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As informacgdes aqui contidas sdo propriedade de Universal Robots A/S e ndo devem ser
reproduzidas no seu todo ou parcialmente sem o consentimento por escrito de

Universal Robots A/S. As informacdes contidas no presente documento estédo sujeitas a
alteracdes sem aviso prévio e ndo devem ser consideradas como um compromisso da
Universal Robots A/S. Este documento é analisado e revisto periodicamente.

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

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S.

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

Parabéns pela compra de seu novo robd Universal Robots e-Series.

O robé 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.

Através da nossa interface de programacao patenteada PolyScope, é facil programar o robé para
mover a ferramenta ao longo da trajetéria desejada.

Wrist 1 joint
Wrist 2 joint

/ Wrist 3 joint
0 /f
4

Tool flange

>

que,/

Base joinf;"x
Shoulder joint/
4

Elbow joint /

2.1: As articulagées, base e flange de ferramenta do Brago de robd.

Com seis articulagées e um grande nivel de flexibilidade, os bragos de robd colaborativos Universal

Robots e-Series sdo desenhados para imitar os movimentos de um brago humano. Através do
software PolyScope, a nossa interface de programacao patenteada, é facil programar o robd para
mover ferramentas e comunicar com outras maquinas através de sinais elétricos. Figura 2.1: As
articulacoes, base e flange de ferramenta do Braco de robd. acima ilustra os principais
componentes do brago do robé e pode ser usado como referéncia ao longo do manual.

1.1. Conteudo da Caixa

Quando encomenda um robd, recebe duas caixas. Uma caixa contém o Brago do robé, e a outra
contém:

Manual do utilizador 14 UR10e
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* Caixa de Controlo com Teach Pendant

* Suporte de montagem para a Caixa de Controlo
* Suporte do Teach Pendant

* Chave para abrir a Caixa de Controlo

* Cabo para conectar o braco do robé e a Caixa de Controle (consulte as op¢des em
Especificagdes Técnicas)

* Cabo de alimentagao ou cabo de corrente compativel com a sua regiao

* Este manual

1.2. Aviso de Seguranca Importante

O robd é maquinario parcialmente concluido (ver Certificacoes) e, como tal, € necessaria uma
avaliacao de risco para cada instalacao do robd. Vocé deve seguir todas as instrucdes de
segurancga no capitulo Seguranca.

1.3. Como ler este manual

Este manual contém instrugcdes sobre como instalar e programar o robé. O manual esta dividido em
duas partes:

Manual de Instalagdo de Hardware
A instalacdo mecénica e elétrica do robd.

Manual PolyScope
Programacao 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:

* 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

vanguarda 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

UR10e 15 Manual do utilizador
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operacao fiavel, uma experiéncia de utilizador estavel e facilidade de programacéo. Pode também
aceder ao Programa de Parceiros UR+ através da nossa nova plataforma de software
(plus.universal-robots.com), que lhe permite desenhar produtos mais intuitivos para robos UR.

1.4.2. myUR

myUR é um portal do cliente que permite registar todos os seus robds, acompanhar casos de
servico em robds 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
encaminhados para as equipas de atendimento ao cliente da Universal Robots.

Além destes recursos, também é possivel assinar a monitorizagao de robds e gerir contas
adicionais de utilizadores na sua empresa.

1.4.3. Foruns UR

The UR Forums site (forum.universal-robots.com) allows robot enthusiasts of all skill levels to
connect to UR and each other, to ask questions, and to exchange information etc. Embora o Forum
UR tenha sido criado pela UR+ e 0s nossos administradores sao funcionarios da UR, a grande
maioria do conteudo foi criado por vocés, utilizadores do Férum UR.

Manual do utilizador 16 UR10e
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2. Parte | Manual de Instalacdo de Hardware UNIVERSAL ROBOTS

2. Parte |
Manual de Instalacao de Hardware
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3. Seguranca

3.1. Introducao

Este capitulo contém importantes informacdes de seguranca, que devem ser lidas e compreendidas
pelo integrador de robds da Universal Robots e-Series 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 configuragéo e a programagao do robd. O
capitulo 4. Funcoes e Interfaces Relacionadas a Seguranca na pagina 30 descreve e define
fungbes relacionadas com a seguranga particularmente relevantes para aplicagoes colaborativas.
As instrucdes e orientac¢des fornecidas no capitulo 4. Funcoes e Interfaces Relacionadas a
Seguranca na pagina 30, bem como na secc¢do 3. Seguranca acima sdo particularmente
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.

3.2. Validacao e Responsabilidade

A informacéo neste manual ndo contempla projetar, instalar e operar toda a aplicagdo do
robd, tampouco aborda todos os equipamentos periféricos que podem influenciar a
seguranca do sistema todo. Todo o sistema deve ser concebido e instalado de acordo com
0s requisitos de seguranca previstos nas normas e regulamentos do pais onde o rob sera
instalado.

Os integradores de robds Universal Robots e-Series sao responsaveis por garantir que as
leis e normas aplicaveis de seguranga do pais em questao sejam observadas e que
quaisquer perigos significativos na aplicagao robd sejam eliminados. De forma n&o
exaustiva, estes seriam:

UR10e 19 Manual do utilizador
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Realizacdo de uma avaliacdo de risco para o sistema completo do robd

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

Configurar as configuracdes de seguranga apropriadas no software
Garantir que o usuario ndo modifique nenhuma medida de seguranca
Validar que todo o sistema do robé foi projetado e instalado corretamente
Especificar instrugcdes 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 avaliacao de risco
e esse manual

3.3. Limitacao de Responsabilidade

As informacdes de seguranca fornecidas neste manual ndo devem ser interpretadas como
garantia dada pela UR de que o manipulador industrial ndo causara ferimentos ou danos,
mesmo se 0 manipulador industrial estiver em conformidade com todas as instrucdes de
segurancga.

3.4. Tipos de mensagens de seguranca

Mensagens e declaragdes de seguranga sao usadas ao longo deste manual para enfatizar
informacgdes importantes. Leia todas as mensagens e declaragdes para ajudar a garantir a

seguranga

e evitar ferimentos ao pessoal e danos ao produto.

Os tipos de mensagens de segurancga sao definidos abaixo.

A
A\

AVISO

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

AVISO: ELETRICIDADE

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

Manual do utilizador 20 UR10e
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/N
A\
1

= ®

¥,

AVISO: SUPERFICIE QUENTE

Indica uma superficie quente perigosa onde ferimentos podem resultar de contato e
proximidade sem contato.

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

TERRA

Indica aterramento.

ATERRAMENTO DE PROTEGAO
Indica aterramento de protecao.

AVISO

Indica o risco de danos ao equipamento e/ou informagdes uteis que devem ser
particularmente observadas.

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

3.5. Adverténcias e Precaucoes Gerais

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

UR10e
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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
firmemente aparafusados no lugar.

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

* Verifique se o pessoal estd protegido durante a instalacdo, comissionamento,
programacao/ ensino, operagao e uso.

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

* Evite usar o rob6 se estiver danificado.

* Evite vestir roupas largas ou joias ao trabalhar com o robd. Amarre o cabelo
comprido.

* Evite colocar os dedos atras da tampa interna da caixa de controlo.

* Informe os utilizadores de quaisquer situagdes perigosas e da protegcao
fornecida, explique quaisquer limitagdes da protecao e os riscos residuais.

* Informe os utilizadores da localizagcao do(s) botao(oes) de paragem de
emergéncia 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.

* Esteja ciente da orientac¢do do robd para entender a dire¢cdo do movimento ao
usar o Teach Pendant.

AVISO

Ferramentas de manuseio/efetores finais com bordas afiadas e/ou pontos de aperto
podem resultar em ferimentos.

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

* Poderao ser necessérias luvas e/ou oculos de protecao.

Manual do utilizador 22 UR10e
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AVISO: SUPERFICIE QUENTE
O contacto prolongado com o calor gerado pelo brago do rob e pela Caixa de

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

* Nao manuseie nem toque no robd durante o funcionamento ou
imediatamente apos o 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 falha em realizar uma avaliagao de risco antes da operacao pode aumentar o
risco de lesodes.

* Realize uma avalia¢ao dos riscos e reduza-os antes da operacao.

* Se determinado pela avaliagao de risco, nao entre no alcance do movimento
do robd nem toque no rob6 durante o funcionamento.

* Leia as informacdes encontradas na Gestao de Riscos.

CUIDADO
Usar o rob6 com maquinas externas nao testadas, ou em um sistema néo testado,
pode aumentar o risco de ferimentos ao pessoal.

* Teste todas as fun¢des e o programa do robd separadamente.

AVISO
Campos magnéticos muito fortes podem danificar o rob0.

* Nao exponha o rob6 a campos magnéticos permanentes.

LER MANUAL

Verifique se todos os equipamentos mecanicos e elétricos estao instalados de
acordo com as especificagdes e avisos encontrados na 5. Interface Mecanica na
pagina 39 e na 6. Interface Elétrica na pagina 46.

3.6. Finalidade
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LER MANUAL

A nao utiliza¢ao do braco do robd de acordo com a utilizagao prevista pode
resultar em situagdes perigosas.

* Leia e siga as recomendacdes para a utilizagado prevista e as
especificacdes fornecidas no Manual do Utilizador.

Os robds da Universal Robots destinam-se a uso industrial, para manusear
ferramentas/efetores finais e acessorios, ou para processar ou transferir componentes ou
produtos. Para mais informacdes sobre as condi¢cdes em que o robé deve funcionar,
consulte as Declaracoes e Certificados e as especificagoes técnicas.

Todos os robds da Universal Robots estao equipados com fung¢des de segurancga,
concebidas propositadamente para permitir aplicagdes colaborativas, em que a aplicagcéo
do robd funciona em conjunto com um humano.

As aplicag6es colaborativas destinam-se apenas a aplicagdes néo perigosas, onde a
aplicagao completa, incluindo ferramenta/acionador final, peca de trabalho, obstaculos e
outras maquinas, ndao apresentam nenhum risco significativo, segundo a avaliagao de
risco da aplicacao especifica.

AVISO
A utilizacdo do brago do robé fora dos fins previstos pode resultar em
ferimentos.

* Nao utilize o robd para nenhuma das situa¢des descritas abaixo:

* Qualquer utilizagdo em locais perigosos ou ambientes
explosivos.

* Aplicagcoes médicas com contacto ou proximidade de
pacientes.

* Qualquer aplicagao 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 utilizagdo ou aplicagdo que se desvie da
utilizacao pretendida, especificagcdes e certificagdes, 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
UTILIZAGAO INDEVIDA.
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AVISO

Evite modificar o robd. Uma modificagao pode criar riscos imprevistos.
Todas as remontagens autorizadas devem ser feitas conforme a versao
mais recente dos manuais de servigo correspondentes.

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 dimensdes, pode resultar em ferimentos
ou morte.

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

3.7. Avaliacao de Risco

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

O robd em si é parcialmente maquinaria completa, uma vez que a seguranca da instalagcéo
do robd depende de como o robd é integrado (por exemplo ferramenta/acionador final,
obstaculos e outras maquinas). Recomenda-se que a parte que realiza a integracéo utilize
as normas ISO 12100 e ISO 10218-2 para efetuar a avalia¢do de risco. A integracdo pode
aplicar a Especificacdo Técnica ISO/TS 15066 como orientacao adicional. A avaliagao de
risco deve considerar todas as tarefas de trabalho ao longo da vida util da aplicagdo do
rob0, incluindo, mas nao se limitando a:

* Ensino do robd durante a montagem e desenvolvimento da instalagao do rob6
* Resolucédo de problemas e manutencgao

* Operacao normal da instalacdo do robo

Deve ser realizada uma avaliagéo de risco antes de o brago do robd ser ligado pela
primeira vez. Uma parte da avaliagao de risco realizada pelo integrador tem como objetivo
identificar as definicdes de configuracao de seguranca adequadas, além da necessidade
de botdes de paragem de emergéncia adicionais e/ou outras medidas de prote¢éo
exigidas para a aplicacao do rob6 especifica.

Uma parte particularmente importante do desenvolvimento de aplica¢gdes de robds
colaborativos reside na identificacao das definicbes de configuragao de seguranca
corretas. Consulte o capitulo e a parte para informagbes pormenorizadas.
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Algumas fung¢des de seguranga sao propositadamente concebidas para aplicagées de
robds de colaboracao. Estas caracteristicas sao configuraveis através das defini¢cdes da
configuracdo de seguranca e sdo particularmente relevantes no tratamento de riscos
especificos na avaliacdo de riscos conduzida pelo integrador:

Forca e limitagao de poténcia: Utilizado para reduzir as forgas de aperto e
pressodes exercidas pelo robd no sentido do movimento em caso de colisdes entre o
robb e o operador.

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

Limitagao da posigao da articulagéo, cotovelo e ferramenta/efeito final:
Particularmente utilizado para reduzir os riscos associados a certas partes do corpo.
Por exemplo para evitar movimentos em dire¢ao a cabeca e ao pescoco.

Limitagdo da orientagdo ferramenta/efeito final: Particularmente utilizado para
reduzir os riscos associados a determinadas areas e caracteristicas da
ferramenta/efeito final e peca de trabalho. Por exemplo para evitar que as bordas
afiadas figuem apontadas para o operador.

Limitagcdo de velocidade: Particularmente utilizada para garantir a baixa velocidade
do braco do robé.

O acesso nao autorizado a configuracéo de seguranca deve ser impedido através da
ativacao e definicdo da proteg¢ao por palavra-passe durante a integragao.

AVISO

A nédo realizagdo de uma avaliacao colaborativa do risco da aplicagao
pode aumentar os perigos.

* Faca sempre uma avaliacao de risco da aplicagao colaborativa para
colisdes intencionais e/ou colisbes devidas a uma ma utilizagédo
razoavelmente previsivel.

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

* A possibilidade de evitar colisbes potenciais individuais.

Se o robo for instalado numa aplicagao robética ndao colaborativa onde os perigos néo
possam ser razoavelmente eliminados ou os riscos ndo possam ser suficientemente
reduzidos através da utilizagao das fungdes de seguranca incorporadas (ex: ao utilizar
uma ferramenta/efectora final perigosa), a avaliagao de risco realizada pelo integrador
deve concluir pela necessidade de medidas de protecao adicionais (ex um dispositivo que
permite proteger o operador durante a configuragao e programacgao).
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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 instalagéo especifica do robé.

1. Penetracao da pele por bordas e pontas afiadas da ferramenta/atuador ou no
conetor da ferramenta/atuador.

2. Penetracao da pele por bordas e pontas afiadas em obstaculos préximos do
percurso do robb.

3. Hematomas devido a contacto com o robo.

4. Distensao ou fratura éssea devido a golpes entre uma carga util pesada e uma
superficie rigida.

5. Consequéncias devido a parafusos soltos que seguram o braco do rob6 ou a
ferramenta/atuador.

6. ltens que saem da ferramenta/atuador, por exemplo, devido a perda de controlo ou
a falta de energia.

7. Erros devido a diferentes botdes de paragem de emergéncia para diferentes
maquinas.

8. Erros devido a alterac¢des ndo autorizadas nos parametros de configuragéo de
seguranca.

As informacgdes sobre os tempos de paragem e as distancias de paragem encontram-se
no capitulo e no apéndice .

3.8. Avaliacao antes da utilizacao

Os seguintes testes devem ser realizados antes de se utilizar o rob0 pela primeira vez, ou
depois de feitas quaisquer modificagdes. Verifique se todas as entradas e saidas de
seguranga sao conectadas de forma adequada e correta. Teste se todos os dispositivos
de entrada e saida de seguranca ligados, incluindo dispositivos comuns a varias maquinas
ou robo0s, estido 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 protegdo para o movimento do robé. Se a redefinicdo de
protecao estiver configurada, verifique a mesma necessita de ser ativada antes de
poder retomar o movimento.

* Examinar o ecra de inicializagdo para testar se 0 modo reduzido pode mudar o
modo de segurancga para reduzido.
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* 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 ativagao de 3 posi¢des deve ser pressionado para ativar o
movimento 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 Robb sem parar,
saida do modo reduzido, ou saida do modo n&o reduzido conseguem realmente
detetar as mudancas de saida

3.9. Parada de Emergéncia

A Parada de Emergéncia ou Parada de Emergéncia € o botdo vermelho localizado no
Teach Pendant. Pressione o botdo de parada DE emergéncia para parar todo o
movimento do robd. A ativacao do botdo de paragem de emergéncia provoca uma
paragem de categoria um (IEC 60204-1).

As paradas de emergéncia ndo sao salvaguardas (ISO 12100). As paragens de
emergéncia sao medidas de protecdo complementares que nao se destinam a evitar
ferimentos. A avaliacao de risco da aplicagao do robé determina se sdo necessarios
botdes de paragem de emergéncia adicionais. A fungédo de paragem de emergéncia e o
dispositivo de acionamento devem estar em conformidade com a norma ISO 13850.

Apos a ativacao de uma paragem de emergéncia, o botao de pressao fica bloqueado
nessa posi¢ao. Como tal, cada vez que uma paragem de emergéncia é ativada, deve ser
reposta manualmente no botdo de pressao que iniciou a paragem.

Antes de rearmar o botdo de paragem de emergéncia, € necessério identificar visualmente
e avaliar a razdo pela qual a paragem de emergéncia foi ativada. E necessaria uma
avaliacao visual de todos os equipamentos da aplicagdo. Quando o problema estiver
resolvido, reponha o botao de paragem de emergéncia.

Para repor o botdo de paragem de emergéncia

1. Segure o botao e gire no sentido horario até que a trava se solte.

Vocé deve sentir quando a trava estiver desengatada, indicando que o bot&o de
presséo foi reiniciado.

2. Depois de reiniciar a parada de emergéncia, restaure a energia do robd e retome a
operacgao.

3.10. Movimento sem for¢ca motriz
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No caso improvavel de uma emergéncia, quando a alimentacao do robd for impossivel ou
indesejada, vocé pode usar a dire¢ao reversa forcada para mover o brago do robé.

Para realizar a conducgao reversa forgada, vocé deve empurrar ou puxar o brago do robd
com forga para mover a junta. Cada freio de junta tem uma embreagem de atrito que
permite o movimento durante o alto torque forgado.

Realizar a conducao reversa for¢cada requer alta for¢a e ndo pode ser realizado por uma
pessoa sozinha. Em situacdes de aperto, duas ou mais pessoas sao obrigadas a fazer a
conducao forgada de volta. Em algumas situagdes, sdo necessarias duas ou mais
pessoas para desmontar o braco do robd.

Consulte o Manual de Servigo para obter informagdes sobre como desmontar o robd.

AVISO: ELETRICIDADE

Perigos e riscos elétricos, devido ao brago do rob6 ndo suportado quebrar
ou desmoronar, podem causar ferimentos ou morte.

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

AVISO

Mover o braco do robdé manualmente destina-se apenas a emergéncias
urgentes e fins de servico. O movimento desnecessario do braco do robd
pode causar danos a propriedade.

* Nao mova a junta mais de 160 graus, para garantir que o robd possa
encontrar sua posigao fisica original.

* N&o mova a junta mais do que o necessario.

UR10e 29 Manual do utilizador



4. Funcgdes e Interfaces Relacionadas a Seguranga UNIVERSAL ROBOTS

4. Funcoes e Interfaces Relacionadas a
Seguranca

4.1. Introducao

Os robds da Universal Robots e-Series estdo equipados com uma série de fun¢des de seguranca
incorporadas bem como E/S de segurancga, sinais digitais e analégicos de controlo de ou para a
interface elétrica, para ligac&o a outras maquinas e dispositivos de prote¢do adicionais. Cada
funcao de seguranca e E/S é construida de acordo com a norma EN 1ISO13849-1 (ver

capitulo 10. Certificagbes na pagina 76 para certifica¢gdes) com Nivel de desempenho d (PLd)
utilizando uma arquitetura de categoria 3.

Consulte o capitulo na parte para a configuragao das fungdes de seguranga, entradas e saidas na
interface de usuario. Consulte o capitulo 6. Interface Elétrica na pagina 46 para obter descrigcoes
sobre como ligar dispositivos de seguranca as E/S.

é AVISO
A utilizacido de parametros de configuracao da seguranca diferentes dos
determinados como necessarios para a redugao do risco pode resultar em perigos
que nao sao razoavelmente eliminados ou em riscos que nao sao suficientemente
reduzidos.

* Certifique-se de que as ferramentas e as garras estdo conectadas
corretamente para evitar riscos devidos a interrup¢des de alimentacdo.

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.
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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 )
* Otempo de parada deve ser levado em consideragao como parte da
avaliacao de risco da aplicagao

* Se o robd detetar uma falha ou violagdo no sistema de segurancga (por
exemplo, se um dos fios no circuito de Paragem de Emergéncia estiver
cortado ou se um limite de seguranca for excedido), é iniciada uma Paragem
de Categoria 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

4.2. 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 sdo definidas na tabela a
seqguir.

Categoria

de Descrigao
paragem

0 Parar o robot através da supressao imediata da alimentacgao.

Parar o rob6 de forma ordenada e controlada. A alimentagao é retirada
quando o robb esta parado.

*Parar o robé com a poténcia disponivel para os acionamentos, mantendo
2 a trajetoria. A poténcia de acionamento € mantida apds a paragem do
robé.

*As paragens dos rob0s da Universal Robots Categoria 2 sdo descritas como paragens do
tipo SS1 ou SS2 de acordo com a IEC 61800-5-2.

4.3. Funcobes de Seguranca Configuracoes
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As fungdes de seguranga do robéda Universal Robots, conforme listado na tabela abaixo,
estdo no robd, mas destinam-se a controlar o sistema do rob, ou seja, o robdé com sua
ferramenta/efetor final conectado. As fungdes de seguranga do robd sdo usadas para
reduzir os riscos do sistema do rob6 determinados pela avaliagao do risco. Posi¢des e
velocidades sao em relagao a base do robé.

Funcgéo de o
&a Descrigédo
Seguranga
Limite de , _ . . . .
s Define os limites superior e inferior para as posi¢des articulares
posicéo da .
. permitidas.
junta
Limite de
velocidade Define um limite superior para a velocidade da junta.
dajunta
Planos de Define planos, no espaco, que limitam a posicao do robé. Os planos de
seguranca limitam a ferramenta/efector final sozinho ou a
Seguranca .
ferramenta/efector final e o cotovelo.
Orientacao
da Define limites de orientagao permitidos para a ferramenta.
ferramenta
Limite de Limita a velocidade maxima do rob6. A velocidade é limitada no cotovelo,
. na flange da ferramenta/efector final € no centro das posi¢des da
velocidade . . L
ferramenta/efector final definidas pelo utilizador.
Limita a forca maxima exercida pela ferramenta/efector final do rob6 e
Limite de pelo cotovelo em situagdes de aperto. A forga € limitada na
Forca ferramenta/extremidade, na flange do cotovelo e no centro das posigoes
da ferramenta/extremidade definidas pelo utilizador.
Limite de - -~ R
Limita o momento maximo do robd.
Momento
Limite de - o . R
a Limita o trabalho mecénico realizado pelo robé.
poténcia
Limite de . o o e
Tempo de Limita o tempo maximo que o robd usa para parar apos o inicio de uma
aragem do robd.
Parada parag
Limite de - A , .
o Limita a distdncia maxima percorrida pelo rob6 apos o inicio de uma
Distancia de aragem do robd
Parada parag ’

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

Estas fungdes de seguranga reduzem dinamicamente a velocidade do movimento do robd
de modo que ele pode sempre ser parado dentro dos limites. Os limites de posi¢ao da
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junta, os planos de segurancga e os limites de orientagao da ferramenta/efetor final levam
em consideracao a distancia de parada esperada, ou seja, 0 movimento do robd diminuira

antes que o limite seja atingido.

A seguranca funcional pode ser descrita como:

Funcéo de seguranca Exatidéo Nivel de desempenho  Categoria
Parada de Emergéncia - d 3
Parada de salvaguarda - d 3
Limite de posicao da junta 5° d 3
Limite de velocidade da junta 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 Momento 3 kgm/s d 3
Limite de poténcia 10w d 3
Limite de Tempo de Parada 50 ms d 3
Limite de Distancia de Parada 40 mm d 3
Casa Segura 1.7° d 3

situacdes perigosas.

é CUIDADO
A nao configuragao do limite maximo de velocidade pode resultar em

* Se o robd for utilizado em aplicagbes 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 avaliagao de risco mostre que velocidades mais
altas sao aceitaveis. Isso evitara movimentos rapidos do cotovelo do
robd préximos a singularidades.
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AVISO

Existem duas excec¢des a funcao de limitagao da forga que séo
importantes na concegao de uma aplicagao (Figura ). Conforme o robd se
estende, o efeito da articulagao 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 beliscées podem ser evitados por
meio da remogao de obstaculos nessas areas, colocando o robo de forma
diferente ou usando uma combinacao de planos de seguranca e limites de
articulagdes para remover o perigo evitando que o robd se mova para esta
regido da sua area de trabalho.

2.1: Devido as propriedades fisicas do brago robdtico, certas areas de trabalho requerem
atencdo em relagéo a perigos de beliscdo. Uma area (esquerda) é definida para movimentos
radiais quando a articulagdo do pulso 1 esta a pelo menos 1300 mm da base do robé. A outra

area (a direita) esta a 300 mm da base do robot, quando se move tangencialmente.

O robé também possui as seguintes entradas de seguranca:

Entrada de -
Descrigao

Seguranga

Botao de Executa uma Categoria de Parada 1 (IEC 60204-1) informando outras maquinas

paragem de usando a saida Parada de Emergéncia do Sistema , se essa saida estiver

emergéncia definida. Uma parada ¢ iniciada em qualquer coisa conectada a saida.

Parada de Executa uma Categoria de Parada 1 (IEC 60204-1) através da entrada da Caixa

Emergéncia de Controle, informando outras maquinas usando a saida Parada de Emergéncia

do Robd do Sistema , se essa saida estiver definida.
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Entrada de

Seguranga Descricao
Eer]r::;jgaé:iia Executa uma Categoria de Parada 1 (IEC 60204-1) apenas no robd, em todos os
. modos e tem precedéncia sobre todos os outros comandos.
do Sistema
Executa uma Categoria de Parada 2 (IEC 60204-1) em todos os modos, exceto
Parada de ao usar um Dispositivo de Ativacao de 3 Posicdes e um seletor de modo - entéo,

salvaguarda

quando no Modo Manual, a Parada de Salvaguarda pode ser definida apenas
para fungdo no Modo Automatico.

Parada de
Protecéo do
Modo

Executa uma Categoria de Parada 2 (IEC 60204-1) APENAS no modo
Automatico. A Parada de Prote¢do do Modo Automatico s6 pode ser selecionada
quando um Dispositivo de Ativacao de Trés Posi¢des estiver configurado e

Salvaguarda

Automatico instalado.
Redefinicao -
de ¢ Retorna do estado Parada de Prote¢cdo , quando ocorre uma borda ascendente

na entrada Redefini¢cdo de Protecao.

Modo
Reduzido

Transita o sistema de seguranca para usar os limites Modo reduzido .

Dispositivo de
Ativacao de
Trés Posicoes

Inicia uma Categoria de Parada 2 (IEC 60204-1) quando o dispositivo de
ativacgao é totalmente pressionado ou totalmente liberado apenas no modo
manual. A Parada do Dispositivo de Ativacao de Trés Posicoes é acionada
quando uma entrada fica baixa. Ele néo é afetado por uma Redefinigao de
Salvaguarda.

Freedive no . . A . .
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 a
Operacional entrada é baixa, Modo Manual quando a entrada é alta.
Redefinicao
de .
Retorna do estado Automatic Mode Safeguard Stop , quando ocorre uma borda
Salvaguarda .
ascendente na entrada Automatic Mode Safeguard Reset.
do Modo
Automatico

Para interface com outras maquinas, o robd esta equipado com as seguintes saidas de seguranca:

Saida de

Descri¢ao
Seguranga ¢
Parada de . . . : .
L Embora este sinal seja logicamente baixo, a entrada Parada de Emergéncia do
Emergéncia do .t . ~ . .
Sistema Robd é logicamente baixa ou o botdo Parada de Emergéncia é pressionado.
Robé em Embora este sinal seja légico, nenhuma junta do robd se move mais do que
movimento 0,1rad/s.
. - Logica alta quando o robd esta parado ou em processo de parada devido a uma
O robd nao a L .
ara Parada de Emergéncia ou Parada de Salvaguarda. Caso contrario, a légica
P sera baixa.

UR10e
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Saida de

D o
Seguranga escrigao

Logica baixa quando o sistema de seguranca esta a utilizar uma configuracao

Reduzido reduzida.

Nao reduzido Logica baixa quando o sistema nao esta a utilizar uma configuracao reduzida.
Casa Segura Logica alta quando o robé esta na Posicao Inicial Segura configurada.

Todas as E/S de segurancga sao de canal duplo, o que significa que sdo seguras quando baixas (por
exemplo, a Parada de Emergéncia esta ativa quando os sinais estao baixos).

4.4. Funcao de Seguranca

O sistema de segurancga atua através da monitorizagao se algum dos limites de segurancga
for ultrapassado ou se for iniciada uma paragem de emergéncia ou uma paragem de

seguranca.:
Gatilho Reacéo
. Paragem de
Paragem de emergéncia .
categoria 1
Paragem de protecéo Paragem de
g protee categoria 2
Paragem 3PE (se estiver ligado um dispositivo de ativacdo de 3 | Paragem de
posicoes) categoria 2
Violagao do limite Paragem de
categoria 0
Detecéo de falhas Paragem de
categoria 0

AVISO

Se o sistema de segurancga detetar qualquer falha ou violagao, todas as
saidas de seguranca voltam a ser definidas como baixas.

4.5. Conjuntos de parametros de seguranca

Normal e Reduzido

O sistema de seguranga tem o seguinte conjunto de parametros de seguranca
configuraveis:
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* Normal

* Reduzido

Pode configurar os limites de seguranca para cada conjunto de parametros de seguranca,
criando configuragoes distintas para configuragdes normais ou superiores e reduzidas. A
configuracado reduzida esta ativa quando a ferramenta/efetor de extremidade esta
posicionada no lado reduzido de um Plano Reduzido de Gatilho, ou quando a
configuragao reduzida é acionada externamente por uma entrada de seguranca.

Usar um plano para acionar a configuragao Reduzida: Quando o brago do robd se move
do lado do plano de gatilho configurado com parametros de segurancga reduzidos, para o
lado que esta configurado com parametros de seguranca normais, ha uma area de 20 mm
em torno do plano de gatilho onde limites normais e reduzidos sdo permitidos. Esta area
ao redor do plano do gatilho evita paradas de seguranga incbmodas quando o rob6 esta
exatamente no limite.

Usar uma entrada para acionar a configuragao Reduzida: Quando uma entrada de
seguranca inicia ou para a configuracao reduzida, até 500 ms podem decorrer antes que
0s novos valores limite se tornem ativos. Isto pode acontecer em qualquer uma das
seguintes circunstancias:

* Mudanca da configuracao reduzida para normal

* Mudanga da configuragao normal para reduzida

O brago do rob6 adapta-se aos novos limites de seguranga dentro de 500 ms.

4.6. Modos

Modo de Recuperacgao

Quando um limite de seguranca é excedido, o sistema de segurancga deve ser reiniciado.
Por exemplo, se um limite de posi¢ao da junta estiver fora de um limite de seguranca, no
arranque, é ativada a funcdao Recuperagao.

Nao é possivel executar programas para o robd quando a recuperagao esta ativada, mas o
braco do rob6 pode ser movido manualmente para tras dentro dos limites utilizando o
Freedrive, ou utilizando o separador Move (Mover) no PolyScope. (ver Parte || Manual do
PolyScope)

Os limites de segurang¢a do modo de recuperagéao sao:

Funcéao de seguranga Limite

Limite de velocidade comum 30°/s
Limite de velocidade 250 mm/s
Limite de Forca 100N
Limite do impulso 10 kg m/s
Limite de poténcia 80W
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O sistema de seguranga emite uma categoria de paragem 0 se surgir uma violagado destes
limites.

ﬁ AVISO
A falta de cuidado ao mover o brago do robé na recuperacao pode levar a
situagoes perigosas.

* Tenha cuidado ao mover o brago do robé para tras dentro dos
limites, uma vez que os limites para as posi¢des das articulagdes, os
planos de seguranca e a orientacao da ferramenta/efector final
estdo todos desativados na recuperacao.
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5. Interface Mecanica

5. Interface Mecanica

Os elementos do robé constituem o sistema do robd: brago do robd, ferramenta ou peca de
trabalho, caixa de controlo e Teach Pendant 3PE sao descritos neste capitulo. Pode também
encontrar os requisitos maximos de carga util e de espaco de trabalho.

5.1. Espaco de trabalho e espaco operacional

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

AVISO

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

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

AVISO

Mover a ferramenta para perto do volume cilindrico pode fazer com que as juntas se
movam muito rapido, levando a perda de funcionalidade e danos a propriedade.

* Nao mova a ferramenta para perto do volume cilindrico, mesmo quando a
ferramenta estiver a mover-se lentamente.

O volume cilindrico esta tanto diretamente acima como diretamente abaixo da base do rob6. O
robot estende-se 1300 mm a partir da articulagao de base.

r/ e ; N ',,,/’/ 1
N
( \\ // g
\
\\ ”': 3

Inclinado
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5.2. Descricao da Montagem

AVISO
A montagem instavel pode levar a acidentes.

* Tenha sempre a certeza de que as pecgas do robd estdo montadas e
aparafusadas 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 os correspondentes as
classificagcdes IP do robd (IP54), da consola de programacao (IP54) e da
caixa de controlo (IP44)

Montado com quatro parafusos de 8.8, 8.5 mm de resisténcia e

B de robd (B
raco de robo (Base) quatro orificios de montagem M8 na base.

Utiliza quatro orificios roscados M6 para fixar uma ferramenta ao
Ferramenta (Flange da robd. Os parafusos M6 devem ser apertados com 8 Nm, classe de
ferramenta) resisténcia 8.8. Para reposicionar a ferramenta com precisao, utilize
um pino no buraco de @6 disponibilizado.

A Caixa de Controlo pode ser pendurada numa parede ou colocada

Caixa de Controlo ~
no chao.

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

Teach Pendant
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5.3. Fixacao do braco do robo

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05)

2X 5 +1

N 4x D 8.4

Cy

D170

10

/

8 FG8 +0.008 T 8.5 min.

8 FG8 0.006 x 13 T 8.5 min.

Dimensées e padréo de orificios para a montagem do robot.

AVISO
Um arranque e/ou movimento inesperado pode levar a lesdes

* Desligue o braco do rob6 para evitar um arranque inesperado durante a
montagem e desmontagem.

Para desligar o brago do robd

1. Pressione o botdo de energia no Teach Pendant para desligar o robd.
2. Desligue o cabo de rede / cabo de alimentacao da tomada de parede.

3. Aguarde 30 segundos para que o robd descarregue qualquer energia armazenada.
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Para fixar o brago do rob

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 braco do robd.

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

2. Aperte os parafusos com um binario de 20 Nm. (Os valores de binario foram atualizados
SW5.14. A versao impressa anterior mostra valores diferentes)

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

5.4. Fixar a Ferramenta

The tool or workpiece is mounted to the tool output flange (ISO ) at the tip of the robot.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

6,50

@ 6 H7 U 6,20%0,20

4x 957 8
Mé-6H T 8
'/
6,20
48,75
31,50 H7
SECTION A-A
50 0,1
»63h8
@90 0,1

2.3: Dimensoées e padrdo dos furos da flange da ferramenta. Todas as medidas estdo em mm.

A flange de saida da ferramenta (ISO 4762) é onde a ferramenta € montada na ponta do robé. Para
evitar o excesso de restricdo enquanto mantém a posicao exata, recomenda-se a utilizagdo de um
orificio ranhurado radialmente para o pino.
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CUIDADO
Parafusos M8 muito compridos podem pressionar contra o fundo do flange da
ferramenta e criar curto-circuito no rob0.

* Do not use bolts that extend beyond 10 mm to mount the tool.

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 criagédo de
uma situagao perigosa, deixando cair uma peca inesperadamente.

9.5. 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. The recommended Control Box clearance is 200 mm.

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
classificagao IP.

5.6. Carga util maxima

A carga util nominal do Brago do Robé depende do deslocamento do centro de gravidade da carga
util, consulte a Figura 5. Interface Mecanica na pagina 39

O desvio do centro de gravidade é definido como sendo a distancia 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.

Vocé pode verificar a capacidade de carga util do robd verificando a etiqueta no braco do rob6,
conforme ilustrado abaixo.
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Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

MODEL UR10e

SERIAL NUMBER 20215212345
PRODUCTION DATE 11 Mar 2021 £~ HIH
WEIGHT 335kg.-’?39|bs

ENCLOSURE TYPE IP54
MAX. PAYLOAD 12,5ka f 27.5bs

EMERGENCY MOVEMENT:
FORCE JOINT ROTATION
BY PULLING OR PUSHING THE ROEOT ARM

18-ABZECH-01602 R-R-URK-UR10

| n ASSEMBLED IN DENMARK

. S
oY 0D
A By o T

MAX: REACH 1300 mm /51,2 inches ’ E
ROBOT TYPE Industrial AO @ Ro H S
FUNCTIOMNAL SAFETY PLd (ISO 13849-1) _—

T0141 rew. 0400

AVISO

acima de 10 kg.

cotovelo.

Carga util [kg]

* Orobd pode ter capacidade de aceleragao reduzida se o centro de gravidade
da carga util exceder o espaco de trabalho de 1300 mm com cargas uteis

* Orobd pode ter capacidade de aceleragao reduzida se uma carga util maior
que 10 kg for estendida horizontalmente para longe da articulacéo do

* O robdé pode acomodar um longo deslocamento do centro de gravidade, se a
carga util for colocada abaixo do flange da ferramenta, como é
frequentemente o caso em aplicacdes de paletizacao.
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[l UR10e
M UR10e 12.5kg

I I I I
200 400 600 800

Deslocamento do centro de gravidade [mm]

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

5.6.1. Inércia da carga util

O robd pode ser usado com cargas uteis de inércia alta. O software de controle ajusta
automaticamente as aceleragoes, se vocé inserir corretamente o seguinte no PolyScope
(consulte:23.7.10. Definir a carga util na pagina 261 ):

* Massa da carga util
* Centro de gravidade
* Inércia

Pode usar o URSim para avaliar as aceleragdes e os tempos de ciclo dos movimentos do robé com
uma carga util especifica.
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6. Interface Elétrica

6.1. Introducao

O braco do rob6 e a Caixa de Controle contém grupos de interface elétrica. Sdo dados exemplos
para a maioria dos tipos de E/S. O termo E/S refere-se a sinais de controlo digitais e analdgicos de
ou para os grupos da interface elétrica listados abaixo.

* Ligacao arede

* Ligacao do robd

* E/S do controlador
* 10 da feramenta

* Ethernet

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

6.2. Avisos e precaucoes elétricas

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

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

* Nunca ligue sinais de seguranca a um PLC que nao seja um PLC de
seguranca com o nivel de seguranca correto. 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

graves 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, faca o bloqueio e
etiquetagem de toda a energia e, em seguida, entre em contato com seu
fornecedor de servigco Universal Robots para assisténcia.

* Utilize apenas os cabos originais fornecidos com o robd. Nao utilize o robd
para aplicagdes em que os cabos estejam sujeitos a flexdo.

* Cuidados especificos devem ser observados durante a instalacao dos cabos
de interface as E/S do robd. A placa de metal no fundo destina-se a servir de
interface de cabos e conectores. Remova a placa antes de fazer os furos.
Certifique-se de que todas as arestas 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
normas IEC, podem causar um comportamento inesperado do robd. Tenha em
atencao o seguinte:

* O rob6 foi testado de acordo com as normas internacionais IEC para
Compatibilidade ElectroMagnética (EMC). Niveis de sinal muito altos ou
exposicao excessiva a eles podem danificar o robd 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 ndo pode ser responsabilizada por nenhum dano causado por
problemas 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
adicionais tenham sido realizados.

J_ TERRA

— Conexdes negativas sdo chamadas de GND e estdo conectadas ao escudo do robd
€ a caixa do controlador. Todas as conexdes GND mencionadas sao somente para
energizacao e sinalizacdo. Para o Terra de Protegdo (PE, na sigla em inglés), use
uma das duas conexdes com parafuso de tamanho M6, marcadas com o simbolo
terra, dentro da caixa de controle. O condutor de aterramento deve ter pelo menos a
classificacao atual da corrente mais alta no sistema.
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LER MANUAL

Alguma E/S no interior da caixa de controle pode ser configurada para normal ou a
E/S de classificagdo de seguranca. Read and understand the complete Electrical
Interface chapter.

6.3. 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 o layout dos grupos da interface elétrica dentro da caixa de controle.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
S |24V 12V|(H| PWR/J| [24V(H|[24V/H| |0V H| oV M| [24V|H|[24V|H| OV H|| OV |H| |2]|AG|H
Vg’ EIO GND|H| |[GND cio|m|[cia|m| [coo/m||cos|m| [Dio|m|[Di4|m| [Doo|m||Do4|m| [£ [al0|m
& (24v oN |m| [24v(@) [24v|(m|[2av|m]| [ ov [m|| ov (M| [2av|m|{24v|m]| [ov [m|| ov |m § AG |H
:’cf Ell OFF|H| | OV Cci1|H||/ci5 (M| |co1l/m||co5|H| [DI1|{M|{DI5 || [DO1{M|[DO5|H| |<|All|H
g|24v 24V(H||24vV(H| | oV |H|| OV |H| [24V(H|[24V/H| |OV (H|/ OV (H| |2 [AG |H
§ SI0 CIEIBICIEIE Cl2|H|(Cl6|H| |CO2|H||CO6/H | |DI2|H||DI6|H| |DO2|H||DO6|H §A00l
5 [24V alale|a|d|2]||24v|H]||24v|H| | ov |H|| oV [H| |24V|H||24V/H| |0V [H|| OV [H| |3 |AG |H
2 |si1 HH N NNMN C3 H||C7 H| |[CO3M|CO7H||DI3 M| D7 H| DO3M|DO7 N EAOll

O bloco de entradas digitais horizontais (DI8-DI11), ilustrado abaixo, pode ser utilizado para a
codificacado da Correia Transportadora. (ver 6.3.1. As especificacbes comuns para todas as E/S
digitais abaixo) para estes tipos de entrada.

512212133
alg|e|e|~|®
HEEEEN

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

Amarelo com texto vermelho Sinais de seguranga 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

Na GUI, pode definir E/S configuraveis como E/S relacionadas com a seguranga ou E/S para fins
gerais (ver parte Manual da Parte |l do PolyScope).

6.3.1. As especificagcdes comuns para todas as E/S digitais

Esta secao define as especificacbes elétricas para a seguinte E/S 24V digital da caixa de controle.
* E/S de seguranca.
* E/S configuraveis.

* E/S de utilizacao geral.
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AVISO

A palavra configuravel é utilizada para E/S configuradas como E/S de segurancga
ou E/S normais. Estes séo os terminais amarelos com texto em preto.

Instale o robd de acordo com as especificagbes elétricas que sao as mesmas para todas as trés

entradas.

E possivel alimentar as E/S digitais a partir de uma fonte de alimentacéo interna de 24V ou de uma
fonte de alimentacdo externa, configurando o bloco terminal chamado Alimentagéo. Este bloco é
composto por quatro terminais. Os dois superiores (PWR e GND) sao 24V e terra da alimentacao
24V interna. Os dois terminais menores do bloco (24V e 0V) sdo a entrada de 24V para fornecer a

E/S. A configuragao padrao usa a fonte de alimentacao interna (veja abaixo).

Se for necessario mais corrente, conecte uma fonte de alimentagao externa conforme mostrado

abaixo.

Power

PWR

n

GND

24V

ov

e

\ ov |

Powe

r

PWR| H

GND

|
24V| B-

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

Este exemplo ilustra a configuracao predefinida
com uma fonte de alimentagao externa para

obter mais corrente.

As especificagdes elétricas, para a fonte de alimentagao interna e externa, sdo mostradas abaixo.

Terminais

Parametro

Min.

Tipo

Max.

Alimentacao interna de 24V

[PWR - GND] Voltagem 23 24 25 \%
[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 funcionamento.
As E/S digitais sao construidas em conformidade com a norma IEC 61131-2. As especificacdes
elétricas sdo mostradas abaixo.

Terminais Parametro

Saidas digitais

[COx / DOx] Corrente* 0 - 1 A

[COx / DOx] Queda de tensao 0 - 0.5 \Y

[COx / DOx] Corrente de fuga 0 - 0,1 mA
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Terminais Parametro Max. Unidade
[COx / DOx] Efeito - PNP - Tipo
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipo
Entradas digitais

[EIx/SIx/CIx/DIx] Voltagem -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regido Desligada -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regido Ligada 11 - 30 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] Corrente (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Efeito - PNP + - Tipo
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Tipo

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

6.3.2. E/S de Seguranca

Esta seccao descreve as entradas de seguranca 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 especificagcdes comuns para todas as E/S digitais na sec¢ao 6.3.1. As
especificagdes comuns para todas as E/S digitais na pagina 48.
Os dispositivos e equipamentos de seguranca devem ser instalados de acordo com as instrucdes
de seguranca e a avaliagao de riscos no capitulo Seguranca.

Todas as E/S de seguranca sdo emparelhadas (redundantes) e devem ser mantidas como dois
ramos separados. Uma unica falha ndo causa a perda da fungéo de seguranca.

Existem dois tipos de entrada de seguranca permanente:

* Parada de Emergéncia do Robd apenas para dispositivos de parada de emergéncia

* Parada de salvaguarda para dispositivos de prote¢céo

A diferenga funcional é mostrada abaixo.

(ISO 13849-1)

paradade Paragem de Seguranca
Emergéncia g g ¢
Robé para de se mover Sim Sim
Execucao de programa Pausas Pausas
Alimentacao da unidade Desligar Ligar
Reinicio Manual Automatico ou manual
. ~ A cada ciclo até nao
Frequéncia de uso Nao frequente
frequente

e Somente liberagao do -

Requer reinicializacdo . Nao
freio

Categoria de paragem (IEC 60204-1) 1 2
Performance level of monitoring function PL4 PL4
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Use a E/S configuravel para configuracédo de seguranca adicional da funcionalidade de E/S, por
exemplo, saida de parada de emergéncia. A configuragdo de um conjunto de E/S configuraveis
para fungdes de seguranca é feita através da GUI (ver Parte || do Manual PolyScope).

ﬁ AVISO
1. Nunca ligue sinais de seguranca a um PLC que ndo seja um PLC de
seguranca com o nivel de seguranca correto. O ndo cumprimento deste aviso
pode resultar em ferimentos graves ou morte, dado que a func¢ao de
seguranca poderia ser substituida. E importante manter sinais da interface de
seguranca separados dos sinais comuns da interface de E/S.

2. Todas as E/S relacionadas com a segurancga sao construidas de forma
redundante (dois canais independentes). Mantenha os dois canais separados
de modo que uma unica falha nao possa levar a perda da funcao de
seguranca.

3. Asfuncgdes de seguranca devem ser verificadas antes de colocar o robd em
operacéo. As funcdes de seguranca devem ser testadas regularmente.

4. Ainstalagao do robd deve obedecer a estas especificagdes. O ndo
cumprimento pode resultar em ferimentos graves ou morte, dado que a
funcao de seguranca poderia ser substituida.

Sinais OSSD

Todas as de seguranca configuradas e permanentes sao filtradas para permitir o uso de
equipamento de seguranga OSSD com comprimentos de impulso inferiores a 3ms. A entrada de
segurancga € amostrada a cada milissegundo e o estado da entrada € determinado pelo sinal de
entrada mais frequentemente visto durante os ultimos 7 milissegundos. Os impulsos OSSD nas
saidas de seguranca sao descritos em pormenor na Parte || do Manual PolyScope.

Configuracédo de Seguranca padrao

O robéd é fornecido com uma configuragao predefinida, que permite o funcionamento sem qualquer
equipamento de seguranca adicional (ver ilustragao abaixo).

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop
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Conectando os botdes de parada de emergéncia

Na maioria das aplicagdes, € necessario usar um ou mais botdes de Parada de Emergéncia extra. A
ilustragcao abaixo mostra como um ou mais botdes de parada de emergéncia podem ser
conectados.

aaaaaa

EE
i T

Compartilhando a parada de emergéncia com outras maquinas

Vocé pode configurar uma funcéo de parada de emergéncia entre o robd e outras maquinas,
configurando as seguintes funcoes 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 rob6s da UR ou outras
maquinas precisarem ser conectados, é preciso usar 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 ilustragdo abaixo mostra como dois rob6s da UR compartilham as suas fun¢des de parada de
emergéncia. Neste exemplo, as E/Ss configuradas utilizadas sdo CI0-Cl1 e CO0-CO1.

[/

puts/ Configurable Outputs H Confi Inputs onflyurable Outputs

2av [mf|240 [m| [ov [m][ov [m : 24v [ [[2av [m] [y \m][ov [m
cio [d|[£14 [m]| [coo|m|[cos|m A : B clo ci4 M| [coy|M|[cos|m
2av [m)f2av W] [ov o [m : 24v [fa|[2av [m] [ovim]|[ov [m
ci [d|[cis [m] [cot[m\cos[m : ciif{m|[cis [m] [cor[M]|[cos[m
24v M |[24v W] [ov ov [m 24 || [2av [m] [ov [m][ov [m
ci2 [m|[cie [m]| [coz|m\dps|m fi2/m|[cie [m| [coz[m|[cos[m
24v W |[2av [m] [ov [m]\o\ [m Fof (m|[24v [m]| [ov [m][ov [m
ci3 |m|[ci7 [m] [cos[m|[coN m\ fi3[m|[c7 [m] [cos[m][co7|jm

L

Parada de seguran¢a com continuagédo automatica

Esta configuracao destina-se apenas a aplicacdes em que o operador nao pode passar pela porta e
fecha-la atras de si. A E/S configuravel é utilizada para configurar um botao de reposi¢cao no exterior
da porta para reativar o movimento do robd. O movimento do robé continua automaticamente
quando o sinal é restabelecido.

AVISO
N&o use esta configuracdo se o sinal puder ser restabelecido no interior do
perimetro de segurancga.
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Safety
24V
EIO
24V

-
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a
i bz
si [m|

Emergency Stop

Safeguard Stop

2

N
R
<

]

o
S

lop | Emergency Stop.

(ov [n]

§

"

\
nlep(sln/n/ulu]"

AN

Este exemplo ilustra que um interruptor de

que o robd para quando a porta esta aberta.

porta € um dispositivo de protecéo basico em

Este exemplo ilustra que um tapete de
seguranca & um dispositivo de seguranca em
que a retoma automatica é adequada. Este
exemplo é também valido para um scanner
laser de seguranca.

Paragem de Seguran¢a com botao de reinicializagao

Se ainterface de protecao é usada para interagir com uma cortina de luz, é necessaria uma
redefinicdo externa ao perimetro de seguranca. O bot&o de reinicio deve ser de um tipo de dois
canais. Neste exemplo, a E/S configurada para reinicio € CI0-CI1 (consulte abaixo).

