUIDADO
A ndo utilizagdo de um dispositivo de elevagao adequado ao peso do robd pode pro-
vocar ferimentos e danos materiais.

* O dispositivo de elevacao deve conseguir levantar 64 kg —apenas o robo.

* Odispositivo de elevagao deve conseguir levantar 84 kg — robd com carga
atil.

AVISO

Podem haver regulamentos especificos para a elevacéo durante a montagem na
sua regiao.

* Cumpra os regulamentos e diretrizes locais relativos a elevagao.

Para descri¢coes detalhadas de montagem, consulte: 7. Interface Mecanica na pagina 48

4.1. Utilizacao da funda redonda

A funda redonda é fornecida pela UR e incluida com o robé.
De acordo com o fabricante, a funda redonda esta em conformidade com as seguintes normas:

* BS EN 1492—1:2000+A1 :2008 Estropos téxteis — Seguranga — Estropos planos de cintas de
tecido, feitos de fibras sintéticas, para uso geral.

* BS EN 1492-2 :2000+A1 :2008 Estropos téxteis — Seguranga — Estropos redondos, feitos de
fibras sintéticas, para uso geral.

AVISO
A utilizacao da funda redonda sem uma inspecéao pode provocar ferimentos.
* Inspecione a funda antes e depois de cada utilizac&o.

* Se possivel, inspecione a funda durante a utilizagao.

ﬁ AVISO
A utilizacdo de uma funda redonda danificada pode provocar ferimentos.
* Examinar visualmente a funda com cuidado antes de cada utilizacao.
* Nao utilizar a funda se estiver rachada, rasgada ou se a costura estiver solta.

* Nao utilizar a funda se houver sinais de danos provocados pelo calor.
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A\

@

CUIDADO

O armazenamento e/ou manuseamento incorretos podem causar danos na funda
redonda.

* Manter a funda afastada de acidos e bases.
* Proteger a funda contra arestas vivas e fricgéo.

* N&o darum ndé na funda.

AVISO

Poderao existir regulamentos especificos para a inspecao de equipamento de ele-
vagao na sua regiao.
* Observe os regulamentos locais relativos a inspe¢ao do equipamento de ele-
vacao.

* Observe os regulamentos locais relativos a frequéncia de inspec¢ao do equi-
pamento de elevacao.

Descricao da funda redonda

Item Funda redonda 1T x 1M/2M
Cor Violeta (de acordo com EN 1492-2)
Material Poliéster
1,0 (1000 KG) Elevador Reto D
Fator WLL
0,8 (800 KG) N6 de estrangulamento
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5. Anel de Luz

5. Anel de Luz

O anel luminoso na base do brago do robd fornece a indicagao de estado, tal como descrito na

tabela abaixo.

Intermitente lento 0,5Hz

Vermelho

Rob6 ndao se move ou esta em processo
de paragem.

1.

Paragem de Emergéncia

Amarelo

Robé ndo se move ou esta em processo
de paragem.

1.

Paragem de robd6 (anteriormente
conhecida como Paragem de
Protecao)

Recuperacao

Paragem de seguranca (todos os
tipos)

Verde

Modo automatico

1.

Em execugédo

Modo automatico

1. Afuncionar com parametros
reduzidos

Azul

Modo manual

Nao automatico, ndo esta a ser movido

1.

Processo de arranque

O robé pode ser movido a mao
1. Backdrive

2. Freedrive

OFF

Sem energia disponivel para o brago do

robd
1.

Avaria

2. Violagao
3.
4

Ecra de carregamento

Desligar alimentag&o do sistema

UR20
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|1 | Anel de luz

|2 |Base |
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6. Teach Pendant com Dispositivo de
Ativacao de 3 posicoes

O robé UR20 vem com a funcionalidade integrada do Dispositivo de Ativacao de 3 Posi¢des no
Teach Pendant (3PE TP). O Teach Pendant Padrdo ndo é suportado.

Os botdes de ativagao encontram-se na parte inferior do Teach Pendant, conforme ilustrado abaixo.
Pode utilizar qualquer um dos botdes, de acordo com a sua preferéncia. Se o Teach Pendant esti-
ver desconectado, deve ser ligado um dispositivo 3PE externo e configurado no separador Ins-
talacao (ver 115. Configuracao de E/S na pagina 334).

1 | Botao de alimentacao 2 | botdo de Paragem de Emergéncia
3 | Porta USB (vem comumatampade |4 |Botbes 3PE
proteccao contra o po)

Um simbolo de rob6 Freedrive esté localizado debaixo dos botdes 3PE, conforme ilustrado abaixo.
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6.1. FuncOes dos Botbes 3PE Teach Pendant

AVISO

Os botdes 3PE estao ativos apenas no modo Manual. No modo Automatico, o
movimento do robé nao requer agao do botao 3PE.

A tabela abaixo descreve as fun¢des dos botdes 3PE.

Posicao Descrigao Acéao

O movimento do robd é interrompido
no modo Manual. A energia nao é
retirada do brago do robé e os
travbes permanecem soltos.

Nao ha pressao sobre o
1 Libertar botdo 3PE. Nao esta
premido.

Existe alguma presséo
sobre o botao 3PE. Esta
premido até um ponto

Presséo ligeira
2 (Premir

Permite que o seu programa seja
executado quando o robd esta no

ligeiramente) . . modo Manual.
intermédio.
Presséo forte Ha presséo total sobre o O movimento do robd é interrompido
3 (Premir botdo 3PE. Esta premido | no modo Manual. O rob0 esta em
fortemente) até ao fim. Paragem 3PE.
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1 Libertacao de botdes 2 Pressao dos botbes

6.1.1. Usar os botdes 3PE

Para executar um programa

1. No PolyScope, certifique-se de que o robé esta no Modo manual, ou mude para o Modo
manual.

2. Mantenha uma pressao ligeira sobre o botdo 3PE.
3. No PolyScope, toque em Executar para executar o programa.
O programa é executado se o braco do robd estiver na primeira posi¢cao do programa.

Se o robd nao estiver na primeira posigao do programa, aparece a mensagem Mover o Robd
para a Posigao.

Para interromper um programa

1. Solte o botdo 3PE ou, no Polisscope, toque em Parar.
Para pausar um programa

1. Solte o botédo 3PE.

O programa continua quando se prime novamente o botao 3PE.

6.1.2. Freedrive com botdes de 3PE

A conducdo livre permite ao braco do robd ser manualmente puxado para as posi¢cdes e/ou poses
desejadas. Para mais informacgdes, consulte a sec¢ao Freedrive no Manual do Utilizador do robd.

Utilizar o botdo 3PE para libertar o brago do robd:
1. Rapidly light-press, release, then light-press-and-hold, the 3PE button.

Agora, mantendo a pressao ligeira, pode puxar o brago do robé para a posi¢ao pretendida.

6.1.3. Utilizag&o da funcionalidade Mover Robé para Posicao

A fungao Mover Robd para Posicao permite ao brago do robd mover-se para a posi¢ao inicial, apés
concluir um programa. O braco do rob6 deve estar na posicao inicial antes de poder executar o pro-
grama.

Para mais informacdes, ver 54. Mover Rob6 para Posicao na pagina 193.

Para utilizar o botdo 3PE para mover o brago do robd para a sua posicao:
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1. Quando o seu programa estiver completo, prima Reproduzir.
2. Selecione Reproduzir do inicio.

No PolyScope, aparece o ecra Move Robot into Position a mostrar o movimento do brago do
robo.

3. Prima ligeiramente e mantenha premido o botao 3PE.

4. Agora, no PolyScope, prima e mantenha premido Automove para que o brago do robé se
mova para a posic¢ao inicial.

O ecra Carregar Programa aparece.
5. Mantenha uma pressao ligeira no botao 3PE para executar o seu programa.

Solte o botdo 3PE para parar o programa.

Manual do utilizador 47 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



UNIVERSAL ROBOTS 7. Interface Mecanica

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

/. Interface Mecanica

7.1. Introducao

Este capitulo descreve como os elementos do robd sdo montados. Os elementos do robé compdem
o sistema robotizado: Brago do robd, ferramenta ou peca de trabalho, Caixa de Controlo e Teach
Pendant. Também pode encontrar informagdes sobre os requisitos de carga util maxima e espaco
de trabalho do robé.

/.2. Espaco de trabalho e espaco operacional

O espaco de trabalho € o alcance do braco do robé totalmente estendido, horizontal e ver-
ticalmente. O espaco operacional é o local onde se espera que o robd funcione.

AVISO

O desrespeito pelo espaco de trabalho e espac¢o operacional do robé pode resultar
em danos materiais.

* Considere as informacdes abaixo ao escolher o espago operacional para o
robb.

* Orobd estende-se a 1750 mm da junta de base.
* O volume cilindrico esta tanto diretamente acima como diretamente abaixo da base do rob6.

* Aferramenta nado deve ser movida perto do volume cilindrico, pois faz com que as juntas se
movam demasiado rapido, mesmo quando a ferramenta se move lentamente. Isto pode apre-
sentar um risco para a propriedade e a funcionalidade.

Frente Inclinado
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7.3. Descricao da Montagem

AVISO
A montagem instavel pode levar a acidentes.

* Tenha sempre a certeza de que as pecgas do robd estdo montadas e apa-
rafusadas no seu lugar de forma correta e segura.

CUIDADO
A montagem e operacao do robé em ambientes que excedam a classificagao de IP
recomendada pode resultar em lesdes.

* Monte o robé em um ambiente adequado para a classificagao IP. O robb nao
deve ser operado em ambientes que excedam aqueles correspondentes as
classificagdes IP do robd (IP54), Teach Pendant (IP54) e da caixa de controle
(IP44)

O braco do rob6 usa seis parafusos M10 de 8,8 de resisténcia que
Braco de robs (Base) cabem em seis orificios de montagem de 10,5 mm na base. Os
parafusos devem ser apertados com um torque de 45 Nm

A ferramenta utiliza seis parafusos M8 de 8,8 de resisténcia que

Ferramenta (Flange da encaixam em seis orificios de rosca M8 no flange da ferramenta.

ferramenta) Os parafusos devem ser apertados com um torque maximo de 16
Nm.

Caixa de Controlo A Caixa de Controlo € montada na parede ou colocada no chao.

O Teach Pendant € montado na parede ou colocado na Caixa de
Controlo. Verifique se o cabo ndo apresenta o perigo de tropecar.
Pode adquirir suportes-extra para montar a Caixa de Controlo e 0
Teach Pendant.

Teach Pendant
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7.4. Fixacao do braco do rob6

Bottom View of Robot Base
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Furos para montagem do robd, e onde fazer os furos e montar os parafusos.
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AVISO
Um arranque e/ou movimento inesperado pode levar a lesbdes

* Desligue o brago do robé para evitar um arranque inesperado durante a mon-
tagem e desmontagem.

Para desligar o brago do robé

1. Pressione o botdo de energia no Teach Pendant para desligar o robé.
2. Desligue o cabo de rede / cabo de alimentag¢&do da tomada de parede.

3. Aguarde 30 segundos para que o robd descarregue qualquer energia armazenada.

Para fixar o brago do robé

1. Monte o rob6é numa superficie resistente, sem vibragdes, que possa suportar pelo menos dez
vezes o torque total da junta de base e pelo menos cinco vezes o0 peso do brago do robd.

Se o robb estiver montado sobre um eixo linear ou em uma plataforma em movimento, a ace-
leracdo da base de montagem em movimento deve ser muito baixa. A alta aceleragdo pode
fazer com que o robd faga uma paragem de seguranca.

2. Apertar os parafusos a 48 Nm de torque.

3. Ultilize os dois orificios @8 fornecidos, com um pino, para reposicionar com precisado o brago
do robé.

7.5. Fixar a Ferramenta

A ferramenta ou peca de trabalho € montada na flange de saida da ferramenta (ISO ) na ponta do
robd. Todas as medidas estdo em mm.

Para um reposicionamento preciso da ferramenta, utilize um pino no orificio @8 fornecido.
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Dimensées e padréo dos furos da flange da ferramenta.

A flange de saida da ferramenta (ISO 4762) é onde a ferramenta é montada na ponta do robé.
Todas as medidas estdo em mm. Para evitar o excesso de restricdo enquanto mantém a posicao
exata, recomenda-se a utilizagao de um orificio ranhurado radialmente para o pino.

CUIDADO
Parafusos M8 muito compridos podem pressionar contra o fundo do flange da fer-
ramenta e criar curto-circuito no robd.

* Nao utilize parafusos que se estendam para além de 10 mm para montar a fer-
ramenta.

AVISO
O nao aperto adequado dos parafusos pode conduzir a situagdes perigosas.

* Verifique se a ferramenta esta correta e seguramente aparafusada no seu
lugar.

* Verifique se a ferramenta foi construida de modo a ndo permitir a criacdo de
uma situagéo perigosa, deixando cair uma pecga inesperadamente.

7.5.1. Acessorios para a flange da ferramenta

O flange de ferramentas UR20 pode exigir um elemento acessorio para facilitar a ligagdo com fer-
ramentas. Dependendo da ferramenta, pode utilizar os seguintes acessérios de flange da fer-
ramenta: Adaptador de Cabo de Ferramenta (ver 8.10.1. Acessorios de E/S para ferramentas na
pagina 71) e/ou Adaptador de Flange de Ferramenta.
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Adaptador de Flange de Ferramentas

O Adaptador de Flange de Ferramenta é o acessorio mecanico para a flange da ferramenta que per-
mite a compatibilidade entre a flange da ferramenta e as ferramentas da Série e-Series.

7.6. Desobstrucao da caixa de controlo

O fluxo de ar quente na Caixa de Controlo pode resultar no mau funcionamento do equipamento.

A Caixa de Controlo requer uma folga minima de 50 mm em cada lado para um fluxo de ar fresco
suficiente. A folga recomendada da Caixa de Controlo é de 200 mm.

IZOO mm

200 mm 200 mm

U

AVISO
Uma caixa de controlo humida pode causar lesdes fatais.

* Garanta que a Caixa de Controlo e os cabos ndao entram em contacto com
liquidos.

* Coloque a Caixa de Controlo (IP44) num ambiente adequado para a clas-
sificacao IP.

7.7. Carga util maxima

A carga util nominal do brago do robd depende do deslocamento do centro de gravidade da carga
util, como se mostra na Figura 3.4: Relacao entre a carga util nominal e o deslocamento do centro
de gravidade. na pagina seguinte. O desvio do centro de gravidade € definido como sendo a dis-
téncia entre o centro da flange da ferramenta e o centro de gravidade da carga util acoplada.

Ao calcular a massa da carga util numa aplicacao de selecao e colocacao, por exemplo, considere
tanto a pinga como o objeto manuseado pela mesma.

O robé pode ter uma capacidade de aceleracao reduzida se o centro de gravidade da carga util
exceder o espaco de trabalho de 1750 mm com uma carga util de 20 kg.

O braco do robot pode acomodar um desvio longo do centro de gravidade, se a carga util for colo-
cada abaixo da flange da ferramenta, como é frequentemente o caso em aplicacdes de paletizacao.

Manual do utilizador 53 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

UNIVERSAL ROBOTS 7. Interface Mecanica

Carga util [kg]
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Deslocamento do centro de gravidade [mm]

Relacao entre a carga util nominal e o deslocamento do centro de gravidade.

7.7.1. Inércia da carga util

O robé pode ser usado com cargas uteis de inércia alta. O software de controlo ajusta auto-
maticamente as aceleragdes, se introduzir corretamente o seguinte no PolyScope (ver: 90. Definir a
carga util na pagina 275):

* Massa da carga util
* Centro de gravidade
* Inércia

Pode usar o URSim para avaliar as aceleragoes e os tempos de ciclo dos movimentos do rob6é com
uma carga util especifica.
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8. Interface Elétrica

8.1. Introducao

Este capitulo descreve grupos de interface elétrica para o brago do robd e a Caixa de Controlo. Sao
dados exemplos para a maior parte dos tipos de E/S que sdo ambos sinais de controlo digitais e
analdgicos de ou para os grupos da interface elétrica listados abaixo.

* Ethernet

* E/S do controlador

* Conexéo arede elétrica
* Conex&o com o Robd

* E/S daferramenta

Todas as tensdes e correntes estdo em CC (corrente continua), salvo indicagdo em contrario.

8.2. Adverténcias e Precaucoes Elétricas

Observe 0s seguintes avisos para todos os grupos de interfaces, incluindo quando concebe e ins-
tala uma aplicacéo.

AVISO
O nao cumprimento de qualquer dos avisos abaixo pode resultar em ferimentos gra-
ves ou morte, dado que as fun¢des de segurancga poderao ser suprimidas.

* Nunca ligue um sinal de seguranga em um PLC que nao seja um PLC seguro,
com o nivel correto de seguranca. E importante manter sinais da interface de
seguranca separados dos sinais comuns da interface de E/S.

* Todos os sinais relacionados com a seguranga devem ser construidos de
forma redundante (dois canais independentes).

* Mantenha os dois canais independentes separados para que uma unica falha
nao possa levar a perda da fun¢ao de seguranca.
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AVISO: ELETRICIDADE
O nao cumprimento de qualquer dos avisos abaixo pode resultar em ferimentos gra-

ves ou morte devido a riscos elétricos.

* Certifique-se de que todos os equipamentos que nao sejam a prova d’agua
permaneg¢am secos. Se a agua entrar no produto, faga o bloqueio e eti-
quetagem de toda a energia e, em seguida, entre em contato com seu for-
necedor de servigo Universal Robots para assisténcia.

* Utilize apenas cabos originais fornecidos com o robd. Nao use o robd para
aplicacdes onde os cabos sejam flexionados.

* Tenha cuidado ao instalar cabos de interface para a E/S do robd. A placa
metalica na parte inferior é destinada a cabos de interface e conectores.
Remova a placa antes de fazer os furos. Certifique-se de que todas as ares-
tas sejam removidas antes de reinstalar a placa. Lembre-se de usar prensa
cabos de tamanho correto.

CUIDADO

Sinais perturbadores, com niveis mais elevados do que aqueles definidos pelas nor-
mas IEC, podem causar um comportamento inesperado do robd. Tenha em aten-
¢ao o seguinte:

* O robb foi testado de acordo com as normas internacionais IEC para Com-
patibilidade ElectroMagnética (EMC). Niveis de sinal muito altos ou expo-
sicao excessiva a eles podem danificar o rob6 de forma permanente.
Problemas de EMC acontecem normalmente em processos de soldagem e
sao normalmente motivados por mensagens de erro no log. A Universal
Robots n&o pode ser responsabilizada por nenhum dano causado por pro-
blemas de EMC.

* Os cabos de E/S que conectam a caixa de controle para outro maquinario e
ao equipamento da fabrica nao podem exceder 30 m, a menos que testes adi-
cionais tenham sido realizados.

J_ TERRA

— Conexdes negativas sdo chamadas de aterradas (GND) e estdo conectadas ao
revestimento do robd e & Caixa de Controle. Todas as conexdes GND mencionadas
sdo somente para energizacao e sinalizac&do. Para o Terra de Protecdo (PE, na
sigla em inglés), use uma das duas conexdes com parafuso de tamanho M6, mar-
cadas com o simbolo terra, dentro da caixa de controle. O condutor de aterramento
deve ter pelo menos a classificagdo atual da corrente mais alta no sistema.
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LER MANUAL

Algumas E/S dentro da Caixa de Controlo podem ser configuradas tanto para E/S
normais como para E/S relacionadas com a seguranca. Ler e compreender o capi-
tulo completo da Interface Elétrica.

8.3. E/S do controlador

Pode usar a E/S dentro da Caixa de Controlo para uma vasta gama de equipamentos, incluindo
relés pneumaticos, PLC e botées de paragem de emergéncia.

A ilustragao abaixo mostra a disposi¢ao das |/Os dentro da Caixa de Controlo.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
S |24v 12v|H| PWR|/A| |24V(H|[24V|H| | ov |H|| oV |H]| [24V|H||24V|H| |OoV |H|( 0oV |H| |2|AG (N
g EIO GND|H | |GND Cio|HM|{Cl4|H| [COO|/H||CO4/H| |DIO|N||DI4|H| [DOO|M|[DO4 M g AlO |l
& [24v ON |H| [24V 24vV|H|[24v|H| | oV |H|| oV |H]| |24V|H|[24V/H| (OV (H|| OV |H _5 AG |H
.% ElI1l OFF|H| | OV Cl1|(H||CI5(lH| |CO1l{lM|(CO5/H| DI1|(M|(DI5|| |DO1/H||DO5H <|an ]
§ 24V 24V |[24vIH oV (M| oV M| [24V|H|[{24VvIH ov |H||ov |l § AG |H
% S10 “[Slale]=]> Cl2|H|{Cl6|H| ([CO2|H||CO6/H| |DI2(H||Di6|(H| [DO2(H|[DO6|H gAOO L
;’?24V ola oo § ©||24v|H |24V oV (M| oV | M| [24V|H|[24VIH ov |H||ov |l %’ AG |H
&SI HH NN NN C3/H|C7|H CO3H|CO7H| |DI3H|D7 H| DO3 M| DO7 N S (AO1|H

Pode utilizar o bloco horizontal Entradas Digitais (DI8-DI11), ilustrado abaixo, para a codificacao de
rastreio em quadratura do transportador (ver 8.4. Especificacoes comuns para todas as E/S
digitais abaixo) para estes tipos de entradas.

Sl2lele(z|>
DEDDNO
EEEEEN

O significado dos esquemas de cores listados abaixo deve ser observado e mantido.

Amarelo com texto vermelho Sinais de seguranca dedicados
Amarelo com texto preto Configuravel para a segurancga
Cinza com texto preto E/S digital de uso geral

Verde com texto preto E/S Analdgica de uso geral

No GUI, pode configurar configuravel I/O como I/O relacionado com seguranc¢a ou disposigéo
geral I/O.

8.4. EspecificacOes comuns para todas as E/S digitais

Esta seccao define as especificacdes elétricas para as E/S digitais 24V listadas abaixo:
* E/S de Seguranga

* 1/O geral e I/O configuravel
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AVISO

A palavra configuravel é utilizada para E/S configurada como E/S relacionada com
a segurancga ou E/S normal. Estes sao os terminais amarelos com texto preto.

Instalar o rob6 de acordo com especificagées elétricas que sdo as mesmas para as trés entradas.

Pode alimentar a E/S digital a partir da fonte de alimentacéo interna de 24V ou de uma fonte de ali-
mentacgao externa configurando o bloco terminal chamado Poténcia. O bloco de poténcia é com-
posto por quatro terminais.

Os dois terminais superiores (PWR e GND) sao 24V e aterrados a partir do fornecimento interno de
24V. Os dois terminais menores do bloco (24V e 0V) séo a entrada de 24V para fornecer a E/S.

Power ’_(
Power
';V’\\:E A PWR H
GND|H
24v | =
oV

\ ov | m

Este exemplo ilustra a configuragao predefinida
com uma fonte de alimentacao externa para
obter mais corrente.

Este exemplo ilustra a configuracao predefinida
utilizando a fonte de alimentacao interna

As especificacoes elétricas tanto para a fonte de alimentacao interna como externa estéo listadas
no quadro .

Terminais Parametro Min Tipo Max Unidade
Alimentacao interna de 24V

[PWR - GND] Voltagem 23 24 25 V
[PWR - GND] Corrente 0 - 2% A
Requisitos de entrada de 24V externa

[24V - 0V] Voltagem 20 24 29 \Y,
[24V - OV] Corrente 0 - 6 A

*3,5A para 500ms ou 33% de ciclo de trabalho.
As E/S digitais sao construidas em conformidade com a norma IEC 61131-2. As especificacdes elé-
tricas sdo mostradas abaixo.

Terminais Parametro Max Unidade
Saidas digitais

[COx / DOx] Corrente* 0 - 1 A
[COx / DOx] Queda de tensao 0 - 0.5 \
[COx / DOx] Corrente de fuga 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funcao - PNP - Tipo
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Terminais Parametro Min Tipo Max Unidade
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipo
Entradas digitais

[EIx/SIx/CIx/DIx] Voltagem -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regido Desligada -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regiao Ligada 11 - 30 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] Corrente (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIX] Funcéo - PNP + - Tipo
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tipo

*Para cargas resistivas ou cargas indutivas de, no maximo, 1H.

8.4.1. E/S de Seguranca Dedicada e Configuravel

Esta secgao descreve as entradas de seguranga dedicadas (terminal amarelo com texto vermelho)
e as E/S configuraveis (terminais amarelos com texto preto) quando configuradas como E/S de
seguranca. Siga as especificagdes comuns para todas as E/S digitais na sec¢ao 8.4. Espe-
cificacbes comuns para todas as E/S digitais na pagina 57.

Os dispositivos e equipamentos de seguranga devem ser instalados de acordo com as instrugoes
de seguranca e avaliag¢ao de risco no capitulo 2. Seguranca na pagina 19.

Todas as I/0 de seguranga sao emparelhadas (redundantes), pelo que uma unica falha ndo causa a
perda da fung¢ao de seguranga. No entanto, a E/S de seguranga deve ser mantida como dois ramos
separados.

Os tipos de entrada permanente de seguranga sao:
* Paragem de Emergéncia do Robd apenas para dispositivos de parada de emergéncia
* Paragem de Seguranc¢a para dispositivos de protecao

* Paragem 3PE para dispositivos de prote¢ao

A diferenca funcional € mostrada abaixo.

Paragem de Paragem de

: P m 3PE
Emergéncia Seguranga aragem 3
Rob6 para de se mover Sim Sim Sim
Execucao de programa Pausas Pausas Pausas
Alimentacao da unidade Desligar Ligar Ligar
L Automatico ou Automatico ou
Reinicio Manual
manual manual
. - A cadaciclo até A cadaciclo até
Frequéncia de uso Nao frequente ~ ~
nao frequente nao frequente
Somente
Requer reinicializacdo liberacdo do Nao Nao
freio
Categoria de Paragem (IEC 60204-1) 1 2 2
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Paragem de Paragem de Paragem 3PE

Emergéncia Seguranga

Nivel de desempenho da funcéo de

monitorizacdo (ISO 13849-1) PLd PLd PLd

Use a E/S configuravel para configuragcédo de seguranca adicional da funcionalidade de E/S, por
exemplo, saida de parada de emergéncia. A configuragao de um conjunto de E/S configuraveis
para fungdes de seguranca é feita através do GUI, (ver Parte || Manual do PolyScope na pagina 125

).

CUIDADO
A nao verificacdo e teste regular das funcdes de seguranga pode conduzir a situ-
acdes perigosas.

* As funcgodes de seguranca devem ser verificadas antes de colocar o robd em
funcionamento.

* As fungdes de seguranca devem ser testadas regularmente.

Sinais OSSD

Todas as de seguranga configuradas e permanentes sao filtradas para permitir o uso de equi-
pamento de seguranga OSSD com comprimentos de impulso inferiores a 3ms. A entrada de segu-
ranga € amostrada a cada milissegundo e o estado da entrada é determinado pelo sinal de entrada
mais frequentemente visto durante os ultimos 7 milissegundos. Para detalhes sobre os impulsos
OSSD nas saidas de seguranga, ver Parte || Manual do PolyScope na pagina 125.

Configuracédo de Seguranca padrao

O robd é enviado com uma configuragao padrao que permite a operagao sem qualquer equi-
pamento de seguranca adicional, consulte a ilustracédo abaixo.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Ligacao de botdes de paragem de emergéncia

Na maioria das aplicagdes, € necessario usar um ou mais botdes de Parada de Emergéncia extra. A
ilustracédo abaixo mostra como um ou mais botées de parada de emergéncia podem ser conec-
tados.
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Compartilhando a parada de emergéncia com outras maquinas

Vocé pode configurar uma funcéo de parada de emergéncia entre o robd e outras maquinas, con-
figurando as seguintes fungdes de E/S através da GUI. A entrada de parada de emergéncia do robd
nao pode ser utilizada para fins de compartilhamento. Se mais de dois robés da UR ou outras maqui-
nas precisarem ser conectados, é necessario um PLC de segurancga para controlar os sinais de
parada de emergéncia.

* Par de entrada configuravel: Paragem de emergéncia externa.

* Par de saida configuravel: Paragem de emergéncia do sistema.

A ilustragao abaixo mostra como dois robds da UR compartilham as suas fun¢des de parada de
emergéncia. Neste exemplo, as E/Ss configuradas utilizadas sdo CI0-Cl1 e CO0-CO1.

C puts/ Configurable Outputs . C Inputs onflqurable Outputs

24v [Bf]24¢ [m| [ov [m][ov [m : 24v [ [[24v [m] [ &y m][ov [m
cio [d][£14 [m]| [coo|m|[cos|m A : B clo ci4 M| [coy|M|[cos|m
24v [W)24v W] [ov ov [m : 24v [ |[24v [m] [ovim]|[ov [m
ci [d|[ci5 [m] [cot[m)cos[m : ciif{m|(cis [m] [cor[l|[cos[m
24v M |[24v W] [ov ov [m 24f || [2av [m] [ov [m][ov [m
ci2 [m|[cie [m]| [coz|m\dps|m fio/m|[cis [m| [coz[m|[cos[m
24v M |[24v [m] [ov [m]\o\ [m F4f (m|[24v [m]| [ov [m][ov [m
ci3 |m|[c7 [m] [cos[m|[coN m\ A3 [m|[c7 [m] [co3[m][co7|jm

L

Parada de seguranga com continuagao automatica

Essa configuracdo é destinada somente a aplicagcdo em que o operador ndo pode passar a porta e
fecha-la atras de si. A E/S configuravel é usada para configurar um botao de reset do lado de fora
da porta, para reativar o movimento do robd.

AVISO
O movimento do rob6 continua automaticamente quando o sinal é restabelecido.

* Nao use esta configuracao se o sinal puder ser restabelecido no interior do
perimetro de segurancga.

Safety

[24v]m

5 / \

3 |E0 |m N .

z Safely

gl24v|H [zav [m| av]d] [ov]w]

5] @ [EI0 | 24V

slen mf /I A Z_H i
24v M HED 0

a 24V

g[si0 Ll g

3 g[so]

§ [24v Jz Cold 3 s

g HEDC !

3[si[m]

Manual do utilizador 61 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

| [
UNIVERSAL ROBOTS 8. Interface Elétrica

Este exemplo ilustra que um tapete de

Este exemplo ilustra que um interruptor de seguranga € um dispositivo de seguranga em
porta € um dispositivo de protecéo basico em que a retoma automatica é adequada. Este
que o robd para quando a porta esta aberta. exemplo é também valido para um scanner

laser de seguranca.

Paragem de Seguran¢a com botao de reinicializagao

E necessario um botdo de reposicao colocado fora do perimetro de seguranca, se a interface de sal-
vaguarda for utilizada para interagir com uma cortina de luz. O tipo de reset deve ser de dois canais.
No exemplo abaixo, a E/S configurada para reiniciar € CI0-CI1.

[
/_VJ H /
1
Saioly B H
Tim /) e Ts ) o N\ | [
i El0 [ cio cla|m o7
5|24v | 24V aovim 00000\ A o] | mmm———— o
HENLC 4 cn |&|[cis [m
24v W oo maviml 0000\ Lo | |=====--
EIRD ci2 [m|[ce [m
§24v v mlaviml 0000\ /J [ |]=====--
5|[sn !T\ ci3(m|[c7 [m

Dispositivo de Ativagao de 3 Posigdes

O UR20 esta equipado com um dispositivo de ativacdo sob a forma de 3PE TP.
A seguranga do UR20 suporta as seguintes configuragoes:
* 3PETP
* 3PE Externo
* 3PE Externoe 3PE TP
Os dois canais de entrada para o Dispositivo de Ativacao de 3 Posi¢des tém uma tolerancia de dis-
cordancia de 1 segundo.

A ilustragao abaixo mostra como conectar um dispositivo de ativagao de trés posigdes. Ver 6. Teach
Pendant com Dispositivo de Ativacao de 3 posicoes na pagina 44 capitulo para mais informacdes.

Confilurabl Inputs
24V 24V
clof| Bl
24v 1 | [24V)
Ci1
24V
Cl2
24V
CI3

3-Position Switch

20V

2\

00000
]
o
0000000

(
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Comutador do Modo Operacional

A ilustragdo abaixo mostra o comutador do modo operacional. Ver sec¢do Modo operacional na
pagina 151 para mais informacgdes sobre os Modos operacionais.

Confil;urabl s Operational mode Switch
24Vi|H||24v (W —
ciof[m)[ci [m :
24v||m|[24v [m — —
cij{Hj|ci5 |1l '
24V|| B |24V | —
Cl2f| lCs |H
24v Nl |[24avY
CI3 | ECl7 N

|

8.4.2. E/S digital de uso geral

Esta seccdo descreve a E/S de utilizagdo geral de 24V (terminais cinzentos) e a E/S configuravel
(terminais amarelos com texto preto) quando nao configurada como E/S de seguranca. As espe-
cificagbes comuns na seccao 8.4. Especificacdes comuns para todas as E/S digitais na pagina 57
devem ser observadas. O propdsito geral de E/S pode ser usado para acionar equipamentos como
relés pneumaticos diretamente ou para a comunicagdo com outros sistemas PLC. Todas as Saidas
Digitais podem ser desativadas automaticamente quando a execugao do programa € interrompida,
ver parte Parte || Manual do PolyScope na pagina 125. Desse modo, a saida sempre esta baixa
quando um programa nao esta em execucao. Os exemplos sdo mostrados nas subsecdes a seguir.
Estes exemplos utilizam Saidas Digitais regulares, mas também pode ser utilizada qualquer saida
configuravel que nao esteja configurada para realizar uma fung¢ao de seguranca.

Digital Inputs

Digital Outputs // 24V(H||24aV|H

ov|[m|[ov[d T DIO | || D14
DO DO @ 2av|m||2av|dl I

ov m|| ov
DO1/H | [Do5|H el DI1|M| DI5| R B ]
ov miovim 24v|H|[2av|m)
DO2|H | [DO6|H DI2(H||Di6|H \ y_l

ov H||ov H 24V|H ||2aviA
Do3|H||po7|H DI3|H ||DI7 |

Esse exemplo mostra como uma carga é
controlada a partir de uma saida digital, quando
conectada.

Este exemplo mostra como um simples botédo é
ligado a uma Entrada Digital.

Comunicagao com outras maquinas ou PLCs

Pode utilizar a E/S digital para comunicar com outros equipamentos se for estabelecido um GND
(OV) comum e se a maquina utilizar tecnologia PNP, como ilustrado abaixo.
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Digital Inputs
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8.4.3. E/S Analdgica de uso geral

A interface de E/S analdgica é o terminal verde. Ela é usada para ajustar ou medir voltagem (0-10V)
ou corrente (4-20mA) de e para outro equipamento.

E recomendavel o seguinte para alcancar a mais alta preciséo.

* Utilize o terminal AG mais préximo da E/S. O par partilha um filtro de modo comum.

* Use o mesmo GND (0V) para equipamento e caixa de controle. A E/S analdgica nao esta iso-
lada galvanicamente da Caixa de Controlo.

* Use um cabo blindado ou pares trangados. Ligue o escudo ao terminal GND no terminal cha-

mado Energia.

* Use equipamento que funciona em modo de corrente. Os sinais de corrente sdo menos sen-
siveis a interferéncias.

Pode selecionar os modos de entrada na GUI (ver parte Parte Il Manual do PolyScope na pagina
125). As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo.

Terminais

Parametro

Unidade

Entrada analogica no modo corrente
[AIx - AG] Corrente 4 - 20 mA
[AIx - AG] Resisténcia - 20 - ohm
[AIx - AG] Resolucao - 12 - bit
Entrada analégica em modo de tensdo
[AIx - AG] Voltagem 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Resisténcia - 10 - Kohm
[AIx - AG] Resolucao - 12 - bit
Saida analégica em modo de corrente
[AOx - AG] Corrente 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltagem 0 - 24 \Y,
[AOx - AG] Resolucao - 12 - bit
Saida Analogica em modo de tensdo
[AOx - AG] Voltagem 0 - 10 \Y,
[AOx - AG] Corrente -20 - 20 mA
[AOx - AG] Resisténcia - 1 - ohm
[AOx - AG] Resolucéo - 12 - bit
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Saida Analdgica e Entrada Analdgica

Power
PWR|H
GND | ikt
24v |
ov |l

M

Power

PWR |l

IGND

24v |H

ov |l

T

=<

Este exemplo ilustra como controlar uma cor-
reia transportadora com uma entrada de con-
trole de velocidade analdgica.

Este exemplo ilustra a conexado de um sensor
analdgico.

8.4.4. Controle remoto LIGAR/DESLIGAR

Utilize o controlo remoto ON/OFF para ligar e desligar a Caixa de Controlo sem utilizar o Teach Pen-
dant. Isso é geralmente usado:

* Quando o Teach Pendant esta inacessivel.

* Quando um sistema PLC deve ter controle total.

* Quando varios robds devem ser ligados ou desligados ao mesmo tempo.

O controlo remoto ON/OFF dispde de uma alimentagdo auxiliar de 12V, que se mantém ativa
qguando a Caixa de Controlo € desligada. A entrada ON destina-se apenas a ativagao temporaria e
funciona da mesma forma que o botdo ENERGIA. Se necessario, a entrada OFF pode ser mantida
premida. Utilize uma funcionalidade de software para carregar e iniciar programas auto-

maticamente (ver parteParte || Manual do PolyScope na pagina 125).

As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo.

Terminais Parametro Min Tipo Max Unidade
[12V - GND] Voltagem 10 12 13 \Y
[12V - GND] Corrente - - 100 mA
[ON / OFF] Tensao inativa 0 - 0.5 Vv
[ON / OFF] Tensdao ativa 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Corrente de entrada - 1 - mA
[ON] Tempo de ativagao 200 - 600 ms
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Remote ‘/ﬂ Remote ‘/ﬂ

12v(H | 12v|d I

GND|H SEE EERRR } GND|H SRR EERRRE }

ON | ON | H

OFF| I\ I OFF I

Este exemplo ilustra a ligagdo de um botdo ON | Este exemplo ilustra a ligagdo de um botao
remoto. OFF remoto.

CUIDADO
Manter premido o botdo de alimentagdo DESLIGA a Caixa de Controlo sem guar-
dar.

* N&o mantenha premida a entrada ON nem o botdo de ALIMENTAGAO sem
guardar.

* Utilize a entrada OFF para o controlo remoto em off para permitir que a Caixa
de Controlo guarde os ficheiros abertos e desligue o sistema corretamente.

8.5. Suporte da caixa de controle

Na parte inferior dos grupos de interface |/O, existe um paréntesis com portas que permitem liga-
¢Oes adicionais, como ilustrado abaixo. A base da Caixa de Controlo tem uma abertura com tampa
para ligagéao facil (ver 8.6. Ethernet na pagina oposta).

O Mini Display-port suporta monitores com Display-port e requer um Mini Display ativo para DVI ou
conversor HDMI para ligar monitores com interface DVI/HDMI.

Conversores passivos ndo funcionam com portas DVI/HDMI.

O fusivel deve ter marca UL, tipo Mini lamina com classificagao maxima de corrente: 10A e clas-
sificacdo minima de tensao: 32V
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AVISO

Se nao conectar o adaptador ativo antes de tentar ligar a Caixa de Controlo, a saida
do ecra pode ser afetada.

* Conecte o adaptador ativo a Caixa de Controlo antes de ligar o sistema.

* Em alguns casos, o monitor externo deve ser ligado antes da Caixa de Con-
trolo.

* Utilize um adaptador ativo que suporte a revisao 1.2, dado que nem todos os
adaptadores funcionam de imediato.

8.6. Ethernet

A interface Ethernet pode ser utilizada para:
* MODBUS, EtherNet/IP e PROFINET.

* Acesso e controle remotos.

Para ligar um cabo Ethernet
1. Retire uma das tampas da base da Caixa de Controlo.

2. Passe o cabo Ethernet através do orificio sem tampa na base da Caixa de Controlo, e ligue-o
a porta Ethernet na parte inferior do suporte.

3. Utilizar um bucim a volta do cabo Ethernet para tornar o orificio ndo tapado estanque a agua.

Paradmetro Unidade

Velocidade de comunicacgao 10 - 1000 Mb/s
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8.7. Conexao a rede elétrica

O cabo de alimentac¢do, ou cabo de alimentagéo principal, da Caixa de Controlo tem uma ficha IEC
padrao na extremidade. IEC refere-se as seguintes normas:

* |EC 61000-6-4:Ambito do Capitulo 1: "Esta parte da IEC 61000 para requisitos de emissdes
aplica-se ao equipamento elétrico e eletrénico destinado a ser utilizado no ambiente dos
locais industriais existentes (ver 3.1.12)".

* |IEC 61000-6-4:Capitulo 3.1.12 Localizacao industrial: "Localiza¢des caraterizadas por uma
rede elétrica separada, fornecida por um transformador de alta ou média tensao, dedicado ao
fornecimento da instalagao”.

Para ligar o rob0, é necessario conectar a Caixa de Controlo a rede elétrica através da ficha IEC
C20 padrao na parte inferior da Caixa de Controlo, através de um cabo IEC C19 correspondente
(ver ilustracao abaixo).

AVISO

Utilize sempre uma ficha ou um cabo de alimentagao elétrica especifico do pais,
para ligar a ficha IEC.

A fonte do cabo de alimentacao é equipada com o seguinte:
* Conexao com a terra
* Fusivel principal

* Dispositivo de corrente residual

Recomenda-se a instalagdo de um interruptor principal para desligar todo o equipamento na apli-
cacao do robé como um meio facil de bloqueio e etiquetagem em servico. As especificagcdes elé-
tricas sdo mostradas na tabela abaixo.

Parametro Min Tipo Méx Unidade
Tenséao de entrada 100 - 240 VAC
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Parametro Min Tipo Max Unidade
Fusivel da alimentacao externa (a 100-200V) 15 - 16 A
Fusivel da alimentacao externa (a 200-265V) 8 - 16 A
Frequéncia da entrada 47 - 440 Hz
Energia de standby - - <15 w
Energia operacional nominal 90 250 500 w

AVISO
N&o conectar o robd corretamente a terra, pode causar situagdes perigosas.

* Assegure que o robd esta corretamente ligado a terra (ligacao elétrica a
terra).

* Use os parafusos novos associados com simbolos de aterramento no interior
da Caixa de Controlo para criar aterramento comum de todos os equi-
pamentos do sistema.

* O condutor de aterramento deve ter pelo menos a classificagao atual da cor-
rente mais alta no sistema.

AVISO: ELETRICIDADE
O nao cumprimento de qualquer dos avisos abaixo pode resultar em ferimentos gra-

ves ou morte devido a riscos elétricos.

* Certifique-se de que a poténcia de entrada para a caixa de controle esta pro-
tegida com um dispositivo de corrente residual (RCD) e um fusivel correto.

* Faca o blogueio e etiquetagem de todas as fontes de alimentacao de toda a
instalacao do rob6 durante a manutengdao. Nenhum outro equipamento deve
fornecer energia para as E/S do robé quando o sistema esta bloqueado.

* Assegure que todos os cabos estao ligados corretamente antes da Caixa de
Controlo ser alimentada. Sempre use o cabo de alimentagao original.

8.8. Ligacao de Robd: Cabo do Robd

Esta subseccéao descreve a ligagao de um brago robotizado configurado com um cabo robotizado
fixo de 6 m. Para informac¢des sobre como ligar um braco de robd configurado com um conetor de
Cabo de Flange Base, consulte 8.9. Ligacao do Rob6: Cabo de Flange de Base na pagina seguinte.

8.8.1. Conetor de cabo robd

O conector do Cabo do Robé estabelece a ligagao do robd ligando o braco do robd a Caixa de Con-
trolo.
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Pode ligar e bloquear o cabo do robd no conector na parte inferior da Caixa de Controlo (ver ilus-
tracdo abaixo). Torcer o conector duas vezes antes de ligar o braco do robd, assegura que esta devi-
damente bloqueado.

Também se pode virar o conector para a direita para facilitar o bloqueio depois de o cabo estar
ligado a corrente.

CUIDADO
A ligacao inadequada do robd pode resultar em perda de energia para o brago do
robd.

* Nao desligar o Cabo do Robé quando o braco do robé estiver ligado.

* Nao prolongar ou modificar o Cabo do Robd original.

8.9. Ligacao do Robd: Cabo de Flange de Base

Esta subseccéao descreve a ligagao para um braco de rob6 configurado com um conecor de Cabo
de Flange de Base. Para informagdes sobre como ligar um brago de robé configurado com um cabo
de rob6 fixo de 6 metros, consulte 8.8. Ligacao de Rob6: Cabo do Robd na pagina anterior.

8.9.1. Conetor de Cabo de Fange de Base

O conector do Cabo da Flange Base estabelece a ligacdo do rob6 ligando o brago do rob6 a Caixa
de Controlo. O Cabo Robb liga-se ao conector do Cabo da Flange Base numa extremidade, e ao
conector da Caixa de Controlo na outra extremidade.

Pode bloquear todos os conetores quando a liga¢ao do robd estiver estabelecida.

ﬁ CUIDADO
A ligagdo maxima do braco do rob6 a Caixa de Controlo é de 12 m. A ligagéo ina-
dequada do robd pode resultar em perda de energia para o brago do robé.

* Na&o prolongue um cabo do rob6 de 6 m.
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AVISO

A ligacao do Cabo de Flange de Base diretamente a qualquer Caixa de Controlo
pode resultar em danos no equipamento ou na propriedade.

* Nao ligar o Cabo da Flange Base diretamente a Caixa de Controlo.

8.10. E/S da ferramenta

Conector de ferramentas

O conector da ferramenta ilustrado abaixo fornece sinais de poténcia e controlo para as pingas e
sensores utilizados numa ferramenta roboética especifica. O conector da ferramenta tem oito furos e
estd localizado junto ao flange da ferramenta no punho 3.

Os oito fios no interior do conetor tém fungoes diferentes, conforme indicado na tabela:

Sinal Descrigdo
7 1 Al3 / RS485- Analégica em 3 ou RS485-
6 o) 2 Al2 / RS485+ Analdgica em 2 ou RS485+
O 1 3 TOO/PWR Saidas Digitais 0 ou 0V/12V/24V
5(0 08 4 TO1/GND Saidas Digitais 1 ou Terra
5 ALIMENTACAO ov/12vi24V
4 O (@) 2 6 TIO Entradas digitais 0
3 7 T Entradas digitais 1
8 GND Terra

AVISO
O Conector de Ferramentas deve ser apertado manualmente até um maximo de 0,4
Nm.

8.10.1. Acessodrios de E/S para ferramentas

A E/S da ferramenta UR20 pode requerer um elemento acessorio para facilitar a ligagdo com fer-
ramentas. Dependendo da ferramenta, pode utilizar os seguintes acessorios de E/S da ferramenta:
Adaptador de Flange de Ferramenta (ver 7.5.1. Acessorios para a flange da ferramenta na pagina
52) e/ou Adaptador de Cabo de Ferramenta.

Adaptador de cabos de ferramentas

O Adaptador de Cabo de Ferramentas é o acessorio eletrénico que permite a compatibilidade entre
as ferramentas /O e e-Series.
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/®

@7

u| | Iz v

1 | Liga-se a ferramenta/efector final.

2 | Liga-se aorobb.

AVISO
A ligacao do adaptador do cabo da ferramenta a um robd que esteja ligado pode pro-

vocar ferimentos.

* Ligue o adaptador a ferramenta/efeito final antes de ligar o adaptador ao

robo.

* Nao ligue o robd se o Adaptador do Cabo da Ferramenta nao estiver ligado a

ferramenta/efector final.

Os oito fios no interior do adaptador do cabo de ferramentas tém fun¢des diferentes, conforme indi-

cado na tabela abaixo:

Sinal Descrigédo
3 1 Al2 / RS485+ Analégica em 2 ou RS485+
4 2 AI3/RS485- Analégica em 3 ou RS485-
2 3 TI Entradas digitais 1
5 4 TIO Entradas digitais 0
1 |5 ALIMENTACAO 0Vv/12v/i24V
6 TO1/GND Saidas Digitais 1 ou Terra
. 7 7 TOO/PWR Saidas Digitais 0 ou 0V/12V/24V
8 GND Terra
AVISO
@ O flange da ferramenta esta ligado ao GND.

8.10.2. Especificacoes de instalacao de E/S de ferramentas

As especificagOes elétricas sdo mostradas abaixo. Aceda a E/S da ferramenta no separador Ins-
talacao (ver parte Parte || Manual do PolyScope na pagina 125) para definir a fonte de alimentagao

interna para 0V, 12V ou 24V.
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Parametro Min  Tipo Max Unidade
Tensao de alimentagdo no modo de 24V 23.5 24 24.8 \Y
Tensao de alimentagcdo em modo 12V 115 12 12,5 \Y
Corrente de alimentagéao (pino unico)* - 600 2000** mA
Corrente de alimentagéo (pino duplo)* - 600 2000 mA
Carga capacitiva da alimentagao - - 8000*** uF

Recomenda-se vivamente a utilizacdo de um diodo de protecéo para cargas indutivas.

8.10.3. Fonte de alimentacao de ferramentas

Aceda a E/S da ferramenta no separador Instalagao (ver parte Parte || Manual do PolyScope na

pagina 125) para definir a fonte de alimentacéao interna para 0V, 12V ou 24V.

8.10.4. Fonte de alimentacao de duplo pino

POWER

o

GMD (RED)

prl

No modo de Tensao do Pino Duplo, a corrente de saida pode ser aumentada conforme listado em
(8.10. E/S da ferramenta na pagina 71 tabela dois).

. No Cabecgalho, toque em Instalagao.

. Nallista a esquerda, toque em Geral.

1
2
3. Toque em E/S Ferramenta e selecione Energia de Duplo Pino.
4

. Ligue os fios de alimentagao (cinza) para TOO (azul) e terra (vermelho) para TO1 (rosa).

AVISO

POWER (GRAY)

TO1/GND (PINK)

TOO/PWR (BLUE) \T

g

GND (RED)

J

Assim que o rob0 efetuar uma Parada de Emergéncia, a tenséo é colocada a 0V
para ambos os pinos de alimentac¢ao (alimentacao desligada).
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8.10.5. Saidas digitais da ferramenta

As saidas digitais suportam trés modos diferentes:

Modo Ativo Inativo
Baixamento (NPN) Baixo Abrir
Aquisicao (PNP) Alto Abrir
Empurrar/Puxar Alto Baixo

Para configurar o modo de saida de cada pino, aceda a E/S da Ferramenta no separador Instalacédo
(ver parte Parte || Manual do PolyScope na pagina 125). As especificagoes elétricas sdo mostradas
abaixo:

AVISO
Assim que o robd efetuar uma Parada de Emergéncia, as saidas digitais (DOO e
DO1) sédo desativadas (Z Alto).

CUIDADO
As saidas digitais na ferramenta nao sao limitadas por corrente. Substituir os dados
especificados pode causar danos permanentes.

Uso das saidas digitais da ferramenta

Este exemplo ilustra como ativar uma carga usando a fonte de alimentacao interna de 12V ou de
24V. A tensao de saida na guia E/S deve ser definida. Ha tensao entre a conexdo de ENERGIA e a
protegao/terra, mesmo quando a carga esta desligada.

POWER

E recomendavel usar um diodo de protecdo para cargas indutivas, como mostrado abaixo.

POWER
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8.10.6. Entradas digitais da ferramenta

As entradas digitais sdo implementadas como PNP com resisténcias fracas. Isso significa que uma
entrada flutuante sempre tera leitura baixa. As especificagoes elétricas sdo mostradas abaixo.

Parametro Min Tipo Max Unidade
Tensao de entrada -0.5 - 26 \
Baixa tensdo légica - - 2.0 V
Alta tensao logica 5.5 - - \Y,
Resisténcia de entrada - 47k - Q

Como usar as entradas digitais da ferramenta

Este exemplo ilustra a conexdo de um simples botao.

POWER

8.10.7. Entrada analogica da ferramenta

As entradas analogicas da ferramenta sao nao diferenciais e podem ser definidas para tensao (0-
10V) ou corrente (4-20 mA) no separador E/S (ver parte Parte || Manual do PolyScope na pagina
125). As especificagoes elétricas sdo mostradas abaixo.

Parametro Min Tipo Max Unidade
Tensao de entrada no modo de tensao -0.5 - 26 \%
Resisténcia de entrada na faixa de 0V a 10V - 10.7 - kQ
Resolucéo - 12 - bit
Tensao de entrada no modo de corrente -0.5 - 5.0 \Y
Corrente de entrada no modo de corrente -2.5 - 25 mA
Resisténcia de entrada @ intervalo 4mA a 20mA - 182 188 Q
Resolucéo - 12 - bit

CUIDADO

A\

Dois exemplos de uso de entradas analdgicas sdo apresentados nas subsegdes a seguir.

1. As entradas analdgicas nao estao protegidas contra o excesso de tenséo no
modo de corrente. Ultrapassar o limite na especificagao elétrica pode causar
danos permanentes a entrada.
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Interface Elétrica

Usando entradas analégicas da ferramenta, nao diferenciais

Este exemplo mostra uma conexdao com um sensor analégico de saida nao diferencial. A saida do
sensor pode ser corrente ou tensao, desde que o modo de entrada desta entrada analégica seja
configurado de igual maneira na guia de E/S.

Nota: E possivel verificar se um sensor com saida de tensao pode impulsionar a resisténcia interna
da ferramenta, ou se a medicao € invalida.

POWER

M|

Al2 «
’
GND

in|

L]
T

Usando entradas analégicas da ferramenta, diferenciais

Este exemplo mostra uma conexao de sensor analdgico com uma saida diferencial. Conecte a
parte de saida negativa ao GND (0V), ele funciona da mesma forma como um sensor nao dife-
rencial.

~
+r 1

8.10.8. E/S de comunicacao da ferramenta

* Pedidos de sinal Os sinais RS485 utilizam um enviesamento interno a prova de falhas. Se o
dispositivo conectado nao for compativel com esse processo a prova de falhas, a polarizacdo
do sinal deve ser feita na ferramenta em anexo, ou adicionada externamente por adicao de
resistores de pull-up para RS485+ e pull-down para RS485-.

* Laténcia A laténcia das mensagens enviadas através do conector de ferramentas varia de
2ms a 4ms, desde o momento em que a mensagem € escrita no PC até ao inicio da men-
sagem no RS485. Um buffer armazena os dados enviados para a ferramenta do conector até
a linha ficar livre. Assim que 1000 bytes de dados forem recebidos, a mensagem é gravada
no dispositivo.

Taxas de Transmissao 9.6k, 19.2k, 38.4k, 57.6k, 115.2k, 1M, 2M, 5M
Bits de Paragem 1,2
Paridade Nenhuma, impar, Par
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9. Transporte

Transporte o robd apenas na sua embalagem original. Guarde a embalagem em local seco se qui-
ser transportar o rob6 posteriormente.

Quando mover o rob6 da embalagem para o espaco de instalacdo, segure ambos os tubos do braco
do rob6 ao mesmo tempo. Mantenha o robd no lugar até que todos os parafusos de fixagdo estejam
bem apertados na base do robé.

Levante a caixa de controlo pela alc¢a.

AVISO

A utilizacao de técnicas de elevacao incorretas ou de equipamento de elevacao ina-
dequado pode provocar ferimentos.

* Evite sobrecarregar as costas ou outras partes do corpo ao levantar o equi-
pamento.

* Utilize equipamento de elevag¢do adequado.
* Todas as diretrizes regionais e nacionais de elevagédo devem ser seguidas.

* Garanta que monta o rob6 de acordo com as instrucdes em Interface Meca-
nica.

AVISO

Se o robb estiver anexado a uma aplicacao/instalagéo de terceiros durante o trans-
porte, consulte o seguinte:

* O transporte do robd sem a sua embalagem original anulara todas as garan-
tias da Universal Robots A/S.

* Se o robb for transportado anexado a uma aplicacao/instalacao de terceiros,
siga as recomendacdes para o transporte do robé sem a embalagem de trans-
porte original.

A Universal Robots ndo se responsabiliza por nenhum dano causado pelo transporte do equi-
pamento.

As recomendacdes para o transporte sem embalagem podem ser consultadas em myur.universal-
robots.com/manuals

Cligue aqui para descarregar as recomendacoes
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UNIVERSAL ROBOTS 10. Transporte sem embalagem

10. Transporte sem embalagem

Universal Robots recomenda sempre transportar o rob6é na sua embalagem original.

Essas recomendacdes foram escritas para reduzir vibragdes indesejadas em juntas e sistemas de
freio e reduzir a rotag&o da junta.

Se o robé for transportado sem a embalagem original, consulte as seguintes diretrizes:
* Dobre o rob6 o maximo possivel - ndo transporte o robd na posicao de singularidade
* Mova o centro de gravidade do rob6 o mais proximo possivel da base
* Fixe cada tubo a uma superficie sélida em dois pontos diferentes no tubo

* Fixe qualquer efetor de extremidade fixado rigidamente em 3 eixos

n e
Dobre o robd o maximo pos- « E
sivel. \ )
ﬂ 4
N&o transporte prolongado. « x : 1 [ ™
(posicao de singularidade) x

Prenda os tubos a uma
superficie sélida.

Fixe o efetor da extremidade
em 3 eixos.
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11. Manutencao e Conserto

Execute qualquer inspecao visual ou das condi¢des de trabalho, de acordo com todas as instrugdes
de seguranca deste manual.

Realize todos os trabalhos de manutencdo, inspecéo, calibracao e reparagcéo de acordo com a ver-
sao mais recente do Manual de Servigo no site de suporte: http://www.universal-
robots.com/support.

O trabalho de reparacéao so6 deve ser feito pela Universal Robots ou por integradores de sistemas
autorizados. Pessoas devidamente treinadas nomeadas pelo cliente também podem fazer tra-
balhos de reparagao, desde que sigam o plano de inspecéao delineado no Manual de Servigo. Con-
sulte o Manual de Servigo: Capitulo 5 para um plano de inspeg¢ao completo para individuos
formados

Todas as pecas devolvidas a Universal Robots devem ser devolvidas de acordo com os termos do
Manual de Servico.

11.1. Seguranca para manutencao

Apds a manutencéao e conserto, devem ser realizadas verificagdes para garantir o nivel de segu-
ranca necessario. As verificacdes devem obedecer aos regulamentos de seguranca no trabalho
nacionais ou regionais validos. Todas as fungbes de seguranca devem ser testadas.

A finalidade da manutencao e conserto é assegurar que o sistema siga em funcionamento ou, em
caso de falhas, fazer com que o sistema volte a funcionar. Os consertos também fazem referéncia a
solucao de problemas.

Quando trabalhar no braco do robd ou na caixa de controle, vocé deve observar os procedimentos e
avisos abaixo.
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Manuteng&o e Conserto

AVISO
O nao cumprimento de qualquer uma das praticas de seguranca abaixo indicadas
pode resultar em ferimentos.

* Nao altere nada na configuracao de seguranca do software (por exemplo, o
limite de forga). Se algum parametro de seguranca for alterado, todo o sis-
tema do robd pode ser considerado novo, o que significa que o processo de
aprovacao de segurangca, incluindo a avaliacao de riscos, devera ser atu-
alizado em conformidade.

* Substitua os componentes defeituosos por componentes novos com 0s mes-
mos codigos ou componentes aprovados pela Universal Robots.

* Imediatamente apos a concluséo dos trabalhos de manutencéo e/ou repa-
ragao, acione quaisquer medidas de seguranca que tenham sido desa-
tivadas.

* Registe todas as reparagdes e guarde esta documentacao no ficheiro técnico
associado a aplicagao do robé completa.

AVISO
O nao cumprimento de qualquer uma das praticas de seguranca abaixo indicadas
pode resultar em ferimentos.

* Desconecte o cabo de alimentacao principal da parte inferior da Caixa de Con-
trolo para se certificar de que estd completamente sem energia. Desligue
todas as fontes de energia ligadas ao brago do robé ou a Caixa de Controlo.
Tome as precaucgdes necessarias para evitar que outras pessoas possam
ligar o sistema durante o periodo de reparacao.

* Verifique a conexao do terra antes de voltar a ligar o sistema.

* Cumpra as normas de descarga eletrostatica (ESD) quando as pecas do
brago do robd ou da Caixa de Controlo estdo desmontadas.

* Evite a entrada de agua e pé no bracgo do robd ou na Caixa de Controlo.

é AVISO: ELETRICIDADE
A desmontagem demasiado rapida da fonte de alimentacdo da Caixa de Controlo

apos a desligar pode provocar ferimentos devido a riscos elétricos.

* Evite desmontar a fonte de alimentac&o dentro da Caixa de Controlo, dado
que podem estar presentes tensdes elevadas (até 600 V) no interior destas
fontes de alimentacdo durante varias horas apos a Caixa de Controlo ter sido
desligada.
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12. Limpeza

Limpeza diaria

Pode limpar o pé/terra/dleo no braco do robd utilizando um pano e um dos seguintes agentes de lim-
peza: Agua, alcool isopropilico, alcool etilico a 10% ou nafta a 10%. Em casos raros, podem ser visi-
veis quantidades muito pequenas de lubrificante na articulagdo. Isso nao afeta a funcionalidade,
utilizag&o, ou vida util da articulagéo.

Limpeza adicional

Devido ao foco adicional na limpeza do seu rob6, a UR recomenda a limpeza com alcool iso-
propilico 70% (alcool de friccionar).

1. Limpe o robd com um tecido de micro fibra torcido e 70% de alcool isopropilico.

2. Deixe o alcool isopropilico de 70% permanecer no robd por 5 minutos, e depois limper o robd
utilizando o procedimento de limpeza normal.

NAO UTILIZE LIXIVIA.. N&o utilize lixivia em qualquer solucéo de limpeza diluida.
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13. Plano de inspecao do braco do robo

A tabela abaixo € uma lista de verificagao do tipo de inspe¢des recomendadas pela Universal
Robots. Faca inspec¢des regulares, como aconselhado na lista. Todas as pegas listadas num estado
inaceitavel devem ser reparadas ou substituidas.