24V
oV,

[
I/ //

Safety E,’
_2av]m 24V lﬂl avid] [ov]m] N\, \ | |[-~===""
2 [E0 [m [cio(&|[cia [m]
5 [2av|m 2av [@|favim| O} |4 A |t
HENC ci cis |l

2av [l 24v [M|24v(m| O\ L1 | [ [=======
&lsi0 c2 (m|[ce|m
‘gm 24v |M|24vm \ /J [ Ld======"
3[si '{\ ci3 [m|[c7[m

Dispositivo de ativagdo de trés po

AVISO

sicoes

O sistema de seguranca Universal Robots e-Series hdo suporta varios Dispositivos
de Ativacao de Trés Posicbes externos.

Os dois canais de entrada para o dispositivo de ativacdo de trés posicdes tém uma tolerancia de

discordancia de 1s.

A ilustragao abaixo mostra como conectar um dispositivo de ativagao de trés posigoes. Consulte a
seccao Dispositivo de ativacao de trés posicoes na pagina 149 para obter mais informagdes sobre 0

dispositivo de ativagao de trés posigoes.
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Confjurablf inputs 3-Position Switch
24V 24v M !
clo|| <y (m ;
24v | [2avY — —
cn |Edcsm
24v W |2 m -
ci2 [m||de]m
24v M |[2vm
ci3 |H|[C

>

Comutador do Modo Operacional

A ilustragcdo abaixo mostra o comutador do modo operacional. Consulte a sec¢do Operational
mode na pagina 147 para obter mais informagdes sobre os modos operacionais.

Confifyurabld Inputs
24v|| W ||24v
cioj| m||ci4
24V)| | [24V
cij/mj|cis
24V|| B |24v
Ci2)| BpQ6
24V NR | |24V
CI3 | BCI7

Operational mode Switch

|

9

6.3.3. E/S digital de uso geral

Esta secdo descreve as E/S de 24 V de propésito geral (terminais cinza) e a E/S configuravel
(terminais amarelos com texto em preto), quando nao configurado como E/S de seguranca. As
especificagdes comuns na secgdo 6.3.1. As especificacdes comuns para todas as E/S digitais na
pagina 48 devem ser observadas.

O propésito geral de E/S pode ser usado para acionar equipamentos como relés pneumaticos
diretamente ou para a comunicagcdo com outros sistemas PLC. Todas as saidas digitais podem ser
desativadas automaticamente quando a execuc¢do do programa € interrompida, ver Parte Il do
Manual PolyScope. Desse modo, a saida sempre esta baixa quando um programa nao esta em
execucgdo. Os exemplos sdo mostrados nas subsec¢des a seguir. Estes exemplos utilizam Saidas
Digitais regulares, mas também pode ser utilizada qualquer saida configuravel que nao esteja
configurada para realizar uma fung&o de seguranca.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs \ 24V|H |(24aviA

ov [m[[ ov]s TR DIO | |(DI4
pOO|M|po4 Y @ 2av/m|[2av(d T

oV |H|| ov
DO1/H||DO5|H ] DI1 M ||DI5 R B ]
ovimliovim 24av|H|[2av|m)
DO2| M ||[DO6| M DI2|H||DI6|H \ y-l

ov|H| ovim 24V(H||24V|H
DO3| M ||DO7| W DI3|H||DI7 |

Manual do utilizador 54 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS

6. Interface Elétrica

conectada.

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

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

6.3.4. Comunicagao com outras maquinas ou PLCs

Vocé pode usar a E/S digital para se comunicar com outros equipamentos, se um GND (0V) comum
for estabelecido e se a maquina usar a tecnologia PNP, veja abaixo.

Digital Inputs

itaf Outputs

24V|

24V|

Didjtal Outputs

DIO

DI4

DO4|

24

24V

ov

oV

24V|

24V|

oV

DIO

DI4

DOO|

DO4|

AB

DI1

DO5

24V

24V|

ov

oV

24V|

24V|

ov

DI1

DI5

DO1|

DOS5|

DI2

DI6

DO6|

24V

24V|

ov

ov

24V

24V|

i EEEEEER
)
<

oV

DI2

DI6

DO2|

DO6|

HEEEEEEE

DI3|

DI7

DO7

24V

OO0O000G

24V

ov

ov

/

DI3|

DI7

DO3|

DO7|

/

6.3.5. 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.

Recomenda-se a utilizagao das seguintes direcdes para obter a maxima precisao.

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

* Use o mesmo GND (0V) para equipamento e caixa de controle. A E/S analogica néo esta
isolada galvanicamente da Caixa de Controlo.

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

chamado Energia.

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

Na GUI, pode selecionar os modos de entrada (ver Parte Il do Manual PolyScope). As
especificacdes 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 analdgica em modo de tensao
[AIx - AG] Voltagem 0 - 10 \%
[AIx - AG] Resisténcia - 10 - Kohm
[AIx - AG] Resolucao - 12 - bit
Saida analégica em modo de corrente
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Terminais Parametro Max. Unidade
[AOx - AG] Corrente 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltagem 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Resolucéo - 12 - bit
Saida Analdégica em modo de tensdo

[AOx - AG] Voltagem 0 - 10 Vv
[AOx - AG] Corrente -20 - 20 mA
[AOx - AG] Resisténcia - 1 - ohm
[AOx - AG] Resolucéo - 12 - bit

Analog Output and Analog Input

M

T

<]

Power

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

PWR |l
GND | ikt
u
u

24V
oV

Este exemplo ilustra como controlar uma
correia transportadora com uma entrada de
controle de velocidade analégica.

Este exemplo ilustra a conexdo de um sensor
analdgico.

6.3.6. Controle remoto LIGAR/DESLIGAR

Utilize o controlo remoto ON/OFF para ligar e desligar a Caixa de Controlo sem utilizar o Teach
Pendant. 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 fornece uma alimentagao auxiliar de 12V, mantida ativa quando a Caixa
de Controlo esta 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.
Utilizar uma fungao de software para carregar e iniciar programas automaticamente (ver Parte Il do
Manual PolyScope).

As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo.

Terminais Parametro
[12V - GND] Voltagem 10 12 13 \%
[12V - GND] Corrente - - 100 mA
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Terminais Parametro in. Max. Unidade
[LIGAR / DESLIGAR] Tensao inativa 0 - 0.5 \Y
[LIGAR / DESLIGAR] Tenséo ativa 5 - 12 Vv
[LIGAR / DESLIGAR] Corrente de entrada - 1 - mA
[LIGAR] Tempo de ativagao 200 - 600 ms
Remotelf h_l Remotelf h_l
12v(H I 12v|d I
GND|H S } GND|H S EETTTeS }

ON || ON |H

OFF| I\ ] OFF ]

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
guardar.

* 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.

6.3.7. Suporte da caixa de controle

No lado inferior dos grupos de interface de E/S, existe um suporte com portas que possibilita
ligacbes adicionais (ilustrado abaixo). A base da Caixa de Controlo tem uma abertura com tampa
para facilitar a ligacéo (ver 6.4. Ethernet na pagina oposta).

O Mini Displayport suporta monitores com Displayport e requer um conversor ativo de Mini Display
para DVI ou HDMI para ligar monitores com interface DVI/HDMI. Conversores passivos hao
funcionam com portas DVI/HDMI.

O fusivel deve ter marca UL, tipo Mini lamina com classificagdo maxima de corrente: 10A e
classificagdo minima de tensao: 32V
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6.4. Ethernet

A interface Ethernet pode ser utilizada para:

* MODBUS, EtherNet/IP e PROFINET (ver Parte Il do Manual PolyScope).

* Acesso e controle remotos.
Para ligar o cabo Ethernet, passe-o através do orificio na base da Caixa de Controlo e ligue-o a
porta Ethernet na parte inferior do suporte.

Substitua a tampa na base da Caixa de Controlo por um bucim adequado para ligar o cabo a porta
Ethernet.

Parametro in. . Unidade

Velocidade de comunicagao 10 - 1000 Mb/s

6.5. Conexao a rede elétrica

O cabo de alimentagao da Caixa de Controlo tem uma ficha IEC padrao no final. Conecte um plugue
ou cabo de alimentagao especifico do pais ao plugue IEC.
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AVISO
* |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 Localizagao industrial: "Localizag6es
caraterizadas por uma rede elétrica separada, fornecida por um
transformador de alta ou média tensao, dedicado ao fornecimento da
instalagao".

Para energizar o robd, a Caixa de Controle deve ser conectada ao cabo de alimentagao por meio do
plugue IEC C20 padrao na parte inferior da caixa de controle por um cabo IEC C19 correspondente
(veja a ilustracao abaixo).

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

aplicacao do robé como um meio facil de bloqueio e etiquetagem em servico. As especificacdes
elétricas sdo mostradas na tabela abaixo.

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tenséo de entrada 100 - 240 VAC
Fusivel da alimentacao externa (a 100-200V) 1515 - 16 A
Fusivel de alimentagéo externo (@ 200-265V) 8 - 16 A
Frequéncia da entrada 47 - 440 Hz
Energia de standby - - <15 \W
Energia operacional nominal 90 250300 | 500750 w
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é AVISO
1. Assegure que o rob0 esta corretamente ligado a terra (ligagéo 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
equipamentos do sistema. O condutor de aterramento deve ter pelo menos a
classificagao atual da corrente mais alta no sistema.

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

3. Faca o bloqueio e etiquetagem de todas as fontes de alimentacao de toda a
instalacao do rob6 durante a manutencdo. Nenhum outro equipamento deve
fornecer energia para as E/S do robd quando o sistema esta bloqueado.

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

6.6. Ligacao de Robs: Cabo do Robd

Esta subsecc¢do descreve a ligagdo de um brago do robé configurado com um cabo de robd fixo de
6 metros. Para informacgdes sobre como ligar um brago de robé configurado com um conetor de
cabo de flange de base, consulte 6.7. Ligacao do Robdé: Cabo de Flange de Base na pagina
seguinte.

6.6.1. Conetor de cabo robd

Estabelecer a ligagao do robd ligando o brago do robé a Caixa de Controlo com o Cabo do Robd.

Ligue e bloqueie o cabo do robd no conetor na parte inferior da Caixa de Controlo (ver ilustragao
abaixo). Rode o conetor duas vezes para garantir que esta corretamente bloqueado antes de ligar o
braco do robd.

Pode rodar o conetor para a direita para facilitar o seu bloqueio depois de o cabo estar ligado.
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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.

* Na&o prolongar ou modificar o Cabo do Robd original.

6.7. Ligacao do Robd: Cabo de Flange de Base

Esta subseccéao descreve a ligagao para um bracgo de robd configurado com um conecor de Cabo
de Flange de Base. Para informacodes sobre como ligar um braco de robé configurado com um
Cabo de Robd fixo de 6 metros, consulte 6.6. Ligacdo de Robé: Cabo do Robd na pagina anterior.

6.7.1. Conetor de Cabo de Fange de Base
Estabelecer a ligacao do robé ligando o brago do robé a Caixa de Controlo com o Cabo do Robd. O
Cabo do Robé liga-se ao conetor do Cabo da Flange Base e ao conetor da Caixa de Controlo.

Pode bloquear todos os conetores quando a ligagao do robd estiver estabelecida.

ﬁ CUIDADO
A ligagdo maxima do braco do rob6 a Caixa de Controlo € de 12 m. A ligagéo
inadequada do robd pode resultar em perda de energia para o braco do robé.

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

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

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

6.8. 10 da feramenta

Adjacente ao flange da ferramenta no Punho \#3, ha um conector de oito pinos que fornece energia
e sinais de controlo para diferentes pingas e sensores que podem ser ligados ao robé. O cabo
Lumberg RKMV 8-354 é um cabo industrial adequado. Cada um dos oito fios dentro do cabo tem
cores diferentes representando fungdes diferentes.

Este conector fornece sinais de energia e de controle para pingas e sensores usados em uma
ferramenta de rob6 especifica. O cabo industrial listado abaixo é apropriado:

* Lumberg RKMV 8-354.
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AVISO
A ferramenta conector deve ser apertada manualmente até um maximo de 0,4 Nm.

Os oito fios dentro do cabo tém cores diferentes que determinam funcgdes diferentes. Veja a tabela
abaixo:

Cor Sinal Descrigdo
Vermelho GND Terra
Cinza ALIMENTAGCAO 0Vv/12Vv/i24V
Azul TOO/PWR Saidas Digitais 0 ou 0V/12V/24V
Rosa TO1/GND Saidas Digitais 1 ou Terra
Amarelo TIO Entradas digitais 0
Verde T Entradas digitais 1
Branco Al2 / RS485+ Analdgica em 2 ou RS485+
Marrom AlI3 / RS485- Analégica em 3 ou RS485-

Aceder a Tool I/O no separador Installation (ver Parte || do Manual PolyScope) para definir a fonte
de alimentagdo interna para 0V, 12V ou 24V. As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo:

*E altamente recomendavel usar um diodo de protecdo para cargas indutivas

AVISO
O flange da ferramenta esta conectado ao GND (assim como o fio vermelho).

6.8.1. Fonte de alimentacao da ferramenta

Aceder a Tool I/O no separador Installation (ver Parte || do Manual PolyScope) para definir a fonte
de alimentacgdo interna para 0V, 12V ou 24V.
POWER

by

GND (RED) o

6.8.2. Fonte de alimentacao pino duplo
No modo de alimentagao de pinos duplos, a corrente de saida pode ser aumentada conforme
indicado no (6.8. |0 da feramenta na pagina anterior quadro dois).

1. No cabecgalho, toque em Instalagao.

2. Nalista a esquerda, toque em Geral.

3. Toque em E/S Ferramenta e selecione Energia de Duplo Pino.
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4. Ligue os fios de alimentacao (cinza) para TOO (azul) e terra (vermelho) para TO1 (rosa).
POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE) \T

TO1/GND (PINK) g
GND RED) /

AVISO

Assim que o robd efetuar uma Parada de Emergéncia, a tenséo é colocada a 0V
para ambos os pinos de alimentacg&o (alimentag&o desligada).

6.8.3. 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

Aceder a E/S da Ferramenta no separador Instalacao (ver parte Parte |l do Manual PolyScope) para
configurar o modo de saida de cada pino. As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo:

AVISO
Assim que o rob0 efetuar uma Parada de Emergéncia, as saidas digitais (DOO0 e
DO1) sado desativadas (Z Alto).

CUIDADO
As saidas digitais na ferramenta n&o séo 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 tensdo de saida na guia E/S deve ser definida. Ha tensdo entre a conexado de ENERGIA e a
protecao/terra, mesmo quando a carga esta desligada.
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E recomendavel usar um diodo de protecado para cargas indutivas, como mostrado abaixo.

POWER

6.8.4. 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 especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo.

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tensao de entrada -0.5 - 26 \Y
Baixa tensao légica - - 2.0 \%
Alta tensao logica 55 - - \%
Resisténcia de entrada - 47k - Q

Como usar as entradas digitais da ferramenta

Este exemplo ilustra a conexdo de um simples botéo.

6.8.5. Entrada analodgica da ferramenta

POWER

As entradas analégicas da ferramenta sdo nao diferenciais e podem ser definidas para tensao (0-
10V) ou corrente (4-20mA) no separador |/O (ver parte Parte Il do Manual PolyScope ). As
especificacdes elétricas sdo mostradas abaixo.

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tensao de entrada no modo de tensao -0.5 - 26 \Y,
Resisténcia de entrada na faixa de 0V a 10V - 10.7 - kQ
Resolucao - 12 - bit
Tenséao de entrada no modo de corrente -0.5 - 5.0 V
Corrente de entrada no modo de corrente -2.5 - 25 mA
Resisténcia de entrada @ intervalo 4mA a 20mA - 182 188 Q
Resolucao - 12 - bit
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Dois exemplos de uso de entradas analdgicas sdo apresentados nas subsecdes a seguir.

CUIDADO

As entradas analdgicas nao estao protegidas contra o0 excesso de tensao no modo
de corrente. Ultrapassar o limite na especificacao elétrica pode causar danos
permanentes a entrada.

Usando entradas analégicas da ferramenta, nao diferenciais

Este exemplo mostra uma conexdao com um sensor analdgico de saida ndo diferencial. A saida do
sensor pode ser corrente ou tensao, desde que o modo de entrada dessa Entrada Analogica seja
definido como o mesmo na guia E/S.

Nota: Vocé pode verificar se um sensor com saida de tensao pode acionar a resisténcia interna da
ferramenta ou se a medicdo pode ser invalida.

POWER

M|

A2 | i -
= <
-

GND

|

Usando entradas analdgicas da ferramenta, diferenciais

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

~—
+1 1

6.8.6. 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 o0 momento em que a mensagem € escrita no PC até ao inicio da
mensagem 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
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Paridade

Nenhuma, impar, Par
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/. Transporte

Transporte o rob6 apenas na sua embalagem original. Guarde o material de embalagem em local
seco se quiser mover o robd mais tarde.

Ao mover o robb da sua embalagem para o espaco de instalagcdo, segure os dois tubos do brago do
robé ao mesmo tempo. Mantenha o robd no lugar até que todos os parafusos de montagem estejam
firmemente apertados na base do robd.

Levante a Caixa de Controle pela alca.

AVISO
A utilizacao de técnicas de elevacao incorretas ou de equipamento de elevacao
inadequado pode provocar ferimentos.

* Evite sobrecarregar as costas ou outras partes do corpo ao levantar o
equipamento.

* Use equipamento de elevagdo adequado.
* Todas as diretrizes regionais e nacionais de icamento devem ser seguidas.

* Garanta que monta o rob6 de acordo com as instrugées em Interface
Mecanica.

AVISO

Se o robb estiver anexado a uma aplicacao/instalacéo de terceiros durante o
transporte, consulte o seguinte:

* O transporte do robd sem a sua embalagem original anulara todas as
garantias 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
transporte original.

A Universal Robots ndo pode ser responsabilizada por qualquer dano causado pelo transporte do
equipamento.

As recomendacdes para o transporte sem embalagem podem ser consultadas em:

myur.universal-robots.com/manuals

7.1. Transporte Sem Embalagem

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

Essas recomendac¢des sio escritas para reduzir vibragdes indesejadas em juntas e sistemas de
freio e reduzir a rotagéo da junta.

Se o robé for transportado sem a sua embalagem original, consulte as seguintes orientacoes:
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* Dobre o robd 0 maximo possivel - ndo transporte o robd na posicao de singularidade
* Mova o centro de gravidade do robd o mais proximo possivel da base
* Prenda cada tubo a uma superficie sélida em dois pontos diferentes do tubo

* Prenda qualquer efetor de extremidade fixado rigidamente em 3 eixos

=

~ - 1 E

Dobre o robé o maximo
ossivel. [\ .
e
1 3

N&o transporte prolongado. o x } =N o g
(posicao de singularidade) x

-

Prenda os tubos a uma
superficie solida.

Fixe o efetor de extremidade
anexado em 3 eixos.
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8. Manutencao e Conserto

Realize qualquer inspecao visual ou de condi¢do de trabalho, em conformidade com todas as
instrugcdes de seguranga neste manual.

Realize todos os trabalhos de manutenc¢éo, inspec¢éao, calibragao e reparacéo de acordo com a
versao mais recente do Manual de Servico no site de suporte: hitp://www.universal-
robots.com/support.

O trabalho de reparo s6 deve ser feito pela Universal Robots ou integradores de sistemas
autorizados. Pessoas devidamente treinadas nomeadas pelo cliente também podem fazer
trabalhos de reparacéao, desde que sigam o plano de inspec¢éao delineado no Manual de Servigo.
Consulte o Manual de Servigo: Capitulo 5 para obter o plano de inspe¢ao completo para individuos
treinados

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

8.1. Seguranca para Manutencao

Apbs o trabalho de manutencéo e reparo, as verificagbes devem ser feitas para garantir o nivel de
seguranca necessario. As verificacdes devem cumprir os regulamentos nacionais ou regionais de
seguranca do trabalho validos. O funcionamento correto de todas as fun¢des de seguranga também
deve ser testado.

O objetivo do trabalho de manutencéao e reparo € garantir que o sistema seja mantido operacional
ou, em caso de falha, retornar o sistema a um estado operacional. O trabalho de reparo inclui a
solugdo de problemas, além do proprio reparo.

Ao trabalhar no brago do robd ou na caixa de controle, vocé deve observar os procedimentos e
avisos abaixo.
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AVISO
O nao cumprimento de qualquer uma das praticas de seguranga, listadas abaixo,
pode resultar em ferimentos.

* Nao altere nada na configuracao de seguranca do software (por exemplo, o
limite de forga). Se qualquer parametro de seguranca for alterado, o sistema
completo do robd deve ser considerado novo, o que significa que o processo
geral de aprovacgao de seguranca, incluindo a avaliag¢ao de risco, deve ser
atualizado em conformidade.

* Substitua os componentes defeituosos usando novos componentes com 0s
mesmos numeros de artigo ou componentes equivalentes aprovados pela
Universal Robots para este fim.

* Reative quaisquer medidas de seguranga desativadas imediatamente apos a
conclusao do trabalho de manutencao e/ou reparo.

* 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, listadas abaixo,
pode resultar em ferimentos.

* Desconecte o cabo de alimentacao principal da parte inferior da caixa de
controle para garantir que ele esteja completamente sem energia. Desligue
qualquer outra fonte de energia conectada ao braco do rob6 ou a caixa de
controle. Tome as precaugdes necessarias para evitar que outras pessoas
possam ligar o sistema durante o periodo de reparacéo.

* Verifique a ligacao a terra antes de voltar a ligar o sistema.

* Observe os regulamentos de ESD quando as pecas do brago do robd ou da
Caixa de Controle forem desmontadas.

* Evite que agua e poeira entrem no brago do robé ou na Caixa de Controle.

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 Controle, pois
altas tensoes (até 600 V) podem estar presentes dentro dessas fontes de
alimentacdo por varias horas apds a Caixa de Controle ter sido desligada.

8.2. Limpeza

Limpeza diaria
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Vocé pode limpar qualquer poeira/sujeira/éleo observado no brago do robd usando um pano e um
dos seguintes agentes de limpeza: agua, alcool isopropilico, alcool etandlico a 10% ou nafta a 10%.
Em casos raros, quantidades muito pequenas de graxa podem ser visiveis da junta. Isso ndo afeta a
fungdo, o uso ou a vida util da junta.

Limpeza adicional

Devido ao foco adicional na limpeza do seu rob6, a UR recomenda a limpeza com alcool
isopropilico a 70% (alcool de fricgao).

1. Limpe o robé com um pano de microfibra torcido duro e alcool isopropilico a 70% (alcool de
friccdo).

2. Deixe o alcool isopropilico a 70% permanecer no robd por 5 minutos e, em seguida, limpe o
robd usando o procedimento de limpeza padrao.

DO NAO USE LIXIVIA. N&o use lixivia em nenhuma solugao de limpeza diluida.

8.3. Inspecao

8.3.1. Plano de inspecao do braco do robd

A tabela abaixo € uma lista de verificagao do tipo de inspe¢des recomendadas pela Universal
Robots. Realize inspecoes regularmente, conforme indicado na lista. Quaisquer pecas listadas que
estejam em um estado inaceitavel devem ser reparadas ou substituidas.

Pode aceder ao Manual de Servico (hitp://www.universal-robots.com/support) para obter mais
informacdes sobre como realizar inspegodes.

1 Verifique V X
as
tampas
azuis *
2 \Verificar V X
anéis
planos
3 Verifique V X
o cabo
do robd
4 Verifique V X
aligacao
do cabo
do robd

V = Inspecao visual

* = Também deve ser verificado apds colisdo pesada
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8.3.2. Inspecao visual do Braco do Robd

AVISO

Usar ar comprimido para limpar o brago do robd pode danificar os componentes do
braco do robd.

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

g
|

ey

L

T

1. Mova o brago do robé para a posi¢ao Zero, se possivel.
Desligue o robé e desconecte o cabo de alimentagao da Caixa de Controle.
Inspecione o cabo entre a caixa de controle e o braco do rob6 quanto a danos.

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

a &~ DN

Inspecione os anéis planos quanto a desgaste e danos.

* Substitua os anéis planos se estiverem desgastados ou danificados.
6. Inspecione as tampas azuis em todas as juntas quanto a rachaduras ou danos.
* Substitua as tampas azuis se estiverem rachadas ou danificadas.

7. Inspecione os parafusos usados para prender as tampas azuis.

AVISO

Se algum dano for observado em um robd dentro do periodo de garantia, entre em
contato com o distribuidor onde o rob6 foi adquirido.
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8.3.3. Inspecao Freedrive

Para testar o Freedrive:

1. Desmonte quaisquer ferramenta(s) ou acessorio(s), ou defina TCP/Carga util/CoG de acordo
com as especificagdes da ferramenta.

2. Paramover o brago do robé no Freedrive:

* No Teach Pendant 3PE, prima ligeira e rapidamente o botdo 3PE, depois prima ligeira
e rapidamente o botao 3PE, mantendo-o premido.

Botao de alimentacao Botao de Paragem de Emergéncia

3. Puxe/empurre o brago do robd para uma posi¢ao horizontal alongada e solte.

4. Verifique se o brago do robé pode manter a posicdo sem suporte e sem ativar o Freedrive.
8.3.4. Plano de inspecao da caixa de controlo

8.3.5. Plano de inspecao da caixa de controlo

A tabela abaixo € uma lista de verificagao do tipo de inspe¢des recomendadas pela Universal
Robots. Realize inspe¢des regularmente, conforme indicado na lista. Quaisquer pegas listadas que
estejam em um estado inaceitavel devem ser reparadas ou substituidas.

Pode aceder ao Manual de Servico (hitp://www.universal-robots.com/support) para obter mais
informagdes sobre como realizar inspecoes.

Tipo de acc¢édo de inspeccao Prazo
1 Verifique a parada de emergéncia no F X
Teach Pendant
2&3 Verificar o modo Backdrive F X
Verificar o modo Freedrive F X
48&5 Verifique o cabo e o conector Teach \Y X
Pendant
6 Verifique e limpe os filtros de arnacaixa V X
de controle

V =Inspecao visual F = Inspecao funcional
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Inspecao Visual da Caixa de Controle

1. Desconecte o cabo de alimentagao da caixa de controle.
2. Verifique se ha sujeira/poeira fora da Caixa de Controle.

* Limpe com aspirador ESD, se necessario.

AVISO

Usar ar comprimido para limpar dentro da Caixa de Controle pode danificar os
componentes.

* Na&o use ar comprimido para limpar dentro da Caixa de Controle.
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9. Descarte e Meio Ambiente

Os robos e-Series da Universal Robots devem ser descartados de acordo com as leis,
regulamentos e normas nacionais aplicaveis.

Os robds e-Series da Universal Robots sdo produzidos com uso restrito de substancias perigosas
para proteger o meio ambiente; conforme definido pela diretiva europeia RoHS 2011/65/UE. Estas
substancias incluem mercurio, cadmio, chumbo, cromo VI, bifenilos polibromados e éteres
difenilicos polibromados.

A taxa para descarte e manuseio de residuos eletronicos de robds Universal Robots e-Series
vendidos no mercado dinamarqués € pré-paga ao sistema DPA pela Universal Robots A/S. Os
importadores em paises abrangidos pela Diretiva Europeia de REEE 2012/19/UE devem fazer o
seu proprio registo no registo nacional de REEE do seu pais. A taxa € normalmente inferior a 1
€/robd. Uma lista de registos nacionais pode ser encontrada aqui: https://www.ewrn.org/national-

registers.
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10. CertificacOes

A certificacdo de terceiros é voluntaria. No entanto, para fornecer o melhor servigo aos integradores
de robds, a Universal Robots opta por certificar seus robds nos institutos de teste reconhecidos

listados abaixo.

Pode encontrar copias de todos os certificados no capitulo: Certificados.

TUV NORD

CHINA ROHS

[E Seguranca KCC

@ Delta

=

Os robos e-Series da Universal Robots sao aprovados para
seguranca pela TUV NORD, um organismo notificado nos
termos da diretiva de maquinas 2006/42/EC na UE.

Os rob6s Universal Robots e-Series estdo em
conformidade com os métodos de gestdo de CHINA RoHS
para controlo da poluigao por produtos de informatizagao
eletrénica.

Os robos e-Series da Universal Robots foram avaliados e
estdo em conformidade com os padrdes de seguranga da
marca KCC.

Os robos Universal Robots e-Series foram avaliados para
avaliacao de conformidade para uso em um ambiente de

trabalho. Portanto, existe o risco de interferéncia de radio
quando usado em ambiente doméstico.

Os rob0s e-Series da Universal Robots sao testados
quanto ao desempenho pela DELTA.

Ambiente

®
S
[@ Registo KC
+

Certificagéo de Terceiros do Fornecedor

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

Robbs
Universais

Certificagédo de Teste do Fabricante

Os robds e-Series da Universal Robots passam por
testes internos continuos e procedimentos de teste de fim
de linha.

Os processos de teste de UR passam por revisao e
melhoria continuas.
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Declarag6es De acordo com as diretivas da UE

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

De acordo com a Diretiva de Maquinas, os robds da Universal Robots sdo maquinas parcialmente
concluidas, uma vez que a marcagao CE nao deve ser afixada.

Pode encontrar a Declaragao de Incorporagao (DOI) de acordo com a Diretiva de Maquinas no
capitulo: Declaragdes e Certificados.
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11. Tempo e Distancia de Paragem

Vocé pode configurar tempo e distancia de parada maxima com classificagdo de seguranca
definida pelo usuario. Ver 4.1. Introducao na pagina 30 e .

Se as configuracdes definidas pelo usuario sdo utilizadas, a velocidade do programa é
dinamicamente ajustada para sempre respeitar os limites selecionados.

O CoG da carga esta na flange da ferramenta.

Os dados graficos fornecidos para a Articulagéo 0 (base), Articulagdao 1 (ombro) e Articulagdo 2
(cotovelo) sao validos 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 ensaios Junta 1 e Junta 2, o robd seguiu uma trajetéria vertical, em que os eixos de
rotacao estavam paralelos ao solo, e a paragem foi realizada enquanto o robd se movia para baixo.
O eixo Y é a distancia de onde a paragem inicia até a posicgéo final.

Os valores ilustrados abaixo representam dois cendrios, rob6s com uma carga util maxima de 10kg,
e robbs com uma carga util maxima de 12,5kg.

0.15; —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

—@— 100% extended
0.15. —®— 66% extended
—e— 33% extended

0.05 0.05

0.00 0.00
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Distancia de paragem em metros para 33% de  Distancia de paragem em metros para 66% de
10kg 10kg

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

Distancia de paragem em metros para uma carga util maxima de 10kg
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Tempo de paragem para a articulagao 0 (BASE)

0.06

0.12| _@— 100% extended | —@ 100% extended

0.10/ —®— 66% extended 0.125{ —@— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended

0.08 01001 g

_® | 0.150

/l
0.075

0.021 o—

e e

.

speed 33%

Tempo de paragem em segundos para 33% de Tempo de paragem em segundos para 66% de

speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

10kg 10kg

—@— 100% extended
0.15| —e— 66% extended
—e— 33% extended

0.10 /b
0.05 —

speed 33% speed 66% speed 100%

Tempo de paragem em segundos para uma carga util maxima de 10kg

Distancia de paragem para a articulagdo 1 (OMBRO)

0.15| —@— 100% extended ‘//‘ 0.20] —@ 100% extended ‘/——"
—8— 66% extended —8— 66% extended
010 —e— 33% extended 0.15{ —— 33% extended
0.10
0.05
./ . ®
0.00 = 0.00 /
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Distancia de paragem em metros para 33% de  Distancia de paragem em metros para 66% de

10kg 10kg

——— o
—@— 100% extended

—8— 66% extended
0.15/ —* 33% extended

0.10
pog
0.05 /=

0.001
speed 33% speed 66% speed 100%

Distancia de paragem em metros para uma carga util maxima de 10kg
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Distancia de parada para a Articulagao 1 (OMBRO)

0.15/ —@— 100% extended‘/‘ —-@—- 100% extended,.—/—.

—8— 66% extended 0.201 —e— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended

0.10 0.15
/ b 0.10 /

0.05 '/./ 0.05 /
/ —

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Tempo de paragem em segundos para 33% de Tempo de paragem em segundos para 66% de
10kg 10kg

0.30 ‘/_.
—@— 100% extended

0.251 _¢— 66% extended
0.201 —®— 33% extended

L

0.15
0.10 P

0.05 /

o

speed 33% speed 66% speed 100%

Tempo de paragem em segundos para uma carga util maxima de 10kg

Distancia de paragem e tempo para articulagdo 2 (COTOVELO)

T 0.175
O ——0 |
—@— 100% payload —@— 100% payload
0.06/ ~® 66% payload 0.1501 _o— 66% payload
—e— 33% payload 0.125! —*— 33% payload

P 1
0.04 0.100 /'
17//v * 0.075
0.02
0.050

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

®

Distancia de paragem em metros para todas as Tempo de paragem em segundos para todas as
cargas uteis cargas uteis

Distancia de parada para junta 0 (BASE)

0.1751 —e— extension 100% —o— extension 100%
—e— extension 66% 0.20{ —@— extension 66%
0.1507 _g— extension 33% —e— extension 33%
_ 0125 o015
I o
@ 0.100 5
- +J
[} 0]
£,0.0751 £010,
0.050
0.051
0.0251
0.000 0.00

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
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Distancia de parada para junta 0 (BASE)

12,5 kg

[meters]

0.251

0.20

o
=
w

o
=
o

o
o
a

Distancia de parada em metros para 33% de

Distancia de parada em metros para 66% de

12,5kg

—e— extension 100%
—8— extension 66%
—e— extension 33%

speed 33%

speed 66%

Distancia de parada em metros para carga util maxima de 12,5 kg

speed‘ 100%

0141 _¢— extension 100%
0.12 1 —e— extension 66%
—e— extension 33%

0.10

m

T 0.081

o

(9

ﬁ 0.06 4
0.04 4 /
0.021
0.00

speed 33% speed 66% speed 100%

Tempo de paragem em segundos para 33% de

12,5 kg

Tempo de parada para junta 0 (BASE)

0.175+
0.150

0.125+

[seconds]
o
o
~
(9]

0.050

0.0254

0.000

Tempo de paragem em segundos para 66% de

o
=
(=1
o

—e— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

T

speed 33% speed 66% speed‘ 100%

12,5kg

—e— extension 100%
—8— extension 66%
—e— extension 33%

0.201

o
=
w

[seconds]
o
=
[=)

0.05

0.00

/

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Tempo de parada em segundos para carga util maxima de 12,5 kg
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Distancia de parada para junta 1 (OMBRO)

0.35 -
—o— extension 100%

—e— extension 66%
—e— extension 33%

0.30+

[meters]
o o o
- N N
w (=] w

e
=
o

0.051

0.00

/

speed 33% speed 66%

12,5 kg

speed‘ 100%

Distancia de parada em metros para 33% de

[meters]
=}
w

Distancia de parada em metros para 66% de
12,5kg

—e— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

—

speed 33%

—e— extension 33%

=

| —e— extension 100%
| —@— extension 66%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Distancia de parada em metros para carga util maxima de 12,5 kg

speed 66% speed‘ 100%

—e— extension 100%
| —e— extension 66%
—e8— extension 33%

[seconds]

0.00

S

speed 33% speed 66%

12,5 kg

speed 100%

0.4

=
w

[seconds]
©
N

o
i

Tempo de parada para junta 1 (OMBRO)

—e— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

_/A

speed 33%

Tempo de paragem em segundos para 33% de Tempo de paragem em segundos para 66% de
12,5kg

speed 66% speed' 100%
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Tempo de parada para junta 1 (OMBRO)

[seconds]

| —@— extension 100%

| —e— extension 33%

o
)
o

[=}
=
(S,

—e— extension 66%

T

speed 33% speed 66%

Tempo de parada em segundos para carga util maxima de 12,5 kg

speed 100%

Distancia de parada e tempo para articulagdo 2 (COTOVELO)

035{ payload 100% 0.35 | —e— payload 100%
’ —e— payload 66% : —&— payload 66%
0.30 | —&— payload 33% 0.30| —®— payload 33%
0.25 —0.25
¥ %
80.20 g 0.20
9] o
Eo1s ﬁ 0.15
0.10 0.10
0.05 0.051
0.0 T T i 0.0
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33%
Distancia de parada em metros para todas as
cargas uteis

Tempo de parada em segundos para todas as

speed 66% speed 100%

cargas uteis
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12. Declarations and Certificates (original

EN)

Manufacturer

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File

Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK-5260 Odense S Denmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

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

Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s)

Product and Function:

Model :

Serial Number:

Incorporation:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control
box & with or without teach pendant Function is determined by the
completed machine (robot application or cell with end-effector,
intended use and application program).

UR3e, UR5e, UR10e, UR16¢e (e-Series): Below cited certifications
and this declaration include:

* Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position
Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to
12.5kg maximum payload.

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the

UR OEM Controller is used.

Starting 20235000000 and higher

year o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),
6=UR16e sequential numbering, restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16¢e)
shall only be put into service upon being integrated into a final
complete machine (robot application or 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.

I. Machinery Directive
2006/42/EC

The following essential requirements have been fulfilled: 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,
1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3,
Annex VI. It is declared that the relevant technical documentation
has been compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the
Machinery Directive.
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Il. Low-voltage Directive Reference the LVD and the harmonized standards used below.
2014/35/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
lll. EMC Directive 2014/30/EU 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:

(D ENISO 10218-1:2011 () (1) EN 60204-1:2018 as (1) EN 60664-1:2007 (IIl) EN

TUV Nord Certificate #44  applicable (Il) EN 61000-3-3: 2013 (I1l) EN 61000-6-
708 14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 1:2019 UR3e & UR5e ONLY (lII)
(I) EN 1SO 13732-1:2008 as (1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 EN 61000-6-2:2019 (1) EN 61000-
applicable (I) EN ISO +A11:2013+A2:2017 (I) EN 6-3:2007+A1: 2011 UR3e & UR5e

13849-1:2015 TUV Nord 60947-5-8:2020 (111) EN 61000- ONLY (Ill) EN 61000-6-4:2019
Certificate # 44 207 3-2:2019

14097610 (1) EN ISO

13849-2:2012 (I) EN ISO

13850:2015

Reference to other technical standards and technical specifications used:

() 1SO 9409-1:2004 [Type (Il) EN 60320-1:2021 (lll) EN (I EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
50-4-M6] (1) ISO/TS 60068-2-27:2008 (IIl) EN 60068- 61326-3-1: 2017 [Industrial
15066:2016 as applicable  2-64:2008+A1:2019 locations SIL 2]

(111) EN 60068-2-1: 2007

(111 EN 60068-2-2:2007

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, certificate
#DK015892.

— V4 7 f / : N
Odense Denmark, 10 January 2024 AR /AR A
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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13. Declaracoes e Certificados

Traducao das instrugdes originais

Declaracgdo de Incorporagéo (DOI) UE (em conformidade com o anexo Il B da Diretiva
2006/42/CE) EN original

Fabricante

Pessoa na Comunidade
Autorizada a Compilar o
Arquivo Técnico

Produto e Funcéo:

Modelo :

Numero de série:

Constituicao:

Descricao e identificagcao da(s) maquina(s) parcialmente completa(s):

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Dinamarca

David Brandt

Oficial de Tecnologia, R&D

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

A funcao de manipulador multieixos para robds industriais com
caixa de controlo, com ou sem Teach Pendant é determinada pela
maquina completa (com o efetor final e a utilizagcao prevista).
UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series).

As certificagOes citadas abaixo e esta declaragao incluem:

* Em vigor desde outubro de 2020: Teach Pendants com
ativacao de 3 posicoes (3PE TP) e Teach Pendants padrao
(TP).

* Em vigor em maio de 2021: melhoria da especificacdo
UR10e para carga util maxima de 12,5 kg.

Nota: Esta declaragdo de incorporagdo NAO é aplicavel quando o controlador
UR OEM é utilizado.

A partir de 20235000000 e superior

ano g_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10 kg), 2=UR10e(12,5),
6=UR16e numeracao sequencial, recomecando em 0 todos os anos

Os robds Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e e
UR16e) s6 devem ser colocados em servigo apds serem
integrados numa maquina final completa (aplicagao ou célula
robotizada), que esteja em conformidade com as disposi¢oes da
Diretiva de Maquinas e outras Diretivas aplicaveis.

Declara-se que os produtos acima, para o que séo fornecidos, cumprem as seguintes
Diretivas, conforme 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 Declaragéo de

Conformidade.

| Diretiva de Maquinas
2006/42/CE

Os seguintes requisitos essenciais da Diretiva de Maquinas da UE foram cumpridos:

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

Declara-se que a documentagéo técnica relevante foi compilada
de acordo com a Parte B do Anexo VIl da Diretiva de Maquinas.
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Declara-se que os produtos acima, para o que sao fornecidos, cumprem as seguintes
Diretivas, conforme 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 Declaragdo de

Conformidade.
Il Diretiva de Baixa Tensao
2014/35/UE

[l Diretiva EMC 2014/30/UE

Consulte as normas
harmonizadas utilizadas,
referido no Artigo 7(2) das
Diretivas MD e LV

e o Artigo 6 da Diretiva EMC:

Referéncia a outras normas e
especificagdes técnicas
utilizadas:

Consulte o LVD e os padroes harmonizados usados abaixo.

Consulte a Diretiva EMC e os padroes harmonizados usados
abaixo.

(I) EN1SO 10218-1:2011 certificado TUV Nord #44 708 14097607

(I) EN1SO 13849-1:2015 gertificado TUV Nord #44 207 14097610
() ENISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,

(I) ENISO 13850:2015, (I) EN ISO 1037:1995+A1:2008

(1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007
(1) EN 60529:1991/ A2:2013, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(1) EN 61131-2:2007, (II) EN 61140:2002/ A1:2006

(1) EN 61000-3-2:2014, (1) EN 61000-3-2:2013

(Ill) EN 61000-6-1:2007, (Ill) EN 61000-6-2:2005

(1) EN 61000-6-3:2007+A1, (Ill) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(1) EN 61326-3-1:2008 Industrial locations SIL 2

(1) 1ISO 9409-1:2004 T4 50.4-M6

(1) ISO/TS 15066:2016 conforme aplicavel

(I EN 60664-1:2007

(Il) EN 60664-5:2007

(I1) EN 61784-3:2010 g »

(Ill) EN 60068-2-1: 2007, (Ill) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2008, (ll) EN 60068-2-64:2008+A1:2019

(I1) EN 61326-3-1:2017 | pcalizacses industriais SIL 2

O fabricante, ou 0 seu mandatério, deve transmitir informacgdes relevantes sobre a quase-maquina
em resposta a um pedido fundamentado das autoridades nacionais.

Aprovacao do sistema de garantia de qualidade total (ISO 9001), pelo organismo notificado
Bureau Veritas, certificado #DK015892.
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14. Garantia

14.1. Garantia do Produto

Encontre informacgdes relativas a garantia especificas para o seu produto em myUR

14.2. Isencao de Responsabilidade do Manual do
Utilizador

Universal Robots A/S continua a melhorar a fiabilidade e o desempenho de seus produtos e, como
tal, reserva o direito de atualizar produtos e a sua documentagao 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 nao se responsabiliza por quaisquer erros ou informacgdes
ausentes.

Manual do utilizador 88 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.


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

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS

15. Certificados

15. Certificados

TOV NORD

ZERTIFIKAT

CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This is to certify, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product described below with the mark as illustrated.

Fertigungsstatte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Universal Robots Safety System e-Series
(Details s. Anlage 1) for UR16e, UR10e, UR5e and UR3e robots
Description of product
(Details see Annex 1) ;BN
\ PL'd

Gepruft nach: EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d

Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3524 9741
Aktenzeichen / File reference 8003008239

[J
(Yl
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH
TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafte 20 45141 Essen

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf

Gultigkeit / Validity
von / from 2019-07-16
bis / until 2024-07-15

Essen, 2019-07-16

www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de
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ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as illustrated

Fertigungsstatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Industrial robot UR16e, UR10e, UR5e and UR3e r"v@

(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

TOV NORD CERT
GmbH

Geprift nach ENISO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Guiltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9416 von / from 2019-07-16
Aktenzeichen / File reference 8003008239 bis / until 2024-07-15
. ]
A e
Zertifiziefungsstelle der Essen, 2019-07-16

TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafte 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R ASEEYRIATEZRRSEFRERX

Product/Part
Name

P8 a2 B FEAEYEATE
% & A SRBE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

ZR_KE

w Mercury | Cadmium Hexava!ent Polybrominated Ps:lybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
UR Robots
BN ERRS
UR3/UR5/UR10/

UR3e / URSe / X @) X @) X X

UR10e UR16e/
UR20 / UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.

0: RRZASAEYMRE LIRS 2I9TES)/T 11363-2006 R ERPREZKET -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.

X: RNZBBFHEENREDEZEHNE IR PR E S HSI/T 11363-2006 1 ERIREZEK

(RM/T[ZEMEA - RIESEFRERN LR T X BB ARREFHTH—LRA - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:

THIWE 2R FEREMENNE RN ESm o TEA RSN B M ERNE:

Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces

BFIREheE, BB, IFE, TRRE, AUET, 4648, MNAEAS, O

Refer to product manual for detailed conditions of use.

HAERBERERIRT R M.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% i [8] 4 B 18 SF A FBFR B B9 58 715 27", 1B Universal Robots R H I ST X
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
1 ESEEYEI TREENMREZEFIHED

Product/Part Name Toxic and Hazardous Substances and Elements
FR/E AT BEEEYHETE
a | =% | &8 |7 | smes | ER—AE
. exavalent . Polybrominated
Lead | Mercury | Cadmium . Polybrominated | .
(Pb) (Hg) (Cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)

UR Robots
NB|A - BERE

UR3/URS/URTO/ | X 0 X 0 X X

UR3e / URbe/
UR10e, UR16e
0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in 3J/T11363-2006.
0: RFZASESNERERITLAAEEMATHZ RHTEESIT 113632006/ eI REERLT -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: REZASASYEEVERTENN—SEFH RS FE®HSIT 11363-20061 ERREEK -

(EWTAIELEA » BEZFEREY FRPITXMERAER#HTHE —FHE - )
Iltems below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
TIEERR#ES EMENNERFRSSIAEETET RANTERENEANE!:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BTHENEE, L, B, TIEE, Pl 4058, A, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERRARRETRFH

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots & [E] Uk A& #5818 72 27 &, {8 Universal Robots F AT AFTEHLF

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may
be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling
Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the
recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or
liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste
management instructions and options set forth at https:/fwww.universal-robots.com/media/1817553/2020-corporate-social-responsibility-report. pdf
and http:/fwww.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Registo KC

8ED6-B666-998D-8738

FEEANAANT) 4G5S 25

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

4% e 4o

Universal Robots A/S
Tiade Name or Registrant .

71 A A (A FHE )

|
, UR e-Series robot
Equipment Name

X oo ule |
7}_‘-* 47 | UR10e
Basic Model Number |

SRR
Series Model Number

= S
e5UE | R-R-URK-UR10¢
Registration No.

xﬂix}/xﬂi(&a‘ﬁ)iﬂ' Universal Robots A/S / R w}=
Manufacturer/Country of Origin

5140
Date of Registration
7€} |
Others B
A NAAE TAz ] Asszo)2 A3t wlet S5 PQE5E 58 g
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

1 (Month) 23% (Day)

CHRE S DSEA A wEA A FAFIERA 2 2 asie) fEstojok g}
it

o] Had gl
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. . . A PART OF
Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1%2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard

M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Horsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk

15. Certificados

Esta secao descreve os padrdes relevantes aplicados ao desenvolvimento e fabricagcao do rob6

UR, incluindo o brago do robd, a Caixa de Controle e o Teach Pendant .
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Uma norma nao é uma lei, mas sim um documento desenvolvido pelas partes interessadas dentro
de um determinado setor. As normas contém requisitos e orienta¢des para um produto ou grupo de
produtos.

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

ISO Organizacao Internacional de Normalizacao

IEC Comisséo Eletrotécnica Internacional

PT Norma Europeia

TS Especificacao Técnica

TR Relatério Técnico

ANSI Instituto Americano de Padrdes Nacionais

RIA Associacao de Industrias Robdticas (agora conhecida como "A3")
CSA Associacao Canadiana de Normas

Manter a conformidade do robé com os padrdes a cumprir requer seguir instrucoes de montagem,
instrucdes de seguranga e orientagdes deste manual. Para a seguranga da aplicagao do robd, a
entidade integradora deve estar em conformidade com a ISO 10218-2. Modificagbes ndo
autorizadas invalidam a Declaragao de Incorporagao (DOI), as certificagdes e a conformidade do
robo.

Os robds UR cumprem os requisitos relevantes das normas aplicadas. Os relatérios de testes e
certificagdes aplicaveis incluidos neste manual e os padrdes estéao listados na Declaracao de
Incorporacéo.

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

ISO 13849-1 Seguranca de maquinas - O sistema de controle de seguranca é projetado
ISO 13849-2 Seguranca relacionada de acordo com os requisitos destas normas .
partes de sistemasde  As funcdes de seguranca estao certificadas de
controle Parte 1: acordo com estes padroes de seguranga
Principios gerais para funcionais.

projeto Parte 2: Validagao
ISO 13850 Seguranca de maquinas - -
Parada de emergéncia -
Principios para projeto
ISO 12100 Seguranca de maquinas - -
Principios gerais para
projeto - Avaliacéo de
risco e reducdo de risco
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ISO 10218-1 Robés e dispositivos
roboticos - Requisitos de
seguranca para rob6
industrial Parte 1: Robés
ANSI/RIA R15.06 Robds Industriais e
Sistemas Rob0 -

Requisitos de Segurancga

CAN/CSA-Z434 Robbs Industriais e
Sistemas Robo -
Requisitos Gerais de

Seguranca

IEC 61000-6-2
IEC 61000-6-4

Compatibilidade
electromagnética (EMC)
Parte 6-2: Normas
genéricas - Imunidade
para ambientes industriais
Parte 6-4: Normas
genéricas Norma de
emissao para’ 0s
ambientes industriais
Equipamentos elétricos
para medicdo, controle e
uso em laboratério - EMC
requisitos Parte 3-1:
Requisitos de imunidade
para sistemas
relacionados a seguranca
e para equipamentos
destinados a executar
fungbes relacionadas a
segurancga (seguranca
funcional) - Geral
aplicacdes industriais

IEC 61326-3-1

Esta norma destina-se ao fabricante do rob6 ,
ndo ao integrador. A ISO 10218-2 possui 0s
requisitos de seguranca associados ao sistema
do robd, aplicacdo e célula. Trata do design e
integracao da aplicacao robot .

Esta norma nacional americana é uma adoc¢ao
nacional sem desvio da ISO 10218-1 e da ISO
10218-2, combinadas num unico documento. O
idioma € alterado de Inglés Internacional
Britanico para Inglés Americano, mas os
conteudos técnicos sdo os mesmos. A parte 2
desta norma destina-se ao integrador do
sistema robé/aplicacdo robd , e ndo a Robbs
Universais.