Pode aceder ao Manual de Servico (http://www.universal-robots.com/support) para mais infor-
magcobes sobre como fazer inspegoes.

Prazo

Tipo de acao de inspecao

Mensal Bienal  Anual
Verificar as
tampas azuis*
Verificar os anéis
planos
Verificar o cabo
do robd

Verificar a
4 ligacdodocabo |V X
do robd

V = Inspec¢éo visual

* = Também deve ser verificada ap6s colisdo intensa
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14. Inspecao visual do Braco do Rob6

AVISO

A utilizacdo de ar comprimido para limpar o brago do rob6 pode danificar os com-
ponentes do brago do robé.

* Nunca utilize ar comprimido para limpar o braco do robé.

é

ag

S

T

Mover o braco do robd para a posicéo Zero, se for possivel.

—

Desligue o robd e o cabo de alimentagéo da caixa de controlo.
Verifique se ha danos no cabo entre a caixa de controlo e o braco do robé.

Verifique se os parafusos de montagem da base estdo devidamente apertados.

a & 0N

Verifique se ha danos ou desgaste nos anéis planos.

* Substitua os anéis planos se estiverem gastos ou danificados.
6. Inspecionar se ha danos ou desgaste nas tampas azuis de todas as juntas.
* Substitua as tampas azuis se estiverem gastas ou danificadas.

7. Inspecionar os parafusos utilizados para segurar as tampas azuis.

AVISO

Se for observado qualquer dano num robé dentro do periodo de garantia, contacte o
distribuidor onde o rob6 foi adquirido.
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15. Inspecao Freedrive

1. Desmonte o anexo ou defina TCP/Carga Util/CoG de acordo com as especificacdes da fer-
ramenta.

2. Paramover o brago do robé em Freedrive:

* Num Teach Pendant padrao, prima e mantenha premido o botao Freedrive.

* Prima o botdo 3PE ligeira e rapidamente, largue e depois prima-o e mantenha uma
pressdo ligeira.

\_

—
ﬁgi\"
= —

Botao de alimentacao botdo de Paragem de Emergéncia

3. Puxar/empurrar o braco do robd para uma posic¢ao horizontal alongada e soltar.

4. Verifique se o robd consegue manter a sua posi¢gao quando ainda nao esta a ser segurado
com o bot&do Freedrive premido.
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16. Descarte e Meio Ambiente

Os robds da Universal Robots devem ser eliminados de acordo com as leis, regulamentos e hormas
nacionais aplicaveis.

Os robds da Universal Robots sdo produzidos com utilizagao restrita de substancias perigosas para
proteger o ambiente, tal como definido pela diretiva europeia RoHS 2011/65/UE. Estas substancias
incluem mercurio, cadmio, chumbo, cromo VI, bifenilos polibromados e éteres difenil-polibromados.

A Universal Robots A/S paga antecipadamente ao sistema DPA a taxa de eliminag&o e tratamento
de residuos electrénicos de todos os robds Universal Robots vendidos no mercado dinamarqués.

Os importadores em paises abrangidos pela Diretiva Europeia REEE 2012/19/UE devem efetuar o
seu proprio registo no registo nacional de REEE do seu pais. A taxa normalmente € menor que 1€/-
rob6. Uma lista de registos nacionais pode ser encontrada aqui: https://www.ewrn.org/national-regis-
ters.
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17. Certificacoes

A certificacao de terceiros é voluntaria. No entanto, para fornecer o melhor servigo aos integradores
de robds, os robds da Universal Robots optam por certificar os seus robds nos institutos de teste
reconhecidos listados abaixo.

Pode encontrar copias de todos os certificados no capitulo 21. Certificados na pagina 98

Certificagao
TBD TBD TBD

Certificagao de Terceiros pelos Fornecedores

Como informado pelos nossos fornecedores, as paletes
de transporte dos robds da Universal Robots estdo em
. conformidade com os requisitos dinamarqueses
Ambiente ~ .
ISMPM-15 para a producao de material de embalagem
de madeira e estao identificados de acordo com esta
norma.

Certificagdo de Teste do Fabricante

Todos os robbs da Universal Robots sao submetidos a
. testes internos continuos e a procedimentos de teste de
Universal ) )
fim de linha.

Os processos de ensaio da UR sao submetidos a uma
revisdo e melhoria continuas.

Robots

Declaragoes de conformidade com as diretivas da UE

Embora as directivas da UE sejam relevantes para a Europa, alguns paises fora da Europa reco-
nhecem e/ou exigem declaracdes da UE. As diretivas europeias estao disponiveis na pagina ofi-
cial: http://eur-lex.europa.eu.

De acordo com a Diretiva de Maquinas, os robds da Universal Robots sdo maquinas parcialmente
concluidas, e como tal a marca CE nao deve ser aposta.

Pode encontrar a Declaragao de Incorporacéo (DOI) de acordo com a Directiva de Maquinas no
capitulo Declaracoes e Certificados

UR20 86 Manual do utilizador


doi_g5_orig_en.htm

R
18. Tempo e Distancia de Parada UNIVERSAL ROBOTS

18. Tempo e Distancia de Parada

Os dados graficos fornecidos para a Articulagéo 0 (base), Articulagao 1 (ombro) e Articulagéo 2
(cotovelo) sao vélidos para distancia de paragem e tempo de paragem:

* Categoria 0
* Categoria 1

* Categoria 2

O teste Articulagao 0 foi realizado através de um movimento horizontal, onde o eixo rotacional era
perpendicular ao solo. Durante os testes Articulagéo 1 e Articulagéo 2, o rob6 seguiu uma trajetoria
vertical, onde os eixos rotacionais eram paralelos ao solo, e a paragem era feita enquanto o robd se
movia para baixo. O eixo Y é a distancia de onde a paragem inicia até a posic¢éao final. O CoG da
carga esta na flange da ferramenta.

E possivel definir o tempo e a distancia maximos de paragem com classificacéo de seguranca. Se
forem utilizadas definicdes definidas pelo utilizador, a velocidade do programa ajusta-se para cum-
prir os limites selecionados.

Distancia de paragem para a articulagdo 0 (BASE)

Distancia de paragem em metros para 33% de | Distancia de paragem em metros para 66% de
20 kg: 20 kg:
—8— 33% extension —8— 33% extension
0.4 4 == 66% extension 0.5 1 —@= 66% extension
—8— 100% extension —8— 100% extension
0.4+
—_— 0-3 —_—
E Eos
() ()
2 02 g
3 So2
(a3 [a}
) 0.1
0.01 001
33 66 100 33 66 100
Speed [%] Speed [%]

Distancia de paragem em metros para uma carga util maxima de 20 kg:

—8— 33% extension
0.6 1 —@— 66% extension
=8~ 100% extension

Distance [m]

66
Speed [%]
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18. Tempo e Distancia de Parada

Tempo de paragem para a articulagao 0 (BASE)

Tempo de paragem em segundos para 33% de

T
—8— 33% extension
—8— 66% extension
>
0.20 { —8— 100% extension A
— 0.15
"
—_ /i
[}
.E 0.10 /
// >
[
0.05
17
L
0.00

33

66
Speed [%]

100

Tempo de paragem em segundos para 66% de

0.30

20 kg:

—&— 33% extension
=8— 66% extension
| —@— 100% extension

_e

/

e

/»/”

66 100
Speed [%]

Tempo de paragem em segundos para uma carga util maxima de 20 kg:

0.35

0.30

T
] =@= 33% extension

| —@= 100% extension

—8— 66% extension

—

—

—

—

66
Speed [%]

Distancia de paragem para a articulagédo 1 (OMBRO)

Distancia de paragem em metros para 33% de | Disténcia de paragem em metros para 66% de
20 kg: 20 kg:
- 33‘LA: extension 12 - 33‘% extension
—8— 66% extension » | =@= 66% extension
0.61 —@= 100% extension 101" _g— 100% extension
£ / °e
Eos E., pd
% / *E 0.4
o / ’/" 8 /
0.2
"1____—/"4 —— 1/ r/
0.0 0.0 /
33 66 100 33 66 100
Speed [%] Speed [%]
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Distancia de paragem para a articulagédo 1 (OMBRO)

12

Distance [m]
o o o o
N F'S o o

o
o

Distancia de paragem em metros para uma carga util maxima de 20 kg:

1.04

T
=@~ 33% extension
| =@ 66% extension

—8— 100% extension

d

d

//

66
Speed [%]

Distancia de parada para a Articulagdo 1 (OMBRO)

20 kg:

Tempo de paragem em segundos para 33% de

T
041 —@~ 33% extension
=8~ 66% extension
=8— 100% extension

0.3 05
/ 0.4
e

Time [s]

0.2
> i
0.2
0.1 L —

'é/ 01

66
Speed [%]

100

Tempo de paragem em segundos para 66% de

20 kg:

—8— 33% extension

| =@— 66% extension

=8— 100% extension

/

P

66
Speed [%]

| =@— 66% extension

Tempo de paragem em segundos para uma carga util maxima de 20 kg:

T
—8— 33% extension

=8— 100% extension

//
e
;:/_—:—:‘

66
Speed [%]
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Distancia de paragem para a articulagéao 2 (COTOVELO)

Distancia de paragem em metros para 33% de
20 kg:

—8— 100% extension

/i

e

/

0.15

0.10

Distance [m]

0.05

7

—

0.00

33

66
Speed [%]

100

Distancia de paragem em metros para 66% de
20 kg:

0.35 ; B
—8— 100% extension

o
w
S

o
N
8]

d
d

o
N
S

o
o

v

Distance [m]

=]
o
o

/ll’

o
o
o

/

«

o
o
S

33

66
Speed [%]

100

0.35

Distance [m]
o
N
o

Distancia de paragem em metros para uma carga util maxima de 20 kg:

T
=—8— 100% extension

/"

ol

/

/

/

l/

33

66
Speed [%]

100

Tempo de paragem da junta 2 (COTOVELO)

Tempo de paragem em segundos para 33% de

Tempo de paragem em segundos para 66% de

20 kg: 20 kg:
0.16 1 —@— 106% extension - 106% extension
> >
0.14 // 0.25 /
. /
- = 0.20
‘0 0.10 " /
£ £ /
= 0.08 / =015 /
0.06
0/ o0 '
0.04
33 66 100 33 66 100
Speed [%] Speed [%]
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Tempo de paragem da junta 2 (COTOVELO)

0.40

0.35

0.30

Time [s]

0.25

0.20

0.15

T
| =@— 100% extension

Tempo de paragem em segundos para uma carga util maxima de 20 kg:

/0

/

—

/

/

7

33

66
Speed [%]

100
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19. Declaracoes e Certificados

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) original: EN

Manufacturer:

Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File:

David Brandt

Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S,

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and Function:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with Control
Box & with or without teach pendant function is determined by the
completed machine (with end-effector and intended use).

Model:

UR20

Serial Number:

Starting 20236800000

Incorporation:

Universal Robots UR20 shall only be put into service upon being
integrated into a final complete machine (robot application or
robot cell), which conforms with the provisions of the Machinery
Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed
below. When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the

integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable Directives
and providing the Declaration of Conformity.

The following essential requirements have been fulfilled:

I. Machinery Directive
2006/42/EC

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,
1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,155,15.6,1.5.10,1.6.3, 1.7.2,
1.7.4,4.1.2.3,4.1.3, Annex VI. It is declared that the relevant
technical documentation has been compiled in accordance with
Part B of Annex VII of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive
2014/35/EU

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

I1l. EMC Directive 2014/30/EU

Reference the EMC Directive and the harmonized standards
used below.

Reference to the harmonized
standards used, as referred to
in Article 7(2) of the MD & LV
Directives and Article 6 of the
EMC Directive:

() EN ISO 10218-1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, (I) EN ISO
13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2015, (I) EN ISO 13849-
2:2012, (1) EN ISO 13850:2015, (I) EN 60204-1:2018, (Il) EN
60320-1:2021

(I1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (1) EN 60947-5-
5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017, (1) EN 60947-5-8:2020

(111 EN 61000-3-2:2019, (l11) EN 61000-3-3:2013
(111 EN 61000-6-2:2019, (l11) EN 61000-6-4:2019
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It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed
below. When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the

integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable Directives
and providing the Declaration of Conformity.

Reference to other technical
standards and technical
specifications used:

(1) ISO 9409-1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016 as applicable
(Ill) EN 60068-2-1:2007, (1Il) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2008, (111) EN 60068-2-64:2008+A1:2019,
(I EN 60664-1:2007, (II) EN 61784-3:2021 [SIL2], (IIl) EN
61326-3-1 2017 [Industrial locations SIL 2]

certificate #DK015892

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.
Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas,

Odense Denmark, 13 June 2023

Gk Mion Sk

Roberta Neison Shea, Global Technical Compliance Officer

Manual do utilizador

93 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



R
UNIVERSAL ROBOTS 19. Declaragdes e Certificados

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

Declaracao UE de incorporacao (DOI) (em conformidade com o anexo Il B da Diretiva

2006/42/CE) Traduzir

Universal Robots A/S

Fabricante: Energivej 25

DK-5260 Odense S, Dinamarca

David Brandt

Oficial de Tecnologia, R&D

Universal Robots A/S,

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Descricao e identificacao da(s) maquina(s) parcialmente concluida(s):

Manipulador multieixos para robds industriais com caixa de
controlo e lampada; a fungdo da consola de programacao &
determinada pela maquina completa (com o dispositivo de
controlo e a utilizag&o prevista).

Modelo: UR20

Numero de série: A partir de 20236800000

Os Universal Robots UR20 s6 podem ser colocados em servigo
depois de serem integrados numa maquina completa final
Incorporacéao: (aplicacao robotizada ou célula robotizada), que esteja em
conformidade com as disposi¢oes da diretiva relativa as
maquinas e outras diretivas aplicaveis.

Pessoa na comunidade
autorizada a compilar o
ficheiro técnico:

Produto e fungéo:

Declara-se que os produtos acima referidos satisfazem, para o que é fornecido, as seguintes
diretivas, tal como detalhadas abaixo. Quando esta maquina incompleta é integrada e se torna

uma maquina completa, o integrador é responsavel por determinar se a maquina completa
cumpre todas as diretivas aplicaveis e por fornecer a Declara¢do de Conformidade.

Foram cumpridos os seguintes requisitos essenciais:
1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,
1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3, 1.7.2,
1.7.4,4.1.2.3,4.1.3, Anexo VI. Foi declarado que a
documentacgao técnica relevante foi compilada em conformidade
com a Parte B do Anexo VII da Diretiva de Maquinas

I. Diretiva Maquinas
2006/42/CE

Il. Diretiva 2014/35/UE relativa | Diretiva. Consulte a DBL e as normas harmonizadas utilizadas
a baixa tensao abaixo.

Referéncia a Directiva CEM e as normas harmonizadas a seguir

Il. Diretiva CEM 2014/30/UE .

utilizadas.

() ENISO 10218-1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, () EN ISO
Referéncia as normas 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2015, (1) EN ISO 13849-
harmonizadas utilizadas, tal 2:2012, (I) EN ISO 13850:2015, (1) EN 60204-1:2018, (Il) EN
como referido non.22 do 60320-1:2021
artigo 7.2 das diretivas MD & (1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (1) EN 60947-5-
amp; LV e no artigo 6.2da 5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017, (1) EN 60947-5-8:2020
diretiva CEM: (1) EN 61000-3-2:2019, (lll) EN 61000-3-3:2013

(1) EN 61000-6-2:2019, (l11) EN 61000-6-4:2019
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Declara-se que os produtos acima referidos satisfazem, para o que é fornecido, as seguintes
diretivas, tal como detalhadas abaixo. Quando esta maquina incompleta é integrada e se torna

uma maquina completa, o integrador é responsavel por determinar se a maquina completa
cumpre todas as diretivas aplicaveis e por fornecer a Declara¢do de Conformidade.

Referéncia a outras normas
técnicas e especificagcbes
técnicas utilizadas:

(1) ISO 9409-1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016, conforme aplicavel
(Ill) EN 60068-2-1:2007, (1Il) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2008, (111) EN 60068-2-64:2008+A1:2019,
(I EN 60664-1:2007, (II) EN 61784-3:2021 [SIL2], (IIl) EN
61326-3-1 2017 [Locais industriais SIL 2]

certificado #DK015892

O fabricante, ou 0 seu mandatario, deve transmitir informacdes relevantes sobre a quase-
maquina em resposta a um pedido fundamentado das autoridades nacionais. Aprovagao do
sistema de garantia de qualidade total (ISO 9001), pelo organismo notificado Bureau Veritas,

Odense Denmark, 13 June 2023

Gk Mion Sk

Roberta Neison Shea, Global Technical Compliance Officer
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~

E C Declaration of Conformity.

Name and Address of Manufacturer or Authorised Representative :
MichLar ApS

Lyshojvej 17
DK-3650 Olstykke

Denmark Order Number: 5
Phone:+45 47 19 21 19 -

E-mail:michlar@michlar. dk

Serial : ; WLL
i ] Qty Descnptionlﬂlak;ﬂype Tonmes
e ] Round sling 1TxiMm2m 1

Colour: VIOLET
Material: Polyester

Factor of safety: 7:1

Standards and Specifications Used

BS.EN.1492-1:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safety - Flat woven webbing slings, made of man-made fibres, for general purpose use.

BS.EN.1492-2:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safely - Roundslings, made of man-made fibres, for general purpose use.

Declaration.

| declare that the above slings have been inspected and comply with the requirements of
The Machinery Directive 2006/42/EC and the relevant product standard.

Ruthorised Signatory ‘ Date

Wiet L ar /4,@5 , 15th August,2022
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20. Informacoes de garantia

20.1. Garantia do Produto

Direcione os seus pedidos de garantia para informacdes relacionadas com o produto em myur.u-
niversal-robots.com

20.2. Isencao de Responsabilidade do Manual do
Utilizador

Universal Robots A/S continua a melhorar a fiabilidade e o desempenho de seus produtos €, como
tal, reserva o direito de atualizar produtos e a sua documentacdo sem aviso prévio.

Universal Robots A/S toma todo o cuidado para garantir que o conteudo dos manuais) do utilizador
sejam precisos e corretos, mas ndo se responsabiliza por quaisquer erros ou informagdes ausen-
tes.
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21. Certificados

21. Certificados

Todos os TBD

China RoHS
Seguranga KCC

Certificado de teste ambiental

UR20
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22. Normas Aplicadas

Esta seccado descreve os padrdes relevantes aplicados ao desenvolvimento e fabrico do robd UR,
incluindo o braco do robd, Caixa de Controlo e Teach Pendant . Uma norma nao € uma lei, mas sim
um documento desenvolvido pelas partes interessadas dentro de um determinado setor. As normas
contém requisitos e orientacdes para um produto ou grupo de produtos.

As abreviaturas neste manual e os seus significados estao listados na tabela abaixo:

Abreviaturas neste documento

ISO International Organization for Standardization

IEC Comisséao Electrotécnica Internacional

EN Norma Europeia

ET Especificagées Técnicas

RT Relatorio Técnico

ANSI Instituto Nacional Americano de Normas

RIA Associacao das Industrias Robaticas (agora conhecida como "A3")
CSA Canadian Standards Association

Manter a conformidade do rob6é com os padrdes a cumprir requer seguir instrucoes de montagem,
instrugoes de segurancga e orientagdes deste manual. Para a seguranga da aplicagao do robd, a enti-
dade integradora deve estar em conformidade com a ISO 10218-2. Modificacbes nao autorizadas
invalidam a Declaragéo de Incorporacgao (DOI), as certificagdes e a conformidade do robé.

Os robds UR cumprem os requisitos relevantes das normas aplicadas. Os relatérios de testes e cer-
tificagdes aplicaveis incluidos neste manual e os padrées estao listados na Declaragéo de Incor-
poragao.

As normas aplicaveis a este manual estao listadas na tabela abaixo:

Standard Clausula Descricao

Seguranca de maquinas -
Pecas de comando rela- O sistema de controlo de seguranca foi criado de
tivas & seguranca acordo com os requisitos destas normas. As fun-
Parte 1: Principios gerais ¢Oes de segurancga estao certificadas de acordo
de design com estes padrdes de segurancga funcionais.
Parte 2: Validacao
Seguranca das maquinas -
ISO 13850 Paragem de emergéncia - | ---
Principios de design
Safety of machinery -
ISO 12100 Gen.eral pr_incip/es for N
design - Risk assessment
and risk reduction

ISO 13849-1

ISO 13849-2

Manual do utilizador 99 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS

22. Normas Aplicadas

Standard Clausula Descricao
Robés e dispositivos robo- | Este padrao é destinado ao fabricante do robd,
ticos - Requisitos de segu- | ndo ao integrador. A ISO 10218-2 tem os requi-
ISO 10218-1 ranga para rob6s sitos de seguranga associados ao sistema do
industriais robd, a aplicacéo e a célula. Tem relagdo com o
Parte 1: Robés design e com a integragéo da aplicagao do robd.
Esta norma nacional americana € uma adoc¢ao
nacional sem desvio da ISO 10218-1 e da ISO
10218-2, combinadas num uUnico documento. O
ANSI/RIA Robéds lndustrfais e Sis-' idioma foi alterado do inglés internacional bri-
R15.06 temas de Robdés - Requi- tanico para o inglés americano, mas o conteudo
sitos de Seguranca técnico € o mesmo.
A parte 2 desta norma destina-se ao integrador
do sistema robdético/aplicagao do robd, e ndo a
Universal Robots.
Esta norma nacional canadiana é uma adocao
nacional da ISO 10218-1 e da ISO 10218-2, com-
Industrial Robots and binadas num unico documento. O CSA adi-
CAN/CSA- . . < s
7434 Robot Systems - General cionou Utilizador as clausulas da Parte 2. A parte
Safety Requirements 2 desta norma destina-se ao integrador do sis-
tema robdético/aplicacao do robé, e ndo a Uni-
versal Robots.
Compatibilidade elec-
tromagnética (EMC) Essas normas definem requisitos para os dis-
IEC 61000-6-2 Parte 6-2: Normas gené- turbios elétricos e eletromagnéticos. Em con-
ricas - imunidade para os formidade com esses padroes, ela assegura que
ambientes industriais os robds da UR tenham bom desempenho em
IEC 61000-6-4 p 4. . . . . ~
arte 6-4: Normas gené ambientes industriais e que nao perturbem
ricas - Normas de emiss&do | outros equipamentos.
para ambientes industriais
Equipamento elétrico para
medig¢ao, controlo e uti-
lizagdo em laboratorio -
requisitos EMC Esta norma define os requisitos de imunidade
Parte 3-1: Requisitos de EMC estendidos para fungdes relacionadas com
imunidade para sistemas a seguranca. A conformidade com esta norma
IEC 61326-3-1 relacionados com a segu- | garante que as fungdes de seguranca funcionam
rancga e para equipamentos | mesmo que outros equipamentos excedam os
destinados a desempenhar | limites de emissao EMC definidos nas normas
fungées relacionadas com | IEC 61000.
a segurancga (seguranga
funcional) - Aplicacbes
industriais gerais

UR20
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Standard Clausula Descricao
Controladores pro- As E/Ss de 24 V padrao e com classificagao de
gramaveis seguranca atendem aos requisitos desta norma
IEC 61131-2 ) - . e
Parte 2: Requisitos para o | para garantir uma comunicacgao fiavel com
equipamento e testes outros sistemas PLC.
Safety of machinery - Pre- | Requisitos de seguranga para evitar um arran-
ISO 14118 vention of unexpected que e uma reinicializagdo inesperadas, como
start-up resultado de perda ou interrup¢éo de energia.

A funcao de parada de emergéncia é concebida
Seguranga de maquinas - | como uma Categoria de Parada 1, de acordo
Equipamento eléctrico de | com esta norma. A Categoria de Parada 1 é uma
maquinas parada controlada com energia para 0os motores
Parte 1: Requisitos gerais | para alcangar a parada e depois a remogéao da
energia quando a parada é alcangada.

IEC 60204-1

Aparelhagem de baixa ten-
séo

Parte 5-5: Dispositivos de
circuito de comando e ele-
IEC 60947-5-5 | mentos de comutagédo - Dis-| ---
positivo de paragem de
emergéncia elétrico com
fungdo de encravamento

mecanico

IEC 60529 ﬁjggebiseonfggzlzceiogg ro- Esta [lor‘ma definﬂe classificagc"?es d(’a gabinete em
Code) relagéo a protegao contra poeira e agua.
Conectores de aparelhos

IEC 60320-1 para usos domeésticos e O cabo de entrada de alimentacao esta em con-
analogos formidade com esta norma.
Parte 1: Requisitos gerais

O flange de ferramenta nos robés da UR esta de

Manipulagéo de robbs acordo com um tipo desta norma. As fer-

ISO 9409-1 industriais - Interfaces ramentas robéticas (end-effectors) também
mecénicas devem ser construidas de acordo com o mesmo
Parte 1: Placas tipo para garantir o ajuste adequado a interface

mecanica do robd UR especifico.

Ergonomia do ambiente tér-
mico - Métodos para a ava-
liacdo das respostas

ISO 13732-1 humanas ao contacto com | ---
supefficies

Parte 1: Superficies quen-
tes
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22. Normas Aplicadas

Standard

IEC 61140

Clausula

Protection against electric
shock - Common aspects
for installation and equip-
ment

Descricao

Uma ligagao terra/terra protetora € obrigatoria,
tal como definido no Parte | Manual de Ins-
talacdo de Hardware na pagina 17.

IEC 60068-2-1

IEC 60068-2-2

IEC 60068-2-
27

IEC 60068-2-
64

Testes ambientais

Parte 2-1: Testes - Teste A:

Frio

Parte 2-2: Testes - Teste B:

Calor seco

Parte 2-27: Testes - Teste
Ea e orientacdo: Choque
Parte 2-64: Testes - Teste
Fh: Vibracdo, banda larga
aleatoria e orientagdo

IEC 61784-3

Redes de comunicagdo
industrial - Perfis

Parte 3: Barramentos de
seguranga funcional -
Regras gerais e definicbes
de perfis

IEC 61784-3

Seguranga de maquinas -
Equipamento eléctrico de
maquinas

Parte 1: Requisitos gerais

IEC 60664-1

IEC 60664-5

Coordenacéo de iso-
lamento do equipamento
em sistemas de baixa ten-
sdo

Parte 1: Principios, requi-
sitos e testes

Parte 5: Método detalhado
de determinacédo das dis-
tancias de isolamento e
linhas de fuga inferiores ou
iguais a2 mm

EUROMAP
67:2015,
V1.11

Electrical Interface
between Injection Molding
Machine and Handling
Device / Robot

O modulo acessorio E67, que faz interface com
magquinas injetoras, estd em conformidade com
este padrao.

UR20
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23. Especificacoes técnicas

Tipo de robd UR20
Peso 64 kg/141.11b
Carga util maxima 20kg/44.11b

Alcance

1750 mm /68.9 in (7. Interface Mecanica na pagina 48)

Amplitude das articulagdes

+ 36092 para todas as articulagdes

Speed

Todas as articulagdes do pulso: Maximo 210 °/s
Articulagao do cotovelo: Maximo 150 °/s
Articulagées de base e ombro: Maximo 120 °/s
Ferramenta: Aprox. 2 m/s / Aprox. 78,7 in/s

System Update Frequency

500 Hz

Precisao do sensor do torque de forca

10N

Repetibilidade de pose

0,05 mm/+0,0019in (1,9 mils) de acordo com a ISO
9283

Requisitos de espaco

@190 mm /7,5 pol.

Graus de liberdade

6 articulacdes giratérias

Dimensodes da Caixa de Controlo (L x A
X P)

460 mm x 449 mm x 254mm/18.2inx17.6inx 10 in

Peso da caixa de controlo

12kg/26.5 b

Portas de E/S da caixa de controle

16 entradas digitais, 16 saidas digitais, 2 entradas ana-
l6gicas, 2 saidas analdgicas

Portas de E/S da ferramenta

2 entradas digitais, 2 saidas digitais, 2 entradas
analdgicas

Fonte de alimentacao de E/S da
ferramenta

12V/24 V, 2 A (pino duplo) 1 A (pino simples)

Fonte de alimentag&o de E/S

24V 2 A na caixa de controlo

Comunicagéao

MODBUS TCP & adaptador EthernetNeV/IP,
PROFINET, USB 2.0, USB 3.0

Programacéao

PolyScope GUI num ecra tatil de 12 polegadas

Ruido

Braco robotizado: menos de 65 dB(A), Caixa de Con-
trolo: menos de 50 dB(A)

Classificacao IP

Braco robotizado: IP54, Caixa de Controlo: IP44

Classificacao de salas limpas

TBD

Poténcia média maxima

750W

Consumo de energia

Aprox. 500 W usando um programa tipico

Classificacao de corrente de curto-
circuito (SCCR)

200A

Funcbes de seguranca

17 funcdes de seguranca sofisticadas.
Todos os PLd Categoria 3, de acordo com: EN
ISO 13849-1.

Materiais

Aluminio, plastico PC/ASA, aco
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23. Especificagdes técnicas

Temperatura

O robd pode trabalhar num intervalo de temperatura
ambiente de 0-50 °C para o brago e 0-35 °C para a
caixa de controlo

Fonte de alimentacao

100-240 VCA, 47-440 Hz

Peso

1,8kg /3,961 Ib

TP Cable: Teach Pendant to Control
Box

4.5m/ 177 pol.

Cabo do Robé: Brago do Robd para
Caixa de Controlo

HiFlex (PUR) 6 m/236inx 12.1 mm

UR20
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24. Tabelas de funcoes de seguranca

As funcdes de seguranca e as E/S de seguranca dA Universal Robots sdo PLd de Categoria 3 (ISO
13849-1), em que cada fung¢éo de seguranga tem um valor PFHp inferior a 1,8E-07. Os valores
PFHp s&o atualizados para incluir uma maior flexibilidade de concepgéo para a resiliéncia da
cadeia de fornecimento.

Para as descri¢oes das fungdes de seguranca (SF), ver: 3. Funcodes e Interfaces Relacionadas a
Seguranca na pagina 30. Para E/S de seguranca a funcao de seguranca resultante, incluindo o dis-
positivo ou equipamento externo, é determinada pela arquitetura geral e pela soma de todos os
PFHps, incluindo a fungdo de seguranga do robd UR PFHp,.

AVISO

As tabelas de Fungbes de Segurancga apresentadas neste capitulo sao
simplificadas. Pode encontrar as versdes completas aqui: https://www.universal-
robots.com/support
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24. Tabelas de fungoes de seguranca

24.1. Tabela 1

SF# e fungao de
seguranga

SF1
1234 paragem de
emergéncia (de
acordo com a
norma ISO 13850)

Descrigao

Premir o Estop PB na
consola 1 ou o Estop
Externo (se estiver a uti-
lizar a Entrada de Segu-
ranca Estop) resulta
numa Paragem Cat 1
3com a energia remo-
vida dos atuadores do
robd e da E/S da fer-
ramenta. Comando’
todas as juntas para
parar e, quando todas
as juntas atingem um
estado de paragem
monitorizado, a ali-
mentacgao é retirada.
Para a classificacdo de
seguranca funcional
integrada com um sis-
tema de controlo
externo relacionado
com a seguranga ou um
dispositivo externo de
paragem de emer-
géncia que esteja
ligado a entrada de
paragem de emer-
géncia, adicione o valor
PFHp desta entrada
relacionada com a segu-
ranga ao valor PFHp do
PFHp desta fungéo de
seguranca (inferior a
1,8E-07).

O que acontece?

Paragem de cate-
goria 1 (IEC
60204-1)

Tolerancia e
PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Afeta

Robd
incluindo
rob6 fer-
ramenta I/O

UR20
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SF# e fungao de
segurancga

Paragem de segu-
ranca SF24 (Para-
gem do robd® de
acordocoma
norma ISO 10218-

1)

Descrigao

Esta funcao de segu-
ranga € iniciada por um
dispositivo de protecao
externo que utiliza entra-
das de segurancga que
iniciam uma paragem3
Cat 23. As E/S da fer-
ramenta nao sao afe-
tadas pela paragem de
seguranga. Sao for-
necidas varias con-
figuragbes. Se um
dispositivo de ativacao
estiver ligado, € pos-
sivel configurar a para-
gem de seguranca para
funcionar APENAS em
modo automatico. Con-
sulte as fungdes de
seguranca do tempo de
paragem e da distancia
de paragem?. Para a
seguranca funcional da
funcdo de seguranga
integrada completa, adi-
cione o PFHp do dis-
positivo de prote¢ao
externo ao PFHp da
paragem de seguranca.

O que acontece?

Categoria 2 stop
(IEC 60204-1)
SS2 stop (como
descrito na IEC
61800-5-2)

Tolerancia e

PFHp

Tol: --

PFHp: 1.8E-

07

Afeta

Robd
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24. Tabelas de fungoes de seguranca

SF# e fungao de
seguranga

SF3
Limite de posicao
da junta (limitacdo
de eixo suave)

Descrigao

Define limites supe-
riores e inferiores para
a posicdes de arti-
culagado permitidas. O
tempo de paragem e a
distancia ndo sao con-
siderados, uma vez que
o(s) limite(s) néo sera
(20) violado(s). Cada
articulagao pode ter os
seus proprios limites.
Limita diretamente o
conjunto de posicoes
de articulacéo per-
mitidas em que as arti-
culagdes se podem
mover. Esta definido na
parte de seguranca da
Interface do Utilizador.
E um meio de limitag&o
de seguranca do eixo
suave e de limitacdo do
espaco, de acordo com
anorma ISO 10218-
1:2011,5.12.3.

O que acontece?

Nao permitira que
0 movimento
exceda qualquer
configuragao de
limite. A velo-
cidade poderia ser
reduzida, pelo que
0 movimento ndo
excedera qualquer
limite. Serd ini-
ciada uma para-
gem robatica para
evitar a ultra-
passagem de qual-
quer limite.

Tolerancia e
PFHp

Tol: 5°
PFHp: 1.8E-
07

Afeta

Articulacao
(cada)

UR20
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SF# e fungéo de
segurancga

Descrigao

O que acontece?

Tolerancia e
PFHp

SF4
Limite de Velo-
cidade da Arti-

culagao

Define um limite supe-
rior para a velocidade
da articulacdo. Cada
articulagao pode ter os
seus proprios limites.
Esta fungao de segu-
ranga tem a maior
influéncia na trans-
feréncia de energia ao
contacto (fixagdo ou
transiente). Limita dire-
tamente o conjunto de
velocidades de arti-
culagdo permitidas que
as articulagbes podem
executar. E definido na
parte de configuragéo
de seguranca da Inter-
face do Utilizador. Uti-
lizado para limitar
movimentos rapidos
das articulacbes, por
exemplo, riscos rela-
cionados com sin-
gularidades.

Nao permitira que
0 movimento
exceda qualquer
configuragao de
limite. A velo-
cidade poderia ser
reduzida, pelo que
0 movimento ndo
excedera qualquer
limite. Serd ini-
ciada uma para-
gem robatica para
evitar a ultra-
passagem de qual-
quer limite.

Tol: 1.15°/s
PFHp: 1.8E-
07

Articulacao
(cada)

Limite de torque
da articulacao

Exceder o limite de torque da articulagao interna (cada junta) resulta numa
paragem Cat 03. Isto ndo é acessivel ao utilizador; € uma configuragao de
fabrica. NAO é apresentada como uma fungao de seguranga porque nio

existem definicdbes nem configuracdes do utilizador.
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24. Tabelas de fungoes de seguranca

SF# e fungéo de
segurancga

SF5
Chamados varios
nomes:

* Limitede
Postura

* Limite da fer-
ramenta

* Limite de ori-
entacao
* Planos de
Seguranca

* Limites de
Seguranca

Descrigao

Monitora o TCP Pose
(posicao e orientagéo)
e evitara a ultra-
passagem de um plano
de seguranca ou limite
de TCP Pose. Sao pos-
siveis limites de pose
multiplos (flange da fer-
ramenta, cotovelo, e
até 2 pontos con-
figuraveis de desvio da
ferramenta com um
raio). Orientag&o res-
tringida pelo desvio da
direccdo da carac-
teristica Z do flange da
ferramenta OU o TCP.
Esta fungao de segu-
ranga consiste em duas
partes. Uma s&o os pla-
nos de seguranga para
limitar as posigdes pos-
siveis do TCP. A
segunda € o limite de
orientacdo TCP, que é
introduzido como uma
direcdo permitida e
uma tolerancia. Isto for-
nece TCP e zonas de
inclusdo/exclusdo de
pulso devido aos avides
de seguranca.

SF6
Limite de velo-
cidade TCP &

Cotovelo

Monitorizao TCP e a
velocidade do cotovelo
para evitar a ultra-
passagem de um limite
de velocidade.

O que acontece?

Nao permitira que
0 movimento
exceda qualquer
configuracao de
limite. A velo-
cidade ou os bina-
rios poderiam ser
reduzidos, pelo
que 0 movimento
nao excedera qual-
quer limite. Sera
iniciada uma para-
gem robatica para
evitar a ultra-
passagem de qual-
quer limite. Nao
permitira que o
movimento
exceda qualquer
configuracao de
limite.

Tolerancia e
PFHp

Afeta

Tol: 3° 40 mm -II:-IC;::ge da

PFHp: 1.8E-

07 Ferramenta
Cotovelo

Tol:50 mm/s

PFHp: 1.8E- | TCP

07

UR20
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SF# e fungéo de
segurancga

Descrigao

O que acontece?

Tolerancia e

Afeta

SF7
Limite de forca
(TCP)

O Limite de Forgca é a
forga exercida pelo
robé no TCP (ponto cen-
tral da ferramenta) e
"cotovelo". A fungcéo de
segurancga calcula con-
tinuamente os binarios
permitidos para que
cada articulacgéao fique
dentro do limite de forca
definido tanto para o
TCP & o cotovelo. As
articulagdes controlam
a sua saida de torque
para se manterem den-
tro do intervalo de tor-
que permitido. Isto
significa que as forgas
no TCP ou no cotovelo
se manterdo dentro do
limite de forga definido.
Quando uma paragem
monitorizada € iniciada
pelo Force Limit SF, o
robd para e depois
"recua" para uma posi-
¢ao onde o limite de
forca nao foi excedido.
Depois volta a parar.

SF8 Limite do
Momentum

O limite do momento é
muito Util para limitar os
impactos transitérios. O
Limite do Momentum
afeta todo o robd.

Nao permitira que
0 movimento
exceda qualquer
configuracdo de
limite. A velo-
cidade ou os bina-
rios poderiam ser
reduzidos, pelo
que o movimento
nao excedera qual-
quer limite. Sera
iniciada uma para-
gem robética para
evitar a ultra-
passagem de qual-
quer limite. Nao
permitira que o
movimento
exceda qualquer
configuracdo de
limite.

PFHp

Tol: 25N
PFHp: 1.8E-
07

TCP

Tol: 3kg m/s
PFHp: 1.8E-
07

Robo
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24. Tabelas de fungoes de seguranca

SF# e fungao de

seguranga

Descrigao

O que acontece?

Tolerancia e

PFHp

Afeta

SF9
Limitacao de Cor-
rente

Esta fungao monitoriza
o trabalho mecénico
(soma dos binarios de
articulagao vezes a velo-
cidade angular da arti-
culacao) realizado pelo
robd, o que também
afeta a corrente para o
braco do robd, bem
como a velocidade do
robé. Esta funcéo de
seguranca limita dina-
micamente a cor-
rente/binario mas
mantém a velocidade.

Limitag&o dina-
mica da cor-
rente/torque

Tol: 10W
PFHp:1.8E-
07

Robo

UR20
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SF# e

fungao de
seguranga

SF10
Saida UR
Robot Estop

Descrigdo

Quando configurado para
uma saida Robot <Estop>
e existe uma paragem do
robd, as saidas duplas
estao BAIXAS. Se nao for
iniciada uma paragem do
Robot <Estop>, as saidas
duplas sao altas. Os impul-
sos nao sao utilizados,
mas sdo tolerados.

Estas saidas duplas
mudam de estado para
qualquer Estop externo
que esteja ligado a entra-
das de seguranca con-
figuraveis em que esta
entrada esteja con-
figurada como entrada de
paragem de emergéncia.
Para a classificacdo de
seguranga funcional inte-
grada com um sistema de
controlo externo rela-
cionado com a seguranga,
adicione o PFHD desta
saida relacionada com a
seguranca ao PFHD do
sistema de controlo
externo relacionado com a
seguranga.

Para a saida Estop, a vali-
dacéo ¢ efetuada no equi-
pamento externo, uma vez
que a saida UR é uma
entrada para esta funcao
de seguranca Estop
externa para equipamento
externo.

NOTA: Se for utilizada a
IMMI (Interface da
maquina de moldagem
por inje¢cao), a saida do
UR Robot Estop NAO esta
ligada a IMMI. Nao é envi-

adn nualauar cinal da

O que acontece

As saidas duplas vao
para baixo em caso de
paragem se as saidas
configuraveis estiverem
definidas

1.8E-07

Afeta

Ligacao
externa a
I6gica e/ou
equipamento

Manual do utilizador
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SF11 Sempre que o robd esta Se as saidas con- 1.8E-07 | Ligacao
Rob6 UR em | em movimento (movi- figuraveis estiverem externa a
movimento: | mento em curso), as sai- | definidas: l6gica e/ou
Saida digital | das digitais duplas estao C ALETGD 6 s equipamento

BAIXAS. As saidas s&o e
ALTAS quando néo ha mento (movi-
movimento. A clas- ST I
sificacdo de seguranca andamento), as
funcional diz respeit.o ao. saidas digitais
gue se encontra no interior duplas s&o

do robd UR. O desem- BAIXAS.
penho integrado da segu-

ranca funcional exige a As saidas s&o
adi¢ao deste PFHd ao ALUAS GUEmaE
PFHd da légica externa nao ha movi-
(se existir) e dos seus com- mento.
ponentes.

SF12 Quando o robd estd em PARAGEM (em processode | 1.8E-07 | Ligacao
UR Robot | paragem ou em estado de paragem) as saidas digi- externa a
ndo para: tais duplas sdo ELEVADAS. Quando as saidas estao I6gica e/ou

Saida digital | em BAIXO, o robd NAO esta em processo de para- equipamento
gem e NAO esta em estado de paragem.
A classificacao de seguranca funcional diz respeito
ao que se encontra no interior do rob6 UR. O desem-
penho integrado da seguranca funcional exige a adi-
¢ao deste PFHd ao PFHd da l6gica externa (se
existir) e dos seus componentes.

SF13 Quando o robd estd em modo reduzido (ou o modo 1.8E-07
Modo redu- | reduzido € iniciado), as saidas digitais duplas sdo
zido dorobd | BAIXAS. Ver abaixo. A classificagdo de seguranga

UR: Saida | funcional diz respeito ao que se encontra no interior
digital do rob6 UR. O desempenho integrado da seguranca
funcional exige a adicao deste PFHd ao PFHd da
I6gica externa (se existir) e dos seus componentes.

SF14 Sempre que o robd NAO esta no modo reduzido (ou | 1.8E-07
Modo UR o modo reduzido nao € iniciado), as saidas digitais
Robot Not | duplas sdo BAIXAS. A classificagdo de seguranga
Reduced funcional diz respeito ao que se encontra no interior
(Robdé ndo | dorob6 UR. O desempenho integrado da seguranca
reduzido): funcional exige a adicao deste PFHd ao PFHd da

Saida digital | I6gica externa (se existir) e dos seus componentes.
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SF# e fungéo
de seguranga

Descri¢gao

O que acontece?

Tolerancias e
PFHp:

Afeta

SF15
Limite do
Tempo de

Parada

Monitorizagao em tempo
real de condicdes tais
que o tempo limite de
paragem nao sera exce-
dido. A velocidade do
robd é limitada para
garantir que o tempo
limite de paragem néo &
excedido.

A capacidade de para-
gem do robd no(s) movi-
mento(s) dado(s) &
continuamente moni-
torizada para evitar movi-
mentos que excedam o
limite de paragem. Se o
tempo necessario para
parar o robd estiver em
risco de exceder o limite
de tempo, a velocidade
de movimento é redu-
zida para garantir que o
limite ndo é excedido.
Sera iniciada uma para-
gem robética para evitar
a ultrapassagem do
limite.

A funcao de seguranca
efetua o mesmo calculo
do tempo de paragem
para o(s) movimento(s)
dado(s) e inicia uma
paragem de cat. 0 se 0
tempo limite de paragem
for excedido.

Nao permitira que
o tempo real de
paragem exceda
o limite esta-
belecido. Provoca
uma diminuic&o
da velocidade ou
uma paragem do
robd para NAO
exceder o limite

TOL: 50 ms
PFHp: 1.8E-07

Robb
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SF# e fungéo
de seguranga

Descri¢gao

O que acontece?

Tolerancias e
PFHp:

Afeta

SF16
Limite da Dis-
tancia de
Parada

Monitorizagdo em tempo
real de condicoes tais
que a distancia limite de
paragem ndo sera exce-
dida. A velocidade do
robd é limitada para
garantir que o limite da
disténcia de paragem
nao sera ultrapassado.
A capacidade de para-
gem do robd no(s) movi-
mento(s) dado(s) &
continuamente moni-
torizada para evitar movi-
mentos que excedam o
limite de paragem. Se o
tempo necessario para
parar o robd estiver em
risco de exceder o limite
de tempo, a velocidade
de movimento é redu-
zida para garantir que o
limite ndo é excedido.
Sera iniciada uma para-
gem robética para evitar
a ultrapassagem do
limite.

A funcao de seguranca
efetua o mesmo calculo
da distancia de paragem
para o(s) movimento(s)
dado(s) e inicia uma
paragem de categoria 0
se o tempo limite de
paragem for excedido.

Nao permitira que
o tempo real de
paragem exceda
o limite esta-
belecido. Provoca
uma diminuic&o
da velocidade ou
uma paragem do
robd para NAO
exceder o limite

TOL: 40 mm
PFHp: 1.8E-07

Robb

UR20
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SF17 Funcao de segurancga A'"saida de inicio | TOL: 1.7 ° Ligacao
Posicao Inicial | que monitoriza uma seguro" s6 pode | PFHp: 1.8E-07 | externa a
Segura "posi- | saida de seguranca, de ser ativada I6gica e/ou

¢&o moni- modo a garantir que a quando o robd equipamento
torizada" saida so pode ser ati- esta na "posicédo

vada quando o robé esta | de inicio seguro”

na "posicao de segu- configurada

ranca" configurada e
monitorizada.

Uma paragem cat 0 € ini-
ciada se a saida for ati-
vada quando o robé nao
estiver na posi¢ao con-
figurada.

Notas de rodapé da tabela 1

TAs comunicacdes entre o Teach Pendant, o controlador e dentro do robd (entre juntas) sdo SIL 2
para dados de segurancga, conforme IEC 61784-3.

2\/alidacéo de Estop: o botdo de pendant de paragem de emergéncia é avaliado dentro do pendant,
e depois comunicado’ ao controlador de seguranga por comunicagoes SIL2. Para validar a fun-
cionalidade do pendant de paragem de emergéncia, prima o botdo Pendant de paragem de emer-
géncia e verifique se resulta numa paragem de emergéncia. Isto valida que a paragem de
emergéncia esta dentro do pendant, a paragem de emergéncia funciona como pretendido, e que o
pendant esta ligado ao controlador.

3Categorias de paragem de acordo com IEC 60204-1 (NFPA79). Na paragem de emergéncia, s6 as
categorias de paragem 0 e 1 sdo permitidas de acordo com IEC 60204-1.

* As categorias de paragem 0 e 1 resultam na remocao da forga motriz, com a paragem cat 0 a
ser IMEDIATA e a paragem cat 1 a ser uma paragem controlada (por exemplo, desacelerar
até parar e depois remover a forga motriz). Com os robds UR, uma paragem de categoria 1 &
uma paragem controlada onde a energia é removida quando é detectada uma paragem moni-
torizada.

* Paragem de Categoria 2 é uma paragem em que a alimentacéao do inversor NAO é removida.
A categoria de paragem 2 esta definida em IEC 60204-1. Descricoes de STO, SS1 e SS2
estdao em IEC 61800-5-2. Com os robbs UR, uma paragem de categoria 2 mantém a trajetéria
e depois retém a forga motriz depois de parar.

4E recomendadoe usar as fungdes de seguranca do tempo de paragem e da distancia de paragem
de UR E-series. Estes limites devem ser usados para os valores de tempo de paragem/distancia de
seguranca da sua aplicacao.
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5A paragem de robos era anteriormente conhecida como "Paragem de protec&o” para
Universal Robots robés.
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UNIVERSAL ROBOTS

24.2. Quadro 1a

Alteracao dos
parametros do
Modo Reduzido
SF

Restabelecer
Protecéo

Dispositivo de
Ativagdo de 3
posicoes INPUT

O Modo Reduzido pode ser iniciado por um plano/limite | Menos de | Robd
de seguranca (inicia-se quando se encontraa2cmdo | 1,8E-07
plano e as definicdes do modo reduzido sao alcan-

¢adas a 2 cm do plano) ou através da utilizacdo de uma

entrada para iniciar (alcancgara as definicoes reduzidas

em 500 ms). Quando as ligagdes externas sdo Baixas,

0 Modo Reduzido ¢ iniciado. O Modo Reduzido sig-

nifica que TODOS os limites do modo reduzido estao

ATIVOS.

O modo reduzido ndo é uma fungao de segurancga,

mas sim uma alteracao de estado que afeta as defi-

nigdes dos seguintes limites da fun¢do de seguranca:

posicao da articulagao, velocidade da articulagao,

limite de pose do TCP, velocidade do TCP, for¢a do

TCP, impulso, poténcia, tempo de paragem e distancia

de paragem. O modo reduzido € um meio de para-

metrizacao das fungdes de seguranga de acordo com a

norma ISO 13849-1. Todos os valores dos pardmetros

tém de ser verificados e validados quanto a sua ade-

quacao a aplicagao do robd.

Quando configurado para Reinicio de Protecéo e as Menos de | Robd
ligacOes externas transitam de baixo para alto, a para- | 1,8E-07

gem de protecdo REINICIA. Entrada de seguranca Entrada

para iniciar um reinicio da funcao de seguranca de para SF2
paragem de protecéo.

Quando as ligagoes externas do Dispositivo de Ati- Menos de | Robd
vacao estao Baixas, € iniciada uma Paragem de Pro- 1,8E-07

tecdo (SF2). Recomendacao: utilizar com um switch de | Entrada
modo como entrada de seguranca. Se nao for utilizado | para SF2
um switch de modo e néao estiver ligado as entradas de

seguranga, entdo o modo do rob0 sera determinado

pela Interface do Utilizador. Se a Interface do Utilizador

estiver em:

* “modo de execucgao”, o dispositivo de ativagao
ndo estara ativo.

* “modo de programacao”, o dispositivo de ati-
vacao estara ativo. E possivel utilizar a protecdo
por palavra-passe para alterar o modo através
da Interface do Utilizador.
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24. Tabelas de fungoes de seguranca

Fungédo de

seguranca Descrigao

mm/s.

ENTRADA do | Quando as ligagdes externas estdo Baixas, o Modo de | Menosde @ Robd
switch de modo | Funcionamento (execugao/funcionamento automatico | 1,8E-07
no modo automatico) esta em vigor. Quando estao
Altas, o modo é programacgao/ensino. Recomendacéo: | para SF2
Utilizacao com um dispositivo de ativagao, por exem-
plo, um Teach Pendant UR e-Series com um dis-
positivo de ativacao integrado de 3 posicoes.
Quando em ensino/programa, inicialmente a velo-
cidade do TCP sera limitada a 250 mm/s. A velocidade
pode ser aumentada manualmente utilizando a inter-
face do utilizador pendente “controlo deslizante de velo-
cidade”, mas ap0s a ativagao do dispositivo de
ativacao, o limite de velocidade sera reposto para 250

PFHp Afeta

Entrada

24 .3. Tabela 2

Os rob6s UR cumprem a norma ISO 10218-1:2011 e as partes aplicaveis da norma ISO/TS 15066.
E importante notar que a maior parte da ISO/TS 15066 é dirigida ao integrador e ndo ao fabricante
do robé. A norma ISO 10218-1:2011, cldusula 5.10 operacgao colaborativa, apresenta em pormenor
4 técnicas de operagdo colaborativa, como se explica a seguir. E muito importante compreender
que o funcionamento colaborativo é da APLICACAO quando esta no modo AUTOMATICO.

# 1SO10218-1 Técnica

Operacao Paragem

colaborativa, monitorizada
1 edicdo de com

2011, cldusula | classificacao

5.10.2 de segurancga

Explicagdo
Condicao de paragem em que
a posicao € mantida parada e
€ monitorizada como fungao
de seguranca. A paragem de
categoria 2 é permitida para
reinicializagcdo automatica. No
caso de reiniciar e retomar o
funcionamento apds uma
paragem monitorizada com
classificagao de seguranga,
veja ISO 10218-2 e ISO/TS
15066, uma vez que o
recomecgo nao deve causar
condigbes perigosas.

UR

A paragem de seguranca
dos robdés UR é uma
paragem monitorizada
com classificacédo de
seguranca, ver SF2 na
pagina 1. E provavel que,
no futuro, a "paragem
vigiada com seguranga"
nao seja considerada
uma forma de operagao
colaborativa.

UR20
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# 1SO 10218-1

Operagao
colaborativa,
2 | edicaode
2011, clausula
5.10.3

Técnica

Orientacao
manual

Explicagao
Trata-se essencialmente de
um controlo pessoal individual
e direto enquanto o robd esta
em modo automatico. O equi-
pamento de guia manual deve
estar localizado préximo do
efector terminal e deve ter:

* um botdo de paragem
de emergéncia

* um dispositivo de
ativacao de 3 posicoes

* uma funcao de paragem
controlada com
classificagéo de
segurancga

* uma fungao de
velocidade controlada
com classificagao de
seguranca ajustavel

UR

Os robés UR ndo
fornecem orientagao
manual para operacoes
de colaboragéo. O
ensino guiado a mao
(free drive) é fornecido
com os robdés UR, mas
destina-se a
programacao em modo
manual e néo a operagao
colaborativa em modo
automatico.
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24. Tabelas de fungoes de seguranca

#

ISO 10218-1

Operacéao
colaborativa,
edicdo de
2011, clausula
5.10.4

Técnica

Funcdes de
segurancga do
controlo da
velocidade e
da separagao
(SSM)

Explicagao
O SSM é o rob6 que mantém
uma distancia de separacgéo
de qualquer operador
(humano). Isto é feito através
da monitorizacao da distancia
entre o sistema do robd e as
intrusdes para garantir que a
DISTANCIA MINIMA DE
PROTECAO é assegurada.
Normalmente, isto é
conseguido utilizando
Equipamento de Protegao
Sensivel (SPE), em que um
scanner laser de seguranca
deteta intrusdes no sistema do
robé.
Esta SPE causa:

1. Alteragcdo dinamica dos
parametros das funcoes
de seguranca
limitadoras; ou

2. uma condicao de
paragem monitorizada
em termos de
segurancga.

Na detecdo da intrusdo a
saida da zona de detegao do
dispositivo de prote¢ao, o robd
tem permissao para:

1. Resumir os limites
"superiores" da funcao
de seguranga normal no
caso de 1) acima

2. Reiniciar a operagéo no
caso de 2) acima

No caso de 2), reiniciar a ope-
racao apds uma paragem
monitorizada com clas-
sificacdo de seguranca, ver
ISO 10218-2 e ISO/TS 15066
para os requisitos.

UR

Para facilitar a SSM, os
robots UR tém a
capacidade de alternar
entre dois conjuntos de
parametros para fungoes
de seguranga com
limites configuraveis
(normal e reduzido).
Consulte Modo Reduzido
na pagina4. O
funcionamento normal
pode ser retomado
quando ndo é detetada
qualquer intrusio.
Também pode ser
causada por planos de
segurancga/limites de
seguranca. As zonas de
seguranca multiplas
podem ser facilmente
utilizadas com os robds
UR. Por exemplo, uma
zona de seguranga pode
ser utilizada para
"ajustes reduzidos" e
outro limite de zona é
utilizado como entrada
de paragem de
seguranca para o robd
UR. Os limites reduzidos
podem também incluir
uma definicao reduzida
para os limites de tempo
de paragem e de
distancia de paragem -
para reduzir a area de
trabalho e 0 espaco de
chéo.
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#

ISO 10218-1

Operagéao
colaborativa,
edicdo de
2011, clausula
5.10.5

Técnica

Limitacdo da
poténcia e da
forca (PFL) por
concegao ou
controlo
inerentes

Explicagao
A forma de realizar o PFL é
deixada ao critério do
fabricante do robd. A
concecao do robd e/ou as
funcdes de seguranca
limitardo a transferéncia de
energia do robd para uma
pessoa. Se qualquer limite de
parametro for excedido,
acontece uma paragem do
robd. As aplicagoes PFL
exigem que se tenha em conta
a APLICACAO ROBOTICA
(incluindo o operador terminal
e a(s) pega(s) de trabalho),
para que qualquer contacto
nao provoque lesdes. O
estudo realizado avaliou as
pressdes para o
APARECIMENTO da dor, ndo
da lesdo. Ver Anexo A. Ver
ISO/TR 20218-1 End-
effectors.

UR

Os rob6s UR sao robés
que limitam a poténcia e
a forga, especificamente
concebidos para permitir
aplicacdes de
colaboragdo em que o
robd pode entrar em
contacto com uma
pessoa sem causar
ferimentos. Os rob6s UR
tém fungdes de
seguranga que podem
ser utilizadas para limitar
0 movimento, a
velocidade, o impulso, a
forga, a poténcia, etc. do
robd. Estas fungbes de
seguranca sao utilizadas
na aplicagao do robot
para reduzir as pressdes
e forgas causadas pelo
efetor e pela(s) pega(s)
de trabalho.

Manual do utilizador

123

UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

I
UNIVERSAL ROBOTS

24. Tabelas de fungoes de seguranca

UR20

124

Manual do utilizador



Parte Il Manual do PolyScope

UNIVERSAL ROBOTS

Parte |l

Manual do PolyScope

Manual do utilizador 125

UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



25. Introducao

IR
UNIVERSAL ROBOTS

25. Introducao

Descrigao

Este manual de software fornece as informacgdes essenciais de que neces-

sita para comecar a utilizar o robd da Universal Robots.

AVISO

Antes de ligar o robd pela primeira vez, consulte as seguin-
tes seccgoes:

1. Leia as informacdes de seguranca na Descri¢do do
Hardware que encontra na caixa.

2. Defina os parametros de configuragdo de seguranca
apurados na avaliacao de risco (ver
38. Configuracdo de Seguranca de Software na
pagina 155).

Todas as fungoes para usar o PolyScope podem ser encontradas neste
manual.

Consulte o fornecedor externo de qualquer URcaps para obter a docu-
mentacgao de propriedade.

O manual do software pode ser usado com Script Manual, caso va criar
scripts para os programas do seu robd
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UNIVERSAL ROBOTS 26. Nogdes Basicas do Brago do Robd

26. Nocoes Basicas do Braco do Robo

Descri¢ado O bracgo de robd Universal Robot é composto por tubos e articulagées. Uti-
liza-se o PolyScope para coordenar o movimento destas articulagdes para
mover o brago do robd. As ferramentas sao fixadas na extremidade do
braco do robd, ou na flange da ferramenta . O movimento do brago do rob6
posiciona a ferramenta. Nao é possivel posicionar a ferramenta dire-
tamente acima, ou diretamente abaixo da Base.

* Base : onde o rob6 é montado.
* Ombro e Cotovelo: fazer movimentos maiores.
* Pulso 1 e Pulso 2: fazer movimentos mais precisos.

* Pulso 3: onde a ferramenta esta ligada a Flange da Ferramenta.
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27. Instalacao

Descri¢ado Instale e ligue o brago do robé e a Caixa de Controlo para comecar a uti-
lizar o PolyScope.
Ver Manual de Instalagao de Hardware para instrugdes detalhadas de ins-
talacéo.

Instalagdo dorobd  E preciso montar o brago do robd, a Caixa de Controlo e o Teach Pendant
para se poder continuar.

1. Desempacote o brago do robot e a Caixa de controlo.
2. Monte o brago do robé numa superficie firme sem vibragéo.

Verifique se a superficie pode suportar pelo menos 10 vezes o tor-
que total da articulac&o de base e pelo menos 5 vezes o0 peso do
braco do robd.

3. Coloque a Caixa de controlo no seu Pé.
4. Ligue o cabo do robd ao braco do robé e a caixa de controlo.

5. Conecte o plugue da caixa de controle principal.

c AVISO
Perigo de queda. Se o robd néo estiver bem colocado, em

uma superficie firme, ele pode cair e machucar alguém.

Como ligar/desligar A Caixa de Controlo contém principalmente a Entrada/Saida Elétrica fisica
a Caixa de Controlo que liga o brago do robd, o Teach Pendant e os periféricos. Deve ligar a
Caixa de controlo para poder ligar o braco do robé.
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1. No seu Teach Pendant, prima o botdo de energia para ligar a caixa
de controlo.

2. Aguarde o texto do sistema operacional subjacente, seguido pelos
botbes, aparecer na tela.

3. Pode aparecer um ecra de "Iniciacao", incitando-o a comecar a pro-
gramar o robé.

O que vocé gostaria de fazer primeiro?

R i 2

EXECUTAR UM PROGRAMA Programar Robd CONFIGURAR A INSTALAGAO DO
BO

[0 N&o mostrar esta mensagem novamente

Inicializagao No primeiro arranque, pode surgir uma caixa de dialogo "N&o é possivel
prosseguir". Selecione Ir para o ecra de inicializagdo para aceder ao
mesmo.
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No Rodapé, a esquerda, o botdo Inicializar indica o estado do braco do
robd através de cores:

* Vermelho Desligar. O brago do rob6 esta num estado parado.

* Amarelo Inativo. O brago do robé esta ligado, mas néo esta pre-
parado para funcionar normalmente.

* Verde Normal. O brago do robd esta ligado e pronto para o fun-
cionamento normal.

A2 ¢ QM

Estado do robé

LGADO Inicial lizacdo Robd Freios Robé em
mplet: ativo liberados Modo Normal
@ INICIAR @ DESLIGAR

Carga itil Robd

, Acargatilativa é utlizada para substiuir temporariamente a carga dtil
! de instalagdo.

Carga Util Ativa M+ Payioad - A
Carga i 0,000 -

O Normal ‘
Velocidade 100%

Iniciar Tem de iniciar o robé. Isto desengata o sistema de travagem, e torna o
robd capaz de acionar o freedrive.

AVISO

Antes de ligar o brago do robd, verifique sempre se a carga
util real e a instalagcao estao corretas. Se estas
configuragdes estiverem erradas, o braco do robd e a
Caixa de Controlo nao funcionarao corretamente, podendo
tornar-se perigosos para pessoas ou equipamentos.

CUIDADO

Certifique-se de que o brago do robd nao esta a tocar num
objecto (por exemplo, uma mesa) porque uma colisdo
entre o brago do rob6 e um obstaculo pode danificar uma
caixa de velocidades conjunta.
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Para iniciar o robd 1. Toque no botdo LIGAR com o LED verde para iniciar o processo de
inicializacdo. Entdo, o LED fica amarelo para indicar que a energia
esta ligada e o robd Inativo.

2. Toque no botao INICIAR para liberar as pausas.

3. Toque no botdo DESLIGAR com LED vermelho para desligar o
braco do robé.

* Apo6s o arranque do PolyScope, toque no botdo LIGAR uma vez
para ligar o braco do robd. Em seguida, o status muda para amarelo
para indicar que o robd esta ligado e inativo.

* Quando o braco do robd esta no estado Inativo, toque no botdo
INICIAR para iniciar o braco do robé. Neste ponto, os dados do sen-
sor sdo contrastados com a configuracdo da montagem do Brago do
robo.

Se houver discrepancia (com uma tolerancia de 30°), o botédo é
desativado, sendo mostrada uma mensagem de erro.

* Se a montagem for verificada, toque em Iniciar para soltar todos os
travoes de articulagdes para que o brago do robé fique preparado
para funcionar normalmente.

A partida do brago do rob6 € acompanhada por som e movimentos leves a
medida que os freios s&o liberados.

UR20 131 Manual do utilizador



R
28. Visdo geral do PolyScope UNIVERSAL ROBOTS

28. Visao geral do PolyScope

Descri¢ado PolyScope ¢ a Interface Grafica do Utilizador (GUI) do Teach Pendant que
opera o brago do robé através de um ecra tactil. Os programas para o robd
sao criados, carregados e executados no PolyScope. A interface PolyS-
cope é dividida como mostrado na seguinte ilustragao:

* A: Cabecalho com icobes/separadores que lhe disponibilizam os
ecras interativos.

* B: Rodapé com botdes que controlam o(s) programa(s) carregado
(s).

* C: Ecra com campos e opgoes para gerir e monitorizar as agdes do
robd.

B

Utilizagéo do Ecréa A sensibilidade ao toque visa evitar falsas sele¢des no PolyScope e pre-
Tactil venir movimentos inesperados do robé.
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28. Visao geral do PolyScope

O ecra tactil do Teach Pendant esta otimizado para utilizagdo em ambi-
entes industriais. Ao contrario dos produtos eletrénicos de consumo, a sen-
sibilidade do ecra tactil do Teach Pendant &, por design, mais resistente a
fatores ambientais, tais como:

* gotas de agua e/ou gotas de refrigerante da maquina

* emissoes radioativas

* outros ruidos conduzidos do ambiente operacional.
Para obter melhores resultados, use a ponta do dedo para fazer uma sele-
G¢ao no ecra.
Neste manual, isto é referido como um "toque".

Uma caneta disponivel comercialmente pode ser usada para fazer sele-
¢bes na ecra se assim quiser.

UR20
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29. Icones/abas no PolyScope

Descrigao

[cones / fungdes do
cabecgalho

Controlo Remoto

A segéo a seguir lista e define os icones/separadores e botdes da interface
do PolyScope.

Executar € um meio simples de operar o robé utilizando programas
pré-escritos.

8 Programa cria e/ou modifica programas de robds.

Instalagao configura as configuragdes do brago do robd e do equi-
pamento externo, por exemplo montagem e seguranga.

Mover controla e/ou regula o movimento do robé.

E/S monitoriza e define sinais de Entrada/Saida ao vivo de e para a
caixa de controlo do robé.

™ Registo indica a saude do rob6, assim como quaisquer mensagens
de aviso ou erro.
e &

e ..cam Gestor de Programa e Instalacao sele-
ciona e visualiza o programa e a instalagao ativos (ver 139. Gestor de fichei-
ros na pagina 399). O Gestor de Programas e Instalagoes inclui as opgoes:
Caminho de ficheiros, Novo, Abrir e Guardar.

Novo... cria um novo Programa ou Instalagéo.

Abrir... abre um programa ou instalagao previamente criado e guar-
dado.

e Automatico indica que o modo operacional do rob6 esta definido
como Automatico. Toque para alternar para o modo operacional manual.

Manual indica que o modo operacional do robd esta definido como
Manual. Toque nele para alternar para o modo operacional Automatico.

Os icones do modo Local e do modo Remoto s6 se tornam acessiveis se o
Controlo Remoto for ativado.
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29. [cones/abas no PolyScope

[cones / Fungdes do
Rodapé

el . n
=l Local indica que o robd pode ser controlado localmente. Toque para
alternar para o Controle Remoto.

» Remoto indica que o robd pode ser controlado a partir de um local

remoto. Toque para alternar para Controle Local.

CCcCcC

sl Checksum de Seguranga visualiza a configuragéo de seguranca

tiva.

Q

E Menu Hamburguer acede a ajuda PolyScope, Sobre e Definigoes.

Inicializar faz a gestao do estado do robé. Quando esta vermelho,
pressione-o para fazer o rob6 funcionar.

Deslizador de Velocidade mostra em tempo real a
velocidade relativa a que o brago do robé se move, considerando as defi-
nicdes de seguranca.

Simulation .
Simulagéo alterna a execugao de um

programa entre o0 Modo de Simulagcéo e o Robé Real. Durante o Modo de
Simulagao, o brago do robé ndo se move. Assim o robd, ou equipamentos
préximos, nao sao danificados em caso de colisdo. Se néo tiver certeza do
que o brago do robd ira fazer, use o Modo de Simulagao para testar pro-
gramas.

s
Alta Velocidade Manual permite que a velocidade da fer-

ramenta exceda temporariamente 250mm/s. Esta func&o de "hold-to-run"
s6 esta disponivel no modo Manual quando um Dispositivo de Habilitagao
de Trés Posi¢des esta configurado.

E] Iniciar inicia o Programa robé carregado atual.
E Passo permite que um Programa seja executado em etapa unica.

E Parar para o programa de robds carregado atualmente.
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30. Funcionamento livre

Descrigao A conducao livre permite ao brago do rob6é ser manualmente puxado para
as posicoes e/ou poses desejadas.

As articulagdes movem-se com pouca resisténcia, pois os freios séo libe-
rados. Enquanto o braco do robd esta a ser movido manualmente, o
mesmo esta em Freedrive (ver Modo operacional na pagina 151).

A medida que o brago do robd em Freedrive se aproxima de um limite ou
plano predefinido (ver 49. Restricdes de seguranca de software na pagina
175), a resisténcia aumenta.

Isso faz com que fique pesado puxar o robd para a posigao.

Ativar o Freedrive Vocé pode habilitar a Condugéo livre das seguintes formas:
* Utilize o Teach Pendant 3PE
* Utilize o Freedrive no robd (ver Freedive no robd na pagina 170)

* Utilizagao de ac¢des de E/S (ver 115. Configuracao de E/S na
pagina 334)

AVISO
* Nao ative o Freedrive quando estiver a empurrar ou

a tocar no robd, pois isso pode fazer com que o robd
se desvie.

* Nao mude de eixos enquanto move o robé em Modo
Freedrive, pois isso pode fazer o robd derivar.

Teach Pendant 3PE Para utilizar o botdo 3PE TP para fazer o brago do rob6 funcionar em fre-
edrive:

1. Prima ligeira e rapidamente o botao 3PE, e depois prima e man-
tenha a pressao ligeira.

Agora, mantendo a pressao ligeira, pode puxar o brago do robé para a
posicéo pretendida.
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30. Funcionamento livre

Freedive no robo

Operacao reversa

Para utilizar o Freedrive no rob6 para fazer o brago do rob6 funcionar em
freedrive:

1. Premir e manter premido o botdo do switch configurado para Fre-
edrive no robd.

2. Quando o painel Freedrive aparecer no PolyScope, selecione o tipo
de movimento pretendido para as articulagdes do braco do robé. Ou
utilize a lista de eixos para personalizar o tipo de movimento.

3. Se necessario, pode definir o tipo de funcionalidade selecionando
uma opc¢ao do menu pendente de funcionalidades.

Caso se aproxime de um cenario de singularidade, o braco robd
pode parar. Toque em Todos os eixos estao livres no painel Fre-
edrive (ver 31. Painel Freedrive na pagina 138) para retomar o movi-
mento.

4. Mova o brago do rob6 conforme desejado.

Durante a inicializagdo do brago robético, pequenas vibragdes podem ser
observadas quando os freios do robd sao liberados. Em algumas situ-
acdes, como quando o robd estd préximo de uma colisdo, estas vibragoes
sao indesejaveis. Utilize o Backdrive para forcar articulagdes especificas
para uma posi¢cao desejada sem libertar todos os travbes do braco do
robo.

Para métodos de Backdrive, consulte 32. Operacao reversa na pagina 141

UR20
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31. Painel Freedrive

Descricéo Quando o brago do robd esta em Freedrive, aparece um painel no PolyS-
cope, conforme ilustrado abaixo.

Q - Graéficos Variéveis

Movimentt
ento 1 X Configuracio de variaveis

Programa
Pontode Rota 2 v Programa do Robé g

Aqui, vocé pode programar o robd para realizar tarefas

. - 3 - <yazio>
Dil 0 -
recal Para programar o rob, selecione os nés na Lista de Ns e eles serdo exibidos na
Aguardar Arvore de Programas.
et Listade Nés  Arvore de Programy
Pop-up b2
aral = Conducéo Livre
L Premir & manter premido
Comentario
Pasta S P Controlo restrito
; T e Tep
Definir a
carga atil Fungio: Base v
-
> Avangado

8 S XBRER %7
al L ok ox

Todos os eixos estdo livres
O Adiciona Sequéncia de Declaragao Ini

[ Programa em Loop Continuo

29 XBEEC E<] EX

O Desligar
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UNIVERSAL ROBOTS 31. Painel Freedrive

Painel LED
Freedrive

icones

O LED da barra de estado do painel Freedrive indica:

* Quando uma ou mais articulagées estao a aproximar-se dos res-
petivos limites.

* Quando o posicionamento do brago do robd esta a aproximar-se da
singularidade. A resisténcia aumenta a medida que o robd se apro-
xima da singularidade, fazendo-o sentir-se pesado para se posi-
cionar.

Freedrive

Press & Hold
\ J

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L o X

All axes are free

Pode bloquear um ou mais dos eixos permitindo que o TCP se mova numa
determinada diregao, conforme definido na tabela abaixo.

UR20
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(oAl

Todos os eixos estao

livres

Plano

A

Traduzir
Pt
£

Rotacao

O movimento € permitido através de
todos os eixos.

O movimento s6 é permitido através do
eixo XedoeixoY.

O movimento € permitido através de
todos os eixos, sem rotacao.

O movimento é permitido através de
todos os eixos, em movimento esférico,
em torno do TCP.

AVISO
Quando uma ferramenta esta acoplada, movimentar o brago do
robd nalguns eixos pode apresentar um ponto de aperto.
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32. Operacao reversa

Descrigao O backdrive é utilizado para forgar articulagdes especificas para uma posi-
¢ao pretendida sem aliviar todos os travdes no brago do robé.
Isto é por vezes necessario se o braco do robd estiver préoximo da colisdo e
as vibragoes inerentes a um reinicio completo ndo forem desejadas.
As articulacgoes do robd oferecem resisténcia durante o movimento quando
o Backdrive esta a ser utilizado.

Pode utilizar qualquer um dos seguintes métodos para ativar o Backdrive:
* Teach Pendant 3PE
* Dispositivo/switch 3PE

* Freedive no robd

Teach Pendant 3PE Para utilizar o botao 3PE TP para fazer o brago do rob6 funcionar em back-
drive.

1. No ecra de Inicializagao, toque em ON para iniciar a sequéncia de
arranque.

2. Quando o rob0d se encontra no estado Paragem Teach Pendant
3PE, prima ligeiramente, largue, prima e mantenha premido o botao
3PETP.

O estado rob6é muda para Backdrive.

3. Agora, pode aplicar uma pressao significativa para libertar o travao
na articulagao pretendida para mover o brago do robd.
Enquanto mantiver a pressao ligeira sobre o botao 3PE, o Backdrive
estd ativado, permitindo que o brago se mova.
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Dispositivo/switch Para utilizar um dispositivo/switch 3PE para fazer o brago do robé fun-
3PE cionar em backdrive.

1. No ecra de Inicializacao, toque em ON para iniciar a sequéncia de
arranque.

2. Quando o robé se encontra no estado Paragem Teach Pendant
3PE, prima ligeiramente, largue, prima e mantenha premido o botéo
3PE TP.

O estado robd muda para Paragem do Sistema 3PE.

3. Prima e mantenha premido o dispositivo/switch 3PE.
O estado rob6é muda para Backdrive.

4. Agora, pode aplicar uma presséo significativa para libertar o travao
na articulagcao pretendida para mover o brago do robd.
Desde que a retencdo seja mantida no dispositivo/switch 3PE e no
botdo 3PE TP, o Backdrive esta ativado, permitindo que o bracgo se
mova.

Freedive no robd Para utilizar o Freedrive no robd para fazer o braco do robd funcionar em
backdrive.

1. No ecra de Inicializagéo, toque em ON para iniciar a sequéncia de
arranque.

2. Quando o robd se encontra no estado Paragem Teach Pendant
3PE, prima e mantenha premido o botao Freedrive no robd.
O estado robd muda para Backdrive.

3. Agora, pode aplicar uma presséo significativa para libertar o travao
na articulagcao pretendida para mover o brago do robd.
Enquanto mantiver uma pressao ligeira sobre o Freedrive no robd, o
Backdrive esta ativado, permitindo que o brago se mova.
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33. Inspecao do Backdrive

Descrigao Se o robd estiver perto de colidir com algo, pode utilizar o Backdrive para
mover o brago do robd para uma posigao segura antes de inicializar.

Teach Pendant 3PE
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Ativar Backdrive 1. Pressione ON para ligar a energia. O estado muda para Robd Ativo

Robot Status

@ 0 O

Power Booting Robot Brake Robot
oN Complete Active Release Operational

| @ START @ OFF
? Warning! Stand clear of the robot when starting it!
Payload Robot
1 Active Payload is used to temporarily overwrite the Installation Payload,
Active Payload Installation Payload 1_,
I 0.001¢ '
2. Prima e mantenha premido Freedrive. O estado muda para
Backdrive
Robot Status
BACKDRIVE
o
Payload Robot
1 Active Payload is used to temporarily ovenrite the Installation Payload!,
Active Payload Installation Payload
[ Ok 0.00 g

3. Mover robé como no modo Freedrive. Os travdes de articulagdo sédo
libertados quando necessario, uma vez ativado o botao Freedrive.

AVISO
No modo Backdrive, o rob6 é "pesado"” para se deslocar.

ACAO OBRIGATORIA
Deve testar o modo Backdrive em todas as articulagoes.

Configuragées de Verifique se os pardmetros de seguranga do robd estdo em conformidade
seguranca com a avaliacao de risco da instalagao do robé.

Entradas e saidas
de segurancga
adicionais ainda
estdo a funcionar

Verifique que entradas e saidas de seguranca estéo ativas e que podem
ser acionadas através do PolyScope ou de dispositivos externos.
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34. Partida Rapida do Sistema

Arranque Rapido do

Sistema AGAO OBRIGATORIA

Antes de utilizar o PolyScope, verificar se o brago do robd e
a Caixa de Controlo estao instalados corretamente.

E assim que inicia rapidamente o robé.

1. No Teach Pendant, prima o botdo de Paragem de Emergéncia.

2. No Teach Pendant, prima o botao de ligar e permita que o sistema ini-
cie, visualizando o texto no PolyScope.

3. Aparecera um pop-up na tela de toque indicando que o sistema esta
pronto e que o robd deve ser inicializado.

4. Na caixa de didlogo, toque em Ir para Inicializar o Ecra para aceder
ao ecra de inicializagao.

5. Desbloqueie o botdo de paragem de emergéncia para mudar o
estado do robé de Paragem de Emergéncia para Desligar.

6. Permaneca fora do alcance do espaco de trabalho do robé.

7. NO ecra Inicializar Robé, toque no botdo ON e aguarde que o
estado do robd mude para Inativo.

8. No campo da Carga util, em Carga Util Ativa, verifique o peso da
carga util. Também pode verificar se a posicdo de montagem esta
correta, no campo Robd.

9. Toque no botéo Iniciar para o robd libertar o sistema de travagem. O
robd vibra e faz sons de clique, indicando que esta pronto para ser
programado.

AVISO

Aprenda a programar o seu robd Universal Robots em
www.universal-robots.com/academy/
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35. O primeiro programa

Descrigao Um programa € uma lista de comandos dizendo para o robd o que ele deve
fazer. Para a maioria das tarefas, a programacao é feita inteiramente uti-
lizando o software PolyScope. O PolyScope permite-lhe ensinar o brago do
robd a mover-se utilizando uma série de pontos de rota para configurar um
caminho para o brago do robd seguir.

Utilize o separador Mover (ver 133. Guia Mover na pagina 381) para mover
o Braco do Robé para uma posic¢ao desejada, ou ensinar a posi¢ao
puxando o Braco do Robd para o lugar enquanto segura o botao Freedrive
na parte superior do Teach Pendant.

Pode criar um programa para enviar sinais de E/S para outras maquinas
em certos pontos do caminho do robd, e executar comandos tais como
if..then e loop, com base em variaveis e sinais de E/S.
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UNIVERSAL ROBOTS

Para criar um
programa simples

No PolyScope, ho Caminho do Ficheiro do Cabecalho, toque em
Novo... e selecione Programa.

Para adicionar um ponto de rota (waypoint) a arvore de programas,
em Basico, toque em Ponto de Rota. E também adicionado um
Movimento J a arvore de programas.

Selecione o novo ponto de rota e no separador Comando, toque em
Ponto de Rota.

No ecra da Ferramenta Mover, mova o braco do robd ao premir as
setas de movimento.

Também pode mover o braco do rob6 ao manter premido o botao
Conducéao Livre e puxar o braco do robé para as posi¢des dese-
jadas.

. Assim que o brago do robé estiver em posigao, prima OK e o novo

ponto de rota € mostrado como Waypoint_1.
Siga os passos 2 a 5 para criar o Waypoint_2.

Selecione Waypoint_2 e prima a seta Mover para Cima até esta ficar
acima de Waypoint_1 para alterar a ordem dos movimentos.

. Afaste-se, prima e mantenha premido o botado de paragem de emer-

géncia, e no Rodapé do PolyScope, prima o botdoPlay para o Brago
do Robd6 se mover entre Waypoint_1 e Waypoint_2.

Parabéns! Vocé acaba de produzir seu primeiro programa para
mover o Brago do Robé entre os dois pontos de rota.

AVISO

1. Tome cuidado para que o robd nao se choque con-
tra ele mesmo ou algum objeto, pois isso podera
danifica-lo.

2. Isso é apenas um guia de inicio rapido para mostrar
como é facil usar o robd da UR. Ele pressupde um
ambiente seguro e um usuario muito cuidadoso.
Nao aumente a velocidade ou a aceleragcdo acima
dos valores-padrao. Sempre realize uma avaliagcéo
de risco antes de colocar o robd em funcionamento.

AVISO
Mantenha sua cabeca e torso fora do alcance (area de

trabalho) do robé. Nao coloque os dedos onde possam ser
agarrados.
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36. Ciberseguranca do Rob6

Descrigao

Pré-requisitos de
ciberseguranga

Reforgar a
ciberseguranca

Antes de implementar a ciberseguranca, deve fazer uma avaliagéo de risco
a:

* ldentificar ameacas
* Definir zonas e condutas de confianga

* Especificar os requisitos para cada componente na aplicagao

Antes do seu sistema poder alcancar um estado de operagao seguro, con-
firme o seguinte:

* Ter um conhecimento completo dos principios gerais de seguranca
cibernética e das tecnologias avancadas usadas no seu robé Uni-
versal Robots.

* Tomar medidas de seguranca fisica para permitir apenas o acesso
fisico ao robd por parte de pessoal de confianga.

* Soliga o seu robd a uma rede fiavel, atras de um firewall que res-
trinja 0 acesso de entrada e saida de/para a Internet.

Embora o PolyScope inclua muitos recursos para manter a ligagao de rede
segura, pode fortalecer a seguranga ao observar as seguintes diretrizes:

* Definir sempre uma palavra-passe de administrador (ver
143. Definicdes na pagina 404) antes de ligar o seu robé a qualquer
rede.

* Usar as configuracdes integradas para restringir o acesso a rede ao
robd tanto quanto possivel.

* Algumas interfaces de comunicag&do ndo possuem método de auten-
ticacao das ligacoes feitas. Em algumas aplicagées, isto € um risco
para a seguranca.

* Usar o encaminhamento de porta local (consulte 143. Definicoes na
pagina 404) para configurar uma ligagao autenticada e segura se
precisar de acesso remoto as interfaces de controlo de movimento
do robd. Por exemplo: o Servidor do Painel de Controlo e as inter-
faces de cliente primaria/secundaria/em tempo real.

* Remova os dados confidenciais do rob6 antes de desativa-lo.
Preste atencao especial aos URCaps (consulte 109. URCaps na
pagina 312) e aos dados na pasta do programa.
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37. Selegao do Modo Operacional

37. Selecao do Modo Operacional

Descrigao

Mudan¢a de modo

Os Modos Operacionais sao ativados quando configuramos um Dispositivo
de Ativacéo de Trés Posicoes, definimos uma palavra-passe, definimos
uma E/S Configuravel do Modo Operacional, ou através do Servidor do Pai-
nel. (ver Utilizacdo do Servidor do Painel de Controlo na pagina 153)

Pode definir o robé no modo automatico e no modo manual:

Modo Automatico Uma vez ativado, o robd s6 pode executar tarefas pré-
definidas. O Separador Mover e o Modo Freedrive ndo estdo disponiveis se
tiver sido configurado um Dispositivo de Ativacao de Trés Posicoes. Vocé
ndo pode modificar ou salvar programas e instalagdes.

Modo manual Uma vez ativado, pode programar o robot usando o Sepa-
rador Mover, Modo Freedrive e Deslizador de velocidade. Vocé pode modi-

ficar e salvar programas e instalacgoes.

c AVISO
A Paragem de Salvaguarda do Modo Automatico s6 pode

ser ativada no Modo Automatico, de modo que a funcao de
protecdo da salvaguarda so esta ativa no Modo

Automatico.

Modo operacional
Funcionamento livre

Mover o robd com setas
na guia Mover

Controlo deslizante de
velocidade

Editar e Guardar a ins-
talagcédo do programa

Executar Programas

Iniciar programa a partir
do no selecionado

Manual

Reduzir velo-
cidade***

X

Automatico

*

*%
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*Somente quando nao houver um Dispositivo de Ativagcao de Trés Posi-
¢des configurado.

** O Controlo Deslizante de Velocidade no Ecra Executar pode ser ativado
nas Defini¢cdes do PolyScope.

*** Se um dispositivo de ativagao de trés posicdes for configurado, o robd
opera a velocidade reduzida manual, a menos que a velocidade manual
alta esteja ativada.

Aviso ao mudar o

modo AVISO

* Um Robd Universal pode nao ser equipado com um
Dispositivo de Habilitagdo de Trés Posicoes. Se a
avaliacao de riscos exigir o dispositivo, deve ser ane-
xado antes de o robé ser usado.

* Se um dispositivo de ativacao de trés posicdes nao
estiver configurado, a velocidade ndo sera reduzida
no Modo Manual.

AVISO
* Quaisquer protegdes suspensas devem ser devol-

vidas com plenas funcionalidades antes da selecéo
do Modo Automaético.

* Sempre que possivel, o Modo Manual de operagao
sera executado com todas as pessoas fora do
espaco de protecao.

* O dispositivo usado para alternar entre os Modos
Operacionais deve ser colocado fora do espaco pro-
tegido.

* O usuario ndo deve acessar o espaco protegido
quando o robd esta em Modo Automatico, a menos
que a entrada na protecao do modo automatico
esteja configurada.

Os trés métodos de configuracao da selegcao do Modo Operacional estao
descritos nas subseccodes a seguir. Cada método € exclusivo, o que sig-
nifica que usando um método torna os outros dois métodos inativos.
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Usando a Entradade 1. Toque no separador Instalaco, e seleccione Seguranca E/S.

Seguranga no Modo 2. Configure a Entrada do Modo Operacional. A opgao de configuragao

Operacional aparece N0 menu suspenso.
* O robd esta em Modo Automatico quando a Entrada em Modo
Operacional é baixa.
* O robb esta em Modo Manual quando a Entrada em Modo Ope-
racional € alta.
AVISO
O seletor do modo fisico, se usado, deve obedecer
totalmente a norma ISO 10218-1: artigo 5.7.1 para selegao.
Alternancia de 1. Para passar entre modos, no Cabecalho, selecione o icone de perfil.
modos * Automatico indica que o modo operacional do robd esta
definido como Automatico.
* Manual indica que o modo operacional do robd esté definido
como Manual.
O PolyScope entra automaticamente no Modo Manual quando a con-
figuracdo da E/S de Seguranca com Dispositivo de Ativacao de trés Posi-
¢des for habilitada.
Utilizagao do 1. Ligue ao servidor de Painel.
Servidor do Painel 2. Utilize os comandos Definir Modo Operacional.
de Controlo
* Definir Modo Operacional Automatico
* Definir Modo Operacional Manual
* Limpar Modo Operacional
Aceda a http://universal-robots.com/support/ para mais informacgoes sobre
como utilizar o servidor do Painel.
Dispositivo de Quando um Dispositivo de Ativacao de Trés Posi¢des estiver configurado e
Ativacdo de 3 0 Modo Operacional estiver no Modo Manual, o robd sé pode ser movi-
Posigdes mentado premindo-se o Dispositivo de Ativagao de Trés Posicdes. E pos-

sivel acessar a Parada de Protecdo do Modo Automatico conectando-se e
configurando-se um dispositivo de ativacao de trés posicoes.

O dispositivo de ativacdo de trés posi¢coes nao tem efeito no modo auto-
matico.
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Alta Velocidade
Manual

A funcédo hold-to-run, Alta Velocidade Manual, permite que a velocidade
da ferramenta exceda temporariamente 250mm/s. Esta so estara dis-
ponivel quando seu robd estiver no modo Manual e um dispositivo de ati-
vacao de trés posicdes estiver configurado. O robd realiza uma Parada de
Protecdo no modo Manual, se um dispositivo de ativacao de trés posicdes
estiver configurado, mas nao pressionado. Alternar entre 0 modo Auto-
matico e o modo Manual requer que o dispositivo de ativagcéo de trés posi-
¢des seja totalmente liberado e pressionado novamente para permitir que o
robé se mova.

Ao utilizar a Alta Velocidade Manual, respeite os limites da articulagao de
seguranga (ver 47. Limites das Articulacdes na pagina 167) ou planos de
seguranca (ver Modos de planos de seguranca na pagina 176) para res-
tringir o espago de movimento do robd.
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38. Configuracao de Seguranca de
Software

Descricéo Esta secdo descreve como acessar as configuragdes de segurancga do
robd. E composto por itens que ajudam a configurar as Definicdes de Segu-
ranga do robé..

c AVISO
Antes de configurar as defini¢des de seguranga do robd, o

integrador deve realizar uma avaliac&o de risco para garan-
tir a seguranca do pessoal e do equipamento ao redor do
robé. Uma avaliagao de risco € uma avaliacao de todos os
procedimentos de trabalhos durante toda a vida util do

robd, realizada para aplicar as definicdes de seguranca cor-
retas. Deve definir o seguinte de acordo com a avaliagéo

de risco do integrador.

1. O integrador deve impedir que pessoas ndo auto-
rizadas alterem a configuragao de seguranca, por
exemplo, instalando protec&o por senha.

2. Utilizacao e configuracao das fungdes e interfaces
relacionadas com a seguranca para uma aplicacao
robética especifica.

3. Defini¢des da configuracao de segurancga para con-
figuracao e ensino antes de o brago do rob6 ser
ligado pela primeira vez.

4. Todas as definicbes da configuragédo de seguranca
acessiveis nesta tela e subguias.

5. Ointegrador precisa garantir que todas as alteragdes
nas definicdes da configuragcao de seguranca sejam
feitas de acordo com a avaliag¢édo de risco. Consulte o
Manual de instalacdo de hardware.
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Aceder as As Definicdes de Seguranca sao protegidas por palavra-passe e s6
definigbes de podem ser configuradas depois de definida uma palavra-passe a utilizar
seguranga do posteriormente.

software Para aceder as configuragdes de seguranga do software

1. No cabecalho do seu PolyScope, toque no icone Instalagéao.
2. No Menu Lateral, a esquerda do ecra, toque em Seguranga.

3. Observe que é mostrado o ecra Limites do Robd, mas as definigbes
estdo inacessiveis.

4. Se tiver sido previamente definida uma Palavra-passe de Segu-
ranga, introduza a palavra-passe e prima Desbloquearpara tornar
as definigdes acessiveis. Nota: Depois das configuragdes de Segu-
ranca estarem desbloqueadas, todas as configuragdes estao agora
ativas.

5. Prima o separador Bloquear ou saia do menu de Segurancga para
bloquear novamente todas as configuracdes do item Seguranca.

Nasianca) 0 uso de parametros de Configuracéo de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliagéo de risco pode resultar em perigos que néo
Limitesdo S0 razoavelmente eliminados ou riscos que néo sao suficientemente reduzidos

Robd

Limites das 3 P,
" =y Predefinicbes de Fabrica
Articulacoes ® “ .
Planos Mais Restrito Menos Restrito
Posicao da
Ferramenta
— Q personalizar
Direcao da
ferramenta
Limites Normal Reduzido
E/s
Poténcia 200
Hard
ardware Momento 25,0 10.0 Y .
ol Tempo de Parada 400
Fesdian Distancla de Parada 500 300
inicial sequra .
— Velocidade da Ferramenta 1500 750
Trés Posicoes
Forca da Ferramenta 150,0 120.0
Velokiadedo Corovlo
> Fieldbus Forca do Cotovelo 150,0 120,0 .

O Desligar

Pode encontrar mais informagdes sobre o sistema de seguranca no
Hardware Installation Manual.
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39. Definicao de uma Senha de
Seguranca de Software

Descricéo Vocé deve definir uma senha para Desbloquear todas as configuragdes de
seguranga que compdem a Configuragao de Seguranga. Se nao houver
nenhuma senha de seguranca ativada, vocé sera solicitado a configura-la.

Para definir uma

palavra-passe de Toque no separador Bloquear para bloquear todas as defini¢cdes de Segu-
seguranca de ranga hovamente, ou navegue para um ecra fora do menu Seguranca.
software

1. No canto direito do cabecgalho do PolyScope, prima o menu Ham-
burger e selecione Defini¢bes.

2. Na parte esquerda do ecra, no menu azul, prima Palavra-passe e
selecione Seguranga.

3. Em Nova palavra-passe, digite uma palavra-passe.

4. Agora, em Confirmar nova senha, digite a mesma palavra-passe e
prima Aplicar.

5. Na parte inferior esquerda do menu azul, prima Sair para voltar ao
ecra anterior.
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40. Alteracao da configuracao de
seguranca do software

Descricéo As Alteracoes as Definicdes de Segurangadevem estar em conformidade
com a avaliagao de risco realizada pelo integrador (see Hardware Ins-—
tallation Manual).

Procedimento
recomendado para  Para alterar a configuragdo de seguranga

o integrador: 1. Verifique se as alteracdes estdo em conformidade com a avaliagdo

de risco realizada pelo integrador.

2. Ajuste as configuracdes de seguranca para o nivel apropriado defi-
nido pela avaliacao de risco realizada pelo integrador.

3. Verifique se as configuragdes estao aplicadas.

4. Cologue o seguinte texto nos manuais dos operadores:

Antes de trabalhar perto do robd, certifique-se de que a configuracao de
seguranca seja conforme o esperado. Isto pode ser verificado, por exem-
plo, inspecionando a soma de verificacdo de seguranca no canto superior
direito do PolyScope para qualquer alteracao. (Ver 42. Checksum de
Seguranca na pagina 160).
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41. Aplicacao de uma Nova Configuracdo de Seguranca de Software

41. Aplicacao de uma Nova Configuracao
de Seguranca de Software

Descricéo

O robé estara desligado enquanto vocé faz alteragdes na configuragao.

As suas alteragdes sé entram em vigor apos tocar no botao Aplicar.

O robd nao pode ser ligado novamente até que selecione Aplicar e rei-
niciar para inspecionar visualmente a Configuracdo de seguranca do seu
robd que, por motivos de seguranca, € exibido em Unidades S| num pop-
up.

Pode selecionar Reverter alteragdes para voltar & configuracao anterior.
Quando a inspegao visual estiver concluida, pode selecionar Confirmar as
Definigdes de Segurancga e as alteragdes sdo automaticamente guar-
dadas como parte da instalagao do robo atual.
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42. Checksum de Seguranca

Descri¢ado O icone de Checksum de seguranga mostra a configuragao de seguranca
aplicada no seu robd.

CCcCC
cccc

Pode ser 4 ou 8 digitos.

Uma soma de verificagcao (checksum) de quatro digitos deve ser lida de
cima para baixo e da esquerda para a direita, enquanto uma soma de veri-
ficacao de oito digitos deve ser lida da esquerda para a direita, a linha supe-
rior primeiro. Texto diferente e/ou cores indicam as alterag¢des a
configuracao de seguranca aplicada.

O Checksum de Seguranca altera se mudar as defini¢des das Fungdes
de Seguranga, pois o Checksum de Seguranga apenas € gerado pelas
definicdes de seguranca.

Para fazer refletir as suas alteracdes, deve aplica-las as Definigdes de
Seguranga do Checksum de Seguranga.
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43. Configuracao de Seguranca sem
Teach Pendant

Descricéo

Para remover com
segurancga o Teach

Pendant

Pode utilizar o rob6 sem anexar o Teach Pendant. Remover o Teach Pen-
dant requer a definicao de uma outra fonte de Parada de Emergéncia.
Vocé deve especificar se o Teach Pendant esta anexado, para evitar o aci-
onamento de uma violac&o de seguranca.

CUIDADO
Se o Teach Pendant estiver separado ou desconectado do

robd, o botdo de Paragem de Emergéncia deixa de estar
ativo. Deve remover o Teach Pendant da proximidade do
robé.

O robé pode ser usado sem PolyScope, como interface de programacao.
Para configurar o robé sem um Teach Pendant

1. No Cabecalho, toque em Instalagao.

2. No Menu Lateral esquerdo, toque em Segurancga e selecione
Hardware.

Introduza a palavra-passe de seguranca e Desbloqueie o ecra.

4. Desselecione o Teach Pendant para utilizar o rob6é sem a interface
PolyScope.

5. Toque em Guardar e reiniciar para implementar as alteragoes.
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UNIVERSAL ROBOTS 44. Modos de seguranca de software

44 . Modos de seguranca de software

Descri¢ado Em condi¢des normais, ou seja quando ndo esta em vigor nenhuma para-
gem de robd 1, o sistema de seguranca funciona num Modo de Seguranca
associado a um conjunto de limites de seguranca:

* Modo normal é o modo de segurancga que esta ativo por padrao

* O Modo Reduzido esta ativo quando o Ponto Central da Fer-
ramenta (TCP) do robd esta posicionado para além de um plano de
modo de Acionamento Reduzido (ver 49. Restricoes de seguranca
de software na pagina 175), ou quando € acionado através de uma
entrada configuravel (ver 48. E/S na pagina 169)

* Modo de recuperacao ¢ ativado quando um limite de seguranca do
conjunto de limites ativo é violado, o brago do robd executa uma
Paragem de Categoria 0. Se um limite de seguranca ativo, tal como
um limite de posicao de articulagao ou um limite de seguranca, for
violado ja quando o braco do robé esta ligado, este comeca a fun-
cionar em modo de Recuperagao. Isto faz com que seja possivel des-
locar o brago do rob6 para tras dentro dos limites de seguranca.
Enguanto que no modo de Recuperacao, o movimento do brago do
robd é restringido por um limite fixo que vocé ndo pode personalizar.

c AVISO
Os limites para posi¢ao da articulagao, posi¢cao da

ferramenta e orientag¢ao de ferramenta estao desativados
no modo de Recuperacao, portanto tenha cuidado ao
mover o braco do robd.

O menu da tela Configuracao de Segurancga permite ao usuario definir con-
juntos separados de limites de seguranca para o modo Normal e Reduzido.
Para a ferramenta e articulagoes, os limites do modo Reduzido para velo-
cidade e forca devem ser mais restritivos do que suas contrapartes de
modo Normal.

1A paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecéo” para robds
Universal Robots.
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45. Limites de seguranca de software

Descrigao

Os limites do sistema de segurancga estdo especificados nas Definigdes de
Segurancga. O Sistema de Segurancga recebe os valores dos campos de
entrada e deteta qualquer violagao se algum deles for excedido. O con-
trolador do robé tenta impedir quaisquer violagdes, fazendo uma paragem
do robd ou reduzindo a velocidade.
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46. Limites do Robo

46. Limites do Robd

Descrigao

Predefini¢cdes de
Fabrica

Os Limites do Rob6é restringem os movimentos gerais do robd. O ecra de
Limites do Robot tem duas opgdes de configuragao:Predefini¢des de
Fabrica e Personalizado.

Em Predefinigcdes de Fabrica pode usar o controlo deslizante para sele-

cionar uma configuragao de segurancga predefinida. Os valores na tabela
sdo atualizados para refletir os valores predefinidos que vao desde Mais
Restrito a Menos Restrito

AVISO

Os valores do botao deslizante sao apenas sugestoes e
nao devem substituir uma avaliacao de risco adequada.

(I
DT

R 22 + 2 H

1 PERIGO
N7 S 0 uso de parametros de Configuracao de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliago de risco pode resuitar em perigos que néo
Limitesdo  S&0 razoavelmente eliminados ou riscos que néo sao suficientemente reduzidos
Robd
Limites das P 4
N = redefinigdes de Fébrica
Articulagoes © « .
Planos Mais Restrito Menos Restrito
Posicao da
Ferramenta
—— Q personalizar

Direcao da
ferramenta

Limites Normal Reduzido
E/S

Poténcia 30¢ !
Hardware

Mornento 25, 10,0 S
PRl Tempo de Parada 40¢
Posicao Disténcia de Parada 50( 0
inicial sequra .

—— Velocidade da Ferramenta 00

Trés Posicoes

D ronre
> e |

Forca da Ferramenta
Velocidade do Cotovelo

Forca do Cotovelo

O Desligar
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UNIVERSAL ROBOTS

Personalizado

Em Personalizado pode definir Limites de funcionamento do rob6 e moni-
torizar a Tolerancia associada.

Poténcia
limita ao maximo o trabalho mecanico produzido pelo robd no
ambiente. Este limite considera a carga util de uma parte do robd e
nao do ambiente.

Dindmica
limita o impulso maximo do robé.

Tempo de Paragem
limita o tempo maximo que o robd leva para parar, por exemplo
quando uma paragem de emergéncia é ativada.

Distancia de Paragem
limita a distdncia maxima que a ferramenta rob6 ou cotovelo pode
percorrer enquanto para.

AVISO

Restringir o tempo e a distancia de parada afeta a
velocidade geral do robd. Por exemplo, se o tempo de
parada for definido para 300 ms, a velocidade maxima do
robd sera limitada, permitindo que o rob6 pare dentro de
300 ms.
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46. Limites do Robo

Velocidade da Ferramenta

limita a velocidade maxima da ferramenta do robo.

Forca da Ferramenta
limita a forgca maxima exercida pela ferramenta de robé em situacdes

de aperto.

Velocidade do Cotovelo
limita a velocidade maxima do cotovelo do rob0o.

Forga do Cotovelo
limita a forgca maxima que o cotovelo exerce sobre o ambiente.

A velocidade e forca da ferramenta sao limitadas no flange da ferramenta
e no centro das duas posi¢cdes da ferramenta definidas pelo utilizador, (ver

51. Restricao de posicao da ferramenta na pagina 183).

)’ Geral

1 PERIGO

v Seguranca 0 uso de pardmetros de Configuracéo de Seguranga diferentes dos definidos pela avaliagio de risco pode resultar em perigos que ndo
Limitesdo 580 razoavelmente elminados ou riscos cue nao s&o suficientemente reduzidos
Robd
;L\I:;:Ltui das O Predefinigaes de Fébrica @
Planos fai Re
Posigao da
Ferramenta
— @ personalizar
Direcao da
ferramenta
Es Limites Normal Reduzido
Poténcia 300w 200/ W ®
A Momento 25,0 kg mis 10,0/ kg m/e ®
PROFlsafe Tempo de Parada 400/ ms 300/ ms
Posicao Distancia de Parada 500/ mm 300/ mm
inicial segura o
——— Velocidade da Ferramenta 1500 mmse 750| mm/se
Trés Posicoes
Forga da Ferramenta 150,0/N 120,0/N
Feature
Veoddade co Cotovdo 1500 rmmise 750 mmse
2 Fleidous Forga do Cotovelo 150,0/N 120,0/N .

Desbloquear

O Desligar

AVISO

Pode reverter para as Predefinicées de Fabrica para
reiniciar todos os limites do robd para as suas
configuragdes padrao.
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47. Limites das Articulacoes

Descri¢ado Os Limites das Articulacdes permitem restringir os movimentos individuais
das articulagbes dos robds no espaco da articulagao, ou seja posicéo de
rotagao da articulagao e velocidade de rotagao da articulagéo. Ha duas
opgoes de Limites de Articulagdes: Velocidade maxima e Intervalo de
posicao.

s 7 IR
Ampltude de posiclonamento
\/ Seguranca Articulagdes  Amplitude Modo Normal Modo Reduzido

Limites do Minimo Méximo Minimo Méximo
Robb

%0 Base 363 363° -363 363 -363 363 +2°/2°
Limites das . Lo
Articulages  Ombro -363 — 363 -363 363 -363 363 +2°/2
Planos Cotovelo 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
Posicao da Pulso 1 363 —-363° -363 363 -363 363 +2°/2°
Ferramenta Pulso 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Direcao da Pulso 3 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
ferramenta
E/S
T Velocidade maxima
PROFIsafe Articulagdes Méximo Modo Normal Modo Reduzido
el Base méx: 191 °/s 191 191 -11°%s
inicial segura | ormpro méx: 191 °/s 191 191 -11°0s
Trés Posicdes Cotovelo max: 191 °/s 191 191 11 °/s

Puiso 1 méx; 191 °/s 191 191 11
> Fieldbus Puiso 2 méx: 191 /s 191 191 1°s

Pulso 3 méx: 191 °/s 191 191 -11°/s

e do seguranga Desbloquear
— 1. 000
Q) veston ‘ o
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48. E/S

Descrigao As E/S sao divididas entre entradas e saidas e estdo emparelhadas para
que cada fungao forne¢a uma E/S PLd de Categoria 3.

PROFIsafe config_our4], c
config_outl6l, config outl7] o atribuido.

RIRIRIR
oooo

Posigao
inicial segura
Trés Posigoes

D 000 @
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UNIVERSAL ROBOTS

48.E/S

Sinais de Entrada

As seguintes Fungdes de Seguranca podem ser utilizadas com os sinais
de entrada:

Parada de Emergéncia do Sistema
E um bot&o de paragem de emergéncia alternativo ao do Teach
Pendant, proporcionando a mesma funcionalidade se o dispositivo
estiver em conformidade com a ISO 13850.

Modo Reduzido
Todos os limites de seguranca podem ser aplicados tanto no modo
Normal como no modo Reduzido (ver 44. Modos de seguranca de
software na pagina 162). Quando configurado, um sinal baixo é dado
as entradas, o que faz com que o sistema de seguranca realize a
transicido para o modo Reduzido. Se necessério, o bragco do robd
desacelera para satisfazer o conjunto limite do modo Reduzido. O
sistema de seguranca garante que o robd esteja dentro dos limites do
modo Reduzido a menos de 0,5s apos a entrada ser acionada.

Se o brago do robd continuar a violar qualquer um dos limites do modo
Reduzido, ele realizara uma Parada de Categoria 0. A transi¢ao de
volta para o modo Normal acontece da mesma forma. Os planos de
ativagao também podem causar uma transi¢ao para o modo Reduzido.

Dispositivo de ativacdo de trés posicoes
No Modo Manual, um dispositivo externo de activagao de 3 posi¢oes
deve ser pressionado e mantido na posic¢ao de centro para mover o
robd.
Se estiver a utilizar um dispositivo de ativagcao de 3 posi¢coes embu-
tido, o botdo deve ser premido e mantido na posicado média para
mover o robo.

Freedive no robé
Pode configurar o Freedrive no robé para ativar e utilizar o Freedrive
sem ter de premir e manter premido qualquer um dos botdes no 3PE
TP na posicao centralizada.
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Sinais de Entrada Modo Operacional
Quando definida, esta entrada pode ser utilizada para alternar entre o
Modo Automatico e o Modo Manual (ver Modo operacional na pagina
151).

Restabelecer Protegdo
Quando ocorre uma Paragem de Protecao, esta saida assegura que o
estado de paragem de segurancga continua até ser acionada uma
reinicializacao.

Parada de Seguranc¢a do Modo Automatico
Uma vez configurada, a Paragem de Prote¢cdo em Modo Automatico
executa uma Paragem de Protecdo quando os pinos de entrada estédo
baixos e APENAS quando o robd esta no modo automaético.

Reinicio de Protecdo do Modo Automatico
Quando ocorre uma Paragem de Prote¢cdo no Modo Automatico, o
robé permanece imobilizado no Modo Automatico até que uma subida
de transi¢&do nos pinos de entrada acione uma reinicializa¢o.

AVISO
* Se vocé desabilitar a entrada padrao de Redefini¢ao

de Protecao, o braco do robé ndo permanecera mais
em parada de protegao assim que a entrada ficar
alta. Um programa pausado s6 pela parada de pro-
tecdo reinicia.

* Semelhantemente a Redefini¢cdo de protecao, se a
Redefinicao de Protecao do modo automatico
padréao for desabilitada, o bragco do robd nao ficara
mais em parada de prote¢do assim que a entrada de
parada de protecdo do modo automatico estiver alta.
Um programa pausado so pela parada de protecao
do modo automatico reinicia.
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Sinais de Saida Pode aplicar as seguintes fun¢des de Seguranca para sinais de saida.
Todos os sinais retornam ao valor baixo quando o estado que acionou o
sinal alto é concluido:

Parada de Emergéncia do Sistema
O sinal é Baixo quando o sistema de seguranca tiver sido acionado
em estado de Paragem de Emergéncia pela entrada da Paragem de
Emergéncia do Robd ou pelo Botao de Paragem de Emergéncia. Para
evitar bloqueios, se o estado de Parada de Emergéncia for acionado
pela entrada Parada de Emergéncia do Sistema, o sinal baixo nao
sera enviado.

Robé em Movimento
O sinal éBaixo se o rob estiver em movimento, caso contrario é alto.

O robb néo para
O sinal é Alto quando o robd estiver parado ou em processo de
paragem devido a uma paragem de emergéncia ou de salvaguarda.
Caso contrario, apresentara baixo nivel logico.

Modo Reduzido
O sinal é Baixo quando o brago do robé esta colocado no modo
Reduzido, ou se a entrada de seguranca esta configurada para o
Modo Reduzido e o sinal esta atualmente baixo. Caso contrario, o
sinal sera alto.

Modo Nao Reduzido
E o inverso do Modo Reduzido definido acima.

Posic4o inicial segura
O sinal é Altose o brago do robé estiver parado na posi¢ao "Posicao
Home Segura" configurada. Caso contrério, o sinal é Baixo.

AVISO

Qualquer maquina externa, que recebe o estado de
Parada de Emergéncia do robd através da saida Parada
de Emergéncia do Sistema, deve estar de acordo com a
norma ISO 13850. Isto & particularmente necessario em
configuragoes onde a entrada Parada de Emergéncia do
Robo esta conectada a um dispositivo de Parada de
Emergéncia externo. Em tais casos, a saida Parada de
Emergéncia do Sistema ira se tornar alta quando o
dispositivo de Parada de Emergéncia externo for liberado.
Isto implica que o estado de paragem de emergéncia nas
maquinas externas sera reposto sem necessidade de
acao manual por parte do operador do robd. Portanto, para
cumprir com as normas de segurancga, as maquinas
externas devem exigir uma agdo manual para serem
reiniciadas.
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Sinais de seguranga E possivel configurar a Caixa de controle para produzir pulsos OSSD

OSSD

quando uma saida de seguranca estiver inativa/alta. Os pulsos OSSD
detectam a capacidade da Caixa de Controle para fazer saidas de segu-
ranca ativas/baixas. Quando os pulsos OSSD estiverem ativados para
uma saida, um pulso baixo de 1 ms é gerado na saida de seguranca uma
vez a cada 32 ms. O sistema de seguranga detecta quando uma saida &
conectado a uma fonte e desliga o robd.

A ilustrag&o a seguir mostra: o tempo entre pulsos em um canal (32 ms), o
comprimento do pulso (1 ms) e o tempo de um pulso em um canal a um
pulso no outro canal (18 ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

satetyn L ’_I

32 ms

SafetyB jJ M
18 ms

Para ativar OSSD para saida de seguranca

1. No cabecgalho, toque em Instalagdo e selecione Seguranga.
2. Em Seguranga, selecione E/S.

3. Natela de E/S, em Sinal de Saida, selecione a caixa de sele¢ao
OSSD desejada. Vocé deve designar o sinal de saida para habilitar
as caixas de selegao OSSD.
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49. Restricoes de seguranca de software

Descrigao

AVISO

A configuracéo dos planos baseia-se totalmente nos
recursos. Recomendamos que vocé crie e nomeie todos os
recursos antes de editar a configuracao de seguranga, ja
que o robd sera desligado uma vez que a Guia Segurancga
seja desbloqueada, e movimentar o robd sera impossivel.

Os planos de seguranca restringem o espaco de trabalho do rob6. Vocé
pode definir até oito planos de seguranca, restringindo a ferramenta e o
cotovelo do robd. Vocé também pode restringir o movimento do cotovelo
de cada plano de seguranca e desabilitar desmarcando a caixa de sele¢ao.
Antes de configurar os planos de seguranca, deve definir uma funcao na
instalagéo do robd (ver 115. Configuracao de E/S na pagina 334). O
recurso pode ent&o ser copiado para a tela do plano de seguranca e con-
figurado.

c AVISO
Definir planos de seguranca limita somente as esferas e

cotovelo definidos da Ferramenta, n&o o limite geral do
braco do robd. Isso significa que especificar um plano de
seguranca nao garante que as outras partes do braco de
robé obedecerao a esta restricao.
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UNIVERSAL ROBOTS

49. Restricdes de seguranca de software

Modos de planos de
seguranga

Configuragao dos
Planos de
Segurancga

Pode configurar os planos com Modos restritivos utilizando os icones lis-
tados abaixo.

Desativado
Neste estado, o plano de seguranga nunca esta ativo.

O Normal
Quando o sistema de segurancga esta no modo normal, um plano
normal esta acivo e atua como limite estrito da posicao.

Quando o sistema de segurancga esta no modo Reduzido, um plano de
modo reduzido esta ativo e atua como limite rigoroso da posicao.

IE Normal e Reduzido
Quando o sistema de seguranga esta no modo Normal ou Reduzido,
um plano de modo normal e reduzido esta ativo e atua como limite
estrito da posicao.

H Ativar Modo Reduzido
O plano de seguranca faz com que o sistema de seguranga mude
para o modo Reduzido se o robé Ferramenta ou Cotovelo estiver
posicionado para além deste.

@ Mostrar
Premindo este icone oculta ou mostra o plano de seguranga no painel
grafico.

W Excluir
Elimina o plano de seguranca criado. Nao ha ac¢ao de anular/refazer.
Se um plano for eliminado por engano, devera ser novamente refeito.

¢ Mudar o nome
Prima este icone para mudar o nome do plano.

1. No cabecalho do PolyScope, toque em Instalagdo.

2. No Menu Lateral a esquerda do ecra, toque em Segurancga e sele-
cione Planos.

3. No canto superior direito do ecra, no campo Planos, toque em Adi-
cionar plano.

4. Na parte inferior direita do ecra, no campo Propriedades, defina o
Nome, Funcao de Cépia e Restrigcdes.
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Copiar Feature Em Copiar Fungéao, apenas estao disponiveis as op¢des Indefinido e
Base. Pode redefinir um plano de seguranca configurado selecionando
Indefinido
Se o recurso copiado for modificado na tela Recursos, aparecera um icone
de aviso a direita do texto Copiar Recurso. Isso indica que a funcéo esta
fora de sincronia ou seja, as informagdes no cartao de propriedades nao
estdo atualizadas para refletir as possiveis alteragdes feitas na Funcao.

Planos (3 of 8)

Plano 1 8]

Plano 2 @
Limites do H
Robd E‘ Plano 3 e M
Limites das + Adicionar plano
Articulagdes
Planos
Posicao da
Ferramenta
Direcao da Propriedades
ferramenta L]
= Plano 3
Hardware Copiar Feature 1
PROFlsafe  toolBoundary v
Posicao
inicial segura Restricoes
Trés Posicoes El & Ambos v

> Fieldbus o -1mm
& Restringir Cotovelo

» ——— " 000 -
O Desligar 250mm/... =
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Cddigos de Cores Cinza
O plano esta configurado mas desativado (A)

Amarelo e Preto
Plano Normal (B)

Azul & Verde
Ativar Plano (C)

Seta Preta
O lado do plano no qual a ferramenta e/ou cotovelo podem estar (Para
Planos Normais)

Seta Verde
O lado do plano no qual a ferramenta e/ou cotovelo podem estar (Para
Planos de Acionamento)

Seta Cinza
O lado do plano no qual a ferramenta e/ou cotovelo podem estar (Para
Planos Desativados)

Planos (3 of 8)

V' Seguranca Plano 1 De
Plano 2 @
Limites do H
Robo. E|+ Plano 3 e M
Limites das + Adicionar plano
Articulagdes
Planos
Posicao da
Ferramenta
Direcao da Propriedades
ferramenta L]
= Plano 3
Hardware Copiar Feature (&)
PROFlsafe  toolBoundary v
Posicao
inicial segura Restricoes
Trés Posigoes El I Ambos v
> Fieldbus o -1mm
& Restringir Cotovelo

” ‘ 2. 000 -
O Desligar v - 250mm... s

Restricoes de Pode ativar Restringir Cotovelo para evitar que a articulagcao do cotovelo
cotovelo do robd passe por qualquer um dos seus planos definidos. Desative Res-
tringir Cotovelo para o cotovelo passar através de planos.
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Restricao de Flange Restringir a flange da ferramenta evita que a flange da ferramenta e a fer-

da Ferramenta

Adicionando um

exemplo de recurso

de plano

ramenta anexada cruzem um plano de seguranc¢a. Quando restringe a
flange da ferramenta, a area irrestrita é a area dentro do plano de segu-
ranga, onde a flange da ferramenta pode operar normalmente. A flange da
ferramenta nao pode cruzar a area restrita, fora do plano de seguranca.

A remocéao da restrigao permite que a flange da ferramenta va além do
plano de segurancga, para a area restrita, enquanto a ferramenta anexada
permanece dentro do plano de seguranca.

Pode remover a restricdo da flange da ferramenta ao trabalhar com um
grande deslocamento da ferramenta. Isto permitira uma distancia extra
para a ferramenta se mover.

Restringir a flange da ferramenta requer a criagao de um recurso de plano.
(Ver 126. Feature na pagina 354). O recurso de plano & usado para con-
figurar um plano de seguranca posteriormente nas configuracoes de segu-
rancga.

O deslocamento desvia o plano na dire¢do positiva ou negativa ao longo
da normal do plano (eixo Z do recurso de plano).

Desmarque a caixa de selec¢ao para o Cotovelo e a Flange da Ferramenta
para que nao acionem o plano de seguranca. O Cotovelo pode manter-se
marcado conforme a necessidade da sua aplicacgéo.

Planes (1 of 8)

Few ] Pane 1 o W

+ Add plane

Y Properties

Hardware & | Plane 1
PROFIsafe A . .
T “opy Festure [a]
Safe Home = L5 .
- P -
.

Three f | I
Position
[P £3 R .
T Displacemert
0| -1mm
O [Restrict Eloow
O Restrict Flange
Lock | Apply

A flange de ferramenta irrestrita pode cruzar um plano de seguranca,
mesmo quando nenhuma ferramenta esta definida.

Se nenhuma ferramenta for adicionada, um aviso no botao Posi¢ao da Fer-
ramenta solicita-lhe que defina corretamente a ferramenta.

Ao trabalhar com uma flange de ferramenta irrestrita e uma ferramenta
definida, garante que a parte perigosa da ferramenta ndo possa ultra-
passar determinada area. A flange de ferramenta irrestrita pode ser usada
para qualquer aplicagcao onde planos de seguranga sao necessarios,

como soldagem ou montagem.
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UNIVERSAL ROBOTS 49. Restrigbes de segurancga de software
Exemplo de Neste exemplo, é criado um plano X-Y com um offset de 300mm ao longo
restricdo de flange  do eixo Z positivo com referéncia a carateristica de base.

de ferramenta O eixo Z do plano pode ser pensado como “apontado” para a area restrita.

Se o plano de seguranca for necessario, por exemplo, na superficie de
uma mesa, gire o plano 3,142 rad ou 180° em torno do eixo X ou Y para
que a area restrita fique sob a mesa.

(DICA: Mude a exibicao de rotacéo de “Rotation Vector [rad]” para “RPY

[°T)

REE$ 2K

Robot Feature
'

Tool Position

’E‘ x 0.00mm [ +][=]

z 300.00(mm | +|[ =]

Se necessario, € possivel deslocar o plano na dire¢do Z positiva ou nega-
tiva posteriormente nas configuragdes de Seguranca.
Quando estiver satisfeito com a posi¢ao do plano, toque em OK.
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50. Restricao de direcao da ferramenta

Descri¢ado O ecra de Direcao da Ferramenta pode ser utilizado para restringir o
angulo em que a ferramenta estd a apontar. O limite é definido por um cone
que tem uma orientaco fixa com relacdo a Base do braco do robé. A
medida que o braco do robé se movimenta em volta, o sentido da fer-
ramenta é restringido para que permaneca dentro do cone definido. O sen-
tido padrao da ferramenta coincide com o eixo Z do flange de saida da
ferramenta. Ele pode ser personalizado, especificando os angulos de incli-
nacao e rotagao horizontal.

Antes de configurar o limite, deve definir um ponto ou plano na instalacao
do robd. O recurso pode ser entao copiado e seu eixo Z pode ser utilizado
como o centro do cone que define o limite.

AVISO

A configuracao do sentido da ferramenta é baseada em
recursos. Recomendamos que voceé crie o recurso(s)
desejado antes de editar a configuracao de seguranga, ja
que apo6s a Guia Segurancga ser desbloqueada, o brago do
robd se desligara tornando impossivel definir novos
recursos.

Exect Instalagie | Mover Eis Histérico )
Rabo Propridadss ds Limite

\/ Seguranca Copiar Feature (&)
Limites do « toolBoundary A
Robd +

— Restricoes
Limites das
Planos Desvio
Posicao da : 5-—181,-30°
Ferramenta
Diregao da Py
ferramenta
E/S
Hardware
PROFIsafe Propriedades da Ferramenta
Posigao Copiar TCP (&)
inicial segura
— Flange da Ferramenta -
Trés Posicdes
< Editar Sentido
incier I
> Fieldbus Rotacdo Horzortal | 0]°

ene de seauranga Desbloguear

O Desligar
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Propriedades de O limite de Dire¢do da Ferramenta tem trés propriedades configuraveis:
Limite 1. Centro do cone : Para definir o centro do cone, pode selecionar um
ponto ou uma caracteristica de plano no menu pendente. O eixo Z

do recurso selecionado é usado como o sentido em torno do qual o

cone sera centralizado.

2. Angulo do cone : Pode definir quantos graus o robd se pode desviar
do centro.

Limite de dire¢do da ferramenta desativado
nunca esta ativo

Limite de direc¢do normal da ferramenta
s6 esta ativo quando o sistema de seguranca esta no Modo Normal.

Limite de sentido da Ferramenta Reduzido
s6 esta ativo quando o sistema de seguranca esta no Modo
Reduzido.

Limite de sentido da Ferramenta Normal e Reduzido
esta ativo quando o sistema de seguranca esta no Modo Normal bem
como quando esta no Modo Reduzido.

Vocé pode redefinir os valores para o padrao ou anular a configuracao do
Sentido da Ferramenta, definindo o recurso copiar de volta para «Inde-

finido».
Propriedades da Por padrao, a ferramenta aponta no mesmo sentido que o eixo Z do flange
Ferramenta de saida da ferramenta. Isso pode ser modificado, especificando dois
angulos:

* Angulo de inclinagao : Quanto inclinar o eixo Z do flange de saida
em direcao ao eixo X do flange de saida

* Angulo panoramico : Quanto girar o eixo Z inclinado ao redor do
flange de saida original do eixo Z.