Esta norma nacional canadense é uma adogao
nacional da ISO 10218-1 e ISO 10218-2
combinadas em um documento . A CSA
adicionou o Usuario as clausulas na Parte 2. A
parte 2 desta norma € destinada ao integrador
do robd sistema/aplicacao do robd, e nao
Robés Universais.

Estas normas definem os requisitos para as
perturbacdes elétricas e eletromagnéticas . A
conformidade com esses padrées garante que
os robés UR tenham um bom desempenho em
ambientes industriais e que n&do perturbem
outros equipamentos.

Esta norma define os requisitos de imunidade
EMC estendidos para func¢ées relacionadas a
seguranca . A conformidade com esta norma

garante que as func¢des de segurancga executem

, mesmo que outros equipamentos excedam os
limites de emissdo EMC definidos nas normas
IEC 61000 .
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IEC61131-2

IEC 14118

IEC 60204-1

IEC 60947-5-5

IEC 60529

IEC 60320-1

ISO 9409-1

Controladores As E/S de 24V padrao e com classificacao de
programaveis Parte 2: seguranca estdao em conformidade com os
Requisitos de requisitos desta norma para garantir uma
equipamento e testes comunicac¢ao confiavel com outros sistemas
PLC.
Seguranca de maquinas - Requisitos de seguranca para evitar um
Prevencéao de partida arrangue e um novo arranque inesperados, em
inesperada resultado de uma perda ou interrupcao de
energia.

Seguranca de maquinas - A funcao de parada de emergéncia é projetada
Elétrica equipamentos de  como uma Categoria de Parada 1 de acordo
maquinas Parte 1: com este padrao . A Categoria de Parada 1 é
Requisitos gerais uma parada controlada com energia para 0s
motores para alcancar a parada e, em seguida,
a remocao de energia quando a parada &
alcancgada.
Aparelhagem de baixa -
tensao e aparelhagem de
controle Parte 5-5:
Dispositivos de circuito de
controle e elementos de
comutacao - Parada de
emergéncia elétrica
dispositivo com
travamento mecéanico
funcao
Graus de protecao Esta norma define as classificagdes do
fornecidos por invélucros invélucro em relagéo a protegao contra poeira e
(Cddigo IP) agua.
Acopladores de O cabo de entrada da rede elétrica esta em
eletrodomesticos para conformidade com este padréo .
uso doméstico e similar
uso geral Parte 1:
Requisitos gerais
Manipulacao de robds O flange da ferramenta nos robés UR estd em
industriais - Interfaces ~ conformidade com um tipo de acordo com esta
mecéanicas Parte 1: norma. As ferramentas do robd (efetores finais)
Placas também devem ser construidas de acordo com
0 mesmo tipo para garantir o ajuste adequado a
interface mecanica do rob6 UR especifico.
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ISO 13732-1 Ergonomia do ambiente
térmico - Métodos para a
avaliacio de respostas
humanas ao contato com
superficies Parte 1:
Superficies quentes
IEC 61140 Protecao contra choque
elétrico - Aspectos
comuns para instalagéo e
equipamento
Teste ambiental Parte 2-
1: Testes - Teste A: Frio
Parte 2-2: Testes - Teste
B: Seco calor Parte 2-27:
Testes - Teste Ea e
orientacao: Choque Parte
2-64: Testes - Teste Fh:
Vibracao, banda larga
aleatdria e orientagao

IEC 60068-2-1
IEC 60068-2-2
IEC 60068-2-27
IEC 60068-2-64

IEC -61784-3 Comunicacao industrial
redes - Perfis Parte 3:
Seguranca funcional bus
de campo - Regras gerais
e defini¢cdes de perfil
Seguranca de maquinas -
Elétrica equipamentos de
maquinas Parte 1:
Requisitos gerais

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

Coordenacao de
isolamento dos
equipamentos em
sistemas de baixa tensao
Parte 1: Principios,
requisitos e ensaios Parte
5: Método exaustivo para
determinacgao das
distancias de isolamento
e de fuga iguais ou
inferiores a2 mm
Interface Elétrica entre
Maquina de Moldagem
por Injecdo e Dispositivo
de Manuseio/ Robd

EUROMAP 67:2015,
V1.11

E obrigatéria uma ligagéo a terra de protecéo,
tal como definido na Parte | do Manual de
Instalacdo de Hardware.

O moddulo acessorio E67, que faz a interface
com as maquinas de moldagem por injecao,
esta em conformidade com esta norma.
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17. Especificacoes técnicas

Tipo de robd
Peso do robd
Carga util maxima

Alcance
Intervalos de articulagdes
Velocidade

Frequéncia de atualizacéo do sistema
Precisdo do sensor do torque de forca
Repetibilidade de pose

Pegada

Graus de liberdade

Dimensbes da caixa de controlo (L x A x P)

Portas de E/S da caixa de controlo

Portas de E/S da ferramenta

Comunicacao da Ferramenta

Fonte de alimentacao de E/S da ferramenta
e tenséo

Fonte de alimentacg&o de E/S da caixa de
controlo

Comunicagao

Programacéo

Ruido

Classificacao IP
Classificacao de salas limpas
(geral por modelo)

Consumo de energia (média)
Consumo de energia

UR10e

33,3kg/73,51b
10kg/221bou12,5kg/27,51b (5. Interface
Mecanica na pagina 39)

1300 mm /51,2 pol

1 360 ° para todas as juntas

Juntas de base e ombro: max. 120 °/s.
Todas as outras juntas: Max 180 °/s.
Ferramenta: Aprox. 1 m/s / Aprox. 39,4 pol/s.

500 Hz

55N

1+ 0,05 mm/ £ 0,0019 pol (1,9 mils)por ISO 9283
@190 mm /7,5 pol

6 juntas rotativas

460 mm % 449 mm x 254 mm /18,2 pol x 17,6 pol x
10 pol

16 entradas digitais, 16 saidas digitais, 2 entradas
analogicas, 2 saidas analdgicas

2 entradas digitais, 2 saidas digitais, 2 entradas
analégicas

RS
12V/24 'V 2 A (Pino duplo) 1 A (Pino unico)

24V 2 A na Caixa de Controle

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, soquete Ethernet
1000BASE-T, Adaptador MODBUS TCP &
EtherNet/IP, Profinet

Interface gréfica do utilizador PolyScope no ecra tatil
de 12"

Braco do robé: Menos de 65dB(A) Caixa de controle:
Menos de 50dB(A)
IP54

Braco do robé: ISO Classe 6, Caixa de controlo: ISO
Classe 6

615 W
Aprox. 350 W usando um programa tipico

Classificagdo de Corrente de Curto-Circuito 200a

(SCCR)
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Operacgao de colaboragao

Materiais
Intervalo de temperatura ambiente

Fonte de alimentacao da caixa de controlo
Cabo TP: Teach Pendant até a caixa de
controlo

Cabo do robé: brago do robé para a caixa
de controle (opgoes)

17 fungbes avangadas de seguranga. Em
conformidade com: EN ISO 13849-1, PLd, Cat.3e EN
ISO 10218-1

Aluminio, plastico PC/asa

O robé pode trabalhar numa faixa de temperatura
ambiente de 0-50 °C

100-240 VCA, 47-440 Hz

4,5m /177 pol

Standard (PVC) 6 m/236in x 13.4 mm
Standard (PVC) 12 m/472.4in x 13.4 mm
HiFlex (PUR) 6 m/236 in x 12.1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472.4inx 12.1 mm

UR10e
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18. Tabela de fungdes de seguranga UNIVERSAL ROBOTS

18. Tabela de funcoes de seguranca

Universal Robots safety functions and safety I/O are PLd Category 3 (ISO 13849-1), where each
safety function has a PFHp value less than 1.8E-07. Os valores PFHp s&o atualizados para incluir
uma maior flexibilidade de concepc¢éao para a resiliéncia da cadeia de fornecimento.

Para as descri¢oes das fungdes de segurancga (SF), ver: 18. Tabela de funcoes de

seguranca acima. Para E/S de seguranca a funcéo de seguranca resultante, incluindo o dispositivo
ou equipamento externo, € determinada pela arquitetura geral e pela soma de todos os PFHps,
incluindo a fungéo de segurancga do rob6é UR PFHp.

AVISO

As tabelas de Funcgoes de Seguranca apresentadas neste capitulo sao
simplificadas. Vocé pode encontrar as versdes abrangentes deles aqui:
https://www.universal-robots.com/support
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18. Tabela de fungoes de seguranca

18.1. Tabela 1

SF# e fungao
de seguranga

SF1
1,2,3,4
Paragem de
emergéncia
(de acordo
com a norma
ISO 13850)

Descrigcao

Premir o Estop PB na
consola 1 ou o Estop
Externo (se estiver a
utilizar a Entrada de
Segurancga Estop) resulta
numa Paragem Cat 1
Scoma energia removida
dos atuadores do robé e
da E/S da ferramenta.
Comando todas as juntas
para parar e, quando todas
as juntas atingem um
estado de paragem
monitorizado, a
alimentacéo é retirada.
Para a classificacao de
seguranca funcional
integrada com um sistema
de controlo externo
relacionado com a
seguranga ou um
dispositivo externo de
paragem de emergéncia
que esteja ligado a entrada
de paragem de
emergéncia, adicione o
valor PFHp desta entrada
relacionada com a
segurancga ao valor PFHp
do PFHp desta fungdo de
seguranca (inferior a 1,8E-
07).

O que acontece?

Paragem de
categoria 1 (IEC
60204-1)

Tolerancia e
PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Afeta

Robo
incluindo
robd
ferramenta
I/0

UR10e
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SF# e fungao
de seguranca

SF2 Paragem
de
Seguranca®
(Paragem
Robética de
acordo com
ISO 10218-1)

Descrigcao

Esta funcao de seguranga
€ iniciada por um
dispositivo de protecao
externo utilizando
entradas de seguranga
que iniciam uma paragem
Cat23. AsE/Sda
ferramenta ndo séo
afetadas pela paragem de
seguranga. Sao fornecidas
varias configuragdes. Se
um dispositivo de ativacao
estiver ligado, é possivel
configurar a paragem de
seguranca para funcionar
APENAS em modo
automatico. Consulte as
fungbes de seguranga do
tempo de paragem e da
distancia de paragem?.
Para a seguranca
funcional da fungéo de
seguranca integrada
completa, adicione o PFHd
do dispositivo de protecao
externo ao PFHd 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

Robdb
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SF# e fungao
de seguranga

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

Descrigcao

Define limites superiores e
inferiores para a posicoes
de articulagao permitidas.
O tempo € a distancia de
paragem ndo sé&o
considerados, uma vez
que o(s) limite(s) nao sera
(20) violado(s). Cada
articulagao pode ter os
seus proprios limites.
Limita diretamente o
conjunto de posicoes de
articulagao permitidas em
que as articulagdes se
podem mover. Esta
definido na parte de
seguranca da Interface do
Utilizador. E um meio de
limitacdo de segurancga do
eixo suave e de limitag&do
do espacgo, de acordo com
anorma ISO 10218-
1:2011,5.12.3.

O que acontece?

Nao permitira que o
movimento exceda
qualquer
configuragao de
limite. A velocidade
poderia ser
reduzida, pelo que
0 movimento ndo
excedera qualquer
limite. Sera iniciada
uma paragem
robética para evitar
a ultrapassagem de
qualquer limite.

Tolerancia e
PFHp

Tol: 5°
PFHp: 1.8E-
07

Afeta

Articulacao
(cada)

UR10e
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SF# e fungéo
de seguranga

Descri¢cao

O que acontece?

Tolerancia e
PFHp

Afeta

Define um limite superior
para a velocidade da
articulagao. Cada
articulagcéo pode ter os
seus proprios limites. Esta - .
~ N&o permitird que o
fungéo de seguranga tem .
. movimento exceda
a maior influéncia na
. . qualquer
transferéncia de energia . ~
. configuragao de
ao contacto (fixagdo ou . .
. o limite. A velocidade
transiente). Limita .
SF4 . . poderia ser .
. diretamente o conjunto de . Tol: 1.15°/s . ~
Limite de . . - reduzida, pelo que Articulacao
. velocidades de articulagédo . - PFHp: 1.8E-
Velocidade da i 0 movimento nao (cada)
. ~ permitidas que as , 07
Articulacao . - excedera qualquer
articulagbes podem i f
. . limite. Sera iniciada
executar. E definido na
) ~ uma paragem
parte de configuragao de L .
robotica para evitar
seguranca da Interface do
o . a ultrapassagem de
Utilizador. Utilizado para o
o . .. qualquer limite.
limitar movimentos rapidos
das articulagoes, por
exemplo, riscos
relacionados com
singularidades.
Limite de Exceder o limite de torque da articulagao interna (cada junta) resulta numa
toraue da paragem Cat 03. Isto ndo ¢ acessivel ao utilizador; € uma configuracdo de
artic?ula 20 fabrica. NAO é apresentada como uma funcao de seguranga e-Series porque
¢ nao existem definicdes nem configuracdes do utilizador.
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18. Tabela de fu

ngdes de seguranca

SF# e fungéo
de seguranga

Descri¢cao

Monitora o TCP Pose
(posicao e orientagao) e
evitara a ultrapassagem
de um plano de seguranca
ou limite de TCP Pose.
Sao possiveis varios
limites de pose (flange da
ferramenta, cotovelo e até
2 pontos de desvio da

O que acontece?

N&o permitira que o
movimento exceda

Tolerancia e
PFHp

Afeta

SF5 o
- ferramenta configuraveis qualquer
Tem varios . . ~ . ~
... | comum raio). Orientacado configuracdo de
nomes: Limite | . . _ .
limitada pelo desvio da limite. A velocidade
de Postura, L L
. direcdo Z da ou os binarios
Limite de . . . R TCP
funcionalidade do flange poderiam ser Tol: 3° 40 mm
Ferramenta, , Flange da
I da ferramenta OU do TCP. | reduzidos, pelo que | PFHp: 1.8E-
Limite de Esta fungao de seguranga i to na 07 Ferramenta
Orientacéo, . o g o o} movm"len 0 nao Cotovelo
Planos de consiste em duas partes. excedera qualquer
Sequranca Uma sao os planos de limite. Sera iniciada
Lig”nites ?:Ie’ seguranca para limitar as uma paragem
posicdes possiveis do robotica para evitar
Seguranca .
TCP. Asegunda € o limite | a ultrapassagem de
de orientagdo TCP, que é | qualquer limite. Ndo
introduzido como uma permitira que o
direcdo permitida e uma movimento exceda
tolerancia. Isto fornece qualquer
TCP e zonas de configuracdo de
inclusao/exclusao de pulso limite.
devido aos avides de
seguranga.
SF6 Monitorizao TCP e a
Limite de velocidade do cotovelo Tol:50 mm/s
velocidade | para evitara PFHp: 1.8E- | TCP
TCP & ultrapassagem de um 07
Cotovelo limite de velocidade.
UR10e 107 Manual do utilizador
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SF# e fungéo
de seguranga

Descri¢cao

O que acontece?

Tolerancia e

Afeta

O Limite de Forca é a forca
exercida pelo rob6 no TCP
(ponto central da
ferramenta) e "cotovelo". A
funcao de segurancga
calcula continuamente os
binarios permitidos para
que cada articulagao fique
dentro do limite de forca
definido tanto parao TCP
& o cotovelo. As
articulagdes controlam a

Nao permitira que o
movimento exceda
qualquer
configuracao de
limite. A velocidade
ou o0s binarios

PFHp

SF7 sua saida de torque para poderiam ser Tol: 25N
Limitede | se manterem dentro do reduzidos, pelo que | PFHp: 1.8E- | TCP
forca (TCP) | intervalo de torque o movimento ndo | 07
permitido. Isto significa excedera qualquer
que as forgas no TCP ou limite. Sera iniciada
no cotovelo se manterdo uma paragem
dentro do limite de forca robotica para evitar
definido. Quando uma a ultrapassagem de
paragem monitorizada & qualquer limite. Nao
iniciada pelo Force Limit permitira que o
SF, o robd para e depois movimento exceda
"recua" para uma posicao qualquer
onde o limite de for¢a ndo configuragao de
foi excedido. Depois volta limite.
a parar.
O limite do momento &
SFS Limite do rnuito util para I.ir'ni.tar 0s Tol: 3I-(g m/s )
Momentum |rT1p§ctos transitorios. O PFHp: 1.8E- | Robd
Limite do Momentum afeta 07
todo o robd.
Manual do utilizador 108 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS
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SF# e fungao
de seguranca

SF9

Limitacdo de
Corrente

Descrigcao

Esta fungdo monitoriza o
trabalho mecanico (soma
dos binarios de articulagéo
vezes a velocidade
angular da articulagao)
realizado pelo robd, o que
também afeta a corrente
para o brago do robd, bem
como a velocidade do
robd. Esta fungao de
seguranca limita
dinamicamente a
corrente/binario mas
mantém a velocidade.

O que acontece?

Limitagdo dindmica
da corrente/torque

Tolerancia e
PFHp

Tol: 10W
PFHp:1.8E-
07

Afeta

Robb

UR10e
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SF#e
funcédo de
seguranga

SF10
Saida UR
Robot Estop

Descricéao

Quando configurado para
uma saida Robot <Estop>
e existe uma paragem do
robd, as saidas duplas
estdo BAIXAS. Se nao for
iniciada uma paragem do
Robot <Estop>, as saidas
duplas sao altas. Os
impulsos ndo sao
utilizados, mas sao
tolerados.

Estas saidas duplas
mudam de estado para
qualquer Estop externo
que estejaligado a
entradas de seguranca
configuraveis em que esta
entrada esteja
configurada como entrada
de paragem de
emergéncia.

Para a classificagao de
seguranca funcional
integrada com um sistema
de controlo externo
relacionado com a
seguranca, adicione o
PFHD desta saida
relacionada com a
seguranc¢a ao PFHD do
sistema de controlo
externo relacionado com a
seguranca.

Para a saida Estop, a
validacao é efetuada no
equipamento externo,
uma vez que a saida UR é
uma entrada para esta
funcao de segurancga
Estop externa para
equipamento externo.
NOTA: Se for utilizada a
IMMI (Interface da
maquina de moldagem
por injec&o), a saida do

O que acontece

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

PFHp

1.8E-07

Afeta

Ligacéo
externa a
I6gica e/ou
equipamento

Manual do utilizad
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SF#e
funcéo de Descrigao O que acontece
seguranga
Sempre que o robd esta )
em movimento Se a.s sa’lda's _
(movimento em curso), as cor!fltquravels estiverem
saidas digitais duplas definidas:
estdo BAIXAS. As saidas * Quando o robd
sdo ALTAS quando nao estdem
SE11 ha m9yime~nto. A movimento Ligacao
Robd UR em classificagcao dg . (movimento em externa A
. .| seguranca funcional diz andamento), as 1.8E-07 ..
movimento: ) , o I6gica e/ou
. . respeito ao que se saidas digitais .
Saida digital o - equipamento
encontra no interior do duplas sao
robd UR. O desempenho BAIXAS.
integrado da seguranca * As saidas sdo
funcional exige a adicao ALTAS quando
deste PFHd ao PFHd da n3o ha
l6gica externa (se existir) movimento.
e dos seus componentes.
Quando o robd esta em PARAGEM (em processo de
paragem ou em estado de paragem) as saidas
digitais duplas sdo ELEVADAS. Quando as saidas
SF12 estdo BAIXAS, o robé NAO esta no processo de
UR Robot | parar, e NAO esta numa condicéo de paragem. A 1 8E-07
n&o para: classificagao de seguranca funcional diz respeito ao )
Saida digital | que se encontra no interior do robé UR. O
desempenho integrado da seguranca funcional
exige a adicao deste PFHd ao PFHd da légica
externa (se existir) e dos seus componentes.
Quando o robé esta em modo reduzido (ou 0 modo Ligacao
SF13 reduzido é iniciado), as saidas digitais duplas sao externa a
Modo BAIXAS. Ver abaixo. A classificagdo de seguranca I6gica e/ou
reduzido do | funcional diz respeito ao que se encontra no interior | 1.8E-07 | equipamento
robd UR: do robd UR. O desempenho integrado da seguranca
Saida digital | funcional exige a adigdo deste PFHd ao PFHd da
I6gica externa (se existir) e dos seus componentes.
SF14 Sempre que o robd NAO esta no modo reduzido (ou
Modo UR | o modo reduzido néo é iniciado), as saidas digitais
Robot Not | duplas sdo BAIXAS. A classificagdo de segurancga
Reduced funcional diz respeito ao que se encontra no interior | 1.8E-07
(Robé ndo | dorobd UR. O desempenho integrado da seguranca
reduzido): | funcional exige a adigdo deste PFHd ao PFHd da
Saida digital | l6gica externa (se existir) e dos seus componentes.
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SF# e fungao
de seguranga

SF15
Limite do
Tempo de

Parada

Descrigcao

Monitorizagdo em tempo
real de condigdes tais
que o tempo limite de
paragem nao sera
excedido. A velocidade
do robb é limitada para
garantir que o tempo
limite de paragem néo &
excedido.

A capacidade de
paragem do robd no(s)
movimento(s) dado(s) é
continuamente
monitorizada para evitar
movimentos que
excedam o limite de
paragem. Se o tempo
necessario para parar o
robé estiver em risco de
exceder o limite de
tempo, a velocidade de
movimento é reduzida
para garantir que o limite
nao é excedido. Sera
iniciada uma paragem
robdtica 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 iniciauma
paragem de cat. 0 se 0
tempo limite de paragem
for excedido.

O que acontece?

Nao permitira que
o tempo real de
paragem exceda
o limite
estabelecido.
Provoca uma
diminuicdo da
velocidade ou
uma paragem do
robd para NAO
exceder o limite

Tolerancias e
PFHp:

TOL: 50 ms
PFHp: 1.8E-07

Afeta

Robd
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SF# e fungao
de seguranga

SF16

Limite da
Distancia de
Parada

Descrigcao

Monitorizagdo em tempo
real de condigdes tais
que a distancia limite de
paragem nao sera
excedida. A velocidade
do robb é limitada para
garantir que o limite da
distancia de paragem
nao sera ultrapassado.
A capacidade de
paragem do robd no(s)
movimento(s) dado(s) é
continuamente
monitorizada para evitar
movimentos que
excedam o limite de
paragem. Se o tempo
necessario para parar o
robé estiver em risco de
exceder o limite de
tempo, a velocidade de
movimento é reduzida
para garantir que o limite
nao é excedido. Sera
iniciada uma paragem
robdtica 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 iniciauma
paragem de categoria 0
se o tempo limite de
paragem for excedido.

O que acontece?

Nao permitira que
o tempo real de
paragem exceda
o limite
estabelecido.
Provoca uma
diminuicdo da
velocidade ou
uma paragem do
robd para NAO
exceder o limite

Tolerancias e
PFHp:

TOL: 40 mm
PFHp: 1.8E-07

Afeta

Robd

UR10e
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SF# e fungéo
de seguranga

Descrigao

O que acontece?

Tolerancias e
PFHp:

Afeta

SF17
Posicéo Inicial
Segura
"posicéo
monitorizada"

Funcdo de segurancga
que monitoriza uma
saida de segurancga, de
modo a garantir que a
saida so pode ser
ativada quando o robd
esta na "posicao de
seguranga" configurada
€ monitorizada.

Uma paragem cat0 &
iniciada se a saida for
ativada quando o robo
nao estiver na posicao
configurada.

A "saida de inicio
seguro" so pode
ser ativada
quando o robd
esta na "posicao
de inicio seguro”
configurada

TOL:1.7°
PFHp: 1.8E-07

Ligacéo
externa a
l6gica e/ou
equipamento

Tabela 1 notas DE rodapé

1As comunicacdes entre o Teach Pendant, controlador e dentro do robd (entre juntas) s&o SIL 2
para dados de seguranca, de acordo com IEC 61784-3.

2VaIidagé]o de parada de emergéncia: o botdo de parada de emergéncia pendente é avaliado
dentro do pendente e, em seguida, comunicado® ao controlador de seguranga por comunicagcdes
SIL2. Para validar a funcionalidade de Parada de Emergéncia pendente, pressione o botao Parada
de Emergéncia Pendente e verifique se ha resultados de Parada de Emergéncia. Isso valida que a
Estop esta conectada dentro do pendente, o estop funciona como pretendido e o pendente esta
conectado ao controlador.

3Categorias de Parada de acordo com IEC 60204-1 (NFPA79). Para a parada de emergéncia,
apenas as categorias de parada 0 e 1 sdo permitidas de acordo com a IEC 60204-1.

* As categorias de parada 0 e 1 resultam na remoc¢ao da poténcia de acionamento, com a
parada cat 0 sendo IMEDIATA e a parada cat 1 sendo uma parada controlada (por exemplo,
desacelerar para uma parada e depois remover a poténcia de acionamento). Com robds UR,
uma categoria de parada 1 € uma parada controlada onde a energia é removida quando uma
parada monitorada é detectada.

* A Categoria de Parada 2 é uma parada onde a energia da unidade NAO é removida. A
categoria de parada 2 é definida na IEC 60204-1. As descri¢coes de STO, SS1 e SS2 estdo na
IEC 61800-5-2. Com os robés UR, uma categoria de parada 2 mantém a trajetoria e, em
seguida, retém a energia para os acionamentos apos a parada.

4Recomenda-se usar as Funcgdes de Seguranca de Tempo de Parada e Distancia de Parada da
UR. Esses limites devem ser usados para os valores de tempo de parada/distancia de seguranga

da sua aplicacao.
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SA parada do robd era anteriormente conhecida como "Parada de prote¢cao" para Universal Robots
robos.
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18.2. Quadro 1a

Fungédo de
segurancga

Alteracao dos
parametros do
Modo
Reduzido SF

Descrigao

O Modo Reduzido pode ser iniciado por um plano/limite
de seguranca (inicia-se quando se encontra a 2 cm do
plano e as definigdes do modo reduzido sédo alcangadas
a 2 cm do plano) ou através da utilizagdo de uma
entrada para iniciar (alcancgara as definicoes reduzidas
em 500 ms). Quando as ligagdes externas sdo Baixas, o
Modo Reduzido ¢ iniciado. O Modo Reduzido significa
que TODOS os limites do modo reduzido estao ATIVOS.

O modo reduzido ndo é uma fungao de seguranca, mas
sim uma alteracao de estado que afeta as definicoes dos
seguintes limites da fungao de seguranca: posicao da
articulagao, velocidade da articulacao, limite de pose do
TCP, velocidade do TCP, for¢ca do TCP, impulso,
poténcia, tempo de paragem e distancia de paragem. O
modo reduzido € um meio de parametrizagao das
funcdes de segurancga de acordo com a norma ISO
13849-1. Todos os valores dos parametros tém de ser
verificados e validados quanto a sua adequacéo a
aplicacao do robb.

PFHp

Menos de
1,8E-07

Afeta

Robb

Reinicio de
Protecao

Quando configurado para Reinicio de Protegéo e as
ligages externas transitam de baixo para alto, a
paragem de protecao REINICIA. Entrada de segurancga
para iniciar um reinicio da fungao de seguranca de
paragem de protecao.

Menos de
1,8E-07
Entrada
para SF2

Robb

Dispositivo de
Ativacdode 3
posicoes
INPUT

Quando as ligagdes externas do Dispositivo de Ativacao
estao Baixas, é iniciada uma Paragem de Protecao
(SF2). Recomendacao: utilizar com um switch de modo
como entrada de seguranca. Se nao for utilizado um
switch de modo e néo estiver ligado as entradas de
seguranca, entao o modo do robd sera determinado pela
Interface do Utilizador. Se a Interface do Utilizador
estiverem:

* “modo de execucao”, o dispositivo de ativacao
ndo estara ativo.

* “modo de programacgao”, o dispositivo de ativagao
estara ativo. E possivel usar a protecdo por
palavra-passe para alterar o modo através da
Interface do Utilizador.

Menos de
1,8E-07
Entrada
para SF2

Robd
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Fungédo de
segurancga

ENTRADA do
switch de
modo

Descrigao

Quando as ligagGes externas estao Baixas, o Modo de
Funcionamento (execugao/funcionamento automatico
no modo automatico) esta em vigor. Quando estao
Altas, o modo é programacgao/ensino. Recomendacgao:
Utilizacdo com um dispositivo de ativagéo, por exemplo,
um Teach Pendant UR e-Series com um dispositivo de
ativacao integrado de 3 posic¢oes.

Quando em ensino/programa, inicialmente tanto a
velocidade do TCP como a do cotovelo sera limitada a
250 mm/s. A velocidade pode ser aumentada
manualmente utilizando a interface do utilizador
pendente “controlo deslizante de velocidade”, mas apos
a ativacao do dispositivo de ativagdo, o limite de
velocidade sera reposto para 250 mm/s.

PFHp Afeta

Menos de
1,8E-07
Entrada
para SF2

Robo

ENTRADA do
Freedrive

Recomendacéo: Use com 3PE TP e/ou ENTRADA de
Dispositivo de Ativagao de 3 Posi¢des. Quando a
ENTRADA do Freedrive é Alta, o rob6 s6 entrara no
Freedrive se as seguintes condi¢gbes forem satisfeitas:

* O botao 3PE TP ndo é pressionado

* ENTRADA do Dispositivo DE Ativacao de 3
Posi¢des ndo configurada ou ndo pressionada
(ENTRADA Baixa)

Menos de
1,8E-07
Entrada
para SF2

Robo

18.3. Tabela 2

Os robds UR e-Series cumprem a norma ISO 10218-1:2011 e as partes aplicaveis da nhorma
ISO/TS 15066. E importante notar que a maior parte da ISO/TS 15066 & dirigida ao integrador e ndo
ao fabricante do rob6. A norma ISO 10218-1:2011, cldusula 5.10 operagéo colaborativa, apresenta
em pormenor 4 técnicas de operagao colaborativa, como se explica a seguir. E muito importante
compreender que o funcionamento colaborativo é da APLICACAO quando esta no modo

AUTOMATICO.

UR10e
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#

ISO 10218-1

Explicagao
Condigao de paragem em que
a posicao € mantida parada e
€ monitorizada como fungao
de segurancga. A paragem de
categoria 2 é permitida para

UR e-Series

A paragem de segurancga
dos robés UR é uma
paragem monitorizada

2011, clausula
5.10.3

Operagao Paragem o i com classificagao de
. o reinicializagdo automatica. No
colaborativa, monitorizada L seguranca, ver SF2 na
. caso de reiniciar e retomar o e . ,
1 edicdo de com . X pagina 1. E provavel que,
. e~ funcionamento ap6s uma .
2011, clausula | classificacao o no futuro, a "paragem
paragem monitorizada com . "
5.10.2 de seguranga e vigiada com seguranca
classificagdo de seguranca, ndo seia considerada
veja ISO 10218-2 e ISO/TS ) }
uma forma de operagao
15066, uma vez que o .
~ colaborativa.
recomego ndo deve causar
condigbes perigosas.
Trata-se essencialmente de
um controlo pessoal individual
e direto enquanto o robb esta
em modo automatico. O
equipamento de guia manual | Os robds UR ndo
deve estar localizado proximo | fornecem orientagéo
~ . 5 de colaboragédo. O
Operagao m botdo fle Paragem ensino uiac(j;o amao
colaborativa, . - de emergéncia g , .
. Orientagao . - (free drive) é fornecido
2 | edicdode * um dispositivo de N
manual com os robds UR, mas

ativacao de 3 posigoes

* uma funcéo de paragem
controlada com
classificagédo de
seguranga

* uma fungao de
velocidade controlada
com classificagao de
seguranca ajustavel

destina-se a
programacao em modo
manual e néo a operagao
colaborativa em modo
automatico.
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18. Tabela 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.
Este SPE provoca:

1. alteracdo dinédmica 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. retomar a operagao no
caso de 2) acima

No caso de 2) 2), reinicio da
operacao apdés uma paragem
monitorizada com
classificagdo de seguranca,
ver os requisitos em ISO
10218-2 e ISO/TS 15066.

UR e-Series

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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# 1SO 10218-1 Técnica UR e-Series

Explicagao

Operagéao
colaborativa,
edicdo de
2011, clausula
5.10.5

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

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.

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.
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20. Introducao

Descrigao Este manual de software fornece as informacgdes essenciais de que
necessita para comecar a utilizar o robd da Universal Robots.

AVISO

Antes de ligar o rob0 pela primeira vez, consulte as
seguintes seccgoes:

* Leia as informacdes de seguranca na Descricao do
Hardware que encontra na caixa.

* Definir os parametros de configuracao de seguranca
definidos pela avaliacéo de riscos (ver
21. Configuracao de Seguranca de Software na
pagina 150).

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

Consulte o fornecedor externo de qualquer URcaps para obter a
documentacao de propriedade.

O manual do software pode ser utilizado em conjunto com o Manual de
Scripts, caso pretenda criar scripts para os programas do seu robd

20.1. NocoOes Basicas do Braco do Robo

Descrigéao O bracgo de robd Universal Robot € composto por tubos e articulagées.
Utiliza-se o PolyScope para coordenar o movimento destas articulagdes
para mover o braco do robd. As ferramentas sao fixadas na extremidade do
braco do robd, ou na flange da ferramenta . O movimento do braco do robd
posiciona a ferramenta. Nao é possivel posicionar a ferramenta
diretamente 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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20.2. Instalacao

Descrigao

Instalagdo do rob6

Como ligar/desligar
a Caixa de Controlo

Instale e ligue o brago do robé e a Caixa de Controlo para comecar a
utilizar o PolyScope.

Ver Manual de Instalagdo de Hardware para instrugbes detalhadas de
instalacgéo.

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

1. Desembale o braco do robd e a caixa de controlo.
2. Monte o bracgo do robd numa superficie firme sem vibragao.

Verifique se a superficie pode suportar pelo menos 10 vezes o
torque total da articulagao de base e pelo menos 5 vezes o peso do
braco do robé.

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

5. Ligue o cabo de alimentagao principal da Caixa de Controlo.

AVISO
A nao fixagao do braco do robd a uma superficie resistente

pode provocar ferimentos causados pela queda do robé.

* Ensure the robot arm is secured to a sturdy surface

A Caixa de Controlo contém principalmente a Entrada/Saida elétrica fisica
que liga o brago do robd, o Teach Pendant e quaisquer periféricos. Deve
ligar a Caixa de controlo para poder ligar o brago 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 "Iniciagao", incitando-o a comecar a
programar o rob0.

O que vocé gostaria de fazer primeiro?

R i 2

EXECUTAR UM PROGRAMA Programar Robd CONFIGURAR A IN§TALACAO DO
BO
D N&o mostrar esta mensagem novamente
Inicializacdo No primeiro arranque, pode surgir uma caixa de dialogo "Nao € 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
preparado para funcionar normalmente.

* Verde Normal. O brago do robd esta ligado e pronto para o
funcionamento normal.

R 2 ¢ QM

Estado do robé

LGADO

Carga util
'

! de instalagdo.

Carga Util Ativa M v Payioad

Carga i

@ INICIAR

A carga (i ativa é utiizada para substituir temporariamente a carga ditil

0,000

v

Robd

@ DESLIGAR

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

CUIDADO
A nao verificacdo da carga util e da instalacao antes de

colocar o brago do robé em funcionamento pode provocar
ferimentos em pessoas e/ou danos materiais.

* Antes de ligar o braco do robé, verifique sempre se a
carga util real e a instalacéo estao corretas.

CUIDADO
Definigcdes incorretas da carga util e da instalacao

impedem que o brago do robd e a Caixa de Controlo
funcionem corretamente.

* Verifique sempre se a carga util e a definicdo de
instalagcao estéo corretas.

AVISO

Verifique se o brago do robé tem espaco suficiente para
funcionar livremente.

AVISO

O arranque do rob6 a temperaturas mais baixas pode
resultar num desempenho inferior ou em paragens, devido
a viscosidade do 6leo e da massa lubrificante dependente
da temperatura.

* O arranque do robd a baixas temperaturas pode
exigir uma fase de aquecimento.

Consulte o artigo de suporte, "Melhores praticas para o
arranque do robd em ambientes frios" em universal-
robots.com
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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
sensor sdo contrastados com a configuracdo da montagem do braco
do robé.

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.
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20.3. Visao geral do PolyScope

Descrigao PolyScope ¢ a Interface Gréfica do Utilizador (GUI) do Teach Pendant que
opera o braco do robd através de um ecra tactil. Os programas para o robd
sao criados, carregados e executados no PolyScope. A interface
PolyScope ¢é dividida como mostrado na seguinte ilustraco:

* 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 op¢des para gerir e monitorizar as agoes do
robo.

Utilizagao do Ecra A sensibilidade ao toque visa evitar falsas sele¢cdes no PolyScope e
Tactil prevenir movimentos inesperados do robd.
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O ecra tactil do Teach Pendant esta otimizado para utilizagcdo em
ambientes industriais. Ao contrario dos produtos eletrénicos de consumo,
a sensibilidade do ecra tactil do Teach Pendant é, por design, mais
resistente a fatores ambientais, tais como:

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

* emissoes de ondas de radio

* outros ruidos conduzidos do ambiente operacional.
Para obter melhores resultados, utilize a ponta do dedo para fazer
selecdes no ecra.
Neste manual, isso é referido como um 'toque’.

Se pretender, pode utilizar caneta disponivel comercialmente para fazer
sele¢des no ecra.
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20.3.1. icones/abas no PolyScope

Descri¢ado A secdo a seguir lista e define os icones/separadores e botdes da interface
do PolyScope.

[cones / fungdes do
cabecgalho

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

™ Programa cria e/ou modifica programas de robds.

Instalagao configura as configuragdes do brago do robd e do
equipamento externo, por exemplo montagem e seguranca.

Mover controla e/ou regula o movimento do robé.

4l E/S monitoriza e define sinais de Entrada/Saida ao vivo de e para a

caixa de controlo do rob6.

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

e ican..cam O Gestor de Programas e Instalacoes
seleciona e apresenta o programa e a instalacao ativos (ver 28.1. Gestor
de ficheiros na pagina 376). O Gestor de Programas e Instalacoes inclui as
op¢des: Caminho de ficheiros, Novo, Abrir e Guardar.

Novo... cria um novo Programa ou Instalagéo.

Abrir... abre um programa ou instalagao previamente criado e
guardado.

w8 Guardar... guarda um Programa, Instalagdo ou ambos ao mesmo
tempo.

Modos Operacionais

¥ Automatic indica que o modo operacional do robd estd 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.
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Controle Remoto

icones de rodapé /
Funcoes

Os icones do modo Local e do modo Remoto s6 se tornam acessiveis se o
Controlo Remoto for ativado.

C - :
Local indica que o robé 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.

CCCcC
Checksum de Seguranga visualiza a configuracdo de seguranga
tiva.

o))

Menu Hamburguer acede a ajuda PolyScope, Sobre e Definigoes.

E Inicializar faz a gestao do estado do rob6. 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 robd se move, considerando as
definicdes de seguranca.

Simulation .
Simulagéo alterna a execugao de um

programa entre o Modo de Simulacéo e o Robé Real. Durante o Modo de
Simulagédo, o brago do robd ndo se move. Assim o robd, ou equipamentos
préximos, nao sao danificados em caso de colisdo. Se nao tiver certeza do
que o brago do robé ira fazer, use o Modo de Simulacéo para testar
programas.

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

E Parar para o programa de rob0s carregado atualmente.
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Alta Velocidade A Alta Velocidade Manual é uma fung¢édo de espera para funcionamento,
Manual apenas disponivel no modo Manual quando esta configurado um
Dispositivo de Ativacao de Trés Posicoes.

s
Manual High Speedallows both tool speed and elbow speed to
temporarily exceed 250mm/s.
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20.4. Conducao Livre

Descrigao A Freedive (condugao livre) permite puxar manualmente o brago do robd
para as posi¢des e/ou poses desejadas.

As articulagdes movem-se com pouca resisténcia, pois os freios sao
liberados. Enquanto o brago do robd esta a ser movido manualmente, esta
em Freedrive (ver Operational mode na pagina 147).

A medida que o braco do robd no Freedrive se aproxima de um limite ou
plano predefinido (consulte 21.8. Restricoes de seguranca de software na
pagina 167), a resisténcia aumenta.

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

AVISO
Podem ocorrer ferimentos no pessoal devido a movimentos

inesperados.

* Verifique se a carga util configurada € a carga util
que esta a ser utilizada.

* Verifique se a carga util correta estd bem presa a
flange da ferramenta.

Ativar o Freedrive Vocé pode habilitar a Condugéo livre das seguintes formas:
* Utilize o Teach Pendant 3PE

* Utilizar o Freedrive no robot (ver 21.7. E/S de Seguranca na pagina
162)

* Utilizar agdes de E/S (ver 24.4. Configuracao de E/S na pagina 316)

AVISO

A ativagdo do Freedrive enquanto se move o brago do robd
pode fazer com que este se desvie, provocando falhas.

* Nao ative o Freedrive enquanto estiver a empurrar
ou a tocar no robd.

Teach Pendant 3PE Para utilizar o botdo 3PE TP para libertar o brago do rob0:

1. Prima ligeira e rapidamente o botdo 3PE, e depois prima e
mantenha a pressao ligeira.

Agora, mantendo a pressao ligeira, pode puxar o brago do rob6 para a
posicao pretendida.
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Freedive no robo

Operacéo reversa

Para utilizar o Freedrive no robé para conduzir livremente o brago do robé:

1.

Premir e manter premido o botdo do switch configurado para
Freedrive no robd.

Quando o painel Freedrive aparecer no PolyScope, selecione o tipo
de movimento pretendido para as articula¢des do brago do robé. Ou
utilize a lista de eixos para personalizar o tipo de movimento.

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 brago robd
pode parar. Toque em Todos os eixos estao livres no painel
Freedrive (ver 20.4.1. Painel Freedrive na pagina 137) para retomar
0 movimento.

Mova o brago do robé conforme desejado.

Durante a inicializagao do brago robético, pequenas vibragées podem ser
observadas quando os freios do rob6 sao liberados. Em algumas
situagdes, como quando o robd esta préximo de uma colisao, estas
vibragdes nao sao desejaveis. Utilize o Backdrive para forgar articulagbes
especificas para uma posi¢cao desejada sem libertar todos os travées do
brago do robd.

Para métodos de Backdrive, consulte 20.5. Operacao reversa na pagina

138
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20.4.1. Painel Freedrive

Descricao

PolyScope, conforme ilustrado abaixo.

Quando o brago do robé esta em Freedrive, aparece um painel no

Programa

Controlo

00

O Normal

Painel LED
Freedrive

Variaveis

Nome - Valor

O Mostrar apenas varidveis favoritas

O LED da barra de estado do painel Freedrive indica:

respetivos limites.

H L = X
Todos os eixos est&o i

v Ce

y (® rRY C®

=] B

Funcionamento livre
Premir e manter premido

TCP Ativo: TCP

* Quando uma ou mais articulagdes estdo a aproximar-se dos

* Quando o posicionamento do braco do robd esta a aproximar-se da
singularidade. A resisténcia aumenta a medida que o robo se
aproxima da singularidade, fazendo-o sentir-se pesado para se

posicionar.

s & Hold

Feature:

Constrained Control

aH L o= X

All axes are free

Active TCP: TCP

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

r@v O movimento é permitido através de
Todos os eixos estdo | todos os eixos.
livres
Ir}c:ﬂ O movimento s6 € permitido através do
eixoXedoeixoY.
Plano
.-f’l\ O movimento é permitido através de
todos os eixos, sem rotagao.
Traduzir
i . . " .
I{;F N O movimento € permitido através de
todos os eixos, em movimento esférico,
~ em torno do TCP.
Rotacéo

é CUIDADO
Quando uma ferramenta esta acoplada, movimentar o brago do

robd nalguns eixos pode apresentar um ponto de aperto.

* Tenha cuidado ao mover o braco do robé em qualquer
eixo.

20.5. Operacao reversa
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Descrigéo O backdrive é utilizado para forgar articulagdes especificas para uma
posicao pretendida sem aliviar todos os travdes no braco do robd.
Isto € por vezes necessario se o brago do robd estiver proximo da coliséo e
as vibragdes inerentes a um reinicio completo ndo forem desejadas.
As articulacoes 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 botdo 3PE TP para fazer o brago do rob6 funcionar em
backdrive.

1. No ecra de Inicializagao, toque em ON para iniciar a sequéncia de
arranque.

2. Quando o estado do robd é Paragem 3PE do Teach Pendant,
prima levemente, e depois prima levemente e mantenha premido o
botdo 3PE TP.

3. Agora é possivel aplicar uma pressao significativa para libertar o
travao numa articulacao desejada para mover o braco do robd.
Enquanto se mantiver uma pressao ligeira no botdo 3PE, o
Backdrive é ativado, permitindo que o braco se mova.

Dispositivo/switch Para utilizar um dispositivo/switch 3PE para fazer o braco do robd
3PE funcionar em backdrive.

1. No ecra de Inicializacao, toque em ON para iniciar a sequéncia de
arranque.

2. Quando o estado do rob6 é Teach Pendant 3PE Stop, prima
levemente e, depois, prima levemente e mantenha premido o botéo
3PE TP.

O estado do rob6é muda para System 3PE Stop.

3. Prima e mantenha premido o dispositivo/interrutor 3PE.
O estado do robé muda para Backdrive.

4. Agora é possivel aplicar uma presséao significativa para libertar o
travao numa articulacao desejada para mover o brago do robd.
Enquanto se mantiver a pressao no dispositivo/interrutor 3PE e no
botdo 3PE TP, o Backdrive é ativado, permitindo que o braco se
mova.
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Freedive no robo

Para utilizar o Freedrive no rob6 para fazer o brago do rob6 funcionar em
backdrive.

1.

No ecra de Inicializagdo, toque em ON para iniciar a sequéncia de
arranque.

Quando o estado do robd é Teach Pendant 3PE Stop, prima e
mantenha premido o botdo Freedrive no robd.
O estado do rob6é muda para Backdrive.

Agora é possivel aplicar uma pressao significativa para libertar o
travdo numa articulacdo desejada para mover o brago do robd.
Enquanto a fixagao for mantida no Freedrive no robd, o Backdrive é
ativado, permitindo que o brago se mova.
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20.5.1. 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

Ativar Backdrive 1. Pressione ON para ligar a energia. O estado muda para Robé Ativo

2. Prima e mantenha premido Freedrive. O estado muda para
Backdrive

3. Mover robé como no modo Freedrive. Os travdes de articulagdo séao
libertados quando necessario, uma vez ativado o botao Freedrive.

AVISO
No modo Backdrive, o robd é "pesado” para se deslocar.

ACAO OBRIGATORIA
Deve testar o modo Backdrive em todas as articulagdes.

Configuragbes 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 seguranca
adicionais ainda
estao a funcionar

Verifique que entradas e saidas de seguranca estao ativas e que podem
ser acionadas através do PolyScope ou de dispositivos externos.

20.6. Partida Rapida do Sistema
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Arranque Rapido do

Sistema

AGAO OBRIGATORIA

Antes de utilizar o PolyScope, verificar se o brago do robé e
a Caixa de Controlo estdo instalados corretamente.

E assim que inicia rapidamente o robé.

No Teach Pendant, prima o botdo de Paragem de Emergéncia.

No Teach Pendant, prima o botao de ligar e permita que o sistema
inicie, visualizando o texto no PolyScope.

. Aparecera um pop-up na tela de toque indicando que o sistema esta

pronto e que o robd deve ser inicializado.

Na caixa de didlogo, toque em Ir para Inicializar o Ecra para aceder
ao ecra de inicializagao.

Desbloqueie o botdo de paragem de emergéncia para mudar o
estado do robé de Paragem de Emergéncia para Desligar.
Permaneca fora do alcance do espaco de trabalho do robé.

NO ecra Inicializar Robd, toque no botdo ON e aguarde que o
estado do robd mude para Inativo.

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.

. Toque no botao Iniciar para o robé 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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20.7. O primeiro programa

Descrigao

Um programa é uma lista de comandos dizendo para o robd o que ele deve
fazer. Para a maioria das tarefas, a programacao & feita inteiramente
utilizando o software PolyScope. O PolyScope permite-lhe ensinar o brago
do rob6 a mover-se utilizando uma série de pontos de rota para configurar
um caminho para o brago do robé seguir.

Utilize o separador Mover (consulte 25. Guia Mover na pagina 359) para
mover o Braco do Robé para uma posi¢do desejada, ou ensine a posi¢cao
puxando o Braco do Robd para o lugar enquanto mantém premido 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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Para criar um 1. No PolyScope, no Caminho do Ficheiro do Cabecalho, toque em
programa simples Novo... e selecione Programa.

2. Em Basico, toque em Waypoint para adicionar um ponto de rota
(waypoint) & arvore de programas. E também adicionado um
Movimento J a arvore de programas.

3. Selecione o novo waypoint e no separador Comando, toque em
Waypoint.

4. Na tela Mover Ferramenta, mova o braco do rob6 pressionando as
setas de movimento.
Vocé também pode mover o brago do robé pressionando o botao
Conducéao Livre e puxando o brago do robd para as posigoes
desejadas.

5. Assim que o brago do robd estiver em posic¢ao, prima OK e o novo
ponto de rota € mostrado como Waypoint_1.

6. Siga os passos 2 a 5 para criar o Waypoint_2.

7. Selecione Waypoint_2 e prima a seta Mover para Cima até esta ficar
acima de Waypoint_1 para alterar a ordem dos movimentos.

8. Mantenha-se afastado, segure o botdo de parada de emergéncia e
no Rodapé do PolyScope, pressione o botdo Play para que o Brago
do Robd6 se mova entre o Waypoint_1 e o 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 rob6 nao se choque
contra 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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20.8. Ciberseguranca do Robs

Descrigao 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

Pré-requisitos de Antes do seu sistema poder alcangar um estado de operagao seguro,
ciberseguranca confirme o seguinte:

* Ter um conhecimento completo dos principios gerais de seguranca
cibernética e das tecnologias avangadas usadas no seu rob6
Universal Robots.

* Tomar medidas de seguranca fisica para permitir apenas o acesso
fisico ao robd por parte de pessoal de confiancga.

* Soliga o seu robd a uma rede fiavel, atras de um firewall que
restrinja o acesso de entrada e saida de/para a Internet.

Reforgar a Embora o PolyScope inclua muitos recursos para manter a ligagao de rede
ciberseguranga segura, pode fortalecer a seguranga ao observar as seguintes diretrizes:

* Defina sempre uma password de Admin (veja 29.2.
Configuracoes na pagina 381) antes de ligar o seu robd a qualquer
rede.

* Usar as configuragdes integradas para restringir o acesso a rede ao
robd tanto quanto possivel.

* Algumas interfaces de comunicag&do ndo possuem método de
autenticacao das ligacoes feitas. Em algumas aplicagoes, isto € um
risco para a seguranca.

* Utilizar o reencaminhamento de porta local (ver 29.2.
Configuracoes na pagina 381) para configurar uma ligacao
autenticada e segura, se necessitar de acesso remoto as interfaces
de controlo de movimento do robé. Por exemplo: o Servidor do
painel de controlo e as Interfaces de cliente primario/secundario/em
tempo real.

* Remova os dados confidenciais do robd antes de desativa-lo.
Preste especial aten¢cdo aos URCaps (ver 23.10. URCaps na pagina
295) e aos dados na pasta do programa.

UR10e 145 Manual do utilizador



UNIVERSAL ROBOTS

20.9. Selecao do Modo Operacional

Descrigao

Os Modos Operacionais sao ativados quando configuramos um Dispositivo
de Ativacao de Trés Posigoes, definimos uma palavra-passe, definimos
uma E/S Configuravel do Modo Operacional, ou através do Servidor do
Painel. (consulte Utilizacdo do Servidor do Painel de Controlo na pagina
149)

Pode definir o robé no modo automatico € no modo manual:

Modo automatico Uma vez ativado, o robd s6 pode executar tarefas pré-
definidas. O Separador Mover e o Modo Freedrive ndo estao disponiveis se
tiver sido configurado um Dispositivo de Ativacao de Trés Posicoes. Vocé
nao pode modificar ou salvar programas e instalacoes.

Modo manual Uma vez ativado, pode programar o robd utilizando o
separador Mover, o modo Freedrive e o Controlo Deslizante de
Velocidade. Vocé pode modificar e salvar programas e instalagoes.

AVISO
A Paragem de Salvaguarda do Modo Automatico so6 pode

ser ativada no Modo Automatico, de modo que a fungao de
protecao da salvaguarda s6 esta ativa no Modo
Automatico.
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Mode switching

Operational mode [ ELIE] Automatico
Freedrive X *
Mover robd com setas « .
na guia Mover

Speed Slider X X**
Editar & salvar a

instalacdo do programa | x

&

Executar Programas

Velocidade reduzida

*k%

Iniciar programa a partir
do no selecionado

X

*Only when no Three-Position Enabling Device is configured.
** The Speed Slider on the Run Screen can be enabled in the

PolyScope Settings.

***If a Three-Position Enabling Device is configured, the robot
operates at Manual Reduced Speed unless Manual High Speed is

activated.
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Aviso ao mudar o

modo AVISO

* Um Rob6é Universal pode nao ser equipado com um
Dispositivo de Habilitacao de Trés Posicoes. Se a
avaliacdo de riscos exigir o dispositivo, deve ser
anexado antes de o rob6 ser usado.

* Se um dispositivo de ativagao de trés posigdes nao
estiver configurado, a velocidade nao sera reduzida
no Modo Manual.

AVISO
* Quaisquer protegdes suspensas devem ser

devolvidas com plenas funcionalidades antes da
selecao do Modo Automatico.

* Sempre que possivel, 0 Modo Manual de operagéo
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 espago
protegido.

* O usuario nao deve acessar o espacgo protegido
quando o robd estda em Modo Automatico, a menos
que a entrada na prote¢ao do modo automatico
esteja configurada.

Os trés métodos de configuracao da selegcao do Modo Operacional estao
descritos nas subsecgodes a seguir. Cada método € exclusivo, o que
significa que usando um método torna os outros dois métodos inativos.

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

daparece no menu suspenso.

* Orobd esta em Modo Automatico quando a Entrada em Modo
Operacional é baixa.

* O robb esta em Modo Manual quando a Entrada em Modo
Operacional ¢é alta.

AVISO

O seletor do modo fisico, se usado, deve obedecer
totalmente a norma ISO 10218-1: artigo 5.7.1 para selecao.
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Alternancia de 1. Para passar entre modos, no Cabecalho, selecione o icone de perfil.

modos * Automatic indica que o modo operacional do robo estéa

definido como Automatico.

* Manual indica que o modo operacional do robé esta definido
como Manual.

O PolyScope entra automaticamente no Modo Manual quando a
configuracao da E/S de Seguranca com Dispositivo de Ativacao de trés
Posic¢des for habilitada.

Utilizagdo 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 informagodes sobre
como utilizar o servidor do Painel.
Dispositivo de Quando um Dispositivo de Ativacao de Trés Posigbes estiver configurado e
ativagao de trés 0 Modo Operacional estiver no Modo Manual, o robd sé pode ser
posigcoes movimentado premindo-se o Dispositivo de Ativacao de Trés Posicoes.
Conectar e configurar um Dispositivo de Ativacéo de Trés Posicdes torna a
Parada de Protecdo do Modo Automatico acessivel.
O Dispositivo de Ativacao de Trés Posi¢coes nao tem efeito no Modo
Automatico.
Alta Velocidade The hold-to-run function, Manual High Speed, allows both tool speed and
Manual elbow speed to temporarily exceed 250mm/s. Esta s6 estara disponivel

quando seu robd estiver no modo Manual e um dispositivo de ativacao de
trés posicdes estiver configurado. O robé realiza uma Parada de Protecao
no modo Manual, se um dispositivo de ativacao de trés posicoes estiver
configurado, mas ndo pressionado. Alternar entre o modo Automatico e o
modo Manual requer que o dispositivo de ativagcao de trés posicoes seja
totalmente liberado e pressionado novamente para permitir que o rob6 se
mova.

Quando utilizar a Alta Velocidade Manual, utilize os limites das juntas de
seguranca (veja 21.6.2. Limites das Articulacdoes na pagina 160) ou os
planos de segurancga (veja Modos de planos de seguranca na pagina 168)
para restringir o espaco de movimento do robd.
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21. Configuracao de Seguranca de
Software

Descri¢éo Esta se¢do descreve como acessar as configuragdes de seguranca do
robd, E composto por itens que ajudam a configurar as Definicdes de
Segurancga do robd..

AVISO
Antes de configurar as definicdes de seguranca do robd, o

integrador deve realizar uma avaliagao de risco para
garantir a seguranca do pessoal e do equipamento ao
redor do robé. Uma avaliagao de risco € uma avaliagao de
todos os procedimentos de trabalhos durante toda a vida
util do robd, realizada para aplicar as definigdes de
seguranca corretas. Deve definir o seguinte de acordo com
a avaliagdo de risco do integrador.

1. O integrador deve impedir que pessoas nao
autorizadas alterem a configuragao de seguranga,
por exemplo, instalando protecao por senha.

2. Utilizagao e configuracdo das fungodes e interfaces
relacionadas com a segurancga para uma aplicagcao
robotica especifica.

3. Defini¢des da configuracao de segurancga para
configuragdo e ensino antes de o brago do robé ser
ligado pela primeira vez.

4. Todas as definigdes da configuragao de segurancga
acessiveis nesta tela e subguias.

5. O integrador precisa garantir que todas as alteracoes
nas definicdes da configuragcao de seguranga sejam
feitas de acordo com a avaliacao de risco. Consulte
0 Manual de instalacao de hardware.
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21. Configuracao de Seguranca de Software

Aceder as
definigbes de
seguranga do
software

As Definicdes de Segurancga sao protegidas por palavra-passe e s6
podem ser configuradas depois de definida uma palavra-passe a utilizar

posteriormente.

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
Seguranga, introduza a palavra-passe e prima Desbloquearpara
tornar as defini¢cdes acessiveis. Nota: Depois das configuragdes de
Segurancga estarem desbloqueadas, todas as configuragbes estao

agora ativas.

5. Prima o separador Bloquear ou saia do menu de Segurancga para
bloquear novamente todas as configuracdes do item Seguranca.

Limites do
Robd

Limites das
Articulacoes
Planos

Posicao da
Ferramenta
Q personalizar
Direcao da

ferramenta

E/S

Limites

Poténcia

Hardware
Momento

PROFlsafe Tempo de Parada

RosicAg Disténcia de Parada
inicial segura

Velocidade da Ferramenta

Trés Posig¢oes
> Fieldbus

Forca da Ferramenta
Velocidade do Cotovelo

Forca do Cotovelo

Neeaiianca 0 uso de parametros de Configuracio de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliago de risco pode resuitar em perigos que néo
S0 razoavelmente efiminados U riscos due no so suficientemente reduzidos.

@ Predefinicoes de Fébrica

Mas Restrito Menos Restrito
Normal Reduzido
25 10 2 .
40 3
1 (
15
15
O

O Desligar

Pode encontrar mais informagdes sobre o sistema de seguranca no
Manual de Instalacdo do Hardware
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21.1. Definicao de uma Senha de Seguranca de
Software

Descri¢éo Vocé deve definir uma senha para Desbloquear todas as configuracdes de
seguranca que compdem a Configuragcao de Seguranga. Se nao houver
nenhuma senha de seguranca ativada, vocé sera solicitado a configura-la.

Para definir uma
palavra-passe de
seguranca de
software

Toque no separador Bloquear para bloquear todas as definicoes de
Seguranga novamente, ou havegue para um ecra fora do menu
Seguranca.

1. No canto direito do cabecalho do PolyScope, prima o menu
Hamburger e selecione Definigdes.

2. Na parte esquerda do ecra, no menu azul, prima Palavra-passe e
selecione Segurancga.

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.

Bloquear
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21.2. Alteracao da configuracao de seguranca do
software

Descri¢éo As alteracdes as definicdes da Configuracdo de Seguranca tém de estar
em conformidade com a avaliacao de riscos efetuada pelo integrador
(ver Manual de Instalacdo do Hardware).

Procedimento
recomendado para  Para alterar a configuragéo de seguranga

o integrador: 1. Verifique se as alteragdes estdo em conformidade com a avaliagéo

de risco realizada pelo integrador.

2. Ajuste as configura¢cdes de seguranca para o nivel apropriado
definido pela avaliacao de risco realizada pelo integrador.

3. Verifique se as configuragdes estdo aplicadas.

4. Coloque o seguinte texto nos manuais dos operadores:

Antes de trabalhar perto do robd, certifique-se de que a configuracdo de
seguranca seja conforme o esperado. Isto pode ser verificado, por
exemplo, inspecionando a soma de verificagdo de seguranga no canto
superior direito do PolyScope para qualquer alteracao. (Ver 21.3.1.
Checksum de Segurancga na pagina 155).
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21.3. Aplicacao de uma Nova Configuracao de
Seguranca de Software

Descri¢éo O robé estara desligado enquanto vocé faz alteragdes na configuragao.

As suas alteragdes s6 entram em vigor apés tocar no botdo Aplicar.

O robé nao pode ser ligado novamente até que selecione Aplicar e
reiniciar para inspecionar visualmente a Configuragao de seguranga do
seu robd que, por motivos de seguranga, é exibido em Unidades Sl num
pop-up.

Pode selecionar Reverter alteragdes para voltar & configuracdo anterior.
Quando a inspecgao visual estiver concluida, pode selecionar Confirmar as
Definigcdes de Segurancga e as alteragdes sao automaticamente
guardadas como parte da instalacao do rob6 atual.

21.3.1. Checksum de Seguranca

Descrigao O icone de Checksum de seguranga mostra a configuragao de segurancga
aplicada no seu robd.

CcCcccC
CCcccC

Pode ser 4 ou 8 digitos.

Uma soma de verificagao (checksum) de quatro digitos deve ser lida de
cima para baixo e da esquerda para a direita, enquanto uma soma de
verificagao de oito digitos deve ser lida da esquerda para a direita, a linha
superior primeiro. Texto diferente e/ou cores indicam as alteragdes a
configuragao de seguranca aplicada.

O Checksum de Seguranga altera se mudar as definicdes das Fungdes
de Seguranga, pois o Checksum de Seguranga apenas € gerado pelas
definicdes de seguranga.

Para fazer refletir as suas alteragdes, deve aplica-las as Definigoes de
Seguranga do Checksum de Seguranc¢a.
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21.4. Configuracao de Seguranca sem Teach Pendant

Descrigao Pode utilizar o robd sem fixar o Teach Pendant. Remover o Teach Pendant
requer a definicdo de uma outra fonte de Parada de Emergéncia. Vocé
deve especificar se o Teach Pendant esta anexado, para evitar o
acionamento de uma violag&o de seguranca.

CUIDADO
Se o Teach Pendant estiver separado ou desconectado do

robé, o botdo de Paragem de Emergéncia deixa de estar
ativo. Deve remover o Teach Pendant da proximidade do
robd.

Para remover com O robd pode ser usado sem PolyScope, como interface de programacao.
seguranga o Teach Para configurar o rob6 sem um Teach Pendant
Pendant 1. No Cabegalho, toque em Instalagéo.

2. No Menu Lateral esquerdo, toque em Segurancga e selecione
Hardware.

3. Introduza a palavra-passe de seguranca e Desbloqueie o ecra.

4. Desselecione o Teach Pendant para utilizar o robdé sem a interface
PolyScope.

5. Toque em Guardar e reiniciar para implementar as alteragoes.

21.5. Modos de seguranca de software
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Descrigéo Em condicdes normais, ou seja, quando ndo a paragem do rob6 esta em
vigor, o sistema de segurancga 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

* Modo reduzido esta ativo quando o Ponto Central da Ferramenta
(TCP) do robd é posicionado para além de um plano de modo de
Acionamento Reduzido (ver 21.8. Restricoes de seguranca de
software na pagina 167), ou quando é acionado utilizando uma
entrada configuravel (ver 21.7. E/S de Seguranca na pagina 162)

* Modo de recuperacéao é ativado quando um limite de seguranc¢a do
conjunto de limites ativos é violado, o braco do rob6 executa uma
Paragem de Categoria 0. Se um limite de seguranca ativo, como um
limite de posicao da junta ou um limite de seguranca, ja for violado
quando o brago do robé estiver ligado, ele sera iniciado no modo
Recuperacao . Isto faz com que seja possivel deslocar o brago do
robd para tras dentro dos limites de seguranga. Enquanto que no
modo de Recuperagao, o movimento do brago do robd é restringido
por um limite fixo que vocé nao pode personalizar.

c AVISO
Os limites para posi¢ao da articulagao, posi¢cao da

ferramenta e orientagdo da ferramenta estéo desativados
no modo de recuperacéo, por isso, tenha cuidado ao mover
0 braco do robé para tras dentro dos limites.

O menu da tela Configuragao de Segurancga permite ao usuario definir
conjuntos separados de limites de seguranca para o modo Normal e
Reduzido. Para a ferramenta e articulagoes, os limites do modo Reduzido
para velocidade e forga devem ser mais restritivos do que suas
contrapartes de modo Normal.

21.6. Limites de seguranca de software

Descri¢éo Os limites do sistema de segurancga estao especificados nas Definigdes de
Seguranca. O Sistema de Seguranca recebe os valores dos campos de
entrada e deteta qualquer violagao se algum deles for excedido. O
controlador do robd tenta impedir quaisquer violagdes, fazendo uma
paragem do robd ou reduzindo a velocidade.

1A paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecéo” para
Universal Robotsrobds.
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21.6.1. Limites do Robd

Descricéo Os Limites do Rob6é restringem os movimentos gerais do robd. O ecra de
Limites do Robot tem duas opgdes de configuracdo:Predefinicdes de
Fabrica e Personalizado.

Predefini¢gdes de Predefini¢cdes de fabrica é onde pode utilizar o cursor para selecionar uma

Fabrica definicdo de seguranca predefinida. Os valores na tabela sdo atualizados
para refletir os valores predefinidos que variam de Mais Restrito a Menos
Restrito

AVISO

Os valores do botao deslizante sao apenas sugestoes e
nao devem substituir uma avaliagao de risco adequada.

I

Execy

7 EEE 0 uso de parametros de Configuracio de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliago de risco pode resuitar em perigos que néo
S0 razoavelmente efiminados ou riscos due no so suficientemente reduzidos.

Limites do
Robo
Limites das 5 4
" = Predefinicbes de Fabrica
Articulagoes C “ .
Planos Mais Restrito Menos Restrito
, Posicao da
° Ferramenta
— Q personalizar
Direcao da
ferramenta
Limites Normal Reduzido
E/s
Poténcia 300 200
Hardware
Momento 25,0 10,0 L .
oA Tempo de Parada 400
oo Distancla de Parada 500 300
inicial sequra .
————— Velocidade da Ferramenta 1500 750
Trés Posicoes

Forca da Ferramenta

Veokiadedo Corovlo 750
O et Forga do Cotovelo 150,0 120,0 .

O Desligar
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Personalizar

Em Personalizado pode definir Limites de funcionamento do rob6 e
monitorizar 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 Parada

limita o tempo maximo que o robd leva para parar, por exemplo
quando uma paragem de emergéncia é ativada.

Distancia de Parada
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.

UR10e
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Velocidade da Ferramenta
limita a velocidade maxima da ferramenta do robo.

Forca da Ferramenta
limita a forgca maxima exercida pela ferramenta rob6 em situacoes de
aperto. Limited to 400N.

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. Limited
to 400N.

A velocidade e a forga da ferramenta sao limitadas no flange da
ferramenta e no centro das duas posicoes da ferramenta definidas pelo
utilizador, (ver 21.8.2. Restricdao de posicao da ferramenta na pagina 176).

£+ QH

7 EEE 0 uso de parametros de Configuracio de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliago de risco pode resuitar em perigos que néo
S0 razoavelmente efiminados ou riscos due no so suficientemente reduzidos.

Limites do
Robd
k':::zﬁ: ;‘;; QO Predefinigoes de Fébrica @
Planos
, Posicao da
° Ferramenta
@ Personalizar
Diregdo da
ferramenta
s Limites Normal Reduzido
Poténcia 300/ W 200/ W ®
adhine Momento 25,0 kg m/e 10,0/ kg m/e )
PROFIsafe Tempo de Parada 400/ ms 300/ ms
Posicéo Distancia de Parada 500 mm 300 mm
inicial segura .
——— Velocidade da Ferramenta 1500 mmse 750| mm/se
Trés Posicoes
Forga da Ferramenta 150,0/N 120,0/N
Velocidc do Corovelo 1500 rmmise 750 e
> Fieldous Forca do Cotovelo 150,0/N 120,0/n .

O Desligar ‘
Velocidade 1 /o

AVISO

Pode reverter para as Predefinigcbes de Fabrica para
reiniciar todos os limites do rob0 para as suas
configuragdes padrao.

21.6.2. Limites das Articulacdes
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Descrigéo

Os Limites de Articulagdo permitem restringir os movimentos individuais da
articulacao do robd no espaco da articulagao, ou seja, posi¢cao de rotacao
da articulacao e velocidade de rotag&o da articulagdo. Ha duas opc¢des de
Limites de Articulacdes: Velocidade maxima e Intervalo de posigao.

:
Amplituce ds posiciorameno

V Seguranca Articulagbes

Amplitude Modo Normal Modo Reduzido
Limites do Minimo Méximo Minimo Méximo
Robb
%0 Base 363 -363° -363 363 -363 363 | +2
Limites das .
Articulages  Ombro -363 — 363 -363 363 -363 363 +2
Planos Cotovelo 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2
. Posicio da Puiso 1 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2
° Ferramenta Pulso 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2
Direcao da Pulso 3 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +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 Pulso 2 méx: 191 °/s 191 191 11 °/s
Pulso 3 maéx: 191 °/s 191 191 -11°/s

Desbloguear

1))

250mml/...

2o
2o
2o
2o
2o
2o

0 0 O s

O Desligar

UR10e

161

Manual do utilizador



IR
UNIVERSAL ROBOTS

21.7. E/S de Seguranca

Descrigao

As E/S sao divididas entre entradas e saidas e estdo emparelhadas para

que cada funcao fornega uma E/S PLd de Categoria 3.

, Posigao da
! Ferramenta
Diregao da
ferramenta
s

Hardware

PROFIsafe

osigao
inicial sequra

Sinal de Saida

config_in(s), confia 7]

ossD

config_out{o, config out{1]

config_out{2], config_out(3]
o uis)

oooo
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Sinais de Entrada

As seguintes Fungdes de Segurancga podem ser usadas 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.

Reduzido
Todos os limites de seguranca podem ser aplicados enquanto o robd
estiver a usar uma configuracdo Normal, ou uma configuragdo
Reduzida (ver 21.5. Modos de seguranca de software na pagina 156).
Quando configurado, um sinal baixo enviado para as entradas faz com
que o sistema de seguranca passe para a configuracdo reduzida. O
braco do rob6 desacelera para satisfazer os parametros reduzidos.

O sistema de seguranga garante que o rob6 se encontra dentro dos
limites reduzidos menos de 0,5 s apos a ativagao da entrada. Se o
brago do robd continuar a violar qualquer um dos limites reduzidos, é
acionada uma categoria de paragem O.

Os planos de acionamento também podem causar uma transicao para
a configuracao reduzida. O sistema de seguranca passa para a
configuragcao normal da mesma forma.

Dispositivo de ativagdo de trés posicoes
No Modo Manual, um dispositivo externo de activagao de 3 posicoes
deve ser pressionado e mantido na posi¢ao de centro para mover o
robd.
Se estiver a utilizar um dispositivo de ativagao de 3 posi¢oes
embutido, o botdo deve ser premido e mantido na posicao média para
mover o robo.

Freedive no robé
E possivel configurar a entrada Freedrive para ativar e utilizar o
Freedrive sem premir o botao Freedrive num TP normal, ou sem ter de
premir e manter premido qualquer um dos botdes do 3PE TP na
posicao de presséo ligeira. Consulte Para utilizar o Freedrive no
robé para conduzir livremente o braco do robé: na pagina 136 .

UR10e
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Sinais de Entrada

Modo Operacional
Quando definida, esta entrada pode ser utilizada para alternar entre
Modo Automatico e Modo Manual (ver Operational mode na pagina
147).

Reinicio de Prote¢cdo
Quando ocorre uma Paragem de Protecao, esta saida assegura que o
estado de paragem de segurancga continua até ser acionada uma
reinicializacao.

Paragem de Prote¢do 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.

Reinicializacdo de Seguranca 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
protecao 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

Vocé pode aplicar as seguintes fungdes de segurancga para sinais de
saida. Todos os sinais retornam ao valor baixo quando o estado que
acionou o sinal alto esta 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.

Reduzido
O sinal é baixo quando o bracgo do robd utiliza parametros reduzidos
ou se a entrada de seguranca esta configurada com uma entrada
reduzida e o sinal é atualmente baixo. Caso contrario, o sinal sera alto.

N&o reduzido
Este é o inverso de 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
seguranga 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 segurancga detecta quando uma
saida é conectado a uma fonte e desliga o robé.

A ilustragao 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)

0.0ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

saeyA | J J_l

32 ms

SafetyB |_|
18 ms ’—l

Para ativar OSSD para saida de segurancga
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¢cao
OSSD desejada. Vocé deve designar o sinal de saida para habilitar
as caixas de selegcao OSSD.
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21.8. 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 configuracdo de seguranca, ja
que o robd sera desligado uma vez que a Guia Seguranca
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 segurancga, 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¢éo.
Antes de configurar os planos de seguranca, € necessario definir uma
funcionalidade na instalacdo do robot (ver 24.4. Configuracao de E/S na
pagina 316). O recurso pode entao ser copiado para a tela do plano de
seguranca e configurado.

AVISO
Definir planos de seguranca limita somente as esferas e

cotovelo definidos da Ferramenta, ndo o limite geral do
braco do robé. Isso significa que especificar um plano de
segurancga nao garante que as outras partes do brago de
robd obedecerao a esta restricao.
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Modos de planos de
seguranga

Configuragao dos
Planos de
Segurancga

E possivel configurar cada plano com Modos restritivos utilizando os
icones listados abaixo.

Desabilitado
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.

¢ Renomear
Prima este icone para mudar o nome do plano.

1. No cabecalho do PolyScope, toque em Instalagao.

2. No Menu Lateral a esquerda do ecra, toque em Seguranca e
selecione Planos.

3. No canto superior direito do ecra, no campo Planos, toque em
Adicionar plano.

4. Na parte inferior direita do ecra, no campo Propriedades, defina o
Nome, Funcao de Cépia e Restrigcdes.
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Copiar recurso 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. Isto indica que o recurso esta
fora de sincronia, ou seja, as informagoes no cartdo de propriedades nao
estdo atualizadas para refletir as alteragées que podem ter sido feitas no
Recurso.

R 22 + 2 H

Execut - 1z

Robo Planos (3.1 0

v/ Seguranca Plano 1 ®

Pl 2
Limites do ano H o
Robb ’_—_|+ Plano 3 e
Limites das =+ Adicionar plano
Articulagoes
Planos
Posicao da
* Ferramenta

Direcao da > Propriedades
ferramenta ¢
5 Plano 3
Hardware Copiar Feature ¥
PROFIsafe Wiy, + toolBoundary v‘
Posigao \\"]_m‘ Restricoes
inicial sequra il ‘:l I Ambos -
USRS Deslocamento

> o | T

> Fieldbus [ Restringir Cotovelo

[ Restringir Flange

‘ . 000
) % Tt
O Desligar X 100 At Simulagéo .
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Cddigos de Cores

Cinza
O plano esta configurado mas desativado (A)

Amarelo e Preto
Plano Normal (B)

Azul & Verde
Plano de acionamento (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)

/ Seguranca Plano 1 De
Plano 2 @
Limites do H
Robb E|+ Plano 3 e M
Ve ikhs + Adicionar plano
Articulagdes
Planos
A Posicao da
° Ferramenta
Direcao da Propriedades
ferramenta L]
= Plano 3
Hardware Copiar Feature (&}
PROFIsafe  toolBoundary v
Posicao Restrices
— F] Eames
e Deslocamento
e
> Fieldbus [ Restringir Cotovelo
[ Restringir Flange

” ‘ 2. 000 -
O Desligar v - 250mm/... s
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Restricoes de
cotovelo

Pode ativar Restringir Cotovelo para evitar que a articulagao do cotovelo
do robd passe por qualquer um dos seus planos definidos. Desative
Restringir Cotovelo para o cotovelo passar através de planos.

The diameter of the ball that restricts the elbow is different for each size of
robot.

UR3e 0.1m
URb5e 0.13m
UR10e/

UR16e 0.15m
UR20/UR30 | 0.1891 m

The information about the specific radius can be found in the urcontrol.conf
file on the robot under the section [Elbow].

Properties

2 Plane 1

Copy Feature Q0

Restrictions
=

Displacement

E

Restricao de Flange Restringir a flange da ferramenta evita que a flange da ferramenta e a

da Ferramenta

ferramenta anexada cruzem um plano de seguranga. Quando restringe a
flange da ferramenta, a area irrestrita é a area dentro do plano de
seguranca, onde a flange da ferramenta pode operar normalmente. A
flange da ferramenta nao pode cruzar a area restrita, fora do plano de
seguranga.

A remocao da restricao 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 seguranga.

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 24.13. Funcodes na pagina 335). O recurso de plano € usado para
configurar um plano de segurancga posteriormente nas configuracdes de
seguranca.

UR10e

171 Manual do utilizador



I
UNIVERSAL ROBOTS

Adicionando um
exemplo de recurso
de plano

O deslocamento desvia o plano na dire¢ao positiva ou negativa ao longo
da normal do plano (eixo Z do recurso de plano).

Desmarque a caixa de seleg¢ao para o Cotovelo e a Flange da Ferramenta
para que nao acionem o plano de seguranga. O Cotovelo pode manter-se
marcado conforme a necessidade da sua aplicagéo.

B2+ QH

Planes (1 of 8]

Flene 1 Ec §

4+ Add plare

Restrictions

b= ] ‘ ! B S .
Displacemnent

> Feabus | o] -1
O [Restrict Eloow

O Restrict Flange

Lock | Avply |

A flange de ferramenta irrestrita pode cruzar um plano de segurancga,
mesmo quando nenhuma ferramenta esta definida.

Se nenhuma ferramenta for adicionada, um aviso no botao Posicao da
Ferramenta 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
ultrapassar determinada area. A flange de ferramenta irrestrita pode ser
usada para qualquer aplicagao onde planos de seguranca sao
necessarios, como soldagem ou montagem.
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Exemplo de
restricdo de flange
de ferramenta

Neste exemplo, é criado um plano X-Y com um offset de 300mm ao longo
do eixo Z positivo com referéncia a carateristica de base.

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 QH

Robot Feature

Tool Position

’E‘ x 0.00mm [+]|[—

0.00(mm | +][=
z 300.00(mm | +|[ =]

Rotation vector [rad] -

RX 0,000 rad +
0.000 rad | +
RZ 0.000 rad | +

Se necessario, € possivel deslocar o plano na dire¢do Z positiva ou
negativa posteriormente nas configuragcoées de Seguranca.
Quando estiver satisfeito com a posi¢ao do plano, toque em OK.
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21.8.1. Restricao de direcao da ferramenta

Descrigao

A tela Diregcao da Ferramenta pode ser usada para restringir o angulo em
que a ferramenta esta apontando. O limite é definido por um cone que tem
uma orientac&o fixa com relacdo & Base do braco do robd. A medida que o
braco do rob6 se movimenta em volta, o sentido da ferramenta é
restringido para que permanega dentro do cone definido. A dire¢ao padrao
da ferramenta coincide com o eixo Z do flange de saida da ferramenta. Ele
pode ser personalizado, especificando os angulos de inclinagao 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.

<sem nome>* D
+
N

default_1*

E cccc =—
= ccce —
ot Propriedads de Liite
\/ Seguranca Copiar Feature (&)

‘o

Limites do « tooBoundary -
Robd E
e Restrigoes
Limites das
i T—
Planos Desvio
, Posicio da [ 35/5-181,30°

° Ferramenta #

Diregao da Py
ferramenta

E/s »

PROFlsafe Propriedades da Ferramenta

—y

Posicao | Copiar TCP &)

inicial segura
9 [ — Flange da Ferramenta -
Trés Posigdes
< Editar Sentido
iciner [
> Fieldbus Rotacdo Horzortal | 0]°
= =3

ODeingar — o 0 O S\mu\agé\:\.
Velocidade 100%
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Propriedades de O limite de Dire¢do da Ferramenta tem trés propriedades configuraveis:

Limite 1. Centro do cone: Pode selecionar um ponto ou uma carateristica
plana no menu pendente para definir o centro do cone. O eixo Z do
recurso selecionado é usado como o sentido em torno do qual o

cone sera centralizado.

2. Angulo do cone: E possivel definir o nimero de graus que o robd
pode desviar-se 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
«Indefinidoy.

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 inclinagéo: Quanto inclinar o eixo Z da flange de saida
em direcao ao eixo X da 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
selecionando o TCP no menu suspenso.
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21.8.2. 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 é onde pode ver as suas modificagoes.

* Ferramenta é onde se pode definir e configurar uma ferramenta e
até 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
ferramenta do rob6.

Em Copiar TCP, também pode selecionar Flange da Ferramenta e fazer
com que os valores da ferramenta voltem a 0.
Uma esfera padréao é definida na flange da ferramenta.

Exect I 3 B - N Abrir alvar
Rabo Farramenta (1.1 2

e Flange da Ferramenta
T + Adicionar Ferramenta
Imites do
Robd E
Limites das
Articulagoes
Planos
, Posicao da Lembre-se de definir uma
eramenta) Y. ferramenta
Diregéo da
ferramenta [ ] /| Flange da Ferramenta
E/s
Raio (méx: 300mm)
Hardware
PROFlsafe
Posigéo Coplar TCP &)
inicial segura []
s s Editar Posicéo
:
> Fieldbus Y
z

ODeingar : o 0 O Sw‘x‘xu\agé\:\.
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Ferramentas Para as ferramentas definidas pelo usuario, o usuério pode alterar:
definidas pelo

" * Raio para alterar o raio da esfera da ferramenta. O raio
utilizador

considerado quando usar planos de seguran¢a. 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 seguranga
(ver21.8. Restricdes de seguranca de software na pagina 167).

* Posigao para alterar a posi¢cao da ferramenta em relagéo ao flange
da ferramenta do robd. A posicao é considerada para fungbes 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 definicao de novas posicoes de ferramenta. Uma cépia do TCP
existente, predefinida no menu Geral, na tela TCP, pode ser acessada no
menu Posicao da Ferramenta, na lista suspensa Copiar TCP.

Quando vocé edita ou ajusta os valores nos campos de entrada Editar
Posig¢ao , o nome do TCP visivel no menu suspenso muda para
personalizado, indicando que ha uma diferenca entre o TCP copiado e a
entrada de limite real. O TCP original ainda esta disponivel na lista
suspensa e pode ser selecionado novamente para alterar os valores de
volta para a posicao original. A selecao no menu suspenso copiar TCP
nao afeta o nome da ferramenta.

Depois de aplicar as alteracoes na tela Posicao da Ferramenta , se vocé
tentar modificar o TCP copiado na tela de configuragdo do TCP, um icone
de aviso aparecera a direita do texto Copiar TCP. Isto indica que o TCP
estéa fora de sincronia, ou seja, as informagdes no campo de propriedades
nao estao atualizadas para refletir as alteragoes que podem ter sido feitas
no TCP. O TCP pode ser sincronizado premindo o icone de sincronizagao
(ver).

O TCP nao precisa ser sincronizado para definir e usar uma ferramenta
COm sucesso.

Vocé pode renomear a ferramenta pressionando a guia 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.

[

[ &=

default_1*

Ferramenta (1 of 3)
Flange da Ferramenta
=+ Adicionar Ferramenta

Limites do

Robd El
Limites das
Articulagdes

Planos

Posicao da
Ferramenta

y Lembre-se de definir uma
* ferramenta

Direcao da 4
ferramenta * ¢ | Flange da Ferramenta

E/S
Raio (méx: 300mm)
Hardware
PROFIsafe

Posicao Copiar TCP QO
inicial segura
Trés Posigdes EI

Editar Posicao
X

z

Bloquear
. e —
O Desligar Simulag

UR10e
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Aviso de posigdo da Deve definir uma Posicédo da Ferramenta dentro das configuragdes de
ferramenta 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:

* Falhou ao adicionar uma nova ferramenta em Flange da
Ferramenta.
Para configurar a posicao da ferramenta
1. No Cabecalho, toque em Instala¢io.

2. No lado esquerdo do ecra, em Segurancga, toque em Posigéo da
ferramenta.

3. No lado direito do ecra, selecione Adicionar ferramenta.

* Aferramenta recém-adicionada tem um nome padrao: Tool_
X.

4. Toque no botédo de edigédo para renomear Tool_x para algo mais
identificavel.

5. 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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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

Lock

Teol (1 of 3)
Tool Flarge
+ Add Tool

1. Remember to gefine a tool
Tool Flange

Radius (max: 300mm}

Copy TCP Qo

Edit Poskion

O botado Posicao da Ferramenta sem o aviso indica que uma ferramenta
(diferente da Flange da Ferramenta) foi adicionada.

BRI o
o

Robot Limits
Jeint Limits
Flanes

Teol Pesition
Tool

H

Lock

Tool (2 of 3)

Tool Flarge

Toal_1 ]

+ Add Tool

[Z] Tesi1

Puadius (ras
0.8 rmm

300rmm}

Copy TCP Q
{Custom -
Edit Poskion

X 20.0| mm

¥ 0.0/ mm

z | 400.0/mm

" appty |
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21.9. Posicao Inicial Segura

Descrigao A Posicao inicial segura € uma posicao de retorno definida usando a
posicao inicial definida pelo usuario.
As E/S iniciais seguras estao ativas quando o brago do rob6 esta na
posicao inicial segura e uma E/S inicial segura é definida.
O brago do robé esta na posic¢ao inicial segura se as posi¢oes da
articulagao estao nos angulos da articulagao especificados ou em um
multiplo de 360 graus.
A saida de seguranca inicial segura esta ativa quando o rob6 estiver
parado na posic¢ao inicial segura.

‘i. n <sem nome>*
; 7N E default_1*
E xec Instalagie  Mover EIS Histérico . e .
Roto Posicho Inicia ssgura
v/ Seguranca
) Sincronizagdo a partir ...
Limites do
Robd
e
Articulagdes
Planos A eliminacéo da posicéo inicial segura
- desconfigura a saida da posicéo
p FEdendh inicial segura
! Ferramenta (-
Diregao da 1
ferramenta
E/S
TN — Posig&o da Articulagéo (0-360°)
PROFlsafe Base 90,00°
Posigao B 3 Ombro 270,00°
inicial segura L Cotovelo 270,00°
Trés Posicdes Puso 1 270,00°
Puso %000°
> Fleldbus Pulso 3 0,00°

ODeingar — o 0 O S\mu\agé\:\.
Velocidade 100%

Sincronizar do Inicio Para sincronizar a partir da posi¢ao inicial
1. No cabecalho, toque em Instalacgao.

2. No Menu Lateral, a esquerda do ecra, toque em Seguranga e
selecione Posi¢ao inicial segura.

3. Em Posigao inicial segura, toque em Sincronizagao a partir do
inicio.

4. Toque em Aplicar e na caixa de dialogo que aparece, selecione
Aplicar e reiniciar.

Saida de Posig¢ao A Posicao inicial segura tem de ser definida antes da Saida inicial segura
inicial segura (ver 21.7. E/S de Segurancga na pagina 162).
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Definir Saida de Para definir a Saida da Posi¢&o Inicial Segura
Posicgo inicial 1. No cabecgalho, toque em Instalagao.
segura
2. No Menu Lateral Esquerdo do ecra, em Seguranga, selecione E/S.
3. Noecrade E/S, no Sinal de Saida, sob Atribuicao de Funcgao, no
menu pendente, selecione Posic¢éo inicial segura.
4. Toque em Aplicar e na caixa de dialogo que aparece, selecione
Aplicar e reiniciar.
Editar a Posicao Para editar a Posicao Inicial Segura
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.
Precisa de uma palavra-passe de Seguranca para Desbloquear as
Definicées de Seguranca (Consulte 21.1. Definicao de uma Senha
de Seguranca de Software na pagina 153).

Em Posic¢ao inicial segura, toque em Sincronizagao a partir do
inicio
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22. Guia Executar

Descrigao A aba Executar permite fazer operag¢des 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 operacao.

Variéveis

Nome ~ Valor ~ Descrigdo 13

Estado

Parado

Controlo

> v

O
O Normal Wi S\mu\agé\:\.
Programa: O painel Programa indica o nome e o estado do programa atual.
Carregar um novo 1. No painel Programa, toque em Carregar programa.
programa 2. Selecione o programa desejado na lista.

3. Toque em A para carregar o novo programa.

As variaveis, se estiverem presentes, sdo indicadas quando
reproduz 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
execucgao.

* 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
operadores que usam o ecra da aba Executar e/ou outros programadores.
As descri¢des das variaveis (se usadas) podem ter até 120 caracteres,
exibidas 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 opgéo Mostrar apenas
variaveis favoritas.
Para mostrar variaveis favoritas

1. Em Variaveis, marque a caixa Mostrar apenas variaveis favoritas.

2. Marque Mostrar apenas variaveis favoritas novamente para
mostrar 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.

Consulte 0 23.2.4. Guia Variaveis na pagina 201 para mais informacoes
sobre variaveis de programa.

Consulte 24.5. Variaveis de Instalacao na pagina 319 para mais
informacéao sobre as 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 cabegalho, 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¢édo de variavel abrange varias linhas para ajustar a largura da
coluna Descricao coluna Descricdo, se necessario. Também pode recolher e expandir a
coluna Descri¢gao 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‘" para expandir a coluna Descric&o.

Coluna de Descri¢do |12

reCOIhIda Program Variables
Name ~ Value -
myProgram2 avCycleTime 5.451 A
counter_1 g
counter_2 0
_ cycleTime 210.125
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

Normal

Coluna de Descrigao
expandida

Program Variables
Name ~ Value ~ Description 3
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item {min) ~
counter_1 =)
counter_2 0
_ cycleTime 210,125 Egeea;ures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
BESCA errorDetected1 True Machine 1 has an error
Running errorDetected? False Machine 2 has an error
lastError "Device jam" Type of latest encourtered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing one item (min)
preparedParts1 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Gontrol produceditems 12 Total number of preduced ftems
subCountl 4
subCount2 1z]
totalParts 75 Total number of prepared parts

O Show only favorite variables

Manual do utilizador 184 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS 22. Guia Executar

Controle O painel de controlo permite controlar o programa em execuc¢do. Pode
reproduzir, parar, pausar e retomar um programa através dos botdes
listados na tabela abaixo:

O botdo Reproduzir, o botdo Pausa e o botdo Retomar estao
combinados.

O botdo Reproduzir muda para Pausa quando o programa esta em
execucgao.

O botao Pausa muda para Retomar.

Botéo Efeito
Para executar um programa
Reproduzir 1. Em Controlo, toque em Reproduzir para
comecar a executar um programa desde o
inicio.
Para retomar um programa em pausa
Retomar .
1. Toque em Retomar para continuar a
execugao do programa em pausa.
Para interromper um programa
1. Toque em Parar para parar a execugao do
programa
Parar ~
* Nao pode retomar um programa
parado.
* Pode tocar em Reproduzir para
reiniciar 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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22.1. Mover Rob0 para Posicao

Descrigao

Acessando a tela
Mover Robb para a
Posigao

Mover o robd para

Manual

Aceda ao ecra Mover o Robot para a Posigao para mover o Brago do
Robé para uma posicao inicial particular antes de executar um programa,
ou quando o Braco do Robé esta a mover-se para um waypoint enquanto
modifica um programa.

Nos casos em que o ecra Mover o Robd para a Posig&do ndao consegue
mover o Brago do Robé para a posicao inicial do programa, este move-se
para o primeiro ponto de passagem na arvore do programa.

O Brago do Robd pode mover-se para uma pose incorreta se:

* O TCP, pose de recurso ou ponto de rota do primeiro movimento for
alterado durante a execug¢ao do programa antes do primeiro
movimento ser executado.

* O primeiro ponto de rota esta dentro de um Se ou né da arvore do
programa comutador.

1. Toque no separador Executar no cabecalho.

2. Em Rodapé, toque em Reproduzir para aceder ao ecra Mova o
Robd para a Posigao.

3. Siga as instrugdes no ecra para interagir com a animagao e com o
robd real.

Mantenha premido Mover o robé para: para mover o Brago do Rob6é para
uma posicao inicial. O Braco do rob6 animado exibido na tela mostra o
movimento desejado prestes a ser executado.

AVISO

A colisdo pode danificar o rob6 ou outro equipamento.
Compare a animagao com a posi¢ao real do braco do robd
e certifique-se de que o braco do robd pode realizar com
segurancga o movimento sem bater nos obstaculos.

Toque em Manualpara aceder ao ecra Mover onde o Brago do Robd pode
ser movido utilizando as setas para Mover a Ferramenta e/ou configurar
as coordenadas Posicdo da Ferramenta e Posicao da Articulagdo.
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22. Guia Executar

22.2. Programa

Descrigao

22.3. Variaveis

Descrigéo

Tipos de
variaveis

O campo Programa mostra o nome do programa que foi carregado no robd
e seu status atual. Para carregar outro programa, toque no separador
Carregar Programa.

Um programa robé pode utilizar variaveis para armazenar e atualizar varios
valores durante o tempo de execucgdo. Existem duas classes de variaveis:

Variaveis de instalagdo

Estes podem ser utilizados por varios programas e 0s seus nomes e
valores sdo mantidos juntamente com a instalacao 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

bool

int

float

string

pose

list

O programa do robé utiliza variaveis de script para armazenar
informacodes sobre waypoints.

Selecione a caixa de verificagdo Mostrar Waypoints, em Variaveis
para mostrar as variaveis de script na lista de variaveis.

Uma variavel booleana cujo valor € Verdadeiro ou Falso.

Um numero inteiro no intervalo entre — 2147483648 e 2147483647
(32 bit).

Um numero do ponto de flutuacao (decimal) (32 bits).
Sequéncia de caracteres.

Vetor que descreve a localizag&o e orientacdo no plano cartesiano.
E uma combinacg&o de um vetor de posicao (x, y, z) e de um vetor de
rotacao (rx, ry, rz) que representa a orientacao, escritop [x, v, z,

rx, ry, rzl.

Uma sequéncia de variaveis.

UR10e

187 Manual do utilizador



23. Guia Programa

I
UNIVERSAL ROBOTS

23. Guia Programa

Descrigao

A aba Programa é onde cria e edita programas de robd

A aba Programa consiste de duas areas principais; o lado esquerdo
contém os nos do programa que pode adicionar ao seu programa de rob6 e
o lado direito contém a configuragao dos nos do programa que pode
adicionar ao seu programa.

Movimento
Ponto de Rota
Diregéo
Aguardar
Definir

Pop-up

Parar
Comentério
Pasta 9

Definir a
carga atil

O Normal

1 X Configuracio de variaveis

2 v Programa de Rob6
3 el <vazio

9 CXKBHA@T

Q - Gréficos Variaveis

Programa
Aqui, vocé pode programar o robé 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 Declaracao Inicial

[ Programa em Loop Continuo
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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.. A Sabar
B vover s ristirice
Q - Graéficos Variaveis
Movimento ] N .
1 X Configuracéo de variaveis Ponto de Rota
PontodeRota 2 v Programa do Robd
Direcao 3 ¢ 4 Movimento | [Z]o
4 © start
Aguardar 5 @A
Definir 6 (O] _ 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
Q 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
incorretamente nao pode ser executado.

* Os nos do programa destacados a amarelo nao estao configurados
corretamente.

* Os nés do programa destacados a branco estao configurados
corretamente.
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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.

A s
Q n Gréficos Variaveis

Movimento

1 X Configuracéo de variaveis Ponto de Rota Posigéo fixa v
PontodeRota 2 v Programa do Robé
Diregio 3 ¢ % Movimento | [Z]o
4 © Start
Aguardar 5 @A
pa— 7 @c )
Parar 9 @E
a b lover aqui
Pasta
Definir a
carga atil @® Parar neste ponto (@® Usar parametros compartihados
> Avancado QO Unir com raio QO Velocidade da Articulagéo
> Modelos 0 Aceleracdo da Articulagdo
QO Tempo
Adicionar até

29O XNER

O Em funcionamento

Quando o programa € executado, o n6 do programa que esta sendo
executado 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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23.1. Configuracao do programa do robo
Descrigao E possivel criar uma configuragdo para todo o programa do robb.

Este tipo de configuragao nao afeta os nés individuais do programa,
fornece um comportamento importante a todo o programa do robd.

* Pode adicionar instru¢des a serem executadas antes do programa
do robé ser iniciado.

* Pode definir um valor de variavel inicial para o inicio do programa.

* Pode fazer o programa repetir para sempre.

<sem nome>*
default

Q - Gréficos Variaveis
> Avangado —
2 v Programa de Robd: ~

Programa
SZMEEED 3 9 Movimento | Aqu, vocé pode programar o robd para realizar tarefas
. 4 © Ponto_de Rota_1
5 | =l Definir Para programar o robs, selecione os nés na Lista de Nés e eles serdo exibidos na
Arvore de Programas
(e 6 Bl Aguardar 9
izaca 7 Pop- R
Paletizagéo : g op-Up Listade N6s  Arvore de Programas
Correia Parar Q
Transportadori ¢ N
Aparafusam...
a [3
15 2z/var_2i=2 * force()
16 9 b Se
Do fteccoxmpEX

17 =l <vazio
18 8 scriot
19 & Casos
20 ©® temporizador_1 O Adiciona Sequéncia de Declaracao Inicial
21 ¢ &l Desempihar

22 ® Posicéo_Inici_1

[ Programa em Loop Continuo

~

ONormaI vu: o 0 O simulaczo ()

Adicionar Marque esta caixa de sele¢ao para adicionar instru¢des ou nés de
Sequéncia Antes do programa que sao executados antes do inicio do programa principal.
Inicio Estes nds sdo executados apenas uma vez, embora o programa do robd

esteja definido para repetir para sempre.

Programa em Loop Marque esta caixa de sele¢éo para permitir que o programa seja iniciado
Continuo novamente quando atingir o final do programa.

Exemplo Isto é, por exemplo, onde inicia as garras, mova o robé para uma posicéo
"inicial" ou pode redefinir os sinais de e para fontes externas.
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Definir valor Inicial  Selecione esta opgéo para definir os valores iniciais das variaveis do
para Variaveis programa.

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. E possivel selecionar Manter valor da execugao anterior para
inicializar a variavel com o valor encontrado no separador Variaveis
(consulte 23.2.4. Guia Variaveis na pagina 201).

Isto permite que as variaveis mantenham os seus valores entre
execugoes de programas. A variavel obtera seu valor da expressao
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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23.2. Barra de Ferramentas da Arvore de Programas

Descrigao Pode trabalhar com os nos do programa que foram adicionados a arvore
do programa usando os icones na parte inferior da arvore do programa.

Icones na barra de

ferramentas da Use a barra de ferramentas na base da Arvore de Programas para
Arvore de modificar a arvore.
Programas

Anular e Refazer Os botdes © &< servem para desfazer e

refazer alteragdes nos comandos.

Mover para Cima e

, Os botdes # & ¥ alteram a posicdo de um no.
Mover para Baixo

Cortar 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).

Copiar O botao M copia um né e permite que este seja
utilizado para outras acoes (por exemplo, cola-
lo noutro lugar na Arvore de Programas).

Colar O botao El permite colar um né que foi
anteriormente recortado ou copiado.

Excluir O botao M remove um né da Arvore do
Programa.
Suprimir O botdo &= suprime nds especificos na Arvore

do Programa.

Bot&do Pesquisar Toque em Q para pesquisar na Arvore de
Programas. Toque no icone X para sair da
pesquisa.

23.2.1. Configuracgao de variavel
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Descrigéo

Para designar uma
variavel de programa
como favorita

Edicdo de variaveis
de programa

Para nomear uma
variavel de programa

Para descrever uma
variavel de programa

Para definir uma
variavel de programa
de expressao

A configuracdo 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 designacgao de uma variavel favorita apresenta-a no painel de variaveis
no ecra do separador Programa e no ecra do separador Executar.

ABCDE

default
N

Exec r Histérico ove. Al Salvar.
Q - Gréficos Variaveis
Moviment
OVIMENTO | 1 x| Configuracéo de variaveis Programa
PontodeRota 2 v|Programa do Robd Aqu, vocé pode programar o robd para realizar tarefas
Direcao 3 ¢ b Movimento |
4 ®A Para programar o robs, selecione os nés na Lista de Nés e eles serdo exibidos na
e 5 ols Arvore de Programas
ini 6 @c o
Definir ; = Listade N6s  Arvore de Programas
Pop-up . Q

@E
Parar =
Comentario

a 3
Pasta

Definir a
carga atil

+9 o XxBBEZD

O Adiciona Sequéncia de Declaracao Inicial

[ Programa em Loop Continuo

ONormaI vu; o 0 o simulaczo ()

1. No Cabecalho, toque em Programa.
2. Em Configuragdo de variaveis, selecione uma variavel.

3. Marque a caixa de Variavel favorita para designar a variavel
selecionada como favorita.

A edicao das variaveis do programa inclui a nomeacao, descrigao e
definicdo de uma expresséo.
1. Em Configuracao de variaveis, selecione uma variavel.

2. Selecione o campo de Nome.

3. Insira um nome através do teclado no ecra que aparece.

1. Em Configuracao de variaveis, selecione uma variavel.
2. Selecione o campo de Descrigéao.

3. Insira uma descri¢do através do teclado no ecra que aparece.

1. Em Configuracao de variaveis, selecione uma variavel.
2. Selecione o campo de Expresséo.

3. 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
programa executado anteriormente, o valor inicial serd restabelecido.

UR10e
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23.2.2. Guia Comando

Descrigao

Movimento

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 é um dos mais frequentemente usados no PolyScope.
Aqui pode ver um comando Moved selecionado. Outras informagdes como
TCP, velocidade da junta e aceleragao da junta s&o visiveis.