Alternativamente, o eixo Z de um TCP existente pode ser copiado sele-
cionando o TCP no menu suspenso.
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51. Restricao de posicao da ferramenta

Descrigao

O ecra de Posicao da Ferramenta permite uma restricdo mais controlada
das ferramentas e/ou acessorios colocados na extremidade do braco do
robo.

* Robd permite visualizar as suas modificagoes.
* Ferramenta permite definir e configurar uma ou duas ferramentas.

* Ferramenta_1 ¢é a ferramenta padrao definida com valores x=0.0, y=
0.0, z=0.0 e raio=0.0. Estes valores representam o flange da fer-
ramenta do robd.

Em Copiar TCP, também pode selecionar Flange da Ferramenta e fazer
com que os valores da ferramenta voltem a 0.

Uma esfera padrao é definida na flange da ferramenta.

,,:A;entf?,e:,~ D M B

d

Ferramenta (1 of 3)

B Flange da Ferramenta
— + Adicionar Ferramenta
Limites do
Robd
Limites das
Articulagdes
Planos
Posicao da
Ferramenta
Diregao da 7| Flange da Ferramenta
ferramenta
E/S Raio (méx: 300mm)
Hardware 0,0
PROFlsafe Copiar TCP [§)
Posicao
inicial segura
e Editar Posicéo
x| 00
Yy 00
Fieldb
2 0o
enha de sequranca Desbloguear

ODeingar { ‘ o 0 O simulaczo ()
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UNIVERSAL ROBOTS

51. Restri¢ao de posi¢ao da ferramenta

Ferramentas
definidas pelo
utilizador

Para as ferramentas definidas pelo usuario, o usuario pode alterar:

* Raio permite alterar o raio da esfera da ferramenta. O raio é con-
siderado quando usar planos de seguranca. Quando um ponto na
esfera passa por um plano de acionamento em modo reduzido, o
robé muda para o modo Reduzido. O sistema de segurancga impede
que qualquer ponto da esfera passe por um plano de segurancga (ver
49. Restricoes de seguranca de software na pagina 175).

* Posigao permite alterar a posi¢ao da ferramenta em relagao a
flange da ferramenta do robé. A posicao € considerada para fungoes
de seguranca para velocidade da ferramenta, forca da ferramenta,
distancia de parada e planos de seguranca.

Pode utilizar um Ponto de Centro da Ferramenta existente como base
para a definicdo de novas posicoes de ferramenta. Uma cépia do TCP exis-
tente, predefinido no menu Geral, na tela TCP, pode ser acessada no
menu Posicao da Ferramenta, na lista suspensa Copiar TCP.

Quando edita ou ajusta os valores nos campos de entrada de Editar Posi-
¢aoo nome do TCP visivel no menu pendente muda para personalizado,
indicando que existe uma diferencga entre o TCP copiado e o limite real de
entrada. O TCP original ainda esta disponivel na lista suspensa e pode ser
selecionado novamente para alterar os valores de volta para a posi¢ao ori-
ginal. A selecao no menu suspenso Copiar TCP nao afeta o nome da fer-
ramenta.

Logo que aplique as alterac¢des no ecra da Posicdo da Ferramenta, se ten-
tar modificar o TCP copiado no ecra de configuracao do TCP, aparece um
icone de aviso a direita do texto de copia do TCP. Isto indica que o TCP
esta fora de sincronia, ou seja as informagdes no campo de propriedades
nao sao atualizadas para refletir as modificacdes que possam ter sido fei-
tas no TCP. O TCP pode ser sincronizado premindo o icone de sin-
cronizacao (ver).

Nao é necessario sincronizar o TCP para definir e utilizar uma ferramenta
COm sucesso.

Vocé pode renomear a ferramenta, pressionando a guia de lapis ao lado
do nome da ferramenta exibida. Também pode determinar o Raio com um
intervalo permitido de 0-300 mm. O limite aparece no painel grafico como
um ponto ou como uma esfera, dependendo do tamanho do raio.

e

<sem nome>*
default_1* b

Ferramenta (1 of 3)
Flange da Ferramenta
=+ Adicionar Ferramenta

Seguranca

Limites do
Robo

Limites das

Articulagdes

Planos

Posicao da

Ferramenta

Diregao da /| Flange da Ferramenta
ferramenta

E/S Raio (mdx: 300mm)
Hardware

BROFIsafe Coplar TCP %)
Posicao

inicial segura

Editar Posicao

Trés Posicoes
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51. Restricdo de posicdo da ferramenta UNIVERSAL ROBOTS

Aviso de posicao da Deve definir uma Posigcédo da Ferramenta dentro das configuragdes de
segurancga, para que o plano de seguranca seja acionado corretamente
quando a ferramenta TCP se aproximar do plano de seguranca.

O aviso permanece na posi¢ao da ferramenta se:

ferramenta

* Falhou ao adicionar uma nova ferramenta em Flange da Fer-

ramenta.

Para configurar a posicao da ferramenta

1.
2.

No Cabecalho, toque em Instalagéo.

No lado esquerdo do ecra, em Segurancga, toque em Posi¢ao da fer-
ramenta.

No lado direito do ecra, selecione Adicionar ferramenta.

* A ferramenta recém-adicionada tem um nome padrao: Tool_
X.

Toque no botéo de edigdo para renomear Tool_x para algo mais
identificavel.

Edite o Raio e Posicao para corresponder ao da ferramenta que
esta a utilizar atualmente, ou utilize o menu pendente Copiar TCP e
escolha um TCP a partir das definicoes Geral e TCP, se tal estiver
definido.
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51. Restri¢ao de posi¢ao da ferramenta

Exemplo de aviso
de posicao da
ferramenta

Neste exemplo, um Raio de 0,8 mm é definido e a posi¢cdo do TCP para
XYZ[20, 0, 400] em milimetros, respetivamente. Opcionalmente, pode
optar por "Copiar TCP" no menu suspenso, caso ja tenha um definido nas
configuracdes ->Geral/TCP. Depois de tocar em Aplicar no canto inferior

direito do ecra, estd CONCLUIDO.

O aviso no botdo Posi¢cao da Ferramenta indica que uma ferramenta néo é
adicionada em Flange da Ferramenta.

R 258 ¢ 2 M

B s
Vo |

Robot Limits
Jeint Limits
Flanes

Teol Pesition
Tool

Teol (1 of 3)
Tool Flarge
+ Add Tool

1. Remember to define a toal

| Lock | " apay |

O botado Posicao da Ferramenta sem o aviso indica que uma ferramenta

(diferente da Flange da Ferramenta)

BRI o
o

Robot Limits
Jeint Limits
Flanes

Teol Pesition
Tool

foi adicionada.
' L

Tool (2 of 3)
Tool Flarge
Toal_1 ]
El + Add Tool
® —
T+ 2] Tead
Radius (max: 300rmm)
0.8 ren
Copy TCP Q
EI Custom -
Edit Poskion
X 20.0 mm
o 0.0|mim
Z | 400.0 mm
| Lock | [ Apply ]
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52. Posicao Inicial Segura

Descrigao

A Posicao inicial segura € uma posic¢ao de retorno definida usando a posi-
¢ao inicial definida pelo usuéario.

As E/S iniciais seguras estao ativas quando o braco do rob6 esta na posi-
¢ao inicial segura e uma E/S inicial segura € definida.

O braco do rob6 esta na posicéao inicial segura se as posicdes da arti-
culagdo estao nos angulos da articulacdo especificados ou em um multiplo
de 360 graus.

A saida de seguranca inicial segura esta ativa quando o robé estiver
parado na posicao inicial segura.

B .. -

Rotd Posicdo e segura

V Seguranca

) Sincronizacéo a partir ...
Limites do
Robd
Articulagdes
Planos A eliminagéo da posicéo inicial segura
- desconfigura a saida da posicéo

Posicao da inicial segura,
Ferramenta (-
Diregao da -
ferramenta
E/S
Hardware Posig&o da Articulagéo (0-360°)
PROFlsafe Base 90,00°
Posigao F 1 Ombro 270,00°
inicial segura L Cotovelo 270,00°
Trés Posicdes buso 1 270,00°

> Fieldbus Pulso 3 0,00°

O Desligar

Sincronizar do Inicio Para sincronizar a partir da posi¢ao inicial

Saida de Posi¢édo
inicial segura

1.
2.

No Cabecalho, toque em Instalagao.

No Menu Lateral, a esquerda do ecra, toque em Seguranga e sele-
cione Posigao inicial segura.

Em Posigao inicial segura, toque em Sincronizagao a partir do ini-
cio.

Toque em Aplicar e na caixa de dialogo que aparece, selecione Apli-
car e reiniciar.

A Posic¢ao Inicial Segura deve ser definida antes da Saida de Posigao ini-
cial segura (ver 48. E/S na pagina 169).
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52. Posic¢ao Inicial Segura

Definir Saida de
Posic¢ao inicial
segura

Editar a Posicao
inicial segura

Para definir a Saida da Posicéao Inicial Segura

1.
2.
3.

No Cabecgalho, toque em Instalagao.
No Menu Lateral Esquerdo do ecra, em Seguranga, selecione E/S.

No ecra de E/S, no Sinal de Saida, sob Atribuicdo de Fungao, no
menu pendente, selecione Posic¢éo inicial segura.

Toque em Aplicar e na caixa de didlogo que aparece, selecione Apli-
car e reiniciar.

Para editar a Posic¢ao Inicial Segura

Editar o Inicio ndo modifica automaticamente uma Posicao Inicial Segura
previamente definida. Enquanto estes valores estiverem fora de sincronia,
0 nd do programa Inicio € indefinido.

1.
2.
3.

No Cabecalho, toque em Instalagao.
No Menu Lateral Esquerdo do ecra, em Geral, selecione Home.

Toque em Editar Posi¢ao, defina a nova posi¢éo do bracgo e toque
em OK.

No Menu Lateral, em Seguranga, selecione Posi¢ao inicial segura.
E necessaria uma palavra-passe de Seguranca para Desbloquear
as Definigées de Seguranca (Ver 39. Definicao de uma Senha de
Seguranca de Software na pagina 157).

Em Posic¢ao inicial segura, toque em Sincronizagao a partir do ini-
cio

UR20
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53. Guia Executar

Descrigao A aba Executar permite fazer operagdes simples e monitorizar o estado do
robé. Pode carregar, executar, pausar e parar um programa, bem como
monitorizar variaveis. A aba Executar € muito util quando o programa esta
criado e o robd esta pronto para operacgao.

Programa Varidveis

Nome ~ Valor ~ Descricdo 13
ABCDE var_1 p[0.31916, -0.3911, 0.4, ~
var 2 10

Estado

Parado

Controlo

©O0 v

O [Mostrar apenas varidveis favoritas|

O Normal Simulagéo .

Programa: O painel Programa indica o nome e o estado do programa atual.

Carregar um novo pro- 1. No painel Programa, toque em Carregar programa.

grama 2. Selecione o programa desejado na lista.
3. Toque em A para carregar 0 novo programa.

As variaveis, se estiverem presentes, sao indicadas quando repro-
duz o programa.

Variaveis: O painel Variaveis exibe a lista de varidveis. As variaveis sdo usadas pelos
programas para armazenar e atualizar valores durante o tempo de exe-
cucao.

* As variaveis de programa pertencem aos programas.
* As variaveis de instalacao pertencem a instalagdes que podem ser

partilhadas entre diferentes programas. A mesma instalagéo pode
ser usada com varios programas.

Todas as variaveis de programa e variaveis de instalacao no seu programa
sao mostradas no painel Variaveis como uma lista mostrando Nome, Valor
e Descricao da variavel.
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Descri¢gbes de Pode adicionar informacdes as suas variaveis adicionando descri¢cbes de
variavel variaveis na coluna Descri¢cdo. Pode usar as descri¢cdes de varidveis para
transmitir a finalidade da varidvel e/ou o significado do seu valor aos ope-
radores que usam o ecra da aba Executar e/ou outros programadores.
As descri¢des das variaveis (se usadas) podem ter até 120 caracteres, exi-
bidas na coluna Descri¢ao da lista de variaveis no ecra da aba Executar e
no ecra da aba Variaveis.

Variaveis favoritas =~ Pode mostrar variaveis selecionadas com a op¢ao Mostrar apenas varia-
veis favoritas.
Para mostrar variaveis favoritas

1. Em Variaveis, marque a caixa Mostrar apenas variaveis favoritas.
2. Marque Mostrar apenas variaveis favoritas novamente para mos-

trar todas as variaveis.

N&o pode designar variaveis favoritas na aba Executar, s6 pode mostra-
las. A designacao de variaveis favoritas depende do tipo de variavel.

Veja 64. Guia Variaveis na pagina 212 para mais informacdes sobre varia-
veis de programa.

Veja 116. Variaveis de Instalacao na pagina 337 para mais informacdes
sobre variaveis de instalacao

Variaveis do Para designar variaveis de programa favoritas
programa 1. No Cabecalho, toque em Programa.

As variaveis estao listadas em Configuragao de variaveis.
2. Selecione a variavel desejada.

3. Marque a caixa Variavel favorita.

4. Toque em Executar para voltar a exibicao da variavel.

Variaveis de Para designar variaveis de instalacdo favoritas
instalagao 1. No Cabecalho, toque em Instalagao.
2. Em Geral, selecione Variaveis.

As variaveis estao listadas em Instalagéo de variaveis.
3. Selecione a variavel desejada.
4. Marque a caixa Variavel favorita.

5. Toque em Executar para voltar a exibicdo da variavel.

Recolher/expandira Uma descri¢do de variavel abrange vérias linhas para ajustar a largura da
coluna Descrigao coluna Descricao, se necessario. Também pode recolher e expandir a
coluna Descri¢do usando os botdes mostrados abaixo.
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Para recolher/expandir a coluna Descri¢ao

1. Toque"h para recolher a coluna Descri¢éo.

2. Toque‘llpara expandir a coluna Descricao.

Coluna de Descri¢do |12

reCOIhIda Program Variables
Name ~ Value
myProgram2 avCycleTime 5451
counter_1 g
counter_2 0
_ cycleTime 210825
discardedParts 3
. errorDetected] True
errorDetected2 False
Stopped lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosition pl0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
T preparedParts2 43
produceditems 12
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75
O Show only favorite variables

Coluna de Descrigao
expandida

Program Variables
Name ~ Value
myProgram avCycleTime 5.451
counter_1 =)
_ counter_2 0
cycleTime 210.125
discardedParts 3
Staths errorDetected1 True
Running errorDetected? False
lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
preparedParts1 30
preparedParts2 43
Control produceditems 12
subCountl 4
subCount?2 13
totalParts 75

O Show only favorite variables

~ Description

Average time for producing one item (min)

Measures time to produce the current item
(sec)

Total number discarded items

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

Type of latest encourtered error

Maximum time for producing one item (min)
Number of parts prepared by Machine 1
Number of parts prepared by Machine 2
Total number of produced items

Total number of prepared parts

-4

I
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UNIVERSAL ROBOTS 53. Guia Executar

Controlo O painel de controlo permite controlar o programa em execuc¢do. Pode
reproduzir, parar, pausar e retomar um programa através dos botdes lis-
tados na tabela abaixo:

O botdo Reproduzir, o botdo Pausa e o botdo Retomar estdo com-
binados.

O botdo Reproduzir muda para Pausa quando o programa esta em
execucgao.

O botao Pausa muda para Retomar.

Botéo Funcéo
Para executar um programa
Reproduzir 1. Em Controlo, toque em Reproduzir para
comegar a executar um programa desde o ini-
cio.
Para retomar um programa pausado
Retomar .
1. Toque em Retomar para continuar a exe-
cutar o programa pausado.
Para parar um programa
1. Toque em Parar para parar o programa em
execucao
Parar o .
* Nao é possivel retomar um programa
interrompido.
* Pode tocar em Reproduzir para rei-
niciar o programa.
Para pausar um programa
1. Toque em Pausa para pausar um programa
Pausa num ponto especifico.

* Pode retomar um programa em pausa.
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54. Mover Robo para Posicao

Descri¢ado Aceda ao ecra Mover o Robot para a Posi¢gao para mover o Brago do
Robé para uma posicao inicial particular antes de executar um programa,
ou quando o Brago do Robd esta a mover-se para um waypoint enquanto
modifica um programa.

Nos casos em que o ecra Mover o Robd para a Posi¢do ndao pode mover o
Braco do Robé para a posicao inicial do programa, este € movido para o pri-
meiro waypoint na arvore do programas.

O braco do robé pode se mover para uma posicao incorreta se:

* O TCP, pose de recurso ou ponto de rota do primeiro movimento for
alterado durante a execucgao do programa antes do primeiro movi-
mento ser executado.

* O primeiro ponto de rota esta dentro de um Se ou né da arvore do
programa comutador.

Acessando a tela 1. Toque no separador Executar no cabecalho.
Mover Robd para a 2

A Em Rodapé, toque em Reproduzir para aceder ao ecrd Mova o
Posicéao

Robb para a Posigao.

3. Siga as instrugdes no ecra para interagir com a animag¢ao e com o
robd real.

|‘ ? 4? ABCDE
=~ default
o i

Programa Variaveis

Nome ~ Valor ~ Descricdo II»
ABCDE var_1 pl-0, -0.2329, 1.0794, 0, ~
var 2 10

Executando

Controlo

00 v

O [Mostrar apenas variaveis favoritas|

O Em funcionamento
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UNIVERSAL ROBOTS 54. Mover Rob6 para Posigao

Mover o rob6 para Mantenha premido Mover o robd para: para mover o Brago do Robd para
uma posic¢ao inicial. O Brago do rob6 animado exibido na tela mostra o
movimento desejado prestes a ser executado.

AVISO

A colisdo pode danificar o robd ou outro equipamento.
Compare a animagao com a posicao do braco do rob6 real
e certifique-se de que o braco do robd pode realizar com
seguranca o movimento sem bater nos obstaculos.

Manual Toque em Manualpara aceder ao ecrd Mover onde o Brago do Robé pode
ser movido utilizando as setas para Mover a Ferramenta e/ou configurar
as coordenadas Posi¢cdo da Ferramenta e Posi¢c&o da Articulacao.
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55. Program

Descrigao O campo Programa mostra o nome do programa que foi carregado no robd
e seu status atual. Para carregar outro programa, toque no separador Car-
regar Programa.
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56. Variaveis

56. Variaveis

Descrigao

Tipos de
variaveis

Um programa robd pode utilizar variaveis para armazenar e atualizar varios
valores durante o tempo de execucgdo. Existem duas classes de variaveis:

Variaveis de instalagdo
Estas podem ser utilizadas por varios programas e 0s seus homes e
valores sdo persistem juntamente com a instalacdo do robd (ver). As
variaveis de instalagdo mantém seu valor apds o robd e a caixa de
controle serem reiniciadas.

Variaveis de programa regulares
Estas estdo disponiveis apenas para o programa em execugao e seus
valores se perdem assim que o programa é interrompido.

Mostrar pontos de rota
O programa do robé utiliza variaveis de script para armazenar
informacéao sobre pontos de rota.
Selecione a caixa Mostrar Waypoints em Variaveis para mostrar as
variaveis do script na lista de variaveis.

Uma variavel booleana cujo valor € True ou False.

bool
. Um numero inteiro no intervalo entre — 2147483648 e 2147483647
int .
(32 bit).
float Um numero do ponto de flutuagao (decimal) (32 bits).
string Sequéncia de caracteres.

Vetor que descreve a localizag&o e orienta¢do no plano cartesiano.
ose E uma combinac&o de um vetor de posicao (x, y, z) e um vetor de
P rotacao (rx, ry, rz) representando a orientagdo, escritap [x, vy, z,

rx, ry, rzl.
list Uma sequéncia de variaveis.

UR20
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57. ldade do robd

Descrigao Este campo representa o comprimento de tempo desde que o robd foi ini-
cialmente ligado. Os numeros representados neste campo nao estao asso-
ciados com o tempo de execugdo do programa
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58. Guia Programa

Descrigao

A aba Programa € onde cria e edita programas de rob6

A aba Programa consiste de duas areas principais; o lado esquerdo con-
tém os nds do programa que pode adicionar ao seu programa de robd e o
lado direito contém a configuragao dos nds do programa que pode adi-
cionar ao seu programa.

Execu over EIS istérico = salver
Q - Graéficos Variaveis

Movi e
OVIMENT® | 1 x| Configuraco de variaveis

Programa
Pontode Rota 2 v Programa do Robé

Aqui, vocé pode programar o robo para realizar tarefas

A 3 L [=] <vazio>
DI
D Para programar o robd, selecione os nés na Lista de Nés e eles serao exibidos na
RO Arvore de Programas
Definir Lista de N&s Arvore de Programas
Pop-up Q
Parar =
Comentrio
a 13
Pasta
Definir a
carga dtil
9; B
> Avancado
8 oo xEpEZ

O Adiciona Sequéncia de Declaragao Inicial

[ Programa em Loop Continuo

O Normal
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Arvore de Programas Existem trés abas no lado direito da aba Programa.
Pode configurar a funcionalidade dos nés de programa adicionados na aba

. Neve..  Ab Sabar
B vover s iistirice
Q - Graéficos Variaveis
Movimento ] N e
1 X Configuracéo de variaveis Ponto de Rota
PontodeRota 2 v Programa do Robd
Diregao 3 ¢ 4 Movimento | [Z]o
4 © start
Aguardar 5 @A
- 7 ec )
op-up
Parar 9 @E
-
] b over aqui
Pasta
Definir a
carga Gtil @ Parar neste ponto @ Usar parametros compartihados
> Avangado QO unir com raio QO Velocidade da Articulagao 60
> Modelos 0 Aceleracéo da Articulagao 80
QO Tempo 2,0
Adicionar até

O Em funcionamento

Observe o seguinte ao adicionar nés de programa:
* Uma arvore do programa vazia ndo pode ser executada.

* Um programa que contém nds de programa configurados incor-
retamente nao pode ser executado.

* Os nos do programa destacados a amarelo nao estao configurados
corretamente.

* Os nés do programa destacados a branco estao configurados cor-
retamente.
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Indicagao de Os programas do rob6 geralmente tornam-se muito longos, portanto, para
execucio de poder ver o fluxo do programa do robd, pode ver qual né do programa esta
programa ativo.
' NI
A 1 X Configuracdo de variaveis Ponto de Rota Posicéo fixa -
Pontode Rota 2 v Programa do Robd
bieggo 2 ¢ ¥ Vomene) vaL
Aguardar 5 @A
7 ®c |
Parar 9 ©E
Comentario | b
Pasta
Deﬁnir’ta'I
carga Gti @® Parar neste ponto (@® Usar parametros compartihados
QO unir com ra\: O Veloc:ade da Amcu\a;o
QO Tempo
)
Adicionar até
9O CXKER

O Em funcionamento

Quando o programa é executado, o n6 do programa que esta sendo exe-
cutado atualmente é indicado por um icone pequeno ao lado desse no.

O caminho de execucao é destacado em azul. &

Pressionar o icone no canto do programa permite acompanhar o comando
que esta a ser executado.®

Botao Pesquisar Também pode procurar um né de comando/programa especifico. E Uil
quando tem um programa longo com muitos nés de programa diferentes.
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59. Configuracao do programa do robo

Descri¢ado E possivel criar uma configuragéo para todo o programa do robd.

Este tipo de configuragao nao afeta os nés individuais do programa, for-
nece um comportamento importante a todo o programa do robé.

* Pode adicionar instrugcdes a serem executadas antes do programa
do robd ser iniciado.

* Pode definir um valor de variavel inicial para o inicio do programa.

* Pode fazer o programa repetir para sempre.

<sem nome>*
default

CCCC ==
CCCC e

: I
Q - Gréficos Variaveis
> Avangado —
2 v Programa de Robd: ~ Programa
SZMEEED 3 9 e Movimento | AqU, vocé pode programar o robd para realizar tarefas
. 4 ©® Ponto_de Rota_1
5 = Definir Para programar o robo, selecione os nés na Lista de Nés e eles ser&o exibidos na
Arvore de Programas
(e 6 B Aguardar 9
izaca 7 Pop- .
Paletizagéo 5 g ;p e Listade N6s  Arvore de Programas
Correia rarar Q
Transportador; © @ Comentéric
0 ¢ mP =

1
Aparafusam...
11

azio
412 ¢ & Loop I

azio
14 e Chamar

15 3= var_2=2 * force()

16 ¢ b Se

e = <vazio *¥ oo xeBEZ
18 B Script

19 @ Casos

20 [® temporizador_1 [ Adiciona Sequéncia de Declaracéo Inicial
21 ¢ & Desempilhar [ Programa em Loop Continuo

22 @ Posicéo_Inici_1

~

ONormaI : o 0 O simulaczo ()

Adiciona Sequéncia Marque esta caixa de sele¢ao para adicionar instrugoes ou nés de pro-

de Declaragéo Ini- grama que sao executados antes do inicio do programa principal.

cial Estes nds séo executados apenas uma vez, embora o programa do robd
esteja definido para repetir para sempre.

Programa em Loop Marque esta caixa de sele¢do para permitir que o programa seja iniciado
Continuo novamente quando atingir o final do programa.

Exemplo Isto &, por exemplo, onde inicia as garras, mova o robd para uma posi¢ao
"inicial" ou pode redefinir os sinais de e para fontes externas.
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Definir valor Inicial  Selecione esta opgao para definir os valores iniciais das varidveis do pro-
para Variaveis grama.

1. Selecione uma variavel da lista suspensa, ou use a caixa seletora
da variavel.

2. Introduza uma expressao para essa variavel. Esta expressao é
usada para definir os valores das variavel no comeco do programa.

3. Pode selecionar Manter valor da execug¢éao anterior para inicializar
a variavel para o valor encontrado no separador Variaveis
(ver 64. Guia Variaveis na pagina 212).
Isso permite que as variaveis mantenham seus valores entre exe-
cucoes do programa. A variavel obtera seu valor da expresséo se o
programa for executado pela primeira vez ou se a guia de valor tiver
sido limpa.

Uma variavel pode ser excluida do programa definindo-se seu nome para
em brando (somente espacos).
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60. Barra de Ferramentas da Arvore de Programas

60. Barra de Ferramentas da Arvore de

Programas

Descricéo

Pode trabalhar com os nés do programa que foram adicionados a arvore

do programa usando os icones na parte inferior da arvore do programa.

[cones na barra de
ferramentas da
Arvore de Pro-
gramas

ficar a arvore.

Anular e Refazer

Mover para Cima e
Mover para Baixo

Cortar

Copiar

Colar

Excluir

Ocultar

Botao Pesquisar

Use a barra de ferramentas na base da Arvore de Programas para modi-

Os ®&C botdes servem para desfazer e refa-
zer alteragcbes aos comandos.

Os botdes # & ¥ mudam a posi¢do de um no.

O botdo X corta um né e permite que este seja

utilizado para outras acoes (por exemplo, cola-
lo noutro lugar na Arvore de Programas).

O botzo M copia um né e permite que este seja
utilizado para outras acoes (por exemplo, cola-
lo noutro lugar na Arvore de Programas).

O botao B permite colar um n6 que foi ante-
riormente recortado ou copiado.

O botao M remove um noé da Arvore do Pro-
grama.

O botdo = suprime nés especificos na Arvore
do Programa.

Toque em Q para pesquisar na Arvore de Pro-
gramas. Toque no icone * para sair da pes-
quisa.

UR20
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61. Configuracao de variavel

Descri¢ado A configuracao da variavel é sempre o primeiro né na arvore do programa.
O painel de Configuracao de Variaveis é onde nomeia e edita as variaveis
do programa, e as designa como favoritas.

A designacdo de uma variavel favorita apresenta-a no painel de variaveis
no ecra do separador Programa e no ecra do separador Executar.

Q - Graficos Variaveis

Movimento
A s e
—— X| Configuragéo de variaveis Programa
BN ° (v EicaamaldolHong AqU, vocé pode programar o robd para realizar tarefas
Diregao 3 2= var_l=get_actual tcp_pose()
4 t=var 2210 Para programar o robs, selecione os nés na Lista de Nés e eles serdo exibidos na

e 5 1 Movmento Arvore de Programas

ini 6 @A .
Definir ; = Listade N6s  Arvore de Programas
Pop-u 2

[l 8 @c .
Parar 9 @D =
Comentdrio = 10  ©F

a 13

Pasta
Definir a
carga dtil

:

> Avancado
Do fteccoxmpEX
> Modelos

O Adiciona Sequéncia de Declarag&o Inicial

[ Programa em Loop Continuo

ONormaI 7 o 0 O simulaczo ()

Para designar uma
variavel de programa
como favorita

1.
2.
3.

No Cabecgalho, toque em Programa.
Em Configuracdo de varidveis, selecione uma variavel.

Marque a caixa de Variavel favorita para designar a variavel sele-
cionada como favorita.

Edicao de varidveis A edicao das varidveis do programa inclui a nomeagéao, descrigao e defi-
de programa nicdo de uma expressao.

Para nomear uma
variavel de programa

Para descrever uma
variavel de programa

Para definir uma varia-
vel de programa de
expressao

1.
2.
3.

Em Configuracao de variaveis, selecione uma variavel.
Selecione o campo de Nome.

Insira um nome através do teclado no ecra que aparece.

Em Configuracao de variaveis, selecione uma variavel.
Selecione o campo de Descrigao.

Insira uma descrigao através do teclado no ecra que aparece.

Em Configuracao de variaveis, selecione uma variavel.
Selecione o campo de Expresséo.

Insira a expressao através do teclado no ecra que aparece.
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Valor inicial Um valor inicial é o primeiro valor que atribui a uma variavel de programa
quando inicia um programa.
Pode marcar a caixa de Manter valor da execugao anterior para substituir
o valor inicial por um valor de um programa executado anteriormente. No
entanto, se carregar um novo programa apos usar um valor de um pro-
grama executado anteriormente, o valor inicial sera restabelecido.
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62. Guia Comando

Descrigao

Mover

Exemplo

A aba Comando na aba Programa contém as opg¢odes de configuragao para
0 nd do programa selecionado.

Estas opc¢des de configuragao aparecem na aba Comando no lado direito
do ecra.

O painel da aba Comando muda quando seleciona cada n6 de programa
diferente no lado esquerdo do ecra.

Veja exemplos de diferentes comandos abaixo:

O comando Mover € um dos mais frequentemente usados no PolyScope.
Aqui pode ver um comando Moveld selecionado. Outras informagdes como
TCP, velocidade da junta e aceleracao da junta sao visiveis.

Universal Robots Graphical Programmi Environment

= - ™ ow. Open
q _ Graphics Variables
Move
ML oot program Move
CRpeals 2 @ ¢ Move] Specify how the robot will move between waypoints.
— 3 ® Waypoint_ 1
irection -
The wvalues below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP v ‘ ‘ 60.0‘ °ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
0 " ‘Base v ‘ ‘ B0.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
) Advanced O Use joint angles

) Templates

¥ XBRATE

O comando Movercontrola o movimento do rob6 através de pontos de rota.
Também pode usar Mover para definir a aceleracao e a velocidade do movi-
mento do brago do robd entre pontos de rota.
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Comando Esperar O comando Esperar € outro né de programa frequentemente usado.

% v Robot Program Wait
Waypoint 2 | Wak Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O o wair
Set Owat [ 0.0seconds
Popup O Wt for Digeal npue [<Dimpes |
Halt [ Y T = —] 49
Commant
— g v Quatror
Set Paylosd

[ R 2-RS Nl =

Exemplo Pode usar o comando Esperar para fazer o programa do rob6 aguardar um
sinal de um sensor que esta ligado a caixa de controlo.

Paletizacao Pode usar o modelo de paletizac&o para criar rapidamente um programa
de paletizagdo. O mesmo programa de paletizagao também é usado para
criar um programa de despaletizacéo.

Universal Robots Graphical Programming Environment

1 ¥ Robot Program Palletizin
W Templates 2 9 # Pallet 1 9

Seek E ¥ 8l Parterns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing taslcs such as

4 = <empty> picking-and-placing parts from areas and performing the same actions for different
Force 5 = | ayers items in multiple layers.
Palletizing 6 9 19 At Each ltem

- <empty> Palletizin:

Conveyor 7 e @ ° i
Tracking O Depalletizing i
Screwdriving L] '-"I"

Pallet Properties

Name Pallet_1

Item Counter Pallet_1_cnt

O Remember last item location
Actions

O Add action before palletizing
O Add action after palletizing

@ v * 000 @
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Se

Exemplo

Pode adicionar o comando If a arvore do programa para adicionar con-
dicoes "If", "Else" e "Elself" a um programa de rob6.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Ad d

Loop 2 ¢ b If. If

3 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

SubProg

Assignment . ‘

! [ Check expression continuously
Script

Event

Thread

Switch

Timer

Home

) Templates

[ AddEiseir |[ Remove EIself |

23S xXBBET
O Normal ’ X o 0 o Swmw,ﬂatiw:wn.

Pode usar o comando If para criar dois resultados diferentes para um pro-
grama de robb.
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63. Guia Graficos

63. Guia Graficos

Descrigao

A aba Gréficos na aba Programa fornece uma representagéao grafica do pro-
grama em execugao.

A representacao grafica aparece no painel sob a aba Graficos no lado
direito do ecra.

Os botdes no canto superior direito do painel podem desabilitar os varios
graficos na visualizagdo 3D.

"
Q Comando - Varidveis

2 ¥ Programa do Robé ~
Pontode Rota 3 ¢ « Movimento P

Movimento

Diregdo 4 @® Ponto_de_Rota_1
5 @® Variavel
e 6 ? ¥ Movimento Circular
Definir 7 © Ponto_intermédi
8 © Ponto_final_1
Pop-up -
9 = Definir
Parar 10 B Aguardar
Comentario 11 O Fopup
112 O Parar »
Pasta 13 [ Comentério
Definir a 14 ¢ m Pasta
carga util 15 =) <vazio

> Avangado 16 ¢ 2 Loop
) Modelos 17 - <vazio>
18 L. Chamar

19 a= var_2:=2 *force()
20 ¢ b Se..
21 - <i/azio

22 & Script
v

e Cmenc

28S xERED
O normal ‘ v ° 0 o 5”‘\'\!1\5@&0.

O desenho 3D do brago do robd mostra a posigao atual do brago do robé.
A sombra do brago do robé mostra o caminho pretendido do brago do robd
para alcancar o Ponto de Rota selecionado no lado esquerdo do ecra.

O caminho do TCP é mostrado em vista 3D:
* Os segmentos de movimento sdo negros

* Os segmentos de mistura (transicdes entre segmentos de movi-
mento) s&o verdes.

* Os pontos verdes especificam as posi¢cdes do TCP em cada um dos
pontos de rota no programa.
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Planos

Planos de Segu-
ranga

Ativar Planos

Limites

Um plano é um limite que limita o movimento do TCP. Um plano também
pode limitar o movimento de uma ferramenta.

Uma representacao 3D do plano aparece no painel quando o TCP, ou fer-
ramenta, se aproxima de um plano.

* Pode ampliar a visualizagdo 3D para obter uma visdo melhor do
braco do rob6, TCP ou ferramenta.

* Pode usar dois tipos de planos para limitar o TCP e o movimento da
ferramenta.

Os planos de seguranca aparecem na visualizagdo 3D em amarelo e
preto. Uma pequena seta indica o lado do plano onde o TCP pode ser posi-
cionado.

Ativar planos aparecem na visualiza¢dao 3D em azul e verde. Uma
pequena seta aponta para o lado do plano, onde os limites do modo Nor-
mal (ver 44. Modos de seguranca de software na pagina 162) estao ativos.
O limite de orientagdo da ferramenta € visualizado com um cone esférico
junto a um vetor que indica a orientac&o corrente da ferramenta do robd. O
interior do cone representa a area permitida

para a orientacao da ferramenta (vector).

Quando um programa esta em execucéo, a visualizagao 3D dos limites do
limite é desativada.

Quando o TCP ja ndo esta proximo de nenhum limite, a visualizagdo 3D
desaparece.

* Pode definir os limites de orientacdo da ferramenta que aparecem
na visualizagdo 3D como um cone esférico junto com um vetor indi-
cando a orientacao atual da ferramenta do robé.

O interior do cone representa a area permitida para a orientagao da
ferramenta (vetor).

* Também pode definir limites vermelhos que aparecem em vermelho
na visualizagao 3D quando o TCP esta em violagdo ou muito perto
de violar um limite de limite.
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64. Guia Variaveis

Descri¢ado A aba Variaveis na aba Programa mostra os valores ativos das variaveis no
programa em execucgao.
As variaveis aparecem como uma lista no painel sob a aba Variaveis no
lado direito do ecra.
As variaveis s6 aparecem quando ha informacdes a serem exibidas e per-
manecem visiveis entre as execugdes do programa.

Mostrar Pontos de Pode marcar a caixa Mostrar Pontos de Rota para exibir as variaveis de
rota Ponto de Rota no programa em execucao.
No painel Varidveis, também pode usar as seguintes opg¢odes:

* Selecione Mostrar pontos de rota para mostrar as variaveis de script
de pontos de rota na lista de variaveis. O programa do robd utiliza
variaveis de script para armazenar informacgéo sobre pontos de rota.
Selecione a caixa de selegdo Mostrar pontos de rota em Variaveis
para mostrar as variaveis de script na lista de variaveis.

* Selecione Mostrar apenas variaveis favoritas para ver apenas varia-
veis favoritas na aba Variaveis. E o mesmo que no painel Variaveis
na aba Executar (consulte 53. Guia Executar na pagina 189).

defa Novo. Al Salvar.

Movimento 5
2 v Programa do Robd ~ | | Nome ~ Valor - Descrigéo >

PontodeRota 3 ¢ « Movimento P
® Ponto_de_Rota_1
© Varidvel
© |v Movimento Circular
® Ponto_intermédi
® Ponto_Final_1
= Definir
0 B Aguardar
1 @ Popwp
a4 O Parar [3
13 (@ Comentério
Definir a 14 ¢ m Pasta
carga Gtil 15 =

5 ¢ 2 Lo
15 L1t

18 Y Chamar

19 8= var_2:=2 * force()

20 ¢ b Se

21 - /azio: v
22 B Script

Diregéo
Aguardar

Definir

© @m0 v

Pop-up
Parar
Comentério

Pasta

~ O Mostrar Pontos de rota

23 e Cacnc
’ ‘ b d X |! m : O Mostrar apenas varidveis favoritas

O Normal
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Tipos de valor de

variaveis

Um programa rob0 utiliza variaveis para armazenar e atualizar varios valo-
res durante o tempo de execuc¢ao. As variaveis s6 aparecem quando ha
informacdes a mostrar. Os tipos de variaveis incluem:

* Variaveis de programa - S6 estao disponiveis para o programa em
execucgao e os seus valores perdem-se assim que o programa € inter-
rompido.

* Variaveis de instalacao - Podem ser utilizadas por varios programas
€ 0s seus homes e valores ficam em conjunto com a instalagéo do
robd (ver 116. Variaveis de Instalacao na pagina 337).

* Variaveis de script - VEm de ficheiros de script e podem ser atri-
buidas a diferentes tipos de variaveis. As variaveis de script ndo apa-
recem na aba Programa ou na aba Instalagéo. O programa do robd
utiliza variaveis de script para armazenar informacgao sobre pontos
de rota. Pode selecionar a caixa de sele¢cao Mostrar Pontos de rota,
em Variaveis, para mostrar as variaveis de script na lista de varia-
veis.

A tabela abaixo lista tipos de valor de variaveis:

Uma variavel booleana cujo valor € True ou

bool False
int Um numero inteiro no intervalo entre -
2147483648 e 2147483647 (32 bits)
Um numero do ponto de flutuagao (decimal)
float .
(32 bits)
string Sequéncia de caracteres
Vetor que descreve a localizag&o e ori-
entac&o no plano cartesiano. E uma com-
pose binacdo de um vetor de posicédo (x, y, z)
e um vetorderotacdo (rx, ry, rz) repre-
sentando a orientacdo escritap [x, vy, z,
rx, ry, rz]
list Uma sequéncia de variaveis
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65. Editor de Expressoes

Descrigao Enquanto a expressao em si, € editada como texto, o editor de expressdes
tem uma série de botdes e fungdes para inserir os simbolos especiais da
expressao, tais como * para multiplicagéo e < para igual ou inferior a. O
botdo de simbolo de teclado, no canto superior esquerdo da tela, alterna
para edi¢ao de texto da expressao. Todas as variaveis definidas podem ser
encontradas no seletor variable, enquanto que os nomes das portas de
entrada e de saida podem ser encontrados nos seletores ITnput € OQutput.
Algumas fungdes especiais sdo encontradas em Function.

@ Pop-up
O Parar
®| Comentério

Script

Expressions in A expressao € analisada para ver se tem erros gramaticais quando o
Editor botdo Ok for pressionado. O botdo Cancel sai do ecra e descarta todas as
alteracdes.
B 2 ¢ QH e O Wb
q — Gréficos Variaveis
1 X Configuracio de vﬂariéveis Declarar O”gem
i 2 ¥ Programa do Robé Atribui a varidvel selecionada com o valor da expressdo.
B o
Declarar 5 = Definir Variavel Expresséo
se 6 B Aguardar Var_2 v] =
2
9

Evento

2 * force()

Input

True (HI) False (LO) = Tecla de Retro..
‘<Entrada> - ‘
output
<Saida> v
Variable
Pose

1 V)

<Pose> v Enviar

unction
ABC
‘<Fungéo> v ‘ =

Uma expressao pode ser semelhante a esta:
digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5
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66. Iniciar um programa do no
selecionado do programa

Descrigcédo

Pode iniciar o seu programa de robd a partir de qualquer n6 do programa
na arvore do programa. Isto é util quando esta a testar o seu programa

Quando o robé esta no Modo Manual (consulte Modo operacional na
pagina 151), pode permitir que um programa inicie a partir de um no sele-
cionado ou pode iniciar todo o programa desde o inicio.
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66. Iniciar um programa do né selecionado do programa

Reproduzir a partir
da selecao

Etapas

O botao Reproduzir no Rodapé fornece opgdes de como iniciar o pro-
grama.

Aqui pode ver que o botdo Reproduzir esta selecionado e Reproduzir da
selecdo é mostrado.

xecutar PR Instalacio __Mover E/S ist Salvar
\V/Bisico Q m Gréficos Variéveis

MOVIMEAONN 1 (x| configuracso de variéveis

PontodeRota 2 v Programa do Robé
3 @ « Movimento ]

4 ® Ponto_de Rota_1 Os valores abaixo se aplicam a todos os pontos de rota do grupo e dependem do tipo
o de movimento selecionado acima

Mover Movimento J -
Especifica como o rob se moveré entre os pontos,

Diregao
Aguardar
Definir Definir TCP Velocidade da Articulacéo
Pop-up [usar TP ativo v 60,0| °/s

Parar
Feature Aceleracao da Articulagéo

Comentario L [Base v 80,0, °/s?

Pasta

Definir a
carga dtil

O Usar angulos de rotacéo das articulagoes

Reproduzir do inicio
Programa do Robd

Reproduzir a partir da selegao

IR B Xa-d Nl §= 3; Movimento )

O Normal

AVISO

* Um programa s6 pode comecar a partir de um né na
arvore de programas do robd.

* Pode usar Reproduzir da sele¢gdo num sub-
programa. A execucdo do programa suspende
quando o subprograma termina.

* Reproduzir da selegao para se um programa nao
puder ser executado a partir de um né selecionado.

* Nao pode usar Reproduzir da selegao com um
encadeamento porque os encadeamentos sempre
comecgam do inicio.

* O programa para e exibe uma mensagem de erro se
uma variavel ndo atribuida for encontrada durante a
reproducdo de um programa do no6 selecionado.

Para reproduzir um programa a partir do n6 selecionado
1. Na arvore do programa, selecione um né.
2. Norodapé, toque em Reproduzir.

3. Selecione Reproduzir da selegéo para executar um programa a par-
tir de um no6 na arvore do programa.
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Exemplo Se tiver de parar o robd no meio de um programa de robd, pode iniciar o

programa novamente a partir de um né especifico.
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67. Usando Pontos de Interrupcdo em um Programa

67/. Usando Pontos de Interrupcao em um

Programa

Descricéo

Um ponto de interrupgao pausa a execugao de um programa. Pode usar

pontos de interrupgao para pausar e retomar um programa em execugao
num ponto especifico. E Gtil quando esta a inspecionar a posi¢ao do robd,
variaveis, etc. (Ver Modo operacional na pagina 151).

Aqui pode ver um ponto de interrupgao adicionado a um no:

v Basico

Movimento |
PontodeRota 2
Diregao
4
Aguardar n
Definir 6
5 7
op-u
p-up s
Parar 9
Comentério
A
Pasta

Definir a
carga atil

9 CXKBHA@T

O Normal

X Configuragéo de variéveis
v Programa do Robd
2= var_l=get_actual tcp_pose()
2= var 2=10
@ b Movimento |
@A
@B
@c
®D
®E

Variéveis

Programa
Aqui, vocé pode programar o robd para realizar tarefas

Para programar o robo, selecione os nés na Lista de Nés e eles ser&o exibidos na
Arvore de Programas

Lista de Nés Arvore de Programas

Q
23 oo xepEz

O Adiciona Sequéncia de Declarag&o Inicial

[ Programa em Loop Continuo

Quando o programa do rob6 atingir um ponto de interrup¢ao, ficara ver-
melho, e outros pontos de interrupgao futuros ainda serao azuis.

Movimento 1

Ponto de Rota 2
Direcao 3

Aguardar

4
]

Definir 6
7

Pop-up s
Parar 9
0

Comentario

a
Pasta

Definir a
carga atil

9 CXKBHA@T

O Em pausa

X Configuracéo de varidveis
v Programa do Rob6
2= var_li=get_actual tcp_pose()
® &= var_2:=10
@ “ Movimento |
@A

ABCDE D

default
N

Abrr

Variaveis

Declarar
Atribui a varidvel selecionada com o valor da expressao.

Variavel

(7 Jiwz

Expresséo
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67. Usando Pontos de Interrupgdo em um Programa UNIVERSAL ROBOTS

Pontos de inter-
rupcao

Adicionar um ponto
de interrupgao

Limpar um ponto de
interrupgao

O ponto de quebra aparece como uma linha vermelha quer acima ou
abaixo de um no. A linha vermelha aparece abaixo dos nos de ponto de
referéncia e acima de outros nos.

A maioria dos n6s no programa pausam antes de serem executados. Adi-
cionar um ponto de interrup¢ao altera o comportamento dos nés.

* Pode adicionar um ponto de interrup¢éo a um ponto de referéncia
para permitir que o programa faga uma pausa nesse ponto de refe-
réncia. Significa que a mistura no no € ignorada.

* Pode adicionar um ponto de interrup¢ao a um no Até para permitir
que o programa faga uma pausa quando a condi¢ao Até for aten-
dida. Significa que a mistura no n6 nao é ignorada.

Para adicionar um ponto de interrup¢ao a um programa

1. Na arvore do Programa, toque num nuimero de linha para adicionar
um ponto de interrupgéo.

2. O ponto de interrupcéo fica ativo até que o limpe do programa do
robd.

Para limpar um ponto de interrup¢do num programa

1. Numa arvore de programas, toque num ponto de interrupgao para
remové-lo novamente.

2. O programa do robd sera executado conforme planeado.
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68. Etapa unica em um programa

68. Etapa

Descrigao

Single Step

unica em um programa

Single Step permite que o programa atual seja executado um n6 de cada
vez, quando o rob6 estd no modo Manual.
(Ver Modo operacional na pagina 151).

Isto & util quando esta a verificar se o programa tem erros.

Single Step a permite que o n6 do programa selecionado seja executado e
faca uma pausa no inicio de um novo no.

O Single Step so6 pode ser usado quando o programa atual estd em pausa.
Se quiser usar o Single Step num n6 especifico, 0 né também deve supor-
tar Pontos de Interrupcéo.
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69. Nos Basicos do Programa

Descrigao

Os nos basicos do programa sao usados para criar aplicagées de robd sim-
ples. Alguns nés basicos do programa sao também utilizados para orga-
nizar o seu programa robd e criar comentarios no seu programa rob0. Isto
pode ser bastante util, se for um programa de robd grande.
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70. Mover

70. Mover

Descrigao

MoverJ

O comando Mover permite que o robd se mova do ponto A para o ponto B.
Como o robd se move é importante para a tarefa que o rob0 esta a exe-
cutar

v

) Avanhcado o
2 ¥ Programa do Robd
W Modelos 3 ¢ « Movimento |

Variéveis

~

Mover
Especifica como o robd se moveré entre os pontos,

Movimenta | A

Busca 4 ® Ponto_de_Rota_1
5 - Definir Os valores abaixo se aplicam a todos os pontos de rota do grupo e dependem do tipo
Forca de movimento selecionacdo acima.
6 B Aguardar
Paletizacao 7 @ Pop-up Definir TCP Velocidade da Articulacgo
P 8 Parar
Correia o B User TcP ativo - \ 60,0/ °/s
Transportador, ° ~ ® Comentdrio
0 ¢ w Pasta ~ ~
Aparafusam... 1 . Feature Aceleracéo da Articulacéo
- vazio>
412 ¢ & Loop 3 ‘Base V‘ ‘ 80,0‘ °/s?
13 = <vazio

14 Ya Chamar

15 a= var_2:=2 *force()
16 ¢ & Se

17 = <vazio

18 & script

19 *» Casos ...

20 ® temporizador_1
21 ® E Desempilhar

22 ® Posicéo_Inici_1

[0 Usar &ngulos de rotagéo das articulagtes

Reinicio

o s Nirncsn

235 xBBES
o 0 o Sir‘m.ﬂagag.

Quando adiciona um Mover a arvore do programa, o painel Mover aparece
a direita do ecra.

O Normal

O comando Movercontrola o movimento do rob6 através de pontos de rota.
Os pontos de rota sao adicionados automaticamente quando adiciona
comandos Mover a um programa.

Leia mais sobre pontos de rota.

Também pode usar Mover para definir a aceleracao e a velocidade do movi-
mento do brago do robd entre pontos de rota.

O rob6 move-se usando quatro comandos Mover. Consulte os tipos de
comando Mover abaixo:

O comando Moved cria um movimento do ponto A ao ponto B que ¢ ideal
para o robd.

O movimento pode nao ser uma linha direta entre A e B, mas ideal para a
posicao inicial das articulagdes e a posic¢éao final das articulagdes.
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Adicionar um
comando MoveJ

Detalhe

MoverL

Adicionar um
comando MovelL

Detalhe

MoverP

1. No programa do seu robé, selecione o local onde deseja adicionar
um Mover.

2. Em Basico, toque em Mover para adicionar um Ponto de Rota ao
programa do robd junto com um n6 Mover.

3. Selecione o0 n6 de movimento.

4. Selecione o MoveJ no menu suspenso.

O Movimento J faz movimentos que s&o calculados no espaco de arti-
culagdo espaco de articulacao do braco do robd. As articulagdes s&o con-
troladas para terminarem os seus movimentos ao mesmo tempo. Este tipo
de movimento resulta num caminho curvo para a ferramenta seguir. Os
parametros comuns que se aplicam a este tipo de movimento s&o a velo-
cidade maxima e a aceleracgdo da articulacéo, especificadas em graus/s e
graus/s?, respetivamente. Se for desejado que o brago do robd se mova
rapidamente entre pontos de rota, desconsiderando o caminho da fer-
ramenta entre esses pontos de rota, esse tipo de movimento sera a opgao
preferencial.

O comando Movel cria um movimento que € uma linha direta do ponto A e
do ponto B.

1. No programa do seu robé, selecione o local onde deseja adicionar
um Mover.

2. Em Basico, toque em Mover para adicionar um Ponto de Rota ao
programa do robé junto com um né Mover.

3. Selecione o0 n6 de movimento.

4. Selecione o Movel no menu suspenso.

O Movimento L move o Ponto Central da Ferramenta (TCP) linearmente
entre pontos de rota. Isso significa que cada articulagao executa uma movi-
mentag&o mais complicada para manter a ferramenta em um caminho de
linha reta. Os parametros partilhados que podem ser definidos para este
tipo de movimento séo a velocidade e a aceleracéo da ferramenta, espe-
cificados em mmise mm/sz, respetivamente.

O comando MoveP cria um movimento com velocidade constante entre os
pontos de rota.

A mistura entre pontos de rota é habilitada para garantir velocidade cons-
tante. (Ver 78. Mistura na pagina 244).
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Adicionar um 1. No programa do seu robd, selecione o local onde deseja adicionar
comando MoveP um Mover.

2. Em Basico, toque em Mover para adicionar um Ponto de Rota ao
programa do robd junto com o n6 Mover.

3. Selecione o0 n6 de movimento.

4. Selecione o MoveP no menu suspenso.

Detalhe MoverP move a ferramenta linearmente com velocidade constante com
misturas circulares, e destina-se a algumas operagdes de processo, como
a colagem ou a distribui¢cdo. O tamanho do raio de unido é, como padrao,
um valor compartilhado entre todos os pontos de rota. Um valor menor
torna o caminho mais acentuado, sendo que um valor mais alto torna o
caminho mais suave. Enquanto o braco do robd estiver se movendo pelos
pontos de rota com velocidade constante, a caixa de controle do robd nao
podera esperar por uma operacao de E/S ou uma acao do operador. Fazé-
lo pode parar o movimento do brago do robé, ou causar uma paragem do
robd.

MoveCircle O comando MoveCircle cria um movimento circular, criando um meio cir-
culo.
S6 pode adicionar CircleMove através de um comando MoveP.

Adicionar um 1. No programa do seu robé, selecione o local onde deseja adicionar
comando um Mover.
MoveCircle 2. Em Basico, toque em Mover.

Um Ponto de Rota é adicionado ao programa do robd junto com o né
Mover.

Selecione o né de movimento.
Selecione o MoveP no menu suspenso.

Toque em Adicionar movimento de circulo

o 0o &~ w

Selecione o modo de orientacgao.
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Detalhe

O robé inicia 0 movimento circular a partir da sua posicao atual ou ponto
de inicio, e movimenta-se através de um Ponto de Trajeto especificado no
arco circular, para um Ponto Final, que completa 0 movimento circular.
Um modo é usado para calcular a orientagao da ferramenta, através do
arco circular.

O modo pode ser:

* Fixo: apenas o ponto de partida é utilizado para definir a orientagcéo
da ferramenta.

* Sem restricdo: o ponto de inicio se transforma em Ponto Final para
definir a orientagao da ferramenta.

> Basico Q - Gréficos Varidveis
—

2 v Programa do RobS Movimento Circular
/ Modelos 3 9 o Movimento P

B 4 © Ponto_de_Rota_1 B
usea 5 Um movimento circular é realizado com -
= ¢ lv) MevimerniolGroriay trés pontos de rota: o ponto de rota 7
orea 6 © Ponto_intermédi anterior ao né Movimento Circular, ponto L)
Paletizagao 7 @ Ponto_Final_1 de rota (1), 0 Ponto intermédio (2) e o -
- - Ponto Final (3). >
7 8 = Definir
Correia
Transportador, © Bl Aguardar Quando no modo fixo: )
10 @ Popu A orientacao deste movimento ¢ definida /
Aparafusam... il pelo ponto de infcio do rob, portanto o
11 O Parar robé manterd essa orientacdo em relacdgo
412 | [® Comentério p ao circulo através dos pontos de trajeto e 0
13 9 Pasts final do movimento. \;
14 = <vazio>
15 9 & Loop
16 =) <vazio
17 e Chamar Selecionar modo die orientagao relativa ao circulo
18 = var_2=2 *force() @Fixo
9
;o tiEse i QO sem restricao

21 B script
22 Casos

v
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/1. Mover painel

Descrigao As diferentes opgoes de recursos no painel Mover permitem adicionar deta-
Ihes a um Mover e ao(s) ponto(s) de rota anexado(s).
Utilize estas opgdes para personalizar o seu programa

Veja os recursos do painel Mover abaixo:

Mover: Definir TCP  Utilize esta configuragao se precisar de alterar o TCP durante a execugao
do programa do robd. Isto é util se precisar de manipular diferentes objetos
no programa do robd.

A forma como o robd se move ¢é ajustada dependendo de qual TCP é defi-
nido como um TCP ativo.

Ignorar TCP ativo permite que este movimento seja ajustado em relagao
ao Flange da Ferramenta.

Configurar o TCP Para configurar o TCP num Movimento

num Movimento 1. Acesse atela de Guia Programa para configurar o TCP usado para

pontos de rota.

2. Em Comando, selecione o tipo de Movimento no menu suspenso a
direita.

3. Em Mover, selecione uma opgéao no menu pendente Definir TCP.

4. Selecione Utilizar o TCP ativo ou selecione um TCP definido pelo
utilizador.
Vocé também pode selecionar Ignorar o TCP ativo.

Mover: fun- Feature é uma opcao no painel Mover. Utilize a funcionalidade entre pon-
cionalidade tos de rota para que o programa se lembre das coordenadas da fer-
ramenta.
Isto é util quando se definem os pontos de passagem (ver 126. Feature na
pagina 354).

Veja as diferentes carateristicas abaixo.
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71. Mover painel UNIVERSAL ROBOTS

Funcionalidade Pode utilizar a fungéo funcionalidade nas seguintes circunstancias:

* Funcionalidade nao tem qualquer efeito sobre os pontos de pas-
sagem relativos. O movimento relativo € sempre realizado com res-
peito a orientacdo da Base.

* Quando o brago do robd se move para um waypoint variavel, o
ponto central da ferramenta (TCP) é calculado como as coor-
denadas da variavel no espaco do elemento selecionado. Portanto,
o0 movimento do braco do rob6 para um ponto de rota variavel
mudara se outro recurso for selecionado.

* Pode modificar a posicdo de uma funcionalidade enquanto o pro-
grama estd a ser executado, atribuindo uma pose a sua variavel cor-
respondente.

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time
Perfil de velocidade para uma movimentag&o. A curva esta
dividida em trés segmentos: aceleragao, cruzeiro e desa-
celeragao. O nivel da fase de cruzeiroé dado pela definicdo da
velocidade do movimento, enquanto a fase de declive da ace-
leragao e desaceleracdoé dada pelo parédmetro de aceleragéo.

Mover: Utilizar angu- Pode usar os dngulos de juncdo Use joint angles como alternativa a pose
los da articulagéo 3D quando estiver a usar o Moved para definir um ponto de passagem.

Os pontos de passagem definidos utilizando o Usar dngulo de juncao nao
sdo alterados quando um programa é movido entre robds.

Isto €& util se estiver a instalar o seu programa num novo robé.

A utilizacdo de angulos de jungao torna a opgao TCP indisponivel.
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71. Mover painel

Move: Parametros
Partilhados num
Comando Move

Os parametros partilhados no canto inferior direito do ecra Moveraplicam-
se ao movimento a partir da posi¢ao anterior do brago do robé para o pri-
meiro waypoint sob o comando, e a partir dai para cada um dos waypoints
seguintes.

As definicdes do comando Mover nao se aplicam ao caminho a partir do
ultimo waypoint sob esse comando Mover.

Q - Graficos Variaveis
) Avancado

2 ¥ Programa do Robé ~ Mover Movimento | v
Wl 3 9 «b Movimento J Especifica como o robd se moverd entre os pontos.
Busca 4 ® Ponto_de_Rota_1
5 - Definir Os valores abaixo se aplicam a todos 0s pontos de rota do grupo e dependem do tipo
Forga de movimento selecionado acima
6 B Aguardar
Paletizagao 7 B pop-up Definir TCP Velocidade da Articulac&o
h 8 P
Correia o yrarar ) ‘Usar TCP ativo - ‘ ‘ 60,0‘ °fs
Transportadori 9 @ Comentério
10 ¢ m Pasta " . "
Aparafusam... 2 - Feature Aceleracao da Articulacéo
4 " ‘Base v | ‘ B0,0‘ °/s?
15 == var_2:=2 *force() O Usar &ngulos de rotagéo das articulagdes
16 ¢ & Se..
17 = <vazio>
18 & Script

19 #» Casos ..
20 ® temporizador_1 Reinicio

21 @ & Desempilhar
22 ® Posicgo_inici_1

o = Mirncsn

NS B3 =

O Normal
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/2. Pontos de rota

Descri¢ado Os Pontos de Rota sdo uma das partes mais centrais de um programa de
robé, informando ao brago do robd para onde ir, um movimento de cada
vez.

Adicionar Pontos de . .
Um Ponto de Rota acompanha um Mover, portanto, adicionar um Mover é

Rota - o

necessario para o primeiro Ponto de Rota.
Adicione um Ponto 1. No programa do seu robé, selecione o local onde deseja adicionar
de Rota a um um Mover.

programa de robd 2. Em Basico, toque em Mover.

Um Ponto de Rota é adicionado ao programa do robd junto com o né
Mover.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>*
default

un rogra lation  1ove Log g Open save
Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Move Move| -
e 2 &+ Move] Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 © Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup Use active TCP -] \ 60.0/%s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
¢ ' ‘Base - ‘ ‘ B0.0‘ °fs?
Folder
Set Payload
> Advanced O Use joint angles
) Templates

O Normal ‘ o 0 O simuiation ()
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72. Pontos de rota

Adicionar pontos de
rota adicionais a um
Mover ou Ponto de
Rota

Detalhe

1. No seu Programa de Robd, selecione um n6é Mover ou né Ponto de
Rota.

N

Em Basico, toque em Ponto de Rota.

O Ponto de Rota adicional é adicionado no né Mover. Este Ponto de
Rota faz parte do comando Mover.