Universal Robots Graphical Programming Environment

m » QB B
- N

Move |
R . e Move
P 2 9 4 Move Specify how the robot will move between waypoints
Di . 3 @ Waypoint_1
irection -
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup [use active TCP - \ 60.0 °/s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
1 H» ‘Base v ‘ ‘ 80.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
> P O Use joint angles
> Templates
= —
t X A RS- N0 §=

@ —_— 000 @

O comando Movercontrola o movimento do robd através de pontos de rota.
Também pode usar Mover para definir a aceleragao e a velocidade do
movimento do brago do robé entre pontos de rota.
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Comando Esperar O comando Esperar € outro né de programa frequentemente usado.

S XKBREEZ

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.

Paletizagao Pode usar o modelo de paletizagc&o para criar rapidamente um programa
de paletizagdo. O mesmo programa de paletizagdo também € usado para
criar um programa de despaletizacio.

Universal Robots Graphical Programmi Environment

un Move g -

Q _ Graphics Variables
) Advanced
1 v Robot Program

/ Templates 2 ¢ 8 Pallt 1 Palletizing
Seek g ¥ B8l Patterns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing tasks 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 @ 19 At Each ltem
- mo Palletizi
Conveyor ) em @ aletizing l
Tracking O Depalietizing y
Screwdriving "Ti*

o Pallet Properties

Name Pallet_1

Feature Base v
Object Height mm }
Item Counter Pallet_1_cnt

[0 Remember last item location

Actions

O Add action before palletizing
O Add action after palletizing

O Normal
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Se

Exemplo

Pode adicionar o comando If a arvore do programa para adicionar
condicdes "If", "Else" e "Elself" a um programa de robd.

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 ’ 00% o 0 o Swmw,ﬂatiw:wn.

Pode usar o comando If para criar dois resultados diferentes para um
programa de robd.
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23.2.3. Guia Graficos

Descri¢ado A aba Graficos na aba Programa fornece uma representagéao grafica do
programa em execucgao.
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.

"
e Mover /S istorico. e Abrir Salvar:
Q Comando - Variéveis

Movi ¢ -

L I EREME
Pontode Rota 3 ¢ « Movimento P -
Direcio 4 ® Ponto_de_Rota_1 +

5 @® Variavel
Aguardar 6 @ ¥ Movimento Circular
Definir 7 @ Ponto_intermédi
8 © Ponto_final_1
Pop-up -
9 = Definir
Parar 10 B Aguardar
Comentario 11 0 Popup [ ]
412  © Parar 3 T
e 13 (@ Comertério
Definir a 14 9 m Pasta
carga util 15 = -
> Avangado 16 ¢ & Loop
) Modelos 17 - <yazio>
18  Ya Chamar
19 2= var_2:=2 *force() —
20 ¢ b Se..
21 - <\/azio
22 F Script
v
23 & Cmomc
= —
23S XBBHTZ

0 — 000 @

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 (transicoes entre segmentos de
movimento) 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
Seguranga

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
ferramenta, 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 seguranga aparecem na visualizagdo 3D em amarelo e
preto. Uma pequena seta indica o lado do plano onde o TCP pode ser
posicionado.

Ativar planos aparecem na visualiza¢do 3D em azul e verde. Uma
pequena seta aponta para o lado do plano, onde os limites do modo
Normal (ver 21.5. Modos de seguranca de software na pagina 156) estdo
ativos.

O limite de orientagdo da ferramenta € visualizado com um cone esférico
junto a um vetor que indica a orientacéo corrente da ferramenta do rob6. O
interior do cone representa a area permitida

para a orientacao da ferramenta (vector).

Quando um programa esta a ser executado, a vista 3D dos limites de
fronteira esta desativada.

Quando o TCP ja n&o esta proximo de qualquer limite, a vista 3D
desaparece.

* Pode definir os limites de orientacdo da ferramenta que aparecem
na visualizagdo 3D como um cone esférico junto com um vetor
indicando a orientagao atual da ferramenta do robd.

O interior do cone representa a area permitida para a orientagao da
ferramenta (vetor).

* Também pode definir limites vermelhos que aparecem em vermelho
na visualizacdo 3D quando o TCP esta em violagdo ou muito perto
de violar um limite de limite.
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23.2.4. 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 informacodes a serem exibidas e
permanecem visiveis entre as execuc¢des 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 execucgao.
No painel Variaveis, também pode usar as seguintes opc¢oes:

* Selecione Mostrar pontos de rota para mostrar as variaveis de script
de pontos de rota na lista de variaveis. O programa do rob6 utiliza
variaveis de script para armazenar informagao sobre pontos de rota.
Selecione a caixa de selegcao Mostrar pontos de rota em Variaveis
para mostrar as variaveis de script na lista de variaveis.

* Selecione Mostrar apenas variaveis favoritas para ver apenas
variaveis favoritas na aba Variaveis. E o mesmo que no painel
Variaveis no separador Executar (Consulte 0 22. Guia Executar na
pagina 182).

<sem nome>*
default*

E xec ver EIS Histérico tove A salver

Movimento

2 v Programa do Robé ~ | | Nome ~ Valor - Descrigéo >
PontodeRota 3 ¢ ¢ Movimento P
® Ponto_de_Rota_1
© Varidvel
@ v Movimento Circular
® Ponto_intermédi
® Ponto_Final_1
9 = Definir
Parar 10 B Aguardar
11 @ Popup
412 O Parar 3
13 (@ Comentério
Definir a 14 ¢ m P
carga dtil 15

> Avangado 16 ¢ &/ Loop
> Modelos 7 = <vazio
18 La Chamar
19 5= var_2:=2 * force()

20 ¢ b Se
21 - <vazio: ~

Diregéo
Aguardar

Definir

® N o U

Pop-up

Comentario

Pasta

22 & Script

O Mostrar Pontos de rota
i [J Mostrar apenas variveis favoritas

O Normal —_— Simulagéo .
Velocidade 100%
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Tipos de valor de

variaveis

Um programa rob0 utiliza variaveis para armazenar e atualizar varios
valores durante o tempo de execugao. As variaveis s6 aparecem quando
ha informac¢des 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 €
interrompido.

* Variaveis de instalacao - Podem ser usadas por varios programas e
0s seus nomes e valores ficam em conjunto com a instalagdo do
robd (ver 24.5. Variaveis de Instalacao na pagina 319).

* Variaveis de script - Vém de ficheiros de script e podem ser
atribuidas a diferentes tipos de variaveis. As variaveis de script ndo
aparecem na aba Programa ou na aba Instalacdo. O programa do
robé utiliza variaveis de script para armazenar informacao sobre
pontos de rota. Pode selecionar a caixa de sele¢do Mostrar Pontos
de rota, em Variaveis, para mostrar as variaveis de script na lista de
variaveis.

A tabela abaixo lista tipos de valor de variaveis:

Uma variavel booleana cujo valor é

bool .
Verdadeiroou Falso

int Um numero inteiro no intervalo entre -
2147483648 e 2147483647 (32 bits)
Um numero de ponto flutuante (decimal) (32

float .
bits)

string Sequéncia de caracteres
Vetor que descreve a localizacéo e
orientacado no plano cartesiano. E uma

pose combinagdo de um vetor de posi¢do (x, v,
z) eum vetorde rotacdo (rx, ry, rz)
representando a orientagdo escritap [x, v,
zZ, rX, ry, rz]

list Uma sequéncia de variaveis

23.3. Editor de Expressoes
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Descrigéo

Expressions in
Editor

Enquanto a expressdo em si, é editada como texto, o editor de expressdes
tem uma série de botdes e fungdes para inserir os simbolos especiais da
expressao, tais como * para multiplicacdo e < para igual ou inferior a. O
botdo de simbolo de teclado, no canto superior esquerdo da tela, alterna
para edicdo de texto da expressdo. Todas as variaveis definidas podem ser
encontradas no seletor variavel, enquanto os homes das portas de
entrada e saida podem ser encontrados nos seletores Entrada e Saida.
Algumas funcgdes especiais encontram-se em Funcao.

A expressao é verificada quanto a erros gramaticais quando o botdo Ok &
premido. O botdo Cancelar saido ecra, anulando todas as alteragdes.

wrell nsagio _bover &5 i Ao Saa.
2 EEED Q @ Gréficos Variaveis

V Avancado 5% confl 50 d L
onfiguracéo de variaveis Declarar origem
Loop 2 v Programa do Robé Atribui a varidvel selecionada com o valor da expressdo.
F— 3 ¢ < Movimento )
4 © Ponto_de Rota_1 » .

Declarar 5 L[ efinir Variavel Expresséo
se 6 B Aguardar ar_2 v| =

4 7 @ Pop-up
Script

P 8 O Parar
Evento 9

2 * force()
Input
True (HI) False (LO) 4= Tecla de Retro...
<Entrada> v

output

- - [ -]
HERDBOERRAENE
| HE - .

Uma expressao pode ser semelhante a esta:
digital in[1]
?

Verdadeiro e analog in[0]<0.5

23.4. Iniciar um programa do no selecionado do

programa

Descrigéao

Pode iniciar o seu programa de robd a partir de qualquer n6 do programa
na arvore do programa. Isto € util quando esta a testar o seu programa

Quando o robd esta no Modo Manual (ver Operational mode na pagina
147), pode permitir que um programa seja iniciado a partir de um né
selecionado ou pode iniciar todo o programa desde o inicio.
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Reproduzir a partir
da selecao

Etapas

O botao Reproduzir no Rodapé fornece opgdes de como iniciar o
programa.

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 @ Gréficos Varidveis

MOVIMEAONN 1 (x| configuracso de variéveis

PontodeRota 2 v Programa do Robd
Diregao 3 ¢ « Movimento

4 ® Ponto_de Rota_1 Os valores abaixo se aplicam a todos os pontos de rota do grupo e dependem do tipo
Aguardar - de movimento selecionado acima

Mover Movimento J -
Especifica como o robd se moverd entre os pontos.

Definir Definir TCP Velocidade da Articulaéo
Pop-up [usar TP ativo v 60,0| °/s

Parar
Feature Aceleracéo 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 selecao

2SO XKXBRTZ 9 5ivoumento)

O Normal

AVISO

* Um programa s6 pode comecar a partir de um né na
arvore de programas do robd.

* Pode usar Reproduzir da selegao num
subprograma. A execucao 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 sele¢ao para executar um programa a
partir de um né na arvore do programa.
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Exemplo

Se tiver de parar o robé no meio de um programa de robd, pode iniciar o

programa novamente a partir de um né especifico.

23.5. 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. Isto € util quando se esta a inspecionar a posi¢ao do
robd, variaveis, etc. (Ver Operational mode na pagina 147).

Aqui pode ver um ponto de interrupgao adicionado a um no:

Movimento
Ponto de Rota
Diregéo
Aguardar
Definir

Pop-up

Parar
Comentério
Pasta 9

Definir a
carga atil

1 X Configuracio de variaveis
2 v Programa do Robé

3 9« Movimento |

4 @A
] o8
6 @c
7 ©D
8 @E

Varidveis

Programa
Aqui, vocé pode programar o robé para realizar tarefas

Para programar o robo, selecione os nés na Lista de Nés e eles ser&o exibidos na
Arvore de Programas

Listade N6és  Arvore de Programas
v

3
> | 49 oo xXxeBEZ

O Adiciona Sequéncia de Declaragéo Inicial

[ Programa em Loop Continuo

Quando o programa do robd6 atingir um ponto de interrupgao, ficara
vermelho, e outros pontos de interrupgao futuros ainda serao azuis.

Movimento
Ponto de Rota
Diregéo
Aguardar
Definir

Pop-up

Parar
Comentério
Pasta 9

Definir a
carga atil

1 X Configuracio de variaveis
2 v Programa do Robé

3 9 o Movimento |

4 @A
1«08
6 @c
7

8

®D
®E

Variaveis

Ponto de Rota

[7]s

@ Parar neste porto @ Usar parametros compartihados

QO unir com raio QO Velocidade da Articulacao 60
0 Aceleracéo da Articulacéo 80
Q Tempo 2,0

Adicionar até

O Em pausa
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Pontos de O ponto de quebra aparece como uma linha vermelha quer acima ou
interrupcao abaixo de um né. A linha vermelha aparece abaixo dos nés de ponto de
referéncia e acima de outros nos.

A maioria dos n6s no programa pausam antes de serem executados.
Adicionar um ponto de interrupgao altera o comportamento dos nés.

* Pode adicionar um ponto de interrup¢do a um ponto de referéncia
para permitir que o programa faga uma pausa nesse ponto de
referéncia. Significa que a mistura no n6 € ignorada.

* Pode adicionar um ponto de interrup¢ao a um no Até para permitir
que o programa faga uma pausa quando a condicao Até for
atendida. Significa que a mistura no né nao é ignorada.

Adicionar um ponto  Para adicionar um ponto de interrupgdo a um programa

de interrupgao 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.

Limpar um ponto de Para limpar um ponto de interrup¢do num programa

interrupgao 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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23.6. Etapa unica em um programa

Descrigao Single Step permite que o programa atual seja executado um n6 de cada
vez, quando o robd esta no modo Manual.
(Consulte Operational mode na pagina 147).

Isto é util quando esta a verificar se o programa tem erros.

Single Step 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 s6 pode ser usado quando o programa atual esta em pausa.
Se quiser usar o Single Step num n6 especifico, o né também deve
suportar Pontos de Interrupgéo.
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23.7. NoOs Basicos do Programa

Descrigao

Os nés basicos do programa sao usados para criar aplicacées de robd
simples. Alguns nos basicos do programa sao também utilizados para
organizar o seu programa robd e criar comentarios no seu programa robé.
Isto pode ser bastante Util, se for um programa de robé grande.

23.7.1. Movimento

Descri¢éo

O comando Mover permite que o robd se mova do ponto A para o ponto B.
Como o rob6 se move é importante para a tarefa que o rob6 esta a
executar.

R 2 + Q

Execitar | Programa| Instslacie  Mover Histérico i CLx Salvar:
N
) Avancado Y
2 v proorama do Aubs ~ Mover
&7 RS 3 ¢ & Movimento | Especifica come o robd se maoverd entre os pontos.
4 ® Ponto_de_Rota_1
Busca - = .
5 - Definir Os valores abaixo se aplicam a todos 0s pontos de rota do grupe e dependem do tipe
Forca de movimento selecionado acima
6 B Aguardar
Paletizacéo 7 @ Popup Definir TCP Velocidade da Articulagdo
- 8 P
Correia o yrarar . ‘Usar TCP ativo v ‘ ‘ 60,0‘ °ls
Transportadori ¥ ® Cormentério
10 ¢ m Pasta - -
Aparafusam... 0 - Feature Aceleragéo da Articulagéo
412 9 2 Loop  [Base A ‘ 80,0 e?
13 - azio
14 . Chamar
15 2= var_2:=2 *force() [0 Usar dngulos de rotagéo das articulagdes
16 ¢ b Se
17 = <vazio
18 & Script

19 & Casos ...
20 ® temporizador_1 Reinicio

21 ® I Desempilhar

22 ® Posicao_nici_1

232 o nienan v
= —

235 xXBBED=

@ e 000 @

Quando adiciona um Mover a arvore do programa, o painel Mover aparece
a direita do ecra.

O comando Movercontrola o0 movimento do robd 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 aceleragao e a velocidade do
movimento do brago do robd entre pontos de rota.

O robd move-se usando quatro comandos Mover. Consulte os tipos de
comando Mover abaixo:
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Movimento J

Adicionar um
comando MovelJ

Detalhe

Movimento L

Adicionar um
comando MovelL

Detalhe

O comando Moved cria um movimento do ponto A ao ponto B que é 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 posicao final das articulagdes.

1. No programa do seu rob6, 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 n6é Mover.

3. Selecione o0 n6 de movimento.

4. Selecione o MoveJ no menu suspenso.

O Movimento J faz movimentos que sao calculados no espaco de
articulagcao espaco de articulagao do braco do robé. As articulagbes sao
controladas 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 sado a
velocidade maxima e a aceleragao da articulacao, especificadas em
grausi/se graus/sz, respetivamente. Se for desejado que o brago do robd
se mova rapidamente entre pontos de rota, desconsiderando o caminho
da ferramenta entre esses pontos de rota, esse tipo de movimento sera a
opcao 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 0 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
movimentagao mais complicada para manter a ferramenta em um
caminho de linha reta. Os parametros partilhados que podem ser definidos
para este tipo de movimento sdo a velocidade e a aceleracao da
ferramenta, especificados em mm/s e mm/sz, respetivamente.
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Movimento P O comando MoveP cria um movimento com velocidade constante entre os
pontos de rota.
A mistura entre pontos de rota € habilitada para garantir velocidade
constante. (Ver Mistura na pagina 231).

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 robé junto com o n6 Mover.

3. Selecione o0 n6 de movimento.

4. Selecione o0 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 distribuicao. O tamanho do raio de uniao é por 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 brago do robd estiver se movendo pelos pontos
de rota com velocidade constante, a caixa de controle do rob6 nao podera
esperar por uma operacao de E/S ou uma a¢ao do operador. Fazé-lo pode
parar o movimento do braco do robd, ou causar uma paragem do robd.

MoveCircle O comando MoveCircle cria um movimento circular, criando um meio
circulo.
S6 pode adicionar CircleMove através de um comando MoveP.

Adicionar um 1. No programa do seu robd, 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 0 né de movimento.
Selecione o MoveP no menu suspenso.

Toque em Adicionar movimento de circulo

I e

Selecione o0 modo de orientacéo.
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Detalhe

Mover painel

Descrigéao

Mover: Definir TCP

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.

,,,,,

[
> Q n Gréficos Variéveis
> Avangado N N

2 v Programa do Robd Movimento Circular

V Modelos 3 9 o Movimento P

e @ Ponto_de Rota_1

4
5 Um movimento circular é realizado com
r *-{v] Mo sy trés pontos de rota: o ponto de rota
orea 6 © Ponto_intermédi anterior ao né Movimento Circular, ponto
Paletizagao 7 © Ponto_Final_1 ggr:to;aﬁ(hla)‘, (oa)Ponto intermédio (2) e o s
8 = Defini /3/
9 I8l Aguardar Quando no modo fixo: )
A orientacao deste movimento ¢ definida /
1o @ Popp pelo ponto de inicio do rob6, portanto o
11 O Parar robé manterd essa orientacdo em relacdo
412 | |® Comen ao circulo através dos pontos de trajeto e o
13 ¢ Pasta final do movimento.
14 = <vazio>
15 9 & Loop
16 = <vaz
17 e Chamar Selecionar modo de orlentagéo relativa ao circulo
18 &= var_2:=2 *+force() @ Fixo
19
7 s Q sem restricao
20 = <vaz
21 @ Script
22 Casos

Correia
Transportador:

Aparafusam...

v

As diferentes op¢des de recursos no painel Mover permitem adicionar
detalhes 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:

Utilize esta configuracao se precisar de alterar o TCP durante a execugao
do programa do robé. Isto € util se precisar de manipular diferentes objetos
no programa do robd.

A forma como o rob6 se move é ajustada dependendo de qual TCP é
definido como um TCP ativo.

Ignorar TCP ativo permite que este movimento seja ajustado em relagéao
ao Flange da Ferramenta.
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Configurar o TCP Para configurar o TCP num Movimento

num Movimento 1. Acesse a tela 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 opgéo no menu pendente Definir TCP.

4. Seleccione Utilize o TCP activo ou seleccione um TCP definido
pelo utilizador.
Também pode escolher Ignorar TCP activo.

Mover: Feature é uma opc¢ao no painel Mover. Utilize a funcionalidade entre
funcionalidade pontos de rota para que o programa se lembre das coordenadas da
ferramenta.

Isto & util quando esta a definir os pontos de passagem (ver 24.13.
Funcdes na pagina 335).

Veja as diferentes carateristicas abaixo.
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Funcionalidade Pode utilizar a fungéo funcionalidade nas seguintes circunstancias:

* Funcionalidade nao tem qualquer efeito sobre os pontos de
passagem relativos. O movimento relativo € sempre realizado com
respeito a orientacao da Base.

* Quando o brago do robd se move para um waypoint variavel, o
ponto central da ferramenta (TCP) é calculado como as
coordenadas da variavel no espago do elemento selecionado.
Portanto, o movimento do brago do robd para um ponto de rota
variavel mudara se outro recurso for selecionado.

* Pode modificar a posicdo de uma funcionalidade enquanto o
programa esta a ser executado, atribuindo uma pose a sua variavel
correspondente.

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time
Perfil de velocidade para uma movimentag&o. A curva é
dividida em trés segmentos: aceleragao, cruzeiro e
desaceleracgao. O nivel da fase de cruzeiroé dado pela definicao
da velocidade do movimento, enquanto a fase de declive da
aceleragao e desaceleragaoé dada pelo parametro de

aceleracao.
Mover: Utilizar Pode usar os éngulos de jungao Use joint angles como alternativa a pose
angulos da 3D quando estiver a usar o Moved para definir um ponto de passagem.

articulagao
Os pontos de passagem definidos utilizando o Usar dngulo de jun¢éo ndo
sdo alterados quando um programa é movido entre robos.
Isto é util se estiver a instalar o seu programa num novo robé.

A utilizacdo de angulos de juncao torna a opgao TCP indisponivel.
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Movimento:

Parametros Os parametros partilhados no canto inferior direito do ecrd Moveraplicam-
partilhados num se ao movimento a partir da posi¢ao anterior do brago do robd para o
comando de primeiro waypoint sob o comando, e a partir dai para cada um dos
movimento waypoints seguintes.

As definicdes do comando Mover nao se aplicam ao caminho a partir do
ultimo waypoint sob esse comando Mover.

<sem nome>*
default*

==, ) A Salvar.
Q - Graficos Variaveis
) Avancado

2 v Programa do Robé ~ Mover Movimento | -
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
Paletizacao 7 B pop-up Definir TCP Velocidade da Articulacgo

h 8 P

Correia o yrarar ‘Usar TCP ativo v ‘ ‘ 60,0‘ °fs
Transportadori 9 @ Comentério

10 ¢ m Pasta " . -
Aparafusam... 2 . Feature Aceleracao da Articulacéo

412 9 & Loop  Base -] ‘ 80,0/ 15

13 = <vazio:

14 e Chamar

15 == var_2:=2 *force() [0 Usar &ngulos de rotacéo das articulagdes

16 ¢ & Se..

17 - azio

18 & Script

19 #» Casos ...
20 ® temporizador_1 Reinicio

21 @ & Desempilhar

22 ® Posicgo_inici_1
~

o = Mirncsn

+85 xmpEZ
o Normal ‘ ” o 0 o simutacéo ()

23.7.2. Waypoints

Descrigéao Os Pontos de Rota sdo uma das partes mais centrais de um programa de
robd, informando ao brago do robd para onde ir, um movimento de cada
vez.

Adicionar Pontos de

Rota Um Ponto de Rota acompanha um Mover, portanto, adicionar um Mover é

necessario para o primeiro Ponto de Rota.
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Adicione um Ponto 1. No programa do seu robd, 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 rob junto com o né
Mover.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Move 1
W : ¥ Robot Program Move Move) -
aypoint 2 % b Move/ Specify how the robot wil 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 A4 | ‘ 60.0‘ °fs
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
] p [Base - ‘ 80.0 /57
Folder
Set Payload

) Advanced [0 Use joint angles
) Templates

O Normal ‘ o 0 o simuation ()

UR10e 215 Manual do utilizador



I
UNIVERSAL ROBOTS

Adicionar pontos de 1. No seu Programa de Robd, selecione um n6é Mover ou n6 Ponto de
rota adicionais a um Rota.
:;/Iover ou Ponto de 2. Em Basico, toque em Ponto de Rota.
ota
O Ponto de Rota adicional é adicionado no n6é Mover. Este Ponto de
Rota faz parte do comando Mover.
Universal Robots Graphical Programming Environment
Q - Graphics Variables
Move
Waypoint ; ? :OAZZ:ETrogram Waypomt
Direction Z g xzﬁg::i; Waypomtj
Wk 5 ® Waypoint_3
o sewapom 2
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment
Folder ! i
Set Payload
@ stop at .th‘S Pémt (@ Use shared parameters
O Blend with radius QO Joit speed
Joint Acceleration
OTime
_ — Add Until
43S xBBEEE
O Normal ¢ - N o 0 o Sir‘ﬂu\atiw:-n.
O Ponto de Rota adicional é adicionado ao Ponto de Rota que selecionou
no programa do robd.
Detalhe Usar um Ponto de Rota significa aplicar o relacionamento ensinado entre o

recurso € o TCP do comando Mover. A relagao entre o recurso e o TCP,
aplicado para o recurso selecionado atualmente, alcancga a localizagdo do
TCP desejada. O robo calcula como posicionar o braco para permitir que o
TCP ativo atual alcance a posi¢cao TCP desejada.

Configuragao de pontos de rota

Descricéo Os pontos de rota podem ser configurados de diferentes maneiras,
dependendo da configuragao, aplicacao e posicao do ponto de rota no
programa do robd.

Dar nomes a pontos Os pontos de rota recebem automaticamente um nome exclusivo quando
de rota os adiciona ao programa do robd.
O utilizador pode mudar o nome de um ponto de rota.
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Para dar nome aum
ponto de rota

Dica

A vincular pontos de
rota

Detalhe

Parar neste ponto

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

I Universal Robots Graphical Programming Environment

un og
Move |
- Y Robot Program Waypoint
Waypoint 2 ¢ & Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypointj Gy
Wait
TN ?

Popup | Maximum of '15' characters
Edit pose

Waypoint_1 xxxxx

0 / # * -

Esc 1 2 3 a 5 6 7 8 9 [ = Backspace

B

8

- Submit

4 shift z X c v b n m

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 sao unidos e
compartilham informacéo posicional.

Outras informacdes do ponto de rota, como o raio de unido e a
velocidade/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
desacelera movendo-se em dire¢c&o a este ponto e continua até ao
préximo ponto de referéncia.
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Usar Parar neste
ponto

Dica

Caso de uso

Misturar com raio

Usar mistura com
raio

Dica

Utilizar parametros
partilhados

Caso de uso

Velocidade /
Aceleracao da
Articulagao

1. Selecione o ponto de rota a que deseja modificar

O Stop at this point

2. No lado direito do ecr3, selecione

E atil para fazer o robd mover-se para uma posigao exata.

Quando quer afastar o rob6é de uma aplicagéo de soldagem ou
manutencao 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
detalhada da mistura.

Quando se adiciona uma mistura a um waypoint, a transi¢cao entre
waypoints 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 robé.

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 transi¢ao entre dois
pontos, pode misturar os pontos de rota intermedidrios para tornar o
movimento geral mais suave e eficiente.

Esta é a configuracao padrao para o Ponto de Rota.
As configuragdes sdo copiadas do comando Mover pai.

E usado quando a velocidade e a aceleracdo da junta NAO s&o alteradas
no comando principal Mover.

Pode modificar a velocidade e a aceleracgao das articulagdes para cada
ponto de rota num comando Mover.
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Modificar a
velocidade ou
aceleragao da
articulagao

Caso de uso

Tempo

Adicionar tempo em
segundos

Adicionar Até

1. Selecione o ponto de rota a que deseja modificar

2. No lado direito do ecra, defina a velocidade ou aceleracao da junta
selecionando

@ Joint Speed
Joint Acceleration

3. Adicione o valor da velocidade

4. Adicione o valor da aceleracao

Se criar um programa de paletizacao, 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.

1. Selecione o ponto de rota a que deseja modificar

2. No lado direito do ecr3, selecione @ Time

3. Adicionar um namero em [s]

4. Toque em Enviar para guardar o numero

Agora demora [s] a mover o braco do robé para este ponto de rota.

1 v Robot Program Wi
aypoint [Fixed postion v
Waypoint 2 3 Movel VP!

Direction @ i 7 | Waypaint 1 %
wait
R
Popup.
Edit pose
Halt
Comment ¢
y [
Folder
Set Payload
O Blend with racius
> Templates

Adicionar Ate da-lhe vérias opc¢des diferentes para configurar o seu ponto
de rota.
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Etapas

Consulte o link Adicionar Até na pagina 240 para instrugdes passo a
passo.

Movimento
Ponto de Rota
Diregcao
Aguardar
Definir

Pop-up

Parar
Comentario
Pasta \

Definir a
carga (til

X Configuracdo de variaveis
¥ Programa do Robé
$ «p Movimento L
® ¥ Diregdo: Base X+
>

A OSOCXKBERTE

Variave

is

Até

Especifique a condigéo de paragem
O rob6 iréd deslocar-se na direg&o selecion;
atingida

ada Até que a condicdo de paragem seja

Expresséo

f(x)

Distancia

Contacto de Ferramenta

o Para detetar um contacto é recomend
inferior a 100,0 mm/seg

Entrada E/S

Adicionar até

o Normal

Ponto de Rota Fixo
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Descrigéo

Ponto de Rota Fixo

Um ponto de rota fixo € o padrdo 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 posi¢ao fixa € ensinado movendo fisicamente o brago
do rob6 para a posi¢cao. Pode mover o robé com o0 20.4. Conducao Livre na
pagina 135 ou com o 25. Guia Mover na pagina 359 no PolyScope.

Quando usar:

* Se o robb tiver de se mover para um local especifico (para mover o
equipamento ou mover para um local especifico para operagédo como
recolha ou colocac¢ao).

* Quando se cria um programa de rob6é completo utilizando pontos de
passagem fixos relativos a uma localizacao, ou seja, relativos a base
do robd. Pode mover o robd e redefinir a localizacéo da base do
robd, depois o programa do robé funcionara no novo local.

Quando NAO usar:

* Quando quer que a localizagdo do ponto de referéncia seja
dindmica. Os pontos de rota fixos sdo posi¢oes estéticas 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 rob6, ao
adicionar um comando Mover. Nao ha diferenca se o comando Move for
um MovedJ, um Movel ou um MoveP.
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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
aceder ao separador Mover

para

5. Definir o ponto de rota

6. Toque na marca de verificagdo o para guardar o ponto de rota
e voltar ao separador Programa

Histsrico

Q - Gréficos Variaveis

S mTmeee pemtodeneta
pusee 2 | + 3] Motrorms Crcte
Forca 65 @ Ponto_intermédi
Paletizacao 7 ©® Ponto_Final_1 _ p
TS 8 = Definir )
Aparafusam... 10 @ ropup
11 O Parar
13 ¢ m Pasta
@ Usar raio de unido compartilha. @ Usar parémetros compartihados
QO Unir com raio QO Velocidade da Ferramenta 250
18 2= ver 222 * force() 25 Aceleracao da Ferramenta 1200
19 ¢ b se., O 2,0
2 B
ii : iajos > Adicionar até
L R o) =
O Normal
Exemplo When you are removing a work piece from a chuck in a machine tending
application, make the waypoint a fixed position to avoid any contact with
equipment.’

Definir Ponto de Rota Fixo

TIn machine tending, the chuck holds the tool performing work on a workpiece. For example, the
chuck is the part of a drill that attaches to the drill bit.
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Descrigéo

Como configurar o
ponto de rota

Definir um ponto de rota fixo significa que move o braco do robé para a
posicao do ponto de rota especifico que deseja definir. Depois, o ponto de
rota é "definido" no programa do robé como uma posi¢do no movimento
geral do brago do robé.

Pode usar o modo freedrive ou mover o brago do robé com os controlos
manuais na aba Mover. Ver: 23.7.1. Movimento na pagina 208

Para adicionar um Ponto de Rota a um programa de robd
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1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
adicionar 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. Toqueem

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
linearmente, use as setas do TCP.

* Se quiser mover o braco do robd com o Freedrive, mantenha
premido o botdo 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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Ponto de Rota Relativo

Descricéo Um ponto de passagem relativo é criado através da definicdo de dois
pontos de passagem. Estes dois pontos de passagem determinam a
distancia e a direcao em que o ponto de passagem relativo se deve mover
O ponto de rota relativo pode ser definido para a posigao 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 utilizar:

* Ao usar um BeforeStart para mover o rob6 para cima de qualquer
posicao. Por exemplo, se o robd estiver parado numa posicao perto
de pecas.

* Se o primeiro ponto de rota for relativo e premir reproduzir. Nao tem
de mover o robd para a posi¢&o para iniciar o programa.

* Ao usar Subprogramas para fazer movimentos repetiveis em
diferentes locais ao redor do rob6. Por exemplo, aparafusar em
varios locais: mova para baixo 50 mm, ligue/desligue a
aparafusadora, mova para cima 50 mm.

Quando nao utilizar:
* Quando um local especifico deve ser alcangado repetidamente.

* Quando se quer um caminho constante.

Exemplo: Adicionar Para deslocar o robot 20 mm ao longo do eixo z da ferramenta:
ponto de rota

) var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
relativo -

Movel
Waypoint 1 (posicdo relativa):

Utilizar variavel=var 1, Funcionalidade=Ferramenta
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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 € automaticamente definido para a

posicao 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)

> Avangado 2 v Programa do Robé
V¥ Modelos 3 ¢ < Movimento P

Busca

@ Ponto_Final_1
Correia (=] Definir
Transportador, © B Aguardar

10 @ Popup

11O Parar
4 12 @/ Comentério

13 ¢ m Pasta

14 = <vazio

15 ¢ & Loop

16 =] <vazi

17 ta Chamar

18 &= var_2=2 *force()

19 ¢ b Se..

20 -

21 B Script

22 & Casos

4
5
Forca 5
Paletizacao 7

8

Aparafusam...

O Normal

© Ponto_de Rota_1
@ |¥| Movimento Circular
® Ponto_intermédi

~

Variaveis

Ponto de Rota

Ponto_de_Rota_1 S

Movimento relativo, fornecido pela diferenga entre as posicdes
inicial e final

Posicéo relativa -

Do ponto. para ponto
‘ Definir Ponto |

0.0 mm

Definir Ponto

178,9°

(@ Usar reio de uniao compartiha... (@) Usar parémetros compartihados
QO unir com raio QO Velocidade da Ferramenta

Aceleragdo da Ferramenta 1200

(@)

Adicionar até

O movimento entre dois pontos de rota relativos é sempre 0 caminho mais
curto para o robd, dependendo do tipo de movimento.

A distancia para pontos de rota relativos refere-se a distancia cartesiana
entre o TCP nas duas posicdes. O dngulo indica o quanto a orientagao do
TCP muda entre as duas posi¢des, ou mais precisamente, 0 comprimento
do vetor de rotagcdo que descreve a mudanca na orientacao.

N&o importa onde a posicao relativa do ponto de passagem estava
localizada a volta do robd, antes do programa se mover para o ponto de

passagem relativo.

Assim que o PolyScope se mover para o ponto de rota relativo na arvore
do programa, o robé move-se da sua posigao atual para a distancia e na
direcao que o ponto de rota relativo guardou.

Posicoes relativas repetidas podem mover o brago do robé para fora do

seu espaco de trabalho.
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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
atinjam 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 é um retadngulo mas maior ou
menor, pode alterar a distancia dos pontos de rota relativos e modificar
rapidamente o programa do robd.
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Ponto de Rota Variavel

Descricéo Um ponto de rota variavel move-se para uma posicao determinada por
uma variavel no PolyScope.
A variavel deve estar no formato URScript pose, p[x, Y, z, rx, ry, rz],
permitindo que um Unico waypoint na Arvore do Programa seja atualizado
alterando 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 nao estiver a usar variaveis ou dispositivos externos.

* Se um ponto de rota deve ser movido manualmente ou redefinido por
"jogging" ou freedrive.

Adicionar um ponto  Adicione um ponto de rota variavel que pode ser modificado durante a
de rota variavel execucgao do programa do robd.
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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.

ome>*

Q m Gréficos Variaveis

Histsrico

Movimento 5
2 v Programa do s ~' Ponto de Rota
PontodeRota 3 ¢ « Movimento P
Direcao 4 © Ponto_de Rota_1 Mover o robé para uma posicéo varidvel
5 © Varidvel U idvel[<varidvel> v |
sar variavel |<Variavel> v
Lkl 6 9 ¥ Movimento Circular .
Definir 7 @® Ponto_intermédi
m 8 ® Ponto_Final_1
'op-u|
G 9 = pefini
Parar 10 B Aguardar
Comentério 11 @ Pop-up
12 © Parar b
Rass) 13 (®) Comentario

Definir a 14 ¢ m Pasta
carga Gtil 15 =] <vazic (@ Usar raio de unigo compartiha (@ Usar parametros compartihados

> Avancado 16 ¢ & Loop QO unir com raio O Velocidade da Ferramenta
> Modelos 17 = <va 5
18 Yo Chamar

19 3= var_2:=2 *force() O
20 9 b Se

21 - 2z

22 B Script

285 XBEH

Aceleragdo da Ferramenta 1200

Adicionar até

O Normal

Um Ponto de Rota com a posi¢cao dada por uma variavel, neste caso
calculated_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 s&o:x,y,z e as ultimas trés sdo a orientagdo dada como
um vetor de rotacdo dado pelo vetor rx,ry,rz.

O comprimento do eixo é o angulo 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
anteriores e posteriores forem variaveis ou se o raio de mistura for definido
num waypoint variavel, entdo o raio de mistura ndo sera verificado quanto
a sobreposicao (ver Mistura na pagina seguinte).

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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Mistura

Descricéo

Mistura permite que o rob6 faga uma transicao suave entre duas
trajetorias, sem parar no waypoint entre eles.

A combinagéao faz com que o programa do seu robd funcione mais rapido
porque, ao criar uma transicao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleracao entre as trajetérias.

Consulte as secgdes a seguir para obter informacdes adicionais sobre a
mistura:

* Parametros de mistura na pagina 233
* Trajet6rias de unido na pagina 235

* Trajetorias de unido condicionais na pagina 236
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Exemplo: Misturar O robd comega no waypoint 1 (WP_1), e precisa de apanhar um objeto no

numa aplica¢ao waypoint3 (WP_3).
Selecionar e Para evitar colisdes com o objeto e outros obstaculos, , o robd deve evitar
Colocar (0) usando o waypoint2 (WP_2).

Trés pontos de rota sao introduzidos para criar um caminho que satisfaca
0s requisitos.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp_3

(WP _1):posi¢do inicial, (WP 2):ponto de passagem, (WP 3):
posicao de recolhimento, (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 o ideal, uma vez que
uma viragem suave exigiria menos tempo e energia, sem deixar de
cumprir os requisitos. E até aceitavel que o robot n&o atinja (WP_2)
exatamente, desde que a transicdo da primeira trajetoria para a segunda
trajetdria ocorra perto desta posicéo.

A paragemem (WP_2) pode ser evitado através da configuragdo de uma
mistura para o waypoint.

Isto permite que o robd calcule uma transicdo suave para a préoxima
trajetéria.

O principal parametro para a unido € um raio.

Quando o robé esta dentro do raio de combinagéo do ponto de rota, ele
pode comecar a misturar-se e a desviar-se do caminho original. Isso
permite maior rapidez e fluidez dos movimentos, pois o robé nao precisa
desacelerar e reacelerar.
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Parametros de mistura

Descricéo Mistura permite que o robd faga uma transicdo suave entre duas
trajetorias, sem parar no waypoint entre eles.
A combinagéao faz com que o programa do seu robd funcione mais rapido
porque, ao criar uma transicao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleracao entre as trajetérias.

Parametros de Além dos waypoints, varios pardmetros influenciardo a trajetoria da
mistura mistura.

* oraiode mistura (r)

* avelocidade inicial e final do robot (nas posicoes pl e p2,
respetivamente)

* O tempo de movimento (por exemplo, ao definir um periodo de
tempo especifico para uma trajetoria isso influenciara a velocidade
inicial/final do rob6)

* ostipos de trajetdria a misturar de e para (Movel, Moved)

\,\ i
_
|'
|
|

'
WP_1 ! * \
'

@ >

Mistura sobre (WP _2) comraio (r), posi¢ao inicial da mistura
em pl e posicao final da 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

anterior ou seguinte.

Se houver sobreposicéo de duas misturas, havera um aviso registado na
aba Registo. Consulte a aba Registo para mais informacodes.

WP_1

WP_4

Sobreposicdo de raio de mistura ndo permitida (*).
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Trajetérias de uniao

Descrigéo

Trajetérias de unido

Mistura permite que o robd faga uma transicdo suave entre duas
trajetdrias, sem parar no waypoint entre eles.

A combinacgéo faz com que o programa do seu rob6 funcione mais rapido
porque, ao criar uma transi¢cao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleragao entre as trajetérias.

WP_3

Espaco articular (MoveJ) vs. espaco cartesiano (MovelL)
movimento e mistura.

UR10e
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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 MoveL. Em vez disso, o ultimo ponto de rota do MoveP é
considerado 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 nao pode seguir a uma
velocidade constante. Isto causa uma excec¢éo de execugdo no
programa, 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 (ver Figura 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 aceleracdo para especificar o
perfil de velocidade de ambos os movimentos, a trajetéria de
combinacao segue a trajetoria do Moved original. Quando ambos os
movimentos sao limitados pelo tempo, o uso de misturas nao
economiza 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).

Trajetérias de unido condicionais
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Descrigéo

Mistura permite que o robd faga uma transicdo suave entre duas
trajetdrias, sem parar no waypoint entre eles.

A combinacgéo faz com que o programa do seu rob6 funcione mais rapido
porque, ao criar uma transi¢cao suave entre as trajetorias, evita desacelerar
uma aceleragao entre as trajetérias.

UR10e
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Trajetérias de unido Este exemplo é muito situacional, mas mostra que o programa do rob6
condicionais pode, em situa¢cdes muito raras, calcular os nés do programa antes da
execucgao.

A trajetoria de mistura é afetada tanto pelo ponto de passagem onde o raio
de mistura é definido como pelo seguinte na arvore de programas.

Neste exemplo, a mistura ao redor é afetada por (WP_1) e (WP_2).A
consequéncia deste fato torna-se mais evidente quando se mistura em
tornode (WP_2) neste exemplo.

Existem duas posicoes finais possiveis e para determinar qual € o proximo
ponto de passagem para o qual se vai misturar, o robd deve avaliar a
leitura atual da entrada digital[1] jaquando entra no raio de
mistura.

Isto significa que a expressao i f. . . then é avaliada antes de chegarmos
ao destino, o que é um pouco contra-intuitivo quando se olha para a
sequéncia do programa. Se um ponto de passagem for um ponto de
paragem e for seguido de expressdes condicionais para determinar o
ponto de passagem seguinte (por exemplo, o comando de E/S), é
executado quando o brago do robd tiver parado no ponto de passagem.
(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 é o ponto de passagem inicial e ha dois pontos de
passagem finais potenciais Wp_F 1 e WP_F 2, dependendo de uma
expressao condicional. A expressao condicional i r é avaliada quando

E | hé | . o
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Adicionar Até

Descricéo

Expressao

O né de programa Até define critério de paragem para um movimento.
Pode adicionar nés Até dos comandos Direcao e Ponto de Rota.

S6 pode adicionar um n6 de direcdo a um Movel e MoveP.

O robé percorre um caminho e para quando é feito contato.

Pode adicionar varios critérios de parada a um unico movimento. O
movimento para quando a primeira condi¢cdo Até € cumprida.

Pode adicionar varios Adicionar até um apds o outro, porque pode haver
varias condi¢des que devem ser atendidas, antes que uma acao seja
concluida ou executada.

Exec 5 d Nove. A Salvar.
Q - Gréficos Variaveis

Moviment .
ovimento 1 X Configuracio de variaveis Até
PontodeRota 2 v Programa do RobS Especifique a condicio de paragem
Diregio 3 9 o Movimento L O robb iré deslocar-se na diregéo selecionada Até que a condicéo de paragem seja
4 ¢ v Direcgo: Base X+ atingida
Aguardar 5 >/ Ad
Definir Expresséo ‘ f()()
Pop-up
Parar
0 Q
Comentdrio | L]
a 13
Pasta
Definir a Contacto de Ferramenta !
carga dtil 7
> Avangado o Para detetar um contacto é recomendada uma velocidade da ferramenta
inferior a 100,0 mm/seg
> Modelos
Entrada E/S ‘ '
‘ ‘ Y\
Adicionar até Adicionar AgaoC’

ONormaI : o 0 O Sw‘x‘xu\agé\:\.
* Distancia
* Contacto da ferramenta: (ver 23.7.3. Direcao na pagina 245)
* Expressao
* Entrada E/S:

* Adicionar Agéo

Este n6 usa uma expressao de programa personalizada para interromper
o movimento do robd. Também pode usar uma expressao para especificar
uma condig&o de paragem.

As condicdes de paragem também podem ser especificadas usando
variaveis e fungdes de script.
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Adicione uma
expressao Até a um
programa de robo

Distancia

Exemplo

1. Depois de adicionar o comando Até, toque em

Expression

2. Toque no campo de expressao amarelo

3. Adicione a expressao com o teclado

4. Toque em EnviarO para guardar a expressao

5. Escolha se pretende utilizar a desaceleracao partilhada ou uma
desaceleracao personalizada

Universal Robots Graphical Programming Environment

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set

Popup

Halt
Comment
Folder Y

Set Payload

v Robot Program

% % Movel

Q _ Graphics Variables

Until - [Expression -

1
2
3 ® v Direction: Base X+ Enter the Until text that wil be executed as script code by the URController
4 3 Until expression

If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached

@ Use Shared Deceleration
O Use Custom Deceleration

1200

Add Until Add Action C)
° 0 o Simulation .

O Normal

Este n6 interrompe um movimento de diregao quando o robé se move uma
certa distancia. A velocidade é diminuida até que o robd pare na disténcia

especifica.

Também pode usar uma distancia especifica como condi¢do de paragem.

Pode usar a fun¢ao de distancia para mover a ferramenta uma distancia
especifica antes de uma paragem total, como mover a ferramenta para
longe de uma pega de trabalho.
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Adicione uma
expressao Até aum
programa de robd

Contacto de
Ferramenta

Exemplo

1. Depois de adicionar o comando Ate, toque em

Distance

2. Adicione a distancia em mm

3. Selecione parar depois de mover a distancia ou misturar com um
raio. Clique aqui para ler mais sobre mistura.

Este n6 permite que o robd pare o movimento quando € estabelecido o
contacto com a ferramenta.

Vocé pode usar este n6 para parar um movimento quando a ferramenta do
robd detectar um contato.

'
'
'
'
'
. T ]
. H )
-

E também possivel definir a desaceleragcdo da paragem e a retracdo da
ferramenta.

E possivel usar o N6 Até o contato da ferramenta para aplicacdes, como o
Empilhamento/Desempilhamento, onde o Até o contato da ferramenta
determina a altura de objetos empilhados.
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Adicione um contacto
de ferramenta Até a
um programa de robd

Detalhe

1. Depois de adicionar o comando Ate, toque em

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 robd Iré parar com
4 9 @ Ponto_de Rota_1 a desaceleracgo definida
Aguardar $
J 5 3» Até ao contacto: Retralr 0,00 pgrg getetar um contacto & recomendada uma velocidade da ferramenta inferior a
Definir 100,0 mm/seg _ ) o
Se for adicionada uma Acao, a mesma serd 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 6T 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 ()
Velocidade 100%

CUIDADO

A velocidade padrao de movimento é demasiadamente alta
para a deteccao do contato. Uma velocidade de movimento
mais rapida desencadeia uma paragem do robd, antes que
a condicao de Contacto de Ferramenta possa ter efeito.
Para evitar desencadear uma paragem do robé, baixe a
velocidade de movimento. Por exemplo: 100m/s.

AVISO

Até o contato da ferramenta pode nao funcionar se a
ferramenta instalada vibrar. Por exemplo: uma garra de
aspiracdo com uma bomba integrada pode introduzir
vibracoes rapidas.

Utilize a definicao Retrair para Contacto para o robé voltar ao ponto inicial
de contacto. E possivel definir um outro movimento inverso para que o robd
se mova livremente de contatos ou em diregéo a este. Isso € util se vocé
tiver uma garra que precisa de espaco livre para se mover ou se uma agao
de fixacgao for necessaria.
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Entrada E/S

adicione um No
Action a um
programa de rob6

Adicionar Agéo

Exemplo

Adicionar uma No
Action ap6s um
comando Até

Este no utiliza uma entrada E/S para parar um movimento controlado por
sinal.

Também pode utilizar uma entrada de E/S para especificar uma condi¢ao
de paragem.

1. Depois de adicionar o comando Até, toque em

/O Input

2. Selecione a entrada analdgica ou digital

3. Adicionar configuracao adicional

Este n6 permite adicionar um né de programa se uma condi¢éo especifica
Até for atendida. Também pode adicionar uma ac¢ao adicional a ser
executada logo apés um comando Até.

Até Contato com a Ferramenta pode envolver a agao de aperto de uma
garra. Se nao for definida uma Agéo, a execugao do programa continua
para o proximo né do programa na Arvore de Programas.

Add Action C)
1. Toqueem

2. Selecione um no6 da Lista de No6s a ser adicionado imediatamente
apos o comando Até

3. Configure o n6 que acabou de adicionar
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23.7.3. Direcao

Descrigao

Diregéo

Exemplo

O comando Diregéao especifica um movimento relativo aos eixos de
recursos ou TCPs.

O rob6 move-se no caminho especificado pelo n6 do programa Direcao até
que esse movimento seja parado por uma condi¢cao Adicionar Até na
pagina 240.

O comando Direcao permite que faga o robé mover numa diregao
especifica.

Os vetores de dire¢ao [100,0,0] e [1,0,0] ttm o mesmo efeito sobre o robb;
use o deslizante de velocidade para percorrer o €ixo x a velocidade
desejada. Os valores dos numeros no vetor de direcao apenas interessam
a um relativamente ao outro.
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Adicionar um 1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
movimento de adicionar um comando Diregéo.
diregdo a um 2. Em Basico, toque em Dire¢éo para adicionar um movimento linear a

programa de robo arvore de programas.

3. No campo Direcao, debaixo de Caracteristica, defina 0 movimento
linear.

a. Selecione se utiliza a fungao partilhada
@ Use shared feature

ou a Base/ferramenta

@ Base v

Base

Tool

b. Selecione a dire¢ao cartesiana no menu pendente Dire¢éo
Direction

©X+ v

ou escreva o vetor Diregcdo manualmente
@ Direction vector

[0.0,1.0,0.0]

c. Selecione Parametros partilhados ou defina a velocidade e
aceleragao da ferramenta.

< e N

Movimento X Configuragéo de variaveis

v Programa do Rob6

i Direcao
3 @ « Movimento L

4

5

Ponto de Rota - N "
O robé ird se mover em um movimento linear, relativo & fungéo selecionada

Direcao
¢ v Direggo: Base X+
Aguardar » A Feature Direcéo
Definir (@ Usar Feature compartihada @k ¥
Pop-up. @] QO Vetor de diregéo
Parar [1.0,0.0,0.0]
Comentario
4 b
Pasta
Definir a
carga il
(@ Usar parametros compartihados
> Avancado
O Velocidade da Ferramenta 250,0
> Modelos .
Aceleragéo da Ferramenta 1200,

280 x Adicionar até

ONormaI w:‘ ° 0 o Sw'v'w,ﬂav;éo.

4. Clique em Adicionar Até para adicionar um método de parar o
movimento direcional.
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Selecione o recurso
e a diregao

Movimento de
diregao

Vetor de Diregéao

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 direcao.

No campo Dire¢ao, toque no botdo Adicionar Até para definir e adicionar
critérios de paragem a sua Arvore de Programas.

As configuragdes do Vetor de dire¢cao permitem definir a dire¢do do vetor
para o movimento linear. Utilize a velocidade da ferramenta e a
aceleracgio da ferramenta para o seguinte:

* para definir movimento linear relativamente a multiplos eixos de
recurso

* para calcular a dire¢ado como expressao matematica

23.7.4. Aguardar

Descrigao

Adicione um No
Wait a um programa
de robd

O comando Wait permite um controlo adicional do comportamento do robé.
O comando Esperar pausa o movimento do rob6 quando novas entradas
sao introduzidas no programa.

Pode adicionar um comando Esperar a um programa com sensores
externos, para fazer o rob0 aguardar a ativagdo de um dos sensores antes
do programa continuar.

Quando adiciona um Esperar a arvore do programa, o painel Esperar
aparece a direita do ecra.

Veja as secc¢des a seguir sobre como usar Esperar:
O rob6 faz uma pausa usando diferentes comandos Esperar.
Consulte os tipos de comando Esperar abaixo.

No Wait permite que o robd ndo fagca nada antes de continuar a executar
um programa. Ndo ha pausa antes de uma nova entrada.
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Adicionar Wait x
segundos a um
programa de robo

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja
adicionar um comando Esperar.

2. Em Basico, toque em Esperar.

3. No lado direito do ecra, toque no seletorNo wait.

R
8 2

Move

Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

1 ¥ Robot Program

2 E Wait: 0

Universal Robots Graphical Programming Environment + X

Q - Graphics Variables

Wait
Please select what should trigger the robot's next action;
@ No wait
O wat seconds
O Wait for Digital Input
Ovarror [nimmes ——v] -] 40
[ O Wait for ‘

285 xBEDZ

dl

simuation ()

O comando No Wait pode ser usado como um espaco reservado
temporario, quando estiver a programar o seu programa de robd.

Este tipo de comando Wait permite que o robé mantenha a posi¢ao por um
periodo de tempo definido antes de continuar um programa.
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Exemplo: Esperar x 1.

segundos

No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
adicionar um comando Esperar.

Em Basico, toque em Esperar.

Toque no seletor Esperar x segundos.

@ W ait 500.0| seconds

Toque na caixa numérica para selecionar um valor que determina a
duracéo da espera.

Universal Robots Graphical Programming Environment

< eds*
T d R =& H
default b onen Py
= n Open..  Save
q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Wait
Ol 2 B Walt: 0.01 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No wait
Set @ watt seconds
O e for Dt o
Halt
Owarrer
Comment
7 " Wait for
Folder O ‘
Set Payload
) Advanced

285 xEBET
O Power off Speed — simuation ()

Se tiver um objeto que precisa de arrefecer para uma temperatura
especifica, pode adicionar este atraso no programa do robé.

Se precisar de uma operagao externa para terminar antes de
continuar com o programa do robd.

Aguardar Entrada Este tipo de comando Esperar permite que o robé mantenha a posic¢ao até
Digital que um sinal seja recebido de uma entrada digital.
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Adicionar um 1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
Esperar por entrada adicionar um comando Esperar.
digital a um 2. Em Basico, toque em Esperar.

programa de robd
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 ()

Exemplo: Esperar Se tiver um sensor externo no final de um transportador, vai usar esta
pela entrada digital funcao para esperar por um comando do sensor, que informa ao programa
do robd que existe uma pega de trabalho no final do transportador.

Esperar por entrada Este tipo de comando Esperar permite que o robdé mantenha a posicao até
analégica que um sinal seja recebido de uma entrada analégica.
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Adicionar um
Esperar por entrada
analégica a um
programa de robd

Dica

Exemplo: Esperar
pela entrada
analégica

Aguardar pela
expressao f(x)

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja
adicionar um comando Esperar.

Em Basico, toque em Esperar.

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
tenséo.

6. Na caixa de suportes angulares, selecione o simbolo menor que <
ou maior que >.

(13 Universal Robots Graphical Programming Environment - + %

<unnamed:>*
default D
un 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 —_— Simulation .

Se tiver varias entradas analdgicas, pode mudar o nome de cada uma
delas para facilitar a sua localizacao. [Ir para configuragao de E/S]

Se tiver um sensor de temperatura configurado para E/S analdgica, pode
configurar o programa do robd para aguardar até uma temperatura
especifica.

Este tipo de comando Wait permite ao robé manter a posicao até que uma
expressao seja Verdadeiraou [1]
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Adicionar um
Esperar por variavel
f(x) a um programa
de robd

Exemplo: Esperar
pela expressao f(x)

23.7.5. Definir

Descrigao

Nenhuma Agéao

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja
adicionar um comando Esperar.

N

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
expressao.

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.

O comando Set € um dos comandos mais usados. O comando Set pode
ligar e desligar dispositivos externos. O comando Set também pode
aumentar ou diminuir a corrente/tensao para dispositivos externos.

Pode sempre testar a sua configuragdo usando o bot&o de teste no canto
inferior direito do ecra.

Veja as secgdes a seguir sobre como usar Set:

O robd usa diferentes comandos Set.

Consulte os tipos de comando Set abaixo.

E usado em combinagao com a configuracdo do TCP ativo.
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Para adicionar um No Action a um programa de robd

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
adicionar um Definir comando.

2. Em Basico, toque em Set.

3. Selecione Sem acc¢ao

Nowo..  Mbrc.  Sahar
Q n Gréficos Variveis

Movimento 5 e
— 1 X Configuracéo de varidveis Definir
ontodeRota 2 v Programa do Robs Selecione a acéo que vocé deseja que o robb execute neste ponto do programa. Vocé
Diregao 3 9 % Movimento também pode especificar alteragées na carga Ui do robo.
4 @ Ponto_de Rota_1
Aguardar s L= o O Nenhuma Agéo
Definir Q Definir Safda Digital
Pop-up Q Definir Saida Analégica |<Saida.An> -
Parar Q Definir |<saida> - (x)
Comentario QO Definir pulsagéo tnica [<Saida Di> v | 0,500
4 13
Pasta QO Incrementar em uma unidade a variével de instalagao: |<Variavel> -
Definir a
carga (til
> Avancado
O Para definir a carga Uti, utiize o né ‘Definir carga Gtil'
> Modelos
O Definir TCP
=
RS XKBRATZ

Definir Saida Digital A saida digital deve ser planeada como inicio/paragem ou agao
liga/desliga.

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
adicionar um Definir comando.

2. Em Basico, toque em Set.
3. Selecione Definir saida digital

4. Selecionar a saida digital pré-nomeada (ver 24.4. Configuracao de
E/S na pagina 316)

5. Definir como Alto/Baixo

Exemplo: Definir Use este comando Set se quiser que um transportador inicie ou pare o
saida digital movimento.

Definir Saida A saida analdgica deve ser planeada como um aumento/diminuicdo
Analdgica variavel de corrente/tenséo.
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Exemplo: Definir
saida analdgica

Definir (variavel)

Exemplo: Definir
(variavel)

Definir pulsagao
Unica

Exemplo: Definir
impulso Unico

No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
adicionar um Definir comando.

Em Basico, toque em Set.
Selecionar Saida Analdgica

Selecionar a saida analdgica pré-nomeada (ver 24.4. Configuracao
de E/S na pagina 316)

Introduzir o valor pretendido (corrente ou tensdo, consoante a
configuragao no separador 26. Guia E/S na pagina 365

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.

o & DN

No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
adicionar um Definir comando.

Em Basico, toque em Set.
Selecionar Definir
Escolha a saida pré-nomeada

Adicione a expressdo no campo de entrada.

Pode definir uma saida para listar o torque de saida de uma junta do robé.

O comando Definir pode ser usado para fornecer um pulso constante de
uma duracéo especifica. A saida permanecerd alta durante o pulso e
voltara a baixa ap6s o término do pulso.

1.

a & 0D

No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja
adicionar um Definir comando.

Em Basico, toque em Set.
Selecione Definir pulso Unico
Selecione a sua saida digital pré-nomeada

Adicione a sua durac¢ao para o pulso em (s)

Para garantir uma comunicacao valida com maquinas mais antigas, pode
definir um pulso para um comando alto por um periodo, para garantir que a
maquina mais antiga tenha tempo para registar o comando.
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Incrementar em

uma unidade a ) . -
Isto € usado para aumentar o numero de uma variavel de contador.

variavel de
instalagao
1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6é onde deseja
adicionar 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 n6 onde deseja
adicionar um Definir comando.
2. Em Basico, toque em Set
a. Pode definir o TCP ativo com qualquer variagao 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.
23.7.6. Pop-up

UR10e 255 Manual do utilizador



R
- UNIVERSAL ROBOTS

Descrigéo

Adicione um Pop-up
a um programa de
robd

Dica

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
principal 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.

1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
adicionar um comando Pop-up.

2. Em Basico, toque em Pop-up.
Adicione o seu texto ou escolha uma variavel

4. Escolha o tipo de pop-up A Unica mudanca € o icone do pop-up

M <sem nome>
2P QM
vl RN
o Q m Gréficos Variéveis
Movimento
1 X Configuragéo de variveis Pop-up froxto -
PontodeRota 2 'v Programa do Robé Exibe a mensagem abaixo na tela e aguarda o Usuario pressionar OK
—— 3 9 < Movimento
irecao
4 @ Ponto_de_Rota_1
Ly 5 =l Definir ‘
Definir 6 | Aguardar Visualizar Pop-up
7 Pop-
Pop-up 0 Pop1p
Parar Tipo de Pop-up:
Comentario @ Mensagem
— (] b Q Aerta
asl
Qerro

Definir a
carga Gtil

*SOSCXKBRAEZ

[ Parar execugéo do programa neste pop-up

° 0 O S\V'V'wu\au;ao.

O Normal

Também pode selecionar Parar a execug¢ao do programa neste popup
para que o programa pare quando 0 popup aparecer.

Manual do utilizador

256 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

UNIVERSAL ROBOTS

Exemplo: Popup

Num programa de recolha e colocacgéo, pode adicionar um popup de
mensagem quando a palete esta cheia e é necessario adicionar uma
palete vazia.

Durante uma inspecé&o, pode adicionar um pop-up de aviso onde
inspeciona um objeto. Se a inspec¢ao estiver OK, continue o programa. Se
ainspecao for NOT OK, pare o programa.

UR10e

257 Manual do utilizador



R
UNIVERSAL ROBOTS

23.7.7. Parar
Descrigao 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 recuperacdo nao é possivel e tem de parar o
programa.
Parar Adicionar paragens a pontos especificos do programa do robd.
Adicione um Halt a 1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja
um programa de adicionar um comando Halt.
robd 2. Em Basico, toque em Halt.
M 2 ¢ QH
Q m Gréficos Varidveis
MOVIMENEOTS ;x| configuragéo de variaveis Parar
Pontode Rota 2 v Programa do Robd
Direcao j 0 *gopvﬂfo”fjjﬁmaj A execucéo do programa para neste ponto.
Aguardar 5 = Definir
Definir 6 B Aguardar
Ppup [ grn
Parar
Comentario
Pasta y P
Definir a
carga til
ONormaI f ° 0 O Sw’x'xu\a\;éo.
Exemplo: Halt Se ndo houver mais pecas para uma aplicacao de soldagem, ou se uma

das pecas foi colocada incorretamente no padrdo de soldagem, pode
adicionar um comando Halt.
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23.7.8. Comentario

Descrigao

Comentario

Adicione um
comentario a um
programa de rob6

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
mostrado 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 robé, selecione um né para adicionar um
comentario.

2. Em Basico, toque em Comentario.

3. Adicione o seu comentario no campo de texto.

7] Universal Robots Graphical Programming Environment
v < ed=*
|‘ 7 Q' p E s D B |
=% s default* - » b
Run Program | instalstion  Move Log 5 BT i
Q _ Graphies Variables
Move 1 ¥ Robot Pi
; obot Program Comment
Waypoint 2 ¢ m Pick up object
Direction 3 = <empty>
o 4 ¢ m move object Please enter comment:
° = <emply> ‘Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m [ower object
7 - cempty>
Popup empen
8 ¢ m release object
Halt 9 - <empty>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
E— 4 11 - <empty> I»
olaer 12 #® 'Remember to switch the payload wi
Set Payload
) Advanced
) Templates
< >
R B-RSl g W=l =

o 0 o 5”““U‘ﬂwi-n.

O Normal

Os comentarios sao usados principalmente por programadores para
fornecer informacgdes e ajudar outros programadores ho mesmo programa
de robé.
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23.7.9. 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 nés para a pasta ou adicionar nés na pasta.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

1
w e v Robvot Progf‘am Folder
sypein 2 ¢ m Picl up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 2 =| <empty>
4 ¢ m move object
Wait 5 = <empiys Please enter text to be displayed in the program tree
Set 6 ¢ m lower object move robot arm back
7 - <empty>
Popup empLy
8 9 m release object
Halt g - cempty>
Comment 10 ¢ m move robot arm back|
4 11 - <empty> I»
Folder
Set Payload
) Advanced
) Templates

O Hide Folder Program Tree

@ v ‘ 000 @

Um dos principais usos de Pastas é reduzir as secgoes principais do
programa do robé para fornecer uma visao geral melhor do programa do
robo.

Manual do utilizador

260 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

I
- UNIVERSAL ROBOTS

23.7.10. Definir a carga util

Descrigao

O comando Set Payload permite configurar a carga do robd. A carga util &

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

Colocar, usando uma garra.

Definir a carga util

Use o comando 1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou n6 onde deseja

Definir carga util

adicionar um Definir comando.

2. Em Basico, toque em Definir carga util.

3. Use o menu suspenso em Selecionar carga (til.

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.

Execut

Movimento

1 X Configuragéo de varidveis
Pontode Rota 2 v Programa do Robd
= Definir a carga Citil: Payload 0.05s

Diregéo 3
Aguardar
Definir

Pop-up

Parar
Comentario
Pasta y

Definir a
carga Gtil

O Normal

Q m Gréficos Variaveis

Definir a carga util

Definir a carga Ut total

[ Payioad -

Carga dtil

Massa

Centro de gravidade
X

8%

cz

1 Nao se esqueca de definir a massa total da carga dtil

Transicéo

Ajuste o tempo de transicdo para suavizar a mudanga de carga Gl

Duragéo 0,05|seg

000 @

Dica Também pode usar o botédo Definir agora para definir os valores no no

como carga util ativa.

UR10e
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Utilizar dica

Exemplo: Definir
carga util

Payload Transition
Time

Lembre-se sempre de atualizar a carga util ao fazer qualquer alteracéo na
configuragao do programa do robé.

Num programa Selecionar e Colocar, criaria uma carga util padrao na
instalagao. Depois, adiciona um Definir carga util ao pegar num objeto.
Atualizaria a carga depois da garra fechar, mas antes de comegar a se
mover.

Além disso, usaria Definir carga util depois do objeto ser libertado.

This is the time it takes the robot to adjust for a given payload. At the
bottom of the screen, you can set the transition time between different
payloads.

You can add a payload transition time in seconds.

Setting a transition time larger than zero, prevents the robot from doing a
small "jump", when the payload changes. The program continues while the
adjustment is taking place.

Using the Payload Transition Time is recommended when

picking up or releasing heavy objects or using a vacuum gripper.

23.8. N6s Avancados do Programa

Descri¢éo

23.8.1. Loop

Descri¢éo

Os nos do programa avancgado sao utilizados para adicionar
funcionalidades adicionais ao seu programa robd, tais como;
subprogramas, if-parameters, scripts e loops.

Realiza o loop dos comandos do programa subjacente. Dependendo da
selegdo, os comandos do programa subjacente sao colocados em loop
infinitamente, um determinado numero de vezes ou desde que a condi¢cao
determinada seja verdadeira. Quando o ciclo se repete um determinado
numero de vezes, é criada uma variavel de ciclo dedicada (denominada
loop 1 na captura de ecrd acima), que pode ser utilizada em expressdes
dentro do ciclo. A variavel loop contade Oa N- 1.
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Repetir uma 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 execuc¢ao, e ndo apenas apos cada iteracéo.

v/ Avancado A

Loop 2
Subprog 3
4
Declarar 5
Se 6
Script 7
crip s
Evento
Rotina
Paralela 411
Casos 12
Temporizador
Posicao Inicial

< ne>
€ - ovo, Abrir Salvar.
Q _ Gréficos Variaveis

X Configuracéo de variaveis Loop
v Programa do Robé
© b Movimento J s . e oop ¢
elecione quantas vezes o programa neste loop deve ser
© Ponto_de_Rota_1 executado.
= Definir
B Aguardar
@ Fopup ® Loop sempre
O Parar QO Loop x vezes

Contagem de loop Nomme da varidvel

13
O Loop quando a expresséo é Verdadeira

9 & Loop

]

000 @

O Normal

23.8.2. Subprograma

Descrigao Um SubPrograma pode conter partes do programa necessarias em
diversos locais. Um SubPrograma pode ser um ficheiro separado no disco
e também pode ser oculto para proteger contra alteragdes acidentais do

subprograma.

Q - Graficos Variaveis

onfiguragéo de varidvels Subprograma_1

Loop 2 v Programa do Robé

Subprog
Declarar 5
Se

Script

Evento

Rotina
Paralela

Casos
Temporizador

Posigao Inicial

Unn subprograma pode apontar para um arquivo em disco ou estar
contido neste programa

4 1. Subprograma_1

Arquivo de subprograma

<Nenhum ficheiro selecionado>

Carregar Arquivo

Salvar Subprograma Apagar Subprograma

O Manter Arquivo do Subprograma Atualizado com este Programa

O Ocuttar Arvore de Subprogramas

RSO KBRTE

O Normal
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Chamar Sub-rotina

A call to a Subroutine will run the program lines in the SubProgram, and
then return to the following line.

\/ Avancado

Loop
Subprog
Declarar
Se
Script
Evento

Rotina
Paralela 4

Casos
Temporizador

Posicao Inicial

Q — Gréficos Variaveis

1 X Configuracio de variaveis
2 v Programa do Robé
3 9 o Movimento )

Chamar Sub-rotina

4 @® Ponto_de_Rota_1 Escolha a sub-rotina que deve ser chamada neste ponto da execugéo do programa
5 = Definir [Nenhum v

6 B Aguardar

7 @ Pop-up

8 O Parar

9 —[m| Comentario

10 ¢ m Pasta

11 =] <vazio> 3

12 ¢ &/ Loop

13 22|
14 Y4 Chamar

L R A NS gl Nl =

O Normal
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23.8.3. Atribuicao

Descrigao

Atribui valores as variaveis. O valor da variavel pode ser o resultado de

expressoes criadas no Editor de expressdes (consulte a seccdo 23.3.
Editor de Expressoes na pagina 202).

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.

23.8.4. Se

Descrigéo

B2+QH

W/ Avancado A

Loop 2
Subprog 3
Declarar

Se

NI IS

Script
Evento 9

Rotina 10
Paralela g 11

Casos
13
14
Posicao Inicial 15

Temporizador

O Normal

d

Variaveis
X| Configuragéo de varidvels Declarar Origem
v Programa do Robd Atribui a varidvel selecionada com o valor da expressdo
@« Movimento |
@ Ponto_de_Rota_1
Variavel Expresséo
= Definir
B Aguardar [7 yar2 v] = 2 * force()

@ Pop-up

O Parar

® Comentério
¢ m Pasta

¢ & Loop
Ya Chamar
2= var_2=2 * force()

o 0 O s”wagag.

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 bracgo do
robd. Isso é vélido tanto para Comandos Se e Loop (ver
secao ).
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Selecionar
condicdes

Selecione as condi¢des no Editor de expressbdes que compdem as
expressoes utilizando uma expressao If. Se a condigao for avaliada como
Verdadeira, as frases dentro deste comando If serdo executadas. Uma
expressao If s6 pode ter uma expressao Else. Use Adicionar Elself e
Remover Elself para adicionar e remover expressoes Elself.

Selecione Verificar Expressao Continuamente para permitir que as
instrucoes If, Elself e Loop sejam avaliadas enquanto as linhas contidas
sdo executadas. Se uma expressao dentro de uma expressao If for
avaliada como Falsa, seguem-se as expressoes Elself ou Else.

B 2 + QH

ove..  Abri.  Sabva
q m Gréficos Variaveis
1 Configuracto e varivele S
Loop 2 ¥ Programa do Robé €
Subprog 3 ¢ < Movimento J Dependendo (‘:10 es.tadc da entrada do sensor fornecido ou da varidvel do programa, as
4 ® Ponto_de_Rota_1 linhas a seguir seréo executadas
Declarar 5 |[=] Definir Se‘
Se 6 (Bl Aguardar [ Verificar expressao continuamente
Script 7 [Broowp
8 O Parar
Evento 9 | Comentério
Reliim 10 ¢ m Pasta
Paralela 4 11 =) <vazic I
— 12 ¢ &/ Loop
- 13 -
Tetp oy 14 Y4 Chamar

Posicao Inicial 15 2= var_2:=2 * force()

> Modelos 16 +-{WEg
17 - <vazio

[ Adicionar sendo se |[ Remover senso se |

ONormaI ‘ ° 0 O ‘:‘.\mu\a;do.
Vel %
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23.8.5. Script

Descrigao

As seguintes opgdes estao disponiveis na lista suspensa em Comando:

* Linha permite escrever uma unica linha de cédigo URscript
utilizando o Editor de Expressodes (23.3. Editor de Expressoes na
pagina 202)

* Fcheiro permite-lhe escrever, editar ou carregar ficheiros URscript.

Pode encontrar instrugcbes 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.

? 0 E <semnome>*
‘*’ N default iy sova
B e /s e tlove . o
Q - Graéficos Variaveis
Avancado
T ————— D
-
Loop 2 v Programa do Robd 9 P e
Subprog 3 ¢« Movimento J Abaixo, vocé pode Inserir o texto que serd executado como cédigo de script pelo
4 @ Ponto_de_Rota_1 Controlador UR
Declarar 5 | =l Definir
se 6 B Aguardar
: 7 Pop-
Script @ Pop-p
8 O Parar
Evento 9 ® Comentério
Rotina 10 ¢ m Pasta
Paralela 4 11 = <vazio 3
— 12 ¢ & Loop

3 = <vazio:
4 Y. Chamar
Posicao Inicial 15 o= var_2:=2 * force()

> Modelos 16 1Bl se
17| = <vazo

18 8 Script

1
Temporizador |

9o XBBET

O Normal
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23.8.6. 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
novamente.

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 _ tlove A salver
Q - Graéficos Variaveis

Avancado
X Confiaurasio de vaidvei

N Evento

Loop 2 v Programa do Robé
T 31| L= <vazio Um Evento € semelnante a uma Interrupcéo, porém, num evento a

4 % Evento execugao do programa principal continua enquanto o cédigo do
Declarar o evento estd a ser executado. Enquanto o evento estiver a ser

il = executado, NOVOS eventos néo teréo efeito
Se

Dependendo do estado da entrada do sensor ou da varidvel de

Script programa dada, as seguintes linhas seréo executtadas.
Evento
Rotina
Paralela 1 b
Casos

Temporizador

Posigao Inicial

ONormaI ui o 0 O simulaczo ()

23.8.7. Rosquear
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Descrigéo

23.8.8. Alternar

Descricéo

Um thread € um processo paralelo ao programa do robd. Um thread pode
ser usado para controlar uma maquina externa de forma independente do
braco do rob6. Um thread pode se comunicar com o programa do robé com
variaveis e sinais de saida.

Exect ver EIS Grico. ° _ tlove A salver
Q - Graéficos Variaveis

Avancado
X Confiaurasio de vaidvei

Loop 2 v Programa do Robé Rotina Paralela

3l L= <vazio 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 o
4 8 Rotina_Parale_1
Declarar 5

Se Util para controlar outras maquinas enguanto o robé esta em funcionamento.
Script
Evento

Rotina
Paralela 4 v

Casos
Temporizador

Posigao Inicial

[ Fica em Looping Continuo

23S KBET
ONormaI ﬁ o 0 O simulaczo ()

O Acompanhar execugéo do programa

Uma construgao Switch Case pode fazer o rob6 mudar de comportamento
com base em entradas de sensores ou valores variaveis.

Use o Expression Editor para descrever a condi¢do basica e definir os
casos em que o robd deve prosseguir para os subcomandos deste
Switch.

Se a condicao for avaliada para corresponder a um dos casos, as linhas
dentro do Caso serdo executadas. Se um Caso Padrao tiver sido
especificado, as linhas serdao executadas somente se nenhum outro caso
correspondente for encontrado.

UR10e
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Cada switch pode ter varios Casos eum Caso Padr&o. Os
interruptores sé podem ter uma instancia de quaisquer valores de
Caso definidos. Casos podem ser adicionados usando os botdes na tela.
Um comando Caso pode ser removido da tela para esse interruptor.

> Bésico Q — Graficos Varidveis
V Avangado 1 X Configuracéo de variéveis

Loop 2 ¥ Programa do Robé
3 ¢ & Movimento

Casos

Subprog Vocé &
pode usar uma instrugéo de comutador para controlar o fluxo do
~—: 4 © Ponto_de Rota 1 seu programa. Elas podem substituir as complexas instrugoes
e 5 = Definir Se...Sendo Se e podem testar uma variedade de valores para sua
se 6 B Aguardar expressao
. 7 Pop-u
Script @ Poo-up
8 O Parar Casos
Evento 9 @ Comentéri
Rotina 10 ¢ m Pasta
Paralela 4 11 =] <vazic I
[ — 12 ¢ & Loop O Caso Padrao

Temporizador

3 azio
14 Ch:

Posicao Inicial 15 = var_2:=2 *force()

> Modelos 16 ¢/ se —
Tl | L <vaz I:l Caso Sem Selegdo -
18 & Script
19 *» Casos ..

23S XERET

O Normal
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23.8.9. Temporizador

Descrigao

Um Temporizador mede o tempo que leva para partes especificas do

programa serem executadas. Uma variavel de programa contém o tempo
decorrido desde o inicio de um Temporizador, € pode ser vista nos

separadores Variaveis e Executar.

A

Loop
Subprog
Declarar
Se
Script
Evento

Rotina
Paralela

Casos
Temporizador

Posicao Inicial

O Normal

<

1 X Configuragdo de variaveis

2 ¥ Programa do Robd
3 ¢ ¢ Movimento ]

4 @ Ponto_de_Rota_1
5 = Definir

6 E Aguardar

7 @ Pop-up

8 O Parar

9 ® Comentério

10 ¢ m Pasta

11 -

12 ¢ & Loop
13 - <\azio>

14 L. Chamar

15 a= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Se
17 - <ia
18 & Script
19 = Casos ...

20 ©® temporizador_1

t B AR Nl =

Variaveis

Temporizador
Mede o tempo. O tempo medido € exibido na varidvel

| ya Htemporizador} -

O Iniciar
O Parar
O Reinicio

° o O SH‘\‘M\aga.].

23.8.10. Posicao Inicial

UR10e
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Descricéao

Definir inicio

O n6 do Inicio usa angulos de articulagdo para mover o robé para uma
posicao inicial predefinida. Se definido como posicéo inicial segura, o n6 do
Inicio exibe como Inicio(Seguranca) na Arvore do programa. Se a posig&o
inicial esta fora de sincronia com a segurancga, o no é indefinido.

Execu over /s stérico tove A el
Q [l crircos  verivei
W Avangado N =

2 ¥ Programa do Robé ~ | Posigao Inicial

Loop 3 # Posicéo Inicial Mover-se para a posicéo inicial definida na instalacéo
4 @ & Movimento P

Subprog
5 @ Ponto_de_Rota_1 Movimento
Declarar 6 © Varisvel )
@ Velocidade da Articulagao °Is
se 7 9 ¥ Movimenito Circular
e—— 8 ® Ponto_intermédi Aceleracgo da Articulacéo It
Ci) 9 ® Ponto_final_1 QHora
Evento 10 = Definir
Rotina 11 B Aguardar
Casos 13 © Parar
e 14 (@ Comerrdric
Temporizador . o o oo
Posicéo Inicial 16 = Atribuir a safda & posigéo de seguranca inicial na configuracéo de seguranca
> Modelos 17 ¢ & Loop Posicio inicial segura Saidas
18 =] <vazo

azio N&o configurado Néo atribuido
19 La Chamar

20 a= var_2:=2 * force()

21 ¢ b Se
22 = <vazio:
23 ® Serint

9o XBBET

O Desligar

Inicio € uma posi¢ao 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 posicgao inicial segura.
(Consulte 21.9. Posicao Inicial Segura na pagina 180) Utilize os botdes do
ecra inicial para o seguinte:
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—

* 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

Histsrico

A osia

TCP ‘
1 Carga Gtil

Editar Posicio

Montagem ‘
B A

Mover aqui

de E/S

10 da ‘

1 Posicdo zero

Variaveis
Inicializagao

Transicao
suave

Posicao Inicial

Posicéo da Articulacdo

Correia

Transportadori Base

Aparafusam...
Paraiisam= oo

> Seguranca Cotovelo
[> renre [0
> 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

UR10e
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23.9. Modelos

Descrigao

23.9.1. Buscar

Descrigao

Buscar

Os modelos podem ser utilizados para adicionar funcionalidades
especificas a um programa robé. Os diferentes modelos permitir-lhe-do
executar tarefas complexas com o seu programa de rob0s.

A funcao de pesquisa utiliza um sensor para determinar a posigao correta
para agarrar ou largar um item. Esta funcéo permite trabalhar em pilhas de
itens de espessura variavel e determinar as posigoes exatas dos itens sao
desconhecidas ou muito dificeis de programar.

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.

* BaC-adirecdo da pilha. Isto significa aumentar a pilha ao
Empilhar e encolher a pilha ao Desempilhar.

* D-aespessura dos itens na pilha.

Também deve definir a condi¢cao para quando a proxima posicao da pilha
€ alcangada, e uma sequéncia de programa especial que é executada em
cada posigao da pilha.

A velocidade e as aceleragbes devem ser fornecidas para o movimento
envolvido na operacao da pilha.
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Empilhamento

Durante o Empilhamento, o brago do robé se move para o ponto A, depois
se move oposto na dire¢do para procurar a proxima posigao da pilha.
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 busca a partir da posi¢cao
lembrada, incrementada pela espessura do item ao longo da direccéo.

O empilhamento é concluido quando a altura da pilha estiver acima de
algum numero definido ou quando um sensor fornecer um sinal.

c
> Avancado ) . L
1 X Configuracio de variaveis
/ Modelos 2 v Programa do Robé

3 ¢ o Movimento )

Busca

4 © Ponto_de Rota_1
ez 5 = Definir
Paletizacao 6 B Aguardar
Correia 7 @Popwp
Transportador, 8 O Parar

9 Comentério
Aparafusam... ) Comentart

10 ¢ m Pasta

a1 = <vazio>
12 ¢ £ Loop
13 =) <vazio>

14 s Chamar
15 2= var_2:=2 * force()

16 ¢ b/Se ..
17 =] <vazi
18 B script

19 & Casos
20 1 temporizador 1
21 & Busca

23S XEBRED

Variaveis

Selecionar Tipo de Busca
Uma operacéo de busca é definida

A: Posicé&o inicial

B: Diregéo - FromPos

C: Diregé@o - ToPos
D: A espessura do item

Selecione entre empilhamento e desempilhamento.

] A

Desempilhamento

Empilhamento ‘

o Normal

™

©
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Desempilhamento

Posicao inicial

Durante o Destacamento, o bra¢o do rob6 se move do ponto A na dire¢ao
dada para procurar o proximo item. A condigdo na tela determina quando o
proximo item € alcangado. Quando a condigao €é correspondida, o robd
relembra da posic&o e executa a sequéncia especial.

Em rondas subsequentes, o robé inicia a busca a partir da posi¢cao
lembrada, incrementada pela espessura do item ao longo da direccéo.

Abri..  Sshar.

. g Nove
Q _ Graéficos Variéveis
> Avancado y N T

1 X Configuragéo de variaveis ~ Desempilhar
WV Modelos 2 ¥ Programa do Robé

3 ¢ < Movimento |

Busca
4 © Ponto_de Rota_1
e 5 = Definir
Paletizacao 6 B Aguardar
e 7 @ Popup 0O desempihamento & definido pelos seguintes parametros:
T rtadorn 8 O Parar
fansportacor o @ Comentario i I® A Aposicao inical
Aparafusam... SonEEne 8 B: Direcéo - FromPos
10 ¢ m Pasta C: Direcéo - ToPos
411 =l <vazio> b I'G D: A espessura do item
o ol A
12 ¢ &/ Loop
13 - <ya;

14 Y4 Chamar
15 3= var_2:=2 *force()

16 ¢ b se A préxima posicdo é encontrada quando:

17 - <vazio>

18 & Script

19 & Casos Espessura do item Parametros Compartilhados

20 ® temporizador 1 0.0/ mm Velocidade da Ferramenta 250 mm/seg
21 ¢ B Desempilhar Aceleracdo da Ferramenta 1200 mm/seg?

® PosicAn Inici

v
Py 7 - .
Sequéncia de declaragéo inicial
‘ ‘ b Cv K - E m - O Sea N . < Redefinir para os padrées
s [ Sequéncia apds terminar
Q v 000 @
de

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.
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Diregéo

A direcao, dada pelas posicoes B a C, é calculada como a diferenca de
posicado do TCP de Bparao TCP de C.

A direcdo nao considera as orientagdes dos pontos.

Expressao da Préxima Posicao de Empilhamento

O braco do rob6 se move ao longo do vetor enquanto avalia de forma
continua se a préxima posicao da pilha foi atingida. Quando a expressao é
avaliada como True , a sequéncia especial é executada.

“Antes de Iniciar”

A sequéncia opcional Antes do Inicio € executada um pouco antes
de a operagao comecgar. Isso pode ser usado para esperar por sinais de
pronto.

“Apo6s Concluir”

A sequéncia opcional Ap6s Concluir € executada quando a operagao é
concluida. Isso pode ser usado para sinalizar o inicio da movimentacao da
esteira, preparando para a proxima pilha.

Sequéncia de Coletar/Posicionar

A Sequéncia de Coletar/Posicionar € uma sequéncia de programa
especial realizada em cada posigao da pilha, semelhante a operagao de
paletes.

:

PN
Direcao
Uma direcéo é fornecida pela linha entre a posicao de dois pontos de rota do TCP.

50000

Variéveis

> Avangado < v Programa ao Hobo
V Modelos 3 9« Movimento
© Ponto_de Rota_1

Bl = Definir

B Aguardar
@ Pop-up
O Parar
Correia 9 | Comentari
Transportador, | , o .,
Aparafusam... 11 -

O Parar apés

O Parar quando

4
5
Forca 6
o 7
Paletizagio

L 12 92 Lop L
13 = <vaz
14 La Chamar
15 8= var_2:=2 * force()
16 ¢ & Se
17 = <vazic
18 & Script Parametros Compartilhados
19 & Casos Velocidadle da Ferramenta | 10,0] mimse
20 ® temporizador_1 )
21 ¢ & Desempihar Aceleragéo da Ferramenta | 1200| mmse
22 @ Posicéo_nici_1
23S XKER

° 0 O Sw'nu\av;sO.

O Normal
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23.9.2. Forga

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 simultédnea desta fungdo, com a Correia
Transportadora 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 houver um no6 Force dentrodeum If, ElseIf ou Loop,
€aopcao Check Expression Continuously estiver
selecionada, vocé pode adicionar um script end_force
mode () no final da expressao para sair do controle de
forca.
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AVISO

1.

Evite a desaceleracao elevada antes de entrar o
modo forga.

Evite a aceleracao elevada no modo forga, uma vez
que isso diminui a exatidao do controle de forca.

Evite movimentos paralelos aos eixos compativeis
antes de entrar no modo forga.

4 @ ruw_ue noa_L N
5 = Definir Forga _m
V Modelos .
5 B Agquardar A parte do programa sob este comando de forca serd execttada em modo de forca
Busca No modo de forca, o robd estaré livre na diregdo do recurso selecionado para aplicar a
7 M@ Pop-up forca especificada.
Forca 8 O Parar
P ® Comentério Feature
Paletizagao
Correia 11 =
Transportador 1, o o oo
Aparafusam... 13 = <vazio

14 X Chamar

ot Forca
T 15 = var 222 * force) 0.0 N
16 ¢ b Se "t
17 =) <vazio
18 & Script
19 e Casos
20 ® temporizador_1

&l Desempihar

® Posicéo_Inici_1

& Diregéo
e :ii Sequéncia de Pega
31 ¢ F Forca v

RSO KBRTE

Use o botio de teste abaixo em combinagéo com o
botéo de condugao livre no Teach Pendant para testar o
modo de forca

O Normal

Selec¢ao de recurso

O menu Fungao ¢ utilizado para selecionar o sistema de coordenadas
(eixos) que o robé utilizara enquanto estiver a operar em modo de forga.

As funcdes no menu sdo as que foram definidas na instalagédo.
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Tipo do modo forga  Os tipos de modo de forga, listados abaixo, determinam como o recurso
selecionado é interpretado.

* Simples: Apenas um eixo sera compativel com o modo de forga. A
forga ao longo desse eixo € ajustavel. A forga desejada sempre sera
aplicada ao longo do eixo z do recurso selecionado. No entanto,
para recursos Linha, é ao longo do eixo y.

* Quadro: O tipo de quadro permite um uso mais avangado. Aqui,
compatibilidade e forcas em todos os seis graus de liberdade podem
ser selecionados de forma independente.

* Ponto: Quando Ponto é selecionado, a moldura da tarefa tem o eixo
y a apontar do TCP do robd para a origem da funcionalidade
selecionada. A distancia entre o rob6é 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
posicdo do TCP do robdé muda. Os eixos x e z do quadro da tarefa
dependem da orientagao original do recurso selecionado.

* Movimento: Movimento significa que o quadro de tarefas mudara
com a dire¢gao do movimento do 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 brago 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 forca
perpendicular 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 forg¢a, o brago robético estiver parado
novamente, o quadro de tarefa tem a mesma orientagdo 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.
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Selec¢éo do valor da * O valor de for¢a ou torque pode ser definido para eixos compativeis,
forca e o brago do robé ajusta a sua posi¢ao para alcancar a forca
selecionada.

* Para eixos ndo compativeis, o brago do robd seguira a trajetoria
definida 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:

* Use afungdo de script get _tcp force () em
rosca separada, para ler a forga e o torque reais.

* Corrija o vetor de chave, se a forga e/ou torque real
for menor do que o solicitado.

Limites de A velocidade maxima cartesiana pode ser definida para eixos compativeis.
velocidade O robd se move a essa velocidade em controle de forga, desde que nao
entre em contato com um objeto.

Testar O botao de ligar/desligar, denominado Teste, alterna o comportamento do
configuragées da botédo Freedrive na parte traseira do Teach Pendant do modo Freedrive
forca normal para o teste do comando de forga.

Quando o botdo Teste esta ligado e o botdo Freedrive na parte de tras do
Teach Pendant € premido, o robé ird comportar-se como se o programa
tivesse atingido este comando forcga, e desta forma as configuragoes
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 braco do robé podem/ndo podem ser movidas.

Ao sair deste ecra, o botdo Teste desliga automaticamente, o que significa
que o botéo Freedrive na parte de tras do Teach Pingent € novamente
utilizado para o modo Freedrive

O botéo Freedrive so6 € eficaz quando uma fungao valida estiver
selecionada para o comando Forcar.
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23.9.3. Paletizacao

Descrigao

Paletizagdo € um modelo para facilmente programar tarefas de paletizagao
e de despaletizacdo, escolher e colocar pecgas (p. ex., bandejas,
acessorios, etc.) e fazer o robo realizar agdes repetiveis para diferentes
itens em multiplas camadas, com diferentes padroes.

E possivel criar diferentes padrdes e aplica-los a camadas especificas. E
possivel também posicionar um separador entre cada camada (ver ).
Além disso, & possivel usar Acessorios de Propriedades de paletes para
ajustar facilmente o posicionamento de seu palete.

Para saber mais sobre Acessoérios, ver

Siga a seccao Criagao de um Programa de Paletizagao abaixo para usar
o0 modelo de Paletizacéo.
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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 acoes,
conforme 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 paletizacéo,
selecionando o seguinte:

1. Adicionar A¢ao Antes da Paletiza¢io: Estas agbes sdo
realizadas antes de comecar a paletizacao.

2. Adicionar Agao ap6s Paletizagao: Estas agbes sao
realizadas 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) nd(s) de padrao na arvore de programas para ensinar o
robd posicoes especificas de uma camada (p. ex., pontos de
inicio/fim, cantos de grelha e/ou numero de itens). Ver para
instrucdes de ensino. Todas as posi¢cées devem ser ensinadas no
fundo da palete. Para duplicar um padrao, toque no botao Duplicar
padrao no ecra do n6 de padrbes 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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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

> Avangado 1 X Configuracéo de variéveis Paletizacio
V Modelos 2 ¥ Programa do Robé ¢

Graéficos Variéveis

Busca 3 ¢ Falcen ) A paletizacao permite que o rob execuite tarefas de paletizagao/despaletizacao, tais
4 ¢ |v| Agso antes da paletizacéo como pegar e colocar pecas de 4reas, e executar as mesmas acdes para itens
Forga - =] <vaz diferentes em vérias camadas
Paletizagao | 6 ¢ m Padrdes
. = <va Paletizagao
Correia 7 @ < i
Transportadori 8 & Camadas O Despaletizagéo i
9 m
e . 9 19 Em cada iter Ty
411 @ v Acdo apés paletizacdo Iy i ch e
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

Vel dade 100%

Assistente em Cada O Assistente em Cada Item ajuda a definir as ag6es realizadas em cada

Item

item de um palete, como p. ex., Ponto de Referéncia, Ponto de Rota de
Aproximacéao, Ponto de Rota de Ponto de Ag&o da Ferramenta e Ponto de
Rota de saida (descritos na tabela abaixo). A Abordagem e Pontos de
Rota de saida de cada item permanecem na mesma orientagao e diregao,
independentemente da orientagado dos diferentes itens.

1. Toque no né Em Cada Item na Arvore de Programas.
2. No ecra Em Cada ltem, toque em Seguinte.

3. Toque no botao Mover para Aqui. De seguida mantenha premido o
botdo Auto ou use o botdo Manual para mover o robd para o Ponto
de Referéncia. Toque no botdo Continuar. Toque em Seguinte.

4. Toque em Definir Waypoint para ensinar o Waypoint de
Aproximacgao (see ). Toque em Seguinte.

5. Repita o passo 3.

6. Toque em Definir Waypoint para ensinar o Waypoint de Saida (see
)- Toque em Seguinte.

7. Tap Terminar.

8. Pode agora adicionar nés de acao de pingas apropriados na pasta
Acao da Ferramenta na arvore de programas.
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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
Referéncia 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
Abordagem permanece na mesma orientacao e diregao,
independentemente da orientacéo 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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Adicionar um
Separador Entre
Camadas em uma
Sequéncia de
Paletizagao

Podem ser colocados separadores, como papel ou esferovite, entre
camadas numa sequéncia de paletizacdo. Para adicionar separadores
entre camadas, siga as instrugdes a seguir:

1. Na Arvore de Programas, selecione o n6 Padrdes.

2. No ecra Padrées, selecione Separador e defina a altura utilizando a
caixa de texto Altura do Separador. Se a altura nao for definida, o
programa nao correra.

3. Selecione Camadas na Arvore de Programas. Na tela Camadas,
selecione entre quais camadas vocé quer os separadores (0s
separadores sao colocados automaticamente entre cada camada).

4. Toque no n6 Separador na Arvore de Programas. Toque em Definir
Separador para ensinar a Posi¢cdo do Separador.

5. 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. Além da
pasta Agao da Ferramenta, no nd Agéo do Separador, € possivel
selecionar uma das pastas a seguir:

* Selecionar Separador para programar o robd para selecionar
separadores para paletizagao

* Largar Separador largar os separadores para despaletiza¢ao
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(A) Assistente de
Separadores

(B) Configuragéao
Manual

—

Toque no n6 Agdes de Separadores na Arvore de Programas.
No ecra Acdes 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 robd para o Ponto
Separador. Toque no botdao Continuar. Toque em Seguinte.

Toque em Definir Waypoint para ensinar o Waypoint de
Aproximacgao (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 nés de agao 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 ecra 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 Aproximacgéo 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 n6 de Saida na arvore de programas para ensinar o robd o
Ponto de Rota de Saida (ver).

Pode agora adicionar nés de acao apropriados nas pastas Pegar
Separador, Deixar Separador e Agéo da Ferramenta na arvore de
programas.
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Opgdes para Vocé pode personalizar seu programa de paletizagao das seguintes

personalizar um maneiras:

programa de .
paletizaciao

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. Dessa forma, todos os outros componentes do programa

ajustam-se automaticamente a posi¢cao 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.

Posigcdes
Linha

Grelha

T

Irregular

Para ensinar as posic¢oes, selecione cada item na arvore de
programas:

* Itemlnicial1

* |temFinall

Insira o numero de itens na sua sequéncia utilizando a caixa
de texto Itens na parte inferior do ecra.

Para ensinar as posicoes, selecione cada item na arvore de
programas:

* Cornerltem1
* Cornerltem?2
* Cornerltem3

* Cornerltem4

Insira o nimero de filas e colunas nas caixas de texto
apropriadas e defina a dimensao do padrao.

Para ensinar as posic¢oes, selecione cada item na arvore de
programas:

* Jtem1
* Jtem2

* ltem3

Toque em Adicionar Item para adicionar e identificar um
novo item na sequéncia.
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Agoes O local e a posigao onde quer que o robd esteja ao realizar uma
Pontode acdo  ac&o para cada item de uma camada. O Ponto de Rota de Ponto
da ferramenta 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 o

. S Ponto de Rota de Aproximacéao, o Ponto de Rota de Ponto de
Acao da Ferramenta, e o Ponto de Rota de saida para cada item
numa camada.

Aproximacgéao A posicao e diregao sem colisdes que vocé quer o robé tome ao
aproximar-se de um item em uma camada.

-

Ny v

Acao da A acao que vocé quer o anexo do robd realize para cada item.
Ferramenta

.‘"'1

Sairde Ponto de A posigao e dire¢cao sem colisdes que vocé quer o robd tome ao
Rota afastar-se de um item em uma camada.

=

Wy %
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23.9.4. Correia Transportadora

Descricédo A Correia transportadora permite que o brago do robé acompanhe o
movimento de até dois transportadores. A Correia Transportadora esta
definida na aba de Instalacao.

AVISO

A utilizacao desta fungao ao mesmo tempo que a Forcga
e/ou o Offset do Caminho pode levar a um conflito de
programas.

* 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.

ABCDE

default
N

Correla Transportadra

TCP

[conveyor 1 (desativado) v | O Ativar correia transportadora

1 Carga Gtil
Montagem
Configurago
de E/S
10 da
feramenta
Varidveis
Inicializagéo

Transigéo
suave

Posigao Inicial

Correia
Transportador:

Aparafusam...

O Em funcionamento
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Correia
transportadora

1. No Cabecalho, toque em Programa.

2. Toque em Modelos e selecione Correia Transportadora para
adicionar um né de Correia Transportadora & Arvore de Programas.
Qualquer movimento listado sob o n6 da Correia transportadora
controla o movimento do transportador.

3. Em Correia Transportadora, na lista pendente Selecionar
Transportadora, selecione Transportadora 1 ou Transportadora 2
para definir qual a transportadora a ser rebocada.

AVISO

Se houver um né de Rastreamento do Transportador
dentrodeum If,Else If ouLoop,eaopgdo Check
Expression Continuously estiver selecionada, vocé
pode adicionar um script END_Conveyor Tracking ()
no final da expressao para sair do rastreamento do
transportador.
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23.9.5. Aparafusamento

Descrigao

Acrescentando um
N6 de
Aparafusamento

O né do programa de Aparafusamento proporciona uma maneira facil de
adicionar uma aplicacao de aparafusamento a uma chave de fenda anexa.
A configuracdo da aparafusadora e das respetivas ligagdes ao robd é
definida no separador Instalagao (ver Geral).

<sem nome>* D -] E (ool

CEaE Mo (oo ccce —

Q - Gréficos Varidveis
> Avancado ) N avei
1 X Configuragéo de varidveis Aparafusamento
\/ Modelos 2 v Programa do Robd P
3 @ v Aparafusamento
Busca i -
W Aparafusadora: Definido pelo utilizador
Forca 5 ® Adicionar actes para este mar . UM Infclo de E/S e TCP devem ser definidos na nstalagao
Paletizaéo Diregéo
Correia @ spertar
Transportador: e}
Desapertar

Aparafusam...
aq 13

O Ativar o ponto de partida

Processo

O Siga o parafuso utiizando

< >

ONormaI { o 100 o 0 o simulaczo ()

No Cabecgalho, toque em Programa.
Sob Modelos, toque em Aparafusamento.

Selecione Apertar para seguir o parafuso na dire¢éo do aperto
(entrada), ou selecione Desapertar para seguir o parafuso na
direcao de desapertar (saida). Esta selecao so6 afeta o movimento
de um robd para seguir o parafuso e seus calculos de medigéo.

No campo Selegao de Programa, pode selecionar um programa de
aparafusamento, dependendo dos sinais da Sele¢ao de Programas
na Instalacao.

Selecione Ativar ponto de partida para adicionar uma MovelL a
Arvore de Programas que é executada quando a aparafusadora ja
estd a funcionar.

Selecione Ativar o tratamento de erros da maquina, para adicionar
uma medida corretiva, se necessario, a Arvore de Programas antes
de iniciar as a¢des de aparafusamento.
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Afeta a agéo de Selecione Seguir o Parafuso, em Processar, para afetar a agao de
aparafusamento aparafusamento 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
Coloqgue a ponta da parafusadeira acima do

parafuso antes de comecar um programa de
aparafusamento. Exercer qualquer forga sobre o
parafuso pode afetar o desempenho do programa
de aparafusamento.

* Velocidade: Selecione uma Velocidade da ferramenta e
Aceleragéo fixas para o robd seguir o parafuso.

* Expresséo: Semelhante ao comando If (ver 23.8.4. Se na pagina
265), selecione Expressao para descrever a condicao sob a qual o
robd segue o parafuso.
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Aparafusar até
Descricao O né do programa de aparafusamento inclui um né Até obrigatorio que
define os critérios de paragem para o processo de aparafusamento.
>E“'°: — T Q - Graéficos Variaveis
2 v Programa do Robs Aré
Busca 3 ¢ v Aparafusamento
4 Especifique a condicao Até. O robd seguird o processo Até a condicao especificada
Forca 5 coes para este man estar satisfeita,
Paletizagao 6 Sucesso
N 7 ara este man
Traneportador
Aparafusam... ‘
B
Erro
I‘
< >
285 %l = Adicionar Até
ONormaI o 0 O S\V‘ﬂ\,ﬂa\;a\:\.
Vocé pode definir os * Sucesso: O aparafusamento continua até ser detetada a conclusao
seguintes critérios da operacao com a opc¢ao selecionada. Vocé s6 pode adicionar uma
de parada: condig¢do de sucesso.