Universal Robots Graphical Programi

<unn;

Q _ Graphics Variables
Move 1
_ v Robor program Waypoint
Waypoint 2 ¢ < Move/
Direction 3 © waypoint_1 Waypoint_3
4 ® Waypoint 2
— TN
Set ?
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment “ L Move here
Folder
Set Payload
> Advanced @ Stop at this point @ Use shared parameters
Blend with radius oint Speed 60
) Templates O OJ P
0 Joint Acceleration 80
QO Time 2.0

Add Until

O Normal : ° 0 o Sir‘mﬂatiw:-m.

O Ponto de Rota adicional é adicionado ao Ponto de Rota que selecionou
no programa do robd.

Usar um Ponto de Rota significa aplicar o relacionamento ensinado entre o
recurso e o TCP do comando Mover. A relagao entre o recurso e o TCP,
aplicado para o recurso selecionado atualmente, alcanca a localizagéo do
TCP desejada. O robd calcula como posicionar o brago para permitir que o
TCP ativo atual alcance a posi¢cao TCP desejada.

UR20
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/3. Configuracao de pontos de rota

Descrigao

Dar nomes a pontos
de rota

Para dar nome aum
ponto de rota

Dica

A vincular pontos de

rota

Os pontos de rota podem ser configurados de diferentes maneiras, depen-
dendo da configuracao, aplicagao e posi¢cao do ponto de rota no programa
do robé.

Os pontos de rota recebem automaticamente um nome exclusivo quando
os adiciona ao programa do robd.
O utilizador pode mudar o nome de um ponto de rota.

1. Verifique se esta posicionado na aba Comando no lado direito do
ecra

2. Selecione o ponto de rota a que deseja mudar o nome

VY

3. Toque no botdo Mudar o nome
4. Insira 0 novo nome

5. Toque em Enviar para guardar o novo home

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>*
default

- en Open Save.
Move |
: ¥ Robot Progran Waypoint
Waypoint 2 ¢ & Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_1 Gy
Wait
N ?
Popup | Maximum of '15' characters
Edit pose
U]
Waypoint_1 xxxxx
0 / # ' & @ % $ ! ? < > -
Esc 1 2 3 4 5 6 7 8 9 0 = Backspace
a w © " t v u : ° P s-gm
+
a s d f g h j k 1 [ 1
4 shift z X c v b n m f ;
4 >

Num grande programa de robd, muitas vezes pode ter mais de 50 pontos
de rota, por isso crie uma regra de nomenclatura que faga sentido para si.

Ao selecionar o icone de ligagao, os pontos de rota sdo unidos e com-
partilham informacao posicional.
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73. Configuracao de pontos de rota

Detalhe

Parar neste ponto

Usar Parar neste
ponto

Dica

Caso de uso

Misturar com raio

Usar mistura com
raio

Dica

Outras informacdes do ponto de rota, como o raio de unido e a velo-
cidade/aceleracao da articulagao/ferramenta estao configuradas para
cada ponto de rota individual, mesmo que eles estejam ligados.

Configura o programa do rob6 para parar neste ponto de rota. O robd desa-
celera movendo-se em direcao a este ponto e continua até ao proximo
ponto de referéncia.

1. Selecione o ponto de rota a que deseja modificar
2. No lado direito do ecr3, selecione O Stop at this point
E atil para fazer o robd mover-se para uma posicao exata.

Quando quer afastar o robd de uma aplicagédo de soldagem ou manu-
tencdo de maquina.

Pode adicionar um raio de mistura para misturar o movimento do brago do
robd entre os pontos de rota. Consulte este link para uma descricao deta-
Ihada da mistura.

Quando se adiciona uma mistura a um waypoint, a transi¢cao entre way-
points torna-se mais fluida e eficiente. Isso faz com que o brago do robd se
mova mais suavemente, mas nao € aplicavel a todos os movimentos do
brago do robd.

1. Selecione o ponto de rota a que deseja modificar

2. No lado direito do ecr3, selecione O Blend with radius

3. Adicione um numero [mm] para definir o raio de mistura

4. Toque em Enviar para guardar o numero

Se estiver a usar varios pontos de rota para guiar a transicao entre dois
pontos, pode misturar os pontos de rota intermediarios para tornar o movi-
mento geral mais suave e eficiente.
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Utilizar parametros
partilhados

Caso de uso

Velocidade /
Aceleracao da
Articulagao

Modificar a
velocidade ou
aceleragao da
articulagao

Caso de uso

Tempo

Esta é a configuracao padrao para o Ponto de Rota.
As configuragoes sao copiadas do comando Mover pai.

E usado quando a velocidade e a aceleracéo da junta NAO s&o alteradas
no comando principal Mover.

Pode modificar a velocidade e a aceleracao das articulagdes para cada
ponto de rota num comando Mover.

1. Selecione o ponto de rota a que deseja modificar

2. No lado direito do ecra, defina a velocidade ou aceleracdo da junta
selecionando

O Joint Speed

Joint Acceleration

3. Adicione o valor da velocidade

4. Adicione o valor da aceleracao

Se criar um programa de paletizagéo, pode fazer com que o ponto de rota
se mova mais lentamente a medida que o programa coloca os objetos, e
se mova mais rapido ao mover-se para apanhar outro objeto.

Pode alterar o tempo que demora a chegar a esse ponto de rota.
O maximo € 21.600 segundos/6 horas.
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73. Configuracao de pontos de rota

Adicionar tempo em
segundos

Adicionar Até

Etapas

1. Selecione o ponto de rota a que deseja modificar

2. No lado direito do ecr3, selecione @ Time
3. Adicionar um numero em [s]

4. Toque em Enviar para guardar o numero

Agora demora [s] a mover o braco do rob6 para este ponto de rota.

1 v Robot Program w. i
laypoint [Fixed posttio -
Waypoint 2 ¢ o vove) yP
Direction 3 -0papd] Waypoint_1
Wait
TR ?
Halt
Commen v "
d b y
Folder
Set Payload
ST @ seop o tis ot
O Blend vith acius B
> Templates ;
9 80
20
Add Uit
8o xBBETD

Adicionar Ate da-lhe vérias opc¢des diferentes para configurar o seu ponto

de rota.

Consulte o link 82. Add Until na pagina 253 para obter instrucdes passo a
passo.

Movimento

Variaveis

1 X Configuracdo de variaveis Até

POREOHERSd 2 |v|Programa do Robs Especifique a condicéo de paragem

Diregao 3 ¢ ¢ Movimento L Q robd ird deslocar-se na diregéo selecionada Até que a condicéo de paragem seja
4 ¢ |v Direcéo: Base X+ atingida

Aguardar 5 » laze

Definir Expresséo f (x)

Pop-up

Parar

Comentario

A
Pasta

Definir a
carga Gtil

O Normal

Disténcia 9 9

Contacto de Ferramenta

o Para detetar um contacto é recomendada urmna velocidade da ferramenta
inferior a 100,0 mmJ/seg

Entrada E/S ‘ '
Yo\

Adicionar até
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74. Ponto de Rota Fixo

Descrigao

Ponto de Rota Fixo

Um ponto de rota fixo € o padrao usado no PolyScope.

E um local fixo, relativo a um sistema de coordenadas definido (a base do
robd por padrao), para o qual o robd retornara quando solicitado.

Um ponto de rota de posicao fixa € ensinado movendo fisicamente o brago
do robd para a posi¢cao. Pode mover o rob6é com 30. Funcionamento

livre na pagina 136 ou com 133. Guia Mover na pagina 381 no PolyScope.

Quando usar:

* Se o robbd tiver de se mover para um local especifico (para mover o
equipamento ou mover para um local especifico para operagao como
recolha ou colocac¢ao).

* Quando cria um programa de robé inteiro usando pontos de rota
fixos relativos a um local, ou seja, relativos a base do robé. Pode
mover o robd e redefinir a localizacdo da base do rob, depois o pro-
grama do robé funcionara no novo local.

Quando NAO usar:

* Quando quer que a localizagdo do ponto de referéncia seja dina-
mica. Os pontos de rota fixos sdo posi¢cdes estaticas e s6 mudam
quando atualizados propositadamente ou quando séo relativos a um
sistema de coordenadas.

Pode adicionar um ponto de rota fixo ao seu programa de robd, ao adi-
cionar um comando Mover. Nao ha diferenca se o comando Move for um
Moved, um Movel ou um MoveP.
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UNIVERSAL ROBOTS 74. Ponto de Rota Fixo

Para adicionar um Ponto de Rota a um programa de robd
1. Na aba Programa, toque em Basico.
2. Adicionar um comando mover
3. Selecione o Ponto de Rota gerado automaticamente

a. Observe que o seletor é definido automaticamente para

Fixed position v

4. Toque em
der ao separador Mover

para ace-

5. Definir o ponto de rota

6. Toque na marca de verificagdo o para guardar o ponto de rota
e voltar ao separador Programa

> Basico Q - Gréficos Varidveis
> Avangado 5
2 ) rorama o s ~ Ponto de Rota
\/ Modelos 3 ¢ b Movimento P
r—— 4 @ Ponto_de Rota_1 Ponto_de Rota_1
5 9 ¥ Movimento Circular
Forca 6 @ Ponto_intermédi
Paletizacao 7 @ Ponto_Final_1 T
e 8 = Definir 3
Transportador, © B Aguardar Editar pose
10 Pop-
Aparafusam... @ Pop-up
11 © Parar
412 (@ Comentério 3 __Mover aqui
13 ¢ m Pasta
(@ Usar reio de uniao compartiha... (@) Usar parémetros compartihados
QO unir com raio QO Velocidade da Ferramenta 250
25 Aceleragdo da Ferramenta 1200
18 (2= var_2:=2 * force() ‘
19 ¢ bise. O 2.0
20 = <vazio
21 & Script
22 % Casos
v
23 ram [+ | Adicionar ats
L =) =

O Normal

Exemplo Quando estiver a remover uma peca de trabalho de um Tmandril numa apli-
cagao de manutengao da maquina, faga do ponto de rota uma posicao fixa
para evitar qualquer contacto com o equipamento.

TNa manutencéo da maquina, o mandril segura a ferramenta que realiza o trabalho numa peca de
trabalho. Por exemplo, o mandril € a parte de uma broca que se fixa a broca de perfuracao.
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75. Definir Ponto de Rota Fixo

Descrigao Definir um ponto de rota fixo significa que move o brago do rob6 para a posi-
¢ao do ponto de rota especifico que deseja definir. Depois, o ponto de rota
€ "definido" no programa do robd como uma posigao no movimento geral
do braco do robé.

Pode usar o modo freedrive ou mover o brago do robé com os controlos
manuais na aba Mover. Ver: 70. Mover na pagina 222

Como configurar o
ponto de rota Para adicionar um Ponto de Rota a um programa de robd
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75. Definir Ponto de Rota Fixo

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja adi-
cionar um ponto de rota fixo.

2. Em Basico, toque em Ponto de Rota.

3. Selecione seu Ponto de Rota recém-adicionado no programa do
robo.

4. Tocarem

Como move o bracgo do robd para definir o Ponto de Rota depende muito
do programa do seu robd, da aplicagao que esta a criar, da configuragao do
TCP, etc.

Nao ha uma melhor maneira de definir o ponto de rota.

* Se quiser mover o brago do robd para que o TCP se mova line-
armente, use as setas do TCP.

* Se quiser mover o braco do robd com o Freedrive, mantenha pre-
mido o botao Freedrive.

* Se souber a localizagdo exata da coordenada para o préximo ponto
de rota, pode usar a posi¢cao da ferramenta para mover o braco do
robd.

* Se quer mover uma junta especifica, use os valores de posi¢ao da

junta
[ Universal Robots Graphical Programming Environment
v <unnamed>* [
(R-lgrq  [ART soee B B H
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
Niew < [Tcp x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad
v | -282.10/mm RY| 3.139|rad
+]
z| 155.7¢/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 *©
[ ] [ N 1
TCP Orientation
Shoulder -62.35 *©
[ N 1
Elbow -106.79 °
[ N 1
- Wrist 1 -100.86 °

[ i 1
0 e Wrist 2 90.00 °

OK Cancel [ T 1

Wrist 3 62.04 °
ﬂ? Home A Align Freedrive > I " 1

@ = ‘ 000 - @
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76. Ponto de Rota Relativo

Descri¢ado Um ponto de passagem relativo é criado através da definicao de dois pon-
tos de passagem. Estes dois pontos de passagem determinam a distancia
e a dire¢cdo em que o ponto de passagem relativo se deve mover
O ponto de rota relativo pode ser definido para a posi¢ao anterior do brago
do robd, como “dois centimetros a esquerda”.
O segundo ponto de rota é dependente do primeiro.
Este ponto de rota pode ser criado ao adicionar o ponto de rota relativo.
Também pode ser um ponto de rota previamente definido, como um ponto
de rota fixo.

Quando usar:

* Ao usar um BeforeStart para mover o rob0 para cima de qualquer
posicao. Por exemplo, se o robd estiver parado numa posigao perto
de pecas.

* Se o primeiro ponto de rota for relativo e premir reproduzir. Ndo tem
de mover o rob0 para a posi¢ao para iniciar o programa.

* Ao usar Subprogramas para fazer movimentos repetiveis em dife-
rentes locais ao redor do robé. Por exemplo, aparafusar em varios
locais: mova para baixo 50 mm, ligue/desligue a aparafusadora,
mova para cima 50 mm.

Quando néo usar:
* Quando um local especifico deve ser alcangado repetidamente.

* Quando se quer um caminho constante.

Exemplo: Adicionar Para mover o robd 20mm ao longo do eixo z da ferramenta:
ponto de rota

) var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
relativo -

Movel
Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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76. Ponto de Rota Relativo

Adicione um ponto
de rota relativo a um
programa de robo

Detalhe

1. No separador Programa, selecione o menu Basico

A

Toque em Ponto de Rota
a. Repare que o seletor é automaticamente definido para a posi-
¢ao Fixa
b. Altere o Ponto de Rota para a posi¢éo Relativa.
Defina o primeiro ponto de rota (do ponto...)

4. Defina o segundo ponto de rota (...para o ponto)

Variaveis

> Avangado 2 v Programa do Robé ~
\/ Modelos 3 ¢ @ Movimento P

— © Ponto_de Rota_1
@ |¥| Movimento Circular
® Ponto_intermédi

Ponto de Rota

Ponto_de_Rota_1 S

Movimento relativo, fornecido pela diferenga entre as posicdes
inicial e final

Posicao relativa -

® Ponto_Final_1

4
5
Forca 5
Paletizacao 7

8

Do ponto. ara ponto
Correia = Definir 2 2 0.0 mm
Transportador, 9 B Aguardar Definir Ponto ‘ Definir Ponto |
10 Pop-
Aparafusam... " g POD up
arar — -
over s 179,0 °
412 (@ Comentério I
13 ¢ m Pasta
14 - <vazio
15 ¢ & Loop (@ Usar reio de uniao compartiha... (@) Usar parémetros compartihados
16 =] <vazi QO unir com raio QO Velocidade da Ferramenta
17 e Chamar )5 "
. Aceleracdo da Ferramenta | 1200
18 &= var_2:=2 *force()
19 ¢ b Se.. O

20 -
21 8 Script
22 % Casos

Adicionar até

amnarizador 1

235 " xmm

O Normal

O movimento entre dois pontos de rota relativos € sempre 0 caminho mais
curto para o rob6, dependendo do tipo de movimento.

A distancia para pontos de rota relativos refere-se a disténcia cartesiana
entre o TCP nas duas posigoes. O angulo indica o quanto a orientagdo do
TCP muda entre as duas posi¢des, ou mais precisamente, 0 comprimento
do vetor de rotacdo que descreve a mudanca na orientacao.

Nao importa onde a posi¢ao do ponto de rota relativo estava localizado ao
redor do robd, antes do programa mover-se para o ponto de rota relativo.
Assim que o PolyScope se mover para o ponto de rota relativo na arvore
do programa, o robé move-se da sua posicao atual para a distancia e na
direcdo que o ponto de rota relativo guardou.

Posicoes relativas repetidas podem mover o brago do robd para fora do
seu espaco de trabalho.
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UNIVERSAL ROBOTS

Caso de uso:
soldagem e troca de
itens de soldagem

Se tiver um procedimento de soldagem e precisar de soldar uma emenda
a volta de um retangulo, pode definir o primeiro canto com um ponto de
rota fixo, e depois fazer com que o robd e a ferramenta de soldagem atin-
jam os trés cantos restantes usando pontos de rota relativos.

O primeiro ponto de rota vai iniciar a costura de soldagem ao redor do
retangulo e os pontos de rota relativos terminardo os cantos restantes.
Entao, se precisar de soldar algo que ainda € um retdngulo mas maior ou
menor, pode alterar a distancia dos pontos de rota relativos e modificar
rapidamente o programa do robd.

Manual do utilizador

241 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
- UNIVERSAL ROBOTS

77. Ponto de Rota Variavel

/7. Ponto

Descrigao

Adicionar um ponto
de rota variavel

de Rota Variavel

Um ponto de rota variavel move-se para uma posi¢ao determinada por
uma variavel no PolyScope.

A variavel deve estar no formato URScript pose, p[x, v, z, rx, ry, rz], per-
mitindo que um Unico waypoint na Arvore do Programa seja atualizado alte-
rando o valor X, Y, Z, RX, RY, ou RZ sem redefinir manualmente o
waypoint.

Quando usar:
* Se combinado com elementos de script.

* Ao receber dados de dispositivos externos para posicionamento
como camaras, etc.

Quando nao usar:
* Quando um local especifico deve ser alcangado repetidamente.
* Se ndo estiver a usar variaveis ou dispositivos externos.

* Se um ponto de rota deve ser movido manualmente ou redefinido por
"jogging" ou freedrive.

Adicione um ponto de rota variavel que pode ser modificado durante a exe-
cucao do programa do robé.

UR20
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Adicione um ponto
de rota variavel a
um programa de
robd

Detalhe

1. Naaba Programa, clique no menu basico

A

Adicionar um comando mover
3. Selecione o Ponto de Rota gerado automaticamente

a. Observe que o seletor é definido automaticamente na posicao
fixa.

b. Mude o seletor para a posic¢ao variavel.

4. Selecione a variavel no menu suspenso.

et talgio o
_ Q m Gréficos Variaveis
Movimento 5
2 v Programa do robs ~  Ponto de Rota
PontodeRota 3 ¢ « Movimento P
Direcao 4 @® Ponto_de Rota_1 Mover o robé para uma posicéo variavel
5 © Varidvel U idvel[<varidvel> |
sar variavel |<Variavel> v
Aguardar 6 9 ¥ Movimento Circular —
Definir 7 @® Ponto_intermédi
m 8 ® Ponto_Final_1
'op-u|
G 9 = Definir
Parar 10 B Aguardar
Comentério 1 @ Popup
O Parar [3
Rass) 13 @ Comentério

Definir a 14 ¢ m Pasta
carga Gtil 15 =] <vazio (@ Usar raio de unigo compartiha (@ Usar parametros compartihados

> Avangado 16 ¢ & Loop QO unir com raio O Velocidade da Ferramenta
> Modelos 17 = <va 25
18 %o Chamar

19 3= var_2:=2 *force() @)
20 9 b Se

21 - <vaz

22 B Script

285 XBEH

Aceleracao da Ferramenta 1200

Adicionar até

O Normal

Um Ponto de Rota com a posi¢ao dada por uma variavel, neste caso cal-
culated_pose.

A variavel deve ser uma pose como var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].

As trés primeiras séo:x,y,z e as ultimas trés sao a orientagao dada como
um vetor de rotacdo dado pelo vetor rx,ry,rz.

O comprimento do eixo é o dngulo a ser girado em radianos e o vetor em si
fornece o eixo sobre o qual girar.

A posicao sempre € fornecida em relagdo a um quadro de referéncia ou a
um sistema de coordenadas, definido pelo recurso selecionado.

Se um raio de mistura for definido num waypoint fixo e os waypoints ante-
riores e posteriores forem variaveis ou se o raio de mistura for definido
num waypoint variavel, entao o raio de mistura nao sera verificado quanto
a sobreposicao (ver 78. Mistura na pagina 244).

Se, ao executar o programa, o raio de unido sobrepor um ponto, o robd ira
ignora-lo e passar para a proxima.
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78. Mistura

78. Mistura

Descrigao

Mistura permite que o rob6 faga uma transigéo suave entre duas tra-
jetérias, sem parar no waypoint entre eles.

A combinacao faz com que o programa do seu rob6 funcione mais rapido
porque, ao criar uma transi¢cao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleracao entre as trajetorias.

Consulte as secgdes a seguir para obter informacgoes adicionais sobre a
mistura:

* 79. Parametros de mistura na pagina 246
* 80. Trajetdrias de unido na pagina 248

* 81. Trajetorias de unido condicionais na pagina 250

UR20
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78. Mistura UNIVERSAL ROBOTS

Exemplo: Misturar O robd comega no ponto de passagem 1 (WP_1), e precisa de pegar num

numa aplica¢ao objecto no ponto de passagem 3 (WP_3).
Selecionar e Para evitar colisdes com o objeto e outros obstaculos, o robd deve evitar
Colocar (0) usando o Ponto de Rota2 (WP 2).

Trés pontos de rota sao introduzidos para criar um caminho que satisfaca
0s requisitos.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp_3

(WP _1):posigdo inicial, (WP 2):via ponto, (WP 3):posi¢do de
elevacgéo, (0): obstaculo.

Sem configurar outras defini¢cdes, o robd fara uma paragem muito breve
em cada ponto de rota antes de prosseguir com 0 movimento.

Para esta tarefa, uma paragem em (WP_2) n&o é ideal, uma vez que uma
volta suave exigiria menos tempo e energia para cumprir os requisitos. E
até aceitavel que o rob6 ndo alcance (WP_2) exatamente, desde que a
transic&o da primeira trajetoria para a segunda ocorra perto desta posic¢ao.
A paragem em (WP_2) pode ser evitada configurando uma mistura para o
ponto de rota.

Isto permite que o robd calcule uma transicéo suave para a proxima tra-
jetéria.

O principal parémetro para a unido é um raio.

Quando o robd esta dentro do raio de combinac¢ao do ponto de rota, ele
pode comecar a misturar-se e a desviar-se do caminho original. Isso per-

mite maior rapidez e fluidez dos movimentos, pois o robd nao precisa desa-
celerar e reacelerar.
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79. Parametros de mistura

Descri¢ado Mistura permite que o robd faca uma transigéo suave entre duas tra-
jetérias, sem parar no waypoint entre eles.
A combinacao faz com que o programa do seu rob6 funcione mais rapido
porque, ao criar uma transi¢cao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleracao entre as trajetorias.

Parametros de mis- Além dos waypoints, varios parametros influenciarao a trajetéria da mis-
tura tura.

* Oraiodeuniao (r)

* avelocidade inicial e final do rob0 (nas posicboes pl e p2 , res-
petivamente)

* O tempo de movimento (por exemplo, ao definir um periodo de
tempo especifico para uma trajetoria isso influenciara a velocidade
inicial/final do robd)

* os tipos de trajetoria a serem misturados de e para (MoveL, MoveJ)

'
Wp_1 ! * \
'

()
N
)
|
|
|
|

® WP_3

37.1: Misturar (wp_2) comraio (r), posi¢ao inicial da mistura em p1
e posicéo final de misturaem p2. (0) € um obstaculo.
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Se um raio de uniao for configurado, a trajetéria do braco do robd se une
em torno do ponto de rota, permitindo que o robd ndo pare no ponto.

As misturas ndao podem sobrepor-se, pelo que nao é possivel definir um
raio de mistura que se sobreponha ao raio de mistura de um waypoint ante-
rior ou seguinte.

Se houver sobreposicéo de duas misturas, havera um aviso registado na
aba Registo. Consulte a aba Registo para obter mais informacodes.

s N
7 \
/ \
/ \
/ \
Wwp_1
| WP_2 \
o T # |
| I
\ /
\ /
N /
N
L 7
< - —L_ E
- -~ - |- - *
g ~
Ve N
7 AN
, \
, \
, \
/ \

/ \
/ \
| \

|
[
\ ///”/‘ WP_3 I
\ o I
- /
\ /
\ /
Wp_4 N /
N /
N ’
~ 7

37.2: A sobreposicao do raio de unido nao é permitida (*).
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80. Trajetorias de uniao

Descrigao

Trajetérias de unido

Mistura permite que o rob6 faga uma transigéo suave entre duas tra-
jetérias, sem parar no waypoint entre eles.

A combinacao faz com que o programa do seu rob6 funcione mais rapido
porque, ao criar uma transi¢cao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleracao entre as trajetorias.

WP_3

38.1: Espaco da articulacdo (MoveJ) vs. espaco cartesiano (MoveL)
movimento e mistura.
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Dependendo do tipo de movimento (Movel, Moved ou MoveP), diferentes
trajetorias de unido séo geradas.

* Misturas em MoverP Ao misturar em MoverP, a posi¢cao da mistura
segue um arco de circulo a uma velocidade constante. A orientagao
une com uma interpolagao suave entre as duas trajetorias. Vocé
pode unir um MovedJ ou um MoveL em um MoveP. Em tal caso, o
robd usa a unido de arco circular, MoveP e interpola a velocidade
dos dois movimentos. Vocé nao pode unir uma MoveP a um MovedJ
ou um MovelL. Em vez disso, o ultimo ponto de rota do MoveP é con-
siderado como um ponto de paragem sem unido. Vocé nao pode
executar uma unido se as duas trajetdrias estiverem em um angulo
proximo de 180 graus (diregao reversa) porque cria um arco circular
com um raio muito pequeno que o robd ndo pode seguir a uma velo-
cidade constante. Isto causa uma excec¢ao de execu¢&o no pro-
grama, que pode ser corrigida ajustando os pontos de rota para
causar um angulo menos agudo.

* Misturas que envolvem MoverJ As misturas que envolvem MoverJ
causam uma curva suave no espaco articular. Isto vale para unides
de Moved para Moved, Moved para MovelL e Movel para Moved. A
mistura produz uma trajetéria mais suave e mais rapida do que os
movimentos sem mistura (see Figure 15.6).Se avelocidade e
a aceleracao sao usadas para especificar o perfil de velocidade, a
unido permanece dentro do raio de unido durante a unido. Se estiver
a usar tempo em vez de velocidade e aceleracéo para especificar o
perfil de velocidade de ambos os movimentos, a trajetéria de com-
binacao segue a trajetéria do Moved original. Quando ambos os
movimentos sao limitados pelo tempo, o uso de misturas n&o eco-
nomiza tempo.

* Misturas em MoverL Ao misturar em MoverL, a posi¢cdo da mistura
segue um arco de circulo a uma velocidade constante. A orientacao
une com uma interpolagéo suave entre as duas trajetorias. O robd
pode desacelerar na trajetéria antes de seguir o arco circular para
evitar aceleragdes muito altas (por exemplo, se o0 angulo entre as
duas trajetorias estiver proximo aos 180 graus).
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81. Trajetorias de uniao condicionais

Descrigao

Mistura permite que o rob6 faga uma transigéo suave entre duas tra-
jetérias, sem parar no waypoint entre eles.

A combinacao faz com que o programa do seu rob6 funcione mais rapido
porque, ao criar uma transi¢cao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleracao entre as trajetorias.
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81. Trajetdrias de unido condicionais UNIVERSAL ROBOTS

Trajetérias de unido Este exemplo é muito situacional, mas mostra que o programa do rob6
condicionais pode, em situa¢des muito raras, calcular os nés do programa antes da exe-
cucgao.

A trajetoria de unido é afetada tanto pelo ponto de rota onde o raio de
unido esta definido quanto pelo ponto seguinte na arvore do programa.

Neste exemplo, a mistura ao redor é afetada por (WP_1) e (WP_2).Acon-
sequéncia disso se torna mais aparente quando unido acontece ao redor
de (WP_2) neste exemplo.

Sao possiveis duas posigoes finais e, para determinar qual € o préximo
ponto de rota a unir, o robd deve avaliar a leitura atual da digital
input [1] ja quando entrar no raio de unido.

Isto significa que a expressdo i f. . . then é avaliada antes de realmente
atingirmos o destino, o0 que é um pouco contra-intuitivo ao observar a
sequéncia do programa. Se um ponto de rota € um ponto de parada
seguido de expressdes condicionais para determinar o préximo ponto de
rota (por exemplo, o comando de E/S) ele é executado quando o brago do
robd parar no ponto de rota. (WP 2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@uWp_1l

WP_F_2

WP I éo waypoint(ponto de rota) inicial e ha dois potenciais way-
points finais wp_F 1 and WP _F 2, dependendo de uma expressdo con-
dicional. A expressao condicional i £ é avaliada quando o braco robé
entra na segunda mistura (*).
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82. Add Until

Description

Expression

The program node Until defines stop criteria for a motion.

You can add Until nodes from Direction and Waypoint commands.
You can only add a direction node to a MovelL and MoveP.

The robot moves along a path and stops when contact is detected.

You can add multiple stop criteria to a single movement. The motion stops
when the first Until condition is met.

You can add multiple Add Until one after the other, because there can be
multiple conditions that must be met, before an action is done or executed.

Movimento
Ponto de Rota
Diregéo
Aguardar
Definir
Pop-up

Parar
Comentério

a
Pasta

Definir a
carga atil

d Novo. Al Salvar.
Q - Gréficos Variaveis

1 X Configuracio de variaveis
2 v Programa do Rob6

3 9 o Movimento L

4 @ v Diregdo: Base X+

5 EQTS

Até
Especifique a condicéo de paragem
O robo iré deslocar-se na direcao selecionada Até que a condicéo de paragem sela
atingida

Expressio ‘ £(x)
‘ ‘ 0 Q

A
‘ Contacto de Ferramenta |
© Pera deteter Um Contacto & recomendada Lma velocidade da ferramenta
Inferior a 100,0 mm/seg

Entrada E/S ‘ '
‘ ‘ Y\
Adicionar até Adicionar Agaoc’

o 0 O 5\!‘\‘\‘,1\a(;ag.

O Normal

* Distance

* Tool Contact: (see 83. Direcao na pagina 258 )

* Expression

* 1/O Input:

* Add Action

This node uses a custom program expression to stop the robot's motion.
You can also use an expression to specify a stop condition.
Stop conditions can also be specified using variables and script functions.
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82. Add Until

Add an Until
expression to a
robot program

Distance

Example

Add an Until distance
to a robot program

1. When you have added the Until command, tap the

Expression

2. Tap the yellow expression field

3. Add the expression with the keyboard

4. Tap Submito to save the expression

5. Choose if you want to use the shared deceleration or a custom dece-
leration

Q _ Graphics Variables

Move

1 . F
- Y Robot Program Until - [Expression -
Waypoint 2 9 < Movel
Direction 3 ® v Direction: Base X+ Enter the Until text that wil be executed as script code by the URController
4 3 Until expression
Wait
If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set
Popup
Halt ‘
Comment @ Use Shared Deceleration
| 13
Folder O Use Custom Deceleration
Set Payload 1200
) Advanced
> Templates
Add Until Add Action C)

23S KERT
ONormal ’ ; A ° 0 o 5”‘\‘\\JBUIZW\.

This node stops a Direction move when the robot moves a certain distance.
The velocity is ramped down so the robot stops exactly at the specific dis-
tance.

You can also use a specific distance as a stop condition.

You can use the distance function to move the tool a specific distance
before a full stop such as moving the tool away from a work piece.

1. When you have added the Until command, tap the

Distance

2. Add the distance in mm

3. Select to stop after it has moved the distance or blend with a radius.
Click here to read more about blending.
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Tool Contact

Example

This node allows the robot to stop motion when contact with the tool is esta-
blished.

You can use this node to stop a movement when the robot tool detects a
contact.

'
'
'
'
[ P
. + 7
. ! )
-

You can also define the deceleration of the stop and the retraction of the
tool.

You can use the Until Tool Contact Node for applications like Stac-
king/Destacking, where Until Tool Contact determines the height of stacked
objects.
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Add a Until tool 1. When you have added the Until command, tap the
contact to a robot
program Tool Contact

Abrr

E xec ver EIS Grico. fereut fove. Salvar.
Q - Gréficos Varidveis
MOVIMENOT, 1 ) configuraso de varlsvels
gurag N Até - [Contacto de Ferramenta A
PontodeRota 2 v Programa do Robd
Direcao 3 ¢ & Movimento J The robot wil move Until um impacto é detetado na ferramenta. O rob6 Iré parar com
4 9 @ Ponto_de Rota_1 a desaceleracgo definida
Aguardar $
J 5 3» Até ao contacto: Retralr 0,00 perg getetar um contacto & recomendada uma velocidade da ferramenta inferior a
Definir 100,0 mm/seg _ ) o
Se for adicionada uma Acao, a mesma seré executada quando a condicao Até for
D atingida
Parar
[& Mover para o ponto de contacto N
Comentério —  Distancia
(] Distancia do ponto de contacto
Pasta —  Contacto
mm
Definira + N
e KT Paragem do rob6
> Avangado
O Utilizar ama desaceleragéo partihada
> Modelos
@ Utilizar uma desaceleraéo personalizada
2000,0| °/s2
< > Adicionar até Ad Aca C’
— icionar Agdo

ONormaI ? o 0 O simulaczo ()

CUIDADO

The default speed of motion is too high for contact
detection. A faster speed of motion triggers a robot stop,
before the Tool Contact condition can take effect. To avoid
triggering a robot stop, lower the speed of motion. For
example: 100m/s.

AVISO

Until Tool Contact might not work if the mounted tool
vibrates. For example: a vaccuum gripper with an
embedded pump can introduce fast vibrations.

Detail Use the Retract to Contact setting for the robot to return to the initial point
of contact. You can set an additional reverse movement to make the robot
move free of, or toward, contact. This is useful if you have a gripper that
needs free space to move, or if a clamping action is needed.

I/0 Input This node uses an /O input to stop a signal controlled motion.
You can also use an an I/O input to specify a stop condition.
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add a No Actionto a
robot program

Add Action

Example

Add a No Action
after an Until
command

1. When you have added the Until command, tap the

I/O Input

2. Select the analogue or digital input

3. Add additional configuration

This node allows you to add a program node if a specific Until condition is
met. You can also add an additional action to be executed right after an
Until command.

Until Tool Contact can engage the gripping action of a gripper tool. If no
Action is defined, then program execution continues to the next program
node in the Program Tree.

Add Action C’
1. Tapthe

2. Select a node from the Node List to a right after the Untill command

3. Configure the node you just selected
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83. Direcao

Descrigao

Direcéo

Exemplo

O comando Diregéao especifica um movimento relativo aos eixos de recur-
sos ou TCPs.

O rob6 avancga no caminho especificado pelo n6é do programa de Direcao
até que esse movimento seja interrompido por uma condigao 82. Add
Until na pagina 253.

O comando Direcao permite que faca o robé6 mover numa diregao espe-
cifica.

Os vetores de diregao [100,0,0] e [1,0,0] ttm o mesmo efeito sobre o robd;
use o deslizante de velocidade para percorrer o €ixo x a velocidade dese-
jada. Os valores dos numeros no vetor de diregao apenas interessam a um
relativamente ao outro.
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Adicionar um
movimento de
diregdo a um
programa de robd

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um comando Diregéo.

2. Em Basico, toque em Dire¢éo para adicionar um movimento linear a
arvore de programas.

3. No campo Direcao, debaixo de Caracteristica, defina 0 movimento
linear.

a. Selecione se utilizar a funcionalidade partilhada
@ Use shared feature

ou a base/ferramenta

@ Base v

Base

Tool

b. Selecione a dire¢ao cartesiana a partir do menu pendende da
Direction

r+ v

direcao
ou escreva manualmente o vector de direcao
@ Direction vector

[0.0,1.0,0.0]

c. Selecione Parametros partilhados ou defina a velocidade e
aceleracao da ferramenta.

Mover isico e
Vv Bésico Q m Gréficos Variaveis

ouimenty X Configuracdo de varidveis

¥ Programa do Rob6

; Direcao
3 @ « Movimento L

4

5

Ponto de Rota O robb ird se mover em Um movimento linear, relativo & funcéo selecionada

Diregéo
¢ v Diregéo: Base X+

Aguardar ) At Feature Direcéo

Definir (@ Usar Feature compartihada ®

Pop-up @] Q Vetor de diregéo
Parar [1.0,0.0,0.0]
Comentario

Pasta q P

Definir a
carga dtil

(@ Usar parametros compartihados
> Avangado
O Velocidade da Ferramenta 250,0
> Modelos R —
Aceleracéo da Ferramenta 1200,0

+ licionar até
235 x® ”
ONormaI ui ° 0 O Swm\av;éo.

4. Clique em Adicionar Até para adicionar um método de parar o movi-
mento direcional.
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83. Direcao

Selecione o recurso
e a diregao

Movimento de
direcao

Vetor de Direcao

Diferenca entre Recurso partilhado ou BASE/FERRAMENTA
Diferenca entre Direcao e escrita do Vetor de Diregao

Os vetores de direcao definem uma expressao de codigo personalizado
que é solucionado para um vetor unitario.

Existem diferentes maneiras de parar o movimento de diregao.

No campo Diregao, toque no botao Adicionar Até para definir e adicionar
critérios de paragem a sua Arvore de Programas.

As configuragdes do Vetor de dire¢ao permitem definir a dire¢do do vetor
para o movimento linear. Use a Velocidade da Ferramenta e a Ace-
leracao da Ferramenta para o seguinte:

* para definir movimento linear relativamente a miltiplos eixos de
recurso

* para calcular a direcdo como expressao matematica

UR20
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84. Aguardar

Descrigao

Adicione um No
Wait a um programa
de robd

O comando Esperar fornece controlo adicional do comportamento do robd.
O comando Esperar pausa o movimento do robé quando novas entradas
sdo introduzidas no programa.

Pode adicionar um comando Esperar a um programa com sensores exter-
nos, para fazer o robd aguardar a ativagao de um dos sensores antes do

programa continuar.

Quando adiciona um Esperar a arvore do programa, o painel Esperar apa-

rece a direita do ecra.

Veja as seccgdes a seguir sobre como usar Esperar:
O robé faz uma pausa usando diferentes comandos Esperar.
Consulte os tipos de comando Esperar abaixo.

No Wait permite que o robd ndo faga nada antes de continuar a executar
um programa. Nao ha pausa antes de uma nova entrada.

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um comando Esperar.

2. Em Basico, toque em Esperar.

3. No lado direito do ecra, toque no seletorNo wait.

Waypoint

Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

O Power off

Universal Robots Graphical Programming Environment

Variables

1 ¥ Robot Program Wait
E Wait: 0

Please select what should trigger the robot's next action;

@ No wait
O Wait seconds
O Wait for Digital Input
Ovwatrr

I O\Na\t for ‘

O comando No Wait pode ser usado como um espaco reservado tem-
porario, quando estiver a programar o seu programa de robé.
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Adicionar Wait x
segundos a um
programa de robo

Este tipo de comando Wait permite que o robé mantenha a posi¢ao por um
periodo de tempo definido antes de continuar um programa.

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um comando Esperar.

2. Em Basico, toque em Esperar.

3. Toque no seletor Esperar x segundos.

@ Wait 500.0| seconds

4. Toque na caixa numérica para selecionar um valor que determina a
duracéo da espera.

I3 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
b <unnamed>*
RE 2+ Q o O Wk
(P I o - - Save.
Q _ Graphics Variables
Move 1 v Robot P
Wavmoine obot Program Wait
VP 2 B Walt: 0.01 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait QO No wait
Set @ watt seconds
Popup O Wait for Digital Input |<Di.Input> v
Halt
O Wait for |<An.Input> v
Comment
a s Wait for
Folder O ‘
Set Payload
> Advanced
> Templates

O Power off S e  JtuA Simt J‘amm.
Exemplo: Esperar x 1. Se tiver um objeto que precisa de arrefecer para uma temperatura
segundos especifica, pode adicionar este atraso no programa do robé.

2. Se precisar de uma operacao externa para terminar antes de con-
tinuar com o programa do robé.

Aguardar Entrada Este tipo de comando Esperar permite que o robé mantenha a posicao até
Digital que um sinal seja recebido de uma entrada digital.
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Adicionar um
Esperar por entrada
digital a um
programa de robd

Exemplo: Esperar
por entrada digital

Esperar por entrada
analdgica

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um comando Esperar.

2. Em Basico, toque em Esperar.

3. Toque no seletor Esperar por entrada digital.

@ Wait for Digital Input [<Di.Input> v

E necessaria mais definicdo para este tipo de Esperar.
4. No menu suspenso Di.lnput, selecione uma nova entrada digital.

5. Na caixa de sinal, atribua um tipo de sinal Baixo ou Alto a nova
entrada digital.

Se tiver varias entradas digitais, pode mudar o nome de cada uma delas
para facilitar a sua localizacao.
R

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Wait
IR 2 B Wait Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wit
Set O ‘Wait seconds
Popup @ Wait for Digital Input <Di.Input> v
Halt <Di.Input > -~
O Wait for |<An.Input>
Comment digital_in[0]
Folder A 3 O ‘Wait for digital_in(1]
Set Payload digital_in(2]
) w " digital_in[3]
lvance!
digital_in[4]
T lat
digital_in[6]
digital_in[7] v

O Power off simuiation ()

Se tiver um sensor externo no final de um transportador, vai usar esta fun-
¢ao para esperar por um comando do sensor, que informa ao programa do
robd que existe uma pega de trabalho no final do transportador.

Este tipo de comando Esperar permite que o robé mantenha a posic¢ao ate
que um sinal seja recebido de uma entrada analdgica.
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Adicionar um 1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou né onde deseja adi-
Esperar por entrada cionar um comando Esperar.
analégica a um

. Em Basico, toque em Esperar.
programa de robd

3. Toque no seletor Esperar por entrada analégica.

@ Wait for |analog in[1] ¥ ||= ¥ | 4.0Volts

4. No menu An.input, selecione a nova entrada analdgica.

5. Toque na caixa Volts para selecionar um valor que determina a ten-
sao.

6. Na caixa de suportes angulares, selecione o simbolo menor que <
ou maior que >.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed:>*
default D
Log
Move
1 ¥ Robot Program Wait
e 2 E Wait Al[1]>4.0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait QO No watt
Set O Wait seconds
O wat or Digl
Halt
@ watt for lanalog in[1] ~|[>  ~][4.0voks
Comment
q I Wait for
Folder O ‘
Set Payload
) Advanced
) Templates

o Power off S Simulation .

Dica Se tiver varias entradas analdgicas, pode mudar o nome de cada uma
delas para facilitar a sua localizacao. [Ir para configuragao de E/S]

Exemplo: Esperar , i 5gi
emplo: Espera Se tiver um sensor de temperatura configurado para E/S analégica, pode

por entrada . . X
, . configurar o programa do robd para aguardar até uma temperatura
analégica e
especifica.
Aguardar pela Este tipo de comando Esperar permite que o robd mantenha a posicao até
expressao f(x) que uma expressao seja Verdadeiraou [1]

UR20 264 Manual do utilizador



84. Aguardar

UNIVERSAL ROBOTS

Adicionar um
Esperar por variavel
f(x) a um programa
de robd

Exemplo: Esperar
pela expressao f(x)

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um comando Esperar.

2. Em Basico, toque em Esperar.

3. Toque no seletor Esperar por f(x).

O Wait for ‘

4. Toque no campo de variavel f(x) para adicionar um valor de expres-
s&o.

Pode adicionar um comando de espera com uma expressao que espera
que duas ou mais condi¢des sejam verdadeiras ou falsas, dependendo da
configuragao ao usar uma maquina e um sensor de transportador. Tanto a
maquina quanto o transportador ficam prontos para o robd.
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85. Definir

Descri¢ado O comando Set € um dos comandos mais usados. O comando Set pode
ligar e desligar dispositivos externos. O comando Set também pode aumen-
tar ou diminuir a corrente/tensao para dispositivos externos.

Pode sempre testar a sua configuragdo usando o botao de teste no canto
inferior direito do ecra.

Veja as secc¢des a seguir sobre como usar Set:

O robd usa diferentes comandos Set.

Consulte os tipos de comando Set abaixo.

Nenhuma Acéo E usado em combinagao com a configuragdo do TCP ativo.

Para adicionar um No Action a um programa de robd

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um Definir comando.

2. Em Basico, toque em Set.

3. Selecione Sem acgao

o N 2

Movimento 5 i
1 X Configuracio de varidveis Definir
PontodeRota 2 v Programa do Robs Selecione a agdo que vocé desefa que o robb execute neste ponto do programa. Vocé
Diregao 3 ¢ o Movimento | também pode especificar alteragbes na carga i do robo.
4 ® Ponto_de_Rota_1
Aguardar s L= berre O Nenhuma Aczo
Definir O Definir Saida Digital |<Saida.Di> v
Pop-up QO Definir Saida Analégica |<Saida.An> - 4,0
Parar Q Definir |<saida> - flx)
Comentério QO Definir pulsaéo trica |<Saida Di> ~ || 0,500
4 L3
Pasta Q Incrementar em uma unidade a varidvel de instalagéo: |<Varidvel> -
Definir a
carga Gtil
> Avancado
© Para definir a carga Gti, utiize 0 6 ‘Definir carga G
> Modelos
O Definir TCP
B =
*ISCXKBBENE

O Normal P p—
Velocidade 100%

Definir Saida Digital A saida digital deve ser planeada como inicio/paragem ou agéo liga/-
desliga.
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Exemplo: Definir
saida digital

Definir Saida
Analdgica

Exemplo: Definir
saida anal6gica

Definir (variavel)

Exemplo: Definir
(variavel)

5.

No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja adi-
cionar um Definir comando.

Em Basico, toque em Set.
Selecione Definir saida digital

Selecione a sua saida digital pré-nomeada (Ver 115. Configuracao
de E/S na pagina 334)

Definir como Alto/Baixo

Use este comando Set se quiser que um transportador inicie ou pare o
movimento.

A saida analdgica deve ser planeada como um aumento/diminuicdo varia-
vel de corrente/tenséo.

1.

No seu Programa de Robé, selecione o local ou n6 onde deseja adi-
cionar um Definir comando.

Em Basico, toque em Set.

3. Selecionar Saida Analdgica

Selecione a sua saida analogica pré-nomeada (Ver
115. Configuracao de E/S na pagina 334)

Valor de entrada desejado (corrente ou tensdo dependendo da con-
figuracdo em 135. Guia E/S na pagina 388

Use este comando se desejar aumentar a velocidade de um transportador
ou diminuir a luz de uma lampada ou diodo.

A saida também pode ser modificada por uma expressao.

1.

a & b

No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja adi-
cionar um Definir comando.

Em Basico, toque em Set.
Selecionar Definir
Escolha a saida pré-nomeada

Adicione a expressao no campo de entrada.

Pode definir uma saida para listar o torque de saida de uma junta do robé.
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Definir pulsagao O comando Definir pode ser usado para fornecer um pulso constante de
Unica uma duracéo especifica. A saida permanecerd alta durante o pulso e vol-
tara a baixa ap6s o término do pulso.

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um Definir comando.

2. Em Basico, toque em Set.

3. Selecione Definir pulso unico

4. Selecione a sua saida digital pré-nomeada
5

Adicione a sua durac¢ao para o pulso em (s)

Exemplo: Definir Para garantir uma comunicacao valida com maquinas mais antigas, pode
pulso Unico definir um pulso para um comando alto por um periodo, para garantir que a
maquina mais antiga tenha tempo para registar o comando.

Incrementar em

uma unidade a , , -
Isto é usado para aumentar o numero de uma variavel de contador.

variavel de
instalacao
1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um Definir comando.
2. Em Basico, toque em Set.
3. Selecione Incrementar variavel de instalagdo em um
4. Selecione sua variavel no menu suspenso.
Exemplo Se precisa de saber quantos itens o robé manuseou, pode adicionar um
contador e este comando Definir para aumentar o contador.
Definir TCP
1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um Definir comando.
2. Em Basico, toque em Set
a. Pode definir o TCP ativo com qualquer variagdo de comando
acima.
3. Toque em Definir TCP
4. Selecione TCP no menu suspenso
Exemplo: Definir Se tiver uma garra dupla, pode usar o comando Definir para alterar o TCP
TCP ativo para a outra garra.
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86. Pop-up

Descrigao O Popup é uma mensagem que aparece no ecra quando o programa
atinge o n6 Popup na arvore do programa.
As mensagens popup sao limitadas a um maximo de 255 caracteres. Pode
optar por usar diferentes tipos de mensagens pop-up.

* Mensagem

* Aviso

* Erro
Um pop-up pausa sempre o0 programa principal do robé. O programa prin-
cipal do rob6 é pausado enquanto o pop-up esta ativo.
Quando usar:

* Quando quer continuar ou parar o seu programa.

* Quando quer criar uma mensagem para informar utilizadores.

* Quando quer controlar a sua parte de um programa de robé.

Adicione um Pop-up
a um programa de
robd
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86. Pop-up
1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um comando Pop-up.
2. Em Basico, toque em Pop-up.
3. Adicione o seu texto ou escolha uma variavel
4. Escolha o tipo de pop-up A Unica mudanca € o icone do pop-up
M8 2+ H EE
Q m Gréficos Variaveis
povimenty 1 X Configuragéo de variaveis Pop-up ‘Texto -
PontodeRota 2 v Programa do Robd Exibe a mensagem abaixo na tela e aguarda o usudrio pressionar OK
Dhers 3 ¢ o Movimento |
4 @ Ponto_de Rota_1
Aguardar 5 = Definir ‘
Definir 6 B Aguardar \m‘
v 7 @ Pop-up
Parar Tipo de Pop-up:
Comentario 8 Mensagem
Pasta 4 13 Alerta
Definir a OErro
carga (til
' ‘ b C X ! E O Parar execucéo do programa neste pop-up
ONormaI f ° 0 O Sw’x'xu\a\;éo.
Dica Também pode selecionar Parar a execug¢ao do programa neste popup

Exemplo: Pop-up

para que o programa pare quando o0 popup aparecer.

Num programaSelecionar e Colocar, pode adicionar um pop-up de men-
sagem quando a palete estiver cheia e precisar de adicionar uma palete
vazia.

Durante uma inspecéo, pode adicionar um pop-up de aviso onde ins-
peciona um objeto. Se a inspec¢do estiver OK, continue o programa. Se a
inspecdo NAO estiver OK, pare o programa.
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87. Parar

87. Parar

Descrigao

Parar

Adicione um Halt a
um programa de
robd

Exemplo: Halt

O comando Halt permite parar o rob6 num né especifico no programa do
robd. E o equivalente a pressionar o botdo STOP.

Deve reiniciar o programa apos o comando halt.

Quando adiciona um Halt ao seu programa de robd, o painel Halt aparece a
direita do ecra.

Quando usar:

* Inclua um comando Halt se chegar a uma posi¢cdo com o programa
do rob6 onde a recuperacgdo nao é possivel e tem de parar o pro-
grama.

Adicione paragens a pontos especificos no programa do rob0.

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
cionar um comando Halt.

2. Em Basico, toque em Halt.

B2+ H

es

Q n Gréficos Variaveis

Movimento

X Configuragéo de variaveis Parar
¥ Programa do Robé
@ o Movimento | A execugéo do programa para neste ponto.
© Ponto_de Rota_1
= Definir
B Aguardar
@ Pop-up
O Parar

Ponto de Rota
Direcao
Aguardar

Definir

®NO U s WwN e

Pop-up
Parar
Comentario
Pasta y

Definir a
carga Gtil

> s |
> vosses |

RIS XKBRADTE
ONormaI { " ° 0 O i—'um\a.;:ao.

Se nao houver mais pecas para uma aplicacao de soldagem, ou se uma
das pecas foi colocada incorretamente no padrao de soldagem, pode adi-
cionar um comando Halt.
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88. Comentario

Descrigao

Comentario

Adicione um

comentario a um
programa de robo

Exemplo:
Comentario

O comando Comentario permite acompanhar as decisoes que toma
enquanto cria ou atualiza o seu programa de robé.

Pode adicionar comentarios diretamente dentro de um programa de rob6
usado por diferentes utilizadores.

Quando adiciona um Comentario ao seu programa de robd, o painel
Comentario aparece a direita do ecra. O conteudo do comentario é mos-

trado no painel Comentario.

Os comentarios ndo tém impacto na execugdo do programa.

Adicione comentarios Uteis em todo o programa do robd.

1. No seu programa de robd, selecione um né para adicionar um
comentério.

2. Em Basico, toque em Comentario.

3. Adicione o seu comentario no campo de texto.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Comment

1 v Robot Program
Waypoint 2 ¢ m Pick up object

Direction 2 =] <o

5 Please enter comment:
Wait

5 -
Set 6 ¢ m Jower

7 - <empry>

‘Remember to switch the payload when switching palletizing program

Popup o

8 9 m release object

Halt g9 =] <empty>

Comment 10 ¢ = move robot arm back

3

Folder ; ;
er to switch the payload wt

Set Payload

VS XBBEZ
O ormel : o 0 O S\V‘H\,A\ath:-n.

Os comentarios sao usados principalmente por programadores para for-
necer informacgdes e ajudar outros programadores ho mesmo programa de
robo.
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89. Pasta

Descrigao

Pasta

Adicione uma Pasta
a um programa de
robd

Exemplo: Pasta

O comando Pasta permite usar pastas para criar uma visao geral facil de
ler das partes principais do programa do seu robd.

Como cada parte principal do programa do robd pode conter muitos nés de
programa, pode usar pastas para separa-los em secgoes gerenciaveis.

As pastas nao tém impacto na execug¢ao do programa.

Organize o seu programa de rob6 em pastas.

1. No seu programa de robd, selecione um posicionamento para a sua
pasta.

2. Em Basico, toque em Pasta.

3. Agora pode mover nds para a pasta ou adicionar nés na pasta.

Universal Robots Graphical Programming Envi

Q _ Graphics Variables
Move 1 v Robot P
w = o, vo rogf‘am Folder
LECE 2 % |m Pick up object A folder is simply a collection of program lines

Direction 3 = <empty>

4 ¢ m move object
Wait 5 = <emptys> Please enter text to be displayed in the program tree
Set 6 ¢ m lower object move robot arm back

7 - <empty>
Popup empa

8 ¢ m release object
Halt 9 =] <empty>
Comment 10 ¢ = move robot arm backi

g 11 = <empty> b
Folder
Set Payload
) Advanced
) Templates
- = O Hide Folder Program Tree
235 XBBEZ

O Normal % o 0 O simuiation ()

Um dos principais usos de Pastas é reduzir as sec¢des principais do pro-
grama do rob6 para fornecer uma visao geral melhor do programa do robé.
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90. Definir a carga util

Descri¢ado O comando Set Payload permite configurar a carga do robé. A carga util é
0 peso combinado de tudo o que esta conectado a flange da ferramenta do
robo.

Quando usar:

* Ao ajustar o peso da carga util para evitar que o robot provoque uma
paragem do robd. Um peso de carga configurado corretamente
garante o movimento ideal do robb.

Ajustar corretamente a carga util assegura um 6ptimo desempenho
de movimento e evita paragens do robd.

* Ao configurar a carga util para uso num programa Selecionar e Colo-
car, usando uma garra.

Definir a carga util

Use o comando 1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja adi-
Definir carga util cionar um Definir comando.

2. Em Basico, toque em Definir carga util.
3. Use o menu suspenso em Selecionar carga util.

a. Selecione uma das cargas ja configuradas.

b. Ou utilize 0 menu pendente para configurar uma nova carga
util, selecionando Carga util personalizada e preenchendo os
campos da massa e CoG.

8ma] irstaiacio _Mover istiico Abrr Seher
o) Q n Gréficos Varidveis
Movimento
1 X Configuragio de variaveis Select Payload
PontodeRota 2 v Programa do Robd
Direao 3 = Definir a carga til: Payload Payload objects are defined in installation
4 3= var_li=get_actual_tcp_pose()
Aguardar 5 a= var_2:=10 Definir a carga Uil total
Definir 6 9 b Movimento | [ Payioad v
7 @A
Pop-up 8 o Carga util
parar s oc Wessa
= D
Comentario 0 © Centro de gravidade
4 11 ©E [3
Pasta cx
Definir a cy
carga Gtil cz
> Avangado
> Modelos 1 Nio se esqueca de definir a massa total da carga dtil

+ Definir

L R A NS gl Nl =

ONormaI ¢ ° 0 O i—'um\a.;:ao.
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90. Definir a carga util

Dica

Utilizar dica

Exemplo: Definir
carga util

Também pode usar o botédo Definir agora para definir os valores no n6
como carga util ativa.

Lembre-se sempre de atualizar a carga util ao fazer qualquer alteragdo na
configuragao do programa do robé.

Num programa Selecionar e Colocar, criaria uma carga util padrao na ins-
talacao. Depois, adiciona um Definir carga util ao pegar num objeto. Atu-
alizaria a carga depois da garra fechar, mas antes de comecar a se mover.
Além disso, usaria Definir carga util depois do objeto ser libertado.

UR20
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91. N6s Avancados do Programa

Descrigao Os nos do programa avangado sao utilizados para adicionar fun-
cionalidades adicionais ao seu programa robd, tais como; subprogramas,
if-parameters, scripts e loops.
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92. Loop

92. Loop

Descrigao

Repetir uma

Realiza o loop dos comandos do programa subjacente. Dependendo da
sele¢ao, os comandos do programa subjacente sao colocados em loop infi-
nitamente, um determinado numero de vezes ou desde que a condi¢ao
determinada seja verdadeira. Ao fazer loop um certo numero de vezes, é
criada uma variavel de loop dedicada (chamada 1oop 1 haimagem
acima) que pode ser utilizada em expressdes dentro do loop. A variavel do
loop conta desde 0 até N— 1.

Ao fazer loop utilizando uma expressdo como condig&o para terminar, o

Expresséao PolyScope proporciona uma opgao para avaliar continuamente essa
expressao, para que o "loop" possa ser interrompido a qualquer momento
durante a sua execugao, e nao apenas apos cada iteragao.

N e
L X Configurasio de variaveis Loop
Loop 2 ¥ Programa do Robé
Subprog i t i’go;c’::[e;_[sejjota_l ie(\eeccbo[g;:uantas vezes 0 programa neste loop deve ser
Declarar 5 = Definic
Se 6 B Aguardar
S | e g
Evento 9 @/ Comentério Contagem de loop Nome da varidvel
Rotina 10 ¢ m Pasta Loop_1
z:::h 3 g - :M’);: c O Loop quando a expresséo ¢ Verdaderra
Temporizador = ’ ‘
Posicao Inicial o
RSO KBRATE
O Normal ‘ . . \ ° 0 o E\mu\ﬁ(dc.
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93. Subprograma

Descrigao

Um SubPrograma pode conter partes do programa necessarias em diver-

sos locais. Um SubPrograma pode ser um ficheiro separado no disco e tam-
bém pode ser oculto para proteger contra alteragdes acidentais do

subprograma.

Avancado
Loop 2 ¥ Programa do Robd
Subprog

Declarar

Se
Script
Evento

Rotina
Paralela

Casos
Temporizador

Posigao Inicial

Variaveis

Subprograma_1

Unn subprograma pode apontar para um arquivo em disco ou estar
contido neste programa

Arquivo de subprograma

<Nenhum ficheiro selecionado>

Carregar Arquivo

Salvar Subprograma Apagar Subprograma

n este Programa

O Manter Arquivo d

O Ocuttar Arvore de Subprogramas

ubprograma Atualizad

O Normal

Chamar Sub-rotina
then return to the following line.

A call to a Subroutine will run the program lines in the SubProgram, and

a

Avangado
1 X Configuracko de veriivls

Loop 2 v Programa do Robé

iy 3 ¢ o Movimento )

4 © Ponto_de Rota_1

Declarar 5 = Definir
Se 6 B Aguardar

= 7 @ Pop-up
Script 8 O Parar
Evento 9 ® Comentério
Rotina
Paralela ]
Casos

- 13 >

Temporizador 14 %4 Chamar
Posicao Inicial

23S XEBRED

Chamar Sub-rotina

Variaveis

Escolha a sub-rotina que deve ser chamada neste ponto da execugéo do programa

Nenhum -

O Normal
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94. Declarar

94. Declarar

Descrigao

Atribui valores as variaveis. O valor da variavel pode ser o resultado de

expressoes criadas no Editor de Expressodes (ver secg¢ao 65. Editor de
Expressdes na pagina 214).
Também pode solicitar um valor varidvel a um operador. Ao solicitar um
valor a um operador, € possivel mostrar uma Mensagem de Operador para
validar a entrada em relagao a tipos de variaveis comuns.

Avancado

Loop 2 v Programa do Robé
3 9« Movimento J

Subprog
4 @ Ponto_de_Rota_1
Declarar 5 = Definir
Se 6 B Aguardar
= 7 Pop-
Script @ Popp
8 O Parar
Evento 9 @ Comentério
Rotina 10 ¢ m Pasta
Paralela 4 11 =| <vazio> (3
CrEss 12 ¢ £ Loop

13 - <vazio>
14 Y. Chamar
Posicao Inicial 15 o= var_2:=2 * force()

Temporizador

O Normal

Variéveis

Declarar
Atribui a varidvel selecionada com o valor da expressao.

Variavel

var_2

Expresséo

2 * force()

UR20
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95. Se
Descrigao Expressoes If e If...Else alteram o comportamento do robé com base nas
entradas dos sensores ou nos valores de variaveis.

AVISO
Se ha pontos de rota em uma expressao Se ou em uma
expressao Loop com a opc¢ao Verificar Expressao
Continuamente, vocé pode adicionar pararj() ou um pararl()
apos a expressao para desacelerar suavemente o brago do
robd. Isso é valido tanto para Comandos Se e Loop (ver
secao ).

Selecionar Selecione as condi¢des no Editor de expressdes que compdem as expres-

condigbes soOes utilizando uma expresséo If. Se a condigao for avaliada como Ver-

dadeira, as frases dentro deste comando If serdo executadas. Uma
expressao If s6 pode ter uma expresséao Else. Utilize Add Elself e
Remove Elself para adicionar e remover expressoes Elself.

Selecione Check Expression Continuously para permitir expressaoes If,
Elself e Loop a serem avaliades enquanto as linhas contidas sao exe-
cutadas. Se uma expressao dentro de uma expressao If for avaliada como
Falsa, seguem-se as expressoes Elself ou Else.