* Erro: O aparafusamento prossegue até que seja detetado um erro
na(s) opcao(des) selecionada(s). Vocé pode adicionar mais de uma
condigao 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
definido.

* Distancia: O aparafusamento continua até uma
distancia definida.

* Expressao: O aparafusamento continua até que uma
condicdo de expressao personalizada seja cumprida.
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23.10. URCaps

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.

UR10e
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Descrigéo

O TCP remoto e o URCap Toolpath permitem a vocé definir os Ponto
Centrais da Ferramenta (RTCP), onde o ponto central da ferramenta é
fixado no espaco, em relagéo a base do rob4. O Remote TCP e o Toolpath
URCap também permitem programar pontos de passagem e movimentos
circulares, e gerar movimento do robdé com base em ficheiros de percurso
de ferramenta importados definidos em pacotes de software CAD/CAM de
terceiros.

O Remote TCP URCap requer que o seu robd seja registado antes de ser
utilizado (ver Registo do Rob6 e ficheiro de Licenca na pagina 388). O
RTCP funciona em aplicagdes que exigem que o robd segure € 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 relacdo a ferramenta fixa.

R B2 +

Rur

llation Move 1O Log
Remote TCP & Toolpath

> Safety

Start the controller before using this URCap:

> Features

2 Fieldbus Controller Status: STOPPED

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% Sw‘m.ﬂatiw:wn.

Semelhantemente a um TCP regular (ver ) é possivel definir e atribuir um
nome a um RTCP na Configuracdo da Guia Instalacao.
Vocé também pode realizar as acdes a seguir:

* Adicionar, renomear, modificar e remover RTCPs
* Entender o RTCP padréo e ativo

* Ensinar Posi¢cao do RTCP

* Copiar Orientagédo do RTCP
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Configuragao do Definir um RTCP usando um Recurso para permitir que o robé mova-se
TCP remoto de um relativo ao RTCP enquanto cria Pontos de Rota RTCP e Movimentos de
recurso Circulo RTCP.

1. Toque no icone de mais para criar um novo RTCP RTCP. Ou
selecione 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*

Instal

3 insta M o og
> General Remote TCP & Toolpath

) Safety
Instructions
) Features

= Remote Tool Center Point lIl
) Fieldbus
Defined with respect to the robot base frame.

[ 72 | @rrce I [m ][+ ][

Remote TCP
& Toolpath Position

Set position using the wizard.:

X 0.00 mm

Y 0.00 mm 4
z 0.00 mm

& Remote TCP
Orientation

I alues from a feature
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

Tipos de movimento
TCP remoto

RTCP_MoveP A semelhanca do que sucede com o MoverP, e RTCP_MoveP define a
velocidade e aceleragao da ferramenta que o Brago do Robd move em
relacdo ao TCP Remoto. Ver.

Movimento Circular A semelhanca do que sucede com um movimento em Circulo, o
RTCP movimento 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
menor que o valor especificado. O raio de circulo é r, a
aceleracdo maxima é A, e a velocidade maxima n&o pode
exceder Ardevido a aceleragao centripeta.
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Ponto de rota de
TCP remoto

Ensinar Pontos de
Rota TCP Remotos

Configurando um
ponto de rota RTCP

Semelhantemente a pontos de rota regulares, os pontos de rota RTCP
permitem que uma ferramenta mova-se linearmente usando velocidade
constante e misturas circulares. O tamanho do raio de mistura predefinido
€ um valor partilhado entre todos os pontos de passagem. 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 brago do robd
para a posicao desejada.

Run

) ST 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 9 Y RTCP_MoveP
3

= RTCPWaypoint_1

Vv URCaps
L RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

Graphics Variables

Remote TCP Waypoint

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed

Tool acceleration

~+ waypoint
- CircleMove 3
=+ Toolpath

O Power off E O — Simulation .

1. No Separador Programa, insira um n6 RTCP_MoveP.

A

No né RTCP_MoveP, toque em Definirpara mostrar o ecra de
Movimento.

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 rob6 faga uma transi¢cao suave entre as duas
trajetérias. 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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Toolpath TCP
remoto

Configurando um
Toolpath TCP
remoto

Configurando um
Toolpath usando o
Software CAD/CAM

O TCP remoto e o URCap Toolpath geram movimentos do robd
automaticamente, tornando mais facil seguir trajetérias complexas com
precisao.

1. Paraintroduzir o fluxo de trabalho, selecione Movimentos do
Caminho de Ferramentas TCP Remotos na pagina inicial remota
TCP & Caminho da Ferramenta URCap.

2. Siga as instru¢des do Separador de Instrugdes.

Um movimento do Toolpath TCP remoto exige os seguintes principais
componentes:

* Arquivo Toolpath
* TCP remoto
* PCS TCP remoto

Um toolpath define a orientacgao, trajetoria, velocidade ou (taxa de
alimentacao) e sentido de percurso da ferramenta.

—

Crie ou importe um modelo CAD de uma peca.
Defina um Sistema de Coordenada da Peca (PCS) fixo a peca.

Crie um toolpath relativo ao PCS com base em recursos da pecga

A 0D

Simule o movimento toolpath para verificar se este atende as
expectativas.

5. Exporte o toolpath para um arquivo de cédigo G com extensao de
arquivo .oc.

UR10e
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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
Polyscope.

<unnamed>* D
default* .
p

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 file> A Use active PCS - 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 .
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TCP remoto

PCS TCP remoto

Configurando um TCP remoto para movimentos Toolpath

1. No primeiro ponto de rota no ambiente CAM, determine o sentido da
ferramenta.

Utilize o freedrive para agarrar manualmente a peca com a pinca.
Selecione o local do TCP remoto

Use o assistente de posi¢ao para obter os valores positivos.

o & w0 DN

Ajuste o robd até que a pose desejada da pega 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 orientacao visualizada na
etapa anterior.

8. Defina a orientacdo do TCP remoto copiando os valores
visualizados no Recurso de Plano. A pose da peca desejada é
mantida enquanto o toolpath é executado.

O Sistema de Coordenadas da Peca TCP remoto (PCS) é definido
conforme fixado em relacao ao flange da ferramenta do rob6. Toque no
detector, 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.

Run

P
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions Toolpath Remote TCP
Remote TCP Part Coordinate System lIl

Fieldbus
) Defined with respect to the robot tool frame.

[7 ]|@rrcepes v [+ ]l @

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

(@) Teach by defining origin, +X axis, and +Y direction of F

(O Teach using four reference points on part's surface

Next @ cancel

O Normal Speed (C— 0% Simulation .
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Configurando um
PCS TCP remoto

Utilize este método se o PCS puder ser definido na superficie da peca.

1.
2.

Utilize o freedrive para agarrar manualmente a pega com a pinga.

Selecione um TCP Remoto para ensinar os pontos de referéncia.
Para alta precisao, defina temporariamente um TCP remoto
acentuado para concluir este processo de ensino.

Mova o robé para o TCP Remoto para tocar a eixo X positivo,
original, e o sentido do eixo Y positivo do PCS da peca.

Toque em Definir para concluir o processo de ensino. Os valores de
posicao e orientacdo sédo preenchidos automaticamente.

Como alternativa, use este método.

1.
2.

Selecione trés ou quatro pontos de referéncia na superficie da peca.

No software CAD/CAM, registre as coordenadas X, Y, Z,
relacionados ao PCS dos pontos de referéncia selecionados.

Utilize conducao livre para segurar manualmente a pegca com a
garra.

Selecione um TCP Remoto para ensinar os pontos de referéncia.
Para alta precisao, defina temporariamente um TCP remoto
acentuado para concluir este processo de ensino.

Digite as coordenadas do primeiro ponto de referéncia.

Mova o robd para que o TCP remoto toque no primeiro ponto de
referéncia da peca.

Repita as etapas cinco e seis para os outros pontos de referéncia.
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Definindo um PCS Para casos de uso avangados, onde a peca nao € presa com grande
variavel consisténcia, € possivel definir um PCS Variavel para ajustar os
movimentos do toolpath de acordo com o local e orientagédo da pega em
relacéo 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 orientagédo do
PCS. Vocé deve converter a saida do sensor para a estrutura do
flange da ferramenta do robd.

2. Verifique se o PCS esta configurado em relagao a peca e se o local
e orientagao sao detectaveis pelo sensor externo.

3. No PolyScope, crie uma pose variavel ligada a saida do sensor
externo como um PCS variavel. Dé-lhe um nome distinto, por
exemplo, variable_rtcp_pcs_1.

4. Insiraum N6 do Caminho da Ferramenta RTCP.

5. No canto superior direito da pagina do programa, no menu
pendente, selecione PCS Variavel.

6. No menu pendente Selecionar PCS, selecione variable_rtcp_pcs_
1.

7. 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

remoto

A secao a seguir explica como usar um PCS variavel em um n6 de
N6 de Toolpath TCP Toolpath TCP remoto.

1.
2.

3

W URCaps

Toolpath

Move

Toolpath_2 Fixed PCS v

Move Select Toalpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v

O Use feed rate

@ Use shared tool speed

I i o Tool speed
+ Toolpath @ Use shared tool acceleration
O Tool acceleration

un 1o og @3
) CET ] 1 ¥ Robot Program
) Templates 2 @ v Toolpath MoveP

3

Aceda ao Separador Programa e toque em URCaps.
Selecione Mover TCP remoto para inserir um n6 RTCP_MoveP.

Selecione um TCP e selecione os parametros de
movimento:velocidade da ferramenta, aceleracao da ferramenta e
raio de uniao.

Toque em +Caminho da Ferramenta para inserir um n6
RTCPToolpath. Exclua o né do ponto de rota RTCP criado por
padrao, se este nao for necessario.

Selecione o arquivo toolpath e 0o PCS TCP remoto correspondente
NOS Menus SuUsSpensos.

Ajuste os parametros de movimento se valores diferentes tiverem
que ser aplicados ao n6 Toolpath RTCP.

Toque em Mover para o Primeiro Ponto para verificar se a parte
agarrada se aproxima do TCP Remoto, como esperado.

Teste o programa no modo de simulagdo a uma velocidade baixa
para confirmar as configuragoes.

ey

Variables

Toolpath
= Toolpath 2

! A toolpath file must be selected.

O Normal Speed (— 100% SN‘\‘HJlat\DH.

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 23.7.1.
Movimento na pagina 208
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Movimentos TCP
Toolpath regulares

Configurando e
importando um
arquivo Toolpath

Configurando um
TCP regular

Semelhante a configuracdo de um Movimento Toolpath TCP remoto, um
Movimento Toolpath TCP regular requer o seguinte:

* Arquivo Toolpath
* TCP regular

* Recurso de Plano como um PCS

Isto é semelhante a configuragdo de um percurso de ferramenta (consulte
Configurando um Toolpath usando o Software CAD/CAM na pagina 299) e
a importacao de um percurso de ferramenta (consulte Importando um
Toolpath codigo G para o PolyScope na pagina 300).

* Siga as instrugdes para configurar um TCP regular.

* Verifique o eixo Z positivo dos pontos da ferramenta distantes da
superficie da peca.

UR10e
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Configurando um
PCS de Recurso de
Plano

Configurando um
N6 Toolpath

Crie uma funcionalidade de plano Acrescentando um plano ou
Ensinando 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,
original, 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
movimento:velocidade da ferramenta, aceleracao da ferramenta e
raio de unidao. Selecione Rodar livremente a ferramenta em torno
do seu eixo Z. Nao selecione se a ferramenta tiver que seguir a
orientacao ao redor do eixo Z definido no arquivo toolpath.

. Toque em +Caminho da Ferramenta para inserir um n6 do

Caminho da Ferramenta.

No menu suspenso, selecione um arquivo toolpath e o PCS
correspondente (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

ferramenta 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 23.7.1.
Movimento na pagina 208
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24. Separador de Instalagao

24. Separador de Instalacao

Descrigao

O separador Instalagao permite-lhe configurar as definicdes que afetam o
desempenho geral do robé e do PolyScope.

24.1. Configuracao do TCP

Descricédo

Posigcao

O Ponto Central da Ferramenta (TCP) € um ponto na ferramenta do robd.
Cada TCP contém uma translagao e uma rotacao relativamente ao centro
da flange de saida da ferramenta.

Quando programado para regressar a um ponto de passagem previamente
armazenado, um robd move o TCP para a posi¢ao e orientagao guardadas
no ponto de passagem. Quando programado para movimento linear, o
TCP se move de forma linear.

? n <sem nome>*
= N * 7N E defaut
B - - IR
Ponto Cantra da Ferramenta Visuaizagéo Tcp
TCP =
. - i
1 Carga (til
Montagem Posigéo
v S X 0.0/mm
de E/S Y 0.0/ mm # Medida
10 da z 0.0 mm
feramenta
Variaveis r
P Orientag&o
Inicializagao
= Unidades Rotaéo Vetorial [rad] - A
Transicio ) =
suave
oo RX 0.0000
Posigao Inicial '
: 0.0000 # Medida
Correia 0000
Transportador; RZ : Flange da Ferramenta
Aparafusam... y Y
> seguranca
X z
> Fieldbus

O Normal

As coordenadas X, Y, z especificam a posi¢cao
TCP. Quando todos os valores (incluindo
orientacao) forem zero, o TCP coincide com o
ponto central no flange de saida da ferramenta e
adota o sistema de coordenadas mostrado na tela.
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Orientagao

Adicionar,
renomear, modificar
e remover TCPs

TCP Ativo

TCP padrao

As caixas de coordenadas RX, RY, RZ especificam
a orientagdo TCP. De modo semelhante ao
Separador Mover, utilize as Unidades no menu
pendente acima das caixas RX, RY, RZ para
selecionar as coordenadas de orientagao

Pode comecar a configurar um novo TCP com as
seguintes agoes:
* Toque em para definir um novo TCP

com um nome Unico. O novo TCP esta
disponivel no menu suspenso.

* Toque em[ Z | para mudar o nome a um
TCP.

* Toque em [ | pararemoverum TCP
selecionado. Ndo pode remover o ultimo
TCP.

Ao mover linearmente, o robé sempre usa o TCP ativo para determinar o
desvio TCP. O TCP ativo pode ser alterado através de um comando Mover
(ver 23.2.2. Guia Comando na pagina 196) ou de um comando Definir. O
movimento do TCP ativo é visualizado no separador "Graficos" (ver
23.2.3. Guia Graficos na pagina 199).

O TCP padrao deve ser definido como o TCP ativo antes de se executar
um programa.

* Para definir um TCP como padréo, 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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24.1.1. Ensinar Posicao do TCP
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Atingindo a As coordenadas de posi¢cao do TCP podem ser calculadas
orientacdo do TCP automaticamente 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
correspondentes 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
necessario haver diversidade suficiente nas posi¢oes. Se nao
houver diversidade suficiente, o LED de status acima dos botdes
fica vermelho.

l_m ; ‘*’ Q E :;:':rs‘tnwne:v

Instalagio | Mover Histérico

Peonto Central da Ferramenta N ) "
Ensinar Orientacdo do TCP

TCP e
| =
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 ocrr] [@amn]

Aparafusam...

) Seguranca

> Fieldbus

Q- — 000 @

Embora trés posi¢des sejam o suficiente para determinar o TCP, uma
quarta posicao serve para verificar melhor se o calculo esta correto. A
qualidade de cada ponto salvo com relagéo ao TCP calculado € indicada
usando um LED verde, amarelo ou vermelho no respectivo botéo.

1. Toque em Medir.

2. Selecione um recurso na lista suspensa. (Ver 24.13. Funcdes na
pagina 335) para informagdes adicionais sobre a definicdo de novas
funcionalidades

3. Toque em Selecionar ponto e utilize as setas Mover ferramenta
para uma posi¢ao em que a orientacao da ferramenta e o TCP
correspondente coincidam com o sistema de coordenadas das
caracteristicas selecionadas.

4. Verificar a orientacao TCP calculada e aplica-la ao TCP
selecionado, tocando em Definir.

Manual do utilizador 310 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



UNIVERSAL ROBOTS

I

'SOpEAI9Sal SONBIIP SO SOPO | “S/V S10qoY |esiaaiun 1od +z0zZ-6002 ®@ WbuAdo)

Manual do utilizador

311

UR10e



I
UNIVERSAL ROBOTS

24.2. Carga util

Descrigao Deve definir a carga util, o centro de gravidade (CoG) e a inércia para que o
robé funcione da melhor forma.
Pode definir maltiplas cargas Uteis e alternar entre elas no seu programa. E
util nas aplicagdes de Apanhar e Colocar, por exemplo, em que o robd
apanha e solta um objeto.

UEP M Payioad - i}

Carga Gtil

Visualizagdo da carga util

- IV
Montagem Carga uatil

M. 0,000k
Configuracao assa _ g
de E/S Centro de gravidade n a
10 da CcX 0,00 mm # Medida |

fe t

Sfamenta cy 0,00( mm

Variaveis cz 0,00/ mm

Inicializacéo 1 !

Transigao
suave

! Nao se esqueca de definir a massa total da carga Util & E
Posicao Inicial  INércia (kg m?)
SEch [0 Utiizar uma Matriz de Inércia personalizada

Transportadori Flange da Ferramenta

Aparafusam...

Y Y
.

0 Inércia dada com origem no centro de gravidade e os eixos
alinhados com os eixos de flange da ferramenta

O R —— 000 ---@

Adicao, Pode comecar a configurar uma nova carga util com as seguintes agoes:
renomeacao, .
modificacédo e

remocao de carga .
Gtil * Toque em para mudar o nome de uma carga util.

Toque em para definir uma nova carga util com um nome Gnico.
A nova carga util esta disponivel no menu suspenso.

* Toque em [ ' para remover uma carga util selecionada. Nao pode
remover a ultima carga util.

Carga Util Ativa O visto no menu suspenso indica a carga Util que esta ativa [d+ raoad v,
A Carga Util ativa pode ser alterada através de| - se tiow

Carga util por A carga util padrao esta definida como carga util ativa antes do programa
defeito iniciar.

* Selecione a carga util desejada e toque em Definir como padrao
para definir uma carga util como padréo.

O icone verde no menu pendente indica a carga util configurada por
defeito :‘/Paylcm v
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Definigao do Centro
de Gravidade

Estimativa da carga
atil

Utilizagao do
Assistente de
Estimativa de Carga
Util

Toque nos campos CX, CY e Cz para definir o centro de gravidade. As
definicdes aplicam-se a Carga Util selecionada.

Este recurso permite ao robd ajudar a definir a carga util e Centro de
Gravidade corretos (CoG).

1. No separador Instalagdo, na opgao Geral, selecione Carga Util.
No ecra de Carga Util, toque em Medida.

No Assistente de Estimativa de Carga toque em Seguinte.

A oD

Siga os passos do Assistente de Estimativa de Carga Util para
definir as quatro posicgoes.

Para definir as quatro posi¢coes € necessario mover o braco do robé
para quatro posicoes diferentes. A carga da carga util € medida em
cada posigao.

5. Assim que as medigdes estiverem concluidas, pode verificar o
resultado e tocar em Terminar.

AVISO

Siga estas diretrizes para obter os melhores resultados de
Estimativa da Carga Util:

* Verifique se as posi¢coes de TCP variam o maximo
possivel umas das outras

* Execute as medi¢gées num periodo de tempo curto

* Evite puxar na ferramenta e/ou carga util conectada
antes de/durante a estimativa

* A montagem e o angulo do robb devem ser
corretamente definidos na instalagcéo

UR10e
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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 selecionada.

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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24.3. Montagem

Descrigao

Especificar a montagem do Braco do Robé serve dois propésitos:
1. Fazer o Brago do Robd aparecer corretamente na tela.

2. Informar ao controlador sobre a dire¢ao da gravidade.

Um modelo de dindmica avangada da ao brago do robd movimentos
suaves e precisos, bem como permite ao brago do robé manter-se em
Modo Freedrive. Por essa razao, € importante que a montagem do robé
seja feita corretamente.

AVISO
A ndo montagem correcta do braco do robé pode resultar

em paragens frequentes do robé, e/ou o braco do robd
mover-se-a ao premir o botao Freedrive.

Se o Bracgo do Robd estiver montado sobre uma mesa plana ou no chéo,
entdo nao sera necessario fazer nenhuma mudanca nesta tela.

No entanto, se o braco do Robd 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
definem um angulo arbitrario.

UR10e
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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.

Carga util
Montagem

Configuracao
de E/S

10 da
feramenta #

Variéveis

Inicializacao

Transigao
suave

Posicao Inicial I-E__)
Correia
Transportadori

Aparafusam...

Girar Suporte da Base do Robd

O Normal

24.4. Configuracao de E/S

Montagem e Angulo do Robé

£

2]

Inclinar

Gup

»

o
=}

«

L Sa R IR T

° 0 o simuaczo ()
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Descricéao

Tipo de sinal E/S

Atribuicdo de nomes
definidos pelo
usuario

AcOesE/S e
Controle de Guia
E/S

Utilize o ecra de Configuracdo de E/S, para definir sinais de E/S e
configurar agées com o controlador do separador de E/S. Os tipos de sinais
de E/S estao listados em Entrada e Saida.

Para aceder aos registos de utilizacao geral, pode pode utilizar um
barramento, por exemplo, Profinet e EtherNet/IP.

Se ativar a Interface de Comunicacao da Ferramenta (TCl), a entrada
analdgica da ferramenta fica indisponivel.

? * n E <sem nome>*

= N 7= default*

= . £l mistérico ©
Exibir

TCP

pigital -

1 Carga (til
Entrada Saida

N . DIf0] digital in(o] ~ Dol digital_out[0] ~
Configuragcao digital a

de E/S oIt igital in(1] % DO[L] igital_out(1] Prog-Running

DIf2] digital in(2] Start-Prog Do[2l  digital_out(2]

DIf3] digital in(3] Stop-Prog Dol digital_out(3]

10 da

feramenta
DI[4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]

Variaveis DI[S] digital_in(5] Do[s] digital_out[s]
oile) digital ini6] Dolel digital_out(6]
oi7) digital in(7] Dol7l  digital_out(7]

Inicializagéo
Transigéo

suave Tio] tool_in[0] To[o] tool_out[0]
Ty tool_in[1] To[1] tool_out[1]

Posicao Inicial
e 1/O Selecionado:  digital_out1]

Transportador:
Renomear

Aparafusam...
> seguranca

Acéo no programa
> Fieldbus
Ao durante a execugao - baixo quando parado -]

ONormaI vu: o 0 o simulaczo ()

Para limitar o niUmero de sinais listados em Entrada e Saida, use o menu
suspenso Visualizagao para alterar o conteudo exibido com base no tipo
de sinal.

Pode nomear os sinais de Entrada e Saida para identificar facilmente os
que estdo a ser utilizados.

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.

Vocé deve fornecer um nome definido pelo usuario para um registro de
propésito geral para disponibiliza-lo no programa (ou seja, para um
comando Wait ou a expressao condicional de um comando If ).

Os comandos Wait e If sdo descritos em (23.7.4. Aguardar na pagina 247)
€ (23.8.4. Se na pagina 265), respetivamente. Pode encontrar os registos
de utilizagao geral nomeados no seletor Entrada ou Saida no ecra Editor
de Expressdes.

Pode utilizar as E/S digitais Fisicas e de barramento para acionar agées ou
reagir ao estado de um programa.
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Controle da guia
E/S

Acdes de entrada
disponiveis

Acgoes de saida
disponiveis

Utilizar o controlo do Separador E/S para especificar se uma saida é
controlada no separador E/S (quer por programadores, quer por
operadores e programadores), ou se € controlada pelos programas dos

robos.
Acao
Iniciar

Parar

Pausa

Conducéao Livre

AVISO

A

Acéo

Inicia ou retoma o programa atual
numa subida de transicao (apenas
ativado no Controlo Remoto, ver
29.2. Configuracoes na pagina 381)

Para o programa atual em uma
borda ascendente

Pausa o programa atual em uma
borda ascendente

Quando a entrada é alta, o rob6d
entra em freedrive (semelhante ao
bot&o do freedrive).

A entrada é ignorada se outras
condi¢des nao permitirem o
freedrive.

Se o robd é parado durante o uso da acao 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 acao de entrada Iniciar,
o robd se move lentamente para a posi¢cao de onde foi
pausado antes de resumir esse programa.

Estado de saida

Acéo

Baixo quando ndo estiverem Baixo
execucao

Alto quando ndo estiver em Alto

execugao

Estado do
programa

Parado ou em
pausa

Parado ou em
pausa
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Alto, quando estiver em Baixo Executando
execucao - baixo quando Alto Parado ou em
parar pausa
Baixo Programa
Baixo em paragem ndo encerrado
planeada nao
programado
Baixo Programa
Alto encerrado
nao
Baixo em paragem néo programado
planeada, senao Alto Em
execucao,
parado ou em
pausa

Alterna entre o alto e o baixo Em execuc¢éo
(pause ou
pare o
programa
para manter o
estado de
pulso)

Impulso Continuo

Causade

AVISO
encerramento do
programa Ocorre 0 encerramento nao programado de um programa

em qualquer das seguintes situacdes:
* Paragem do robd
* Falha
* Violagéo

* Excecao de tempo de execugao

24.5. Variaveis de Instalacao
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Descrigéo

As variaveis criadas no painel de Variaveis de Instalagdo chamam-se
variaveis de instalagao e sao utilizadas como variaveis normais do
programa. As variaveis de instalagdo sdo distintas porque mantém o seu
valor mesmo que um programa pare e depois recomece, e quando o brago
do rob6 e/ou a Caixa de Controlo sgo desllgados e ligados novamente.

Variaveis de Instalacéo

TCP

~ Descrigdo [I»

Carga Gtil % Nome ~ Valor
Montagem

Configuracao
de E/S

10 da
feramenta

Variaveis
Inicializacao

Transigao
Suave

Posicao Inicial

Correia
Transportador:

Aparafusam...

) Seguranga
Nome Valor Descrigdo
> Fieldbus =

O

000 @

O Normal

Criacao de variaveis Os nomes e valores das variaveis de instalacdo sdo armazenados com a

de instalacéo

instalacdo, para que possa utilizar a mesma varidvel em varios programas.
As variaveis de instalacao e os seus valores sdo guardados
automaticamente a cada 10 minutos durante a execuc¢éo do programa,
também quando o programa é pausado e quando é parado.

Para criar uma variavel de instalacao

1. Toque em Criar novo e um novo nome de variavel é sugerido no
campo Nome .

Pode editar o nome da variavel como quiser.
2. No campo Value, defina um valor para a nova variavel.
Nao pode guardar uma variavel sem definir primeiro o Valor.
Pode descrever a nova variavel de instalagdo no campo Descri¢ao.

4. Pode definir a nova variavel como favorita ao marcar a caixa
Variavel favorita.

5. Toque em OK para adicionar a nova variavel a lista de Variaveis de
Instalacdo.
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Designar variaveis A designacao de uma variavel de instalagao favorita permite que a variavel

de instalagao de instalagao faca 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 instalacdo como favorita
1. No cabecalho, toque em Instalacgao.
2. Em Geral, selecione Variaveis.
As variaveis estao listadas em Instalagao de variaveis.
Selecione a variavel desejada.
4. Marque a caixa Variavel favorita.

5. Toque em Executar para voltar a exibicdo da variavel.

Gestdo de varidveis Para editar variaveis de instalagao

de instalagao 1. Selecione a variavel desejada na lista de Variaveis de Instalagao.

2. Pode editar o Valor, a Descrigao ou a Variavel favorita.

Nao pode editar o nome da variavel neste passo.

As alteracgdes nas variaveis de instalacdo editadas tém efeito imediato.
Para eliminar variaveis de instalacao

1. Selecione a varidvel desejada e toque em Eliminar.

2. Selecione Eliminar variavel na janela de confirmagao

Descrigdes de Pode adicionar informacdes as suas varidveis adicionando descri¢coes de

variavel variaveis na coluna Descri¢do. Pode usar as descri¢cdes de variaveis para
transmitir a finalidade da variavel e/ou o significado do seu valor aos
operadores que usam o ecra da aba Executar e/ou outros programadores.
As descri¢des das variaveis (se usadas) podem ter até 120 caracteres,
exibidas na coluna Descri¢ao da lista de variaveis no ecra da aba Executar
€ no ecra da aba Variaveis.
Uma descricao de variavel abrange varias linhas para ajustar a largura da
coluna Descri¢cdo, se necessario. Também pode recolher e expandir a
coluna Descri¢gao usando os botdes mostrados abaixo.
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Para recolher/expandir a coluna Descrigédo

1. Toque em Recolher".II para recolher a coluna Descrig&o.

q

2. Toque em Expandir "Il para expandir a coluna Descri¢ao.
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24.6. Inicializacao

Descricédo A tela de Inicializacao contém configuracdes para carregar
automaticamente e iniciar um programa padrao, bem como para inicializar
automaticamente o Brago do robd durante a energizacao.

Abrr

As alteragoes nao terdo efelto até salvar a instalagao

ez

Tcp Arquivo de Programa Padréo
1 Carga (til Carrega automaticamente o programa padr&o quando o robé & ativado
Califizg =i O Carregar programa padréo
Configurago
de E/S
10 da Inicie Automaticamente o programa padréo na Guia Executar
feramenta
o Ligar borda para
Varidveis
Inicializagéo
Transicao t Se a opgéo Inicializacéo Autorética abaixo também estiver ativada, o robé poderd comecar a se mover e ligar.

suave
Posigao Inicial

Correia

Isso apenas esta disponivel no modo de Controle Remoto.

Inicializagdo Automatica

Transportador; Inicializar automaticamente o robot se o brago estiver desligado

Aparafusam...

Freio automético libera o robd
> seguranca
<Entrada.Di> v borda para

Ligar

> Fieldbus 1. O rob6 pode se deslocar devido ao procedimento de liberagéo do freio.

Isso apenas esta disponivel no modo de Controle Remoto.

o 0 O Sw‘ﬂu\agag.

O Normal

AVISO

1.

Quando o carregamento automatico, iniciar
automatico e inicializar automatico estiverem
habilitados, o robd executa o programa assim que a
Caixa de Controle for ligada se o sinal de entrada
corresponder ao nivel de sinal selecionado. Por
exemplo, a borda de transi¢céo para o nivel de sinal
selecionado nao sera necessaria nesse caso.

Use precaucao quando o nivel do sinal for definido
como BAIXO. Os sinais de entrada, por padrao, sao
baixos: levando o programa a correr
automaticamente sem ser ativado por um sinal
externo.

Deve estar em Modo de Controlo Remoto para
poder executar um programa onde o arranque e a
inicializacdo automaticos estao ativos.
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Carregando um
programa de
inicializagao

Iniciando um
programa de
inicializacao

Sera carregado um programa padrao quando a Caixa de Controle for
ligada. Além disso, o programa predefinido € carregado automaticamente
quando o ecra Executar programa (ver 22. Guia Executar na pagina 182)
€ introduzido e nenhum programa é carregado.

O programa padrao ¢ iniciado automaticamente no ecra Executar
Programa. Quando o programa predefinido € carregado e é detetada a
transicao do bordo do sinal de entrada externo especificado, o programa &
iniciado automaticamente.

No arranque, o nivel atual do sinal de entrada é indefinido. Escolher uma
transicao que corresponde ao nivel do sinal ao inicializar, vai iniciar
automaticamente o programa. Além disso, deixando o ecra Executar
Programa ou tocando no botdo Parar no Painel de instrumentos desativa
a funcao de arranque automatico até o botdo Executar ser premido
novamente.

24.7. 10 da feramenta

Descrigao

O Controle de Interface E/S permite a vocé alternar entre o controle do
usuario e o controle URcap.

(AR

Histérico

Interface de Controlo IO

Tce Selecione 0 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 Gtil
Montagem Controlado por Utilizaclor -

Configuracao

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 O 9 ferramenta anexada
Variaveis analog_in(2]

; Tensé&o de saida da ferramenta 0 A4
Inicializaca analog_in[3]
nicializagao
& Ajustar a tenséo da ferramenta para 24V pode darificar o

Transicao @ Interface de comunicacdo ' elggpamento anexado se este estiver configurado somente para
suave
Posicao Inicial A Interface de Comunicagdo da Ferramenta permite a

comunicagdo com a ferramenta sem fiagéo externa
Correia O Energia de pino duplo
Transportador: Taxa de Transmissao 115200 v
Aparafusam... Paridade Nenhum v @ Saida padréo

) Seguranga Bits de Paragem Um - Saida digital O ‘Dreno (Sinking) (NPN) v ‘
Caract. RX Ociosos 1,5 Saida digital 1 ‘DFEHO (Sinking) (NPN) v ‘
) Fieldbus Caract, TX Ociosos 3,5

ONormal 7 o m o simuacéo ()
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Controle da
interface E/S

1.

Toque na guia Instalacao e, em Geral, toque em E/S da ferramenta.

2. Em Controle de Interface de E/S, selecione Usuario para acessar as

Entradas analogicas da ferramenta e/ou configuragdes do modo de
saida digital. Selecionar um URCap remove o acesso as Entradas
analdgicas da ferramenta e as configuracdes 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
controle a Interface ES da ferramenta.

24.7.1. Entrada analogica - Interface de comunicagao

Descrigao

Interface de
Comunicacgao da
Ferramenta

A Interface de Comunicagao da Ferramenta (TCI) permite que o robd
comunique com uma ferramenta anexada através da entrada analdgica da
ferramenta do robd. Isto elimina a necessidade de ter cablagem externa.
A partir do momento em que a Interface de Comunicacao de Ferramentas
esta ativada, todas as entradas analogicas de ferramentas nao estao
disponiveis

1.

Toque na guia Instalacao e, em Geral, toque em E/S da ferramenta.

2. Selecione Interface de Comunicacao para editar as configuragoes

da TCI.

Apos o TCl estar ativado, a entrada analdgica da ferramenta nao
esta disponivel para a Configuragao de E/S da Instalacao e ndo
aparece na lista de entradas. A entrada analdgica da ferramenta
também esta indisponivel para programas como op¢oes e
expressdes de Esperar Por.

Nos menus pendentes, em Interface de comunicacao, selecione os
valores necessarios.

Quaisquer alteracdes nos valores sdo imediatamente enviadas para
a ferramenta. Se os valores de uma instalacao diferirem do que a
ferramenta esta usando, aparecera um aviso.
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24.7.2. Modo de Saida Digital

Descrigao A interface de comunicagao da ferramenta permite que duas saidas digitais
sejam configuradas independentemente. No PolyScope, cada pino tem um
menu pendente que permite definir o modo de saida. Estao disponiveis as
seguintes opc¢oes:

* 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.

* Sourcing: Permite que o pino seja configurado numa configuragao
PNP ou Sourcing. Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma
fonte de tensao positiva (configuravel na guia E/S). Pode ser
utilizado em conjunto com o pino GND para criar um circuito
completo.

* Push/ Pull: Permite que o pino seja definido numa configuracao
Push/Pull. Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma fonte de
tensao positiva (configuravel na Aba E/S). Pode ser utilizado em
conjunto com o pino GND para criar um circuito completo quando a
saida esta desligada, o pino permite o fluxo da corrente para a terra.

Apos a selecado de uma nova configuracao de saida, as alteracdes tém
efeito. A instalacdo carregada atualmente € modificada para refletir a nova
configuracao. Depois de verificar se as saidas da ferramenta estao
funcionando como previsto, certifique-se de salvar a instalagdo para evitar
a perda das alteracdes.

Alimentagao de pino A alimentacao de pino duplo é usada como fonte de energia para a
duplo ferramenta. A ativagao da alimentacao de pinos duplos desativa as saidas
digitais predefinidas da ferramenta.

24.8. Transicao suave
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Descrigéo Ao alternar entre os modos de segurancga durante os eventos (ou seja,
Entrada em Modo Reduzido, Plano de Acionamento no Modo Reduzido,
Paradas de Seguranca, e Dispositivo de Ativagdo com Trés Posic¢des), o
braco do rob6 tem como objetivo usar 0,4 s para criar uma transicao
«suavey. Aplicacdes existentes ndo tém alterado o comportamento que
corresponde a configuragédo «forgada». Novos arquivos de instalagéo
padréo para a configuragao «suavey.

Ajustar as configuragdes de 1. No cabecalho, toque em Instalagéao.

aceleracdo/desaceleragao 2. No menu lateral a esquerda, em Geral, selecione Transigao

Suave.

3. Selecione Dificil para ter uma maior
aceleracao/desaceleracao
ou selecione Suave para a configuragdo de transicéo
padrao mais suave.

24.9. Posicao Inicial
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Descrigéao Inicio € uma posi¢ao de retorno definida pelo usuario para o brago do robé.
Uma vez definida, a posic¢éo inicial fica disponivel ao criar um programa do
robd. Pode usar a posicao inicial para definir uma posicgao inicial segura.
(Consulte 21.9. Posicao Inicial Segura na pagina 180) Utilize os botdes do
ecra inicial para o seguinte:

* A Posicao de Edigao modifica uma Posi¢cado Home.
* Mover para aqui move o braco do rob6 para a Posi¢cao Home.

* Posigao Zero coloca o Brago do Robé na posi¢ao vertical.

<sem nome>*
default_1*

- e o
Posicao Inicial Robd

TcP
‘ Editar Posico ‘
1 Carga dtil

Montagem ‘ N l
Mover aqui
= o

deE/S
10 da ‘ 1 Posicéo zero l

Variaveis

Inicializacao - (-l
Transicéo
suave

B

Posicao Inicial
— Posicdo da Articulagdo
Correia

Transportador Base 90,00°

|
AIETE T [—. -90,00° & 3
Cotovelo 50,00°
PUis0 2 90,00°

Pulso 3 0,00°

ONorrnal ¢ . ° 0 O s\mna;ao.
Velocidade 1

Definir inicio 1. No cabecalho, toque em Instalagao.
2. Em Geral, selecione Home.
3. Toque em Definir Posigao.
4. Ensine o robd utilizando os botdes Freedrive ou Transi¢ao.

24.10. Configuracao da correia transportadora

Descricao A Configuragado do Rastreamento da Transportadora permite a
configuragao do movimento de até duas transportadoras. A configuracao
da correia transportadora oferece op¢des para configurar o robd para
trabalhar com codificadores absolutos ou incrementais, bem como com
correias transportadoras lineares ou circulares.
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Definir um
transportador

Parametros da
Correia
Transportadora

1. No cabecalho, toque em Instalacgao.
2. Em Geral, selecione Correia Transportadora.

3. Em Configuracéo da correia transportadora, na lista pendente,
selecione Correia 1 ou Correia 2.
S6 é possivel definir uma correia de cada vez.

4. Selecione Ativar Correia Transportadora

5. Configurar Parametros da Correia e Parametros do
Acompanhamento.

Codificadores Incrementais
Estes podem ser ligados as Entradas Digitais 8 a 11. A descodificacédo
de sinais digitais é efetuada a 40kHz. Utilizando um codificador em
Quadratura (requer duas entradas), o robé pode determinar a
velocidade e a dire¢ao 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. Isto requer a
pré-configuracao de um registo de saida Digital MODBUS na
(seccao).
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Acompanhamento
de parametros

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 Features da instalagédo. O valor
de Ticks por revolugao é o numero de ticks que o codificador
gera quando a transportadora faz uma revolugao completa.

2. Marque a caixa de selecao Girar ferramenta com transportador
para a orientacao da ferramenta para rastrear a rotacéo do
transportador.

24.11. Preparacao para Aparafusamento
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Descricéao

Configuragéo de
uma Parafusadeira

A Preparacao para o aparafusamento oferece op¢des para configurar o
robé de modo que este trabalhe com uma parafusadeira industrial ou uma
apertadeira industrial. Vocé pode configurar a posi¢do da chave de fenda
em relagao ao flange da ferramenta e a interface elétrica do robd.

TCP

Configuragao do Aparafusamento

Utiize a pégina TCP para configurar o TCP na ponta da chave de fendas/cabeca do
parafuso e a direcgo desejada. Utilize os gréficos & direlta para compreender e
configurar a orientac&o corretamente

pm—
de E/S Selecionar v

1 Carga (til

Montagem

— 1 0

10 da l
feramenta 2
Variaveis Sinais de E/S Entrada Saida
Inicializagao B
Interface 0OK Selecdo de programa 1 Iniciar
Jiansicac Todos -] [selecionar ~] [selecionar -] [selecionar -
suave
;o i Atraso de Selecdo de
Posicao Inicial Né&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
Setso g programa

ONormaI — o 0 O S\mu\agé\:\.
Velocidade 100%

Em qualquer lista de Selecdo de Programa de saida, em Saida, € possivel
selecionar uma saida inteira para trocar a Selecao de Programa para um
campo humerico.

1.
2.

No cabecalho, toque em Instalagao.

Em Geral, selecione Aparafusar, ou crie o seu préprio TCP para a
chave de fendas, tocando em TCP sob a opgéo Geral.

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.

Em Iniciar, seleccione a E/S que inicia a ac¢ao de aparafusamento.
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Configuragao da
Posicao da
Parafusadeira

Configuragao da
Interface da
Parafusadeira

1. Em Configuragao de aparafusamento, utilize o menu pendente
para selecionar um TCP previamente definido (ver 24.1.
Configuracao do TCP na pagina 307) onde a Posicao e a
Orientacao sdo configuradas da seguinte forma:

* Configure a Posicao para ser a ponta da ferramenta da
parafusadeira onde esta entra em contato com o parafuso.

* Configure a Orientagdo para que o sentido Z positivo fique
alinhado ao comprimento dos parafusos a ser apertados.

Pode visualizar as coordenadas X, Y e Z do TCP selecionado para
confirmar que corresponde a broca ou a base da ferramenta.

O no6 do programa Aparafusar utiliza a diregao Z positiva do TCP
selecionado 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 rob6 recebe da chave de
fendas:

* OK: Alto quando o aperto termina com sucesso, se nao
selecionada esta condigado nao esta disponivel no né do
programa de aparafusamento

* Nao OK: Alto quando o aperto termina com erros, se nao
selecionada esta condicao nao esta disponivel no n6é do
programa de aparafusamento

* Pronto, quando a aparafusadora estiver pronta para ser
iniciada, se ndo for selecionada, esta condigdo ndo esta
assinalada

3. Em Saida configure os sinais que o robd envia para a
aparafusadora:

* Inicio: inicia a ferramenta que aperta ou afrouxa um parafuso,
dependendo apenas na fiagao.

* Selecao do programa: um inteiro, ou até quatro sinais
binarios, podem ser selecionados para ativar diferentes
configuragoes de aperto armazenadas na parafusadeira

* Atraso na Selecdo do Programa: tempo de espera a ser
utilizado 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.

Orientacao

N R
_ I_P RX: 1.5708
Eixo de aparafusamento rad
paralelo ao sentido Y negativo
da flange 1 da ferramenta do * RY:0.0000
robd rad
* RZ:0.0000
rad
| Orientacao
Ly * RX:-1.5708
Eixo de aparafusamento \LP rad
paralelo ao sentido Y positivo
da flange 2 da ferramenta do * RY:0.0000
robd rad
* RZ:0.0000
rad
. Orientacao
Qe
_ )1 * RX:0.0000
Eixo de aparafusamento rad
paralelo ao sentido positivo X
da flange 3 da ferramenta do " RY:1.5708
robd rad
* RZ:0.0000
rad
T Orientagao
N * RX:0.0000
Eixo de aparafusamento \Lr rad
paralelo ao sentido X negativo
da flange 4 da ferramenta do * RY:-1.5708
robd rad
* RZ:0.0000
rad
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b 0 Orientacao
k
J'_I * RX:0.0000
Eixo de aparafusamento ‘ rad
paralelo ao sentido Z positivo
da flange 5 da ferramenta do RY:0.0000
robd rad
* RZ:0.0000
rad
k Orientagao
¢ Li—l * RX:3.1416
; ’ rad
Eixo de aparafusamento 7j
paralelo ao sentido Z negativo * RY:0.0000
da flange 6 da ferramenta do rad
robo * RZ:0.0000
rad

Manual do utilizador 334 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

24.12. Seguranca

Descrigao Consulte o capitulo: 21. Configuracdo de Seguranca de Software na pagina
150.

24.13. Funcoes

Descrigao Uma Funcionalidade representa um objeto definido por uma pose de seis
dimensbes (posicao e orientacdo) relativamente a base do robd. Pode
atribuir um nome a funcionalidade para referéncia futura.

Algumas subpartes de um programa de robé consistem em movimentos
executados em relacao a objetos especificos diferentes da base do braco
do robd. Estes objetos podem ser mesas, outras maquinas, pecas,
sistemas de visdo, espacos em branco ou limites existentes ao redor do
braco do robd.

£

> Geral Feature

Base
> sSeguranca & gee
@ Ferramenta
- Ponto
/ Linha
@ Plano
> Fieldbus

o 0 O s”wagag.

Velocidade 100%

O robd inclui duas funcionalidades predefinidas, listadas abaixo, com
poses definidas pela configuragao do proprio 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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Funcionalidade de base

Funcionalidade da
ferramenta

Manual do utilizador

336

UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

UNIVERSAL ROBOTS

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
localizagbes de funcionalidades utilizando o Freedrive , ou"jogging" para
mover o rob0 para a pose desejada.

A selecao de uma funcionalidade depende do objeto que esta a ser
utilizado 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 € mais dificil de configurar com
elevada precisao.

Para mais informacgdes sobre a adi¢cao de caracteristicas, consulte as
secgbes ( Adicionar um ponto na pagina 339) e (Recurso de Plano na
pagina 340).
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Usar um recurso

Utilizagdo de Mover
para Aqui

Caracteristica do
ponto

Pode referir-se a uma carateristica definida na instalacéo a partir do
programa do robd, para relacionar os movimentos do rob6 (por exemplo,
os comandos Moved, Movel e MoveP) com a funcionalidade (ver sec¢ao
).

Isso permite a facil adaptagcao de um programa do robd quando, por
exemplo: existem varias estagdes 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 relag¢do ao
objeto.

Para mais exemplos, consulte as sec¢des: (Exemplo: Atualizacao Manual
de uma funcionalidade para ajustar um programa na pagina 342) e
(Exemplo: Atualizagdo Dindmica de uma Pose de funcionalidade na
pagina 343). Quando uma funcionalidade é escolhida como referéncia, os
botdes da Ferramenta Mover para translagao e rotagdo operam no espago
da funcionalidade selecionada (ver 25. Guia Mover na pagina 359) e
(Mover Ferramenta na pagina 359), lendo as 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, esquerdal/direita, frente/tras) movem o robd nestes direcoes
relativamente a mesa. Adicionalmente, as coordenadas TCP estardo no
quadro da mesa.

* Na arvore Recursos, pode renomear um Ponto, Linha ou Plano
tocando no botao de lapis.

* Na arvore Recursos, pode excluir um Ponto, Linha ou Plano tocando
no bot&o Excluir.

Toque em Mover para Aquipara mover o braco do robé para a
funcionalidade selecionada. No final desse movimento, os sistemas de
coordenadas do recurso e o TCP irdo coincidir.

O movimento aqui esta desativado se o brago do robd néo conseguir
alcancar o recurso.

O recurso de ponto define um limite de seguranca ou uma configuracao
inicial global do Brago do Robé. A pose de um recurso de ponto é definida
Ccomo a posicao e a orientacao do TCP.
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Adicionar um ponto

Caracteristica da
linha

1. Na instalagao, selecione Funcionalidades.

2. Sob as funcionalidades selecione Ponto.

R 182+ Q

default* _
Executar P laggo | mover Efs Abi Salvar.
ponto 1 5
onto
> Seguranca & Base -
@ Ferramenta
« Ponto
+]
/ Linha
% Plano
> Fieldbus
#
®
| 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
exemplo, quando realiza 0 acompanhamento da correia). Uma linha / é
definida como um eixo entre duas funcionalidades pontuais p7 e p2, como
mostra a figura 24.13.
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Adicionar uma Linha 1. Na instalagao, selecione Funcionalidades.

2. Sob as funcionalidades selecione Linha.

Nove,
Histsrico

e IR
-
inha
> seguranca & Base
@ Ferramenta

« Ponto_1

« Ponto_2

+ Ponto

/ Linha
@ Plano

L =

ONormaI { ° 0 o S\rv'u,ﬂav;éo.
Vel 00%

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
definido pela projecao do eixo z de p7 para o plano perpendicular a linha.
A posicgao do sistema de coordenadas de linha € a mesma que a posi¢cao
de p1.

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 relagdo a uma mesa.

Adicionar um plano 1. Nainstalacao, selecione Funcionalidades.

2. Sob as funcionalidades selecione Plano.
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Ensinando um plano

Quando apertar o botéo 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

produto 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. The figure below illustrates the movement through
waypoints from wp1 to wp4.

Programa do robd
Moved
S1
MovelL # Caracteristica: Pl var
wpl

&
wp1
]
wpd

[
wp2

@
wp3

P1

Programa simples com quatro pontos de rota em relagéo a um
plano de feicdo atualizado manualmente alterando a feicdo

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,
atualizando 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 Movel com quatro pontos de rota em relagdo a um elemento
de plano

Programa do robd

Moved
wpl
y = 0,01

o=pIl0,y ,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Caracteristica: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

P
%
“ wp3

wpd —
Pl

Oz‘*i_

54.3: Aplicar um deslocamento ao elemento plano

54.4:

Programa do robd

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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24.13.1. Edi¢cao de Funcionalidades

Descricéo A Edicao de Funcionalidades € uma forma alternativa de adicionar
funcionalidades a sua instalagao e/ou editar funcionalidades existentes.

22 ¢ 2 H -
Feaures Point 1

> safety €70
00

« Point

/ Line

@ Plane
> Fieldbus

=

| Move here || Teach this point |

O Normal Speed E—) 100% simutation ()

Utilize Editar para criar e mover funcionalidades sem mover o braco do
robd, de modo que a funcionalidade possa ser colocada fora do alcance do
braco do robé.
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Editing a Point Pode editar um ponto definido ou um ponto indefinido. A edicdo de um
ponto indefinido define-o.

1. Em Instalagao, 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 rotagdo do ponto

Robd Feature
‘Base v ‘

Posicéo da Ferramenta

-118,43/ mm =
-430,42 mm -]
157,28 mm -]

Rotagéo Vetorial [rad] -

e RX 0,001 rad =
-3,166] ract [-]
RZ -0,040| rad =

+]

N

Velocidade 100%

Edicéo de uma linha A linha aparece como dois pontos na arvore de programas. Deve definir
todos os pontos.

1. Em Instalagao, toque em Funcionalidades.

2. Em Funcionalidade, selecione Linha para adicionar uma linha a
arvore de programas.

3. Alinha 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.

—

Editar um plano Em Instalagao, toque em Funcionalidades.

2. Em Funcionalidade, selecione Plano para adicionar um plano a
arvore de programas.

3. Toque em Editar para aceder ao ecra Editar e fazer alteragdes na
posicao e rotagao do plano
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24.14. Fieldbus

Descrigao Aqui pode definir a familia de protocolos de redes de computadores
industriais utilizados para controlo distribuido em tempo real aceite pelo
PolyScope: MODBUS, Ethernet/IP e PROFINET.

24.14 1. Configuracao de E/S do cliente MODBUS

Descricao Aqui, podemos definir os sinais do cliente (master) MODBUS. Conexdes
com servidores (ou escravos) MODBUS nos enderecos 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.
=) s D owoH cece —

Atualizar Pressione esse botao para atualizar todas as conexdes MODBUS.
Atualizar desconecta todas as unidades modbus, e os conecta
novamente. Todas as estatisticas sdo 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 Aqui, o endereco IP da unidade MODBUS é mostrado. Pressione o botao
unidade para altera-lo.
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Modo sequencial

Adicionar sinal

Excluir sinal

Disponivel apenas quando Mostrar opgées avangadas esta selecionado.
Selecionar esta caixa de verificagcdo forca o cliente modbus a esperar por
uma resposta antes de enviar o préximo pedido. Este modo é exigido por
algumas unidades fieldbus. Ativar esta op¢ao pode ajudar quando houver
varios sinais, € 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.

Pressione esse botao para adicionar um sinal a unidade MODBUS
correspondente.

Pressione esse botao para excluir um sinal da unidade MODBUS
correspondente.
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Definir o tipo de Use este menu suspenso para escolher o tipo de sinal.
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.

Definir enderegco do Esse campo mostra o enderego no servidor remoto MODBUS. Use o

sinal teclado numérico na tela para escolher um endereco diferente. Enderegos
validos dependem do fabricante e da configura¢do da unidade remota
MODBUS.

Definir nome do Usando o teclado na tela, o usuario pode fornecer um nome ao sinal. Esse

sinal nome sera usado quando o sinal for usado em programas.
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Valor do sinal

Status de
conectividade do
sinal

Mostrar Opgdes
Avancadas

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
fornecido como um numero inteiro sem sinal.

Esse icone mostra se o sinal pode ser lido/gravado devidamente (verde)
ou se a unidade responde de forma inesperada ou nao pode ser contatada
(cinza). Se uma resposta de excecao MODBUS é recebida, o cddigo de
resposta é visualizado. As respostas de Excecao MODBUS-TCP sao:

E1
FUNCAO ILEGAL (0x01) O cédigo de fungéo recebido na consulta ndo
€ uma acao permitida para o servidor (ou escravo).

E2
ENDERECO DE DADOS ILEGAL (0x02) O codigo de fungao recebido
na consulta ndo € uma agéao 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 é um valor permitido para o servidor (escravo),
verifique se o valor do sinal inserido é valido para o endereco
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) nao pode responder agora.

Esta caixa de selecdo mostra/oculta as opgdes avangadas para cada
sinal.
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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 (ou seja,
comprimento invalido, dados ausentes, erro de soquete 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.

24.14.2. EtherNet/IP
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Descrigéo

EtherNet/IP € um protocolo de rede que permite a conexao do robd a um
dispositivo de scanner EtherNet/IP industrial.

Se a ligagao estiver ativada, podera selecionar a agao que ocorre quando
um programa perde a ligacao ao dispositivo EtherNet/IP Scanner.

As opcoes disponiveis sao:

Nenhum
O PolyScope ignora a perda da conex&o EtherNet/IP e o programa
continua em execucgao.

Pausa
O PolyScope pausa o programa atual. O programa recomeca de onde
parou.

Parar
O PolyScope suspende a execugao do programa atual.

24.14.3. PROFINET

Descricéo

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 agao que ocorre quando um
programa perde a ligagao ao I0-Controller da PROFINET.

As opcoes disponiveis sao:

Nenhum
PolyScope ignora a perda da ligagdo 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 execugao 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.

24.14.4. PROFlsafe
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Descrigéo O protocolo de rede PROFlIsafe permite que o robd se comunique com um
PLC de segurancga de acordo com a ISO 13849, Cat. Requisitos 3 PLd. O
robé transmite informacéo do estado de segurancga para um PLC de
seguranca, que depois recebe informacao para disparar fungoes
relacionadas com a seguranca, tais como: paragem de emergéncia ou
entrar no modo reduzido.

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
ativagao, que pode obter ao contactar o seu representante de vendas local.
Uma vez obtida, a licenca pode ser transferida em myUR.

Consulte Registo do Robo e ficheiro de Licenca na pagina 388 para
informacodes sobre o registo do robd e a ativacao da licenca.

Comunicagao via Uma mensagem de controlo recebida a partir do PLC de seguranca
PROFIsafe contém a informacao da tabela abaixo.
Sinal Descrigao
A . 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 transi¢ao de baixo

Restaurar a paragem de seguranca  para alto no modo automatico) se a
entrada de paragem de segurancga
for apagada antecipadamente.

Indica a paragem de segurancga se
o robb estiver a operar em modo
Automatico.
A parada automatica de
salvaguarda so deve ser usada
quando um Dispositivo de Ativacao
Paragem de seguranca automatica de 3 Posi¢des (3PE) estiver
configurado. Se nenhum
dispositivo 3PE estiver
configurado, a paragem automatica
de seguranca atua como uma
entrada de paragem de seguranca
normal.

Restaura o estado de paragem de
segurancga automatica (na
transicdo de baixo para alto no
modo automatico) se as entradas
de paragem de seguranca
automaticas forem apagadas
antecipadamente.

Restaurar a paragem de seguranca
automatica
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Mensagem de
seguranga PLC

Modo Reduzido

Modo operacional

Uma mensagem de estado enviada ao
informacdes na tabela abaixo.

Sinal

Paragem, cat. 0

Paragem, cat. 1

Paragem, cat. 2

Violacao

Falha

Ativa os limites de seguranga do
modo Reduzido.

Ativa tanto o modo operacional
manual ou automatico. Se a
configuragao de seguranca
"Sele¢ao do modo operacional via
PROFIsafe" estiver desativada,
este campo deve ser omitido na
mensagem de controlo PROFIsafe.

PLC de seguranca contém as

Descricéo

O robd esta a executar ou concluiu
uma paragem de seguranca de
categoria 0; Uma paragem brusca
com a remocdao imediata da energia
do braco e dos motores.

O robb 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.

O robd esta a executar ou concluiu
uma paragem de segurancga de
categoria 2; Uma paragem
controlada apos a qual os motores
s&o deixados no estado ligado.

O robb esta parado porque o
sistema de seguranca falhou em
cumprir os limites de seguranca
atualmente definidos.

O robb esta parado devido a um
erro excecional e inesperado no
sistema de seguranca.
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Paragem de emergéncia pelo sistema

Paragem de emergéncia pelo robd

O robd esta parado devido a uma
das seguintes condicoes:

* um PLC de segurancga
conectado via PROFIsafe
afirmou o nivel do sistema de
parada de emergéncia.

* um moédulo IMMI conectado a
caixa de controle afirmou
uma parada de emergéncia
de nivel de sistema.

* uma unidade conectada a
entrada de seguranca
configuravel de parada de
emergéncia do sistema da
caixa de controle afirmou a
parada de emergéncia de
nivel de 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 parada de
emergéncia conectado a
entrada de seguranga nao
configuravel da parada de
emergéncia do robd da caixa
de controle é pressionado.
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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 de
redefinicdo de salvaguarda. Sera
usada uma funcionalidade de
restauro de paragem de segurancga
para restaurar este sinal.

O PROFIlsafe implica o uso da
funcionalidade de redefinicao de
salvaguarda.
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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 de
redefinicao de salvaguarda. Sera
usada uma funcionalidade de
restauro de paragem de seguranca
para restaurar este sinal

O PROFIsafe implica o uso da
funcionalidade de redefinicdo de
salvaguarda

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 de habilitacédo
de 3 posi¢des conectado a
uma entrada de seguranca
configuravel da caixa de
controle afirmou a parada
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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Configuragéo de
PROFIsafe

Limite ativo definido

Robd em movimento

Posicdo inicial segura

A definicao ativa dos limites de
seguranga.

Isso pode ser: Normal (0), Reduzido
(1) ou Recuperagao (2).

O rob0 estd em movimento. Se
alguma junta se mover a uma
velocidade de 0.02 rad/s ou
superior, o robd considera-se em
movimento.

O robb esta em descanso (robd
sem movimento), e na posi¢ao
definida como Posicao Inicial
Segura.

A configuracdo do PROFIsafe esta relacionada com a programacgao do
CLP de seguranca, mas requer uma configuracdo minima do robé.

1. Ligue o robd a uma rede fidvel que aceda a um PLC compativel com

a seguranga.

2. No PolyScope, no cabecalho, toque em Instalagao.

3. Toque em Seguranca, selecione PROFIsafe e configure consoante

necessario.

<sem nome>*
default_1*

acutar nstalagae |  viover
BT s

W Seguranca

() Ativar PROF Isafe|

Limites do
Robo

Configuracdo
Limites das

Articulagbes Endereco da fonte

Planos Endereco do destino

Posicao da
Ferramenta

Modo de Controlo Operacional

Diregao da
ferramenta

E/S
Hardware
PROFIsafe

Posicao
inicial sequra

Trés Posicoes

D romre
> i

O Desligar

A
D 000 -
250mm/...
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Ativagao de
PROFIsafe

1. Insira a palavra-passe de seguranca do robd e toque em
Desbloquear.

2. Use o botao alternar para ativar o PROFIsafe.

3. Insira um endereco de origem e destino nas caixas
correspondentes.

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
selecao do modo operacional via PROFIsafe estiver ativada.

O robd esta agora configurado para comunicar com um PLC de
seguranca.

Nao pode libertar os travoes do robb se o PLC nao estiver a responder ou
se estiver mal configurado.
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25. Guia Mover

Descrigao Neste ecra, pode mover (correr) o brago do robé diretamente, quer através
da traducéo/rotacao da ferramenta robotizada, quer movendo as
articulacdes do robé individualmente.

<sem nome>*

default*

Robé Posigdo da Ferramenta

Posigdo da Articulagéo

Feature TCP Ativo
\Vista v TCP

/ Base 91,39 °
)

Orientacéo do TCP
r, ombro -105,35 °
e |
lL' Cotovelo -115,41 °
S S |

-] Puiso 1 50,93 °

G L |
Pulso 2 91,09 °

Pulso 3 -1,47 °

A\ Alinhar

4.'? Posicéo Inicial Funcionamen... )

Q o — 000 @b

Mover Ferramenta Mantenha premida qualquer das setas da Ferramenta Mover para mover
o braco do rob6 numa diregao particular.

* The Seta Traduzir (superior) movimenta a ponta da ferramenta do
robot na direccdo indicada.

* As Setas de Rodar (inferior) alteram a orientagdo da ferramenta do
robd na diregao indicada. O ponto de rotagado € o Ponto Central da
Ferramenta (PCF), ou seja, o ponto no final do brago do robd que
indica um ponto caracteristico na ferramenta do rob6. O TCP é
exibido como uma pequena esfera azul.
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Robd

Funcionalidade

TCP Ativo

Posicao Inicial

Conducgéo Livre

Alinhar

Se a posicao atual do robé TCP se aproximar de um plano de segurancga
ou de acionamento, ou se a orientacéo da ferramenta do robd estiver
préxima do limite de orientagao da ferramenta (ver Modos de planos de
seguranca na pagina 168), é mostrada uma representacao 3D do limite
proximo. Quando o robd estd a executar um programa, a visualizagéo dos
limites do controrno é 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 robd TCP esta autorizado a ser posicionado. Os planos de
acionamento sao apresentados a azul e verde e uma pequena seta aponta
para o lado do plano, onde os limites do modo Normal (ver 21.5. Modos de
seguranca de software na pagina 156) 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
visualizacao do limite fica vermelha.

A opcao Caracteristica, permite definir como controlar o brago do robé em
relacéo as caracteristicas Ver, Base ou Ferramenta. Para uma melhor
sensacao de controlo do braco do robd, pode selecionar a fungao Ver, e
de seguida utilizar Rodar setas para alterar o angulo de visdo da imagem
3D para corresponder a sua visao do braco do robd real.

No campo Robd, em TCP Ativo, é visualizado o nome do atual Ponto
Central da Ferramenta ativo (TCP).

O bot&o Inicio acede ao ecra Mover Robo para a Posigao, onde pode
manter premido o botdo Auto (ver Mover o robd para na pagina 186) para
mover o robd para a posigao previamente definida em Instalagao (ver
Definir inicio na pagina 328). A configuracao padrao do botéo Posicao
Inicial retorna o bracgo do robé para uma posigéao vertical (ver 24.9. Posicao
Inicial na pagina 327).

O botao Freedrive no ecra, permite que o Braco do Robé seja puxado
para as posi¢coes desejadas.

O botéo Alinhar permite que o eixo Z do TCP ativo se alinhe a uma fungéo
selecionada.
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25. Guia Mover

Posigcao da
Ferramenta

Posicao da
Articulacao

Exemplo

As caixas de texto mostram os valores completos de coordenadas do TCP
em relac&o ao recurso selecionado. Vocé pode configurar varios TCPs
nomeados (consulte ). Também pode tocar em Editar pose para aceder
ao ecra Editor de Poses.

O campo Posigao da Articulagdo permite controlar diretamente as
articulagdes individuais. Cada junta se move ao longo de uma faixa de
limite de junta padrdao de —360° a + 360, definida por uma barra
horizontal. Uma vez atingido o limite, vocé ndo pode mais mover uma
articulagdo. Pode configurar as juntas com um intervalo de posi¢ao
diferente do predefinido (ver 21.6.2. Limites das Articulacdes na pagina
160); este novo intervalo € indicado com uma zona vermelha no interior da
barra horizontal.

AVISO
1. Na aba Setup, se a configuragao de gravidade

(ver) estiver errada, ou o brago do robé transportar
uma carga pesada, o braco do rob6 pode comecar a
se mover (cair) quando vocé pressiona a aba
Freedrive . Nesse caso, libere Freedrive
novamente.

2. Use as configuragoes de instalagao corretas (p. Ex.:
angulo de instalagéo do robd, massa de alta
capacidade util de carga e deslocamento do centro
de gravidade da capacidade util de carga). Salve e
carregue os arquivos de instalacéo junto com o
programa.

3. As configuracdes de carga util e as configuracdes
de montagem do robd devem ser definidas
corretamente antes de operar o botéo Freedrive .
Se estas definicbes ndo estiverem corretas, o braco
do robd mover-se-a quando ativar Freedrive.

4. Afuncao Freedrive s6 deve ser utilizada em
instalagcdes onde a avaliagdo de risco o permita. As
ferramentas e os obstaculos nao devem ter bordas
ou pontos agudos. Certifique-se de que todas as
pessoas fiquem fora do alcance do brago do robd.
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25.1. Tela Editor de Posicao

Descricédo

Robd

Acedendo ao ecra Editor de Posigao, pode configurar com precisédo a
posicao da articulagdo-alvo, ou uma posi¢ao-alvo (posicao e orientagao)
para o TCP. Nota: Este ecra esta offline e nao controla o Brago do Rob6
diretamente.

<sem nome>*

default*

Robé Feature

TCP
E x 143,62 mm [+][—]
503,00 mm [ +][ -]
z -186,20mm [ +][ -]
Rotagéo Vetorial [rad]

e RX 0,002 rad i ;
-3,161|rad i il
RZ 0,046rad | +|[—|

Posicées da Articulacdo
Base o139 [+][—]
E Ombro 105,35 ° [+ —]
Cotoveo| 115,41 [+][—|
Puiso 1 50,93° [+ —|
0 ° PUIs0 2 91,09° [+][ -]
oK Cancelar Puso 3 1410 [+][=]

O Normal ‘
Velocidade 100%

A imagem 3D mostra a posi¢ao atual do brago do robé. A sombra mostra a
posicao-alvo do Braco do Robd controlado pelos valores especificados no
ecra. Prima os icones da lupa para aumentar/reduzir o zoom ou arraste um
dedo sobre ele para alterar a vista.

Se a posic¢éao alvo especificada do TCP do robd estiver proxima de um
plano de seguranca ou de acionamento, ou se a orientacao da ferramenta
do robd estiver proxima do limite da orientacdo da ferramenta (ver Modos
de planos de seguranca na pagina 168), € mostrada uma representacao
3D do limite proximo. Os planos de segurancga sdo visualizados em
amarelo e preto, com uma pequena seta que representa o plano normal, o
que indica o lado do plano no qual o robé TCP esta autorizado a ser
posicionado. Os planos de acionamento sao apresentados a azul e verde
€ com uma pequena seta a apontar para o lado do plano, onde os limites
do modo Normal (ver 21.5. Modos de seguranca de software na pagina
156) estdo ativos. O limite de orientacdo da ferramenta é visualizado com
um cone esférico junto a um vetor que indica a orientacao corrente da
ferramenta do robd. O interior do cone representa a area permitida para a
orientacdo da ferramenta (vetor). Quando o TCP do robd alvo néao estiver
mais na proximidade do limite, a representacdo 3D desaparece. Se o TCP
em questao violar ou estiver a ponto de violar um limite, a visualizagdo do
limite fica vermelha.
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UNIVERSAL ROBOTS

Funcgéo e posigao
da ferramenta

Posigdes da
Articulacao

O TCP ativo e os valores de coordenada do recurso selecionado sao
exibidos. As coordenadas X, Y, Z especificam a posi¢ao da ferramenta. As
coordenadas RX, RY, RZ especificam a orientagdo. Para mais
informacdes sobre a configuracdo de varios TCPs nomeados, consulte

24 1. Configuragéo do TCP na pagina 307 .

Use o0 menu suspenso acima das caixas RX, RY e RZ para escolher o tipo
de representacao de orientagao:

* Vetor de Rotagdo [rad] A orientagédo € dada como um vetor de
rotacao . O comprimento do eixo € o angulo a ser girado em
radianos e o vetor em si fornece o eixo sobre o qual girar. Essa é a
configuragao padrao.

* Vetor de Rotagéao ['1A orientacao € dada como um vetor de
rotacdo , onde o comprimento do vetor € o angulo a ser girado em
graus.

* RPY [rad] Rolo, passo e angulos de guinada (RPY), onde os
angulos estao em radianos. A matriz de rotacao RPY (rotacdo X, Y’,
Z”) é dada por:

Rroy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY ['1Rolo, passoe angulos de guinada (RPY), 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 pode manter premido um botao para
aumentar/diminuir diretamente o valor.

Posicdes da articulagao individuais séo especificadas diretamente. As
posicoes da articulagdo podem ter um intervalo de Limite de Articulagao
entre — 360° e +360°. E possivel configurar as Posicdes da Articulagéo
da seguinte maneira:

* Toque na posicéo da articulagdo para editar os valores.

* Toque nos botdes + or - a direita de uma caixa para adicionar ou
subtrair um montante ao valor atual.

* Mantenha premido um botdo para aumentar/diminuir diretamente o
valor.

UR10e
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Botao OK

Botao Cancelar

Se ativar este ecra a partir do ecrd Mover (ver ), toque no botado OK para
voltar ao ecrd Mover . O braco robotico:move-se para o alvo especificado.
Se o ultimo valor especificado foi uma coordenada de Ferramenta, o Brago
do Robb move-se para a posicéo de destino utilizando o tipo de
movimento MoverE; ou utiliza o tipo de movimento MoverA se tiver sido
especificada em ultimo lugar uma posicao de articulagéo.

O botdo Cancelar sai do ecra descartando todas as alteragdes.
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26. Guia E/S

26. 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
programa. Se qualquer coisa for alterada durante a execugdo do programa,
0 programa sera parado.

Na parada do programa, todos os sinais de saida reterao 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 definicdes especiais de
seguranca definidas na seccao de configuracao de E/S de seguranca da
instalagao (ver 21.7. E/S de Seguranca na pagina 162); as que estao
reservadas terdo o nome da funcao de seguranca em vez do nome
predefinido ou definido pelo utilizador.

As saidas configuraveis reservadas para definicbes de seguranga nao sao
comutaveis e serao apresentadas apenas como LEDs.

Entrac Configurave

Robd
S-Guard Reset.

2

Saida Configuravel
o(J 04 0
100s 1
2(J0s
3007

Entrada Digital Saida Digital
oJda
s Os
2(J e
30 d7

5-Guard Reset

Start-Prog

N o u B
~ o u &

3 Stop-Prog

Entrada Analégica Ferramenta: entrada digital ~ Ferramenta: saida digital

Voltagem ¥ 0 1
Corrente
Voltagem ¥
a0 ma

o001

analog_In[0]
ov

10v
analog in[1]

ov 10v
Saida Analégica

analog_out[0] .

Entrada analégica da ferramenta

analog_in[3

Tenséo
ov

4,00 mA

Tenséo
1ov

o 0 o s”wagag.

]
ov

analog_out(1] (@) !
Bl 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
corrente [4-20mA] ou tenséao [0-10V]. As configuracdes serdo lembradas
para reinicializagdes posteriores eventuais do controlador do robé quando
um programa for salvo. Selecionar um URCap, em Saida da Ferramenta,
remova o acesso a Configuragdes de Dominio para Entradas da
Ferramenta analogicas.
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26. Guia E/S UNIVERSAL ROBOTS
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
saidas 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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26.1. 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
o 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

endereco 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 26. Guia E/S na pagina

365de E/S

E xec Eis

Entradas

MODBUS

Saidas

Unidade MODBUS: 10.0.0.2
(%] MODBUS_4 [260]
Unidade MODBUS: 127.0.0.1
(%] MODBUS_1 [0]

Unidade MODBUS: 10.0.0.2

N

MODBUS _3[18

1

Unidade MODBUS: 127.0.0.1

666666

MODBUS 2 [16
MODBUS 517
MODBUS_6 [18
MODBUS_7 [19
MODBUS 8 [20

MODBUS 9 [21

1

1

1

1

1

1

o 0 O s”wagag.

O Normal
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27. Guia Log

Descrigao O separador Histoérico visualiza informacdes 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 48,0V 1 Ombro oK

— 00V I
Poténcia Média do Robd ow 2) Cotovelo OK —

0,0V a 3
00V

oov 2

00V

00V 1 L] 0

Corrente 0,0A 3 Pulso 1 oK
Corrente de E/S 0,0A 4)Pulso 2 oK

Corrente da Ferramenta 0 mA 5 Pulso 3 oK

Registro de data

P—— wae 0] [1] G 1@ & renero de mor

A 2023-12-19 23:10:15.436 PolyScope C0A0

>

Selecione um evento a partir do Registro de
Data para ver mais informacdes

ONormaI vi o 0 O simulaczo ()

Leituras e carga O painel Leituras visualiza informac¢des da Caixa de Controlo. O painel de
conjunta Carregamento de Articulagdes mostra informagdes para cada articulagéo
do braco do robd. Cada articulagdo mostra:

* Temperatura
* Carregar
* Estado

* Voltagem

Registo de data A primeira coluna mostra registos do historico, categorizados por
gravidade. A segunda coluna mostra um clipe de papel se houver um
relatorio de erros associado ao registo historico. As duas colunas
seguintes mostram a hora de chegada das mensagens e a origem das
mesmas. A ultima coluna mostra uma breve descri¢cao da propria
mensagem.

Algumas mensagens de log sao elaboradas para fornecer mais
informacdes que sdo exibidas no lado direito, apos selecionar a entrada de

log.
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Gravidade da E possivel filtrar mensagens selecionando os botdes de alternancia
Mensagem correspondentes 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 segurancga é excedido, ocorre uma

A/} violagao. Isso faz com que o robd execute uma paragem de
seguranga.

Se ocorrer um erro irrecuperavel no sistema, surge uma falha.
2 | Isso faz com que o robd execute uma paragem de
seguranga.

Quando é selecionado um registo historico, aparecem informagdes
adicionais no lado direito do ecra. A selecao do filtro de anexos visualiza
apenas os anexos de entrada ou todas as entradas.
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Guardar relatorios
de erros

E disponibilizado um relatério de status detalhado quando um icone de
clipe é exibido na linha de log.

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
salvar o relatério para uma unidade USB.

E possivel guardar o relatério enquanto o programa esta em
execucgao.

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

Universal Robots robds.
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27. Guia Log

Ficheiro de apoio
técnico

O ficheiro do relatério contém informagodes que sao Uteis para diagnosticar
e reproduzir problemas. O ficheiro contém registos de falhas de robés
anteriores, assim como definiogdes, programas € instalagoes de robds
atuais. O ficheiro de relatorio pode ser guardado numa unidade USB
externa. No ecréa de Registo, toque em Ficheiro de suporte e siga as
instrucdes no ecré para aceder a fungéo.

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.
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28. 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 Instalacao.

O Caminho do Ficheiro muda quando é criado ou carregado um novo
Programa ou Instalacdo.

Vocé pode ter varios arquivos de instalacdo para um robd. Os programas
criados carregam e usam a instalagcao ativa automaticamente.

ABCDE D i E

default

Mowvo... Abrir... Salvar...
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28. Gestor de Programa e Instalacao

Abrir...

Permite carregar um Programa e/ou Instalacao.

Abertura de um Programa

1.

No Gestor de Programas e Instalacdo, toque em Abrir... e selecione
Programa.

Na tela Carregar Programa, selecione um programa existente e
toque em Abrir.

Em Caminho do Arquivo, verifique se o nome do programa desejado
é exibido.

Abertura de uma Instalacéo.

1.

Programa

O Normal

No Gestor de Programas e Instalagao, toque em Abrir... e selecione
Instalacdo.

Na tela Carregar Instalacdo do Robd, selecione uma instalacéo
existente e toque em Abrir.

Na caixa Configuracdo de Seguranca, selecione Aplicar e Reiniciar
para reiniciar o rob0.

Selecione Definir Instalagao para definir a instalagao do Programa
atual.

Em Caminho do Arquivo, verifique se o nome da instalacao
desejada é exibido.

ABCDE
¢ QH cx b |mH
Berograma
2 nstalagio

Variéveis

Nome - Va Descrigdo >

Parado

Controlo

©O0 v

O Mostrar apenas varidveis favoritas

Simulagéo .
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28. Gestor de Programa e Instalagéo 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
selecione 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 Instalacao, toque em Guardar... e
selecione Guardar Instalagao 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.

e 2 ¢ H

Programa Variéveis

Abri

Nome ~ Descrigéo II»

Parado

Controlo

[ Mostrar apenas variaveis favoritas

O Normal — smulazo ()
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Salvar... Guardar... propde trés op¢des. Dependendo do programa/instalacdo que
vocé carrega-cria, é possivel:

* Guardar Todos para guardar imediatamente o Programa e a
Instalacdo atual, sem que o sistema peca para guardar com um
local ou nome diferentes. Se nao forem feitas alteragcbes ao
Programa ou Instalagéo, o botao Salvar Tudo... aparecera
desativado.

* Guardar Programa Comao... para alterar o nome e localizagdo do
Programa. A Instalagao atual também é guardada, com o nome e
localizacao ja existentes.

* Guardar Instalagdo Comao... para alterar o nome e localizagao da
Instalacdo. O Programa atual é guardado, com o nome e localizagao
ja existentes.

e 2 ¢ H

Programa Variéveis

Nome ~ Valor Esnlvnr Programa Como... II»

2, Guardar instalagéo como...

Controlo

©O0 v

[ Mostrar apenas variaveis favoritas

O Neanal Simulagzo .
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28.1. Gestor de ficheiros

Descrigao

Esta imagem mostra a tela de carga que consiste nos seguintes botdes:

Breadcrumb Path

O breadcrumb path mostra uma lista de directorios que conduzem a
localizag&o atual. Ao selecionar o nome do diretorio na trilha, a
localizacao altera para esse diretério e o exibe na area de selecao de
arquivos.

Area de selecao de ficheiros
Toque no nome de um ficheiro para o abrir. Os diretérios sao
selecionados pressionando seus nomes durante meio segundo.

Filtro de ficheiros

Pode especificar os tipos de ficheiros apresentados. Apds selecionar
Backup de Ficheiros, esta area mostra as 10 versdoes mais recentes
dos programas guardados, onde ".0ld0' € a mais nova e '.old9' é a
mais antiga.

Nome do ficheiro

O ficheiro selecionado é apresentado aqui. Ao salvar um arquivo,
use o campo de texto para introduzir manualmente o nome do
arquivo.

Botdes de acéo
A barra de acao é constituida por uma série de botdes que lhe
permitem gerir ficheiros.

StartABCDE
default

XBEREEO &

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Nore de arquivo Filtro:
StartABCDE.urp

Arquivos de Programa da Universal Robots - ‘

c  _ }

Velocidade 100%

O Normal

A acao '‘Backup’ a direita da barra de a¢cao 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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29. Menu Hamburger

UNIVERSAL ROBOTS

29. Menu Hamburger

Descrigao

29.1. Sobre

Descrigao

Para mostrar dados
sobre o robo

O menu hamburguer contém as configuracdes gerais para o PolyScope
entre estas configuracdes de palavra-passe, sistema e seguranca.

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.

1. No cabegalho, toque no menu Hamburguer.
2. Selecione Sobre.

3. Toque em Geral para aceder a versao do software do robd, as
configuracoes de rede e ao numero de série.

Para os outros tipos de dados, pode:

* Toque em Versao para ver dados mais detalhados sobre a
versao do software do robd.

* Toque em Legal para mostrar dados sobre a(s) licenga(s) de
software do robb.

4. Toque em Fechar para voltar ao seu ecra.
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29. Menu Hamburger

29.1.1. 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

UR10e

379 Manual do utilizador


http://help.universal-robots.com/
http://help.universal-robots.com/

(R
29. Menu Hamburger UNIVERSAL ROBOTS

Para encontrar o 1. No canto superior direito do PolyScope, toque no botdo Hamburguer

cédigo QR e a URL
2. No menu suspenso, toque em .

3. Agora pode digitalizar o codigo QR para aceder a help.universal-
robots.com.

G & H

default

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
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UNIVERSAL ROBOTS

29.2. Configuracoes

Para personalizar 1. No Cabecalho, toque no menu Hamburguer e selecione Defini¢des.
as configuragoes do 2

No Menu Lateral, a esquerda, selecione um item a ser
PolyScope

personalizado. Se tiver sido definida uma palavra-passe de modo
operacional, no Menu Lateral, Sistema sé esta disponivel para o
programador.

3. No canto inferior direito, toque em Aplicar e Reiniciar para
implementar as suas alteracoes.

4. No canto inferior esquerdo, toque em Sair para fechar o ecra de
Definicdes sem alteragoes.

29.2.1. Preferéncias

Descrigao As preferéncias contém as definicbes mais basicas, e provavelmente s6
seriam definidas uma vez no primeiro arranque.

Idiomas
Descrigao Pode alterar o idioma e a unidade de medida (Métrico ou Imperial) do
PolyScope.
Ecra Executar
Descrigao Localizado na base da tela da guia Executar, o Controle Deslizante de
Velocidade permite ao operador mudar a velocidade de um Programa em
execucgao.
Para ocultar o 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione
Controlo Deslizante Defini¢des.
de Velocidade 2. Em Preferéncias, toque em Ecra de Execugao.

3. Selecione a caixa de sele¢cdo para mostrar ou ocultar o Deslizador
de Velocidade.
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Tempo
Descricéo E possivel acessar e/ou ajustar a hora e data atuais exibidas no
PolyScope.
Tempo 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione
Definigdes.

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 sao apresentadas no separador Registo (ver Registo de
data na pagina 368) em Registo de data.

29.2.2. Palavra-passe

Descrigéao A palavra-passe contém a gestao das palavras-passe e a palavra-passe do
administrador.

Configuragbes de palavra-passe

Definicdo de uma Vocé deve definir uma senha para Desbloquear todas as configuracdes de
palavra-passe seguranga que compdem a Configuragdo 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
palavra-passe Hamburger e selecione Definigbes.

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.

Prima o separador Bloquear para bloquear todas as defini¢des de
Seguranga novamente ou simplesmente navegue para um ecra fora do
menu Seguranga.
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Senha de seguranca Desbloquear

Palavra-passe de administrador

Descrigéao Utilize a palavra-passe Admin para alterar a configuragao de seguranga do
sistema, incluindo o acesso a rede.
A senha de administrador € igual a senha usada para a conta de usuario
root no sistema Linux em execugao no robd, o que pode ser necessario 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 ndo se perca.

Az +QAH

“ Palavra-passe

Administrador  ~ Palavra-passe de administrador permite mudar as definigdes de seguranca do sistema

Bt Senha atual

Seguranca

» Seguranca

Confirmar a nova palavra-passe

i MN&o se esqueca de arranjar forma de relembrar a sua palavra-passe, uma vez que ndo héa forma de recuperar uma
* palavra-passe de administrador perdida!
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Para definir a
administragao de
palavra-passe

Seguranga

6.

No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione
Definigdes.

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.

Senha do Modo Operacional

UR10e

385 Manual do utilizador



I
UNIVERSAL ROBOTS

Descrigéo 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
instalacdes apenas podem ser criados e editados no modo Manual. O
modo automatico s6 permite ao operador carregar programas pre-
fabricados (ver 20.9. Selecao do Modo Operacional na pagina 146 para
mais informag¢des 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
Automético para Manual, causa com que o PolyScope solicite a nova
palavra-passe.

RE 24 QH cmer B moH

Senha do Modo Operacional

Palavra-passe . .
v P A palavra-passe do modo operacional ativa um lembrete de palavra-passe ao alternar entre os modos automatico e

manual.

Administrador . N -
MNo Modo Automatico, os utilizadores ficam restritos aos separadores Executar, Inicializar, Mover, /O e Registar.

Modo

enha atual

Sequranca

) Seguranca
Confirmar a nova palavra-passe

_ Limpar palavra-passe

ONormaI ‘ e 1007 o 0 O Simulagio

Para definir a 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione
Palavra-passe do Definigdes.
Modo 2. Em Palavra-passe, tocar em Modo.

3. 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.

4. Debaixo de Confirmar nova palavra-passe, crie uma nova palavra-
passe.

5. Toque em Aplicar para confirmar a alteracdo da sua palavra-passe.
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29.2.3. Sistema

Descricéo As configuragdes do sistema controlam o backup do sistema, URcaps e
configuragoes de redes, entre outros.

Backup do Sistema

Descricao
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 cartao 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 restauragao
quando nao € possivel encontrar o numero de série
correspondente

Fazer backup e Salve uma cépia completa de seu sistema para uma unidade USB e
Restaurar utilize-a para restaurar seu sistema para o estado anterior. Isso pode ser
necessario apos a corrup¢ao de um disco ou exclusao acidental.

Para fazer backup do 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione
sistema Definigdes.

2. Em Sistema, toque em Restauragao de Backup.

3. Selecione o Local para armazenar o backup e prima Backup.

4. Toque em OK para inicializagao completa do sistema.
Para restaurar o 1. No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione
sistema Definigdes.

2. Em Sistema, toque em Restauragao de Backup.
3. Seleccione o seu backup e prima Restaurar.

4. Toque em OK para confirmar.
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Registo do Rob6 e ficheiro de Licencga

Descrigao E necessario registar o robd e transferir e instalar o Ficheiro de Licenga,
pois o ficheiro de licencga incluira todas as licencgas 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 é possivel para TCP remoto e Toolpath URCap. Se planeia obter
licengas adicionais via myUR, ative o TCP Remoto e o Toolpath URCap
primeiro.
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Ative as Licengas de SO
Software através de A
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 oficheiro de licenca para o USB e ligue-o ao Teach Pendant.

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 contetudo e
navegue até ao ficheiro de licenca.

5. Selecione licenga.p7b e toque em Abrir para confirmar o registo do
robd.

6. No canto inferior esquerdo, toque em Sair.

RE2+QH

> Preferéncias Licencas
> Palavra-passe Siga estes 3 passos simples para ativar as licencas de software para o seu rob

Backup do Etapa 1 Etapa 2 Etapa 3

Sistema

Licencas
o
URCaps @ g =x (
Controle —
Remoto K o= ﬂ

Freedrive
Restrito

et Inicie sess@o em Descarregar ficheiro de licenca de
myur.universal-robots.com * rob6

Atualizar
> seguranca

* Para activar apenas o URCap Remote TCP & Toolpath utilze:

— www, universal-robots.com/activate

O Normal

2 XEPp@mD &
" e
f®
[ ticense.p7o
Nome de arquivo: Fitro:
Ficheiros de Licenca da Universal Robots - ‘
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Desativar licengas
de software

URCaps

Descrigao

Para gerir URCaps

URCaps ativos

* E necessario um novo ficheiro de licenca se o robé mudar de
proprietarios. Neste caso, o ficheiro de licenca deve ser desativado.

* Se adquirir uma nova licenga de software para o seu robd, é
necessario desativar e reativar o ficheiro de licenga para adicionar a
nova licenca de software.

1. No Cabecalho, toque no Menu Hamburger e selecione Defini¢des.
No menu da esquerda, toque em Sistema e selecione Licencgas.

No canto inferior direito do ecra de Defini¢des, toque em Desativar.

> LD

Consulte Ative as Licengas de Software através de myUR na
pagina anterior

Gestao de URCaps
Pode gerir o seu URCaps existente ou instalar um novo no seu robé.

1. No Cabecalho, pressione o menu Hamburger e selecione
Defini¢oes.

2. Em Sistema, selecione URCaps.
3. Toque no botéo +, selecione o ficheiro .urcap e prima Abrir.

4. Se deseja prosseguir com a instalacdo do URCap, prima Reiniciar.
ApoOs essa etapa, o URCaps esta instalado e pronto para ser usado.

5. Para remover um URCaps instalado, selecione-o no URCaps ativo,
prima o botédo -Reiniciar para que as mudancgas possam ter efeito.

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.

* o Falhado URCap: O URCap esta instalado, mas nao pode ser
iniciado. Entre em contacto com o desenvolvedor do URCap.

* © E necessario reiniciar o URCap: O URCap acabou de ser
instalado e é necessario reiniciar o sistema.
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Exemplo

Controle Remoto

Descrigao

As mensagens de erro e informac¢des sobre o URCap aparecem no campo
Informagéo de URCaps. Aparecem diferentes mensagens de erro,
dependendo do(s) erro(s) detetado(s).

Um robd pode estar no Controlo Local (controlado a partir do Teach
Pendant) ou Controlo Remoto (controlado externamente).

O Controlo Remoto permite controlar os robds através de fontes externas,
como tomadas do controlador, 1/0s 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
diretamente para o controlador.

é CUIDADO
Para garantir um uso seguro, o robd pode estar no modo

"Controlo remoto" ou no modo "Controlo local".

O modo "Controlo local" garantird que os comandos hay,
enviados ao controlador a partir de uma fonte externa,
sejam rejeitados enquanto o robé for controlado
pessoalmente.

UR10e
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Para ativar o 1. No Cabecalho, toque no menu Hamburguer e selecione Definigdes.
Controlo Remoto

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
PolyScope. Pode voltar ao Controlo Local acedendo ao menu do
perfil.

AVISO

* Embora o Controlo Remoto limite as suas agdes no
PolyScope, ainda pode monitorizar o estado do
robé.

* Quando um sistema de rob6 é desligado no modo
Controlo Remoto, inicia depois no modo Controlo
Remoto.

Requisitos de O controlo do robd através da rede ou de uma entrada digital esta restrito
definigdes por defeito.

* Ativar e selecionar a funcionalidade Controlo Remoto remove esta
restricao.

* Ative o Controlo Remoto mudando para o perfil de Controlo Local
(controlo PolyScope) do robd, permitindo assim que o controlo de
programas em execugao e a execug¢ao de scripts sejam efetuados
remotamente.

* Ative o recurso Controlo Remoto em Configuracdes para aceder ao
modo Remoto e ao modo Local no perfil.
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O Controlo Local
g . ]
nao permite et

* Ligacao e libertacao do travao enviado ao rob6 através da rede

* Receber e executar os programas de robé 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
entradas digitais

* Inicio de programas, controlado a partir de entradas digitais

O Controlo Remoto
nao permite

* Mover o robé a partir da Aba Mover
* A partir do Teach Pendant
* Carregar programas e instalagées a partir de Teach Pendant

* Conducéo Livre
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Rede

Descricéo Pode configurar a ligagao do rob6 a uma rede ao selecionar um dos trés
métodos de rede disponiveis:

DHCP
Endereco Estatico

Rede desativada (se ndo deseja ligar o rob6 a uma rede)

Dependendo do método de rede que selecionar, configure as defini¢cdes de

rede:

Atualizar

Endereco IP

Mascara de sub-rede
Gateway padrao

Servidor DNS preferencial

Servidor DNS alternativo

Descricéo Instalar atualizagées de um USB para ter certeza de que o software do
robd esta atualizado.

Para atualizar 1.
software

No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione
Definigdes.

Em Sistema, toque em Atualizar.

Insira um dispositivo USB e toque em Pesquisar para listar ficheiros
de atualizagao validos.

Na lista de ficheiros de atualizacao validos, selecione a versao
desejada e toque em Atualizar para instalar.

AVISO
Verifique sempre o(s) seu(s) programa(s) depois de uma

atualizacao de software. A atualizagao pode alterar as
trajetérias do seu programa.
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29.2.4. Seguranca

Descrigao A palavra-passe de administrador padrao para um brago de robd da
Universal Robots é “easybot”. E uma defini¢do 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 robd.

A partir da atualizagdo 5.14 do PolyScope, todas as defini¢des de
seguranca sao definidas por padrdao como restritivas (desativadas ou
bloqueadas). (Isto aplica-se apenas a novos robds e cartbes 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.

Geral
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Descrigéo Na seccédo Geral das configuracdes de seguranca, 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 nao sao executados inadvertidamente no
PolyScope.

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

<unnamed>
default

Miscellaneous Settings
p—
Inbound Connections

General 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

ODoweroff ! - 5 ° 0 O simutation (i

Ficheiros Magic Os ficheiros Magic tém privilégios sem restricbes para fazer alteragées no
sistema, portanto devem ser considerados um risco para a seguranca.

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.

Manual do utilizador 396 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

UNIVERSAL ROBOTS

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/servicos),
consulte o(s) seu(s) fornecedor(es) de URCaps.

Configuragao de Use Restringir o acesso a rede de entrada a uma sub-rede especifica
ligagdes de entrada para garantir que as conexoes de rede originadas de um endereco IP fora
da sub-rede indicada sejam 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.

UR10e 397 Manual do utilizador



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 Servicos na pagina 400 tera precedéncia sobre o bloqueio de
portas. Mesmo que uma porta esteja bloqueada nas configuragoes 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 A&mbito das portas

* Use intervalos para bloquear um intervalo especifico de
portas. 2318-3412, 22, 56-67 para bloquear portas especificas
e grupos de portas especificos.

Secure Shell
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Descrigao Secure Shell (SSH) fornece uma ligacao 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.
Secure Shell Settings
O Allow Port Forwarding (when in remote control mode)
General Authentication
Secura Shell || () password Based () Key Based @) Both
Services Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove
_ Admin Password Lock
O Power off ° 0 O Simulation .
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Para ativar o acesso
SSH

Autenticagao

Para usar
Autenticagéao

Servigos

5.

No Cabecalho, toque ho menu Hamburguer e selecione Definigoes.
Em Seguranca, selecione Secure Shell.
Insira a sua palavra-passe de administrador.
Configure as definicdes 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 portas € uma técnica recomendada
para envolver interfaces abertas (por exemplo, o servico
Dashboard) em um tunel seguro e criptografado que requer
autenticacdo.

Selecione o tipo de autenticacao.

Qualquer ligacdo SSH requer que o utilizador ligado se autentique quando
a ligacéo for estabelecida. Pode configurar a autenticagdo com uma
palavra-passe e/ou com uma chave autorizada pré-partilhada.

A autenticagao baseada em chave depende de chaves pré-partilhadas.

As chaves disponiveis sao listadas aqui, juntamente com os botdes para
remover uma chave selecionada da lista e para adicionar novas chaves.

1.
2.

Toque em Adicionar para abrir uma janela de selecao de ficheiro.
Selecione uma chave do ficheiro.

O ficheiro € lido linha por linha adicionando apenas linhas que nao
estdo em branco e nao sao identificadas como comentarios
(comecgando com #). Nao é feita nenhuma validacao de linhas
adicionadas.

Devem estar de acordo com o formato usado para authorized_keys.
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Descrigéo Servigos lista os servigos 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
associadas a esse servico estdo bloqueadas. Portanto, simplesmente
bloquear uma porta nao € suficiente para impedir o0 acesso aos servigos
listados caso estejam ativos.

Ativar servicos Deve ativar o servico relevante para a fungao que esta a usar.

Para ativar Servigos 1. No Cabecalho, toque no menu Hamburguer e selecione Defini¢des.
2. Em Segurancga, selecione Servigos.
3. Insira a sua palavra-passe de administrador.
4. Nal lista, selecione uma opc¢ao e toque em Ativar, ou toque em

Desativar.

Universal Robots Graphical Programming Environment

IR
A2+

> Preferences Services Settings

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) System

WV Security Enable or disable inbound access to standard interfaces

S Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock

OPoweroff ‘ S ° 0 O simuiation (]
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29.3. Desligar Robo

Descrigao O botéo 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 dialogo Encerrar Robd aparecer, toque em
Desligar.
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30. 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 paragem de rob6 é usada se um limite de
classificacdo de seguranca for excedido ou em caso de avaria nas pecas de seguranca do
sistema de controlo. Para mais informacdes, ver 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 mais informacgdes, ver 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 robé se mantenha de parado. Para mais informacdes, ver
IEC 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 mais informacgoes, ver ISO 13849-
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 mais informacodes, ver ISO 13849-1.

Cobertura de diagnostico (DC)
€ uma medida da eficacia de diagndésticos implementados para alcancar o nivel de desempenho
classificado. Para mais informacgoes, ver ISO 13849-1.

MTTFd
O Tempo Médio de Falha Perigosa (MTTFd, Mean time to dangerous failure) € um valor com
base em calculos e testes utilizados para alcancar o nivel de desempenho avaliado. Para mais
informacgoes, ver ISO 13849-1.

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 avaliacdo de riscos deve ser documentada. Consultar a norma ISO 12100
para mais informacodes.

Aplicacdo de robé colaborativa
O termo colaborativo refere-se a colaboragéo entre o operador e o robé numa aplicagao de
robd. Ver definicoes e descrigcdes exatas nas normas 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 segurancga. Sao definidos através da interface de software, ver parte .

30.1. Indice

A

About 378

Abrir... 372

Align 360

Arvore de Programas 189

Até Contacto com a Ferramenta 242
Até 10 244

Ativar Modo Reduzido 168

Auto 360

Automatic mode 146

B

Base 78,124, 213

Base feature 335

Blending 231, 233, 235, 237
Bracket 57

C

Caixa de Controlo 15
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Command 196

comment 259

Cone angle 175

Cone center 175

Configurable I/O 48

control box 125, 365

Control Box 40, 46, 48, 56, 58, 95, 320
Controle 185

Conveyor Tracking 48, 290

Conveyor Tracking Setup 328

D

Desabilitado 168
Dinamica 159
direction 245
Direction Vector 247
Disabled 170
Distancia Até 241

Distancia de Parada 159

E

Edit Position 177

Elbow 78, 124

Error 294

Ethernet 58, 346
EtherNet/IP 58, 317, 351
Excluir 168

Expressdo Até 240
Expression Editor 269
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F

Feature 330, 335, 360

Feature menu 279

File Path 372

Folder 260

Footer 130, 186, 204

Forca da Ferramenta 160

Forga do Cotovelo 160

Frame 280

Freedrive 37, 146, 281, 315, 337, 360-361

Funcionalidade variavel 213

G

General purpose /0 48
Graphics 199

H

halt 258

Hamburger Menu 133
Header 130

Home 360

I/0 46, 49, 132, 162, 317-318, 365
Initialize 127, 133

input signals 163

Instalagdo 374

Installation 132, 372
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Installation variables 320

10 da feramenta 61

J

Joint Limits 161

joint space 209

L

Limite de dire¢do da ferramenta desativado 175

Limite de direcgcao normal da ferramenta 175

Limite de sentido da Ferramenta Normal e Reduzido 175
Limite de sentido da Ferramenta Reduzido 175

Log 132, 368

M

Manual High Speed 134, 149
Manual mode 146
Mini Displayport 57
MODBUS 58, 329, 346, 349, 367
mode

Automatic 132, 149

Local 133

Manual 132, 149

Remote 133
Modes 168
Modo N&o Reduzido 165
Modo Reduzido 163, 165
Mostrar 168
Motion 280
Mounting bracket 15
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Move 132, 146, 196, 208, 214, 364
Move robotto 186

Move Tool 359

MoveJ 338, 364

MovelL 338, 364

MoveP 338

N

New... 132

Normal 37, 168

Normal e Reduzido 168

Normal mode 157, 175, 200, 362
Normal Plane 170

Novo... 372

O

O robd ndo para 165
Open... 132

output signals 165

P

Pan angle 175

Parada de Emergéncia do Sistema 163, 165

Paragem de Protegdo do Modo Automatico 164

Parametros de mistura 233

Personalizar 159

Play 133, 186, 204

Point 280

PolyScope 14, 37, 124-125, 130, 142, 156, 263, 307, 346, 351, 392

Ponto de rota relativo 213

Manual do utilizador 408 UR10e

Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2024 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

UNIVERSAL ROBOTS

30. Glossario

Ponto de rota variavel 213
popup 256

Pose Editor 361-362

Posicéo inicial segura 165
Position 177

Position range 161

Poténcia 159

Predefinicbes de Fabrica 158
Profinet 351

Profisafe 352

Program 132, 182, 187, 290, 372
Program and Installation Manager 132, 372
program node 189

Programa 374

R

Radius 177

Recovery 37

Recovery mode 157

Reduced 37

Reduced mode 157,175, 177

Reduzido 168

Reinicializa¢do de Seguranca do Modo Automatico 164
Reinicio de Protegdo 164

relative waypoint 226

Remote Control 323, 392

Renomear 168

Restrict EIbow 171

risk assessment 15, 20, 28, 32

Rob6é em Movimento 165

Robot 176, 360

robot arm 46, 124, 127, 275-276, 280, 320, 359
Robot arm 95
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robot cable 60-61
Robot Limits 158
Run 132, 182

S

Safety Checksum 133, 155
Safety Configuration 26, 150, 154-155, 157
Safety functions 30, 32
Safety I/0 30, 36, 48, 50
Safety instructions 69
Safety planes 167, 360, 362
Safety Settings 20, 151, 385
Salvar... 372

Save... 132,375

Screen 130

Script manual 15

Service manual 15

set payload 261

Settings 381

Setup 361

Shoulder 78, 124

Shut Down 402

Simple 280

Simulation 133

Speed Slider 133, 146

Step 133

Stop 133

stopped state 127

Success 294

Switch Case construction 269
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T

Teach Pendant 15, 40, 56, 95, 125, 130, 156, 281, 391
Templates 290

Tempo de Parada 159

Test button 281

Tilt angle 175

Tool 176

Tool Center Point 157, 213, 307, 360
Tool Center Position 177

Tool Direction 174-175

Tool feature 335

Tool Flange 124

Tool Position 176-177

Trigger Plane 170

Trigger Reduced Plane 37

U

Until 245

Until Tool Contact 240
UR Forums 16

UR+ 15

UR+ Partner Program 16
URCaps 390

Vv

variable waypoint 229
Variables 182, 187, 201
Velocidade da Ferramenta 160
Velocidade do Cotovelo 160
Voltage 365
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W

Wait 247

Waypoint 196, 208, 212, 214, 231, 233, 235, 237
Waypoints 143

Wrist 124
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