A v
1 X Configuracéo de variaveis

Q m Gréficos Varidveis

Se

Loop 2 ¥ Programa do Robé

Subprog
Declarar

Se

® N o U s

Script

Evento g

3 9 o Movimento Dependencdo do estado da entrada do sensor fornecido ou da varidvel do programa, as

@® Ponto_de Rota 1 linhas a seguir serédo executadas

= Definir Se‘
B Aguardar
@ Pop-up
O Parar

®| Comentari

O Verificar expressao continuamente

Rotina 10 ¢ m Pasta

Paralela 411

&S 12 ¢ & Loop

13
14
Posicao Inicial 15

Temporizador

Y4 Chamar
2= var_2=2 *force()

> Modelos 16 +b/ES
17 = <vazic

O Normal

| Adicionar sendo se || Remover senso se |

° 0 O 'Sw'ﬂu\a\;(io.
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96. Script

96. Script

Descrigao

As seguintes opgdes estao disponiveis na lista suspensa em Comando:

* Linha permite escrever uma unica linha de codigo URscript, uti-
lizando o Editor de Expressoes (65. Editor de Expressoes na pagina
214)

* Fcheiro permite-lhe escrever, editar ou carregar ficheiros URscript.

Pode encontrar instrugcdes para escrever URscript no Manual de Script no
site de suporte (http://www.universal-robots.com/support).

Funcdes e Variaveis declaradas em um arquivo URscript estdo disponiveis
para uso em todo o programa no PolyScope.

i 2 2 H

Pragram | instalition _tove

N
1+ Fobot Program
Loop | 2 1 %o Script Code

© Waypoint_1 Below you can enter text that will be executed as script code by the URController.
= set

SubProg 3
4
Assignment . g ..
6
7
8

If @ Popup

Script O Halt

® Comment
Event 9 ¢ m Folder
Thread 1 =) <empty
: 411 ¢ & Loop 3
Switch 12 =] <er
Timer 13 tcal
Home 14 5= var_2:=2 * force()
15 ¢ bIf
> Templates 16 = <empty
17 8 script

RIS KBBEEES

d ¢

simutation ()

UR20
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97. Evento

Descrigao Um evento pode ser usado para monitorar um sinal de entrada e executar
alguma acgéao ou para definir uma variavel quando esse sinal de entrada fica
alto.

Por exemplo, no evento em que um sinal de saida fica alto, o programa do
evento pode esperar 200ms e, em seguida, defini-lo para baixo nova-
mente.

Isso pode tornar o codigo do programa principal muito mais simples no
caso de uma maquina externa acionar um flanco crescente em vez de um
nivel de entrada alto.

Os eventos sdo verificados uma vez em cada ciclo de controlo (2ms) .

Execu over EIS istérico var
Q - Gréficos Variaveis

Avancado
X Confiaurasio de vaidvei

N Evento

Loop 2 v Programa do Robd
ey 3 [=] <vazio U Evento é semelhante a uma Interrupgéo, contudo, em um evento

4 % Evento a execucao do programa principal continua enguanto o evento é
Declarar o executado. Enquanto o evento é executado, novos eventos nao

5 = c possuirao nenhum efeito.
Se

Dependendo do estado da entrada do sensor fornecido ou da

Script varidvel do programa, as linhas a seguir ser&o executadas
Evento
Rotina
Paralela 1 b
Casos

Temporizador

Posigao Inicial

O Normal
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98. Rotina Paralela

Descrigao Um thread € um processo paralelo ao programa do robd. Um thread pode
ser usado para controlar uma maquina externa de forma independente do
brago do rob6. Um thread pode se comunicar com o programa do robé com
variaveis e sinais de saida.

lover Eis Hi ) A salvar.
Q - Gréficos Varidveis
Avangado

Loop 2 v Programa do Robé

Rotina Paralela

Urna thread (rotina paralela) & uma rotina que é executada ao mesmo tempo (em
paralelo) a0 programa principal. Uma thread (rotina paralela) pode executar E/S,
aguardar sinals e definir varidveis

Subprog

Declarar 5
Se Util para controlar outras maquinas enguanto o robé esta em funcionamento.
Script

Evento

Rotina
Paralela

Casos
Temporizador

Posigao Inicial

[ Fica em Looping Continuo

O Normal
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99. Casos

Descrigao Uma construgao Switch Case pode fazer o rob6 mudar de comportamento
com base em entradas de sensores ou valores variaveis.
Utilize o Editor de Expressdes para descrever a condi¢cao base e definir os
casos em que o robd deve avancar para os subcomandos deste Switch.
Se a condicao for avaliada como correspondente a um desses casos, as
linhas dentro do Case serdo executadas. Se um Default Case tiversido
especificado, as linhas serao executadas somente se nao for encontrado
mais nenhum outro caso correspondente.

Cada switch pode ter varios Cases eum Default Case.lLos Swit-
ches s6 podem ter uma instancia de quaisquer valores de Case definidos.
Cases podem ser incluidos usando os botdes do ecra. Un comando de
Case pode ser removido do ecra para esse interruptor.

8z¢QH

= = Nevo..  Abi.  Saar
> Basico Q — Graficos Variéveis
Avangado " ‘
1 X Configuracéo de variaveis Casos

Loop 2 ¥ Programa do Robé
3 ¢ & Movimento

Subprog 4 ® Pono de/ Rota 1 Vocé pode usar uma instrugéo de comutador para controlar o fluxo do

~— e Rofa_. seu programa. Elas podem substituir as complexas instrugdes

o 5 = Definir Se...Sendo Se e podem testar uma variedade de valores para sua
Se 6 B Aguardar expressao
. 7 Pop-

Script @ Pop-up
8 O Parar Casos

Evento 9 @] Comentéri ‘

Rotina 10 ¢ m Pasta

Paralela 411 - <va [3

e — 12 ¢ &/ Loop O Caso Padréo

ador =| <vazio
B Gcran Eak
P aso
Posicao Inicial 15 3= var_2=2 *force()
> Modelos 16 1B se N

17 =] <vazic El Caso Sem Seleao v
18 8 scriot

19 ' & Casos ...

ONormaI 7 ° o O Sw’x'wu\a\;éc.
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100. Temporizador

Descrigao Um Temporizador mede o tempo que leva para partes especificas do pro-
grama serem executadas. Uma variavel de programa contém o tempo
decorrido desde o inicio de um Temporizador, e pode ser vista nos sepa-
radores Variaveis e Executar.

Q - Gréficos Variaveis
Avancado
1 X Configuragdo de variaveis

L N Temporizador
i s S B Mede o tempo. O tempo medido € exibido na varidvel
Subprog 3 ¢ & Movimento |
4 @ Ponto_de Rota_1 | Va Htemporizadorj -
Declarar 5 =) Definir
Se 6 B Aguardar O e
- 7 Pop-
Script @ Pop-up O borer
8 O Parar
Evento 9 —® Comentério QO Relnicio
Rotina 10 ¢ m Pasta
etz A 11 =| <vazio> ;
Casos 12 ¢ & Loop

13 =| <vazio>
14 L. Chamar
Posicao Inicial 15 a= var_2:=2 *force()

> Modelos 16 v-ib se
17 -

18 & Script
19 = Casos ...
20 ©® temporizador_1

Temporizador

49> XBERED

O Normal
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101. Posicao Inicial

Descricédo

Definir inicio

O né do Inicio usa angulos de articulagao para mover o robd para uma posi-
¢ao inicial predefinida. Se definido como posicao inicial segura, o né do Ini-
cio exibe como Inicio(Seguranca) na Arvore do programa. Se a posigéo
inicial esta fora de sincronia com a segurancga, o no é indefinido.

Avancado
2 v Programa do s

Loop
Subprog
Declarar
Se
Script
Evento

Rotina
Paralela

Casos

Temporizador

Posigao Inicial

O Desligar

3

Variaveis

~| Posicao Inicial
Mover-se para a posico inicial definida na instalacéo

#4 Posicao Inicial

4 9 < Movimento P

—
IN]

® Ponto_de_Rota_1
@® Variavel
@ v Movimento Circular
® Ponto_intermédi

Movimento ]

@ Velocidade da Articulagao °Is
Aceleracéo da Articulagéo o/

® Ponto_Final_1 QO Hora 2
= Definir
B Aguardar
@ Pop-up 0 -
O Parar M Usar angulos de rotacéo das articulagse: _M°Ver aqui

®| Comentério

Atribuir a saida & posigéo de seguranca inicial na configuragé@o de seguranca
Posigéo inicial segura Saidas

Nao configurado Né&o atribuido

Inicio € uma posicao de retorno definida pelo usuario para o brago do robd.
Uma vez definida, a posic¢éo inicial fica disponivel ao criar um programa do
robd. Pode usar a posicao inicial para definir uma posicao inicial segura.
(Ver 52. Posicao Inicial Segura na pagina 187) Use os botdes da Pagina
Inicial para realizar o seguinte:
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101. Posicao Inicial

—

* A Posigao de Edigao modifica uma Posigdo Home.

* Mover para aqui move o braco do rob0 para a Posicado Home.

* Posi¢ao Zero coloca o Brago do Robé na posigao vertical.

£ ¢ QH

Histérico

TCP ‘
1 Carga atil

Editar Posicéo

Montagem ‘
B A

Mover aqui

de E/S

10 da ‘

1 Posicao zero

Variaveis
Inicializagao

Transicao
suave

Posicao Inicial

Posicéo da Articulacdo

Correia

Transportadori Base

Aparafusam...

> Seguranca Cotovelo
> Fieldbus PuIso 2

Pulso 3

O Normal

90,00°
-90,00°
-90,00°
-90,00°
90,00°
0,00°

No Cabecalho, toque em Instalagéo.
Em Geral, selecione Home.
Toque em Definir Posi¢éo.

Ensine o robd utilizando os botdes Freedrive ou Transig&o.

Robé

UR20
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102. Modelos

Descrigao Os modelos podem ser utilizados para adicionar funcionalidades espe-
cificas a um programa robd. Os diferentes modelos permitir-lhe-ao exe-
cutar tarefas complexas com o seu programa de robds.
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103. Buscar

103. Buscar

Descrigao

Buscar

A funcao de pesquisa utiliza um sensor para determinar a posi¢ao correta
para agarrar ou largar um item. Esta fungao permite trabalhar em empi-
Ihamentos de artigos de espessura variavel, e determinar se as posi¢oes
exatas dos artigos sdo ou desconhecidas ou demasiado dificeis de pro-
gramar.

O sensor pode ser um interruptor, um sensor de pressao ou um sensor
capacitivo.

Para programas uma operagao de pesquisa, defina o seguinte:
* A-oponto de partida.

* B para C- adirecdo do empilhamento. Isto significa aumentar a
pilha ao Empilhar e encolher a pilha ao Desempilhar.

* D-aespessura dos itens na pilha.

Também deve definir a condi¢gao para quando a proxima posicao da pilha
€ alcangada, e uma sequéncia de programa especial que é executada em
cada posic¢ao da pilha.

A velocidade e as aceleragbes devem ser fornecidas para o movimento
envolvido na operacao da pilha.

UR20
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Empilhamento

Ao empilhar, o brago do robdé move-se para o ponto A, e depois move-se
na dire¢cao oposta para procurar a proxima posi¢ao de empilhamento.
Quando a préxima posicao de pilha é encontrada, o robé lembra-se da
mesma e executa a sequéncia especial.

Em rondas subsequentes, o robé inicia a procura a partir da posi¢ao lem-
brada, incrementada pela espessura do item ao longo da dire¢&o.

O empilhamento € concluido quando a altura da pilha estiver acima de
algum numero definido ou quando um sensor fornecer um sinal.

N T
> Avangado ) . L
1 X Configuracio de variaveis

 Modslos N Selecionar Tipo de Busca
2 v Programa do Robd Uma operagao de busca ¢ definida

R 3 ¢ < Movimento o
4 @® Ponto_de Rota_1 A: Posicgo inicial

For B: Direcéo - FromPos

e S5 |~l=) Definir C: Diregéo - ToPos
Paletizacao 6 B Aguardar D: A espessura do item
3 7 ’

e @ Pop-up Selecione entre empilhamento e desempilhamento,

Transportador, 8 O Parar
9 Comentério

Aparafusam... ) Comentart
10 ¢ m Pasta

q 11 =] <vazio> 3
12 ¢ & Loop
13 = <vazio>
11 [ —

14 Y, Chamar ‘@ 5
15 (3= var_2:=2 * force()
16 ¢ b Se.. NG
17 =] <vazi O ol o A
18 8 Script o[ o A

19 & Casos
20 1 temporizador 1
21 & Busca

f!bcx!EmE‘

Empilhamento ‘ Desempilhamento

O Normal

©

@ o ®

Manual do utilizador

291 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS

103. Buscar

Desempilhamento

Posicao inicial

Ao desempilhar, o brago do robé move-se do ponto A, na direcédo oposta
para procurar o préximo item. A condi¢do na tela determina quando o proé-
ximo item é alcang¢ado. Quando a condig&o é correspondida, o robd relem-
bra da posicéo e executa a sequéncia especial.

Em rondas subsequentes, o robé inicia a procura a partir da posi¢ao lem-
brada, incrementada pela espessura do item ao longo da dire¢&o.

e

Avangado
£ Configurasto e varivele
WV Modelos 2 ¥ Programa do Robé

3 ¢ < Movimento |

Busca

4 © Ponto_de Rota_1
hores 5 = Definir
Paletizacao 6 B Aguardar
Correia 7 @ Popp
Transportadorr 8 O Parar
Aparafusam... 9 | Comentario

10 ¢ m Pasta

4 11 - <vazio>
12 ¢ 12 Loop
13 =] <va

14 Y4 Chamar
15 3= var_2:=2 *force()

16 ¢ b Se
17 =l <vazio>
18 & script

19 & Casos
20 ©® temporizador 1
21 ¢ & Desempihar

® PosicAn Inici

235 xXBEW

Abrr.

Variaveis

”~ Desempilhar

O desempihamento & definido pelos seguintes parametros:

A: A posigo inicial
8 B: Diregdo - FromPos
C: Direcdo - ToPos

D: A espessura do item

A préxima posicao é encontrada quando:

Espessura do item Parémetros Compartilhados

Velocidade da Ferramenta 250 mm/seg

1200 mm/seg?

0.0 mm

o Aceleracao da Ferramenta
w1 Sequéncia de declaracéo inicial
& O sequéncia apés terminar

Redefinir para os padrées
000 @

O Normal

A posicao inicial € onde a operacao de pilha ¢ iniciada. Se a posic¢ao inicial
for omitida, a pilha comega na posigao atual do brago do robé.

UR20
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Diregéo

A direcao, dada pelas posicoes B a C, é calculada como sendo a diferenca
de posicao em relacdo ao TCP de Bparao TCP de C.

A direcdo nao considera as orientagdes dos pontos.

Expressao da Préxima Posicao de Empilhamento

O braco do robd se move ao longo do vetor enquanto avalia de forma con-
tinua se a préxima posicao da pilha foi atingida. Quando a expresséao é
avaliada para True a sequéncia especial é executada.

“Declaracao inicial”

A sequéncia opcional BeforeStart € executada um pouco antes de a
operacao se iniciar. Isso pode ser usado para esperar por sinais de pronto.
“Apos Concluir’

A sequéncia opcional AfterEnd é executada quando a operagao é con-
cluida. Isso pode ser usado para sinalizar o inicio da movimentacao da
esteira, preparando para a préoxima pilha.

Sequéncia de Coletar/Posicionar

A Sequéncia de Coletar/Posicionar € uma sequéncia de programa espe-
cial realizada em cada posic¢ao da pilha, semelhante a operagao de pale-
tes.

2 & QM

a . e
Execu Instalac: _ s S
Q m Graéficos Variéveis
> Avancado 2 v Programa ao Hobo ~ "
 Modelos 3 9 o Movimento Direcéo
2 @ Ponto_de Rota_1 Uma direcéo é fornecida pela linha entre a posicéo de dois pontos de rota do TCP.
Busca 5 = Definir
Fore 6 B Aguardar O Parar apés 500,00 mm
ca
7 @Popwp O Parar fix
P quando (
Paletizacao 8 © Parar
Correia 9 [®| Comentério
Transportador: | o o o
Aparafusam... 11 =] <vazio
12 ¢ &/Loop

RBE] = <vaz
14 ta Chamar
15 8= var_2:=2 * force()

16 ¢ b Se

17 = <va

18 & Scriot Parametros Compartilhados

19 ~l&) Casos Velocidade da Ferramenta 10,0 mm/se
20 ® temporizador_1 . 1200l

21 4[5 Desermpitr Aceleragao da Ferramenta mm/se
22 @ Posicéo_Inici_1

SR o Redefinir para os padrées

ONormaI ¢ ° 0 O ‘:‘.umna;ao.
Vel %
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UNIVERSAL ROBOTS

104. Forcga

104. Forca

Descrigao

O modo de Forga € adequado para aplicagées onde a posi¢ao TCP real ao
longo de um eixo predefinido ndo é importante, sendo apenas pretendida
uma forga ao longo desse eixo. Por exemplo, se o TCP do robé rolar contra
uma superficie curva, empurrar ou puxar uma peca de trabalho.

O modo de Forg¢a também suporta a aplicacdo de determinados torques
em torno de eixos predefinidos. O brago do robé tenta acelerar ao longo
desse eixo, se nenhum obstaculo for encontrado num eixo em que uma
forca diferente de zero for definida. Apesar de um eixo ter sido selecionado
para compatibilidade, o programa do robd ainda tenta mover o rob6 ao
longo desse eixo. No entanto, o controle da for¢a assegura que o brago do
robd ainda se aproxima da forga especificada.

AVISO

A utilizagao simultéanea desta fungao, com a Correia Trans-
portadora e/ou Offset do Caminho, pode levar a conflitos
de programas.

* Nao utilizar esta fungéo juntamente com a Correia
Transportadora ou Desvio de Caminho.

AVISO

Se existir um no6 Forgar dentrode um If, ElseIf ou Loop,
€aopcao Check Expression Continuously estiver
selecionada, pode adicionar um script end force mode
() no final da expressao para forgar a saida do controlo.

UR20
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AVISO

1. Evite a desaceleracao elevada antes de entrar o
modo forga.

2. Evite a aceleracéao elevada no modo forga, uma vez
que isso diminui a exatidao do controle de forca.

3. Evite movimentos paralelos aos eixos compativeis
antes de entrar no modo forga.

Q - Gréficos
v Ak
=
=yl - porte o progrema so ece comanc e o s xecutoc am o 5 a7
7
8

No modo de forca, o robd estaré livre na diregdo do recurso selecionado para aplicar a
@ Pop-up forca especificada.

Busca

Forca O Parar

P ® Comentério Feature

Paletizacao

Correia 11 =] <vazio

Transportadori 1, ¢ &\ oo,

Aparafusam... 13 =] <vazio
14 Chamar ¢ Forca

Il L 3 -

15 2= var_2:=2 * force() 0.0 N
16 ¢ b Se "t
17 =] <vazio
18 & scriot

19 & Casos

20 1 temporizador 1

21 ¢ &l Desempihar

22 @ Posicéo_Inici 1

23 @/ Direcdo

26 @il Sequéncia de Pega

Use o botéo de teste abaixo em combinagao com o
v
31 ¢ ¥ Forca botéo de conducéo livre no Teach Pendant para testar o
= == mododeforca
‘IS XKBRAT S ¢

O Normal

Selegdo de recurso O menu Fungao € utilizado para selecionar o sistema de coordenadas

(eixos) que o robd utilizara enquanto estiver a operar em modo de forga.

As fungdes no menu sao as que foram definidas na instalacao.
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104. Forcga

Tipo do modo forga

Os tipos de modo de forga, listados abaixo, determinam como o recurso
selecionado é interpretado.

* Simples : Apenas um eixo estara em conformidade no modo de

forga. A forga ao longo desse eixo € ajustavel. A forga desejada sem-
pre sera aplicada ao longo do eixo z do recurso selecionado. No
entanto, para recursos Linha, € ao longo do eixo y.

Estrutura : O tipo de Estrutura permite uma utilizagdo mais avan-
c¢ada. Aqui, compatibilidade e forcas em todos os seis graus de liber-
dade podem ser selecionados de forma independente.

Ponto : Quando Ponto é selecionado, o quadro de tarefa tem o eixo
y a apontar do robd TCP para a origem da funcionalidade sele-
cionada. A distancia entre o robé TCP e a origem da funcionalidade
selecionada deve ser de pelo menos 10 mm. A estrutura da tarefa
mudara em tempo de execucéo a medida que a posi¢cao do TCP do
robd muda. Os eixos x e z do quadro da tarefa dependem da ori-
entaco original do recurso selecionado.

Movimento : Movimento significa que a estrutura de tarefa vai
mudar com a dire¢do do movimento TCP. O eixo x do quadro da
tarefa sera a projecao da direcdo do movimento do TCP para o
plano que se estende dos eixos x e y do recurso selecionado. O eixo
y sera perpendicular ao movimento do braco robd, e no plano x-y da
funcionalidade selecionada. Isso pode ser util ao rebarbar ao longo
de um caminho complexo, onde é necessaria uma forga per-
pendicular ao movimento TCP.

Quando o brago robd ndo se mexe: se entrarmos no modo de forga
com o bracgo do robd parado, ndo havera eixos compativeis até que

a velocidade TCP esteja acima de zero. Se mais tarde, enquanto
ainda estiver no modo de for¢a, o brago roboético estiver parado nova-
mente, o quadro de tarefa tem a mesma orientagao que da ultima
vez que a velocidade TCP era maior que zero.

Para os trés ultimos tipos, o quadro de tarefa real pode ser visualizado no
tempo de execugao na guia de graficos (consulte ), quando o robd estiver
operando no modo de forga.

UR20
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Selec¢éo do valor da

forca

Limites de
velocidade

Testar
configuragées da
forgca

* O valor de forga ou torque pode ser definido para eixos compativeis,
e o brago do robé ajusta a sua posi¢ao para alcancar a forga sele-
cionada.

* Para eixos ndo compativeis, o brago do robd seguira a trajetoria defi-
nida pelo programa.

Para parametros de converséo, a forga é especificada em Newtons [N], e
para rotacao, o torque é especificado em Newton-metro [Nm].

AVISO
Vocé deve fazer o seguinte:

* Para ler a forga e o torque reais, utilize get tcp
force () afungdo numa thread separada.

* Corrija o vetor de chave, se a forga e/ou torque real
for menor do que o solicitado.

A velocidade maxima cartesiana pode ser definida para eixos compativeis.
O rob6 se move a essa velocidade em controle de for¢a, desde que ndo
entre em contato com um objeto.

O botéo de ligar/desligar com a etiqueta Teste, alterna o comportamento
do botao Freedrive na parte de tras do Teach Pendant de modo Freedrive
normal para testar o comando de forca.

Quando o botao Teste esté ligado e o botdo Freedrive na parte de tras do
Teach Pendant é premido, o robé ira comportar-se como se o programa
tivesse atingido este comando forga, e desta forma as configuracdes
podem ser verificadas antes de realmente executar o programa completo.
Essa possibilidade é especialmente util para verificar se eixos compativeis
e forcas foram selecionados corretamente. Basta segurar o robé TCP com
uma mao e premir o botdo Freedrive com a outra, e repare em que dire-
¢des o brago do robé podem/nao podem ser movidas.

Ao sair deste ecra, o botdo Teste desliga automaticamente, o que significa
que o botao Freedrive na parte de tras do Teach Pingent € novamente uti-
lizado para o modo Freedrive

O botao Freedrive s6 é eficaz quando uma fungao valida estiver sele-
cionada para o comando Forgar.
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105. Paletizacao

Descri¢ado Paletizacdo € um modelo para facilmente programar tarefas de paletizagéo
e de despaletizacdo, escolher e colocar pecgas (p. ex., bandejas, aces-
sorios, etc.) e fazer o rob6 realizar agGes repetiveis para diferentes itens
em multiplas camadas com diferentes padroes.

Pode criar diferentes padroes e aplicar esses padroes em camadas espe-
cificas. E possivel também posicionar um separador entre cada camada
(ver).

Além disso, pode usar Recursos, em Propriedades de Paletes, para ajustar
facilmente a colocacéao de sua palete.

Para saber mais sobre Acessorios, ver

Siga a sec¢ao Criagdo de um Programa de Paletizag¢éo abaixo para usar
o modelo de Paletizacao.
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Criar um programa
de paletizagao

Decida se vocé deseja ensinar um Acessorio (ver ) ou use uma
Base como plano de referéncia.

No Separador Programa, em Modelos, toque em Paletizagéo.

Na tela de Paletizacdo, selecione um das seguintes acdes, con-
forme a acao desejada.

1. Selecione Paletizagao para organizar os itens huma palete.
2. Selecione Despaletizagao para remover itens de uma palete.

Em Propriedades da Palete, especifique o Nome, Funcéo (ver
Passo 1), Altura do Objeto e nome do Contador do Item para o seu
programa. Assinale a caixa Lembrar ultima localizagdo do itemse
pretender que o robd reinicie no item que estava a manusear
quando este parou.

No ecré de paletizacdo, em Agdes, adicionar agbes adicionais a
serem realizadas antes ou depois da sequéncia de paletizacdo, sele-
cionando o seguinte:

1. Adicionar A¢ao Antes da Paletiza¢io: Estas agbes sdo rea-
lizadas antes de comecar a paletizacio.

2. Adicionar Agao ap6s Paletizagao: Estas agdes sao rea-
lizadas depois da paletizacao.

Na Arvore de Programas, toque no né Padrdes para designar
padrbes para as suas camadas. Pode criar o seguinte tipo de
padrdes: Linha, Grelha ou Irregular (ver figura abaixo). Nesta tela
pode selecionar se pretende incluir um separador entre camadas
(veja).

. Toque no(s) no(s) de padrao na arvore de programas para ensinar o

robd posicoes especificas de uma camada (p. ex., pontos de ini-
cio/fim, cantos de grelha e/ou numero de itens). Ver para instrugoes
de ensino. Todas as posicoes devem ser ensinadas no fundo da
palete. Para duplicar um padréao, toque no botdo Duplicar padréao no
ecra do no de padrdes que deseja duplicar.

Na Arvore de Programas, toque no n6 Camadas para configurar as
camadas da sua sequéncia de paletizacao. Utilize o menu pendente
Escolher Padréo para selecionar o padrao das camadas. Toque no
botdo Adicionar camada para adicionar camadas adicionais ao seu
programa. As camadas devem ser adicionados na ordem correta,
pois hdo podem ser reordenadas mais tarde.
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105. Paletizacao

Criar um programa
de paletizagao

9. Na Arvore de Programas, toque no né Em Cada Item. Escolha usar

a opcao padrao (A) Assistente em Cada Item ou (B) Configurar
Manualmente em Cada ltem. Pode encontrar instrugées para cada
opc¢ao mais abaixo.

Historico

Avancado
X Configuracho de varisves
V Modelos 2 ¥ Programa do Robé

o 3 ¢ # Palet 1

Novo..  Abi.  Sahar
Q m Gréficos Variéveis

Paletizacdo

A paletizagao permite que o robo execute tarefas de paletizagéo/despaletizacao, tais

4 9| Agdo antes da paletizaéo como pegar e colocar pecas de éreas, e executar as mesmas acoes para itens
Forca 5 =] <vaz diferentes em vérias camadas
Paletizacao 6 ¢ m Padrdes
EE—— 7 - <vaz @ Paletizaczo l
Transportador, 8 = Camadas O Despaletizagdo 5
e 19 LR} Em cada item Ty
W11 9 vl Acdo aps paletizacéo , Propriedades da Palete
12 = <vaz Nome Pallet_1
Altura do Objeto mm .
Contador de Itens Pallet_1_cnt

O Lembrar a localizagéo do Citimo item
Acbes

[ Adicionar acéo antes da paletizacéo
[& [Adicionar acéo apds paletizacéo
295X ER

ONormaI : ° 0 O smutazo ()

Assistente em Cada O Assistente em Cada Item ajuda a definir as agdes realizadas em cada
item de uma palete, como p. ex. Ponto de Referéncia, Aproximacgéao a
Ponto de Rota, Ponto de Rota de Ponto de Acao da Ferramenta e Saida
de Ponto de Rota (descritos na tabela abaixo). Os Pontos de Rota de Apro-
ximacao e de Saida para cada item mantém a mesma orientagao e sen-
tido, independentemente da orientacdo dos diferentes itens.

Item

Toque no n6 Em Cada Item na Arvore de Programas.
No ecra Em Cada Item, toque em Seguinte.

Toque no botdo Mover para Aqui. De seguida mantenha premido o
botao Auto ou use o botdo Manual para mover o robé para o Ponto
de Referéncia. Toque no botdo Continuar. Toque em Seguinte.

Toque em Definir Waypoint para ensinar o Waypoint de Apro-
ximacgao (see ). Toque em Seguinte.

Repita o passo 3.

Toque em Definir Waypoint para ensinar o Waypoint de Saida (see
). Toque em Seguinte.

Tap Terminar.

Pode agora adicionar nos de acao de pingas apropriados na pasta
Acao da Ferramenta na &rvore de programas.

UR20
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Configuragao
manual

. Toque no né Em Cada Item na Arvore de Programas.

No ecréa inicial de Em Cada Item, toque em Configuragdo Manual.

Use 0s menus suspensos para selecionar um Padrao e um item de
Ponto de Referéncia. Toque no botédo Utilizar este Ponto de Refe-
réncia para definir o Ponto de Referéncia.

Mover o robd para o Ponto de Referéncia, tocando em Mover para

Aqui.

. Toque no N6 de Aproximac&o na Arvore de programas para ensinar

o rob6 o Ponto de Rota de Aproximacao (ver ). O Ponto de Rota de
Aproximagao mantém a mesma orientagao e sentido, inde-
pendentemente da orientacdo dos diferentes itens.

. Toque no né Em Cada Item na arvore de programas. Repita o passo

4.

. Toque no né de Saida na Arvore de Programas para ensinar ao robd

o Waypoint de Saida (see ).

Pode agora adicionar nés de agao de pingas apropriados na pasta
Acao da Ferramenta na arvore de programas.
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105. Paletizacao

Adicionar um Podem ser colocados separadores, como papel ou esferovite, entre cama-
Separador Entre das numa sequéncia de paletizacdo. Para adicionar separadores entre
Camadas em camadas, siga as instrugdes abaixo:

Sequéncia de 1

Paletizagao

2.

Na Arvore de Programas, selecione o n6 Padrdes.

No ecra Padrdes, selecione Separador e defina a altura utilizando a
caixa de texto Altura do Separador. Se a altura nao for definida, o
programa nao correra.

Selecione Camadas na Arvore de Programas. Na tela Camadas,
selecione entre quais camadas vocé quer os separadores (0s sepa-
radores sao colocados automaticamente entre cada camada).

Toque no n6 Separador na Arvore de Programas. Toque em Definir
Separador para ensinar a Posi¢cdo do Separador.

Escolha entre usar a opgao padrao (A) Assistente de Separadores
ou (B) Configurar Manualmente a sequéncia dos separadores. Pode
encontrar instru¢des para cada opgao mais abaixo.

Quando o assistente terminar, ou se cancelar o assistente, aparecera um
modelo na Arvore de Programas em Agdes de Separadores. Para além
da pasta de Agao da Ferramenta no nodo de Agées de Separadores, pode
selecionar uma das pastas seguintes:

Selecionar Separador para programar o rob0 para selecionar sepa-
radores para paletizacao

* Largar Separador largar os separadores para despaletiza¢ao

UR20
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(A) Assistente de
Separadores

(B) Configuragéao
Manual

. Toque no né Agdes de Separadores na Arvore de Programas.
. No ecréa A¢des de Separadores, toque em Seguinte.

. Toque no botdo Mover para Aqui e mantenha premido o botdo Auto

para utilizar o botdo Manual para mover o rob6 para o Ponto Sepa-
rador. Toque no botdao Continuar. Toque em Seguinte.

. Toque em Definir Waypoint para ensinar o Waypoint de Apro-

ximagao (see ). Toque em Seguinte.

. Repita o passo 3.

. Toque em Definir Waypoint para ensinar o Waypoint de Saida (see

). Toque em Seguinte.

. Tap Terminar.

. Pode agora adicionar nos de a¢ao apropriados nas pastas Pegar

Separador, Deixar Separador e Acéo da Ferramenta na arvore de
programas.

. Toque no n6 Agdes de Separadores na Arvore de Programas.

. No ecré inicial de A¢des de Separadores, toque em Configuragéo

Manual.

. Mova o robd para o Ponto Separador, tocando em Mover para o

Ponto Separador.

. Toque no N6 de Aproximac&o na Arvore de programas para ensinar

o rob6 o Ponto de Rota de Aproximacao (ver ).

. Toque no n6 Agdes de Separadores na arvore de programas. Repita

0 passo 3.

. Toque o no6 de Saida na arvore de programas para ensinar o robd o

Ponto de Rota de Saida (ver).

. Pode agora adicionar nos de acao apropriados nas pastas Pegar

Separador, Deixar Separador e Agéo da Ferramenta na arvore de
programas.
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105. Paletizacao

Opgdes para

programa de
paletizaciao

Posicoes

Vocé pode personalizar seu programa de paletizagao das seguintes manei-
personalizar um ras:

* Se sua palete precisa ser ajustada ou reposicionada apés vocé ter
criado um programa de paletizagdo, basta ensinar o Recurso de
palete (ver), pois a sequéncia de paletizacao é fixa em relagéo ao
Recurso. Assim, todos os restantes componentes do programa se
ajustardo automaticamente a posicao recentemente ensinada.

* Vocé pode editar as propriedades dos comandos de movimento (ver

).

* Vocé pode mudar as velocidades e raios de misturas (ver).

* Vocé pode adicionar outros nés de programa para a sequéncia Em
Cada ltem ou sequéncia A¢des de Separadores.

Linha

Grelha

T

Irregular

Para ensinar as posi¢oes, selecione cada item na arvore de
programas:

* |temlniciall

* ltemFinall

Insira o numero de itens na sua sequéncia utilizando a caixa
de texto Itens na parte inferior do ecra.

Para ensinar as posig¢oes, selecione cada item na arvore de
programas:

* Cornerltem1
* Cornerltem2
* Cornerltem3

* Cornerltem4

Insira o numero de filas e colunas nas caixas de texto apro-
priadas e defina as dimensdes do padrao.

Para ensinar as posi¢oes, selecione cada item na arvore de
programas:

* ltem1
* ltem?2

* ltem3

Toque em Adicionar Item para adicionar e identificar um
novo item na sequéncia.

UR20
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Acdes
Ponto de acao
da ferramenta

N i

Aproximacao

-

Ny v

Acdo da
Ferramenta

.‘"'1

O local e a posicao onde quer que o robd esteja ao realizar uma
acdo para cada item de uma camada. O Ponto de Rota de Ponto
de Acéo da Ferramenta é o Ponto de Referéncia padrao, mas
pode ser editado na arvore de programas ao tocar no n6 de Rota
de Ponto de Acao da Ferramenta. Ao usar o assistente, o Ponto
de Referéncia € a primeira posi¢cao na primeira camada definida
no palete. O Ponto de Referéncia é usado para ensinar o robd a
Aproximacéao de Ponto de Rota, Ponto de Rota de Ponto de
Acao da Ferramenta, e Saida de Ponto de Rota para cada item
numa camada.

A posicao e diregao sem colisdes que vocé quer o robd tome ao
aproximar-se de um item em uma camada.

A acdo que vocé quer o anexo do robd realize para cada item.

Sair de Ponto de A posicao e diregao sem colisdes que vocé quer o robd tome ao

Rota

=

Wy %

afastar-se de um item em uma camada.
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106. Correia Transportadora

106. Correia Transportadora

Descricédo

A Correia transportadora permite que o brago do robdé acompanhe o movi-
mento de até dois transportadores. A Correia Transportadora esta definida
na aba de Instalagdo.

AVISO

A utilizacao desta fungao ao mesmo tempo que a Forcga
e/ou o Offset do Caminho pode levar a um conflito de pro-
gramas.

* Nao utilize esta fun¢éo juntamente com a Forca ou o
Offset do Caminho.

O né de programa da Correia Transportadora esta disponivel no Separador
Programa em Modelos. Todos os movimentos neste n6 sdo permitidos
durante o acompanhamento da correia transportadora, mas sao relativos
ao movimento da correia transportadora. Ndo sao permitidas misturas ao
sair da Correia transportadora, entao o rob para completamente antes de
fazer o proximo movimento.

£ ¢ QH

Configuracio da Correia Transportadora

TCP

[conveyor 1 (desativado) v

1 Carga Gtil O Ativar correia transportadora

Montagem Parametros da Correia Transportadora

Configuragao . o oo
de E/S

10 da
feramenta

Variéveis
Inicializagéo
Transicao Parametros da Correia
suave
— elecione o tipo de correia transportadora
Posicao Inicial

Correia
Transportador:

Aparafusam...

D> soormss |
> |
D e |

O Em pausa

UR20
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Correia
transportadora

1. No Cabecalho, toque em Programa.

2. Toque em Modelos e selecione Correia Transportadora para adi-
cionar um né de Correia Transportadora a Arvore de Programas.
Qualquer movimento listado sob o n6 da Correia transportadora con-
trola o movimento do transportador.

3. Em Correia Transportadora, na lista pendente Selecionar Trans-
portadora, selecione Transportadora 1 ou Transportadora 2 para
definir qual a transportadora a ser rebocada.

AVISO

Se existir um no6 de Correia Transportadora dentro de um
If,Elself ouLoop, eaopgdo Check Expression
Continuously estiver selecionada, pode adicionar um
scriptend conveyor tracking () nofinalda
expressao para forgar a saida da correia transportadora.
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107. Aparafusamento

Descrigao O né do programa de Aparafusamento proporciona uma maneira facil de
adicionar uma aplicacao de aparafusamento a uma chave de fenda anexa.
A configuracao da aparafusadora e das respetivas ligagoes ao robo é defi-
nida no separador Instalagao (ver General).

B 2 ¢ QH

Q - Graéficos Variaveis

> Avangado y . o
1 X Configuracio de variaveis Aparafusamento
\/ Modelos 2 v Programa do Robd P
3 ¢ v Aparatusamento
Busca i i
W Aparafusadora: Definido pelo utilizador
Forca 5 ® ‘Adicionar acées para este man 1 U Infcio de E/S e TCP devem ser definidos na instalagao
Paletizagao Direéo
Correia @© rpertar
Transportador: e}
Desapertar

Aparafusam...

O Ativar o ponto de partida

Processo

O Siga o parafuso utiizando

< >

Adicionar Até
ONormaI { o 0 O Sw‘mu\agé\:\.

—

Adicionar um N6 de
Aparafusamento

No Cabecalho, toque em Programa.

A

Sob Modelos, toque em Aparafusamento.

3. Selecione Apertar para seguir o parafuso na dire¢do do aperto
(entrada), ou selecione Desapertar para seguir o parafuso na dire-
¢ao de desapertar (saida). Esta selecdo so6 afeta o movimento de
um robd para seguir o parafuso e seus calculos de medicao.

4. No campo Sele¢do de Programa, pode selecionar um programa de
aparafusamento, dependendo dos sinais da Sele¢édo de Programas
na Instalacgéo.

5. Selecione Ativar Ponto de Partida, para adicionar um MoverE a
Arvore de Programas que é executada quando a aparafusadora ja
esta a funcionar.

Selecione Ativar Gestor de Erros da Maquina, para adicionar uma
medida corretiva a Arvore do Programas, se necessario, antes das
acdes de aparafusamento comecgarem.
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Afeta a agéo de Selecione Seguir o Parafuso, em Processar, para afetar a agcao de apa-
aparafusamento rafusamento das seguintes maneiras:

* Forga: Selecione Forga para definir a quantidade de forgca que é
exercida sobre um parafuso. Em seguida, selecione Limite de
Velocidade, para que o rob6 se mova a esta velocidade, desde que
nao entre em contacto com o parafuso.

CUIDADO
Antes de iniciar um programa de aparafusamento,

coloque a aparafusadora um pouco acima do
parafuso. O exercicio de qualquer forga sobre o
parafuso pode afetar o desempenho do programa
de aparafusamento.

* Velocidade: Selecione uma Velocidade da ferramenta e Ace-
leragao fixas para o robd seguir o parafuso.

* Expresséo: Similar ao comando If (ver 95. Se na pagina 281), sele-
cionar Expresséao para descrever a condi¢ao sob a qual o robd
segue o parafuso.

Manual do utilizador 309 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 108. Aparafusar Até

108. Aparafusar Ate

Descricao O né do programa de aparafusamento inclui um né Até obrigatorio que
define os critérios de paragem para o processo de aparafusamento.

Avancado
Vv Modelos ¥ Programa do Robé

2
Busca 3 ¢ v Aparafusamento

4 o e
Forca 5 ®| ‘Adicionar acées
5
7

Até

S para este man

@ > A Sucesso
para este man

Paletizacio
® 'Adicional bes

Aparafusam... ‘
B
Erro
i

< >

Adicionar Até

O Normal

Pode definir os * Sucesso : O aparafusamento continua até ser detetada a concluséo
seguintes critérios usando a opgao selecionada. Pode adicionar apenas uma condigao
de parada: de sucesso.

* Erro: O aparafusamento continua até que um erro seja detetado uti-
lizando a(s) opgao(des) selecionada(s). Pode adicionar mais do que
uma condi¢do de erro.

Critério Sucesso

* OK: O aparafusamento continua até que um sinal OK
da chave de fendas seja detetado.

* Hora: O aparafusamento continues até um hora defi-
nido.

* Distancia: O aparafusamento continua até uma dis-
tancia definida.

* Expressao: O aparafusamento continua até que uma
condicdo de expressao personalizada seja cumprida.

UR20 310 Manual do utilizador



108. Aparafusar Até

R
UNIVERSAL ROBOTS

Erro

Nao OK: O aparafusamento para quando um sinal
NAO OK da chave de fendas é detetado.

Distancia: O aparafusamento para quando a distancia
definida é excedida.

Tempo esgotado: O aparafusamento para quando a
hora definida € excedida.
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109. URCaps

Descrigao O TCP remoto e o URCap Toolpath permitem a vocé definir os Ponto Cen-
trais da Ferramenta (RTCP), onde o ponto central da ferramenta é fixado
no espacgo, em relagao a base do robd. O TCP remoto e o URCap Toolpath
também permitem pontos de rota de programacao e movimentos cir-

culares, além de gerar movimento do robdé com base nos arquivos toolpath

definidos nos pacotes de software CAD/CAM de terceiros.

O URCap TCP remoto requer que o rob0 seja registado antes de ser uti-

lizado (ver 154. Registo do Rob6 e ficheiro de Licenca na pagina 417). O

RTCP funciona em aplicagdes que exigem que o robd segure e mova itens,

relacionados a uma ferramenta fixa. O RTCP é utilizado em conjunto com

os comandos RTCP_MoveP e RTCP_CircleMove para mover uma peca
agarrada a velocidade constante, em relacao a ferramenta fixa.

<unnameds> D ﬁ E

default

) General Remote TCP & Toolpath

) Safety
Start the controller before using this URCap:

> Fieldbus Controller Status: STOPPED

W URCaps

Remote TCP
& Toolpath

Select an option below based on your application

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

Toolpath Moves

o Power off Speed (———— 100% Simulation .

Semelhantemente a um TCP regular (ver ) € possivel definir e atribuir um
nome a um RTCP na Configuracao da Guia Instalacao.
Vocé também pode realizar as a¢bes a seguir:

* Adicionar, renomear, modificar e remover RTCPs
* Entender o RTCP padréao e RTCP ativo

* Ensinar Posi¢do do RTCP

* Copiar Orientacdo do RTCP
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Configuragao do
TCP remoto de um

recurso

Tipos de movimento

TCP remoto

RTCP_MoveP

Movimento Circular

RTCP

Definir um RTCP usando um Recurso para permitir que o robd mova-se
relativo ao RTCP enquanto cria Pontos de Rota RTCP e Movimentos de
Circulo RTCP.

1. Toque no icone de mais para criar um novo RTCP RTCP. Ou sele-
cione um RTCP existente no menu suspenso.

2. Toque no menu pendente Copiar valores de uma funcionalidade
de ponto e selecione uma Funcionalidade. Verifique as atualizagbes
de valores da orientacao RTCP para que correspondam aqueles do
Recurso selecionado.

<unnamed>
default*

) Safety
Instructions
) Features

Remote Tool Center Point lIl
Defined with respect to the robot base frame.

> Fieldbus

[Zlems < [RICEIE
Remote TCP
& Toolpath Position
Set position using the wizard.:

X 0.00 mm
v 0.00 mm n zZ
z 0.00 mm

Remote TCP
Orientation

I alues from a feature:
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

A semelhanca do que sucede com o MoverP, e RTCP_MoveP define a
velocidade e aceleracao da ferramenta que o Brago do Rob6é move em
relacdo ao TCP Remoto. Ver.

A semelhanca do que sucede com um movimento em Circulo, 0 movi-
mento RTCP em Circulo pode ser adicionado a um RTCP_MoveP para
fazer movimentos circulares. Ver.

AVISO

A velocidade maxima de um Movimento Circular pode ser
inferior ao valor especificado. O raio de circuloé r, a
aceleracao maxima é A, e a velocidade maxima néo pode
exceder Ardevido a aceleragao centripeta.
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109. URCaps

Ponto de rota de
TCP remoto

Ensinar Pontos de
Rota TCP Remotos

Configurar um
Ponto de Rota
RTCP

Semelhantemente a pontos de rota regulares, os pontos de rota RTCP per-
mitem que uma ferramenta mova-se linearmente usando velocidade cons-
tante e misturas circulares. O tamanho do raio de mistura € por padrao um
valor compartilhado entre todos os pontos de rota. Um tamanho menor de
raio de mistura torna o giro do caminho mais aguda. Um tamanho maior de
raio de mistura torna o giro do caminho mais suave. Pontos de rota RTCP
sao ensinados movendo fisicamente o braco do robd para a posi¢ao dese-
jada.

Run
Q _ Graphics Variables
) Advanced
> aovances | —— ;
2 o¥ RTCP MoveP Remote TCP Waypoint

3

= RTCPWaypoint_1

Vv URCaps
L RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

<unnameds>* D ﬁ GG E

default*

N,

open. save.

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed

Tool acceleration

~+ waypoint
- CircleMove 3
=+ Toolpath

O Power off Speed (e — S\mulat\w:wn.

1. No Separador Programa, insira um n6 RTCP_MoveP.

A

No né RTCP_MoveP, toque em Definirpara mostrar o ecra de Movi-
mento.

3. No ecra Mover, utilize o Modo de Ensino ou Jog para posicionar o
robé numa configuragdo desejada.

4. Toque na marca de verificagao verde para validar.

Use misturas para que o rob0 faga uma transi¢ao suave entre as duas tra-
jetorias. Toque em Utilizar o Raio de Mistura Partilhado ou em Misturar
com raio para definir o raio de mistura para um waypoint a partir de um
RTCP_MoveP.

AVISO

Um no de tempo fisico (e.g. Mover, Aguardar) ndo pode
ser usado como um filho de um né RTCP_MoveP. Se um
no nao suportado é adicionado como filho de um né
RTCP_MoveP, o programa nao passa na validacao.
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TCP Toolpath O TCP remoto e o URCap Toolpath geram movimentos do robd auto-
Remoto maticamente, tornando mais facil seguir trajetorias complexas com pre-

Configurando um
Toolpath TCP
remoto

Configurando um
Toolpath usando o
Software CAD/CAM

cisao.

1.

2.

Para introduzir o fluxo de trabalho, selecione Movimentos do Cami-
nho de Ferramentas TCP Remotos na pagina inicial remota TCP &
Caminho da Ferramenta URCap.

Siga as instrugdes do Separador de Instrugdes.

Um movimento do Toolpath TCP remoto exige os seguintes principais com-
ponentes:

* Arquivo Toolpath

* TCP remoto
* TCP PCS remoto

Um toolpath define a orientacgao, trajetoria, velocidade ou (taxa de ali-
mentacao) e sentido de percurso da ferramenta.

1.

Crie ou importe um modelo CAD de uma peca.

2. Defina um Sistema de Coordenada da Peca (PCS) fixo a peca.
3.
4

. Simule o movimento toolpath para verificar se este atende as expec-

Crie um toolpath relativo ao PCS com base em recursos da pecga

tativas.

Exporte o toolpath para um arquivo de codigo G com extensao de
arquivo .oc.
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Importando um
Toolpath cédigo G
para o PolyScope

1. Carregue os arquivos Toolpath no diretério raiz de um dispositivo
USB. Arquivos Toolpath devem ter a extensao .nc

N

Insira o dispositivo USB no Teach Pendant.

3. No Cabecalho, toque em Instalacao, toque em URCaps, selecione
Remote TCP & Caminho da Ferramenta, selecione TCP Remoto -
Movimentos do Caminho de Ferramentas, e selecione Caminho da
Ferramenta.

4. Selecione que arquivos toolpath serdo importados para o Polys-
cope.

<unnamed>* D
4

default*

R

Q - Graphics Variables
) e aicas 1 ¥ Robot Program

> Templates 2 ¢ v RTCP MoveP Remote TCP Toolpath
v URCaps 3 = RTCPToolpath_1
b RTCPToolpath_1 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath flle> - Use active PCS v Move to First Point
Move

© Use shared blend radius O Use feed rate

Q Blend witn radius (@ Use shared tool speed
25 |mm
" I o (O Toal speed 250 mm
—+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
= CircleMove O Tool acceleration 200 \mm/s?
~+ Toolpath

! Atoolpath file must be selected.

O Normal Speed (——— 100% Simulation .

UR20

316 Manual do utilizador



109. URCaps

I
UNIVERSAL ROBOTS

TCP remoto

TCP PCS remoto

Configurando um TCP remoto para movimentos Toolpath

1. No primeiro ponto de rota no ambiente CAM, determine o sentido da
ferramenta.

2. Utilize conducéo livre para segurar manualmente a peca com a
garra.

3. Selecione o local do TCP remoto
4. Use o assistente de posicao para obter os valores positivos.

Ajuste o robd até que a pose desejada da peca para aproximar do
TCP remoto seja atingida.

6. Visualize o sentido da ferramenta no primeiro ponto de rota na peca
fisica. O sentido do eixo Z deve apontar para o sentido oposto da
superficie da peca.

7. Crie um Recurso de Plano com a mesma orientagao visualizada na
etapa anterior.

8. Defina a orientagao do TCP remoto copiando os valores visu-
alizados no Recurso de Plano. A pose da peca desejada € mantida
enquanto o toolpath é executado.

O Sistema de Coordenadas da Pega TCP remoto (PCS) ¢ definido con-
forme fixado em relacao ao flange da ferramenta do robé. Toque no detec-
tor, na tela PolyScope, para ativar o assistente para ensinar o PCS TCP
remoto. Vocé pode usar qualquer um dos métodos de ensino descritos a
seguir.

<unnamed>*
default*

O @ d BE

Run P lation

Remote TCP & Toolpath

) Safety %
Instructions Toolpath Remote TCP

> Fieiab Remote TCP Part Coordinate System lIl
e Defined with respect to the robot tool frame
Ndcczes [ 7 ||@rrcepcs v [F]lm
Remote TCP
& Toolpath Position
X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z 0.00 mm
Orientation
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000 rad
@Tﬂ h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PC!
OTﬂ husing four reference points on part's surface
Next € Cancel
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Configurando um Utilize este método se o PCS puder ser definido na superficie da peca.
PCS TCP remoto 1. Utilize o freedrive para agarrar manualmente a peg¢a com a pinga.

2. Selecione um TCP Remoto para ensinar os pontos de referéncia.
Para alta precisao, defina temporariamente um TCP remoto acen-
tuado para concluir este processo de ensino.

3. Mova o robé para o TCP Remoto para tocar a eixo X positivo, ori-
ginal, e o sentido do eixo Y positivo do PCS da peca.

4. Toque em Definir para concluir o processo de ensino. Os valores de
posicao e orientacdo sédo preenchidos automaticamente.
Como alternativa, use este metodo.
1. Selecione trés ou quatro pontos de referéncia na superficie da peca.

2. No software CAD/CAM, registre as coordenadas X, Y, Z, rela-
cionados ao PCS dos pontos de referéncia selecionados.

3. Utilize conducéo livre para segurar manualmente a peca com a
garra.

4. Selecione um TCP Remoto para ensinar os pontos de referéncia.
Para alta precisao, defina temporariamente um TCP remoto acen-
tuado para concluir este processo de ensino.

5. Digite as coordenadas do primeiro ponto de referéncia.

6. Mova o robd para que o TCP remoto toque no primeiro ponto de refe-
réncia da peca.

7. Repita as etapas cinco e seis para os outros pontos de referéncia.
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Definindo um PCS
variavel

Para casos de uso avancgados, onde a peca nao é presa com grande con-
sisténcia, é possivel definirum PCS Variavel para ajustar os movimentos
do toolpath de acordo com o local e orientagdo da peca em relagdo ao
flange da ferramenta do robd.

Vocé podera criar uma pose variavel ligada a um sensor externo que
possa detectar o local e orientagao do PCS.

1.

Configure um sensor externo que detecte o local e orientacdo do
PCS. Vocé deve converter a saida do sensor para a estrutura do
flange da ferramenta do robd.

Verifique se o PCS esta configurado em relagéo a peca e se o local
e orientagao sao detectaveis pelo sensor externo.

No PolyScope, crie uma pose variavel ligada a saida do sensor
externo como um PCS variavel. Dé-lhe um nome distinto, por exem-
plo, variable_rtcp_pcs_1.

Insira um N6 do Caminho da Ferramenta RTCP.

No canto superior direito da pagina do programa, no menu pen-
dente, selecione PCS Variavel.

No menu pendente Selecionar PCS, selecione variable_rtcp_pcs_
1.

Criar uma Atribuicdo ou n6 de Script para atualizar variable_rtcp_
pcs_1 antes do N6 da Ferramenta RTCP.
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Configurando um A secéo a seguir explica como usar um PCS variavel em um n6 de Tool-
N6 de Toolpath TCP path TCP remoto.
remoto 1. Aceda ao Separador Programa e toque em URCaps.

2. Selecione Mover TCP remoto para inserir um n6 RTCP_MoveP.

3. Selecione um TCP e selecione os parametros de movi-
mento:velocidade da ferramenta, aceleracao da ferramenta e raio
de unido.

4. Toque em +Caminho da Ferramenta para inserir um né RTCPTo-
olpath. Exclua o n6 do ponto de rota RTCP criado por padréao, se
este nao for necessario.

5. Selecione o arquivo toolpath e 0 PCS TCP remoto correspondente
NOS Menus SuUsSpensos.

6. Ajuste os parametros de movimento se valores diferentes tiverem
que ser aplicados ao n6 Toolpath RTCP.

7. Toque em Mover para o Primeiro Ponto para verificar se a parte
agarrada se aproxima do TCP Remoto, como esperado.

8. Teste o programa no modo de simulagao a uma velocidade baixa
para confirmar as configuragoes.

ey
3

Run T og i
) CET ] 1 ¥ Robot Program
) Templates 2 @ v Toolpath MoveP

3

= Toolpath 2

Variables

Toolpath

W URCaps
b Toolpath_2 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toalpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v
Move
O Use feed rate
@ Use shared tool speed
I i o Tool speed
+ Toolpath @ Use shared tool acceleration
O Tool acceleration

! A toolpath file must be selected.

O CELLE] Speed e —— 100% S\mulath:wn.

AVISO

Para garantir que o movimento do rob6 é idéntico, sempre
que o caminho de ferramentas é executado, adicione um
MoverJ com definicdo Usar Angulos da Articulagdo para
mover para uma configuragao de articulagao fixa antes de
executar o percurso da ferramenta. Ver 70. Mover na
pagina 222
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Movimentos do
Toolpath do TCP
Regular

Configurando e
importando um
arquivo Toolpath

Configurando um
TCP regular

Semelhante a configuragdo de um Movimento Toolpath TCP remoto, um
Movimento Toolpath TCP regular requer o seguinte:

* Arquivo Toolpath
* TCP normal

* Recurso de Plano como um PCS

O processo € semelhante ao da configuragdo de um Caminho da Fer-
ramenta (ver Configurando um Toolpath usando o Software CAD/CAM na
pagina 315) e importagdo do Caminho da Ferramenta (ver Importando um
Toolpath codigo G para o PolyScope na pagina 316).

* Siga as instru¢des para configurar um TCP regular.

* Verifique 0 eixo Z positivo dos pontos da ferramenta distantes da
superficie da peca.
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Configurando um
PCS de Recurso de
Plano

Configurando um
N6 Toolpath

Crie uma funcionalidade de plano Acrescentando um plano ou Ensi-
nando um plano. Ver.

Fixe a peca relacionada a base do robd.

. Verifique o TCP correto para que criemos o recurso de Plano. Para

alta precisao, defina temporariamente um TCP remoto acentuado
para concluir este processo de ensino.

Mova o robd para o TCP Remoto para tocar a eixo X positivo, ori-
ginal, e o sentido do eixo Y positivo do PCS da peca.

. Termine o processo de ensino e confirme a posi¢ao e orienta¢do do

PCS.

. Aceda ao Separador Programa e toque em URCaps.

Selecione um TCP e selecione os parametros de movi-
mento:velocidade da ferramenta, aceleracao da ferramenta e raio
de unido. Selecione Rodar livremente a ferramenta em torno do
seu eixo Z. Nao selecione se a ferramenta tiver que seguir a ori-
entacao ao redor do eixo Z definido no arquivo toolpath.

. Toque em +Caminho da Ferramenta para inserir um né do Cami-

nho da Ferramenta.

No menu suspenso, selecione um arquivo toolpath e o PCS cor-
respondente (Recurso de Plano).

. Ajuste os parametros de movimento se valores diferentes tiverem

que ser aplicados ao n6 Toolpath.

. Toque em Mover para o Primeiro Ponto para verificar se a fer-

ramenta pode passar para o primeiro ponto do percurso.

Execute o programa no modo de simulag&do a uma velocidade baixa
para confirmar se as configuragdes estdo corretas.

AVISO

Para garantir que o movimento do robd € idéntico, sempre
que o caminho de ferramentas é executado, adicione um
MoverJ com definigdo Usar Angulos da Articulagdo para
mover para uma configuragcao de articulagao fixa antes de
executar o percurso da ferramenta. Ver 70. Mover na
pagina 222

UR20
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110. Aba de instalacao

Descrigao O separador Instalagao permite-lhe configurar as definicbes que afectam o
desempenho geral do robot e PolyScope.
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111. Configuracao do TCP

Descricédo

Posicao

Orientacao

O Ponto Central da Ferramenta (TCP) € um ponto na ferramenta do robd.
Cada TCP contém uma translagao e uma rotagao com relagéo ao centro do

flange da saida da ferramenta.

Quando programado para voltar para um ponto de rota previamente arma-
zenado, um robd move o TCP de acordo com a posigao e orientagao sal-
vadas no ponto de rota. Quando programado para movimento linear, o

TCP se move de forma linear.

Ponto Cantra da Ferramenta
- B -

1 Carga (til

Montagem Posigéo

LB |

X

0.0 mm

pE— .
de E/S Y

0.0 mm

10 da z

0.0jmm

# Medida

feramenta
Variaveis

S Orientacéo
Inicializagéo

= Unidades Rotaéo Vetorial [rad] -
Transicao

suave

0.0000

PR RX
Posigao Inicial

0.0000

Correia
Transportadori RZ

0.0000

# Medida

Aparafusam...

Visualizagdo TCP

Flange da Ferramenta

O -

o 0 O 5\!‘\‘\‘,1\a(;ag.

O Normal

As coordenadas X, Y, z especificam a posicao da
ferramenta. Quando todos os valores (incluindo ori-
entacao) forem zero, o TCP coincide com o ponto
central no flange de saida da ferramenta e adota o
sistema de coordenadas mostrado na tela.

As caixas de coordenadas RX, RY, RZ especificam
a orientagao TCP. De modo semelhante ao Sepa-
rador Mover, utilize as Unidades no menu pen-
dente acima das caixas RX, RY, RZ para
selecionar as coordenadas de orientag&o

UR20
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Adicao, Pode comecar a configurar um novo TCP com as
renomeacao, seguintes agoes:
modificacao e * Toque em![ + | para definir um novo TCP

remog&o de TCPs com um nome unico. O novo TCP esta dis-

ponivel no menu suspenso.

* Toque em[ 2 | para mudar o nome a um
TCP.

* Toque em [  pararemoverum TCP sele-
cionado. Nao pode remover o ultimo TCP.

TCP Ativo Ao mover linearmente, o robd sempre usa o TCP ativo para determinar o
desvio TCP. O TCP ativo pode ser alterado com um comando mover
(ver62. Guia Comando na pagina 207) ou um comando Definir. O movi-
mento do TCP ativo é visualizado na Guia Graficos (ver 63. Guia
Gréficos na pagina 210).

TCP padrao O TCP padréao deve ser definido como o TCP ativo antes de se executar
um programa.

* Para definir um TCP como padrao, selecione o TCP pretendido e
toque em Definir como padréo.

O icone verde no menu suspenso disponivel indica o TCP configurado
padrao.
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112. Ensinar Posicao do TCP
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Atingindo a
orientacdo do TCP

As coordenadas de posi¢cao do TCP podem ser calculadas auto-
maticamente desta forma:

1. Toque em Medir.
2. Escolha um ponto fixo na area de trabalho do robé.

3. Use as setas posicionais no lado direito da tela para mover o TCP
de pelo menos trés angulos diferentes e para salvar as posicoes cor-
respondentes do flange de saida da ferramenta.

4. Utilize o botdo Definir para aplicar as coordenadas verificadas ao
TCP apropriado. Para que o calculo funcione corretamente, é neces-
sario haver diversidade suficiente nas posi¢cdes. Se nao houver
diversidade suficiente, o LED de status acima dos botdes fica ver-
melho.

<sem nome=*
default

Ponto Central da Ferramenta

Tee 7 R []

Ensinar Orientacéo do TCP

Lo I . Nao foi selecionada nenhuma funcéo
1 Carga atil
Montagem Escq\ha um feagure e escolha um ponto, com a ferramenta apontando
na direcéo do eixo Z do feature selecionado
Configuragao
de E/S 7 <Indefinido > hd
10 da
feramenta Definir ponto
Variaveis
Inicializagao
Transicao
suave
Posicao Inicial 7
Correia
Transportador;
P o
Aparafusam...
) Seguranca
> Fieldbus

° 0 o SH'w'wu\acé‘:w.

O Normal

Embora trés posi¢des sejam o suficiente para determinar o TCP, uma
quarta posicao serve para verificar melhor se o calculo esta correto. A qua-
lidade de cada ponto salvo com relacdo ao TCP calculado é indicada
usando um LED verde, amarelo ou vermelho no respectivo botéo.

1. Toque em Medir.

2. Selecione um recurso na lista suspensa. (Ver 126. Feature na
pagina 354) para obter informagdes adicionais sobre a definigéo de
novas funcionalidades

3. Toque em Selecionar ponto e utilize as setas Mover ferramenta
para uma posi¢ao em que a orientacdo da ferramenta e o TCP cor-
respondente coincidam com o sistema de coordenadas das carac-
teristicas selecionadas.

4. Verificar a orientacao TCP calculada e aplica-la ao TCP sele-
cionado, tocando em Definir.
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113. Carga util

Descrigao

Adicéo,
renomeacao,
modificag¢ado e
remocao de carga
atil

Carga Util Ativa

Deve definir a carga util, o centro de gravidade (CoG) e a inércia para que o
robé funcione da melhor forma.

Pode definir multiplas cargas Uteis e alternar entre elas no seu programa. E
util nas aplicag¢des de Apanhar e Colocar, por exemplo, em que o robd apa-
nha e solta um objeto.

Carga (til Visualizagdo da carga util
B rorers ]
' Carga Gtil —

Carga atil ~ Definir

Montagem

5 . Massa 0,000| kg

Configuragao

de E/S Centro de gravidade

10 da '8 0,00/ mm # Medida

feramenta oy 0,00| mm r
Variaveis oz 0,00 mm 1

Inicializacao

Transicao 1 N&o se esqueca de definir a massa total da carga Ut B

suave
Posicao Inicial Inércia (kg m?)
Correia [0 Utilizar uma Matriz de Inércia personalizada

Transportador: Y z Flange da Ferramenta

e X 0,000000 0,000000 0,000000 v v
Y 0,000000/ |  0,000000/ | 0,000000
z 0,000000/ | 0,000000/ | 0,000000 .

0 Inércia dada com origem no centro de gravidade e o5 eixos
alinhados com os eixos de flange da ferramenta.

O Normal = o 0 o simuaszo )

Pode comecar a configurar uma nova carga util com as seguintes agoes:

* Toque em para definir uma nova carga til com um nome unico.
A nova carga util esta disponivel no menu suspenso.

* Toque em[ 2 | para mudar o nome a uma carga util.

* Toque em [I ' para remover uma carga Util selecionada. Nao pode
remover a ultima carga util.

O visto no menu suspenso indica a carga Util que esta ativa [i+ rayioad !
A Carga Util ativa pode ser alterada através de| - set ow
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113. Carga dutil

Carga util por
defeito

Definigao do Centro
de Gravidade

Estimativa da carga
atil

Utilizacdo do
Assistente de
Estimativa de Carga
Util

A carga util padrao esta definida como carga util ativa antes do programa
iniciar.
* Selecione a carga util desejada e toque em Definir como padrao
para definir uma carga util como padrao.

O icone verde no menu pendente indica a carga util configurada por
defeito :\/ Payload 7

Toque nos campos CX, CY e Cz para definir o centro de gravidade. As defi-
nigdes aplicam-se & Carga Util selecionada.

Este recurso permite ao robd ajudar a definir a carga util e Centro de Gra-
vidade corretos (CoG).

1. No separador Instalac&o, na opgéo Geral, selecione Carga Util.
No ecra de Carga Util, toque em Medida.

No Assistente de Estimativa de Carga toque em Seguinte.

> LD

Siga os passos no Assistente de Estimativa de Carga Util para defi-
nir as quatro posicgoes.

Definir as quatro posi¢des requer mover o Brago do Robd para qua-
tro posicdes diferentes. A carga da carga util € medida em cada posi-
cao.

5. Assim que as medigoes estiverem concluidas, pode verificar o resul-
tado e tocar em Terminar.

AVISO

Siga estas diretrizes para obter os melhores resultados de
Estimativa da Carga Util:

* Verifique se as posi¢cdes de TCP variam o maximo
possivel umas das outras

* Execute as medigbes num periodo de tempo curto

* Evite puxar na ferramenta e/ou carga util conectada
antes de/durante a estimativa

* A montagem e o &ngulo do robd devem ser cor-
retamente definidos na instalacao

UR20
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Definigdo dos
Valores de Inércia

Pode selecionar Utilizar matriz de inércia personalizada para definir os
valores da inércia.

Toque nos campos: IXX, IYY, 177, IXY, IXZ e IYZ para definir a inércia
para a Carga Util.

Ainércia é especificada num sistema de coordenadas com a origem no
Centro de Gravidade (CoG) da carga util e os eixos alinhados com os
eixos da flange da ferramenta.

A inércia padrao é calculada como a inércia de uma esfera com a massa
especificada pelo utilizador, e uma densidade de massa de 1g/cm3
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114. Montagem

Descri¢ado Especificar a montagem do Braco do Robd serve dois propositos:
1. Fazer o Brago do Robd aparecer corretamente na tela.

2. Informar ao controlador sobre a direcao da gravidade.

Um modelo de dindmica avangada da ao braco do robd movimentos sua-
ves e precisos, bem como permite ao brago do robé manter-se em Modo
Freedrive. Por essa razao, € importante que a montagem do robd seja feita
corretamente.

AVISO
A ndo montagem correcta do brago do robd pode resultar

em paragens frequentes do robd, e/ou o braco do robd
mover-se-a ao premir o botao Freedrive.

Se o Brago do Robd estiver montado sobre uma mesa plana ou no chéao,
entao nao sera necessario fazer nenhuma mudanca nesta tela.

No entanto, se o braco do Robé estiver montado no teto, na parede, ou
montado em angulo, é necessario proceder a um ajuste utilizando os
botdes.

Os botdes do lado direito do ecra sao para definir o angulo de montagem
do braco do Robé. Os trés botdes superiores do lado direito definem o
angulo para o teto (180°), parede (90°), chdo (0°). Os botdes Inclinar defi-
nem um angulo arbitrario.
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Os botbes na parte inferior da tela sdo usados para girar a montagem do
Braco do Robé para corresponder a montagem real.

AVISO

Use as configuragdes de instalagéo corretas. Salve e
carregue os arquivos de instalag&o junto com o programa.

Montagem e Angulo do Robé

TCP <

t Carga atil PR

™

Montagem L
Configuracao ?
de E/S
10 da Inclinar
feramenta ‘
Variéveis 45°
Inicializacao ‘
Transicao 0,0*
suave
Posicao Inicial ‘
Correia 4s°
Transportadori L
Aparafusam...

o @ ] ow
° 0 o S\V‘w‘wl,ﬂa.;ag.

Girar Suporte da Base do Robd

O Normal
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115. Configuracao de E/S

Descricao Utilize o ecra de Configuracao de E/S, para definir sinais de E/S e con-
figurar acées com o controlador do separador de E/S. Os tipos de sinais de
E/S estéo listados em Entrada e Saida.
Para aceder aos registos de utilizagao geral, pode pode utilizar um bar-
ramento, por exemplo, Profinet e EtherNeV/IP.
Se ativar a Interface de Comunicagéo da Ferramenta (TCI), a entrada ana-
l6gica da ferramenta fica indisponivel.

<sem nome>*
default*

Exibir

TCP

pigital -

1 Carga (til
Entrada Saida

N . DIf0] digital in(o] ~ Dol digital_out[0] ~
Configuragao Pt b
de E/S oIt igital in(1] % DO[L] igital_out(1] Prog-Running

DIf2] digital in(2] Start-Prog o2
10 da

DI[3] digital_in[3] Stop-Pro DO[3]
feramenta ! aralnte) prres e

DIt4] digital_in{4] potal
Varidveis ois) digital in(s] pots)
Dit6] digital_in[6] Dofs] ou
o1 digtalin(7] po(7] digital_out[7]

Inicializagéo
Transicao

suave Tio] tool_in[0] To[0] tool_out[0]
Ty toolin[1] To[1] tool_out[1]

Posicao Inicial
e 1/0 Selecionado:  digital_out1]

Transportador:
Renomear

Aparafusam...
Apagar
> seguranca

Acéo no programa
> Fieldbus
Ao durante a execugao - baixo quando parado -]

ONormaI 7 o 0 O simulaczo ()

Tipo de sinal E/S Para limitar o numero de sinais listados nas secc¢des Entrada e Saida, uti-
lize o menu pendente Ver para alterar o conteudo apresentado com base
no tipo de sinal.

Atribuicdo de nomes Pode nomear os sinais de Entrada e Saida para identificar facilmente os
definidos pelo que estao a ser utilizados.

usuario 1. Selecione o sinal desejado.

2. Toque no campo de texto para digitar um nome para o sinal.

3. Pararepor o nome como padrao, toque em Limpar.

Para criar um registo de utilizagdo geral e torna-lo disponivel no programa,
utilize um nome definido pelo utilizador. (i.e., para um comando Aguardar
ou para a expressao condicional de um comando If).

Os comandos Aguardar e If sdo descritos em (84. Aguardar na pagina
261) e (95. Se na pagina 281), respetivamente. Pode encontrar os registos
de utilizagdo geral nomeados no seletor Entrada ou Saida no ecra Editor
de Expressdes.
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AcOesE/S e
Controle de Guia
E/S

Controle da guia
E/S

Acoes de entrada
disponiveis

Acgdes de saida
disponiveis

Pode utilizar as E/S digitais Fisicas e de barramento para acionar agées ou

reagir ao estado de um programa.

Utilizar o controlo do Separador E/S para especificar se uma saida é con-
trolada no separador E/S (quer por programadores, quer por operadores e
programadores), ou se € controlada pelos programas dos robés.

Acao
Iniciar
Parar

Pausa

Funcionamento livre

AVISO

A

Acéao

Inicia ou retoma o programa atual
num limite crescente (somente ati-
vado no Controle Remoto, ver
143. Defini¢cdes na pagina 404)

Para o programa atual em uma
borda ascendente

Pausa o programa atual em uma
borda ascendente

Quando a entrada é alta, o robd
entra em freedrive (semelhante ao
botédo do freedrive).

A entrada é ignorada se outras con-
dicoes nao permitirem o freedrive.

Se o robd é parado durante o uso da acgao de entrada

Iniciar, o robd se move lentamente para o primeiro ponto
de rota do programa antes de executar esse programa. Se
o robd é pausado durante o uso da agao de entrada Iniciar,
o rob6 se move lentamente para a posi¢cao de onde foi
pausado antes de resumir esse programa.

Estado de saida

Acéao

Baixo quando ndo estiverem Baixo
execucao

Estado do
programa

Parado ou em
pausa
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Alto quando n&o estiver em Alto

execucao
. Baixo
Alto quando estiver em exe- Alto
cucao - baixo quando parar
Baixo
Baixo em paragem nao pla-
neada
Baixo
Alto

Baixo em paragem néo pla-
neada, sendo Alto

Alterna entre o alto e o baixo

Impulso Continuo

Causa de

encerramento do AVISO

Parado ou em
pausa

Executando
Parado ou em
pausa

Programa
encerrado
nao pro-
gramado

Programa
encerrado
nao pro-
gramado

Em exe-
cucgao,
parado ou em
pausa

Em execugéao
(pause ou
pare o pro-
grama para
manter o
estado de
pulso)

programa Ocorre o encerramento ndo programado de um programa

em qualquer das seguintes situacdes:
* Paragem do rob6
* Falha
* Violagao

* Excecédo de tempo de execugdo
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116. Variaveis de Instalacao

Descrigao

As variaveis criadas no painel de Variaveis de Instalagdo chamam-se
variaveis de instalagao e sao utilizadas como variaveis normais do pro-
grama. As variaveis de instalagdo sao distintas porque mantém o seu valor
mesmo que um programa pare e depois recomece, e quando o brago do
robd e/ou a Caixa de Controlo sao desligados e ligados novamente.

, :
Variaveis de Instalacédo

TCP

Carga (til * Nome ~ Valor ~ Descricdo 3
Montagem

Configuracao
de E/S

10 da
feramenta

Variaveis
Inicializacao

Transigao
suave

Posicao Inicial
Correia
Transportadori

~
Aparafusam...

) Seguranca Excluir

Nome Valor Descrigdo
» Fieldbus =

O Variavel favorita OK Cancelar

O Normal
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116. Variaveis de Instalacao

Criagao de variaveis Os nomes e valores das variaveis de instalacdo sdo armazenados com a

de instalagao instalacdo, para que possa utilizar a mesma variavel em varios programas.
As variaveis de instalacao e os seus valores sao guardados auto-
maticamente a cada 10 minutos durante a execugao do programa, tam-
bém quando o programa é pausado e quando € parado.

Para criar uma variavel de instalacéo

1.

Toque em Criar novo e um novo nome de variavel € sugerido no
campo Nome .

Pode editar o nome da variavel como quiser.

No campo Value, defina um valor para a nova variavel.

N&o pode guardar uma variavel sem definir primeiro o Valor.

Pode descrever a nova variavel de instalagdo no campo Descrigao.

Pode definir a nova variavel como favorita ao marcar a caixa Varia-
vel favorita.

Toque em OK para adicionar a nova variavel a lista de Variaveis de
Instalacao.

Designar variaveis A designacao de uma variavel de instalagéo favorita permite que a variavel

de instalagao de instalagao faga parte do conjunto de variaveis favoritas exibidas

favoritas quando a seleciona para mostrar apenas as variaveis favoritas na aba
Variaveis no ecra da aba do Programa, e no ecra da aba Executar.

Para designar uma variavel de instalagdo como favorita

1.
2.

No Cabecalho, toque em Instalagao.

Em Geral, selecione Variaveis.

As variaveis estao listadas em Instalagao de variaveis.
Selecione a variavel desejada.

Marque a caixa Variavel favorita.

Toque em Executar para voltar a exibicdo da variavel.

UR20
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Gestao de varidveis Para editar variaveis de instalagéo

de instalagéo 1. Selecione a variavel desejada na lista de Variaveis de Instalagao.

2. Pode editar o Valor, a Descri¢do ou a Variavel favorita.

Nao pode editar o nome da variavel neste passo.

As alteracgoes nas variaveis de instalacao editadas tém efeito imediato.
Para eliminar variaveis de instalacdo

1. Selecione a variavel desejada e toque em Eliminar.

2. Selecione Eliminar variavel na janela de confirmagao

Descri¢cbes de Pode adicionar informacgdes as suas variaveis adicionando descri¢coes de
variavel variaveis na coluna Descri¢cdo. Pode usar as descrigdes de variaveis para
transmitir a finalidade da variavel e/ou o significado do seu valor aos ope-
radores que usam o ecra da aba Executar e/ou outros programadores.
As descri¢des das variaveis (se usadas) podem ter até 120 caracteres, exi-
bidas na coluna Descri¢ao da lista de variaveis no ecra da aba Executar e
no ecra da aba Variaveis.
Uma descricéo de variavel abrange varias linhas para ajustar a largura da
coluna Descrigao, se necessario. Também pode recolher e expandir a
coluna Descri¢do usando os botdes mostrados abaixo.

Para recolher/expandir a coluna Descri¢ao

1. Toqueem Recolher"hl para recolher a coluna Descri¢ao.

q

2. Toque em Expandir "Il para expandir a coluna Descrigao.
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117. Inicializacao

117. Inicializacao

Descricédo

Carregando um
programa de
inicializacao

A tela de Inicializagdo contém configuragdes para carregar auto-
maticamente e iniciar um programa padrao, bem como para inicializar auto-
maticamente o Brago do robé durante a energizagéo.

\ As alteragoes néo terdo efeito até salvar a instalacao
Tcp Arquivo de Programa Padréo
1 Carga (til Carrega automaticamente o programa padr&o quando o rob & ativado
Montagem [ Carregar programa padréo
Configuragao
de E/S
10 da Inicie Automaticamente o programa padréo na Guia Executar
feramenta
= Ligar borda para
Varidveis
Inicializagao
E— 1. Se a apcéo Iniclalizagéo Automatica abaixo também estiver ativada, o robé podera comegar a se mover e ligar.
suave Isso apenas esta disponivel no modo de Controle Remoto

Posicao Inicial |iciaiizaca0 Automatica

Correia
Transportador; Inicializar automaticamente o robot se o brago estiver desligado

Aparafusam...

Freio automético libera o robd
> seguranca

Ligar <Entrada.Di> v | bordapara
> Fieldbus 1 O robé pode se deslocar devido o procedimento de lieragéo do freio

Isso apenas esta disponivel no modo de Controle Remoto.

ONormaI ui o 0 O simulaczo ()

AVISO

1. Quando o carregamento automatico, iniciar auto-
matico e inicializar automatico estiverem habilitados,
o rob6 executa o programa assim que a Caixa de
Controle for ligada se o sinal de entrada cor-
responder ao nivel de sinal selecionado. Por exem-
plo, a borda de transicao para o nivel de sinal
selecionado n&o sera necessaria nesse caso.

2. Use precaucao quando o nivel do sinal for definido
como BAIXO. Os sinais de entrada, por padrao, sao
baixos: levando o programa a correr auto-
maticamente sem ser ativado por um sinal externo.

3. Deve estar em Modo de Controlo Remoto para
poder executar um programa onde o arranque € a ini-
cializacdo automéaticos estao ativos.

Sera carregado um programa padrao quando a Caixa de Controle for
ligada. Além disso, o programa padrao é carregado automaticamente
quando o ecra Executar Programa (ver 53. Guia Executar na pagina 189)
€ introduzido e nenhum programa é carregado.

UR20
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Iniciando um
programa de
inicializagao

O programa padréo é iniciado automaticamente no ecra Executar Pro-
grama. Quando o programa padrao € carregado e a transi¢céo de borda do
sinal de entrada externa especificada é detectada, o programa sera ini-
ciado automaticamente.

Ao inicializar, o nivel do sinal de entrada atual é indefinido. Escolher uma
transicdo que corresponde ao nivel do sinal ao inicializar, vai iniciar auto-
maticamente o programa. Além disso, deixando o ecra Executar Pro-
grama ou tocando no botdo Parar no Painel de instrumentos desativa a
funcao de arranque automatico até o botao Executar ser premido nova-
mente.
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118. E/S da ferramenta

Descri¢ado O Controle de Interface E/S permite a vocé alternar entre o controle do
usuario e o controle URcap.

Tce Selecione o modo como a interface de E/S da ferramenta é controlada. Se a interface for controlada por URCap, as opgoes definidas
pelo utilizador serdo ignoradas.

Carga (til
Montagem Controlado por Utilizaclor -

Configuragao

de E/S Entradas analdgicas - Interface de comunicagéo Modo de Saida Digital
10 da ' &
Entradas analdgicas O modo de saida digital da ferramenta € definido com base na
feramenta ) 9 ferramenta anexada
Variveis analog_in[2]
; Tensé&o de saida da ferramenta o v
analog_in[3]

Inicializagao
& Ajustar a tens&o da ferramenta para 24V pode danificar o

Transicao @ Interface de comunicagao 1 equipamento anexado se este estiver configurado somente para
suave 12v

Posicao Inicial A Interface de Comunicacdo da Ferramenta permite a

E—— comunicagdo com a ferramenta sem fiag&o externa O Almentacio de Pino Duplo

Transportador: Taxa de Transmissdo (115200 -

Aparafusam... Paridade Nenhum v ©saidapecrio

» seguranca Bits de Paragem Um - Salda digital O ‘Dreno (Sinlding) (NPN) v ‘
Caract. RX Ociosos 15 Saida digital 1 ‘DTEHG (Sinking) (NPN) v ‘
) Fieldbus Caract, TX Ociosos 3,5

O Normal : o 0 o simuaszo )

Interface de 1. Toque na guia Instalacédo e, em Geral, toque em E/S da ferramenta.

Controlo I/0 2. Em Controle de Interface de E/S, selecione Usuario para acessar as

Entradas analdgicas da ferramenta e/ou configuragdes do modo de
saida digital. Selecionar um URCap remove 0 acesso as con-
figuracoes de Entradas Analdgicas da Ferramenta e do Modo de
Saida Digital.

AVISO

Se um URCap controla um atuador, com uma garra, o
URCap requer controle da Interface ES da Ferramenta.
Selecione o URCap na lista, para permitir que este con-
trole a Interface ES da ferramenta.

UR20 342 Manual do utilizador



119. Entrada analdgica - Interface de comunicagéo UNIVERSAL ROBOTS

119. Entrada analogica - Interface de
comunicacgao

Descricéo

Interface de
Comunicac¢ao da
Ferramenta

A Interface de Comunicagao da Ferramenta (TCI) permite que o robé comu-
nigue com uma ferramenta anexada através da entrada analdgica da fer-
ramenta do robé. Isto elimina a necessidade de ter cablagem externa.

Uma vez que a Interface de Comunicacao da Ferramenta é ativada, todas
as entrada analdgicas da ferramenta ficardo indisponiveis

1. Toque na guia Instalacao e, em Geral, toque em E/S da ferramenta.

2. Selecione Interface de Comunicagéao para editar as configuragoes
da TCI.
Assim que a TClI for ativada, a entrada analégica da ferramenta fica
indisponivel para a Configuracao de E/S da Instalagao e nao apa-
rece na lista de entradas. A entrada analdgica da ferramenta tam-
bém esta indisponivel para programas como op¢oes e expressdes
de Esperar Por.

3. Nos menus suspensos, em Interface de Comunicacéo, selecione os
valores necessarios.
Quaisquer alteragdes nos valores sdo enviadas imediatamente para
a ferramenta. Se os valores de uma instalacao diferirem do que a fer-
ramenta esta usando, aparecera um aviso.
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120. Modo de Saida Digital

Descrigao

Alimentagao de
Pino Duplo

A interface de comunicagao da ferramenta permite que duas saidas digitais
sejam configuradas independentemente. No PolyScope, cada pino tem um
menu suspenso que permite que o modo de saida seja definido. As seguin-
tes opgdes estdo disponiveis:

* Sinking: Permite que o pino seja configurado numa configuragao
NPN ou Sinking. Quando a saida ¢ desligada, o pino permite que a
corrente flua para o solo. Pode ser utilizado em conjunto com o pino
PWR para criar um circuito completo. Ver capitulo cinco no Manual
de Instalacao de Hardware .

* Sourcing: Permite que o pino seja configurado numa configuragao
PNP ou Sourcing. Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma
fonte de tens&o positiva (configuravel na guia E/S). Pode ser uti-
lizado em conjunto com o pino GND para criar um circuito completo.

* Push/Pull: Permite que o pino seja definido numa configuracéo
Push/Pull. Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma fonte de
tensao positiva (configuravel na guia E/S). Pode ser utilizado em con-
junto com o pino GND para criar um circuito completo quando a
saida esta desligada, o pino permite o fluxo da corrente para a terra.

Apbs a selecdo de uma nova configuracdo de saida, as alteracdes tém
efeito. A instalagao carregada atualmente é modificada para refletir a nova
configuragdo. Depois de verificar se as saidas da ferramenta estéo fun-
cionando como previsto, certifique-se de salvar a instalagao para evitar a
perda das alteracdes.

A alimentacao de pino duplo é usada como fonte de energia para a fer-
ramenta. Ativar a alimentacdo de pino duplo desativa as saidas digitais
padrao da ferramenta.
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121. Transicao suave

Descrigao

Ao alternar entre os modos de seguranga durante os eventos (ou seja,
Entrada em Modo Reduzido, Plano de Acionamento no Modo Reduzido,
Paradas de Seguranca, e Dispositivo de Ativagdo com Trés Posigdes), o
braco do rob6 tem como objetivo usar 0,4 s para criar uma transigcao
«suavey. AplicagOes existentes ndo tém alterado o comportamento que cor-
responde a configuracao «forcada». Novos arquivos de instalagao padrao
para a configuragao «suavey.

Ajustar as configuragdes de 1. No Cabecalho, toque em Instalacao.

aceleragao/desaceleragcao

2. No menu lateral a esquerda, em Geral, selecione Transi¢gao
Suave.

3. Selecione Forte para ter uma maior ace-
leragdo/desaceleragao
ou selecione Suave para a definicdo de transigao padréo
mais suave.
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122. Posicao Inicial

122. Posicao Inicial

Descricéo

Definir inicio

Inicio € uma posi¢ao de retorno definida pelo usuario para o brago do robd.
Uma vez definida, a posicao inicial fica disponivel ao criar um programa do
robd. Pode usar a posigéao inicial para definir uma posicéo inicial segura.
(Ver 52. Posicao Inicial Segura na pagina 187) Use os bot6es da Pagina
Inicial para realizar o seguinte:

* A Posigao de Edigao modifica uma Posi¢do Home.

* Mover para aqui move o braco do rob6 para a Posicdo Home.

* Posigao Zero coloca o Brago do Robé na posi¢éo vertical.

TCcp
‘ Editar Posicdo
1 Carga atil

Montagem
Mover aqui
& A

de E/S

10 da l 1 Posicdo zero

Variaveis
Inicializagao
Transicao
suave

Posicao Inicial
= Posicédo da Articulacdo
Correia

Transportadori Base

Aparafusam... Ombro

> Seguranca Cotovelo
> Fieldbus Pulso 2

Pulso 3

90,00°
-90,00°
-90,00°
-90,00°
90,00°
0,00°

Robé

<sem nome>*

default_1*

° 0 o Em‘wu\qwa.

O Normal

Em Geral, selecione Home.

Toque em Definir Posigao.

No Cabecalho, toque em Instalag&o.

Ensine o robé utilizando os botdes Freedrive ou Transig¢ao.
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123. Configuracao da Correia
Transportadora

Descricao A Configuragcao do Rastreamento da Transportadora permite a con-
figuracdo do movimento de até duas transportadoras. A configuragao da
correia transportadora oferece opgdes para configurar o robd para tra-
balhar com codificadores absolutos ou incrementais, bem como com cor-
reias transportadoras lineares ou circulares.

Definir um 1. No Cabecalho toque em Instalagao.

transportador 2. Em Geral, selecione Correia Transportadora.

3. Em Configuracao da Correia Transportadora, nna lista pendente,
selecioneTransportadora 1 ou Transportadora 2.
Vocé s6 pode definir um transportador por vez.

4. Selecione Ativar Correia Transportadora

5. Configurar Parametros da Correia e Parametros do Acom-

panhamento.
Parametros da Codificadores Incrementais
Correia Podem ser ligados as Entradas Digitais 8 a 11. A decodificacéo de
Transportadora sinais digitais € executada a 40kHz. Utilizando um codificador em

Quadratura (requer duas entradas), o robd pode determinar a
velocidade e a direcao da transportadora. Se a diregao da
transportadora for constante, pode ser utilizada uma unica entrada
para detetar extremos Ascendentes, Descendentes ou Ascendentes e
Descendentes os quais determinam a velocidade da transportadora.

Codificadores Absolutos
Podem ser conectados através de um sinal MODBUS. Tal requer a
preconfiguracdo de um registo de saida Digital MODBUS na (sec¢ao ).
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123. Configuragao da Correia Transportadora

Parametros da

Correia

Correias transportadoras lineares

Quando um transportador linear esta selecionado, deve ser
configurada uma funcionalidade de linha na sec¢édo Funcionalidades
da instalagao para determinar a direc¢ao da transportadora. Garantir a
precisao, colocando o recurso de linha paralelo a direcédo da correia
transportadora, com uma grande distancia entre os dois pontos que
definem o recurso de linha. Configure o recurso de linha colocando a
ferramenta firmemente contra a lateral da correia ao ensinar os dois
pontos. Se a direc¢ao da linha da funcionalidade for oposta ao
movimento da transportadora, utilize o botdo Direcgdo inversa. O
campo Ticks por metro mostra o numero de ticks que o codificador
gera quando a transportadora se movimenta um metro.

Correias transportadoras circulares

O ponto central do transportador deve ser definido para acompanhar
um transportador circular.

1. Defina o ponto central na parte Funcionalidades da instalagéao.
O valor de Ticks por revolugao é o numero de ticks que o
codificador gera quando a transportadora faz uma revolugao
completa.

2. Selecione a caixa Rodar ferramenta com transportadora para
a orientagao da ferramenta acompanhar a rotagao da
transportadora.
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124. Configuracao de Chave de Fenda

Descricédo

Configuragéo de

uma Chave de
Fenda

A Preparacao para o aparafusamento oferece opgdes para configurar o
robé de modo que este trabalhe com uma parafusadeira industrial ou uma
apertadeira industrial. Vocé pode configurar a posi¢ao da chave de fenda
em relacdo ao flange da ferramenta e a interface elétrica do robé.

TCP

Configuragao do Aparafusamento
t Carga atil Utiize a pagina TCP para configurar o TCP na ponta da chave de fendas/cabeca do
parafuso e a direcao desejada. Utiize os graficos & direita para compreender e
configurar a orientacao corretamente

pmm—
de E/S Selecionar v

10 da
feramenta

Montagem

|

N

Variaveis

Sinais de E/S Entrada Saida
Inicializagdo _
Interface oK Selegéo de programa 1 Iniciar
Transicao Todos v ‘ ‘Se\ec\onar v ‘ ‘Se\ec\onar v ‘ ‘Se\ec\onar v
suave
;o i Atraso de Selecéo de
Posicao Inicial N&o OK Selecdo de programa 2 Programa g
Correia ‘Se\ecwor\ar v ‘ ‘Se\ecwor\ar v ‘ 1.0 se
Transportadori
Aparafusam... Pronto Selecdo de programa 3
S G [selecionar -] [selecionar v
Sekeso e programa 4

ONormaI : o 0 O simulaczo ()

Em qualquer lista de Selegcdo de Programa de saida, em Saida, € possivel
selecionar uma saida inteira para trocar a Selecao de Programa para um
campo numerico.

1. No Cabecalho, toque em Instalagao.

2. Em Geral, selecione Aparafusar, ou crie o seu proprio TCP para a
chave de fendas, tocando em TCP sob a opcao Geral.

3. Em Entrada e Saida, configure a E/S para a sua chave de fendas.
Pode utilizar a lista Interface para filtrar o tipo de E/S apresentado
em Entrada e Saida.

4. Em Iniciar, seleccione a E/S que inicia a ac¢ao de aparafusamento.
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124. Configuracao de Chave de Fenda

Configuragao da
Posicao da
Parafusadeira

Configuracdo da
Interface da
Parafusadeira

1. Em Definigdo da Chave de Fendas, utilize o menu pendente para
selecionar um TCP previamente definido (ver 111. Configuracao do
TCP na pagina 324) onde a Posicao e Orientacao sao definidas da
seguinte forma:

* Configure a Posicao para ser a ponta da ferramenta da para-
fusadeira onde esta entra em contato com o parafuso.

* Configure a Orientagdo para que o sentido Z positivo fique ali-
nhado ao comprimento dos parafusos a ser apertados.

E possivel visualizar as coordenadas X, Y e Z do TCP selecionado para
confirmar que o mesmo corresponde ao bit ou tomada da ferramenta.
O no6 do programa de Aparafusamento usa o sentido Z positivo do TCP
para seguir o parafuso e calcular as distancias.

1. Utilize a Interface do menu pendente na parte superior do ecra para
alterar o conteudo visualizado com base no tipo de sinal.

2. Em Entrada, configure os sinais que o rob0 recebe da chave de fen-
das:

* OK: Alto quando o aperto termina com sucesso, se nao sele-
cionada esta condicao nao esta disponivel no né do programa
de aparafusamento

* Nao OK: Alto quando o aperto termina com erros, se nao sele-
cionada esta condi¢do ndo esta disponivel no né do programa
de aparafusamento

* Pronto, quando a aparafusadora estiver pronta para ser ini-
ciada, se nao for selecionada, esta condi¢cao nao esta assi-
nalada

3. Em Saida configure os sinais que o rob6 envia para a apa-
rafusadora:

* Inicio: inicia a ferramenta que aperta ou afrouxa um parafuso,
dependendo apenas na fiagao.

* Selecao do programa: um inteiro, ou até quatro sinais bina-
rios, podem ser selecionados para ativar diferentes con-
figuracdes de aperto armazenadas na parafusadeira

* Atraso na Selecao do Programa: tempo de espera a ser uti-
lizado depois de mudar o programa da aparafusadora para ter
a certeza de que esta ativo
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Valores tipicos de
orientagéo

Os valores (em notagao de vetor de rotagao [rad]) séo ilustrados na tabela

a seguir.

B -
\‘il

Eixo de aparafusamento I-P

paralelo ao sentido Y negativo

da flange 1 da ferramenta do

robd

b d
Eixo de aparafusamento \LP
paralelo ao sentido Y positivo
da flange 2 da ferramenta do

robd
N h.l
- ) {;
Eixo de aparafusamento
paralelo ao sentido positivo X
da flange 3 da ferramenta do
robd
1
\*
Eixo de aparafusamento \LP

paralelo ao sentido X negativo
da flange 4 da ferramenta do
robd

Orientacao
* RX:1.5708
rad

* RY:0.0000
rad

* RZ:0.0000
rad

Orientacao
* RX:-1.5708
rad

* RY:0.0000
rad

* RZ:0.0000
rad

Orientacao

* RX:0.0000
rad

* RY:1.5708
rad

* RZ:0.0000
rad

Orientacao
* RX:0.0000
rad

* RY:-1.5708
rad

* RZ:0.0000
rad
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124. Configuracao de Chave de Fenda

Eixo de aparafusamento

paralelo ao sentido Z positivo
da flange 5 da ferramenta do

robo

Eixo de aparafusamento

paralelo ao sentido Z negativo
da flange 6 da ferramenta do

robd

Orientacao
* RX:0.0000
rad

* RY:0.0000
rad

* RZ: 0.0000
rad

Orientacao

* RX:3.1416
rad

* RY:0.0000
rad

* RZ:0.0000
rad
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125. Seguranca

Descrigao Ver capitulo: 38. Configuracdo de Seguranca de Software na pagina 155.
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126. Feature

126. Feature

Descrigao

Uma Funcionalidade representa um objecto definido por uma pose de seis
dimensdes (posicao e orientagao) em relagao a base do robd. Pode atribuir
um nome a funcionalidade para referéncia futura.

Algumas subpartes de um programa robd consistem em movimentos exe-
cutados em relacao a objetos especificos que nao sejam a base do braco
do robd. Estes objetos podem ser mesas, outras maquinas, pecas, sis-
temas de vis&o, espacos em branco ou limites existentes ao redor do brago
do robé.

<sem nome>* D -] E GEgs —

default*

> Geral Feature
A Base
@ Ferramenta

Base
> seguranca

« Ponto

/ Linha
@ Plano
> Fieldbus

Editar Mover aqui

ONormaI 7 o 0 O simulaczo ()

O robd inclui duas funcionalidades predefinidas, listadas abaixo, com
poses definidas pela configuracao do proéprio brago do robd:

* A funcionalidade Base esta localizada no centro da base do robo.

* A funcionalidade Ferramenta esta localizada no centro da base do
TCP atual.
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Recurso de base

Funcionalidade da
ferramenta
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126. Feature

Detalhe

Para definir a pose de uma funcionalidade, utilize a funcionalidade Ponto,
Linha e/ou Plano.

Estas funcionalidades s&o posicionadas através de um método que utiliza
a pose atual do TCP na area de trabalho. Assim, pode ensinar loca-
lizagbes de funcionalidades utilizando o Freedrive , ou"jogging" para
mover o rob0 para a pose desejada.

A selecao de uma funcionalidade depende do objeto que estéa a ser uti-
lizado e dos requisitos de precisao. Utilize as funcionalidades de Linha e
de Plano sempre que possivel, uma vez que se baseiam em mais pontos
de entrada. Mais pontos de entrada significam maior precisao.

Por exemplo, pode definir com precisao a dire¢cao de uma transportadora
linear, definindo dois pontos de uma funcionalidade de Linha com a maior
separacao fisica possivel. Também pode utilizar a funcionalidade Ponto
para definir uma transportadora linear, no entanto, deve apontaro TCP na
direcdo do movimento da transportadora.

Usar mais pontos para definir a pose de, por exemplo, uma mesa, significa
que a orientacao € baseada nas posi¢coes em vez da orientagdao de um
unico TCP. Uma unica orientagao TCP é geralmente mais dificil de con-
figurar com alta preciséo..

Para mais informacdes sobre a adi¢cao de funcionalidades, ver

(secgdes: Adicionar um Ponto na pagina 358) e (Recurso de Plano na
pagina 359).
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Usar um recurso

Utilizagao de Mover
para Aqui

Caracteristica do
ponto

Pode consultar um recurso definido na instalagdo do programa do robd
para relacionar os movimentos do rob6 (por exemplo, Moved, Movel e
MoveP).

Isso permite a facil adaptagéo de um programa do robd quando, por exem-
plo: existem varias estacdes de robd, quando um objeto é dinamicamente
movido durante a execug¢ao do programa ou quando um objeto € movido
permanentemente na cena. Ajustando a funcionalidade de um objeto,
ajusta todos os movimentos do programa em relacédo ao objeto.

Para mais exemplos, ver sec¢des (Exemplo: Atualizacao Manual de uma
funcionalidade para ajustar um programa na pagina 361) e (Exemplo: Atu-
alizacdo Dindmica de uma Pose de funcionalidade na pagina 362).
Quando uma carateristica é escolhida como referéncia, os botdes Move
Tool para traducgao e rotag¢do funcionam no espaco da carateristica sele-
cionada (ver 133. Guia Mover na pagina 381) e (Mover Ferramenta na
pagina 381), leitura das coordenadas TCP. Por exemplo, se uma mesa
esta definida como recurso e é escolhida como uma referéncia na Guia
Mover, as setas de translagao (ou seja, cima/baixo, esquerda/direita, fren-
te/tras) movem o robd nestes direcdes relativamente a mesa. Adi-
cionalmente, as coordenadas TCP estardo no quadro da mesa.

* Na arvore Recursos, pode renomear um Ponto, Linha ou Plano
tocando no botéo de lapis.

* Na arvore Recursos, pode excluir um Ponto, Linha ou Plano tocando
no botao Excluir.

Toque em Mover para Aquipara mover o braco do robé para a fun-
cionalidade selecionada. No final desse movimento, os sistemas de coor-
denadas do recurso e o TCP irdo coincidir.

A funcionalidade Mover para aqui esta desativada se o brago do robot ndo
Ihe conseguir chegar.

O recurso de ponto define um limite de seguranca ou uma configuracao ini-
cial global do Brago do Robé. A pose de um recurso de ponto € definida
Como a posicao e a orientacao do TCP.
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126. Feature

Adicionar um Ponto

Line feature

1. Na instalagao, selecione Funcionalidades.

2. Sob as funcionalidades selecione Ponto.

R 182+ Q

tover E/s

SE _
Executar P lag3o ove: A Salvar
ponto 1 5
> Seguranca & Base - m
@ Ferramenta
« Ponto
+]
/ Linha
% Plano
> Fieldbus
A
®
| Editar || Mover aqui || Ensinar este ponto |

O Normal ‘ o 0 o Sir‘\‘n,ﬂagaw:w.

O recurso de linha define linhas que o rob6 precisa de seguir. (por exem-
plo, quando realiza o0 acompanhamento da correia). E definida uma linha /
como um eixo entre duas funcionalidades de ponto p7 e p2 como se pode
ver na figura 126.
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Adicionar uma Linha 1. Na instalagao, selecione Funcionalidades.

2. Sob as funcionalidades selecione Linha.

iaagie] _viove s rimorico _
Linh
inha
> Seguranca ] Base
@ Ferramenta

— « Ponto_1

- « Ponto_2 +
/ Linha
@ Plano

#

T

ONormaI { ° 0 O S\rv'u,ﬂav;éo.
Vel )%

Aqui pode ver o eixo direcionado do primeiro ponto para o segundo ponto
constituira o eixo y do sistema de coordenadas da linha. O eixo z é defi-
nido pela projecao do eixo z de p7 para o plano perpendicular a linha. A
posicao do sistema de coordenadas de linha é a mesma que a posi¢ao de

pl.

Recurso de Plano Selecione o recurso de plano quando necessitar de uma estrutura com
alta precisao, por exemplo ao trabalhar com um sistema de visao ou fazer
movimentos em relacdo a uma mesa.

Adicionar um plano 1. Na instalagdo, selecione Funcionalidades.

2. Sob as funcionalidades selecione Plano.
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Ensinando um plano Quando apertar o botdo plano para criar um plano novo, o guia na tela
ajuda vocé na criagdo de um plano.

1. Selecione Origo
2. Mova o rob6 para definir a direcao do eixo x positivo do plano
3. Mova o robé para definir a dire¢do do eixo y positivo do plano
O plano é definido usando a regra da mao direita - assim o eixo z é o pro-

duto cruzado do eixo x e eixo y, como ilustrado abaixo.
Y

AVISO

Pode reensinar o plano na dire¢gdo oposta do eixo x, se
quer que o plano seja normal na dire¢do oposta.

Modifique um plano existente ao selecionar Plano e apertar Modificar
Plano. Para isso usara a mesma guia que usa para ensinar um novo
plano.
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Exemplo:
Atualizagdo Manual
deuma
funcionalidade para
ajustar um
programa

Considere uma aplicagao onde varias partes de um programa do robd sao
relativas a uma mesa. A figura abaixo ilustra 0 movimento dos pontos de
rota wpl através de wp4.

Robot Program
Moved
S1
MoveL # Feature: Pl var
wpl

&
wp1
]
wpd

[
wp2

@
wp3

P1

Programa simples com quatro pontos de rota em relagéo a um
plano de recurso atualizado manualmente, alterando o recurso

A aplicacao requer que o programa seja reutilizado para varias instalacdes
de robd, onde a posicao da mesa varia ligeiramente. O movimento relativo
a mesa é idéntico. Definindo a posi¢cao da tabela como uma funcionalidade
P1nainstalacao, o programa com um comando MoverL configurado em
relagcéo ao plano pode ser facilmente aplicado a robés adicionais, atu-
alizando apenas a instalagdo com a posicao real da tabela.

O conceito se aplica a qualquer numero de Recursos em um aplicativo,
para atingir um programa flexivel que pode resolver a mesma tarefa em
muitos robés, mesmo que outros locais no espaco de trabalho possam
variar entre as instalacdes.
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Exemplo: Considere uma aplicagao similar onde o robé deve mover-se nhum padrao
Atualizacao especifico acima de uma tabela para resolver uma tarefa particular.
Dindmica de uma

Pose de

funcionalidade

P1

wpd

Um comando MovelLcom quatro pontos de rota relativos a uma carac-
teristica de plano

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o=pI[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Feature: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

P
%
“ wp3

wpd —
Pl

Oz‘*i_

60.3: Aplicacdo de um desvio para o recurso de plano

60.4:

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
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127. Edicao de Funcionalidades

Descri¢ado A Edicao de Funcionalidades é uma forma alternativa de adicionar fun-
cionalidades a sua instalacao e/ou editar funcionalidades existentes.

Log )
point 1 -
> safety &) Base = L
@ Tool

« Point

+
T
& Plane

| Move here || Teach this point |

O Normal Speed E—) 100% simutation ()

Utilize Editar para criar e mover funcionalidades sem mover o brago do
robd, de modo que a funcionalidade possa ser colocada fora do alcance do
braco do robd.

Editing a Point Pode editar um ponto definido ou um ponto indefinido. A edigdo de um
ponto indefinido define-o.

1. Nainstalagéo, toque em Funcionalidades.

2. Em Funcionalidades, selecionePonto para adicionar um ponto a sua
arvore de programas.

3. Toque em Editar para aceder ao ecra Editar e fazer alteragdes na
posicao e rotagao do ponto

R = QM

Robé Feature

<

Base

Posicdo da Ferramenta

[+] x [ -1843mm
Y -430,42| mm
z 157,28/ mm

(]

Rotagéo Vetorial [rad]

RX 0,001 rad
RY -3,166 rad
RZ -0,040| rad

nnnepennn

[+

O Normal
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Edicao de uma linha A linha aparece como dois pontos na arvore de programas. Deve definir
todos os pontos.

Editar um plano

1.
2.

Na instalacao, toque em Funcionalidades.

Em Funcionalidade, selecione Linha para adicionar uma linha a
arvore de programas.

A linha é composta por dois pontos:

* Toque num ponto para editar as respetivas coordenadas,
depois toque no outro ponto da linha também para editar as
coordenadas.

Na instalagao, toque em Funcionalidades.

Em Funcionalidade, selecione Plano para adicionar um plano a
arvore de programas.

Toque em Editar para aceder ao ecra Editar e fazer alteragées na
posicéo e rotagcdo do plano
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UNIVERSAL ROBOTS 128. Fieldbus
128. Fieldbus
Descrigao Aqui pode definir a familia de protocolos de redes de computadores indus-

triais utilizados para controlo distribuido em tempo real aceite pelo PolyS-
cope: MODBUS, Ethernet/IP e PROFINET.

UR20 366 Manual do utilizador



129. Configuracao de E/S do cliente MODBUS UNIVERSAL ROBOTS

129. Configuracao de E/S do cliente

MODBUS

Descricao

Aqui, podemos definir os sinais do cliente (master) MODBUS. Conexdes
com servidores (ou escravos) MODBUS nos enderegos IP especificados
podem ser criadas com sinais de entrada/saida (registros ou digitais). Cada
sinal tem um nome exclusivo para que possa ser usado em programas.

cece

Etherheuip.

Atualizar

Pressione esse botdo para atualizar todas as conexdes MODBUS. Atu-
alizar desconecta todas as unidades modbus, e 0s conecta hovamente.
Todas as estatisticas sao apagadas.

Adicionar unidade

Pressione esse botao para adicionar uma nova unidade MODBUS.

Excluir unidade

Pressione esse botao para excluir a unidade MODBUS e todos os sinais
dessa unidade.

Definir IP da
unidade

Aqui, o endereco IP da unidade MODBUS é mostrado. Pressione o botdo
para altera-lo.
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Modo sequencial Disponivel apenas quando Mostrar Opgées Avangadas estiver sele-
cionada. Selecionar esta caixa de selecao forga o cliente modbus a aguar-
dar uma resposta antes de enviar a proxima solicitacdo. Este modo é
exigido por algumas unidades fieldbus. Ativar esta op¢éo pode ajudar
quando houver varios sinais, e aumentar a frequéncia de solicitacdo
resulta em desconexao dos sinais.

A frequéncia de sinal real pode ser inferior ao solicitado quando varios
sinais sao definidos no modo sequencial. A frequéncia real do sinal pode
ser observada nas estatisticas de sinais. O indicador de sinal fica amarelo
se a frequéncia real do sinal for inferior a metade do valor selecionado na
lista de Frequéncias pendente.

Adicionar sinal Pressione esse botédo para adicionar um sinal a unidade MODBUS cor-
respondente.

Excluir sinal Pressione esse botao para excluir um sinal da unidade MODBUS cor-
respondente.
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Definir tipo de sinal

Definir enderego do
sinal

Definir nome do
sinal

Use este menu suspenso para escolher o tipo de sinal.
Tipos disponiveis sao:

Entrada digital

Uma entrada digital (bobina) € uma quantidade de um bit que ¢ lida da
unidade MODBUS na bobina especificada no campo de endereco do
sinal. O cédigo de funcao 0x02 (Ler Entradas Discretas) é usado.

Saida digital

Uma saida digital (bobina) € uma quantidade de um bit que pode ser
configurada para alta ou baixa. Antes de o valor dessa saida ter sido
configurado pelo usuario, o valor sera lido a partir da unidade remota
MODBUS. Isso significa que o cédigo de fungao 0x01 (Ler Bobinas)
sera usado. Quando a saida tiver sido definida por um programa robd
por pressao no botao definir o valor do sinal, passa a ser utilizado o
cédigo de fungao 0x05 (Gravar Bobina Simples).

Entrada de registro

Uma entrada de registro € uma quantidade de 16 bits lida do endereco
especificado no campo de endereco. O codigo de fungdo 0x04 (Ler
Registros de Entrada) € usado.

Saida de registro

Uma saida de registro € uma quantidade de 16 bits que pode ser
definida pelo usuario. Antes de o valor do registro ter sido definido, o
valor sera lido da unidade remota MODBUS. Isso significa que o
cédigo de fungao 0x03 (Ler Registros de Retengao) € usado. Quando
a saida tiver sido definida por um programa robé ou por indicagao de
um valor do sinal no campo definir o valor do sinal, o codigo da
fungéo 0x06 (Gravar Registo Unico) passa a ser utilizado para define o
valor na unidade de MODBUS remota.

Esse campo mostra o endereco no servidor remoto MODBUS. Use o
teclado numérico na tela para escolher um endereco diferente. Enderecos
validos dependem do fabricante e da configuragao da unidade remota
MODBUS.

Usando o teclado na tela, o usuario pode fornecer um nome ao sinal. Esse
nome sera usado quando o sinal for usado em programas.
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Valor do sinal Aqui, o valor atual do sinal € mostrado. Para sinais de registro, o valor é
expresso como um numero inteiro ndo designado. Para sinais de saida, o
valor do sinal desejado pode ser definido usando o botdo. Novamente,
para uma saida de registro, o valor para gravar na unidade deve ser for-
necido como um numero inteiro sem sinal.

Status de Esse icone mostra se o sinal pode ser lido/gravado devidamente (verde)
conectividade do ou se a unidade responde de forma inesperada ou ndo pode ser contatada
sinal (cinza). Se uma resposta de excegao MODBUS é recebida, o codigo de

resposta é visualizado. As respostas de Excecdo MODBUS-TCP sao:

E1
FUNCAO ILEGAL (0x01) O codigo de fungao recebido na consulta ndo
€ uma acgao permitida para o servidor (ou escravo).

E2
ENDERECO DE DADOS ILEGAL (0x02) O codigo de funcao recebido
na consulta ndo € uma ac¢ao permitida para o servidor (ou escravo),
verifique se o endereco do sinal inserido corresponde a configuracao
do servidor MODBUS remoto.

E3
VALOR DE DADOS ILEGAL (0x03) Um valor contido no campo de
dados de consulta ndo € um valor permitido para o servidor (escravo),
verifique se o valor do sinal inserido € valido para o enderecgo
especificado no servidor MODBUS remoto.

E4
FALHA DE DISPOSITIVO ESCRAVO (0x04) Ocorreu um erro
irrecuperavel enquanto o servidor (ou escravo) estava tentando
executar a acao solicitada.

E5
RECONHECIMENTO (0x05) Uso especializado em conjunto com
comandos de programacao enviados a unidade MODBUS remota.

E6
DISPOSITIVO ESCRAVO OCUPADO (0x06) Uso especializado em
conjunto com comandos de programacao enviados a unidade remota
MODBUS, o escravo (servidor) ndo pode responder agora.

Mostrar Opgodes Esta caixa de selecdo mostra/oculta as opgdes avangadas para cada
Avangadas sinal.

UR20 370 Manual do utilizador



129. Configuragdo de E/S do cliente MODBUS UNIVERSAL ROBOTS

Opgdes Avangcadas Frequéncia de Atualizagéo
Esse menu pode ser usado para alterar a frequéncia de atualizagao do
sinal. Isso representa a frequéncia com a qual as solicitagées sao
enviadas a unidade MODBUS remota para leitura ou gravagao do
valor do sinal. Quando a frequéncia é definida como 0, os pedidos de
modbus sao iniciados a pedido utilizando as fungdes de script
modbus_get _signal_status, modbus_set _output_register, e modbus_
set _output_signal.

Endereco do Escravo
Esse campo de texto pode ser usado para definir um endereco de
escravo especifico para as solicitagdes correspondentes a um sinal
especifico. O valor deve estar na faixa de 0-255, ambos incluidos, e o
padrao é 255. Se esse valor for alterado, recomenda-se consultar o
manual do dispositivo MODBUS remoto para verificar sua
funcionalidade ao alterar o enderec¢o do escravo.

Reconectar contagem
Numero de vezes que a conexao TCP foi fechada e conectada
novamente.

Status da conexao
Status de conexdo do TCP.

Tempo de resposta [ms]
Tempo entre a solicitagdo de modbus enviada e a resposta recebida -
este é atualizado apenas quando a comunicacgao estiver ativa.

Erros do pacote Modbus
Numero de pacotes recebidos que continham erros (i.e. tamanho
invalido, dados em falta, erro do 'socket' de TCP).

Tempo limite
Numero de pedidos de modbus que nao obtiveram resposta.

Solicitagbes falhou
Numero de pacotes que nédo puderam ser enviados devido ao status
de soquete invalido.

Freq. real.
A frequéncia média de atualizacgoes de status do sinal cliente (mestre).
Este valor é recalculado a cada vez que o sinal recebe uma resposta
do servidor (ou escravo).

Todos os contadores contam até 65535 e, em seguida, voltam para 0.
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130. EtherNet/IP

130. EtherNet/IP

Descrigao

EtherNet/IP € um protocolo de rede que permite a ligagao do robé a um dis-
positivo industrial de digitalizacdao EtherNeV/IP.

Se aligacao estiver ativada, podera selecionar a agcao que ocorre quando
um programa perde a ligacao ao dispositivo EtherNet/IP Scanner.

As opcoes disponiveis sao:

Nenhum
PolyScope ignora a perda da ligagao EtherNet/IP e o programa
continua a ser executado.

Pausa
O PolyScope pausa o programa atual. O programa recomeca de onde
parou.

Parar
O PolyScope suspende a execugao do programa atual.

UR20
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131. PROFINET

Descricédo

PROFINET é um protocolo de rede que ativa ou desativa a ligagao do robd
a um |O-Controller PROFINET industrial.

Se a ligagao estiver ativada, pode selecionar a a¢do que ocorre quando um
programa perde a ligacao ao |I0-Controller da PROFINET.

As opcdes disponiveis sdo:

Nenhum
PolyScope ignora a perda da ligacdo PROFINET e o programa
continua a ser executado.

Pausa
O PolyScope pausa o programa atual. O programa recomeca de onde
parou.

Parar
O PolyScope suspende a execucao do programa atual.

Se a ferramenta de engenharia PROFINET (por exemplo, portal TIA) emitir
um sinal DCP Flash para o dispositivo PROFINET ou PROFIsafe do robd,
€ mostrado um pop-up no PolyScope.
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132. PROFIsafe

Descrigao O protocolo de rede PROFIsafe permite que o robé comunique com um
PLC de segurancga de acordo ISO 13849, Cat. Requisitos 3 PLd. O robd
transmite informacgao do estado de seguranga para um PLC de seguranga,
que depois recebe informacgao para disparar fungdes relacionadas com a
seguranga, tais como: paragem de emergéncia ou entrar no modo redu-
zido.

O interface PROFIsafe fornece uma alternativa segura e baseada na rede
para ligar fios aos pins |0 de segurancga da caixa de controlo do robd.

O PROFIsafe s6 esta disponivel em robds que possuem uma licenca de ati-
vacao, que pode obter ao contactar o seu representante de vendas local.
Uma vez obtida, a licenca pode ser transferida em myUR.

Consulte 154. Registo do Robd e ficheiro de Licenga na pagina 417 para
mais informacgdes respeitantes ao registo do robd e a ativacao da licenca.

Comunicagio via Uma mensagem de controlo recebida a partir do PLC de seguranga con-
PROFIsafe tém a informacao da tabela abaixo.
Sinal Descricédo

Ativa a paragem de emergéncia do

Paragem de emergéncia pelo sistema .
sistema.

Paragem de seguranca Indica a paragem de seguranca.

Restaura o estado de paragem de
seguranca (na transicao de baixo

Restaurar a paragem de seguranca para alto no modo automatico) se a
entrada de paragem de seguranca
for apagada antecipadamente.

Indica a paragem de segurancga se
o robd estiver a operar em modo
Automatico.

A paragem de seguranca auto-
matica s6 deve ser usadaquando
um dispositivo de ativacao de 3
posicoes (3PE) estiver configurado.
Se nenhum dispositivo 3PE estiver
configurado, a paragem automatica
de segurancga atua como uma
entrada de paragem de seguranca
normal.

Paragem de seguranca automatica

UR20 374 Manual do utilizador


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

132. PROFIsafe UNIVERSAL ROBOTS

Restaura o estado de paragem de
seguranca automatica (na
transicao de baixo para alto no

Restaurar a paragem de seguranca -
modo automatico) se as entradas

automatica
de paragem de seguranca
automaticas forem apagadas
antecipadamente.
, Ativa os limites de segurancga do
Modo Reduzido gurang

modo Reduzido.

Ativa tanto o modo operacional
manual ou automatico. Se a con-
figuracao de seguranca "Selecao
do modo operacional via PROFI-
safe" estiver desativada, este
campo deve ser omitido na men-
sagem de controlo PROFlsafe.

Modo operacional

Mensagem de segu- Uma mensagem de estado enviada ao PLC de seguranga contém as infor-
ranga PLC magoes na tabela abaixo.

Sinal Descrigéo

O robd esta a executar ou concluiu
uma paragem de seguranca de

Paragem, cat. 0 categoria 0; Uma paragem brusca
com a remocgao imediata da energia
do braco e dos motores.

O robd esta a executar ou concluiu
uma paragem de seguranca de
categoria 1; Uma paragem
controlada ap6s a qual os motores
sdo deixados no estado desligado
com os travdes acionados.

Paragem, cat. 1

O robd esta a executar ou concluiu
uma paragem de seguranca de
Paragem, cat. 2 categoria 2; Uma paragem
controlada apés a qual os motores
sao deixados no estado ligado.

O robd esta parado porque o
sistema de seguranca falhou em
cumprir os limites de seguranca
atualmente definidos.

Violagao

O robb esta parado devido a um
Falha erro excecional e inesperado no
sistema de seguranca.
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132. PROFIsafe

Paragem de emergéncia pelo sistema

Paragem de emergéncia pelo robd

O robd esta parado devido a uma
das seguintes condicoes:

* um PLC de seguranca ligado
via PROFIsafe ativou o nivel
do sistema de paragem de
emergéncia.

* um médulo IMMI ligado a
caixa de controlo ativou uma
paragem de emergéncia ao
nivel do sistema.

* uma unidade ligada a entrada
de segurancga configuravel da
paragem de emergéncia do
sistema da caixa de controlo
ativou a paragem de
emergéncia ao nivel do
sistema.

O rob6 esta parado devido a uma
das seguintes condicoes:

* O botéo de paragem de
emergéncia do teach pendant
esta premido.

* Um botao de paragem de
emergéncia ligado a entrada
de seguranga nao
configuravel de paragem de
emergéncia do robd da caixa
de controlo foi pressionado.

UR20
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Paragem de seguranca

O robd esta parado devido a uma
das seguintes condicoes:

* Um PLC de seguranca ligado
via PROFIsafe ativou a
paragem de emergéncia.

* Uma unidade ligada a
entrada de seguranga nao-
configuravel da caixa de
controlo indicou uma
paragem de seguranca.

* Uma unidade ligada a
entrada de seguranca
configuravel de paragem de
seguranca da caixa de
controlo indicou uma
paragem de seguranca.

O sinal segue a semantica do res-
tauro de seguranca. Sera usada
uma funcionalidade de restauro de
paragem de seguranca para res-
taurar este sinal.

PROFlsafe implica o uso da fun-
cionalidade de restauro de segu-
ranga.
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132. PROFIsafe

Paragem de segurancga automatica

Paragem 3PE

Modo operacional

Modo Reduzido

O robb esta parado porque esta a
funcionar no modo automatico e por
causa de uma das seguintes
condigobes:

* Um PLC de seguranca ligado
via PROFIlsafe ativou a
paragem de emergéncia
automatica.

* Uma unidade ligada a
entrada de seguranca
configuravel de paragem de
seguranca automatica da
caixa de controlo indicou uma
paragem de seguranca
automatica.

O sinal segue a semantica do res-
tauro de seguranca. Uma fun-
cionalidade de restauro de paragem
de seguranca configurada deve ser
usada para redefinir este sinal
PROFIsafe implica o uso da fun-
cionalidade de restauro de segu-
ranga

O robb esta parado porque esta a
funcionar no modo manual e por
causa de uma das seguintes
condigodes:

* Estdausarum3PE TP e
nenhum dos botoes esta na
posicao do meio.

* Um dispositivo ativador de
trés posicoes ligado a uma
entrada de seguranca
configuravel da caixa de
controlo indicou a paragem
do 3PE.

Indicacdo do modo operacional
atual do robd.

Este modo pode ser: Desativado
(0), Automatico (1) ou Manual (2).
Os limites de seguran¢a do modo
reduzido estdo ativos atualmente.
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A definicao ativa dos limites de
seguranca.

Isto pode ser: Normal (0), Reduzido
(1) ou Recuperagao (2).

Limite ativo definido

O robd esta em movimento. Se
alguma junta se mover a uma
Rob6 em movimento velocidade de 0.02 rad/s ou
superior, o robd considera-se em
movimento.
O robb esta em descanso (robd
Posicéo inicial segura sem movimento), e na posic¢ao defi-
nida como Posicao Inicial Segura.

Configuragao de A configuracdo do PROFIsafe esta relacionada com a programacao do
PROFIsafe CLP de seguranga, mas requer uma configuragdo minima do robé.

1. Ligue o rob6 a uma rede fiavel que aceda a um PLC compativel com
a seguranga.

2. No PolyScope, no cabegalho, toque em Instalagao.

3. Toque em Seguranga, selecione PROFIsafe e configure consoante
necessario.

Y <S&m nome>* B 4C5A =—
R 22+ QM woar D@ H ™| =
Erecuta I Es Warul

W/ Seguranca

Limites do
Robd

Configuragéo v
Limites das
Articulagoes Endereco da fonte l:l
Planos Enderego do destino l:l
Posicao da
e Modo de Controlo Cperacional
Diregao da
ferramenta
E/S
Hardware
PROFIsafe
Posicao
inicial sequra
Trés Posicbes
> Fieldbus
enha de seguranca Desbloquear

| 7. 000
igar {ea Simulagao
o Desligar Velocidade 100% 250mm/... Simulagéo .
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132. PROFIsafe

Ativagao de
PROFIsafe

1. Insira a palavra-passe de seguranca do rob6 e toque em Des-
bloquear.

2. Use o botao alternar para ativar o PROFIsafe.

3. Insira um endereco de origem e destino nas caixas cor-
respondentes.

Estes enderecos sdo numeros arbitrarios usados pelo robé e pelo
PLC de seguranca para se identificarem um ao outro.

4. Pode mudar o modo operacional de controlo para a posi¢ao
LIGADO se quiser que o PROFIsafe controle o modo operacional do
robo.

S6 uma fonte pode controlar o modo operacional do robé. Portanto,
outras fontes de selecdo de modo sao desativadas quando a sele-
¢ao do modo operacional via PROFIsafe estiver ativada.

O robd esta agora configurado para comunicar com um PLC de segu-
rancga.

Nao pode soltar os travoes do robd se o PLC néo estiver a responder ou
se estiver mal configurado.

UR20
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133. Guia Mover

Descri¢ado Neste ecra, pode mover (correr) o braco do robd diretamente, quer através
da traducao/rotacao da ferramenta robotizada, quer movendo as arti-
culacgdes do robd individualmente.

Posigéo do TCP Robé Posigdo da Ferramenta

Feature TCP Ativo
\Vista v TCP

Posigdo da Articulagéo

(+]

Base -91,29 °

S |
Orientagao do TCP
Ombro -107,36 °

I —————
fﬁ Cotovelo -112,01 °
e B |

[
-] Puiso 1 52,38 °

G L |
Pulso 2 91,00 °

Pulso 3 -1,37 °

A\ Alinhar

"? Posicéo Inicial

,-‘l' Condugéo Li... ‘

O Normal

Mover Ferramenta Mantenha premida qualquer das setas da Ferramenta Mover para mover
o braco do rob6 numa dire¢ao particular.

* The Seta Traduzir (superior) movimenta a ponta da ferramenta do
robot na direc¢do indicada.

* As Setas de Rodar (inferior) alteram a orientacdo da ferramenta do
robd na direcao indicada. O ponto de rotagao € o Ponto Central da
Ferramenta (PCF), ou seja, o ponto no final do brago do rob6 que
indica um ponto caracteristico na ferramenta do robd. O TCP é exi-
bido como uma pequena esfera azul.

Manual do utilizador 381 UR20

Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Todos os direitos © 2009-2023 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

UNIVERSAL ROBOTS

133. Guia Mover

Robd

Funcionalidade

TCP Ativo

Posigao Inicial

Funcionamento livre

Se a posicao atual do TCP do robd se aproximar de um plano de segu-
ranca ou de disparo, ou a orientacao da ferramenta do robd estiver pro-
xima do limite de orientacao da ferramenta (see Modos de planos de
seguranca na pagina 176), é mostrada uma representacao 3D do limite de
contorno proximo. Quando o robd esta a executar um programa, a visu-
alizacao dos limites do controrno € desativada.

Os planos de segurancga séao visualizados em amarelo e preto, com uma
pequena seta que representa o plano normal, o que indica o lado do plano
no qual o rob6 TCP esta autorizado a ser posicionado. Os planos de ati-
vacdo sdo mostrados em azul e verde com uma pequena seta a apontar
para o lado do plano, onde os limites do modo Normal (ver 44. Modos de
seguranca de software na pagina 162) estao ativos. O limite de orientagao
da ferramenta € visualizado com um cone esférico junto a um vetor que
indica a orientagao corrente da ferramenta do robé. O interior do cone
representa a area permitida para a orientagcao da ferramenta (vetor).
Quando o PCF do rob6 ja nao esta proximo do limite, a representagédo 3D
desaparece. Se o TCP violar ou estiver a ponto de violar um limite, a visu-
alizacao do limite fica vermelha.

A opcéo Caracteristica, permite definir como controlar o brago do robd em
relacdo as caracteristicas Ver, Base ou Ferramenta. Para uma melhor
sensacao de controlo do brago do robd, pode selecionar a fungéo Ver, e
de seguida utilizar Rodar setas para alterar o angulo de visdo da imagem
3D para corresponder a sua visao do braco do robé real.

No campo Robd, em TCP Ativo, é visualizado o nome do atual Ponto Cen-
tral da Ferramenta ativo (TCP).

O botédo Home d& acesso ao ecra Mover o Robd para a Posigao, onde
pode premir o botdo Auto (ver Mover o robé para na pagina 194) para
mover o rob0 para a posicao previamente definida em Instalacao (see Defi-
nir inicio na pagina 346). A configuracdo padréo do botdo Home retorna o
braco do rob6 para uma posicao vertical (ver 122. Posicao Inicial na

pagina 346).

O botao Freedrive no ecra, permite que o Braco do Robé seja puxado
para as posi¢coes desejadas.

UR20
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Alinhar

Posicédo da
Ferramenta

Posicao da
Articulagéao

O botéo Alinhar permite que o eixo Z do TCP ativo se alinhe a uma fungéo
selecionada.

As caixas de texto mostram os valores completos de coordenadas do TCP
em relagao ao recurso selecionado. Pode configurar varios TCPs nome-
ados (ver). Também pode tocar em Editar pose para aceder ao ecra Edi-
tor de Poses.

O campo Posicao da Articulagaopermite controlar diretamente as arti-
culagdes individuais. As articulagdes movem-se ao longo de um intervalo
de limite padrao da articulacdo de — 360° a + 360°, definido por uma

barra horizontal. Uma vez atingido o limite, vocé ndo pode mais mover
uma articulagcao. Pode configurar as articulagcbes com um intervalo de posi-
cao diferente do padrdo (ver 47. Limites das Articulacdes na pagina 167),
este novo intervalo € indicado numa zona vermelha dentro da barra hori-
zontal.
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Exemplo
c AVISO
1. No separador Definiogdes, se a definicao da gra-

vidade (ver ) estiver errado, ou o braco do robd tiver
uma carga pesada, o braco do rob6 pode comecar a
mover-se (cair) quando pressionar o separador Fre-
edrive. Nesse caso, liberte o Freedrive novamente.

2. Use as configuragdes de instalagao corretas (p. Ex.:
angulo de instalagao do robd, massa de alta capa-
cidade util de carga e deslocamento do centro de
gravidade da capacidade util de carga). Salve e car-
regue os arquivos de instalagao junto com o pro-
grama.

3. As configuragdes de carga util e de montagem do
robd devem ser definidas corretamente antes de pre-
mir 0 botdo Freedrive. Se estas definigcdes nao esti-
verem corretas, o braco do robd ira mover-se
quando ativar o Freedrive.

4. Afuncao Freedrive s6 deve ser utilizada em ins-
talacdes onde a avaliag&o de risco o permita. As fer-
ramentas e os obstaculos ndo devem ter bordas ou
pontos agudos. Certifique-se de que todas as pes-
soas fiqguem fora do alcance do brago do robé.
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134. Tela Editor de Posicao

Descricédo

Robd

Acedendo ao ecra Editor de Posi¢do, pode configurar com precisao a posi-
¢ao da articulagao-alvo, ou uma posi¢ao-alvo (posi¢ao e orientagao) para o
TCP. Nota: Este ecra est3 offline e ndo controla o Brago do Rob6 dire-
tamente.

<semnome>+ [
+
n

default*

Robé Feature

I

Vista
TcP

X -143,34/mm
Y -523,51/mm
z -183,25|mm

[+][+]+]
mnnn

Rotagéo Vetorial [rad]

RX 0,002/ rad
RY -3,159|rad
Rz -0,048|rad

[+][+]+]
mnnn

Posicdes da Articulagio
Base -91,29|°
Ombro -107,36|°
Cotovelo -112,01 ¢
Pulso 1 -52,38|°
Pulso 2 91,00 °
Pulso 3 -1,37|°

[+ [+ +]+]+]

O o— c  _ }

Velocidade 100%

A imagem 3D mostra a posi¢ao atual do brago do robd. A sombra mostra a
posicao-alvo do Brago do Robd controlado pelos valores especificados no
ecra. Prima os icones da lupa para aumentar ou diminuir a ampliagao, ou
arraste um dedo para mudar a vista.

Se a posicao-alvo especificada do robd TCP estiver proxima de um plano
de segurancga ou de ativa¢ao, ou se a orientagéo da ferramenta do robd
estiver proxima do limite de orientacao da ferramenta (ver Modos de pla-
nos de seguranca na pagina 176), € mostrada uma representacéo 3D do
limite préximo. Os planos de seguranca sao visualizados em amarelo e
preto, com uma pequena seta que representa o plano normal, o que indica
o lado do plano no qual o rob6é TCP esta autorizado a ser posicionado. Os
planos de ativacdo sdo mostrados em azul e verde, com uma pequena
seta a apontar para o lado do plano onde os limites do modo Normal (ver
44. Modos de seguranca de software na pagina 162) estdo ativos. O limite
de orientacao da ferramenta é visualizado com um cone esférico junto a
um vetor que indica a orientagao corrente da ferramenta do robé. O interior
do cone representa a area permitida para a orientagao da ferramenta
(vetor). Quando o TCP do robd alvo n&o estiver mais na proximidade do
limite, a representacao 3D desaparece. Se o TCP em questéao violar ou
estiver a ponto de violar um limite, a visualiza¢do do limite fica vermelha.
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Fungéo e posigao O TCP ativo e os valores de coordenada do recurso selecionado s&o exi-
da ferramenta bidos. As coordenadas X, Y, Z especificam a posicao da ferramenta. As
coordenadas RX, RY, RZ especificam a orientagdo. Para mais infor-
macgoes sobre a configuracdo de varios TCPs nomeados,
veja 111. Configuracao do TCP na pagina 324 .
Utilize o menu pendente acima das caixas RX, RY e RZ para escolher o
tipo de representacéo de orientagdo:

* Vetor de Rotagdo [rad] A orientagédo € dada como um vetor de
rotacdo. O comprimento do eixo é o angulo a ser girado em radianos
e o vetor em si fornece o eixo sobre o qual girar. Essa € a con-
figuragao padrao.

* Vetor de Rotagao [°] A orientagao € expressa como vetor de rota-
¢do, onde o comprimento do vetor € o dngulo a girar em graus.

* RPY [rad] Rolar, campoe desvio (RPY) angulos, onde os angulos
estdo em radianos. A matriz de rotacdo RPY (X, Y’, Z” rotacéo) é
dada por:

Rroy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [°] Rolar, campo e desvio (RPY) angulos, onde os angulos
estdo em graus.

Vocé pode tocar nos valores para editar as coordenadas. Também pode
tocar os botdes + ou - para a direita de uma caixa para adicionar/subtrair
uma quantia de/ao valor atual. Ou pressione e mantenha um botao pres-
sionado para aumentar/reduzir o valor diretamente.

Posigdes da Posi¢des da articulacao individuais séo especificadas diretamente. As

Articulagédo posicoes da articulagdo podem ter um intervalo de Limite de Articulagao
entre — 360° e + 360°. E possivel configurar as Posicdes da Articulacéo
da seguinte maneira:

* Toque na posi¢éo da articulagao para editar os valores.

* Toque nos botdes + or - a direita de uma caixa para adicionar ou sub-
trair um montante ao valor atual.

* Pressionar e manter um botao pressionado aumentara/reduzira o
valor diretamente.
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Botao OK

Se activar este ecra a partir do ecra Mover (ver <), toque no botdo OK para
voltar ao ecrd Mover. O braco robdtico:move-se para o alvo especificado.
Se o ultimo valor especificado foi uma coordenada de Ferramenta, o Brago
do Robb move-se para a posicao de destino utilizando o tipo de movi-
mento MoverE; ou utiliza o tipo de movimento MoverA se tiver sido espe-
cificada em ultimo lugar uma posi¢ao de articulagéo.

Botao Cancelar

O botao Cancelar sai do ecra descartando todas as alteragoes.
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135. Guia E/S

135. Guia E/S

Descrigao

Voltagem

Configuragées de
Dominio Analégico

Neste ecra pode sempre monitorizar e definir os sinais de E/S ao vivo de/-
para a caixa de controlo do robd.

A tela exibe o estado atual da E/S, inclusive durante a execuc¢ao do pro-
grama. Se qualquer coisa for alterada durante a execugao do programa, o
programa sera parado.

Na parada do programa, todos os sinais de saida reterdo seus estados. A
tela é atualizada somente a 10Hz, portanto, um sinal muito rapido pode nao
ser exibido corretamente.

As E/S configuraveis podem ser reservadas para definicbes de segurancga
especiais definidas na seccdo de configuracdo de E/S de seguranca da ins-
talacao (ver 48. E/S na pagina 169); as E/S reservadas terdo o nome da
fung&o de segurancga no lugar do nome padrao ou do nome definido pelo
utilizador.

As saidas configuraveis reservadas para definicdes de seguranga nao sao
comutaveis e serao apresentadas apenas como LEDs.

<sem nome>*
default*

Saida Configuravel
o(J 04 0
100s 1
2(0J0s
3007

Entrada Digital Saida Digital
oJd4
Os
20 ds
30 d7

Entrac Configurave

Robé

> Externo
S-Guard Reset

2

5-Guard Reset

Start-Prog

N o v
N o v &

3 Stop-Prog

Entrada Analégica Ferramenta: entrada digital

0
1ov
Corrente
1ov

Ferramenta: saida digital

oJ[d1

analog_In[0]
ov

analog in[1]
ov

Entrada analégica da ferramenta

analog_in[3

Saida Analégica

analog_out[0] .

Tenséo
ov

4,00 mA

Tenséo
1ov

o 0 O s”wagag.

analog_out[1] .

1

ov
1

ov

4,00 mA

O Normal

Em Saida de Ferramenta, Voltagem s6 podem ser configuradas quando a
Saida da Ferramenta é controlada pelo Utilizador. Selecionar um URCap
remove 0 acesso a Tensao.

As E/S analdgicas podem ser configuradas para qualquer saida de cor-
rente [4-20mA] ou tensao [0-10V]. As configuracdes serao lembradas para
reinicializagdes posteriores eventuais do controlador do robé quando um
programa for salvo. Selecionar um URCap, em Saida da Ferramenta,
remove 0 acesso as Configuragdes de Dominio para as Entradas Ana-
l6gicas da Ferramenta.

UR20
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Interface de Quando a Interface de Comunicagéao da FerramentaTCl esta aciva, a
Comunicacgao da entrada analégica da ferramenta fica indisponivel. No ecra E/S, o campo
Ferramenta Entrada da Ferramenta altera conforme ilustrado abaixo.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity None

Stop Bits One

R¥ Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
AVISO

Quando o Pino de poténcia dupla estiver ativado, as sai-
das digitais da ferramenta devem ser nomeadas da
seguinte forma:

* tool_out[0] (Alimentagao)
* tool_out[1] (GND)

O campo Saida da Ferramenta ¢ ilustrado abaixo.
Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA
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136. MODBUS

136. MODBUS

Descricédo

A captura de tela abaixo mostra os sinais de E/S do cliente MODBUS tal

como definidos na instalagao.

Utilizando os menus suspensos na parte superior da tela, vocé pode alterar
0 contelido com base no tipo de sinal de unidade e MODBUS se mais de

um estiver configurado.

Cada sinal nas listas contém o status da sua conexao, valor, nome e ende-

reco do sinal.

Os sinais de saida podem ser mudados se o status da conexao e a escolha
para o controle da guia E/S permitirem isso. Ver 135. Guia E/S na pagina

388

Entradas

MODBUS

Saidas

Unidade MODBUS: 10.0.0.2
(%] MODBUS_4 [260]
Unidade MODBUS: 127.0.0.1
(%] 0 MODBUS_110]

Unidade MODBUS: 10.0.0.2

N

0 MODBUS_3[18

1

Unidade MODBUS: 127.0.0.1

G666G6GG6GG6

MODBUS 2 [16
MODBUS 5 [17
MODBUS 6 [18
MODBUS_7[19
MODBUS 8 [20

MODBUS 9 [21

1

1

1

1

1

1

o 0 O 5\!‘\‘\‘,1\a(;ag.

O Normal

UR20
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137. Guia Log

Descri¢ado O separador Histérico visualiza informagdes sobre o brago do robd e a
Caixa de Controlo.

Leituras Carga da Articulagéo

Temp. do Controlador 24.0°C o Base oK
Tensao Principal 48,0 vV 1 Ombro oK
Poténcia Média do Robo ow 2) Cotovelo oK

00V "
0,0V 2 . 3
00V

oov 2

00V

00V 1 L] o

Corrente 0,0A 3 Pulso 1 oK
Corrente de E/S 0A 4)Pulso 2 oK

Corrente da Ferramenta 0 mA 5 Pulso 3 oK

Registro de data

P wes 0] [1] [ 18 & renero demor

A 2023-08-30 01:57:52.804 Polyscope coao ~

Selecione um evento a partir do Registro de
data para ver mais informagoes

ONormaI : o 0 O simulaczo ()

Leituras e cargada O painel Leituras visualiza informagées da Caixa de Controlo. O painel de
articulagao Carregamento de Articulagbes mostra informacdes para cada articulagao
do braco do robd. Cada articulagdo mostra:

* Temperatura
* Carga
* Estado

* Voltagem

Registro de data A primeira coluna mostra registos do historico, categorizados por gra-
vidade. A segunda coluna mostra um clipe de papel se houver um relatoério
de erros associado ao registo historico. As duas colunas seguintes mos-
tram a hora de chegada das mensagens e a origem das mesmas. A ultima
coluna mostra uma breve descri¢cao da prépria mensagem.

Algumas mensagens de log sao elaboradas para fornecer mais infor-
magoes que sao exibidas no lado direito, apos selecionar a entrada de log.
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UNIVERSAL ROBOTS 137. Guia Log

Gravidade da E possivel filtrar mensagens selecionando os botdes de alternancia cor-
Mensagem respondentes a gravidade do registo histérico ou pela presenca de um
anexo. A tabela a seguir descreve a gravidade da mensagem.

Fornece informacgdes gerais, tais como o estado de um
programa, alteracdes do controlador e versdo do controlador.
Problemas que possam ter ocorrido, mas que o sistema
conseguiu recuperar.

Quando o limite de seguranga é excedido, ocorre uma vio-

A | lagao. Isso faz com que o robd execute uma paragem de segu-
ranga.

Se ocorrer um erro irrecuperavel no sistema, surge uma falha.
Isso faz com que o robd execute uma paragem de seguranca.

Quando é selecionado um registo histérico, aparecem informacdes adi-
cionais no lado direito do ecra. A selecao do filtro de anexos visualiza ape-
nas os anexos de entrada ou todas as entradas.
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137. Guia Log

UNIVERSAL ROBOTS

Salvando Relatérios E disponibilizado um relatério de status detalhado quando um icone de
clipe é exibido na linha de log.

de Erros

1.

AVISO

O relatorio mais antigo é excluido quando um novo
relatorio € gerado. Somente os 5 relatérios mais recentes
sdo armazenados.

Selecione a linha de log e toque no botdo Salvar Relatério para sal-
var o relatério para uma unidade USB.

E possivel guardar o relatério enquanto o programa esta em exe-
cucgao.

E possivel rastrear e exportar a seguinte lista de erros:

Paragem de Emergéncia

Falha

Excepcgoes PolyScope internas
TParagem do rob6

Excec¢édo sem tratamento no URCap

Violagao

O relatorio exportado contém: um programa de usuario, um histoérico de
log, uma instalacdo e uma lista de servigos de execucgao.

1A paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecéo” para robds

Universal Robots.
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UNIVERSAL ROBOTS

137. Guia Log

Ficha de Suporte
Técnico

O ficheiro do relatério contém informagodes que sao Uteis para diagnosticar
e reproduzir problemas. O ficheiro contém registos de falhas de robds ante-
riores, assim como definiogoes, programas e instalagdes de robds atuais.
O ficheiro de relatério pode ser guardado numa unidade USB externa. No
ecra de Registo, toque em Ficheiro de suporte e siga as instru¢des no
ecra para aceder a funcao.

AVISO

O processo de exportacao pode levar até 10 minutos,
dependendo da velocidade da unidade USB e do tamanho
dos ficheiros recolhidos do sistema de ficheiros do rob6. O
relatorio € guardado como um ficheiro zip regular, que nao
é protegido por palavra-passe, e pode ser editado antes
de ser enviado ao suporte técnico.

UR20
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138. Gestor de Programa e Instalagio UNIVERSAL ROBOTS

138. Gestor de Programa e Instalacao

Descrigao O Gestor de Programas e Instalacao refere-se a trés icones que permitem
criar, carregar e configurar Programas e Instalagoes:

* Novo...
* Abrir...

* Guardar...

O Caminho do Ficheiro mostra o nome do Programa carregado atual e o
tipo de Instalacéo.

O Caminho do Ficheiro muda quando é criado ou carregado um novo Pro-
grama ou Instalacao.

Vocé pode ter varios arquivos de instalacdo para um rob6. Os programas
criados carregam e usam a instalac&o ativa automaticamente.

secoe ) S H

default

Mova... Abrir... Salvar...
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UNIVERSAL ROBOTS 138. Gestor de Programa e Instalacdo

Abrir... Permite carregar um Programa e/ou Instalacao.

Abertura de um Programa

1. No Gestor de Programas e Instalagao, toque em Abrir... e selecione
Programa.

2. Natela Carregar Programa, selecione um programa existente e
toque em Abrir.

3. Em Caminho do Arquivo, verifique se 0 nome do programa desejado
€ exibido.
Abertura de uma Instalacéo.

1. No Gestor de Programas e Instalagdo, toque em Abrir... e selecione
Instalacdo.

2. Natela Carregar Instalacdo do Robé, selecione uma instalagao exis-
tente e toque em Abrir.

3. Na caixa Configuracdo de Seguranca, selecione Aplicar e Reiniciar
para reiniciar o rob0.

4. Selecione Definir Instalagao para definir a instalagdo do Programa
atual.

5. Em Caminho do Arquivo, verifique se 0 nome da instalacao dese-
jada é exibido.

defautt

Berograma

Programa Variaveis

‘i. Q E ABCDE “D ,F E cccc =

es

Nome - Va Descrigéo >

ABCDE var_1 pl0.31916, -0.3911, 0.4... ~
var_2 10

Parado

Controlo

©O0 v

O Mostrar apenas varidveis favoritas

O Normal smulagzo ()
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138. Gestor de Programa e Instalagio UNIVERSAL ROBOTS

Novo...

Permite criar um novo Programa e/ou Instalagao.

Criacado de um novo Programa

1.

No Gestor de Programas e Instalagao, toque em Novo... e selecione
Programa.

Na tela Programa, configure o novo programa como desejado.

No Gestor de Programas e Instalacdo, toque em Guardar... e sele-
cione Guardar Todos ou Guardar Programa Como...

Na tela Salvar Programa Como, atribua um nome de arquivo e toque
em Salvar.

Em Caminho do Arquivo, verifique se o novo nome do programa é
exibido.

Criacdo de uma nova instalagéo

Guarde a sua instalagao para utilizagcao depois de desligar o robé.

1.

No Gestor de Programas e Instalagao, toque em Novo... e selecione
Instalacéo.

Toque em Confirmar Configura¢do de Seguranca.
Na tela Instalagao, configure a nova instalagdo como desejado.

No Gestor de Programas e Instalagao, toque em Guardar... e sele-
cione Guardar Instalagcao Como...

Na tela Salvar Instalagao do Robd, atribua um nome de arquivo e
toque em Salvar.

Selecione Definir Instalagao para definir a instalacdo do Programa
atual.

Em Caminho do Arquivo, verifique se o nome da nova instalacao é
exibido.

meE 2+H il - B e =
[ erograma

Programa Variéveis

Nome
ABCDE var_1 p[0.31916, -0.3911, 0.4. ~
var 2 10

Parado

Controlo

00 v

[ Mostrar apenas variaveis favoritas

O Neanal —_— Simulacao .
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R
UNIVERSAL ROBOTS

138. Gestor de Programa e Instalagao

Guardar...

Guardar... propde trés opgoes. Dependendo do programalinstalagao que

vocé carrega-cria, é possivel:

* Guardar Todos para guardar imediatamente o Programa e a Ins-
talacdo atual, sem que o sistema peca para guardar com um local
ou nome diferentes. Se nao forem feitas altera¢des ao Programa ou
Instalagao, o botao Salvar Tudo... aparecera desativado.

* Guardar Programa Como... para alterar o nome e localizagao do
Programa. A Instalacao atual também é guardada, com o nome e

localizag&o ja existentes.

* Guardar Instalagao Comao... para alterar o nome e localiza¢do da
Instalacdo. O Programa atual & guardado, com o nome e localizagdo
ja existentes.

Nove,

Variaveis

Nome
ABCDE var 1

var 2

Controlo

00

O Mostrar apenas variaveis favoritas

Simulagéo .

O Normal

UR20
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139. Gestor de ficheiros

IR
UNIVERSAL ROBOTS

139. Gestor de ficheiros

Descrigao

Esta imagem mostra a tela de carga que consiste nos seguintes botbes:

* Breadcrumb Path
O caminho de trilha mostra a lista de caminhos que levam ao local
atual. Ao selecionar o nome do diretério na trilha, a localizagao altera
para esse diretorio e o exibe na area de selecao de arquivos.

* Area de selecao de ficheiros
Toque no nome do arquivo para abri-lo. Os diretérios sao sele-
cionados pressionando seus nomes durante meio segundo.

* Filtro de ficheiros
Vocé pode especificar os tipos de arquivos exibidos. Apds selecionar
Backup de Ficheiros, esta area mostra as 10 versdes mais recentes
dos programas guardados, onde '.0ld0' € a mais nova e '.old9' é a
mais antiga.

* Nome de ficheiro
O arquivo atualmente selecionado é mostrado aqui. Ao salvar um
arquivo, use o campo de texto para introduzir manualmente o nome
do arquivo.

* Botdes de acéo
Barra de agao consiste em uma série de botdes que lhe permitem
gerenciar arquivos.

B

B

R
A

@B XK@
f

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Nome de ficheiro Filtro

StartABCDE.urp Arquivos de Programa da Universal Robots v

O o— c  _ }

Velocidade 100%

A acao '‘Backup’ a direita da barra de agao suporta o backup dos ficheiros e
pastas atualmente selecionados para o local e para uma unidade USB. A
acao 'Backup' so é ativada quando um dispositivo externo é anexado a
porta USB.
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140. Menu Hamburger UNIVERSAL ROBOTS

140. Menu Hamburger

Descrigao O menu hamburguer contém as configuragdes gerais para o PolyScope
entre estas configuracdes de palavra-passe, sistema e seguranca.
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UNIVERSAL ROBOTS 141. Sobre

141. Sobre

Descrigao Use a opgéo Sobre para aceder e exibir diferentes tipos de dados sobre o
robé. Pode mostrar os dados gerais, a versao e os dados legais do robb.

Para mostrar dados 1. No cabecgalho, toque no menu Hamburguer.
sobre o robd 2. Selecione Sobre.

3. Toque em Geral para aceder a versao do software do robé, as con-
figuracdes de rede e ao numero de série.

Para os outros tipos de dados, pode:

* Toque em Versao para mostrar dados mais detalhados sobre
a versao do software do robé.

* Toque em Legal para mostrar dados sobre a(s) licencga(s) de
software do robb.

4. Toque em Fechar para voltar ao seu ecra.
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IR
UNIVERSAL ROBOTS

142. Ajuda

Descrigao

Pode aceder a ajuda online de PolyScope, brago do robé, caixa de controlo
e outros documentos que podem ser Uteis. Pode aceder a ajuda através de
um cédigo QR ou digitar a seguinte URL num navegador: help.universal-
robots.com.

Pode encontrar as seguintes partes de documentagao:

Descricao de hardware do braco do robd
Descri¢cdo de hardware da caixa de controlo
Manual de software PolyScope

Manual de servico

Manual de Script

Referéncia de cédigos de erro
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UNIVERSAL ROBOTS

142. Ajuda

Para encontrar o
cédigo QR e a URL

No canto superior direito do PolyScope, toque no botdo Hamburguer

? Help
No menu suspenso, toque em i

. Agora pode digitalizar o cédigo QR para aceder a help.universal-
robots.com.

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: URSe

Language: Int' English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https:/fwww.universal-robots.com/help

Scan QR code

e —_— 000 @

AVISO

Ao digitalizar o cddigo QR, as seguintes informagdes
serao enviadas com o codigo QR e poderao ser usadas na
analise do cliente em Universal Robots:

* Versao instalada do software PolyScope
* Tipo e tamanho de robd
* Idioma no Polyscope

* Numero de série do braco do robd

UR20
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143. Definicoes

Para personalizar
as configuragdes do
PolyScope

A

No Cabegalho, toque no menu Hamburguer e selecione Definigdes.

No menu lateral do lado esquerdo, selecione um item para per-
sonalizar. Se tiver sido definida uma palavra-passe de modo ope-
racional, no Menu Lateral, Sistema so esta disponivel para o
programador.

No canto inferior direito, toque em Aplicar e Reiniciar para imple-
mentar as suas alteracgoes.

No canto inferior esquerdo, toque em Sair para fechar o ecra de Defi-
nicbes sem alteracoes.
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UNIVERSAL ROBOTS 144. Preferéncias

144 . Preferéncias

Descrigao As preferéncias contém as definigbes mais basicas, e provavelmente s6
seriam definidas uma vez no primeiro arranque.
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145. Idiomas

Descrigao Pode alterar o idioma e a unidade de medida (Métrico ou Imperial) do
PolyScope.
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UNIVERSAL ROBOTS 146. Tela Executar

146. Tela Executar

Descri¢ado Localizado na base da tela da guia Executar, o Controle Deslizante de Velo-
cidade permite ao operador mudar a velocidade de um Programa em exe-
cucao.

Para ocultar o 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Defi-
Controlo Deslizante nigdes.

de Velocidade 2. Em Preferéncias, toque em Ecré de Execug&o.

3. Selecione a caixa de sele¢ao para mostrar ou ocultar o Deslizador
de Velocidade.
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147. Tempo

Descri¢ado Pode acessar e/ou ajustar a data e hora atuais exibidas no PolyScope.
Tempo 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Defi-
nigdes.

2. Em Preferéncias, selecione Hora.
3. Verificar e/ou ajustar Hora e/ou Data como desejado.

4. Toque em Aplicar e Reiniciar para aplicar as suas alteragées.

A data e a hora s&o exibidas no separador Registo (ver Registro de
data na pagina 391) em Registo de Datas.
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UNIVERSAL ROBOTS 148. Senha
Descrigao A palavra-passe contém a gestao das palavras-passe e a palavra-passe do

administrador.
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149. Configuragdes de palavra-passe UNIVERSAL ROBOTS

149. Configuracoes de palavra-passe

Definigdo de uma Vocé deve definir uma senha para Desbloquear todas as configuragdes de
palavra-passe seguranga que compdem a Configuracdo de Seguranca. Se ndo houver
nenhuma senha de seguranca ativada, vocé sera solicitado a configura-la.

Para definir uma 1. No canto direito do cabecgalho do PolyScope, prima o menu Ham-
palavra-passe burger e selecione Defini¢bes.

2. Na parte esquerda do ecra, no menu azul, prima Palavra-passe e
selecione Seguranga.

Em Nova palavra-passe, digite uma palavra-passe.

4. Agora, em Confirmar nova senha, digite a mesma palavra-passe e
prima Aplicar.

5. Na parte inferior esquerda do menu azul, prima Sair para voltar ao
ecra anterior.

Prima o separador Bloquear para bloquear todas as definigcbes de Segu-
ranga novamente ou simplesmente navegue para um ecra fora do menu
Seguranca.
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150. Palavra-passe de administrador

150. Palavra-passe de administrador

Descrigao

Utilize a administragcao de palavra-passe para alterar a configuracao de
seguranca do sistema, incluindo o acesso a rede.

A palavra-passe do administrador é igual a palavra-passe usada para a
conta do utilizador root no sistema Linux em execug¢ao no robd, que pode
ser necessaria em alguns casos de uso de rede, como SSH ou SFTP.

AVISO

Nao pode recuperar uma palavra-passe de administrador
perdida.

* Execute as etapas apropriadas para garantir que a
sua palavra-passe de administrador n&o se perca.

RE 2+QH

\/ Palavra-passe

Administrador A Pélavra-passe de administracior permite mudar &s definicées de seguranca do sistema

Modo Palavra-passe atual

Seguranca

» Seguranca

Confirmar a nova palavra-passe

3 N&o se esqueca de arranjar forma de relembrar a sua palavra-passe, uma vez que n&o héd forma de recuperar uma
* palavra-passe de administrador perdidal

O Normal Simulacao .
Velocidade 100

UR20
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150. Palavra-passe de administrador UNIVERSAL ROBOTS

Para definir a
administragao de
palavra-passe

Seguranga

6.

No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Defi-
nigoes.
Em Palavra-passe, tocar em Administrador.

Debaixo de Palavra-passe atual, coloque a palavra-passe padrao:
easybot.

Debaixo de Nova palavra-passe, crie uma nova palavra-passe.

Criar uma palavra-passe forte e secreta garante a melhor seguranca
para o seu sistema.

Debaixo de Confirmar nova palavra-passe, crie uma nova palavra-
passe.

Toque em Aplicar para confirmar a alteragédo da sua palavra-passe.

A palavra-passe de seguranca impede a modificagao n&o autorizada das
configuragdes de seguranca.
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151. Palavra-passe do Modo Operacional

151. Palavra-passe do Modo Operacional

Descrigao

A Palavra-passe do Modo Operacional, ou palavra-passe do modo, cria
duas fungdes de utilizador diferentes no PolyScope:

* Manual

* Automatico

Quando a palavra-passe do modo esta definida, os programas e ins-
talacbes apenas podem ser criados e editados no modo Manual. O modo
Automatico apenas permite ao operador carregar programas pré-fabri-
cados (ver 37. Selecao do Modo Operacional na pagina 151 para mais
informacdes sobre os modos). Uma vez definida a palavra-passe, aparece
um novo icone de Modo no Cabecalho.

A mudanca de modos operacionais, de Manual para Automatico e de Auto-
matico para Manual, causa com que o PolyScope solicite a hova palavra-
passe.

Palavra-passe do Modo Operacional

“ Palavra-passe

A palavra-passe do modo operacional ativa um lembrete de palavra-passe ao alternar entre os modos automatico e
manual

Administrador . N -
0 MNo Modo Automatico, os utilizadores ficam restritos aos separadores Executar, Inicializar, Mover, /O e Registar.

Modo

Palavra-passe atual

Seguranca

» Seguranca

Confirmar a nova palavra-passe

_ Limpar palavra-passe

ONormaI — o 0 O .—:m,m_:a-::‘.

Velocidade 100%
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151. Palavra-passe do Modo Operacional UNIVERSAL ROBOTS

Para definir a
Palavra-passe do
Modo

No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Defi-
nigoes.

Em Palavra-passe, tocar em Modo.

Debaixo de Nova palavra-passe, crie uma nova palavra-passe.

Criar uma palavra-passe forte e secreta garante a melhor seguranca
para o seu sistema.

Debaixo de Confirmar nova palavra-passe, crie uma nova palavra-
passe.

Toque em Aplicar para confirmar a alteragédo da sua palavra-passe.
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UNIVERSAL ROBOTS 152. Sistema
152. Sistema
Descrigao As configuragoes do sistema controlam o backup do sistema, URcaps e

configuragdes de redes, entre outros.
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153. Backup do Sistema

It
UNIVERSAL ROBOTS

153. Backup do Sistema

Descricédo

AVISO

Utilize uma das portas USB no interior da Caixa de
Controle (CC) ao fazer uma operacao de Backup e
Restauracao. Utilizar uma porta USB da CC traz mais
estabilidade e rapidez ao se realizar o Backup.

AVISO

Se restaurar um sistema com um novo cartdo SD, tem de
fazer corresponder o Numero de Série na imagem do novo
cartdo SD quando iniciar o Polyscope. Se o numero de
série nao corresponder, pode ocorrer um processo de
restauro incompleto. Ocorre um erro de restauracao
quando nao é possivel encontrar o numero de série
correspondente

Fazer backup e Salve uma cépia completa de seu sistema para uma unidade USB e uti-
Restaurar lize-a para restaurar seu sistema para o estado anterior. Isso pode ser
necessario apoés a corrupg¢ao de um disco ou exclusao acidental.

Para fazer backup do 1.

sistema
2.
3.
4.
Para restaurar o 1.
sistema
2.
3.
4.

No Cabegalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Defi-
nigdes.

Em Sistema, toque em Restaura¢ao de Backup.

Selecione o Local para armazenar o backup e prima Backup.

Toque em OK para inicializagao completa do sistema.

No Cabegalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Defi-
nicoes.

Em Sistema, toque em Restauragao de Backup.

Seleccione o seu backup e prima Restaurar.

Toque em OK para confirmar.
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UNIVERSAL ROBOTS 154. Registo do Robé e ficheiro de Licenga

154. Registo do Rob0 e ficheiro de
Licenca

Descricéo E necessario registar o robd e transferir e instalar o Ficheiro de Licenca,
pois o ficheiro de licencga incluira todas as licengas de software disponiveis.

Ativar TCP remoto e E possivel ativar o TCP remoto e o Toolpath URCap diretamente a partir

Toolpath URCap de www.universal-robots.com/activate.

através da web Isto s6 € possivel para TCP remoto e Toolpath URCap. Se planeia obter
licencas adicionais via myUR, ative o TCP Remoto e o Toolpath URCap
primeiro.
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Ative as Licengas de

Software através de @ AVISO

myUR Se tiver mais de uma licenca ativa, todas as licengas serdo
incluidas no ficheiro de licenga transferido.

Se ndo registou o seu robd, siga a URL no ecra no passo 1 e registe o seu
robo.

1. Transfira o ficheiro de licenga para o seu PC.

2. Copie o arquivo de licenca para o USB e conecte-o ao Teach Pen-
dant.

3. Na ecra de definigdes, no passo 3, toque em Carregar ficheiro para
abrir o ecra Selecionar ficheiro de licenga.

4. Nallista, selecione o dispositivo USB para exibir conteudo e nave-
gue até o arquivo de licenga.

5. Selecione licenga.p7b e toque em Abrir para confirmar o registo do
robo.

6. No canto inferior esquerdo, toque em Sair.

> Palavra-passe Siga estes 3 passos fceis para activar licencas de software para o seu robo.
V Sistema

Backup do Etapa 1 Etapa 2 Etapa 3
Sistema

Licengas
©— AN TR

URCaps O—=% .

Controle w, O

Remoto R ﬂ

Freedrive
Restrito

Rede Inicie sess&o em Descarregar ficheiro de licenga de
myur.universal-robots.com * robd

Atualizar

> seguranca

ly the Remote TCP & Toolpath URCap use:
bots.com/activate

Velocidade 100%

f
[ icense.p7o

Nome de ficheiro: Filtro:

Ficheiros de Licenca da Universal Robots - \
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UNIVERSAL ROBOTS

154. Registo do Robbd e ficheiro de Licenga

Desativar licengas
de software

A oD

* E necessario um novo ficheiro de licenca se o robdé mudar de pro-
prietarios. Neste caso, o ficheiro de licen¢a deve ser desativado.

* Se adquirir uma nova licenca de software para o seu robd, é neces-
sario desativar e reativar o ficheiro de licenca para adicionar a nova
licenca de software.

No Cabecalho, toque no Menu Hamburger e selecione Definigdes.
No menu da esquerda, toque em Sistema e selecione Licengas.
No canto inferior direito do ecra de Defini¢des, toque em Desativar.

Consulte Ative as Licencas de Software através de myUR na
pagina anterior

UR20
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155. URCaps

Descrigao Gestao de URCaps
Pode gerir o seu URCaps existente ou instalar um novo no seu robo.

Para gerir URCaps 1. No Cabecalho, pressione 0 menu Hamburger e selecione
Definigdes.
2. Em Sistema, selecione URCaps.
3. Toque no botéo +, selecione o ficheiro .urcap e prima Abrir.
4. Se deseja prosseguir com a instalagdo do URCap, prima Reiniciar.
Apos essa etapa, 0 URCaps esta instalado e pronto para ser usado.
5. Para remover um URCaps instalado, selecione-o no URCaps ativo,
prima o botdo -Reiniciar para que as mudangas possam ter efeito.
URCaps ativos Detalhes sobre o novo URCap aparecem no campo URCaps Ativo.
Um icone de status indica o estado do URCap, conforme listado abaixo:
* o URCap OK: O URCap esta instalado e a funcionar normalmente.
* @ Avaria no URCap: O URCap esta instalado mas ndo consegue
arrancar. Entre em contato com o desenvolvedor do URCap.
* © E necessario reiniciar o URCap: O URCap acaba de ser
instalado e € necessario reiniciar o sistema.
Exemplo As mensagens de erro e informagdes sobre o URCap aparecem no campo

URCaps Information. Aparecem diferentes mensagens de erro, depen-
dendo do erro/s detetado(s).
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156. Controlo Remoto

156. Controlo Remoto

Descrigao

Para ativar o
Controlo Remoto

Um robd pode estar no Controlo Local (controlado a partir do Teach Pen-
dant) ou Controlo Remoto (controlado externamente).

O Controlo Remoto permite controlar os robds através de fontes externas,
como tomadas do controlador, I/Os e o Dashboard Server.

Pode ser usado para enviar comandos simples para o PolyScope, como:
Iniciar ou carregar programas, bem como enviar comandos UR Script dire-
tamente para o controlador.

CUIDADO
Para garantir um uso seguro, o robd pode estar no modo

"Controlo remoto" ou no modo "Controlo local".

O modo "Controlo local" garantira que os comandos nay,
enviados ao controlador a partir de uma fonte externa,
sejam rejeitados enquanto o robé for controlado pes-
soalmente.

1. No Cabecalho, toque no menu Hamburguer e selecione Definigdes.

A

Em Sistema, selecione Controlo Remoto.

3. Toque em Ativar para disponibilizar a funcionalidade do Controlo
Remoto. O PolyScope permanece ativo. Ativar o Controlo Remoto
nao inicia o recurso imediatamente. Permite alternar de Controlo
Local para Controlo Remoto.

4. No menu de perfil, selecione Controlo Remoto para alterar o PolyS-
cope. Pode voltar ao Controlo Local acedendo ao menu do perfil.

AVISO

* Embora o Controlo Remoto limite as suas a¢des no
PolyScope, ainda pode monitorizar o estado dos
robos.

* Quando um sistema de rob6 é desligado no modo
Controlo Remoto, inicia depois no modo Controlo
Remoto.

UR20
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UNIVERSAL ROBOTS

Requisitos de
definigées

O Controlo Local
nao permite

O Controlo Remoto
nao permite

O controlo do robd através da rede ou de uma entrada digital esta restrito
por defeito.

* Ativar e selecionar o controlo remoto remove esta restrigcao.

* Ative o Controlo Remoto mudando para o perfil de Controlo Local
(controlo PolyScope) do robd, permitindo assim que o controlo de
programas em execucao e a execucgao de scripts sejam efetuados
remotamente.

* Ative o recurso Controlo Remoto em Configuracdes para aceder ao
modo Remoto e ao modo Local no perfil.

* Ligacao e libertagdo do travao enviado ao robd através da rede

* Receber e executar os programas de rob6 e instalagao enviados
para o robd pela rede

* Inicio automatico de programas ao reiniciar, controlado a partir de
entradas digitais

* Soltar o travao automatico no reinicio, controlado a partir de entra-
das digitais

* Inicio de programas, controlado a partir de entradas digitais

* Mover o robd a partir da Aba Mover
* A partir do Teach Pendant
* Carregar programas e instalagoes a partir de Teach Pendant

* Funcionamento livre
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157. Rede

157. Rede

Descri¢ado Pode configurar a ligagéo do rob6 a uma rede ao selecionar um dos trés
métodos de rede disponiveis:

DHCP

Endereco Estético

* Rede desativada (se nao deseja ligar o rob6 a uma rede)

Dependendo do método de rede que selecionar, configure as defini¢cdes de

rede:

Endereco IP

Mascara de sub-rede
Gateway padrao

Servidor DNS preferencial

Servidor DNS alternativo

UR20
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158. Atualizar

Descri¢ado Instalar atualizagdes de um USB para ter certeza de que o software do
robd esta atualizado.

Para atualizar 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Defi-
software nigdes.

2. Em Sistema, toque em Atualizar.

3. Insira um dispositivo USB e toque em Pesquisar para listar ficheiros
de atualizagao validos.

4. Nal lista de ficheiros de atualizagao validos, selecione a versao dese-
jada e toque em Atualizar para instalar.

c AVISO
Verifique sempre o(s) seu(s) programa(s) depois de uma

atualizacao de software. A atualizagao pode alterar as
trajetorias do seu programa.
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159. Seguranca

Descrigao A palavra-passe de administrador padrao para um brago de rob6 da Uni-
versal Robots é “easybot”. E uma definicao de fabrica, configurada em
todos os novos robds.

AVISO
E extremamente importante alterar esta palavra-passe de

administrador padrao para a sua propria palavra-passe,
para garantir a ciberseguranca do seu robé.

A partir da atualizagéo 5.14 do PolyScope, todas as defini¢des de segu-
ranca sao definidas por padrao como restritivas (desativadas ou blo-
queadas). (Isto aplica-se apenas a novos robds e cartdes SD recém-
criados. Caso contrario, consulte um guia “Configuracdo segura de cobots
URY).

Se for necessario ativar alguma das definicdes para a sua aplicagao, pode
ativa-las facilmente no ecra Seguranca.
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160. Geral

Descrigao Na secgao Geral das configuragdes de seguranga, pode ativar ficheiros
magic e configurar ligagcoes de entrada.
Um ficheiro Magic € um script numa unidade USB executado assim que é
inserido no sistema. Esta funcao esta desativada por padrao para garantir
que os ficheiros magic ndo sao executados inadvertidamente no PolyS-
cope.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>
default

) Preferences Miscellaneous Settings

P
Inbound Connections

o] Restrict inbound network access to this subnet

Secure Shell 0.0.0.0/0

Services
Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password Lock

Qe — COO @

Ficheiros Magic Os ficheiros Magic tém privilégios sem restricdes para fazer alteragoes no
sistema, portanto devem ser considerados um risco para a segurancga.

Para ativar ficheiros 1. No Cabecalho, toque no menu Hamburguer e selecione Definigdes.
Magic no PolyScope 2. Em Seguranga, selecione Geral.

3. Insira a sua palavra-passe de administrador.

4. Ative Executar ficheiros Magic.
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Restringir ligagées O acesso a rede foi definido como 0.0.0.0/0 tem uma configura¢do de
de entrada seguranca para garantir que ndo haja acesso a sub-rede no PolyScope.

c AVISO
URCaps pode exigir que interfaces de rede especificas

sejam abertos para funcionar.

* Caso algum dos seus URCaps exigir a abertura de
interfaces de rede especificas (portas/servigos), con-
sulte o(s) seu(s) fornecedor(es) de URCaps.

Configuragao de Use Restringir o acesso de rede de entrada a uma sub-rede especifica
ligagdes de entrada para assegurar que as ligagdes de rede originadas num endereco IP fora
da sub-rede indicada serao recusadas.
Por exemplo:

* Use 192.168.1.0/24 para s6 permitir o acesso a anfitrides entre
192.168.1.0 e 192.168.1.255.

* Use 192.168.1.96 para permitir o acesso de entrada apenas a partir
deste anfitrido.

No Cabecalho, toque ho menu Hamburguer e selecione Definigées.
Em Seguranca, selecione Geral.

Insira a sua palavra-passe de administrador.

A o bh o=

Introduza as restricdes de sub-rede em Restringir acesso de
entrada numa sub-rede especifica.

UR20 427 Manual do utilizador



160. Geral UNIVERSAL ROBOTS

Desativar acesso de Para garantir que qualquer ligagdo de entrada aos portos designados sera
entrada recusada, utilize Desactivar o acesso de entrada a interfaces adicionais
(por porta).

—

No Cabecalho, toque no menu Hamburguer e selecione Definigées.
Em Seguranga, selecione Geral.

Insira a sua palavra-passe de administrador.

A w0 D

Insira os interfaces a fechar em Desativar acesso de entrada a
interfaces adicionais (por porta).

Deixe o campo em branco para evitar bloquear portas. Qualquer servigo
ativado 162. Servicos na pagina 431 tera precedéncia sobre o bloqueio de
porta. Mesmo que uma porta esteja bloqueada nas configuragdes gerais
de seguranga, sera aberta por um servico ativado.

Exemplo * Pode bloquear todas as portas
* Use 1-65535 para bloquear todas as portas.
* Pode bloquear uma porta especifica
* Pode usar a porta numero 564 para bloquear a porta 564.
* Pode bloquear todo o ambito das portas

* Use intervalos para bloquear um intervalo especifico de por-
tas. 2318-3412, 22, 56-67 para bloquear portas especificas e
grupos de portas especificos.
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UNIVERSAL ROBOTS 161. Secure Shell
161. Secure Shell
Descrigao Secure Shell (SSH) fornece uma ligagao privada (encriptada) e autenticada

ao robd que permite:
* acesso ao sistema operativo
* copiar ficheiros

* tunneling dos interfaces de rede

AVISO

SSH é uma ferramenta poderosa se utilizada como é
suposto. confirme que percebe como usar a tecnologia
SSH com seguranca antes de habilita-la no seu robé.

Universal Robots Graphical Programming Environment

) Preferences Secure Shell Settings
B s S5 pcce
O Allow Port Forwarding (when in remote control mode
Authentication
General
Seeure Shell | (™ password Based () Key Based @) Both
Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove
_ Admin Password Lock
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Para ativar o acesso
SSH

1. No Cabecalho, toque no menu Hamburguer e selecione Definigdes.
2. Em Seguranca, selecione Secure Shell.
3. Insira a sua palavra-passe de administrador.
4. Configure as definicoes do Secure Shell:
* Selecione Ativar acesso SSH.

* Selecione para ativar/desativar Permitir encaminhamento de
porta (quando no modo de controlo remoto).

O encaminhamento de porta esta disponivel apenas no modo
de controlo remoto.

O encaminhamento de porta € uma técnica recomendada
para agrupar interfaces abertas (ex: o servico Painel de Con-
trolo) num tunel seguro e encriptado que requer autenticacao.

5. Selecione o tipo de autenticagao.

Autenticagéao Qualquer ligacdo SSH requer que o utilizador ligado se autentique quando
a ligacao for estabelecida. Pode configurar a autenticagdo com uma pala-
vra-passe e/ou com uma chave autorizada pré-partilhada.

A autenticacado baseada em chave depende de chaves pré-partilhadas.

Para usar As chaves disponiveis s&o listadas aqui, juntamente com os botdes para
Autenticagéao remover uma chave selecionada da lista e para adicionar novas chaves.

1. Toque em Adicionar para abrir uma janela de sele¢ao de ficheiro.
2. Selecione uma chave do ficheiro.

O ficheiro é lido linha por linha adicionando apenas linhas que nao
estdo em branco e nao sao identificadas como comentarios (come-
cando com #). Nao é feita nenhuma validacao de linhas adi-
cionadas.

3. Devem estar de acordo com o formato usado para authorized_keys.
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162. Servicos

162. Servicos

Descrigao

Ativar servigos

Para ativar Servigos

Servigos lista os servicos padrao executados no robd. E possivel ativar ou
desativar qualquer servico.

AVISO

Todos os servigos estao desativados como recurso de
seguranca. Ao iniciar ou configurar o seu robd, deve ativar
0s servicgos relevantes.

Um servico ativo permanece disponivel, mesmo quando as portas asso-
ciadas a esse servico estdo bloqueadas. Portanto, simplesmente bloquear
uma porta nao é suficiente para impedir 0 acesso aos servicos listados
caso estejam ativos.

Deve ativar o servico relevante para a fungao que esta a usar.

—

> LD

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
> System
W Security Enable or disable inbound access to standard interfaces

No Cabegalho, toque no menu Hamburguer e selecione Definigdes.
Em Seguranga, selecione Servigos.
Insira a sua palavra-passe de administrador.

Na lista, selecione uma opcéo e toque em Ativar, ou toque em Desa-
tivar.

Universal Robots Graphical Programming Environment

@l Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock

OPoweroff ‘ s ° 0 O simuiation (i
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163. Desligar Robo

Descri¢ado O botdo Encerrar Robd permite desligar ou reiniciar o robé.
Para desligar o robd 1. No Cabecalho, toque no menu Hamburger e selecione Encerrar
Robé.

2. Quando a caixa de didlogo Encerrar Rob0 aparecer, toque em Des-
ligar.
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164. Glossario

Categoria de Parada 0
Movimento do robé é interrompido pela remocao imediata de energia. E uma parada n&o
controlada, com a qual o rob6 pode desviar-se do caminho programado dado que cada
articulacao para o mais rapido possivel. Esta parada de protecao € usada se um limite de
classificagdo de segurancga for excedido ou em caso de falha nas partes de classificagdo de
seguranca do sistema de controle. Para vais informacdes, veja ISO 13850 ou IEC 60204-1.

Categoria de Parada 1
A movimentacgao do robd € interrompida com energia disponivel ao robd para atingir a parada e,
em seguida, a remocao da energia quando a parada é alcancada. E uma parada controlada,
com a qual o robé vai continuar ao longo do caminho programado. A energia € removida assim
que o robd para. Para vais informacgées, veja ISO 13850 ou IEC 60204-1.

Categoria de Parada 2
A parada controlada com a energia disponivel no robd. O sistema de controle de classificacao
de seguranga monitora que o rob6é se mantenha de parado. Para vais informacgdes, veja ISO
60204-1.

Categoria 3
O termo Categoria nao deve ser confundido com o termo Categoria de Paragem. Categoria
refere-se ao tipo de arquitetura utilizada como base para um determinado Nivel de
Desempenho. Uma propriedade significativa da arquitetura da Categoria 3 € que uma unica
falha ndo pode levar a perda da fungao de seguranca. Para vais informacgdes, veja ISO 13849-
1-1.

Nivel de desempenho
O Nivel de Desempenho (PL, Performance Level) € um nivel discreto usado para especificar a
capacidade que as pecas relacionadas com a segurancga dos sistemas de controle tém de
executar as fungdes de seguranca em condi¢des determinadas. O PLd € a segunda maior
classificacao de confiabilidade, que significa que a fun¢ao de seguranca € extremamente
confiavel. Para vais informacgoes, veja ISO 13849-1-1.

Cobertura de diagnostico (DC)
€ uma medida da eficacia de diagndésticos implementados para alcancar o nivel de desempenho
classificado. Para vais informacoes, veja ISO 13849-1-1.

MTTFd
O Tempo Médio de Falha Perigosa (MTTFd, Mean time to dangerous failure) € um valor com
base em calculos e testes utilizados para alcancgar o nivel de desempenho avaliado. Para vais
informacgoes, veja ISO 13849-1-1.

Integrador
O integrador é a entidade que projeta a instalacao final do robé. O integrador é responsavel por
fazer a avaliagao final dos riscos e deve assegurar que a instalagao final esteja em
conformidade com as leis e regulamentos locais.
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Avaliagdo de Risco
Uma avaliacao de risco € o processo geral de identificacdo de todos os riscos e reduzi-los a um
nivel adequado. Uma avaliagéo de riscos deve ser documentada. Consulte ISO 12100 para
mais informacgoes.

Aplicacdo de robé colaborativa
O termo colaborativo refere-se a colaboragéo entre o operador e o robé numa aplicagao de
robd. Ver definicdes precisas e descricdes em ISO 10218-1 e ISO 10218-2.

Configura¢do de Seguranga
As fungoes e interfaces relacionadas a segurancga sao configuraveis por meio de parametros de
configuragao de seguranca. Estas séo definidas através da interface do software, ver
parte Parte || Manual do PolyScope na pagina 125.
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165. indice

A

Abrir... 134

Aguardar 261

Alinhar 383

Alta Velocidade Manual 135, 154
Amplitude de posicionamento 167
Angulo da abertura 182

Angulo de inclinagdo 182

Angulo do cone 182

Até 258

Automatic Mode Safeguard Reset 171
Automatic Mode Safeguard Stop 171
Automatico 382

avaliagdo de risco 14, 19, 28, 32

B

Base 87, 127, 227
Blend parameters 246
Botao de teste 297

Brago do robd 99

C

Cabecalho 132

cabo do robdé 69-70

caixa de controlo 128, 388

Caixa de Controlo 49, 55, 57, 65, 68, 99, 337
Caminho do ficheiro 395
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Centro do cone 182

Checksum de Seguranga 135, 160
Command 207

comment 273

Configurable I/0 57

Configuragdo 384

Configurag¢ao da Correia Transportadora 347
Configurag¢ido de Seguranca 25, 155, 158-159, 163
Construgédo Switch Case 285

Control 192

Control Box 14

Controlo deslizante de velocidade 135, 151
Controlo Remoto 340, 422

Correia Transportadora 57, 306

Cotovelo 87, 127

Custom 165

D

Definigdbes 404

Definicbes de Seguranca 19, 156, 412
Delete 176

Desativado 178

Desligar 432

Diregdo da ferramenta 181-182
direction 258

Disabled 176

Disabled Tool direction limit 182

E

E/S de Seguran¢a 30, 35, 59
E/S de utilizagao geral 57
Ecra 132
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Editar Posicdo 184
Editor de Expressdes 285
Editor de Pose 383, 385
Elbow Force 166

Elbow Speed 166

Erro 310

espaco da articulagdo 223
estado de paragem 130
Estrutura 296

Ethernet 67, 366
EtherNet/IP 67, 334, 372
Executar 134, 189

F

Factory Presets 164

Ferramenta 183

Flange da Ferramenta 127

Funcionalidade 348, 354, 382

Funcionalidade da ferramenta 354

Funcionamento livre 36, 151, 297, 332, 356, 382, 384

Func¢des de seguranga 30-31

G

Gestor de Programa e Instalagdo 134, 395
Graphics 210
Guardar... 134, 398

H

halt 272
Historico 134, 391
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I/0 55, 58, 134, 169, 334-335, 388
Inicializar 130, 135

Instalacdo 134, 395

Installation 397

Instrugcdes de seguranga 79

L

Limites das Articulagdes 167

Limites do Rob6o 164

M

Manual de Script 15
Manual de servigo 15
Menu de funcionalidades 295
Menu Hamburger 135
Mini Display-port 66
Mistura 244, 246, 248, 250
MODBUS 67, 347, 366-367, 370, 390
Modelos 306
modo

Automatico 134, 153

Local 135

Manual 134, 153

Remoto 135
Modo Automatico 151
Modo de Recuperagao 36, 162
Modo manual 151
Modo normal 162, 182, 211, 385
Modo Reduzido 162, 182, 184
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Modos 176

Momentum 165

MovedJ 357, 387

Mover 134, 151, 207, 222, 228, 387
Mover Ferramenta 381

Mover o robo para 194

MoverL 357, 387

Movimento 296

N

New... 395

Normal 176

Normal & Reduced 176

Normal & Reduced Tool direction limit 182
Normal Plane 178

Normal Tool direction limit 182

Not Reduced mode 172

Novo... 134

O

Ombro 87, 127
Open... 395

P

Parar 135

Passo 135

Pasta 274

Planos de seguranga 175, 382, 385

Point 296

PolyScope 13, 36, 127-128, 132, 146, 161, 278, 323, 366, 372-373, 421
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Ponto Central da Ferramenta 162, 227, 324, 382
Pontos de rota 147

popup 270

Posigcdo 184

Posigdo Central da Ferramenta 184
Posicdo da Ferramenta 183-184
Posicgéo Inicial 382

Power 165

Profinet 373

Profisafe 374

Program 134, 189, 195, 306, 395, 397
program node 200

Program Tree 200

Pulso 127

R

Raio 184

Recurso de base 354

Reduced 176

Reduced mode 170, 172
Reduced Tool direction limit 182
Reduzido 36

relative waypoint 239

Relative waypoint 227

Rename 176

Reproduzir 135, 193, 216
Restringir Cotovelo 178

Rob6 183, 382

robot arm 55, 127, 130, 291-292, 296, 337, 381
Robot Moving 172

Robot Not Stopping 172
Rodapé 132, 193, 216
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S

safe Home 172

Safeguard Reset 171

Safety /10 57

Save... 395

set payload 275

Show 176

Simple 296

Simulagdo 135

Sinais de aviso 20

sinais de entrada 170

sinais de saida 172

Sobre 401

Stopping Distance 165
Stopping Time 165

Sucesso 310

Suporte 66

Suporte de montagem 14
System Emergency stop 170
System Emergency Stop 172

T

Teach Pendant 14, 49, 65, 128, 132, 161, 297, 421
Tool Connector 71

Tool Flange Accessories 52

Tool Force 166

Tool I/0 71

Tool I/0 Accessories 71

Tool Speed 166

Trigger Plane 178

Trigger Reduced Mode 176
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U

Until Distance 254

Until Expression 253

Until 1O 256

Until Tool Contact 253, 255
UR Forums 15

UR+ 15

UR+ Partner Program 15
URCaps 420

Vv

Variable feature 227
variable waypoint 242
Variable waypoint 227
Variaveis 189, 196, 212
Variaveis de instalagdo 337
Vetor de Diregdo 260
Voltagem 388

W

Waypoint 207, 222, 226, 229, 244, 246, 248, 250
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